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概要：
・HMDを使用してPTカメラを遠隔操作するためのRTC

です．
・HMDの姿勢はARToolkitを使用して計算しています．
・Webカメラの画像及び，HMDの姿勢データをインター
ネットへ配信します．
・通信規格としてRSNP(Robot Service Network 

Protocol)を使用しています．

特徴：
・GUIから使用するデバイスを選択して遠隔操作可能
・HMDを使用することにより，大画面で操縦を行えます．
・インターネット環境があれば誰でも使用できます．

インタフェース仕様：
制御PCとはUSBケーブル1本による接続のみ
外部電源としてDC12Vが必要
側面のスイッチで各構成要素との接続を管理
(OpenRTM-aist-1.1.0）

ライセンス（公開条件）：
修正BSDライセンスを適用します．
※HMDのRTCはGPLとする．
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HMDの姿勢計算RTC
WebカメラとARToolkitを使用して
HMDに設置されたARマーカの姿
勢を計算

平均化RTC

送られてきたデータを平均化する
ためのRTC

RSNP通信RTC
RSNPサーバと通信を行い

データの送受信を行うための
RTC

RTCの再利用
Webカメラ画像やモータの制
御は既存のRTCを利用

今後の利用可能性
・複数台PTカメラを用意する

ことで切り替えながらの操作
が可能になる

・移動ロボットに搭載し操作
性向上につながる


