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1. はじめに 

近年，安価なロボットが利用可能になり，多数のロボット

を利用したサービスも検討されるようになってきた.複数台の

ロボットを利用したサービスにおいては，サービス提供者側

は，個々のロボットを管理するために，その情報収集が必要

となる． 

 しかし，ロボットを対象として，データを収集する場合

には，ハードウエアプラットフォームや，ソフトウエアプラ

ットフォームが統一されていないため，統一的な形でログを

収集することが困難である．また，ロボットを動作させるた

めには，一般的にミドルウエアが必要とされるが[1][2]ミドル

ウエアにロギングライブラリを追加し，それらのデータ収集

を可能としたものは十分に提供されていない． 

 本研究では，ロボットのための共通のプラットフォーム

開発に向けて，二つの試みを行った内容を報告し，今後のプ

ラットフォームの設計の議論を行うことを目的する． 

2. 提案 

全体システム構成を図 1 に示した．ロボットは，制動部の

制御の計算を計算機と接続して行うことが一般的である．そ

こで，今回はまず，ロボットを計算機と接続し，計算機側で

情報を収集し，処理する役割を担わせ，そこから命令を発し

てロボットを動作させる構成とした．また，この際に，ロボ

ットは主に計算機とシリアル接続していることを前提とした．

データの送受信は，ロボットのログを集約するサーバを想定

し，そのデータをサーバに集約するものとした． 

 

図1 システム構成 

3. 評価 

3.1 ロボットAPIのログ収集の有効性の評価 

複数人による同時開発を実現するために，ロボットを用い

たプログラミングの授業で，授業受講者に課題を出し，その

開発過程のログを収集し，これらのログを比較検討すること

を目的とした．課題は，前進（forwardDistance()関数）のみ

を使って，可能な限り 2m に近い位置でロボットを停止させ

るものとした．課題作成にあたり，発進と停止時の誤差を縮

めるために，加速と減速を考慮し作成したサンプルプログラ

ムを提示した．授業は，芝浦工業大学のプログラミング演習 I

の実習において1年生108人で，約10人ずつ10グループに

分けて実施した．比較対象に，同情報工学科，3年生の別の選

択必修の授業にて約80人を10人ずつ8グループに分けてそ

れぞれ実施した．各グループから得られたデータの中から，

直進の加速と減速を想定した課題で使われた

forwardDistance()関数の速度パラメータを抽出し，関数の試

近年，安価なロボットが利用可能になり，多数のロボットを利用したサービスも検討されるようになってきた.ロボット

は異なる物理条件下で動作することから，その動作や開発時の記録を逐次ログすることが求められる．しかし，現状ロ

ボットを対象として，データを収集する場合には，データ収集のための API の設計及びプラットフォームが十分整備さ

れておらず情報収集がしづらい問題がある．本研究では，汎用ロボットの基礎的なロギングのためのプラットフォーム

RLS(Robot Logging System)を設計，実装し，その仕組みを利用してデータ収集を行った内容，および，今後のロボッ

トの情報収集のプラットフォームについて議論した内容を報告する． 



 

行ごとの推移を図2，3に示した． 

図2 加速と減速をしないプログラムの開発過程 

図3 加速と減速をするプログラムの開発過程 

 

API のログを解析することで，プログラムの開発過程を知

ることができることが分かった．このことから，ログを取得

し，開発過程を理解することで，異なる物理条件下における

ロボットのチューニング過程を記録し，共有することができ

ると考えられる．  

 

3.2 ロボットにおける TCP/IP 通信の基本性能の調査 

ロボットを動作させる環境では，現状主にシリアルが用い

られている[3]．無線通信の実現方法には，より多くの帯域幅

を利用することを前提とした，TCP/IP通信があるが，iRobot 

Create をはじめとする多くのロボットには，TCP/IP通信を

行うためのミドルウエアが十分ではない．そこで，本研究で

は， TCP/IP 通信を行うためのシステム基盤であるソケット

通信を設計，実装し，簡易的な評価を行うことで，その実用

性について議論するものとした． 

調査では，従来のシリアル通信に対して，TCP/IP通信を行

った場合の速度を比較することで，どの程度の速度比がある

のかを明らかにすることを目的とした． 

まず初めに，ソケット通信環境をロボットに実装した．ロ

ボットには，命令を送る側，受信した命令を実施する側があ

る．これをサーバ，クライアントプログラムに当てはめるた

めには，命令を送る側と，実行を行う側を最初に区別して，

役割を割り振る必要がある．我々は，クライアントから開始

するクライアントサーバのモデルに従い，まずは，クライア

ントが準備完了のパケットを送付した後，サーバ側が命令指

示側として，クライアントに必要なデータを送付するものと

した.これに対して，通常のシリアル通信は，特に区別しなく

ても，命令の送信側と受信側で役割分担がなされているため

通信をそのまま行うものとした．  

クライアント側の入力送信後からロボットが前進し始める

までの時間をそれぞれ10回計測した結果を表1に示した． 

尚，本実験はIntel Corei7, 2.5GHz, 2GBメモリのマシンで

実施した． 

表1 実験結果 

  

 実験結果から，サーバクライアント通信をロボットに移

植したときの平均遅延時間は90.4msecであった．双方向の通

信を行うTCP/IPのオーバーヘッドが 1/2 以下であることか

ら，ロボットプログラムの命令実行通信が利用できるレベル

にあることを示している．オーバーヘッドを値のみからだけ

で判断することは困難であるが，TCP/IPを用いたサーバクラ

イアントモデルをロボットに応用することは，現実的な選択

肢となりうることを示した 

4. まとめ 

ロボットを対象としたデータ収集のためのプラットフォー

ムの実装における汎用性の問題点を述べ，プラットフォーム

を開発するに当たって要求される点として，ロボットのハー

ドウェア構成を考慮したロギングの仕組みと，TCP/IPベース

の通信制御を挙げた．ロギングの仕組みについては，ロボッ

ト演習の実践授業で実験を行い，有効性が示せた．通信制御

については，シリアル通信と TCP/IP 通信の速度差から，大

して遅延しないことが分かった．今後，ログの収集時間を評

価し，リアルタイム性の向上を行う． 
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