Esempio con ROS e Gazebo

@ :::ROS

GAZEBO




Versionl Installate

software versione ultima vers.
Installata disponibile

Ubuntu 14.04 (LTS) 16.04

ROS 8 (LTS) 9

Gazebo 2 6

€ necessario aggiungere un repository

deb main



ROS

:::ROS

« ROS e un meta-sistema operativo (installato dentro al
sistema operativo GNU/LInux)

Esempi d'uso

Per muoversi nelle cartelle dentro ROS
- $ roscd
Per compilare dentro ROS (make)

- $ roscpp
Per eseguire processi dentro ROS (detti nodes)

- $ rosrun nomepackage
- $ roslaunch

| nodes (app) sono organizzati in packages (cartelle)



DO Esemplo: robot e joy (1)

 ROS controlla messaggi tra processi ( )
- $ roscore

* hodel (driver del joy) cattura comandi
dell'utente e invia messaggl a roscore

 node2 ascolta questi messaggi e comanda |l
robot (driver del robot)




BOS Esempio: robot e joy (2)

» Controllare il robot con un joystick sarebbe
POCO Interessante.

e Vediamo un'alternativa




Esemplo: robot e joy (3)

:::ROS
» algoritmo interno * robot simulato
(automa) (in Gazebo)

- python o c++

o

GAZEBO
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:::ROS

Esempio: robot e joy (2)

e controller umano * robot reale
esterno o algoritmo oppure simulato
interno (automa) (in Gazebo)

- python o c++
| nodes possono essere centinaia %
ed essere esequiti in modo
distribuito in una rete di calcolatori
GAZEBO
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GAZEBO

 |nstallare pacchetti ROS (e Gazebo)
- apt-get install ros-indigo-desktop-full

tutorial(1)

— apt-get install ros-indigo-gazebo-ros-control
 |nstallare pacchetto Husky

— apt-get insta
 |nstallare il te

— ros-ino
— ros-ino

- ros-ind

Igo-te
Igo-te
igo-te

| ros-indigo-husky-gazebo
ecomando

eop-tools
eop-twist-joy

eop-twist-keyboard



tutorial(2)

GAZEBO

e Nel terminale

* |nizializzare le variabili di ambiente
— $ source /opt/ros/indigo/setup.bash

* Verifica
- $ echo $ROS PACKAGE PATH



% tutorial(3)

GAZEBO

e Avviare ROS

— o I0SCOore

 Nota: non avviare direttamente Gazebo, ma usare
ROS per avviare simulazione Gazebo

- $ roslaunch husky gazebo husky empty world.launch
* Avviare Il telecomando (controllo da tastiera)

— $ rosrun teleop_twist_keyboard



@ Esempio ROS+Gazebo

GAZEBO

« Gazebo puo essere messo in pausa

“$+O 008 |*%Z | @




» Per depositare modelli nell'ambiente

* (Una lattina di cola)

- rosrun gazebo ros spawn_model -database
coke can -sdf -model coke can3 -y 0.2 -x -0.3 -z
0.5

e Simulazione: Husky puo camminare sopra la
lattina
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