PMR 3100 - Introducao a Engenharia Mecatronica

Modulo 04 — Meu Primeiro Robb

Aula 07 — ROS e Gazebo

Eiwie ThundeRatz de Robdtica



e O que éROS?
— Por que usar?

e A estrutura do ROS
— Nodes e topicos
— Recursos uteis

e Gazebo
— Basicos de uso
— O nosso projeto
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Introducao

* ROS ¢é a solucao para um problema, mas que problema é esse?

e Imagine que vocé é responsavel por desenvolver o programa de controle de
um braco robotico, quais seriam as etapas necessarias? |

— Acionamento dos servomotores
— Coordenacao de movimentos

— Planejamento de tarefas

— Teste completo
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Introducao

e Imagine que na mesma empresa, um novo braco robotico € comprado e
vocé € novamente responsavel pelo programa de controle

e Os robds sao parecidos porém nao sao iguais,
sera que VOCé consegue aproveitar o trabalho
feito com o robd anterior para economizar
tempo com o nhovo projeto?
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Introducao

e Via de regra, reutilizacao de codigo é uma tarefa nao-trivial. Cada fabricante

possui seu proprio conjunto de Dbibliotecas e ferramentas de
desenvolvimento

e Nesse contexto, surge o ROS, cujo objetivo € criar uma base comum para o
desenvolvimento de software para robodtica, de modo a permitir a
reutilizacao de codigo entre diferentes projetos
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Introducao

O que significa ROS?

Robot
Operating

System
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Introducao

O ROS é um sistema operacional?
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Introducao

O ROS é um sistema operacional?
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Introducao

ROS Noetic installation instructions ROS é um meta sistema

These instructions will install ROS Noetic Ninjemys, which is available for Ubuntu Focal (20.04), C

Bt platforivi spticins. o pe ra cio n al
To install our previous long-term support release, ROS Melodic Morenia, please see the ROS Me
instructions.
Select Your Platform Ou seja, possui funcionalidades
Supported:
"”“ como:
9 Ubuntu Focal amdg4 armhf armé4
¢ e Abstracao de hardware
@ oo e Comunicacdo entre processos
e e Bibliotecas de fungdes
- comumente usadas

A Arch Linux Any amdgé4 i686 arm armveh armv7h aarché4
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Introducao

e ROS é um framework para desenvolvimento, reuso e
compartilhamento de software no contexto da robodtica

e Um framework €é um
conjunto de bibliotecas e
estruturas padronizadas
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Introducao

e Com ROS, o codigo de diferentes

robds segue a mesma estrutura e
e e e é possivel reutilizar bibliotecas
PLASTICOS VIDROS PAPEIS em diferentes prOjetOS

== v=rd S

e Quem desenvolve o projeto
investe mais seu tempo com
seu robo do que reinventando
a roda

12/07 de 2021 PMR3100 - Introducéo a Engenharia Mecatrénica



ROS - Robot Operating System

e Voltando ao nosso exemplo de braco
robotico, dentro do ecossistema ROS
vocé poderia usar o pacote Movelt que
implementa os algoritmos de controle e
planejamento de trajetoria
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ROS - Robot Operating System
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Introducao

Outras ferramentas do ecossistema ROS

- PlotJuggler
GAZEBO Data at your fingertips

Rviz
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ROS - Robot Operating System

A estrutura
do ROS
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ROS - Robot Operating System

Como construlr
software
reutilizavel?

12/07 de 2021 PMR3100 - Introducéo a Engenharia Mecatrénica



ROS - Robot Operating System

e A chave para a reutilizacao de codigo é a
modularidade

e Um projeto ROS é dividido em diversos
processos quase independentes

e Cada processo possui uma tarefa
especifica, com entradas e saidas
definidas
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ROS - Robot Operating System

A unidade minima de um
projeto ROS é um node _

Os nodes se comunicam por
meio de topicos
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ROS - Robot Operating System

e A estrutura usual de uma aplicacao em ROS comeca com aquisicao de
dados, e acoes de controle
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ROS - Robot Operating System
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ROS - Robot Operating System
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ROS - Robot Operating System

vision

Nislon/image_raw il

an_noddet

Nislon/vision_nodelet/bond

@Mmcodeﬁhall_smr
@nﬂmmzc_lmu_mde

localization

Nocalization/encoder/right @

12/07 de 2021

PMR3100 - Introducéo a Engenharia Mecatrénica




ROS - Robot Operating System

Nislon/vision_nodelet/bond

vision
—
Nisionfimage_raw [~ _Iislonvision_nodelet ?

localization

@Mmcodeﬂhall_@

@nﬂmuﬂh_lmu_@

Nocalization/encoder/right @
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ROS - Robot Operating System

vision

Nislonfimage_raw [ @bn_noddet | Nislonivision_nodelet/bond
-

N ==

localization

@Mmcodeﬂhall_@ §

:@mﬁommcodwmht @— /motors_node
@nﬂmuﬂh_lmu_@ d
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ROS - Robot Operating System

vision

Nislon/image_raw il @hn_noddet > Nislon/vision_nodelet/bond l’

localization

| ,

( @mmmmm @ —> /motors_node
@nﬂmuﬂh_lmu_@ d
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ROS - Robot Operating System

vision

Nislon/image_raw il Nislon/vision_nodelet > Nislon/vision_nodelet/bond _( Nislon/camera
\‘

localization

@MWMII_@\ \

2 ocattontencodetin poston >+ (s node —o{_rctor s |
@nﬂmuﬂh_lmu_@ d
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ROS - Robot Operating System

Indo além, para aprender

e Material da Thunder https://thunderatz.github.io/ROSGazeboGuide/

e A wiki do ROS é a nossa principal referéncia http://wiki.ros.org/

® Tutoriais oficiais http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials

e Para aprender Linux, o guia recomendado pelo ROS

nttp://www.ee.surrey.ac.uk/Teaching/Unix/

® Vocé nao precisa instalar Linux pra rodar o ROS!!! Temos o
Windows Subsystem for Linux para rodar tudo no Windows
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ROS - Robot Operating System

Indo além, para aprender

® Documentario ROS How To Start a Robot Revolution: Part 1

Open Source Stories| An original series by Red Hat

HOW TO START A

ROBOT

REVOLUTION

12/07 de 2021 PMR3100 - Introducéo a Engenharia Mecatrénica


https://www.redhat.com/en/open-source-stories/robots/breaking-the-wheel

ROS - Robot Operating System

Indo além, o futuro do ROS

® Em 2017 foi lancado o ROS 2,
uma nova versao com
grandes mudancas nas bases
do ROS. Desde entao, ROS 1
e ROS 2 tém sido
desenvolvidos em paralelo

e Em 2021, temos duas
versoes em desenvolvimento

ROS noetic (ultima versao do
ROS 1) e ROS foxy
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ROS - Robot Operating System

Agora € a sua vez!
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ROS - Robot Operating System

e O ambiente de simulacao do seguidor
de linha € bem mais simples do que o
exemplo que vimos anteriormente

e De um lado temos as medidas dos
sensores de linha e do sonar

e Como resposta, produzimos  as
velocidades dos dois motores

p—
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ROS - Robot Operating System

File Edit Camera View Window Help

World | Insert Layers w®, ..I.. .":) Ujl |. . - |. e __,/,'/l
GUI
Scene
Spherical Coordinates
Physics
Atmosphere
Wind
P Models
b Lights

Property
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ROS - Robot Operating System

a5 ™ Gazebo
File Edit Camera View Wwindow Help

Lt RS L Reset Time |
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ROS - Robot Operating System
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ROS - Robot Operating System

Undo/Redo Copy/Paste
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