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Wprowadzenie

ROS w kilku stowach
@ Robot Operating System (a nie system operacyjny)
@ Narzedzia i biblioteki do rozwijania aplikacji robtycznych

@ Abstrakcja sprzetu, sterowniki urzadzen, narzedzia do
debugowania, przekazywanie wiadomosci, zarzadzanie paczkami,

itd.
@ Licencja wolnego oprogramowania BSD
Strona domowa

® WWW.ros.org


www.ros.org
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Wprowadzenie

Historia
@ Prace rozpoczeto w 2007 w Stanford Artificial Intelligence
Laboratory nastepnie kontynuowano w Willow Garage

e Od 2013 jest zarzadzany przez OSRF (Open Source Robotics
Foundation)

@ Dotychczas jedenascie gtdwnych wydan, ostatnie Lunar
Loggerhead

e Nadchodzi ROS2 (czas rzeczywisty, DDS, urzadzenia
wbudowane réwnorzedne komponentom programowym)
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Wprowadzenie

Cele
@ Model programistyczny zorientowany na agenty
@ Peer to peer
@ Oprogramowania rozwijanie w oparciu o zestaw narzedzi
@ Wsparcie dla wielu jezykéw programowania
(C++/Python/Java)
o Lekki — dziata na krancach modutéw
@ Darmowy, licencja wolnego oprogramowania

@ Odpowiedni do prowadzenia na duzg skale badan i zastosowania
w przemysle
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Wprowadzenie

Zestaw narzedzi
@ Tworzenie paczek ROS
e Budowanie weztéw ROS
o Uruchamianie weztéw ROS
@ Podglad topologi sieci
@ Monitorowanie ruchu w sieci
°

Nie pojedynczy, monolityczny program, w zamian wiele matych
proceséw
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Wprowadzenie

Wspierane roboty

@ Manipulatory mobilne
Platformy mobilne - r
Manipulatory q.“ " T
Autonomiczne samochody ’_}w -
Roboty spoteczne €
Humanoidy
UAVs
AUVs
UWVs

Inne
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Podstawy

Architektura rozproszona
@ Architektura hybrydowa P2P
@ Rozproszone komponenty

e Kilka mechanizméw komunikacji pomiedzy weztami (bazujace
na przekazywaniu wiadomosci)

@ Koncentruje sie na mechanizmach komunikacji pomiedzy
weztami

@ Dowolno$¢ w budowie wewnetrznej weztéw
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Podstawy

Architektura rozproszona

Computer B
RPC
Node L services sRepraces’ Node
A
. A
topic =
Node
Central Node Node
Node 4
> topic
Al
Actuators

'P. 1. Blasco, Distributed Architecture, Deployment and=Introspection
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Rdzen ROS (minimalny, dziatajacy zestaw programéw)
@ ROS Master
e Scentralizowany serwer XML-RPC
o Katalog nadawcéw, odbiorcéw i ustug
e Posredniczy w nawigzywaniu potaczen
o Serwer parametréw
e Scentralizowane repozytorium parametréw
e Umozliwia dostep do parametréw wszystkim weztom
e typy danych XML-RPC
e Brak automatycznej aktualizuje parametréw wewnatrz weztéw
@ rosout
e Sieciowy stdout dla wiadomosci czytelnych dla cztowieka
e Subskrybuje temat /out
e Sktaduje wyjscie na dysku
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Parameters(*)

Wezet (Node)

@ Minimalny element systemu

o Witasny przeptyw sterowania Se.mces
@ Pojedynczy program NODE :
wykonywalny 2
@ Dowolny, wspierany jezyk N
@ Mechanizmy komunikacji: B
tematy (topic), ustugi
(service), parametry X S
(parameters) Topics configuration
e Konfigurowalny (pliki YAML) vam

2

2p_|. Blasco, Distributed Architecture, Deployment and-Introspection
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Parameters

Services
® goHome
® shutdown
Dyxinamel Servo

Startup_config.yaml
current_pose [
y 3

P1.0
11.0
D1.0

goal

3P, |. Blasco, Distributed Architecture, Deployment and-Introspection
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Nodelet
o Watek
o Kompatybilny w weztami
mechanizm komunikacji

@ Komunikacja bez kopiowania
pomiedzy nodletami

@ Dziela wspdélna maszyne
e Wytacznie C++

Nopg M

g inl

NODE 4

*P. I. Blasco, Distributed Architecture, Deployment and-Introspection
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Temat ( Topic) Agent-A
e Model Publikuj/Subskrybuj

@ Wielu do wielu

@ Zorientowany na
przekazywanie wiadomosci

Silna typizacja (plik .msg)

Warstwa transportowa
e TCP, UDP, pamiet
dzielona
e rosserial, ethercat

SP. . Blasco, Distributed Architecture, Deployment and-=Introspection
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ROS Master

3) connect (“scan”, TCP)

Talker

XML/RPC: foo: 1234
TCP data: foo: 2345

4) TCP server: foo:2345
5) connect (foo:2345)

Listener

6) data messages TCP

®R. Barraquand, A., Negre, The Robotic Operating System at a Glance
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Wiadomos¢ ( Message) my_package/msg/example.msg

@ Struktura danych

. . string field1
e Opis interfejsu zawarty int8 field2
. bool field3
w pIIkU other_pkg_msg/custom_msg field4
e Generacja kodu serializacji:
C++, Python, ...
@ Definiowane statycznie
e Standardowe paczki
wiadomosci
e geometry_msgs .h Py .Java

@ sensor_msgs
@ navigation_msgs
]

"P. . Blasco, Distributed Architecture, Deployment and-Introspection
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my_package/srv/iexample.srv
Ustuga (Service
( ) string request_field1

e R PC int8 request_field2

string response_field1
other_pkg_msg/custom_msg response_field2

@ Jeden do jednego
(zadanie-odpowiedz)
e Silna typizacja (plik .srv)

@ Generacja kodu serializacji:
C++, Python, ...

@ Definiowane statycznie

h Py Jjava

@ Warstwa transportowa:
TCP/IP lub UDP

8p. |. Blasco, Distributed Architecture, Deployment and-Introspection
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XML/RPC- foo™ 1234 5) reply data Listener

ROSRPC: foo: 3456

TCP

9R. Barraguand, A.. Negre, The Robotic Operating System at a Glance
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Paczka ROS

@ Niepodzielna jednostka podlegajgca budowie
@ Moze zawieraé cokolwiek

o wezty

e wiadomosci

e narzedzia

e skrypty

o pliki launch
@ Minimalny zestaw

e package name/CMakeLists.txt — plik cmake paczki
e package name/package.xml — plik catkin manifest
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Koniec

Dziekuje za uwage.
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