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1 EV3を起動する 

今回使用する EV3を起動します。EV3の決定ボタン（下図参照）を押して EV3を起動します。 

 

しばらくすると ev3devが起動して画面にメニューが表示されます。2~3分間ずっと bootの状

態が続くときは[戻るボタン][決定ボタン][左ボタン]を同時に数秒間押し続けてください。強制的

に再起動となります。 

 

 

メニューの右上に IPアドレスが表示されるのを確認してください。 

繋がっている場合は画面左上に IPアドレス[192.168.11.xxx]と表示されます。 

この画面がずっと出る場合は再

起動をしてください。 

決定ボタン 

戻るボタン 
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2 ソフトウェアジョイスティックコンポーネントをダウ

ンロードする 

ソフトウェアジョイスティックコンポーネントを改良して、2次元速度ベクトル 

(TimedVelocity2D) の出力をするようにしたコンポーネントが下記のURLにありますのでダ

ウンロードして解凍してください。 

・ソフトウェアジョイスティック 

ジョイスティックの GUIを表示 

https://rtc-fukushima.jp/wp/wp-content/uploads/2017/07/TkJoyStick.zip 
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3 速度ベクトルコンバーターコンポーネントをダウンロ

ードする 

今回使用するソフトウェアジョイスティックは移動ロボット「kobuki」用の値を出力するもの

で、それを EV3の値に変換するために速度ベクトルコンバーターを使用します。 

速度ベクトルコンバーターコンポーネントを下記の URLからダウンロードし、解凍します。 

・速度ベクトルコンバーターコンポーネント 

kobuki用の値を EV3用の値に変換 

URL : https://rtc-fukushima.jp/wp/wp-content/uploads/2018/11/VelConv.zip 
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4 NameServerとコンポーネントを起動する 

4.1 ネームサーバを起動する 

ネームサーバを起動していない場合は、ネームサーバを起動します。 Windowsの場合、スター

トメニューから 「OpenRTM-aist x.y」→「tools」の下の Start Naming Service から起動しま

す。 
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4.2 ソフトウェアジョイスティックコンポーネントを起動する 

ソフトウェアジョイスティックを起動します。 

解凍した TkJoyStick.zipフォルダの下の「TkJoyStickComp.py」をダブルクリックしてソフト

ウェアジョイスティックコンポーネントを起動します。 

 

4.3 速度ベクトルコンバーターコンポーネントを起動する 

速度ベクトルコンバーターコンポーネントを起動します。解凍したフォルダの下の「VelConv.py」

をダブルクリックして速度ベクトルコンバーターコンポーネントを起動します。 
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5 EV3用コンポーネントをダウンロードしコピーする 

EV3を動作させるためには EV3でもコンポーネントを動作させる必要があります。 

ここでは一旦 PCに EV3用コンポーネントをダウンロードし、それを EV3にコピーします。 

5.1 PCへダウンロードする 

EV3用コンポーネントを RTC-Library-FUKUSHIMAから PCへダウンロードします。 

・EV3用コンポーネント： 

https://rtc-fukushima.jp/wp/wp-content/uploads/2017/07/EV3Control.zip 

5.2 EV3と接続する 

Tera Termで EV3に接続します。 

EV3に表示された IPアドレスを入力します。 
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ユーザ名:robot 

パスフレーズ:maker を入力します。 

 

 

この画面が表示されたらログイン完了です。 

 

  

ユーザ名(N)：robot 

パスフレーズ(P)：maker 

この画面が出ました続行ボ

タンを押下してください。 
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5.3 EV3へファイルをコピーする 

Tera Term の「ファイルメニュー」→「SSH SCP …」を選択します。 

 

上の方のFromに4.1でダウンロードしたEV3用コンポーネントの圧縮ファイルを選択し、Send

ボタンをクリックします。 

 

5.4 EV3で圧縮ファイルを解凍及び実行権限を変更する 

以下のコマンドを入力し、圧縮ファイルの解凍を行います。 

unzip：圧縮ファイルを復元する。 

 

圧縮ファイル名が異なる場合があります。その場合はファイル名を読み替えて解凍してください。 

以下のコマンドを入力し、EV3用コンポーネントの実行権限の変更を行います。 

cd：カレントディレクトリを変更する。 

chmod：ファイルやディレクトリのパーミッション（アクセスや実行する権限）を変更する。 

  

$ unzip EV3Control.zip 

$ cd EV3Control/build/src 

$ chmod 777 EV3ControlComp 
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6 EV3で NameServerと EV3用コンポーネントを起動す

る 

6.1 Motorを使用できる様にする 

モータを使用できる様にします。以下のコマンドで EV3のモータを使用できる様にします。 

 

6.2 コンポーネントを起動する 

以下のコマンドでコンポーネントを起動します。 

 

[rtm-naming]途中（y/n)の入力を求められますので「ｙ」を入力します。また、[sudo] password 

for robot: の文言が表示されパスワードを求められます。 

その際は EV3のパスワード「maker」を入力してください。パスワードの入力のとき文字の表

示などはなくブランク状態になっています。 

 

$ echo on > /sys/class/tacho-motor/motor0/speed_regulation 
$ echo on > /sys/class/tacho-motor/motor1/speed_regulation 

$ rtm-naming 
$ cd ~/ EV3Control/build/src/ 
$ ./ EV3ControlComp 

Makerを入力 



EV3をソフトウェアジョイスティックで操作 

-11- 

 

 

 

 

  



EV3をソフトウェアジョイスティックで操作 

-12- 

7 RTSystemEditorの起動とコンポーネントの接続 

7.1 RTSystemEditor を起動する 

RTSystemEditor を起動していない場合、スタートメニューから 「OpenRTM-aist x.y」→「tools」

の下の RTSystemEditorRCPから起動します。 

7.2 ネームサーバへ接続する 

RTSystemEditorの左側の NameService Viewのコンセントアイコンをクリックし、ネームサ

ーバに接続します。 
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7.2.1 自ホスト（PC）の入力 

まず、自ホストのネームサーバに接続します。接続ダイアログに localhostと入力します。 
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7.2.2 EV3のネームサーバへ接続する 

次に、EV3 のネームサーバへ接続します。再度NameService Viewの接続アイコンをクリック

し、EV3に表示されている IPアドレスをダイアログに入力します。 
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7.3 SystemDiagramでコンポーネントを接続する 

ネームサービスビューには 2つのネームサーバの状態が表示され、1つ目のネームサーバに

EV3Control0、2つ目のネームサーバに TkJoyStick0と VelConv0のコンポーネントが見えて

いる状態になります。 

 RTSystemEditorのメニューバーの「 Open New System Editor 」ボタンをクリックし、

SystemDiagramを開きます。 NameService View から TkJoyStick0と VelConv0と

EV3Mindstorms0をそれぞれ SystemDiagram上にドラッグアンドドロップし、下図のように

接続します。 
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8 動作確認 

8.1 アクティベートし動作を確認する 

RTSystemEditorのメニューバーの緑の再生ボタンをクリックすると、TkJoyStick0、VelConv0、

EV3Control 0がアクティベートされます。 

ソフトウェアジョイスティックで EV3が操作できることを確認してください。 

 


