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Abstract: This paper is describing sharing of camera information by a ROS. One of camera information is a relative 
position coordinate between the robot. The second of camera information is a picture in a workshop. Two of these 
information can share easily by using a ROS. The whole system is also described. 

 

１．緒言 

 我が国における災害探査活動支援用モバイルロボットの

研究は，阪神淡路大震災後の調査研究から始まり，2002

年の文部科学省「大都市大震災軽減化特別プロジェクト」

によって大きく発展した 1) ～ 4)．結果，瓦礫内，瓦礫上，上

空などから探査するためのロボットの開発，ロボット操作

のためのヒューマンインターフェイス，情報網としてのメ

ッシュネット，GIS などを確立した．その後，NEDO「戦

略的先端ロボット要素技術開発プロジェクト」が立ち上が

り，閉鎖空間内での災害における探査を目的としたモバイ

ルロボットの実用化研究により，Quince，UMRS，KOHGA

など日本を代表する探査ロボットが開発された 5) ～ 7)． 

 我々はこれらのロボットを用い，消防関係者との実証実

験などを通して，災害時に必要となる探査ロボットには"

遠隔操縦を基本とした半自律制御系"が最も重要であると

いう結論に至った．これは災害時における探査で，迅速か

つ正確であることに加え，人命が掛かった失敗が許されな

い過酷な条件下では，環境認識技術等のレベルが低いロボ

ットに全ての判断を委ねることができないことが上げられ

る．また一方で，ロボットの全行動判断に対して，人間が

全てに介在することは大きな負担になることが挙げられる． 

 さらに災害現場において1台のロボットで探査活動を行

うには限界がある．そこで，ロボット群を少数のオペレー

タにより操作できる探査効率の高いシステム構造へ拡張す

る必要がある．探査ロボットを群として制御することの利

点はこの他にも，ロボット単体での離散的な点としての探

査に比べ集団としての戦略的探査が可能なこと，ロボット

間メッシュネットが破れにくい隊列を組んでの探査行動が

可能であることなどが挙げられる． 

 この戦略的探査は，レスキューロボットが搭載している

マニピュレータを用いた協調作業によって，瓦礫や危険物

の撤去など戦略の幅を広げることができる．そこで我々は

これまでに，各モバイルロボットのための共通マニピュレ

ータの開発を行ってきた 8)  ～ 10)．本発表では，マニピュレ

ータの協調作業において必要となる"ロボット間の相対位

置座標を測定するカメラシステムの情報"と，"作業現場の

風景を映し出すカメラシステムの情報"の 2 つの情報を共

有するためのROS 化について述べる． 

 

２．カメラシステム 

 "ロボット間の相対位置座標を測定するカメラシステム"

と"作業現場の風景を映し出すカメラシステム"は，他機関

がそれぞれ開発したため独立したシステムとなっている．

以下にそれぞれのシステムについて述べる． 

 

2.1 相対位置座標測定システム 

 システム構成を Figure 2-1 に示す．Fig. 2-1 ではモニ

タが設置されているが，実際にロボットに搭載した際

は，リモート接続によって設定を行う．システムの OS

には Windows8.1 pro を使用し，組み込み PC としてはス

ティック型 PC iiyama Picoretta を採用した．また，カメ

ラには Logicool c920t を用い，その他にも USB ハブな

どを用いて機能を拡張している．なお，通信には UDP

通信を使用しており，直接無線 LAN で接続することも，
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USB変換ケーブルによる有線LAN接続も可能となって

いる． 

 

 

Fig. 2-1 Relative position coordinate measurement system 

 

 次に，実際の動作画面を Figure 2-2 に示す．Fig. 2-2

は picoretta の動作画面であり，遠隔操縦の PC 側には計

測データのみが送信される．また，計測しているマー

カの判断も可能であり，現在は Figure 2-3 に示すように

8 台のロボットの 4 側面を判断することができる． 

 

 

Fig. 2-2 Relative position coordinate measurement screen 

 

 

Fig. 2-3 Distinction pattern 

2.2 モニタリングシステム 

 システム構成を Figure 2-4 に示す．組み込み PC には，

SolidRun 社製の CuBox-i4 Pro を使用しており，OS とし

て Ubuntu 14.04LTS が搭載されている．また，カメラに

は株式会社バッファローのBSW32KM03BKを使用して

いる．こちらも相対位置座標測定システム同様に UDP

通信によって，無線 LAN，有線 LAN のどちらでも接続

が可能となっている． 

 

 

Fig. 2-4 Monitoring system 

 

 次に，実際の動作画面を Figure 2-5 に示す．このシス

テムは MJPEG を用いており，ヘッダ情報と画像データ

を分離し，画像データについては分割して送信を行っ

ている．Fig. 2-5 の画像はこれらのデータを受信した後，

統合して一枚の JPEG 画像に復元した後，モニタに表示

したものである．Fig. 2-5 の画像サイズは 640×480 

[pixel]となっているが，設定ファイルによって容易に変

更が可能である． 

 

 

Fig. 2-5 Monitoring screen 
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３．ROS 化と情報共有 

 Figure 3-1 に ROS 化したリーダ PC に構成図を示す．  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Fig. 3-1 ROS picture of a leader PC 
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 その他のロボット用遠隔操縦 PC は独自のシステム

を構築しており，ROS を介して情報共有できる形を形

成している． 

 Fig. 3-1のAの部分が相対位置座標測定システムを表

しており，B の部分がモニタリングシステムを表してい

る．それぞれどちらも中央の群行動を行うプログラム

(ノード：kyoto/formation)に情報が集約されていること

が分かる．また，モニタリングシステムについては，

その他のロボット用遠隔操縦 PC も情報を共有したい

ため，中央上部で分岐している(C 部分)．このように

ROS では，情報が容易に共有できる． 

 ここで ROS が情報共有に適していることを簡単に述

べる．ROS は，Figure 3-2 に示すようにノード，トピッ

ク，メッセージの 3 つで構成される．ノードは 1 塊り

のプログラムを指し，Fig. 3-1 のそれぞれのブロックが

ノードとなる．メッセージとは実際にノード間で送信

されているデータのことである．Fig. 3-1 では直接ノー

ド間をメッセージが飛び交っているように見えるが，

実際は，Fig. 3-2 で示したようにトピックを経由して受

け渡される．これにより，トピックにノードがアクセ

スすることで，簡単に情報を複製することができ，結

果情報共有を容易にする． 

 

 

Fig. 3-2 Construction of ROS 

 

４．結言 

 今発表では，マニピュレータの協調作業において必要と

なる"ロボット間の相対位置座標を測定するカメラシステ

ムの情報"と，"作業現場の風景を映し出すカメラシステム

の情報"の2つの情報を共有するためのROS化について述

べた．今後は，マニピュレータの操作部分についてもROS

化を行い，群による協調作業の実証実験を行っていく予定

である． 
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