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１．背景 
近年，災害救助ロボットや，コミュニケーシ

ョンロボットなど，社会で用いられるロボット

が増加し，その機能も複雑化してきている．ロ

ボットソフトウェア開発の需要は高まっており，

これらのロボットに対する複雑な要求を，要求

通りに正しく実装することが求められる．これ

らの課題を解決するためのソフトウェア開発手

法の一つに，モデル駆動開発手法がある． 

モデル駆動開発では，まず UML などのモデリ

ング言語を用いて，ソフトウェアの設計を記述

するモデルを作成する．次に，モデルをソース

コードに変換し，これをもとに実装を行う．モ

デル駆動開発の利点として，変換を行うことで

設計と実装間の不整合を無くすことができる点

が言える． 

また，ロボットソフトウェア開発において，

ROS(Robot Operating System)[1]が用いられて

いる．ROS はロボットソフトウェア開発用のフレ

ームワークの一つで，ロボットソフトウェア開

発において広く用いられている． 

これまで提案されているロボットにおけるモ

デル駆動開発手法では，専用のモデル記述言語

が用いられているが[2][3]，UML などのソフトウ

ェア全般に用いることのできるモデル記述言語

に比べ，言語の学習コストが多くかかる． 

本論文では，モデル駆動開発をより容易に取

り入れるための手法として，ROS を用いたロボッ

トソフトウェア開発に，UML を用いたモデル駆動

開発を取り入れることを目的とする． 

２．モデル変換の手法の検討 
目的を実現するために，モデルと ROS のソー

スコードとの対応関係を構築する．対応関係を

検討するために，アクチュエータのみを用いた

システムと，センサとアクチュエータを用いた

システムの２つのシステムに対して，開発実践

を行う．開発実践ではモデルを作成するととも

に，ROS のソースコードを記述する．その後モデ

ルとソースコードを比較し，両者の対応関係を

調査する． 

３．検討結果 

アクチュエータのみを用いたシステムとして，

入力端末から２つのモータを持つロボットを操

作するシステムの開発実践を行った．このシス

テムは，入力機器の司令に応じて，モータの回

転速度を変更する．ロボット動作環境は，LEGO 

Mindstorms EV3 で作成されたロボットの 3D モデ

ルを用いて，シミュレータ Gazebo 上で行った．

図１に作成したモデルを示す．作成したモデル

とプログラムを比較し，対応関係の検討を行っ

た結果，UML のオブジェクトが ROS の各プロセス

を表すノードに，UML のメッセージが ROS のノー

ド間の通信を表すトピックに対応することがわ

かった． 

 

 
 

 

 

図 1 システムのクラス図とコミュニケーション図 

 

４．まとめに 
本論文を通じて，UML で記述されたモデルと

ROS のソースコードの対応関係を示すことができ

た。これにより，ROS を用いたロボットソフトウ

ェア開発において，モデル駆動開発を用いた指

針を示すことができた．今後は，より多くの対

応を示すため，今後は，より多くの対応を示す

ために，より複雑なシステムの対応付けを行う

必要がある． 
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