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1.はじめに
高齢者や障害者を対象とした歩行者移動支援システム

(Robotic Communication Terminals，RCT)は，屋外に
設置したカメラからリアルタイムで人や車の往来等を自動
検出し，道路状況を歩行者の携帯型情報端末に提供する [1]．
本研究では，RCTシステムにおいて道路状況等をリア

ルタイムにクライアントへ配信するサーバ (以下：Object
サーバ) の構築を目的とし，通信時間による評価実験によ
り，本システムの有効性を示す．
2.RCTシステム

RCT システムは，道路等に設置されている環境端末
(Environment-Embedded Terminal，EET)よりリアルタ
イムで提供される物体情報 (クラス，位置)と，掲示板によ
り歩行者間で共有される情報を歩行者が携帯するマップ型
情報端末上に表示することで歩行者の最適な経路選択を支
援する．マップ型情報端末には，検出された物体情報に応
じたオブジェクトアイコンと歩行者から提供された道路状
況の情報を掲示板アイコンとしてマップ上に表示する (図
1参照)．マップ型情報端末は，Flashを用いて作成されて
いるため，Webブラウザ内で実行可能である．

図 1 : マップ型情報端末上での情報表示例

現在，中部大学のキャンパスに構築中の RCTシステム
では，物体情報を検出する EET(2台)，物体情報をクライ
アントに配信する Objectサーバ，掲示板データを管理す
る BBSサーバ，マップ型情報端末から構成される (図 2参
照)．以下に本 RCTシステムにおける Objectサーバにつ
いて述べる．

図 2 : RCTシステムの構成

3.Objectサーバ
Objectサーバは，EET で自動検出された物体情報 (ク

ラス，位置) を受信後 XML 形式に変換し，各クライアン
トである情報端末へ配信する．
3.1.Objectサーバの構成

Object サーバでは，EET(2 台) から物体情報を受信し
XML形式に変換する EETスレッド，それぞれ受信した物
体情報を結合する fusionスレッド，クライアントへ最新の
物体情報を送信する Clientスレッドと，各スレッドの起動
とクライアントの接続要求を待つ mainスレッドで構成さ
れている (図 3参照)．Clientスレッドは接続要求毎に生成
し，複数クライアントへの対応を可能としている．Flash
は TCP/IP通信対応のみのため，Objectサーバ-クライア
ント間では TCP/IP 通信となる．EET-Object サーバ間
は最新のデータを速く送信する必要があるため，UDP通
信とする．

図 3 : Objectサーバの構成
3.2.物体情報のXML化

EETにより検出した物体情報は，XML形式を用いて記
述する．物体情報タグを 8種類，2台の EETを区別するた
めの Cameraタグを 2種類，送信する際に一つにまとめる
OBJECTsタグを使用した (図 4参照)．XMLを用いるこ
とで，解析が容易になり他のアプリケーションとのデータ
通信が可能になる．また，XML データベース化すること
で実データに基づいた交通量の再現や調査が可能になる．

図 4 : 物体情報の XMLフォーマット
4.通信評価実験
歩行者が安全に移動するためには，EET が自動検出し

た物体情報をより速くクライアントに配信する必要がある．
そこで，EET 上で物体検出されてから端末のマップ上に
表示されるまでの時間を測定した結果を図 5に示す．クラ
イアントには，同一サブネット内のコンピュータを 10台
用いて評価した．自動車が時速 40[km/h]で走行している
場合，クライアント数 1台であれば，マップ上に表示され
るまでに 0.055[sec]の通信時間を要し，その際に自動車は
0.61[m]進んでいることになる．突発的な危険や事故等の
事前回避を行うには，クライアント数 3台 (1.40[m])まで
が許容範囲であることが分かる．

図 5 : 通信時間の評価
5.まとめ
本研究では，RCT システムにおける Object サーバに

ついて検討し，その有効性を通信時間により示した．今後
は，通信速度の向上を目指しクライアント数の許容範囲を
広げていく必要がある．
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