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A ROS BEMUTATASA

*  AROS (Robot Operatin System) egy meta-operdciosrendszer, amely kdnyvtarai és eszkozei segitségével teszi lehet6vé a
szoftver-fejleszt6k szamara robot alkalmazasok fejlesztését.

*  Tobbek kozt hardver absztrakciot, hardver-illeszt6ket, konyvtarakat, megjelenitGket, lizenetkildési funkcidkat, package
managementet biztosit. A ROS open source, BSD licenc ala esik.

A ROBOTOK BEMUTATASA

Az UT111-ben megtaldlhaté 4 Neobotix robot (Neol, Neo2, Neo3, Neo4) mind az MP-500-as szériaba tartozik, egész pontosan
MPS-500 v 2.3.1. A labor az Automatizalasi tanszék Intelligens és Autondm robotok laborja, a 4 Neobotix mobil roboton kiviil
tobb robot tartozik ide.

A Neobotix honlapja: www.neobotix-roboter.de/mobile-roboter-mp-500.html

ROS TELEPITES
Robot Operating System

http://nootrix.com/2012/05/ros-installation/
http://www.ros.org/wiki/fuerte/Installation/Ubuntu

Ez egy régebbi (Electric) telepitését mutatja. A Neobotix Gmbh ajdnlotta ezt a verzict, ugyanis a stack-ek csak Ubuntu 10.04 +
ROS Electric-en lettek tesztelve. A Neol-es roboton is ez a konfigurdcid van gydrilag, azonban sikeriilt a 12.04-re frissités.

Ubuntu 10.04 (Lucid)

1. Ubuntu konfiguraldsa "restricted”-re

2. sudo sh -c 'echo "deb http://packages.ros.org/ros/ubuntu lucid main" >
/etc/apt/sources.list.d/ros-latest.list’

3. wget http://packages.ros.org/ros.key -0 - | sudo apt-key add -

4. sudo apt-get update

5. sudo apt-get install ros-electric-desktop-full

6. echo "source /opt/ros/electric/setup.bash™ >> ~/.bashrc

. ~/.bashrc

Sudo password: neobotix

ROS KIADASOK

e Box Turtle (2010 Februar)

e  CTurtle (2010 Augusztus)

e Diamondback (2011 Februar)

e  Electric Emys (2011 Augusztus)

e Fuerte Turtle (2012 Marcius)

e  Groovy Galapagos (2012 Oktdber)


http://www.neobotix-roboter.de/mobile-roboter-mp-500.html
http://nootrix.com/2012/05/ros-installation/
http://www.ros.org/wiki/fuerte/Installation/Ubuntu

TELEPITESI HIBAK

Missing Dependency: std_msgs
Warning: Current working directory is not on ROS_PACKAGE_PATH

Ellendrizzik echo kiiratdssal, milyen kérnyezeti valtozénk van:

| echo $ROS_PACKAGE_PATH

Megoldds: ROS_PACKAGE_PATH enviroment variable-be hozzdadni kettdsponttal (:) azt mappat, ami majd tartalmazni fogja a
stackjainket jelen esetben a /home/neobotix

export ROS_PACKAGE_PATH=/home/neobotix:$R0OS PACKAGE_PATH

Egyéb példak:
ROS_PACKAGE_PATH=/opt/ros/electric/stacks:/home/neobotixroswtf
ROS_PACKAGE_PATH=/opt/ros/cturtle/stacks:/home/user
ROS_PACKAGE_PATH=/opt/ros/fuerte/stacks:/home/viki

viki@R0OS:~% echo $ROS_PACKAGE_PATH

[home /viki/ros_workspace: fopt/ros/fuerte/share: /opt/ros/fuerte/stacks
viki@R0S:~S$ sudo gedit /etc/environment

sudo] password for viki:

*environment (fetc) - gedit

File Edit View Search Tools ments Help
E,, ' open - E Save |g| €, Undo

| *environment ¥
PATH="fusr/local/sbin:/usr/local/bin: fusr/sbin: fusr/bin:/sbin:/bin:/usr/
games"

ROS_PACKAGE_PATH="/home /viki/ros_workspace: fopt/ros/fuerte/share:/opt/ros/
fuerte/stacks: /home/viki"|

PlainText = Tab width: 8 = Ln 2, Col 100 INS

Localhost bedllitasa (pl. tutorialok alatt)

$ export ROS_HOSTNAME=localhost
$ export ROS_MASTER_URI=http://localhost:11311




PARANCSOK

Parancs

Jelenése

echo $ROS_PACKAGE_PATH
echo $ROBOT

a ROS kornyezeti valtozok

(Részletesen a Telepitési hibak részben)
/home/your_user_name/fuerte_workspace/sandbox:/opt/ros/fuerte/share:/opt/ros/fu
erte/stacks

export ROS_PACKAGE_PATH=
export ROBOT=mp_500_ 2 1

az el6z6 kornyezeti valtozdk beallitasara hasznalatos

rospack profile

Kilistazza az 6sszes létez6 stacket

rospack find staknév

Megkeresi az Utvonalat a stacknek

roscd stacknév Oda ugrik
rospack depends stacknév Flggbségek

roscreate-pkg [package név]
[dependl] [depend2]
[depend3]

Package készitése, név utdn a létez6 package-t6l vald fliggés megadasa

rosmake Beginner_Tutorials

elkésziti a 'Beginner_Tutorials' stack-et

rospack find stacknév

Megkeresi az Utvonalat a stacknek

roscore

Roscore = Master + rosout + parameter server
(ezutdn Uj terminalban futtatni: rosnode list)

rosnode list

listdzza a futé node-okat (a rosout, ami mindig fut, ez gy(ijti 6ssze a tobbi node
debug kimenetét)

rosnode info /rosout

a rosout node-rél ad infékat (publikacidk, feliratkozas /subscribe/, szervizek)

rosmake turtlesim

buildeli a 'turtlesim'-et

rosrun turtlesim
turtlesim_node

futtatja a turtlesimet
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 list

a létezé topicokat listazza

rostopic echo [topic]

Mutatja a topic altal publikalt adatokat
pl. rostopic echo /turtlel/command_velocity

PARANCSSORI ESZKOZOK

rosbag: ezzel lehet “visszajatszani” mi tortént, ha egy szituaciéban valami baj volt




ROS "SZEMANTIKA" - ELNEVEZESEK

* Package
— alegalacsonyabb szint(i ROS csoportositas

— Manifest: a Package leirdsdra szolgal, legfontosabb feladata a Package fliggGségek leirdsa

— tobb Package 6sszessége
— Stack Manifest:a Stack leirdsdra szolgal, legfontosabb feladata a Stack fligg&ségek leirasa
* Nodes: olyan futtathatd allomany, amely a ROS-on keresztiil kommunikal masik node-okkal

¢ Messages: lizenetek, ROS adattipusok, amelyeket topic feliratkozasra (subscribing) vagypublikaciora
(publishing) hasznalunk.

* Topics: A node-ok lizeneteket (messages) publikalhatnak egy topic-nak valamint feliratkozhatnak (subscribe)
egy topic-ra, hogy lizeneteket kapjanak.

e  Master: Név-service a ROS-hoz (pl. segit a node-oknak egymds megtaldlasaban)

* rosout: ROS-os megfelel6je az stdout/stderr-nek ez mindig fut, ez gy(ijti 6ssze a tébbi node debug kimenetét
(a rosuot maga is egy node)

° roscore: Master + rosout + parameter server

<~ @ common <---- This is a stack
stackaaml <---- This is a stack manifest

CMakeLists txt
< bl <—— This is a package in the "common" stack
total.patch
manifestxml  <---- This is a package manifest
e

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

mainpage.dox

genaction.py

CMakeLists txt




NEOBOTIX ROS STACK-EK

Stack Jelenése

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 navigdcio konfiguralasara

Ezen beliil Package:

neo_2dnav_mp_500: példa konfiguracié az mp-500 2D
navigaldsara

neo_2dnav_tools: a move_base-nek kiild célokat

neo_simulation Példa térképek, szimuldcidk konfiguralasa

ROBOT koérnyezeti valtozo beallitasa:

export ROBOT=mp_500_2 1

‘ roscore

Uj terminalban (scriptek futtatasa):

roscd neo_apps
rosmake neo_bring up
roslaunch neo_bring_up mp_500.1launch

Vagy ezt (j terminalban (billenty(zetrdl irdnyitas):

roscd neo_apps
rosmake neo_teleop
roslaunch neo_teleop teleop_keyboard.launch

Uj terminalban:

rostopic list
rosnode list

Esetleg ellen6rzésiil, hogy minden telepiilt-e:

rosstack list

ekkor a neo_ kezdet( stackjeinknek listazva kell lenni.

rxgraph

rostopic list

rostopic echo /joy

rostopic echo /base_controller/command

/home/neobotix/ros_workspace/neo_driver/neo_serrelayboard/ros/launch/mp_500_2_1.yaml -> ComPort: /dev/ttyUSBO
helyett ComPort: /dev/ttyUSB1



float64[2] angularVelocity
bool[2] driveActive
bool[2] quickStop

bool[2] disableBrake

rostopic pub /DriveCommands neo_serrelayboard/DriveCommas
"{angularvelocity:[0.1,0.1],driveActive:[1,1],quickStop:[0,0],disableBrake:[1,1]}"

rostopic pub -1 /DriveCommands neo_serrelayboard/DriveCommas --
"{angularVelocity:[0.1,0.1],driveActive:[1,1],quickStop:[0,0],disableBrake:[1,1]}"

angularVelocity: rad/s az egység

A lentiek pedig milliméterben értend&ek.

test "sugar" ( k6zépponttdl a kerék kozepéig): 592/2 - 85/2
teljes szélesség: 592
kerék teljes szélesség: 85
kerék futdfelllet szélessége: 70
kerék sugar: 130
két kerék tavolsaga ( két kerék futofellletének a tavolsaga ): 592-85 = 507 HELYETT 515!!1!1!

http://www.pr2-remotelab.com/doku.php?id=using the remote lab infrastructure using the ros simulator

NEOBOTIX STACK-EK TELEPITESE

Udpate: egyszer(bb a teljes ros_workspace-t felrakni, ami a sze.hu/~herno oldalon
megtalalhatd. (A fligg6ségeket természetesen ebben az esetben is telepiteni kell)

A kovetkez6 leiras a klasszikus telepitést mutatja:

Bizonyosodjunk meg réla, hogy a ROS is telepitve van és a git is:

sudo apt-get install git-core curl



http://www.pr2-remotelab.com/doku.php?id=using_the_remote_lab_infrastructure_using_the_ros_simulator
http://www.sze.hu/~herno/NGB_IN039_1/docs_ros/

[ x] viki@ROS: ~
[630 kB]

Get:4 http://ca.archive.ubuntu.comfubuntu/ precise/main git i386 1:1.7.9.5-1 [5,

963 kB]

Get:5 http://ca.archive.ubuntu.comfubuntu/ precise/main git-core all 1:1.7.9.5-1

[1,384 B]
Fetched 6,756 kB in 5s (1,258 kB/s)
Selecting previously unselected package curl.
(Reading database ...
Unpacking curl (from .../curl_7.22.0-3ubuntu4_i386.deb) ...
previously unselected package liberror-perl.
liberror-perl (from .../liberror-perl_6.17-1_all.deb) ...
previously unselected package git-man.
git-man (from .../git-man_1%3a1.7.9.5-1_all.deb) ...
previously unselected package git.
git (from .../git_1%3a1.7.9.5-1_1386.deb) ...
previously unselected package git-core.
git-core (from .../git-core_1%3a1.7.9.5-1_all.deb) ...
rocessing triggers for man-db ...
Setting up curl (7.22.0-3ubuntu4
Setting up liberror-perl (8.17-1)

ting up git-man (1:1.7.9.5-1) ...
ting up git (1:1.7.9.5-1) ...

197713 files and directories currently installed.)

Setting u

it-core (1:1.7.9.5-1) ...

viki@ros:~5 Il

ROS workspace készitése:

mkdir ~/ros_workspace
export ROS_PACKAGE_PATH=~/ros_workspace:$R0OS_PACKAGE_PATH
export ROS_PACKAGE_PATH=/home/user/ros_workspace:$ROS_PACKAGE_PATH

ros_workspace

Devices P® Home ros_workspace
() VBOXA... &
Computer

[ Home

K Desktop

i@ Documents

&3 Downloads

Il Music

[ Pictures

@ videos

= File System

@ Trash
Network

=l Browse Net...

Ideiglenesen adjuk hozza workspace-t a bashrc tipushoz:

Q, search

‘echo ROS_PACKAGE_PATH=~/ros_workspace:$ROS_PACKAGE_PATH >> ~/.bashrc

Ha a stack-eket szeretnénk telepiteni, klénozhatjuk a github -rél.

cd ~/ros_workspace

git clone https://github.com/neobotix/neo_driver.git

viki@ROS: ~/ros_workspace
s:~$ cd ~/ros_workspace

s:~/ros_workspace$ git clone https://github.com/neobotix/neo_driver.git

Cloning into 'neo_driver'

e: Counting objects: 685, done.

e: Compressing objects: 100% (432/432), done.

e: Total 685 (delta 342), reused 524 (delta 181)
Receiving objects: 100% (685/685), 165.16 KiB | 147 KiB/s, done.
Resolving deltas: 180% (342/342), done.
viki@ROS:~/ros_workspaces I

azebo plugins és pr2 gazebo plugins, amik

ElGszor a fliggd stack-eket kell feltenni: cob_driver, cob_common, joy, erratic_g

nem az alapértelmezett ROS telepités részei. igy:

sudo apt-get install ros-electric-erratic-robot ros-electric-cob-driver ros-electric-
cob-common ros-electric-pr2-simulator ros-electric-joystick-drivers

Vagy igy:



https://github.com/neobotix
http://ros.org/wiki/cob_driver
http://ros.org/wiki/cob_common
http://ros.org/wiki/joy
http://ros.org/wiki/erratic_gazebo_plugins
http://ros.org/wiki/pr2_gazebo_plugins

git clone git://github.com/ipa320/cob_driver.git

git clone git://github.com/ipa320/cob_common.git

svn co https://code.ros.org/svn/ros-pkg/stacks/joystick_drivers/trunk/joy

svn co https://ua-ros-
pkg.googlecode.com/svn/stacks/erratic_robot/trunk/erratic_gazebo_plugins

svn co https://code.ros.org/svn/wg-ros-pkg/stacks/pr2_simulator/trunk/pr2_gazebo plugins

A teljes telepitéshez kell: neo_driver, neo_apps, neo_common, neo_navigation és neo_simulation.

git clone https://github.com/neobotix/neo_driver.git
git clone https://github.com/neobotix/neo_common.git
git clone https://github.com/neobotix/neo_navigation.git
git clone https://github.com/neobotix/neo_simulation.git

Amig a neo_driver and cob_driver nincs teljesen egyesitve és az Gj cob_driver nem lesz apt cob_driver addig manualisan
telepithet6 innen.

Mieldtt a Stackeket forditanank, érdemes a

e neo_common mappabdl a:

o neo_driver_decsription_mpo_500 ésa

o neo_driver_decsription_mpo_700 valaminta
e neo_driver mappabdl a:

o neo_driver_decsription_mpo_500 ésa

o neo_driver_decsription_mpo_700

kimdsolni, oda ahol a telepit6 nem latja (a PATH-on kiviilre). Ezek a fajta robotok ugysem kellenek.

Szintén érdemes kikommentezni a neo_driver/neo_watchdogs/CMakeList.txt-bél ezt a sort:
rosbuild add_executable(watch_temp_node ros/src/watch_temp.cpp).Ezaltal nem lesznek elérhetéek a
hémérséklet adatok, viszont nem lesz forditasi hibank se.

Neobotix stack-ek forditasahoz:

roscd ${neobotix_ stack}
rosmake ${neobotix_stack}

roscd neo_common
rosmake neo_common
roscd neo_driver
rosmake neo_driver
roscd neo_apps

rosmake neo_apps roscd
neo_navigation

rosmake neo_navigation
roscd neo_simulation
rosmake neo_simulation

Végiil ellenérizziik, hogy a neo_ kezdet( stackek-et Iatja-e a ros:

rosstack list

10


http://ros.org/wiki/neo_driver
http://ros.org/wiki/neo_apps
http://ros.org/wiki/neo_common
http://ros.org/wiki/neo_navigation
http://ros.org/wiki/neo_simulation
https://github.com/neobotix/cob_driver

KINECT

http://www.ros.org/wiki/openni_kinect

RVIZ

1. Terminalba: roscore

2. Termindlba: export ROBOT=mp_500_2 1
roslaunch neo_description_mp 500 mp_ 500 empty_world.launch

3. Terminalba: rosrun rviz rviz

Fixed frame-t /base_link-re dllitani, beimportalni (Add) a RobotModel-t.

SSH

Bejelentkezés SSH-val a robotra:

ssh neobotix@192.168.0.151

Ezutan egy megerdsitést kér, majd a jelszot, ami "neobotix".

ROSBRIDGE

Telepités v1.0

‘sudo apt-get install ros-fuerte-brown-remotelab

Telepités v2.0

‘http://kforge.Pos.org/rosbridge/git

Futtatas v1.0

‘Posrun rosbridge rosbridge.py

Futtatas v2.0

‘Posrun rosbridge_server rosbridge.py

rostopic pub /turtlel/command_velocity turtlesim/Velocity -- 1 ©
'/turtlel/command_velocity', 'turtlesim/Velocity', '{"linear":1, "angular":0}'

rostopic pub /DriveCommands neo_serrelayboard/DriveCommas
'{angularVelocity:[0.1,0.1],driveActive:[1,1],quickStop:[0,0],disableBrake:[1,1]}"

'/DriveCommands', 'neo_serrelayboard/DriveCommas"',
'{"angularVelocity":[0.1,0.1],"driveActive":[1,1],"quickStop":[0,0],"disableBrake":[1,1]}"'

$ rosmsg show turtlesim/Velocity
float32 linear
float32 angular

11


http://www.ros.org/wiki/openni_kinect

EGYEB

ssh neobotix@192.168.0.151

sudo apt-get install synaptic

viki@ROS:~/ros_workspace$ svn co http://rovis.unitbv.ro/rovis_ros
env | grep ROS

sudo apt-get install eclipse-cdt

svn up

svn co http://rovis.unitbv.ro/rovis_ros

sudo apt-get install synaptic

sudo apt-get install cmake-qt-gui

sudo apt-get install grap

rostopic list | grep move_base/goal

env | grep ros

cmake-gui

wget http://packages.ros.org/ros.key -0 - | sudo apt-key add -
sudo shutdown -h now

A parancs nem blokkolja a termindlt ha a végére space utan egy "&" jelet irunk, igy lehet a roscore utan futtatni a bring_up-ot,

stb.

12




IRODALOMJEGYZEK, OLVASNIVALO, LINKEK

e ros-sze.tumblr.com

* www.ros.org/wiki

* www.ros.org/wiki/ROS/Tutorials

* www.ros.org/wiki/neo driver

* pros-sze.tumblr.com

* www.sze.hu/~herno/NGB INO39 1/docs

* nootrix.com
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