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ROS — Robot Operating System

e Framework de Desarrollo en Robodtica

» Ofrece herramientas y librerias para el
desarrollo de sistemas roboéticos

 Infraestructura para desarrollo y ejecucion
 Basado en herramientas



ROS — Caracteristicas

 Abstraccion de Hardware

Independiente del lenguaje (c++ ,python
,0ctave ,jJava)

Sistema Distribuido
Modulos reutilizables
Licencia BSD



ROS - Proporciona

Algoritmos de bajo y alto nivel
Herramientas de desarrollo y simulacion
Integracion (OpenCV, Player, Kinect, etc)
Drivers para diferentes robots

Topologia p2p

lerramientas de linea de comando.

Encapsulamiento de proyectos en paquetes o
stacks



ROS - ¢ Quien lo utiliza?

 Industria:
Willow Garage, Bosch R&D, Vanadium Labs
* Universidades:
Brown, CCNY, TUM, Berkeley, USC, Rice, MIT,
UMD, GT, SAIL, CMU, UPenn Grasp.
* Robots: youBot (KUKA)




Robots que utllizan ROS
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ROS - INSTALACION

Select Your Or, Select your robot
Platform g
Supported:
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ROS - Nomenclatura

 Nodos: Procesos que ejecutan una accion.
Modulo de software.

 Mensajes: Comunicacion entre nodos. Es una
estructura estricta de datos.

 TOpico: Un nodo envia un mensaje
publicandolo en un tdpico.

» Servicios: Definido por un nombre y por tipo
de datos. Comunicacidn sincrona.



Sistema de archivos

Repositorios

STACK

PAQUETES

PA:UETES

PAQUETES

e PAQUETES




Sistema de Archivos

- common <---- This Is a stack

stack.xm <---- This is a stack manifest

rosdep.yaml
Makefile
CMakeLists.txt

bfl <---- This is a package in the "common" stack
total.patch

manifestxml  <---- This is a package manifest
Makefile

actionlb  <---- This is another package in the stack
manifestxml  <---- This is a package manifest

Makefile
mainpage.dox
genaction.py

CMakelists txt




Sistema de Archivos

* Navegacion
* rospack find pkg _name
» rosstack find [stack name]
e roscd pkg _name
* rosls pkg_name

export ROS_PACKAGE_PATH=directorio_de_trabajo:$ROS_PACKAGE_PATH




Odometria

Publish

ROS y ROMAA

Pizarra

—> de

Usuario
A
Respuesta Peticion
Y

Controlador

player

posicion

suscriptor
odometria

ROMAA




ROS y ROMAA

e Servicio constituido por
e Peticion: Posicion
destino del robot

e Respuesta: Posicion
final del robot

e ¢ Que datos paso?

Los que defino como
mensajes

Usuario

A

Respuesta Peticion

Y

Controlador
de
posicion

player

ROMAA




Mensajes y servicios en ROS

Mensaje

» Se define un archivo de texto que describe el
tipo de dato. Esto genera el codigo fuente
necesario en diferentes lenguajes.

» Se debe Incluir la dependencia std_msgs al
crear el paquete.

Servicio

* Se define un archivo de texto que describe la
peticion y la respuesta.




ROS - MENSAJES

 Mensajes Definidos en
nombre_paquete/msg/*.ms|

* Tipos basicos
* int{8,16,32,64}
» float{32,64}
 String, time, duration, array(]

e Servicios definidos en
nombre paqguete/srv/*.srv



Mensajes y Servicios en ROS

Position.srv

v msg
position.msg
msg_gen
g src
v srv
position.srv Position.msg
= srv_gen
CMakelLists.bxt
mainpage.dox
Makefile
manifest.xml

romaa.launch
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ROS y ROMAA

rxgraph

N

/fromaa_position

Info:

Node [/position_controller]
Publications:

* frosout [rosgraph_msgs/
Log]

Subscriptions: None

Services:

* [position

* [position_controller/
set_logger_level

* [position_controller/

- \get_loggers

Pid: 3627

Conneckions:

* topic: frosout
* to: frosout
* direction: outbound
*transport: TCPROS

PAQUETE:
romaa_position_controler




romaa_position_controller
nodo cliente

int main(int argc, char **argv)

{
ros::init(argc, argv, "romaa_position");

ros::NodeHandle n;
ros::ServiceClient client = n.serviceClient<romaa_position_controler::position>("position");

romaa_position_controler::position srv;

srv.request.x0 = atof(argv[1]);
srv.request.yO = atof(argv[2]);

if (client.call(srv))

{
ROS INFO("x %f y %f", srv.response.x1, srv.response.yl);

}

return O;

Codigo abreviado



romaa_position_controller nodo position_controller

bool next_position( romaa_position_controler::position::Request &req,
romaa_position_controler::position::Response &res)

{
PlayerCc::PlayerClient* romaa_robot=new PlayerCc::PlayerClient("localhost", 6665 );
PlayerCc::Position2dProxy* romaa_pos2d=new PlayerCc::Position2dProxy( romaa_robot, 0 );
romaa_robot->SetDataMode(PLAYER_DATAMODE_PULL);
romaa_robot->SetReplaceRule(true,PLAYER_MSGTYPE_DATA,-1,-1);
position_controller PosControl; //obtengo los datos del archivo de parametros
bool CONDITION=1;
x_ref =req.x0;
y_ref =req.y0;
while(1)
{ If(CONDITION)
{ if(romaa_robot->Peek()){
romaa_robot->Read();
x_world = romaa_pos2d->GetXPos();
y_world = romaa_pos2d->GetYPos();
w_world = romaa_pos2d->GetYaw();
CONDITION = PosControl.calculate(x_ref, y_ref, x_world, y_world, w_world);
romaa_pos2d->SetSpeed(PosControl.get_x_speed(),PosControl.get_ w_speed())
1

int main(int argc, char **argv)

{ ros::init(argc, argv, "position_controller");
ros::NodeHandle ciii_position_controller;
ros::ServiceServer service = ciii_position_controller.advertiseService("position”, next_position);
ros::spin();}



ROS y ROMAA

e TOpicos: Los nodos
publicas datos en los

topicos y pueden N
subscribirse a otros

o Publish




ROS - TOPICOS

Nodo

Nodo

fromaa_position

fodometria_publisher

froma_state

Topico

fodometria_subscribe
/position_controller

/rosout

/rosout_agg




ROS - TOPICOS

/position_controller
frosout

fod umetﬁa_suhs?rggﬁ"‘ imeaLE
_-—._._._.-.-r.-/

/roma_state

frosout

@metri a_publisher




ROMAA - PUBLISH

int main(int argc, char **argv)
{ ros:init(argc, argv, "romaa_state");

ros::NodeHandle romaa_ state;
ros::Publisher romaa_state pub =
romaa_state.advertise<std _msgs::Float32MultiArray>("romaa_state", 100);

ros::Rate loop_rate(5); //frecuencia en que quiero que se ejecute el nodo

while (ros::ok())

{
std_msgs::Float32MultiArray state_msg;

if(romaa_robot->Peek()){
romaa_robot->Read();
state_msg.data.push_back(romaa_pos2d->GetXPos());
state_msg.data.push_back(romaa_pos2d->GetYPos());
state_msg.data.push_back(romaa_pos2d->GetYaw());
romaa_state pub.publish(state_msg);
}
ros::spinOnce();
loop_rate.sleep();

}

return 0;}



ROMAA - SUBSCRIBE

#include "ros/ros.h"
#include "std_msgs/Float32MultiArray.h"

void romaa_state(const std_msgs::Float32MultiArray::ConstPtr& romaa_state _msg)

{

ROS _INFO("odometria: %f %f %f", romaa_state _msg->data.at(0),romaa_state _msg-
>data.at(1l),romaa_state _msg->data.at(2));

}
int main(int argc, char **argv)
{ros::init(argc, argv, "main");
ros::NodeHandle roma_state sub_node;
ros::Subscriber subl = roma_state_sub_node.subscribe("romaa_state"”, 100, romaa_state);

ros::spin();

return O;



ROS - HERRAMIENTAS

rxgraph
roslaunch
rosbag y rxbag

rxplot
3D Visualization: RVIZ
Comandos



Herramientas - roslaunch

* Sirve para ejecutar nodos en forma local o
remota via SSH

e roslaunch nombre paqguete archivo.launch
e Descripcion en formato XML

Ejemplo

<launch>
<node name="position" pkg="romaa_position_controler" type="position_controller" />

<I-- publisher -->
<node name="cliente" pkg="romaa_position_controler" type="cliente" args="3 3" />

</launch>




Herramientas — rosbag y rxbag

» Grabacidn y visualizacion de datos.
* Crea un archivo .bag
rosbag record -a

rosbag record -O nombre topico
» Para visualizar los datos
rxbag archivo.bag

Ver: http://lwww.ros.orgl/wiki/rosbag/Cookbook



Herramientas — rosbag y rxbag

P layout ¥ -+ Plot

¥ data data[D]
[@]: 1.924p437746
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Herramientas - rxplot

 Tienen que ser escalares

 rxplot topico/campo

Murtle_poseftheta




* RViz

File View Plugins Help

Herramientas - rviz

| Move Camera Select 2D Nav Goal 2D Pose Estimate

=| .Global Options
Background Color
Fixed Frame

[ ] (165,230,221)
/base_link
Target Frame <Fixed Frame=>
.Global Status: OK
01. TF (TF)
02. Robot Model (Roboj[¥]
2| 03. Laser Scan (Laser |
Status: OK
Topic feilt_scan
Selectable
Style Billboards
Billboard Size 0.01
Alpha 1
Decay Time 20
Position Transformer | XYZ
Color Transformer Flat Color
Color Bl (734386

Plane Cell Count
The number of cells to draw in the plane of the grid.

s [Femove | () i

=| 2D Nav Goal

Topic move_base_simple,
=| 2D Pose Estimate

Topic initialpose

Wall Time: |1290116205.486622

| wall Elapsed: |315.759264

ROS Time: |1290116205.486618

| ROS Elapsed: |315.759265




Mensajes y servicios en ROS

* Rosservice [list | info | call]

* rosmsg/rossrv [show | package]
 rostopic [list | info | hz | echo]



links

http://www.ros.org/wiki/
http://answers.ros.org/questions/
http://www.ros.org/wiki/Papers
http://www.ros.org/wiki/ROS/Tutorials/
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