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遠隔操作クライアント

RSNPサーバ

RSNP通信

カメラクライアント

DataPush

MutliMedia

使用するクライアント
遠隔操作クライアントとカメラクライアントを用いて、簡単な遠隔操作を行う

◆遠隔操作クライアント
ロボットの名前、状態、時間を
送信する。操作する時移動する
方向や操作量を加えて送信する。

◆カメラクライアント
カメラ画像は逐次RSNPユニット
に保存され、サーバからのリク
エストがきたら送信する。
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システム概要
操作される側はロボット用パソコン，ロボットと取付のウェブカメラを使用する．
ロボットからのデータはMQTTを使ってローカルでRSNPユニットに送り、ユニット内のクライアン
トからサーバに送る．最後に，操作者PCの操作画面からのリクエストがあれば，それに対応する
データを送ることができる．
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操作画面

カメラ画像：
ロボットIDを選択し、必要と
するFPSを決め、ONにすれ
ば、画像が表示される。

遠隔操作：
ロボットIDを選択し、操作方
法がボタンになってるかどう
かを確認して、ONにすれば、
下のボタンを使って操作がで
きる。

カメラ画像


