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Robot Operating System

« A ROS egy meta-operacios rendszer, amely
konyvtarai es eszkdzei segitsegevel teszi lehetdve a
szoftver-tejlesztok szamara robot alkalmazasok
fejleszteset.

« obbek kdzt hardver absztrakciot , hardver-
llesztOket, kdnyvtarakat, megjelenitoket,
Uzenetkuldési funkcidkat, package managementet
biztosit. A ROS open source, BSD licenc ala esik.



ROS Verziok

Groovy Galapagos (2012 Oktober)
-uerte Turtle (2012 Marcius)
Flectric Emys (2011 Augusztus)
Diamondback (2011 Februar)

C Turtle (2010 Augusztus)

Box Turtle (2010 Februar)




ROS virtud

s gépkent telepitése

1. AvirtualBox telepitése
https://www.virtualbox.org/wiki/Downloads

2. .ovt .vmdk fajlok letdltese
http://nootrix.com/2012/09/virtualizing-ros/

3. Virtualis gép importalasa

w .ova ~2,4 GB



https://www.virtualbox.org/wiki/Downloads
https://www.virtualbox.org/wiki/Downloads
http://www.ros.org/download/virtualbox/
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ROS virtualis gepkent telepitese

USB tamogatast telepiteni a VirtualBoxba
vagy deaktivalni

Felhasznald: viki
Jelszo: viki
Ubuntu 12.04 / ROS Fuerte Turtle




Nootrix.com

Ubuntu 12.04 / ROS Fuerte Turtle

71 ROS [Fut] - Oracle VM VirtualBox =R

Gép  Meézet Eszkdzék Sigé
Terminal Ty ) 7:43AM R ki {8

@™ roscore http:/flocalhost:11311/

viki@ROS5:~$ roscore

... logging to fhome/viki/.ros/log/a3808586-1145-11e2-9911-080027965bdd/roslaun
h-R0OS-2042.1l0g

Checking log directory for disk usage. This may take awhile.

Press Ctrl-C to interrupt

Done checking log file disk usage. Usage is <1GB.

started roslaunch server http://localhost:55944/
ros_comm version 1.8.10

SUMMARY

PARAMETERS
* [rosdistro
* [rosversion

NODES

auto-starting new master

Exception AttributeError: AttributeError("'_DummyThread' object has no attribute
'_Thread__block'",) in <module 'threading' from '/usr/lib/python2.7/threading.p

yc'= ignored

process[master]: started with pid [2058]

ROS_MASTER_URI=http://localhost:11311/

"
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epd hiba

Warning: Current working directory
is not on ROS_PACKAGE PATH

Missing Dependency: std msgs

Megoldas: kornyezeti valtozok hozzaadasa
cettosponttal elvalasztva

ROS PACKAGE_PATH=/opt/ros/fuerte/s
tacks:/home/viki




ROS szemantika

» Package

— a legalacsonyabb szintd ROS o camron < This i 8 stack
sy 7 | stackxml <---- This is a stack manifest
CSO po rtOS |ta S = rosde?-)’aml
— Manifest: a Package leirasara s package in the "commont stack

szolgal, legfontosabb feladata a R
Pa C ka g e ]CU g g 6Ség ek |e|/ré Sa = I:l;tr:i::m:---- This is another package in the stack

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

| Makefile

 Stack
— tObb Package dsszessege

| mainpage.dox

@| genaction.py
| CMakelLists txt

— Stack Manifest: a Stack leirasara
szolgal, legfontosabb feladata a
Stack fuggdsegek leirasa



ROS szemantika

- olyan futtathato allomany, amely a ROS-
on keresztUl kommunikal masik node-okkal

- Uzenetek, ROS adattipusok,
amelyeket topic feliratkozasra (subscribing) vagy
publikaciora (publishing) hasznalunk.

. A node-ok Uzeneteket (messages)
oublikalhatnak egy topic-nak valamint
feliratkozhatnak (subscribe) egy topic-ra, hogy
Uzeneteket kapjanak.



ROS szemantika

- Név-service a ROS-hoz (pl. seqit a

node-oknak egymas meq

alalasaban)

- ROS-0s megfeleld)

e az stdout/stderr-

nek ez mindig Tut, ez gyUjti &ssze a tobbi

node debug kimenetét

- Master + rosout + parameter server



Parancs Jelenése

echo $ROS_PACKAGE_PATH a ROS kornyezeti valtozok
(Részletesen a Telepitesi hibak részben)
/home/your_user_name/fuerte_workspa
ce/sandbox./opt/ros/fuerte/share:/opt/r

os/fuerte/stacks
rospack profile Kilistazza az 0sszes létezO stacket
rospack find staknév Megkeresi az Utvonalat a stacknek
roscd stacknév Oda ugrik

rospack depends stacknév Fuggosegek

roscreate-pkg Package készitese, név utan a létezd
[package név] [dependl] package-tdl vald fugges megadasa
[depend2] [depend3]

rosmake elkésziti a '‘Beginner_Tutorials' stack-et
Beginner_ Tutorials

rospack find stacknév Megkeresi az utvonalat a stacknek




Parancs Jelenése

roscore Roscore = Master + rosout + parameter server
(ezutan uj terminalban futtatni: rosnode
list)

rosnode list listdzza a futd node-okat (a rosout, ami mindig

fut, ez gydjti 6ssze a tobbi node debug
kimenetét)

rosnode info /rosout a rosout node-rél ad infokat (publikaciok,
feliratkozas /subscribe/, szervizek)

rosmake turtlesim buildeli a 'turtlesim'-et

rosrun turtlesim futtatja a turtlesimet

turtlesi node run ctr+c leallit

turtlesim/bin >> futtathato allomanyok

rosrun turtlesim draw_square négyzetet rajzol ki

rxgraph dinamikus grafikon, arrdl, ami épp a ROS
rendszerében folyik
rostopic echo [topic] Mutatja a topic altal publikalt adatokat

pl. rostopic echo
/turtlel/command velocity




Neobotix stack-ek

neo _driver

Ez a stack harver drivereket tartalmaz
Neobotix robotok szamara

neo_common

Neobotix robotok leirasai

neo_apps

Tool-okat tartalmaz, amelyekkel lehet
vezérelni lehet a robotot

neo_navigation

A navigacio konfiguralasara

Ezen belll Package:

neo_2dnav_mp_500: példa konfiguracié az
mp-500 2D navigalasara

neo_2dnav_tools: a move_base-nek kuld
celokat

neo_simulation

Példa térképek, szimulaciok konfiguralasa
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Linkek

WWW.r0s.org/wiki

www.ros.org/wiki/ROS/Tutorials

WWW.ros.org/wiki/neo driver
ros-sze tumblr.com
www.sze.hu/~herno/NGB IN039 1/docs
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Kdszondm a figyelmet!

n

RS1.5ZE.HU/HERNO/




