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Wprowadzenie
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ROS (Robot Operating System) to platforma programistyczna do tworzenia oprogramowania oraz sterowania robotów. 
System ROS składa się ze zbioru bibliotek które pozwalają na sterowanie oraz symulację pracy robota – w tym także robota 
przemysłowego. 

ROS dostarczany jest w ramach wolnej licencji BSD.

System ROS oferuje szereg narzędzi służących do:

▪ tworzenia paczek oraz budowania węzłów ROS,

▪ wymiany informacji pomiędzy węzłami ROS,

▪ podglądu i monitorowania sieci. 

ROS opiera się na modelu mulitagentowym. Wspiera m.in. takie języki programowania jak C++, Python, Java



Dystrybucje ROS – ROS 1 / ROS 2
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Architektura ROS
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Instalacja ROS
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Pakiety ROS (rospack)
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Oprogramowanie systemu ROS stanowi zbiór pakietów. Pakiety to zbiory plików realizujący określone zadania.

Lista wszystkich dostępnych pakietów

rospack list

Wyszukiwanie katalogu z danym pakietem

rospack find package-name

Przeglądanie zawartości katalogu z pakietem

rosls package-name

Przejście do katalogu z danym pakietem

roscd package-name



Węzły ROS (rosnodes)
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Węzły (rosnodes) to wykonywalne instancje programów systemu ROS.

Tworzenie węzła ROS
rosrun package-name executable-name

Wyświetlanie listy uruchomionych wezłów
rosnode list

Wyświetlanie informacji na temat węzła
rosnode info package-name

Zatrzymanie pracy węzła

rosnode kill package-name



Tematy i wiadomości ROS
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Wiadomości służą do wymiany informacji w systemie ROS w oparciu o zasadę publish-subscribe z wykorzystaniem tematów (rostopics)

Lista aktywnych tematów ROS

rostopic list

Wyświetlanie wiadomości wysłanych w obrębie danego tematu

rosnode echo topic-name

Uzyskiwanie informacji o danych temacie

rostopic info topic-name

Publikowanie wiadomości

rostopic pub –r rate-in-hz topic-name message-type message-content



Publisher i subscriber w Pythonie
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Usługi w ROS (rosservice)
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Usługi zapewniają komunikację dwukierunkową i realizują funkcjonalność zdalnego wykonywania funkcji.

Lista aktywnych usług ROS

rosservice list

Lista usług oferowanych przez dany węzeł

rosnode info node-name

Odczytywanie typu danych konkretnej usługi ORS

rosservice type service-name

Wywoływanie usługi

rosservice call service-name request-content
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