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１. はじめに 

１.１. 対象読者 

本書は RTミドルウェア、RTコンポーネント（以下、RTCと略す）に関する基本的

な知識を有する利用者を対象としている。RTミドルウェア、RTCについては

OpenRTM(http://www.openrtm.org/openrtm/ja/)を参照。 

 

１.２. 適応範囲 

本書はドローンシステムで使用するセンサー情報表示等を行うモジュールについて

記述した文章である。 

 

１.３. 開発環境および使用機器 

開発環境および使用機器を下表に示す。 

表 １-１ 開発環境 

言語・環境 バージョン 補足 

OS Ubuntu 14.04 LTS - 

CPU Core i5-2450M CPU @ 

2.50GHz × 4 

- - 

開発言語 Python 2.7.6 - 

RT ミドルウェア OpenRTM-aist-Python 1.1.0 - 

依存ライブラリ Kivy 1.9.11 - 

- - - 

 

表 １-２ 使用機器一覧 

No 使用機器 個数 補足 

1 Lenovo G570 1 ホスト OS：Ubuntu 14.04 LTS 

 

１.４. 関連資料 

無し 

 

                                                   
1 執筆時点では Ubuntu14.04 向けのパッケージではインストール不可(=build status が false)。GitHub

からソースコードをダウンロードし、コンソールにて、カレントディレクトリをソースコードのルートと

し、次のコマンドを実行することインスール可。$ sudo python setup.py install 

http://www.openrtm.org/openrtm/ja/
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２. RTC 構成、静的仕様 

２.１. モジュール名 

ドローンビューア RTCのモジュール名は、”DroneViewer”とする。 

 

２.２. 機能概要 

Drone RTC(ドローン I/O)からセンサー情報等、コントローラー系 RTC(ドローンコン

トローラーまたはドローンフライトディレクターRTC)から設定速度および移動モード

を取得し、地上局 PCに表示する。 

 

２.３. 主なエラー 

無し 

 

２.４. 動作条件 

・10Hz(=100msec)周期で起動 

 

２.５. コンポーネント図 

各ポートの詳細は、2.6.ポート情報を参照。 

inSettingSpeed

inMoveMode

<<　RTC　>>
Drone ViewerinIOComposite

 

図 ２-１ コンポーネント図 
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２.６. ポート情報 

 

A) データポート（InPort） 

表 ２-１ データポート入力一覧 

名称 型 説明 

inIOComposite RTC::DroneViewer 

(独自型) 

Drone RTC からのセンサー情報等。詳細は表

2-2参照。 

inSettingSpeed RTC::TimedFloat エンドユーザーがゲームコントローラーで設

定した速度(単位：m/s) 

inMoveMode RTC::TimedString エンドユーザーがゲームコントローラーで設

定した移動モード 

 

表 ２-２ DroneViewer 型の詳細 

名称 型 説明 

homeGPS RTC::GPSData ドローンのホーム位置情報 

latitude:緯度(10進表記) 

longitude:経度(10 進表記) 

altitude:海抜高度(単位:m) 

droneGPS RTC::GPSData ドローンの現在の位置情報 

latitude:緯度(10進表記) 

longitude:経度(10 進表記) 

altitude:海抜高度を起点とした相対高

度(単位:m) 

targetSpeed RTC::TimedFloat ターゲット速度(単位:m/s) 

batt RTC::TimedFloatSeq バッテリー値 

data[0]電圧(単位:V) 

data[1]電流(単位:A) 

fltTime RTC::TimedULong フライト時間(単位:秒) 

gyro RTC::TimedOrientation3D 3 軸ジャイロ(単位:rad) 

accel RTC::TimedFloatSeq 3 軸加速度(単位:m/s) 

data[0]:x data[1]:y data[2]:z 

mag RTC::TimedFloat 磁気コンパス(単位:deg) 

temp RTC::TimedFloat 気温(単位:C) 

pres RTC::TimedFloat 気圧(単位:hPa) 
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fltMode RTC::TimedString フライトモード 

state RTC::TimedString Drone RTCの内部ステータス 

sysErr RTC::TimedString Drone RTCのエラー情報 

 

B) データポート（OutPort） 

無し 

 

C) サービスポート（Provider） 

無し 

 

D) サービスポート（Consumer） 

無し 

 

２.７. コンフィギュレーション情報 

表 ２-３ コンフィギュレーション一覧 

名称 型 データ範囲 デフォルト値 説明 

AltMax int 0<x<=1000 50 高度メーター最大値(単位:m) 

 

２.８. サービスポート I/F仕様 

無し 

 

２.９. フォルダ構成 

以下に本コンポーネントのフォルダ構成を記載する。 

表 ２-４ フォルダ構成 

フォルダ名 ファイル名 説明 

DroneViewer DroneViewer.py 実行ファイル 

drone_viewer.py 画面生成ファイル 

drone_viewer.kv 

drone_distance_cal.py 2 点間距離算出ファイル 

DroneDataType.idl 独自型 IDLファイル 

DroneDataType_idl.py IDLファイルを基に生成された 

python ファイル 

DroneViewer.conf コンフィギュレーションファイル 

rtc.conf 

RTC.xml プロファイル 
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３. RTC の振る舞い、動的事項 

３.１. アルゴリズム 

情報表示パネルの生成から、各種情報を表示するまでの処理フローを記載する。 

開始

ディスプレイ上に情報パネルを生成す

る。

GPSデータを基に、基地局とDrone本

体との距離を計算する。

データなし

Droneセンサ情報取得RTCから

のデータ入力ポートをチェックす

する

データあり

表示パネルに各種情報を表示する。

 

図 ３-１処理フロー 
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３.２. 情報表示パネル構成 

情報表示パネルは簡易画面(Quickタブ)、詳細画面(Detailタブ)で構成される。初期

表示画面は簡易画面。 

 

図 ３-２ ドローンビューア(簡易画面) 

 

図 3-2 の(1)～(4)の詳細は以下のとおり。 

表 ３-１ 簡易画面内の各種メーターとエラーメッセージ詳細 

No. 名称 説明 

1 ドローン高度 ドローンの現在の高度 

2 3 軸ジャイロ 上段: Yaw, 下段: Roll(中央), Pitch(両端) 

3 加速度 進行方向の速度(km/h と m/sec 表示) 

メーター最大時速は 72km/h 

4 エラーメッセージ ドローンからのエラーメッセージを表示 

 

  

(1) 
(2) 

(2) 

(3) 

(4) 
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エラーが発生した場合は、エラーメッセージエリアにその旨表示をする。以下は地

上局とドローンとの通信が途絶した場合に表示する。 

 

図 ３-３ 通信途絶時のドローンビューア 
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図 ３-４ ドローンビューア詳細画面 

 

３.３. 地上局～ドローン間の 3次元距離計測 

地上局とドローン本体の GPS 座標を基に、両地点間の 3 次元の距離を算出し表示パ

ネル(Distance)に表示する。距離 Dの計算方法を以下に示す。 

 

D = √dx2 + dz2 

 

dx ：地上局とドローン間の平面上の距離(m) 

dz ：地上局とドローンの高度差(m) 
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