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ロボットシミュレーター “OpenHRP3”
次世代ロボットの効率的な開発を支援する共通基盤ソフトウエア
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ロボット研究開発のためのソフ
トウエアプラットフォームと
ヒューマノイドロボットの動作
生成に関する研究に従事してい
ます。ソフトウエアプラット
フォームに動作生成技術を統合
し、ヒューマノイドロボット実
機をあたかもコンピューターグ
ラフィックスのキャラクターで
あるかのように自在に動作させ
ることが可能なシステムの実現
を目指しています。

ロボット開発を効率化する高速・高精度なシ
ミュレーター

ロボットの開発・運用を安全かつ効率的に行
うためには、実際にロボットを動作させる前に
コンピューターで動作シミュレーションを行
い、ハードウエア設計や制御プログラムの検証
を行うことが欠かせません。この要望に応える
ため、私たちは “OpenHRP3（Open－architecture 
Human－centered Robotics Platform 3）” という統
合シミュレーションシステムを開発しました。
OpenHRP3は、ロボットアーム、車輪型移動ロ
ボット、人間型ロボットなどの多様なロボット
の動作シミュレーションを行うことができま
す。また、ロボットの目に相当するカメラや距
離センサーから得られる視野画像のシミュレー
ションも可能です。

ロボットのさまざまな動作を高速・高精度に
シミュレーションするためには、物体同士の
接触によって発生する力の計算（接触力計算）
や、物体に加わっている力から物体の加速度
を得る計算（順動力学計算）を、いかにして行
うかが重要となります。接触力計算について
は、「拘束条件法」と呼ばれる手法を採用し、複
雑な接触状況に対しても安定かつ効率的に解を
得ることが可能なアルゴリズムを開発しまし
た。また、順動力学計算については、共同研究
者である東京大学 中村 仁彦 教授、山根 克 准
教授が開発したADA （Assembly－Disassembly 
Algorithm）という並列計算可能なアルゴリズ
ムも利用できるようにしました。これらの成果
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により、従来のシミュレーターでは対応できな
かった複雑なロボットや動作に対しても、実用
的なシミュレーションが可能です。

ロボット用ソフトウエアの共有化を促進
ロボットを動作させるためにはさまざまなソ

フトウエアが必要となりますが、それらのソフ
トウエアをすべて独自に開発することは、ロ
ボットの開発機関にとって大きな負担となって
いました。この問題を解決するため、産総研が
中心となって「RTミドルウエア」という枠組み
を提唱しています。RTミドルウエアでは、ロ
ボットのソフトウエアを「RTコンポーネント」
と呼ばれるソフトウエア部品として作成し、複
数のコンポーネントを接続していくことでロ
ボットのソフトウエアシステムを効率的に開発
することが可能です。

OpenHRP3は、RTコンポーネントとして作
成されたロボットの制御プログラムをシミュ
レーションで利用可能としています。また、シ
ミュレーターを構成する各種機能も今後RTコ
ンポーネントとして外部から利用可能としてい
きます。これによって、OpenHRP3はRTミド
ルウエアと合わせて、次世代ロボットの研究開
発を促進する共通基盤技術になるものと期待さ
れています。さらに、共通基盤としての普及
と改良を促進するため、OpenHRP3はオープン
ソースライセンスのもとで一般への配布を行っ
ている点も大きな特徴です。

OpenHRP3 のシミュレーション画面




