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解 説

yarpによるアプリケーション連携
Communication between applications with yarp

渡 辺 哲 陽∗ ∗金沢大学理工研究域

Tetsuyou Watanabe∗ ∗College of Science and Engineering, Kanazawa University

1. は じ め に

Yarp [1]はYet Another Robot Platformの略で，ロボッ
トシステム用のライブラリの一つである．端的に述べれば，

プログラム（アプリケーション）同士の通信を行うための
ライブラリである．ロボットを動作制御するプログラム（Ｃ
言語による作成を想定）を作成中にMatlabの”ある”関数
を使いたい，と思ったことは無いであろうか？少なくとも著
者にはある．当時は”諦めて”自作したが・・・．Yarpはこの

ような場合に有用なライブラリである．例えば，Windows

上で走るMaltabで作られたプログラムと Linux上で走る
Ｃ言語で作られたプログラムをインターネットを介してつ
なげることができる．そんなライブラリである．
もともと，Yarpはヒューマノイドロボット用のライブラ

リとして作成させたミドルウェアであり，Robocupなどで
は比較的使用されている．もっとも，「Yarp」で検索しても
日本語のページがあまり出てこないところをみるに，日本
ではあまり普及していないのではと考える．この解説が普

及の一助になるのであれば，幸いである．
Yarpは以下の三つのコンポーネントからなる．

libYARP OS Linux，Windows，Mac，Solaris上で動
くアプリケーション通信用

libYARP sig 画像や音声などの信号処理データ通信用

libYARP dev モータ制御用ボード，カメラなどのデバ

イス上データ通信用

libYARP OSは先に述べたような様々なOS上にて走るプ
ログラム同士をつなげるためのコンポーネントである．lib-
YARP sigは画像や音声などの信号処理で用いられるデー
タを通信するためのコンポーネントである．libYARP dev

はデバイス間の通信のためのコンポーネントである．

今回は，Yarpのメインとなっている libYARP OSに焦
点を当てて解説を行う．具体例をおりまぜながら，インス
トールから簡単な使用法まで述べようと思う．
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2. Yarpのインストール

Ubuntuの場合，下記のようにターミナル上で打ち込ん
でいけばインストールできる．
# sudo apt-get install cmake cmake-gui libace-dev subver-

sion
# svn co https://yarp0.svn.sourceforge.net/svnroot/yarp0

/trunk/yarp2 yarp2
# cd yarp2
# mkdir build
# cd build
# cmake ../.
# make
# sudo make install

他の LinuxOSの場合も上記に順じてCMake [2]，Cmake-

gui，ACE（ADAPTIVE Communication Environment）
ライブラリ（様々な環境下で使用できるようにするため）[3]
をインストールした後でYarpをインストールすればよい．
上記では，subversionを使っているが，ソースをダウンロー

ドしてもよい．なお，ccmakeが使えないと後で困るので，
CMake だけでなく Cmake-gui もインストールした方が
よい．
Windows の場合，まず，CMake をインストールする．

Cmakeのホームページ http://www.cmake.org/からバ

イナリファイルがダウンロードできるので，これを実行すれ
ばよい．その後，http://sourceforge.net/projects/
yarp0/files/yarp2/から必要なライブラリを含んだバイ
ナリファイルが得られるので，これをダウンロードして実

行すればよい．なお，使用するVisual Studio のヴァージョ
ンに応じて使用すべきファイルが異なるので注意する．例
えば，Visual Studio 2008なら yarp ** v9 x86**.exeで
ある．MatlabとＣ言語を接続するなどに必要なソースコー
ド群が含まれてないので，同じヴァージョンのソースコー

ド群 yarp-**.zipも合せてダウンロードすることを勧める．

3. Yarpの基本的な使い方

Yarpは，インターネットを介してプログラム間のデータ
のやりとりを可能にする．サポートされている通信方式は
以下の通りである．

Tcp，Udp，Multicast，Shared memory
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図 1 Simple example of Yarp connection

/write

/read

Microsoft Windows [Version 6.1.7601]
Copyright (c) 2009 Microsoft Corporation.  All rights reserved.

C:\Users\watanabe>yarp write /write
yarp: Port /write active at tcp://127.0.0.1:10002
yarp: Sending output from /write to /read using tcp
test
1 2 3 -4.56

Microsoft Windows [Version 6.1.7601]
Copyright (c) 2009 Microsoft Corporation.  All rights reserved.

C:\Users\watanabe>yarp read /read
yarp: Port /read listening at tcp://127.0.0.1:10012
yarp: Receiving input from /write to /read using tcp
test
1 2 3 -4.56

図 2 Output example for Yarp connection in FIg.1

特に明示しなければTcpが使用される．データ通信の窓口
としてポートが提供されている．Fig.1にYarpで接続され
た二つのポートの接続例を示す．Yarpはこのようなポート
を接続することで，プログラム間のデータのやりとりを行
う．具体的な構成方法は次の通りである．以下はWindows
環境を想定している．
（1）コマンドプロンプトを立ち上げ yarp serverと打ち込む
（2）コマンドプロンプトを立ち上げ yarp write /write と打ち

込む
（3）コマンドプロンプトを立ち上げ yarp read /readと打ち込む
（4）コマンドプロンプトを立ち上げ yarp connect /write /read

と打ち込む

コマンドプロンプトは，合計４つ起動することになる．
ポート（の数や名前）はユーザが自由に定めることがで

きる．名前を付ける時の書式は/***である．複数重ねて
/robot/leftarm/motor としてもよい．このポート同士を
つなぐことでアプリケーション間の通信を実現する．上述
の例では，yarp write /writeにより/writeという名前の
ポートが生成される．このポートは，データ出力用のポー

トで，コマンドプロンプト上にて数字か文字を直接入力す
ることで入力を行う．yarp read /readにより/readという
名前の，データ受け取り用ポートが生成される．上述の例で
は，/writeを通して入力されたデータが/readにて受信され

る．なお，ポートを作っただけでは通信はできない．これら
をつなぐ必要がある．そのためのコマンドが yarp connect

/write /readである．これは/writeを送信，/readを受信
としてつなぐ場合のつなぎ方である．もし，送受信のポー
トを逆にしたいなら，yarp connect /read /writeとすれば

よい．ポートの名前やどのポートとどのポートがつながっ

ているかといった情報は yarp serverにより管理される．こ
のため，事前に server（最初のコマンド「yarp server」）を
先に立ち上げておく必要がある．
この接続を使ってテキストデータと数値データを送った

結果を Fig.2に示す．以上の例は単一のＰＣ上で実行した
例であるが，yarp server，/read，/writeがそれぞれ別の
ＰＣ上で走っていたとしても問題は無い．別々のＰＣ上で
走っているアプリケーション同士をつなぐ場合にはもう一
手間必要である．
ＰＣ１にて：
（1）コマンドプロンプトを立ち上げ yarp namespace /rsjと打

ち込む
（2）yarp serverと打ち込む
ＰＣ２にて：
（1）コマンドプロンプトを立ち上げ yarp namespace /rsjと打

ち込む
（2）yarp write /writeと打ち込む
ＰＣ３にて：
（1）コマンドプロンプトを立ち上げ yarp namespace /rsjと打

ち込む
（2）yarp read /readと打ち込む
（3）コマンドプロンプトを立ち上げ yarp connect /write /read

と打ち込む

yarp server は名前をベースにして管理している”name

server”である．この yarp server自身に名前をつける必要

がある．デフォルトでは/rootと設定されており，同一ＰＣ
上でのコネクションを考えるなら名前を付ける必要はない．
しかし，複数のＰＣ上でコネクションを作成するなら，”ど
の yarp server”を用いるのかを指定する必要がある．この

ためのコマンドが yarp namespace /rsjである．この場合，
yarp serverの”名前”は/rsjである．なお，「yarp connect

/write /read」はどのＰＣで行ってもよい．名前を統一し
ても yarp serverが見つからず，接続が上手くいかない場
合がある．この場合は

yarp where

と打ち込む．Yarpが yarp serverを自動的に探してくれ
る．このコマンドの後，必要に応じて yarp detectと打ち
込む．筆者の経験から言うと，このコマンドなしで接続が
上手くいくことは，あまりない．なので，重宝するコマン

ドである．コマンドプロンプト上で実行できるコマンドは
yarp helpと打ち込むと一覧として確認できる．接続がお
かしくなってしまったときは，yarp cleanなどのコマンド
も有効であろう．

次に，プログラム上でどのようにYarpを用いたらよいか
について説明する．参考にすべきプログラム群は yarproot

/example/osのフォルダ（yarproot は Yarpのルートフォ
ルダを表す）にある．単純に送受信の方法を知りたいなら，
sample sender.cpp および sample receiver.cpp が良いだ

ろう．だが一番参考になるのは summer.cpp（Fig3参照）
かもしれない．このプログラムは/summerというポートを
用いて，数値データを受け取り，まず，そのデータを文字表
示した後で，合計を計算，次いで結果を「total」という文字
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#include <yarp/os/all.h>
#include <iostream>

using namespace std;
using namespace yarp::os;

int main(int argc, char *argv[]) {
    Network yarp;
    BufferedPort<Bottle> port;
    port.open("/summer");
    while (true) {
        cout << "waiting for input" << endl;
        Bottle *input = port.read();
        if (input!=NULL) {
            cout << "got " << input->toString().c_str() << endl;
            double total = 0;
            for (int i=0; i<input->size(); i++) {
                total += input->get(i).asDouble();
            }
            Bottle& output = port.prepare();
            output.clear();
            output.addString("total");
            output.addDouble(total);
            cout << "writing " << output.toString().c_str() << endl;
            port.write();
        }
    }
    return 0;
}

図 3 Sample code ‘summer.cpp’

と同時に出力するというものである．実際の運用では，入力
ポートと出力ポートは別のポートを使うことをお勧めする

が，簡単に処理方法を学ぶ上でこのサンプルコードはとて
も役に立つ．難しいコードではないので，一行一行説明する
ことは割愛し，重要箇所についてのみ述べる．まず，ポート
作成についてである．ここでは BufferedPort〈Bottle〉port
という BufferedPortが使われている．Yarpではこれに加

え，Port（使用方法は sample sender.cpp参照）が用意さ
れている．違いは値を保持するか否かである．特に問題が
無ければ値を保持する BufferedPort の利用を勧める．次
にデータに関して述べる．データは基本，”Bottle”という
型（入れ物）を介してやりとりされる．データ受信時は通

常，データが来るのを待つ設定になっている．同期のこと
なるプログラム同士でやりとりをしたいときなど”データ
を待ちたくない”時は Bottle *input=port.read(false)と
すればよい．通信可能なデータの主な型は，String，dou-

ble，int の三種類である（行列を送るための List 構造な
どもあるが主なものはこれら三種類である）．受け取っ
たデータ（Bottle *input）から実際のデータを取り出す
場合，データの型に合わせて，input->toString().c str()，
input->get(i).asDouble()，input->get(i).asInt()とする．

出力の際（データの入れ物：Bottle &output）は，out-

put.addString(total)，output.addDouble(total)，output
.addInt(total)を，変数 totalの型に合わせて用いる．送受
信の順番やその数などは合わせる必要がある．

プログラムにおいてポート同士を接続させたい場合は，
Network::connect(”/write”,”/read”); というコマンドを
用いる．

4. 異なる言語で作成されたアプリケーション間通信

以上はＣ＋＋またはＣ言語を用いて作成されたプログラ

図 4 Cmake preview for using java at Yarp

JAVA
Python
C#
PERL
TCL
Chicken
Ruby

…
…

.

Matlab
Swig

C, C++

図 5 Schema for connections by different program lan-
guages

ム間の接続であった．ここではMatlabで作成されたプロ
グラムの接続について述べる．
追加のインストール作業が必要である．まず必要なのが

Swig（Simplified Wrapper and Interface Generator）ラ
イブラリ [4]である．SwigはＣ＋＋言語と様々なプログラム

言語を接続するためのライブラリである．合せて jdk（Java

Development Kit）が必要である．これらをインストール
する．Windowsの場合，Swig関連ファイルをダウンロー
ドし，swig.exeのパスをシステムの環境変数の Pathに追

加すればよい．jdkはバイナリファイルとしてダウンロード
できるので，それを用いてインストールすればよい．Linux
（ubuntu）の場合は sudo apt-get install swig default-jdk

（jdk は sun java でも open java でもどちらでも良いが
Matlabが使用している java及び jdkに合わせることを勧

める）を実行してインストールすればよい．なお，jdkフォ
ルダの binフォルダをシステムの環境変数の Pathに追加
しておくことを勧める．
さて，次にYarpの再設定を行う．Cmake-guiを実行し，

ソースコードを yarproot /example/swigに，ビルド場所
を yarproot /example/swig/buildに設定する．その上で一
度，configureを行うとFig.4のような場面が出てくるので，
CREATE JAVAの項目をクリックし，再度 configureを行
う．上手くいったらGenerateボタンをクリックする．する

と buildフォルダ内にProjet.slnというファイルが生成され

日本ロボット学会誌 xx 巻 xx 号 —3— 200x 年 xx 月



4 渡 辺 哲 陽

るので，これを立ち上げ，DebugとReleaseモードでコンパ
イルする．yarproot /example/swig/build/generated src

フォルダ内に**.javaというファイルが生成される．yarp-

root /example/swig/srcフォルダ内の**.javaファイルを
yarproot /example/swig/build/generated srcフォルダに

コピーする．次いでコマンドプロンプトを立ち上げ，yarp-
root /example/swig/build/generated srcフォルダに移動
した後で， javac -source 1.6 -target 1.6 *java

と打ち込む．すると Matlab にて Yarp を用いるの

に必要な**.class ファイルが生成される．yarproot /ex-

ample/swig/build/generated src/yarpフォルダを作成し，
LoadYarp.classとYarpImageHelper.class以外の classフ
ァイル全てを移動する．なお，「1.6」は javaのヴァージョ
ンなのて，適宜変更してもらったらよい．また，Linux上

の場合は，Cmake-guiの代わりに CCmakeを使用しても
らえばよい．残りの処理はほぼ同じである．
この手法はMatlab上で javaを使用できることを利用し

たものである．したがって javaのプログラムとの通信も同

様の方法で可能となる．他に，Python，C#を試したこと
があるが，いずれも問題なく動作した．Fig.4，Fig.5から
分かるように，PERL，TCL，Chicken，Rubyなどとの接
続も可能である．
最後にMatlab側の設定であるが，作成した**.classファ

イルとdllファイルが使えるようにMatlabのpathを設定す
る．Matlabの pathは classpath.txt，librarypath.txtに
て管理されている．Matlab上で which classpath.txt（li-

brarypath.txt）と打ち込めばどこにあるのか見つけること

ができる．classpath.txt，librarypath.txtに
yarproot/example/swig/build/generated src

yarproot/example/swig/build/Release

を追加して，Matlab を再起動すればよい．classpath.txt

は起動時にのみ読み込まれるため注意が必要である．最後

に，Matlab上で LoadYarpと打ち込んで何もエラーが出
なければ成功である．
Matlab で通信するためのサンプルコードは，yarproot

/example/matlab フォルダにある．Fig.6 ではこのうち，

yarp write.mというプログラムを示す．手順はほぼ同じで
ある．Portを作成するときの関数などに若干の違いがある
ものの，基本的にはＣ＋＋言語と同じ関数や使用法にてプロ
グラムを構成できる．yarp read /readで生成される/read

ポートと yarp write.m で生成される/matlab/writeポー

トをつなげた結果を Fig.7に示す．

5. お わ り に

今回は，Yarpの基本的な使用方法を紹介することで，使
い勝手の良さや簡便さを知って頂くことに主眼を置いた．計

測データをバッファリングするのではなく他のＰＣへ飛ば

LoadYarp;
done=0;
port=yarp.Port;
port.close;
disp('Going to open port /matlab/write');
port.open('/matlab/write');
disp('Please connect to a bottle sink (e.g. yarp read)');
b=yarp.Bottle;
while(~done)
  reply = input('Write a string (''quit'' to quit):', 's');
  b.fromString(reply);
  port.write(b);
  if (strcmp(reply, 'quit'))
 done=1;
  end
end
port.close;  

図 6 Matlab sample code ‘yarp write.m’

/matlab/write

/read

>> yarp_write
Yarp library already loaded and initialized, doing nothing
Going to open port /matlab/write
Please connect to a bottle sink (e.g. yarp read)
Write a string ('quit' to quit):test
Write a string ('quit' to quit):1
Write a string ('quit' to quit):-0.3
Write a string ('quit' to quit):quit
>> 

Microsoft Windows [Version 6.1.7601]
Copyright (c) 2009 Microsoft Corporation.  All rights reserved.

C:\Users\watanabe>yarp read /read
yarp: Port /read listening at tcp://127.0.0.1:10012
yarp: Receiving input from /matlab/write to /read using tcp
test
1
-0.3
quit
yarp: Removing input from /matlab/write to /read

図7 Communication between Matlab sample ‘yarp write.m’
and /read

す，Windows用のドライバしかないセンサデータを用いて

ロボットを制御（制御は linux上で）するなど，他にも様々
な使い方も考えられる．今回は述べなかったが，OpenCVや
ROSなどの連携もとれているので，興味のある方はYarp

のホームページ [1]をご参照いただければと思う．
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