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Wprowadzenie

Orocos w kilku stowach
@ Open Robot Control Software
@ Struktura ramowa czau rzeczywistego dla jezyka C++

@ Narzedzia stuzace tworzeniu komponentéw do celéw sterowania
(czasu rzeczywistego, wielowatkowe, interaktywne)

@ Implementuje sp6jny model komponentéw
Strona domowa
@ http://www.orocos.org

@ https://github.com/orocos-toolchain


http://www.orocos.org
https://github.com/orocos-toolchain
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Wprowadzenie

Historia

@ 2001 — rozpoczat sie jako maty projekt badawczy, sponsorowany
przez Prof H. Bruynickx, KU Leuven

@ 2001-2005 — rozwijany przez Petera Soetensa w ramach
doktoratu, sponsorowany przez EU IST ,,Orocos”, ,Ocean” and
»,Open Machine Controller” projects and FMTC

@ 2005 — zarzadzany przez FMTC, “Modular Machines Group”
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Wprowadzenie

Twardy czas rzeczywisty w Orocos
@ Nieblokujace porty danych — faworyzowanie komponentéw z
wysokimi priorytetami
@ Zarzadzanie pamiecig uwzgledniajace ograniczenia czasu
rzeczywistego
o Nie zapobiega wykorzystani z naruszeniem ograniczen czasu
rzeczywistego
o Wspiera rozszerzenia czasu rzeczywistego jadra Linux: Xenomai
i RTAI
Wspierane systemy operacyjne
e Linux 32/64bit (GNU, clang, Intel)
e Mac 0S-X (GNU)
e Windows (XP — 7) 32/64bit (MSVS2005-2010)
e QNX (GNU) — beta 777
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Wprowadzenie

Elementy sktadowe Orocos

RTT — Real-Time Toolkit (“Run-Time Toolkit"!)
@ OCL - Orocos Components Library

@ KDL — Kinematics & Dynamics Library

o BFL — Bayesian Filtering Library
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Real-Time Toolkit

Wieloplatformowy, zorientowana na komponenty zestaw narzedzi dla
jezyka C++
@ tworzenie dynamicznych i mozliwych do rozpraszania
komponentéw

@ gwarantuje bezpieczna, miedzywatkowa komunikacje w czasie
rzeczywistym

@ maszyny stanu sterowane zdarzeniami, dziatajace w czasie
rzeczywistym, definiowane w jezyku skryptowym

e Komunikacja i podglad interfejséw w czasie dziatania
komponentu
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Real-Time Toolkit

Rozszerzenia RTT

@ Log4Cpp biblioteka umozliwiajaca tworzenie logbw, ze
wsparciem dla czasu rzeczywistego

e Wsparcie dla jezyka skryptowego LUA (implementacja
komponentu, uruchamianie aplikacji, nadzér)

@ OroGen / ROCK — generowanie kodu komponentéw i aplikacji
w oparciu o model

@ Integracja z ROS — struktura ramowa dla robotéw ustugowych

@ Komunikacja sieciowa komponentéw — Message queues,
CORBA, Yarp, ZeroMQ (w planach)
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Real-Time Toolkit

Pakiet (Package)
@ katalog na dysku
@ zawiera jeden lub wiecej komponentéw
e wtyczka (plugin) lub typekit
@ zawiera plik a manifest.xml
@ moze by¢ instalowany lub uzytkowany w miejscu swojego
potozenia
Komponent (Component)
@ udostepnia algorytm pozostatej czesci oprogramowania
o definiuje wejécia, wyjscia i parametry
e wykonuje tzw. dziatanie (activity)
@ budowany do postaci biblioteki
@ dostarcza i wykorzystuje ustugi
@ instalowany w katalogu lib/orocos
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Real-Time Toolkit

Uruchomienie (Deployment)

@ opis (czesci) aplikacji

@ plik XML lub skrypt (ruby, rtt, Lua)

@ tworzy, faczy, konfiguruje i inicjuje komponenty

@ przydziela watki i konfiguruje kanaty komunikacji
Porty (Flow Ports)

@ wysyta i odbiera dane dla algorytméw

@ s3 Wejsciowe i Wyjsciowe, o ustalonym typie

o Wyjsciowe dziatajg w sposdb wyslij i zapomnij

e Wejsciowe moga wybudzi¢ komponent (triggering)
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Real-Time Toolkit

Reguty potaczen (Connection Policy)
o definiuje potaczenia pomiedzy portami wejsciowymi
i wyjsciowymi
o definiuje sposoéb buforowania danych, mechanizm blokowania
i stan poczatkowy
@ umozliwia wybér warstwy transportowej
Warstwa transportowa ( Transports)

@ taczy komponenty Orocos z innymi robotycznymi strukturami
ramowymi lub protokotami

@ zarzadza typami danych Orocos w rach ustalonego protokotu

@ moze obstugiwal transmisje strumieniowa, komunikacje
zorientowana na potaczenie lub zorientowang na ustugi

@ moze lub nie by¢ czasu rzeczywistego
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Real-Time Toolkit

Parametry (Properties)
@ tworza pary nazwa-wartos¢
@ moge by¢ definiowane podczas dziatania
@ moga by¢ zapisane/wczytane do/z pliku XML
Metody (Operations)
e zwykte funkcje C/C++
e moga by¢ 'wystane' (sent) lub 'wywotane’ (called)
@ moga by¢ wykonane w ramach watku komponentu
wywotujgcego lub dostarczajacego metode
@ s3 grupowane w obiekty ustug
Ustuga (Service)
@ zbiér portéw, parametréw i metod
@ jest dostarczany lub wymagany przez innyh
@ moze by¢ zatadowany do komponentu w trakcie jego dziatania
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Real-Time Toolkit

Typy danych

@ Typy Orocos C++
e musi posiada¢ standardowy konstruktor bezparametryczny
e musi umozliwia¢ kopiowanie
e moze by¢ typem wbudowanym, struktura, sekwencja (std::vector

lub []) lub dowolna kombinacja

@ typegen moze wykorzystywac typy C++
e ktére maje wszystkie pola publiczne
e ktdre nie s3 szablonami
o ktére sa klasami bazowymi (bez rodzicéw)

@ typekits s3
e wymagane dla kazdego typu danych, ktéry ma byé uzywany
e generowane przez typegen jezeli to mozliwe
e w innych przypadkach napisane we wtasnym zakresie
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Real-Time Toolkit

Komponent RTT

Operations OperationCallers
—Provides
—( Requires

\_ﬁl Plugin
> Flow Port

C/C++
functions:
Input

Dynamic
Ports

functions:
-Callbacks

-Algorithms

Output
- Program Ports
scripts

Scripting Properties Marshalling
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Real-Time Toolkit

Architektura komponentu

. Expose functions

An Activity object executes P ) Flow Port
the ExecutionEngine, () Operation O Service
which in turn processes

incoming messages, plugin
functions and finally

Asynchr. Operations
Plugin Functions

updateHook() is called.

Activity

- period

- priority

- scheduler

trigger

void updateHook()
InputPort {

// your code

Receive data Publish data

Property () marshalling

\Conﬁqure parameters
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Real-Time Toolkit

Interfejs activity RTT
e Moze reprezentowal watek (RTT::Activity)
e Moze by¢ zalezny (RTT::extras::SlaveActivity)
e Moze by¢ sekwencyjny (RTT::extras:Sequential Activity)
o
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Real-Time Toolkit

Cykl zycia komponentu

recover()

Constructor o

Pre-
Operational cleanup()
cleanupHook()
configure()
configureHook().
Stopped
user code
start()
startHook() stop()
'stopHook()
. trigger/update(
Running updateHook()
or
errorHook()
NOMINAL

Destructor fatal()
Exception Fatal
P Error

Only state in which ExecutionEngine
is stopped too.

exception() OR C++ exception in any Hook
exceptionHook()

Calls stopHook() & cleanupHook(),
depending on actual state.

C++ Exceptions:
- in all *Hook(): let the transition fail

Exception: recover() will enter PreOperational
FatalError: No recovery possible

EXCEPTIONAL
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Real-Time Toolkit

Przeptyw danych

Connection specified
by RTT::ConnPolicy

OutputPort InputPort

~.. Data Flow
Port Connections

MN:M connections
between ports
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Real-Time Toolkit

Plik nagtéwkowy komponentu Oro_test.hpp

#ifndef OROCOS_ORO_TEST_.COMPONENT_HPP
#define OROCOS_ORO_TEST_.COMPONENT_HPP

#include <rtt/RTT.hpp>

class Oro_test : public RTT:: TaskContext{
public:
Oro_test(std::string const& name);
bool configureHook ();

10 bool startHook ();

11 void updateHook();

12 void stopHook () ;

13 void cleanupHook ();

14 };

15 #endif

OO~NOOTRWNH
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Real-Time Toolkit

Plik zréodtowy komponentu Oro_test.cpp

OCONOCTAWNR

#include

"oro_test—component. hpp”

#include <rtt/Component.hpp>

Oro_test:: Oro_test(std::string const& name) : TaskContext(name){;}

bool

bool

void

void

void

Oro_test ::

Oro_test:

Oro_test ::

Oro_test ::

Oro_test ::

configureHook () {return true;}

:startHook (){return true;}

updateHook () {;}
stopHook () {;}

cleanupHook () {;}

ORO_CREATE_.COMPONENT ( Oro_test)
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Real-Time Toolkit

@ The Orocos Component Builder's Manual

http://www.orocos.org/stable/documentation/rtt/v2.x/doc-xml/orocos-components-manual.html

@ Using orocreate-pkg

http://www.orocos.org/wiki/orocos/toolchain/getting-started/using-orocreate-pkg

e Configuring and Starting Components from an Orocos Script
http://www.orocos.org/wiki/orocos/toolchain/getting-started/toolchain-tutorials/

configuring-and-starting-components-orocos

@ The Deployment Component

http://www.orocos.org/stable/documentation/ocl/v2.x/doc-xml/orocos-deployment .html

@ The TaskBrowser Component

http://www.orocos.org/stable/documentation/ocl/v2.x/doc-xml/orocos-taskbrowser.html

@ LuaCookbook

http://www.orocos.org/wiki/orocos/toolchain/luacookbook


http://www.orocos.org/stable/documentation/rtt/v2.x/doc-xml/orocos-components-manual.html
http://www.orocos.org/wiki/orocos/toolchain/getting-started/using-orocreate-pkg
http://www.orocos.org/wiki/orocos/toolchain/getting-started/toolchain-tutorials/configuring-and-starting-components-orocos
http://www.orocos.org/wiki/orocos/toolchain/getting-started/toolchain-tutorials/configuring-and-starting-components-orocos
http://www.orocos.org/stable/documentation/ocl/v2.x/doc-xml/orocos-deployment.html
http://www.orocos.org/stable/documentation/ocl/v2.x/doc-xml/orocos-taskbrowser.html
http://www.orocos.org/wiki/orocos/toolchain/luacookbook
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Koniec

Dziekuje za uwage
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Test
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