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Inter-Viewer Communication Protocol for the Visualization of Disaster Information
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RoboCupRescue Simulation System is useful for citizens to understand the potential risks of damages which
are caused by serious disasters, such as great earthquakes. To apply the RoboCupRescue Simulation System for
risk-communication, we propose an extend architecture and the communication protocol for inter-viewer commu-
nications. We build a prototype as a viewer subsystem, which can work with standard RoboCupRescue Simulation
System (Version 0).

1. \^]W_a`bdcfehgjilkdmlndofehprqtsvuxwdydzd{l|f}�~t�v������yz�g�i�����e����r�tu����h���d�h�������j�hg�i�����}��W�� �¢¡�£�¤C�¦¥�§�¨�©���ª�«j¬�­���®°¯²±´³lµ�¶�·j��±�¸�¹�ºl¸»�¼l½°¾�¿hÀÂÁ�¿dÃ ¹�}�Ä�Å�ÆtÇr ��¦���ÉÈ¢Ê°³vºd±�Ëh�Âg�i}�Ì�Í�Æ�Çr ��¢¡h£�¤j��Î�ÇÂª�y�z�µ�¶�·d�hÏ�Ð�Ñ�Ò�Ó�g�ir}Ä�Åt��¨�g�i�e�Ì�Ír}Â�Ô�� ��¦�Â�ÂÕ�ÖjeÂ×�Ø�e�Ù�}hÚ�§Â��gi�Ì�Íj�ÂÛ�Ü��tu��Ým�Þ�ßl¡�àâáäã�å�eÂærç�g�i�Ì�Íd¡h£�¤j�¥�Ç��éèd¬fêìëíÇ�ª�î�ï���ð�ñ�ò�ó�ô�e�g�i�õ�ö�÷te�ø�Åj¡Âùú�û ëüÇÂªý�þ ��ÿ������ ¿ ÿ���¸�ÿd¹��lËhe
	���
�òr�ls�ç�¨��h�
���������ÿ������ ¿ ÿ���¸
(Synthetic Simulation)

���j­�ëÇ����r¡��üê´ë Çtuf�°�l¥r§�¨d©���ª�����������ÿ������ ¿ÿ��Â¸
��� ����!�"�e�gli�}ÉÈ¢Ê°³vºj±�Ëh�$#&%t���
#�%t�h�g�i�}('j�r�h¨�ÿ)�*��� ¿ ÿ+�h¸�}Â��ç��$����!�"�÷²��,.- ¿
/ ¯ ½�0 }Â� � ª(����!�"d�hp���1�e(�&2í�x��3�e$��2�e�4�56&7�}(8&9�ÆC ��°��� :�;�<�=re�õlöj}Â��ç��vu�� ã�å�>�¥ ?øj¡�£�¤��d¥jÇ�ªÿ������ ¿ ÿ���¸hÿ�¹��dËt�¦ylzdµj¶f}A@tÙA��B�C Çt j��h��ÿ)����� ¿ ÿ+�h¸�6�7�}
��Dr�(E�Ft��� � �A��D�e�g�i�}'j��ÿ)�*��� ¿ ÿ���¸Â}���§h� ��ÆtÇ� ��°¡�£�¤C��¥dÇ�ª
G�H�&����ÿ.����� ¿ ÿ+�h¸�6�7j}Ây�z�µ�¶�·j�h���t���Âg�i�Ì�Í}��W�JI&@�Ù�}(�&��ÆtÇ���������ÿ)�*��� ¿ ÿ.�Â¸�ÿj¹���Ë�eÃ � ¿LKNM �$O&Pj�hk�m�}��W� ����e�Ê ¿�Q � 0�RAS s�s�u´wk�m�TLU »WV ³É}(8�X�ÆtÇÂª
2. Y[Z]\_^a`cbedgfihkjmloncp

RoboCupRescue
ÿ.�q�A� ¿ ÿ��°¸rT�U À&s
0f»

[Kitano 99]�h����t�u�¤�Ñ�v�ðrÿj¹���Ë�} w+xzyâá e�{�|je(	&��}l¡�~z���Ä�Å�£�¤�¥
T�� ½j» ,�- ¿ Ë�}
�&��ÆfÇ� ���}��J�C����¨�çÇ�ª
(��� � [ �
� 00]

}(���
)g�i�µ�¶ M e�g�i�Ì�Í�}��Ô� ���Â�

RoboCupRescue
ÿ)���

� ¿ ÿ)��¸Âÿ�¹&�lË�·�� Ã � ¿�K Á�� ÿ�¹��jË�}$���v����ª
�

1
�

RoboCupRescue
ÿ��z��� ¿ ÿ���¸rÿü¹+�íËteÊ ¿LQ � 0�R�S süu�w�GLH ��8LX�ÆüÇ Ã � ¿�K�Á+� ÿÉ¹��

Ër}�9fÆ�ª��t�Ce
RoboCupRescue

ÿ]�z��� ¿ ÿ)��¸lÿC¹� Ë
(Version 0)

���
Kernel

�$�v­rë6Ç�T�U����ÉË�})1
� ����ðjñÉelÿ������ ¿ ÿ���¸�}��â�°ÿ�� ��� ¿ º �lðdñ�?ø+�+�C¥.�fe����C}j�U�$� ¿jÀLs ¸ » �dÿ�� ��� ¿ ÿ���¸e�'�� ��¥vÇ�� ¿ º�}����rÆüÇ

GIS(Geographic Informa-

tion System)
��svu¢w�����6�7te$ �¡�¢t}��6� Ã � ¿�K�£ ê¤�� û ëÔÇ�ª
RoboCupRescue

ÿ��z��� ¿ ÿ���¸�ÿt¹���Ë�eÊ ¿�Q � 0�R�S süu�wfk�m+T)U »$V ³²e ��� ��¥�¦&�dÊ�³
[The RoboCup-Rescue Technical Committee 00]

��§ û ëf¨çdÇ�ª
¨�© e�ÿ�¹A��Ë�}�3�e�ª&ªìÄ�Å�Æ�Ç����Â��î�«A� Ã � ¿LK }¬�­ ��¨¯® Ã � ¿�K´Á�� ÿ�¹&�dË�°v����¨$���t����ªÃ � ¿�K Á�� ÿr¹A��ËA�Â� Ã � ¿LKìÁf¿ ¯vs�uéw ¬�­ Ã � ¿
K�£ ê±¤&� û ëíÇ�ª Ã � ¿LK Á�¿ ¯��

kernel
� ¨&© e Ã � ¿�Kklm�TLU »WV ³É}hÄ�ÅÉ���rÿ��z��� ¿ ÿ���¸z6�7�}$²�³A�tÇÂªý�þ �(´&µr�$¶�·t�h¨�ç�Ç ¬�­ Ã � ¿LK �
?t��¨&��� Ã � ¿�Kk�m�T�U »*V ³f}�kL¸�¨

kernel
£ êr²�³(�r§Â��ÿ��r��� ¿ ÿ+�¸�6&7r}
¹â�°����º°�h�
»&¼r�ÂøL¸�¨ ¬&­ Ã � ¿LK ���re�k�m}�1�½�ÆvÇÂª

3. Y[Z]\_^¿¾ÁÀcÂgÃÅÄÇÆ�È�ÉÊlankp
3.1 Ë�ÌÎÍÐÏ�ÑÎÒ�Ó�Ô�Õ�Ö�×�

2
� ¬�­ Ã � ¿�K eAØ�Ù�Ú�Û�}$9�Æ�ª¬�­ Ã � ¿�K ����Ü�Ø�Ùr�&��Ü Ã � ¿.K Ø�Ùr� ¬�­ Ã � ¿

K Ø�Ù�e)ÝNØ�Ù £ êÂ¥dÇÂª�Þ���ô����js £ ë �$ß�ù�Ø�Ù £ ê¦�Ã � ¿LKìÁf¿ ¯��$¶�·�ÆfÇ� ��°���
��Ü Ã � ¿�K Ø�Ùd�$Ú�Û�ÆÇ�ª� �e
Ø&Ùr���h�
RoboCupRescue

e�à ¿�á ³ ¿�Ã � ¿LKqMeATLU »�V ³v}hÄlÅv��¨hg�i�eÂÌjÍ�}Â� �� ��¦¡�£l¤��lÎdÇhª»�¼d�hø�¸�¨Â� Ã � ¿�K Á�¿ ¯f�
register

¼d½¢¾�¿�À }
¹fÇr ����� ¬�­ Ã � ¿�K Ø�Ù��AÛtÇÂªí �e$Ø�Ù���������Ü�T�U »
V ³��$âj¬h� ¬�­ T�U »rV ³t}�Ä�Åt��¨��(ãre ¬�­ Ã � ¿LK �ehg�i�eÂÌlÍr¡�£�¤��dÎ�Çhª
�

3
� Ã � ¿�K´Át¿ ¯åä

VS æ � ¬�­ Ã � ¿+K ä EV-A
stuw

EV-B æ M ehk�m » ��¸rç 0 ÿ���¸heh«�}$9�Æ�ª
1. EV-A

sfu w
EV-B

�AÞ���ïd��ß�ù�Ø�Ùü��¥dÇÂª

1



The 17th Annual Conference of the Japanese Society for Artificial Intelligence, 2003

Kernel

Agent Simulator

Simulator

Simulator

Agent

Agent

GIS

�
1: RoboCupRescue

ÿ������ ¿ ÿ.��¸Âÿ�¹��lË�e�Ê ¿�Q �
0&R&S � Ã � ¿+K´Á�� ÿr¹&��Ë

connect

disconnect

register

unregister

State transition Query
Message
Attention

State transition

�
2:
Ã � ¿�K e
Ø�Ù�Ú�Û

2. EV-A
sfuxw

EV-B
�

VS
�A¶�·v������Ü Ã � ¿�K Ø�Ù�AÚ�Û�ÆvÇhªC �eAØ�Ù�����è+é £ ê�ÿ��z��� ¿ ÿ���¸W67�}
²�³A� �ëê�9�}h� � ª

3. ì ¿ ç £ ê�e í�9d�ÂÕ�ç�� register
¼�½¢¾�¿�À }
¹6� ¬�­Ã � ¿�K Ø�Ù��AÚ�Û�ÆÉÇÂª

EV-B
£ ê

VS
� ¼r½¦¾l¿�À¡&¹üê ëüÇf���

EV-A
���

attention
¼r½�¾j¿�À ����¨îr¬vê ëüÇÂª�ª¦�h� ¬�­ Ã � ¿+K Ø�Ùr��º±��Ü�TLU »zV³���ÄlÅ û ëí¨js � ��½�·�>���ÿ��z��� ¿ ÿ)��¸z6�7��

VS
£ ê�î�¬fê´ë�·�³l¨dç�ÇÂª

3.2 ï�ð�ñ�ò¬�­ Ã � ¿�K eAó�ô�e��d������õ�µ�e$ó�ô�gli�}$ö�÷v����ª
1. Register / Unregister�AÜ Ã � ¿�K � Ã � ¿�K Á�¿ ¯j�
?��Â¨

Register
¼�½´¾�¿À }(¹fÇ� ��¦��� ¬�­ Ã � ¿�K ����¨$F�ø û ëüÇ�ª�ª¢���

VSEV-A EV-B

state changes state changes

connect connect

state changesstate changes

state changes state changes

register

acknowledge

message
attention

acknowledgeacknowledge

register

acknowledge

acknowledge

acknowledge

message
attention

state changes state changes

�
3:
Ã � ¿)K¢Áí¿ ¯

(VS)
� ¬�­ Ã � ¿�K

(EV-A
síu°w

EV-B)
M ehklm » �r¸Wç 0 ÿ)��¸°«

¬�­ Ã � ¿LK �A»�¼r�Âø�¸�¨
Unregister

¼d½°¾l¿ÂÀ }
¹Çr l��������Ü Ã � ¿�K Ø�Ù��AùtÇÂª
2. Query

Query
¼d½�¾d¿hÀ }ÂÄ�Å�ÆtÇ� ������ ¬�­ Ã � ¿�K ��ãe ¬�­ Ã � ¿.K �Aú�ÆÉÇ�gli�}A��û�ÆÉÇf l��¡�£�¤��jÎÇ�ª

Query
¼r½�¾�¿�À }$²�³A�fÇ��¢� Ã � ¿+K´ÁÉ¿ ¯��¬�­ Ã � ¿�K ¡

register
���$ü�eÂgli�}
ý�Æ�ª

3. MessageÃ � ¿+K Át¿ ¯v}$þÉ��¨���k�m ¼r½�¾d¿�À }(ãte ¬�­ Ã� ¿LK �A¹�Ç�ür�h� ó�ô�g�iC����¨
Message

¡�ÚAB�ëÉÇ�ª
Message

���Aÿ�=�e ¬�­ Ã � ¿�K stuéw���¨�e Ã � ¿�K}���� ���h¨
í&=�Æ�Çr ��¢¡h£�¤d��ÎlÇ¦ªLªx�h� ¼�½é¾�¿À e��	��� G&Hj� 8&X��Â¨�ç�Ç T�U »*V ³ü�W��
��d�h��
:�e�gdi�}��Z���)x� ��¦¡�£�¤��dÎjÇ�ª
4. Attentionãte ¬�­ Ã � ¿.K £ êW¹²ê´ëí� ¼j½�¾r¿�À �

Attention¼r½¦¾�¿�À ����¨$²�³A�vÇ� ��¦¡���ÖtÇÂª
4. ����ÉãÉß e���� eÉ�f�É�f�&G�Hü�L8�XW���LT�U »�V ³W}
RoboCupRescue

T�U À�s&0É» �(��ÜL>���ÚAB�ët¨lç�Ç Ã � ¿
K ��Î�Ç

’logViewer’[Kuwata 00]
·j�
�����h��ªr � °�&�h���������ç�¨de ��� }$9�Æ�ª

4.1 Ë�ÌÎÍÐÏ�ÑÎÒ�Ó��! ê
1
�AG��"���A���v��� ¬�­ Ã � ¿�K eh�d¤�e ��� }
9�Æ�ª#������ Ã � ¿LK �Â�Â����à ¿�$ ³j��¤����	%�©�g�i�e������¤d�f¹ 0 È ¿ ¸�ed��ù���¤d� ¼j½�¾l¿�À e$î�¹��l¤�}�&'��ªê

1
��9É�����d¤f}A����ÆÉÇ����d��� Ã � ¿.KrM ��ÌdÍ�ÆÇ ¼r½�¾�¿�À })(�*�+�Ü	,É����ªê

2
���"� ��� ¼d½�¾d¿�À �(3�e�:.-�svuxw�/�� ¼�¿ º�}9�Æ�ª

2



The 17th Annual Conference of the Japanese Society for Artificial Intelligence, 2003

ê
1:
¬�­ Ã � ¿+K

(EV)
eh��¤

�l¤ :'- 0���l�+à ¿1$ ³ à ¿.$ ³12�3t}�ãe Ã � ¿�K ��¹tÇ ¥54�¹�e�176�8fº¸Â} 0 È ½z0 Æ�ÇÂª�.%Ô©rgÉi e�l� 9 � ·v��%É©:�<;= ��% ©�gjite�î>
¥54�¹�e:?�8fº�¸}�@ ��¥�¡íê 9 �} / � ½ ��ÆvÇ¹ 0 È ¿ ¸�e��ù ¹ 0 È ¿ ¸�e&ê�92A3 s u wÇê

9í¹�B ¿ ³C}&ãteÃ � ¿)K ����ùjÆÇ�ª

¹ 0 U ¿ ³�¯ ¿ e0��r��ª���� 9 �·f�L¥.4�¹l} / �½ ��ÆvÇÂª
¼Â½ ¾�¿�À ezî> ¼r½�¾r¿�À }&î�¹ÆÉÇ 9 � · e�C �tÀ�s0C» }�¥.4�¹�� 0È ½ 0 ÆtÇ

ê
2:
¼r½�¾d¿hÀ e�*�Dü�*:'-

¼j½�¾l¿�À
(Mnemonic)

:'- /+� ¼�¿ º
V2 DECLAR VS

÷ Ã � ¿�K e¦gi�}(¹vÇ Ã � ¿�K e ���*¦ ½
0�á�¿ ËFE

V2 CURPOS
à ¿.$ ³12�3te�î> G �

V2 SCREEN
¹ 0 È ¿ ¸�gjiteî >

(
ê�9<213Csu w�ê&9f¹7B ¿ ³

)

¹ 0 È ¿ ¸�176te
G �r�&ê�9C¹�B ¿³

V2 DRPOLY
��%É©�gjite&î >
( H ÈJIí¸ )

��%v©Ay�K��te G�"L
V2 PUTICN

¥ ¿ à�2"3�e$î > G �
V2 MESAGE

¼r½�¾�¿�À e$î > Ï�Ð	L
¥�s�� �	�t�h�(T�U
���lË(�$�&Ü�e Ã � ¿LK �(@�Ù�� ª ëv¨sü� �AÞ&��ôj��/�� ¼h¿ º�}$í&=�ÆfÇ� ��¦� ¬&­ Ã � ¿LK �Â�¨���¤�ÆfÇ�ª)ªx���
Grÿr¹A��ËA� Ã � ¿LK Áf¿ ¯ � ¬�­ Ã � ¿

KW£ êW¤�� û ë Ç�¡�� Ã � ¿.K ÁÉ¿ ¯�º���¸$T+U����dË�1��@�Ù7�Îª ëí¨dç�Çhª Áf¿ ¯Ée��d¤�}AÞ��lô��Aí�=�ÆvÇf ��������¸AT+UA���dË�¡ Ã � ¿+KéÁÉ¿ ¯ ����¨)ºé�r¤�ÆÉÇ(I�@ÉÙt����hª
4.2 ÍÐÏ�ÑÎÒ�Ó�M!NPO!Q�Ñ�R�

4
�:/ $(V ¸¦·����d�É��� ¬�­ Ã � ¿+K e�Ò"SC± ¼�¿�À} 9�Æ�ª)ª°�Â� ¬�­ Ã � ¿LK ���j�hÒ�S�e��l�r}Â��§Â�r± ¼Â¿À } �
5
�A9�Æ�ª#��É����ÿv¹&�rË&�

Java1.1
e$I�T���Õt§�¨$��� û ëC¨jçÇ������(Û�Uj¡:V	Wr��Î�ÇÂ�t �e����h�

Java
e
�&��ÆfÇ

PDAÑX4���Ê�� � ³
PC
·j�
��� û ëCÇj ��x¡h£�¤j��ÎlÇ�ª �

6
�

PDA
·��l� Ã � ¿�K }A���É����«�}$9�Æ�ª�ª¦�������l«��ÂÅç��
PDA

e$I	T�}$ê
3
�A9�Æ�ª

�
4:
¬�­ Ã � ¿�K e�Ò�Sí± ¼h¿�À

�
5:
¬�­ Ã � ¿�K �Â�reÂÒ�S�eÂ�l��«

5. Risk Communication Ycl[Z]\G&Hr�
8&Xt�h��klm�T�U »*V ³fe�ø�Åí����¨��h�
Risk Com-

munication(RC)
¡�è�¬tê ëüÇ�ª

RC
�hg�i�}�^���ÆfÇ`_	a�Ñd�	b���új¡:c	dj�$?t�h¨h��e	f

>�¥íÈÂ¹ 0 Ñ�?�ø��lÒ�Ef}:g'h�ÆvÇ(D��lÎrÇÂª
RC
}�k.¸�¨��c�d��
v�ð&:&ør}�à���Çr ��x¡l��©�Ç�id�h��ãd�lÎ�Çr� èj¬fêëCÇ�ª

RC
ehò"j"k�l��

7
k�lr�A{�³tê´ëCÇ�ª

[Leiss 96]ÿ����v¹&� ½ Tnmx�po´���&�d«f}�Åvç�¨üÈh¹ 0 e:qv© û }r b�¥h«ü�h��¨$9�Æü d�¦¡�ã�7r¡jÎjÇ�� û ëí¨dç�ÇhªL3� ����
RC
ej¹�� ½ Tsm´�)o´e�g<h��ds�ç�¨(Gjÿ)�z��� ¿ ÿ)�Â¸�ÿr¹�jË�}ÂÄlÅ�ÆtÇÂ«�} �

7
�A9�Æ�ª

G�H��&8�XÉ��� Ã � ¿�K }�ÄdÅ�Æ Çf���	g.h
}²�tc�d�¡jÿ����� ¿ ÿ+�h¸r6�7r}�Ò	S�·j�Â����ÆtÇ� ��x¡�£�¤d��ÎdÇ�ª�u���	c�dÉ���f��Ò�Sl÷ve7% ©��ÉÙ�¡�ÌlÍ���©dÇ�ª�ÿ��z��� ¿ÿ+��¸�6�7j}�v�¥�¡vê±P�ç��:w�x�}���§h� � �:#��	y	z�}�{6�
ýf�h¥�¡têéð�ñreFqf© û }$��|�Æ�Ç�ür�Â��ãj¥"} ¿ ³Ô��¥�Çr�

3



The 17th Annual Conference of the Japanese Society for Artificial Intelligence, 2003

�
6: PDA

·�÷ve Ã � ¿�K e$����«
èr¬tê´ëCÇ�ª
6. ~������n�����[�]��	�����:�

RoboCupRescue �������:�:�<���F���:�"�:����<�:���� 	¡ �7¢�£�¤`¥�¦ ��§n¨©���:�"� ¤�ª�« ��§1¬ �	­:¤®�¯�°'±!²�³F´ �:µ ��¶�· ª�« ��¶ °.±!²�³F´ �:� ��¸.¹'º» � �������:�7�5����¼	½��F¾�¿�À<Á ��Â	Ã�Ä"Å�¤�¢�£ � ¥�¦¸<¹�º » À:Æ�Ç » ¿ ¹F·5È�¶ �FÉ	Ê�Ë�Ì�Í�Î RoboCupRescueÏ ���'Ð�Ñ Ë °<±.²`Ò�ÓÔ° ��������� Ã"Õ ��¶�·Ö�× ¤�Ø"Ù » ��� �:�	Ú	Û �����"�	�7� �5�:� RC �7§<¬ �­�¤7¦ ��Ü �7Ý"Þ ¸5¹1º » À�ß�à ��á ¹ »tâ�ã ¹�·¿�ä �"� �1����� � RoboCupRescue
¤:Ã"å.æFç �1�	�"�

è
3: PDA

¤7é�ê
ëíì é�ê
î"ï

Zaurus SL-B500, SL-C700ð �"ñ Sharp

CPU Intel XScale (PXA250

400MHz)ð:ò.ó
64MBô<õ ² Ð`��ö Ethernet (10-Base-T,

IEEE802.11b)÷"ø	ù Ó:ú
QVGA, VGA

OS Linux (
ð ²�± Ð1�sö)��û

Embedix)

Java Insignia Solutions Jeode

ü
7: Risk Communication

¤ Ó ð �:ý
��á ¹

“Walkie-Talkie MIKE”[Frank 01]
�!þ � �'ÿ��X� ä� �

2002 � Ë����1� §	� �X¶ RoboCup 2002
��
 ò ��� ²���:�����FÀ�§�� �.¶:·


������

[Frank 01] Frank, I., Tanaka-Ishii, K., Matsubara, H., and

Osawa, E.: Walkie-Talkie MIKE, in The Fifth Interna-

tional Workshop on RoboCup (2001)

[Kitano 99] Kitano, H. and Tadokoro, S.: RoboCup Res-

cue: Search and Rescue in Large-Scale Disaster as a Do-

main for Autonomous Agents Research, in IEEE Inter-

national Conference on Systems, Man, and cybernetics

(SMC-99) (1999)

[Kuwata 00] Kuwata, Y. and Shinjo, A.: Design of

RoboCup-Rescue Viewers – Toward a Real World Emer-

gency System –, in The Fourth International Workshop

on RoboCup (2000)

[Leiss 96] Leiss, W.: Three Phases in the Evolution of Risk

Communication Practice, in Annnals of the American

Academy of Political and Social Sciences, Vol. 545, pp.

85 – 94 (1996)

[The RoboCup-Rescue Technical Committee 00]

The RoboCup-Rescue Technical Committee, : RoboCup-

Rescue Simulator Manual (Version 0 Revision 2), The

RoboCup-Rescue Technical Committee (2000)

[ ��� 00] ����� , ���������� "! ±�# ñ õ ° ���%$�����&�'(�)	*�+�,	-	.�/ ¤10	2
,
¥�35476

(2000)

4


