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Wprowadzenie

ROS (Robot Operating System) to platforma programistyczna do tworzenia oprogramowania oraz sterowania robotow.
System ROS sktada sie ze zbioru bibliotek ktore pozwalajg na sterowanie oraz symulacje pracy robota - w tym takze robota
przemystowego.

ROS dostarczany jest w ramach wolnej licencji BSD.

System ROS oferuje szereg narzedzi stuzgcych do:

eee
= tworzenia paczek oraz budowania weztéw ROS, see R O S 0 r
N eee @

= wymiany informacji pomiedzy weztami ROS,

= podgladu | monitorowania sieci.

ROS opiera sie na modelu mulitagentowym. Wspiera m.in. takie jezyki programowania jak C++, Python, Java
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Dystrybucje ROS - ROS 1/ ROS 2

Active ROS 2 distributions

Recommended Development

Active ROS 1 distributions

Recommended
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Architektura ROS

ad
LLl
_l
Z
()
2 G
(%]
(%)
()]
S
LN
™ )
G Or-eeneo e
S (-
@) )
- oo
a
(%)
()]
4 S
1Y)
(%]
(%]
<))
S
N
O ( yeeeeed e
© O v
@)
= <
Q-] S
©)
) c
eT0]
©
(%)
(%]
)
o S
- @
(%]
© O[3
- S
i N
o 2
Q. o
o o)
+— +—

Programowanie obrabiarek CNC i robotow przemystowych



Instalacja ROS

sudo gh —c "echo "deb http://packages._rosg._ org/rosfubuntu $(lsb release —-sc) main"™ > fetc/apt/sources.list.

d/fros-latest.list’

sudo apt install curl # if you haven't already installed curl
curl -5 https://raw.githubusercontent.com/ro3/rosdiscro/master/ros.a3c | sudo apt-key add -

sudo apt update

sudo apt install ros-noetic-desktop-full

gource fopt/ros/noetic/=setup.bash

echo "source fopt/ros/noetic/setup.bash" »>» ~/.pashrc

source ~/.bashrc
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Pakiety ROS (rospack)

Oprogramowanie systemu ROS stanowi zbior pakietow. Pakiety to zbiory plikow realizujacy okreslone zadania.

Lista wszystkich dostepnych pakietow

rospack list

Wyszukiwanie katalogu z danym pakietem

rospack find package-name

Przegladanie zawartosci katalogu z pakietem

rosls package—-name

Przejscie do katalogu z danym pakietem

roscd package—-name
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Wezty ROS (rosnodes)

Wezty (rosnodes) to wykonywalne instancje programow systemu ROS.

Tworzenie wezta ROS

rosrun package-name executable-name

Wyswietlanie listy uruchomionych weztow

rosnode list

Wyswietlanie informacji na temat wezta

rosnode info package—-name

Zatrzymanie pracy wezta

rosnode kill package-name
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Tematy | wiadomoscl ROS

Wiadomosci stuzg do wymiany informacji w systemie ROS w oparciu o zasade publish-subscribe z wykorzystaniem tematow (rostopics)

Lista aktywnych tematéw ROS

rostopic list

Wyswietlanie wiadomosci wystanych w obrebie danego tematu

rosnode echo topic-name

Uzyskiwanie informacji o danych temacie

rostopic info topic-name

Publikowanie wiadomosci

rostopic pub -r rate-in-hz topic-name message-type message-content
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Publisher i subscriber w Pythonie

1 #!/usr/bin/env python 1 #!/usr/bin/env python
2 # license removed for brevity 2 import rospy . .

- 3 from std_msgs.msg import String
3 import rospy 4
4 from std_msgs.msg import String 5 def callback(data):
5 6 rospy.loginfo(rospy.get_caller_id() + "I heard %s", data.data)
6 def talker(): 7
7 pub = rospy.Publisher('chatter', String, queue_size=10) 8 def listener():
8 rospy.init_node('talker', anonymous=True) 9
9 rate = rospy.Rate(10) # 16hz 10 # In ROS, nodes are uniquely rjamed. I-F.two.nodes with the same
10 while not rospy.is_shutdown(): 11 # name are launched, the previous one 1s'k1cked off. Th(?

- - . 12 # anonymous=True flag means that rospy will choose a unique

11 hello_str = "hello world %s" % rospy.get_time() 13 # name for our 'listener' node so that multiple listeners can
12 rospy.loginfo(hello_str) 14 # run simultaneously.
13 pub.publish(hello_str) 15 rospy.init_node('listener', anonymous=True)
14 rate.sleep() 16
15 17 rospy.Subscriber("chatter"”, String, callback)
16 if __name__ == '__main__': 18
17 try: 19 # spin().simply keeps python from exiting until this node is stopped
18 talker() ig rospy-spin()
19 except rospy.ROSInterruptException: 22 if name == ' main ':
20 pass 23 listener()
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Ustugi w ROS (rosservice)

Ustugi zapewniajg komunikacje dwukierunkowa i realizujg funkcjonalnos¢ zdalnego wykonywania funkgji.

Lista aktywnych ustug ROS

rosservice list

Lista ustug oferowanych przez dany wezet

rosnode info node—-name

Odczytywanie typu danych konkretnej ustugi ORS

rosservice type service-name

Wywotywanie ustugi

rosservice call service-name request-content
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