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LABORATORIUM 07
WPROWADZENIE DO ROS

Cel zajec¢

Poznanie podstawowych elementow systemu ROS.

Materiatly do przygotowania
o Wyktad ,,Wprowadzenie do ROS”

Cwiczenia cz. 1 (operacje w terminalu)

Wykonaj ponizsze polecenia z poziomu okna terminalu, wyniki zapisz w sprawozdaniu.

1. Uruchom system ROS (zwr6¢ uwagg, ze polecenie blokuje terminal, wiec kolejne polecenia nalezy
wpisa¢ w nowym oknie terminala, w ubuntu 18.04 nowy terminal jest uruchamiany kombinacja
klawiszy Ctrl + Alt + T).

2. Uruchom wezet turtlesim_node z pakietu turtlesim (polecenie blokuje terminal, kolejne polecenie
nalezy uruchomi¢ w nowym terminalu).

3. Wylistuj wszystkie wezty.

4. Pobierz informacje o wezle turtlesim.

5. Uruchom wezet turtle_teleop_key z pakietu turtlesim. Zwro¢ uwage, ze wezet blokuje terminal
(zakonczenie pracy zgodnie z wyswietlang informacja nast¢puje po nacisnigciu klawisza g,
klawisze strzatek pozwalaja na poruszanie zoétwiem w oknie graficznym).

6. Wylistuj wszystkie wezty — zwrd¢ uwage na zmiany w stosunku do zad.3.

7. Pobierz informacje o wezle turtlesim — zwr6¢ uwage na zmiany w stosunku do zad.4. Zauwaz, ze
wezel zna typ odbieranego tematu /turtlel/cmd_vel.

8. Wyswietl liste tematow.

9. Wyswietl informacje o temacie /turtlel/pose.

10. Wyswietl informacje o temacie /turtlel/cmd_vel.

11. Uzupehij w sprawozdaniu rysunek przedstawiajacy komunikacje pomiedzy weztami turtlesim i
turtle_teleop_key, ktore wymieniaja si¢ komunikatami /turtlel/pose i /turtlel/cmd_vel.

12. Wiacz nastuch tematu /turtlel/pose, ktérego zadaniem jest monitorowanie pozy (potozenia i
kierunku) oraz predkosci (liniowej i kagtowej) zotwia. Po chwili przerwij nastuch (kombinacja klawiszy
Ctrl + C), wynik skopiuj do sprawozdania.

13. Ponownie wiacz nashuch tematu /turtlel/pose i przelacz si¢ terminal utworzony w zad. 5. Poruszaj
zotwiem uzywajac klawiszy strzatek i1 obserwuj okno terminala z witaczonym nastuchem. Przerwij
nashuch, kilka komunikatow ze zmieniajacg si¢ poza zo6twia skopiuj do sprawozdania.
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14.

15.

16.

17.

Wiacz publikacje tematu /turtlel/cmd_vel czestotliwoscig 10 razy na sekunde (uzyj parametru
"—r 10"). Zo6tw powinien poruszaé sie do przodu z predkoscia liniowa (W kierunku osi X) roéwna 0.5
jednostki na sekundg¢. Po zaobserwowaniu ruchu zotwia przerwij publikacje tematu.

Uwaga! Podczas publikowania tematu wykorzystaj automatyczne autouzupetnianie, ktére pozwoli na

przygotowanie polecenia publikujacego temat z zerowymi predkosciami. Nastepnie dopasuj polecenie
ustawiajgc predkos¢ zgodnie z trescig zadania.

Z informacji uzyskanych w zad.7 wynika, ze wezet turtlesim obstuguje kilka serwisow. Wywotlaj
bezparametrowy serwis clear i zobacz jakie czyszczenie jest realizowane.

Wyswietl informacje o serwisie realizujagcym teleportacje teleport_absolute zwracajac uwage przede
wszystkim na argumenty tego serwisu.

Wywotaj serwis z poprzedniego zadania ustawiajac zO6klwia w pozycji x = 6, y = 6. Orientacje¢ zotwia
ustaw na 90° (tzn. /2 = 1.57).

Cwiczenia (operacje z wykorzystaniem narzedzi graficznych)

18.

19.

20.

21.

Uruchom wezet rqt_graph z pakietu rqt_graph (polecenie blokuje terminal, kolejne polecenie
nalezy uruchomi¢ w nowym terminalu). Odznacz opcj¢ wymuszajacg chowanie weztow
wykorzystywanych do debugowania (opcja Debug), zwroc uwage na 2 nowe wezty (wezet rosout —
poréwnaj zad. 3, wezet rqt_gui_py_node._... — to wezel uruchomiony w tym poleceniu). Zréb zrzut
ekranu i dotacz do sprawozdania.

Uruchom wezet rqt_robot_steering z pakietu rqt_robot_steering (polecenie blokuje terminal,
kolejne polecenie nalezy uruchomi¢ w nowym terminalu). SprawdzZ czy nazwa tematu odpowiada
tematowi odbieranemu przez wezet turtlesim — jesli nie popraw jg. Zmien predkos¢ liniowa (pionowy
suwak) i predkos¢ katowa (poziomy suwak) i obserwuj ruchy zo6twia. Postaraj si¢, zeby z6tw poruszat
si¢ po obwodzie kola. Zréb zrzut ekranu i dotagcz do sprawozdania.

Wr6¢ do okna pokazujacego wezty (okno uruchomione w zad. 18) i od$wiez je (niebieska strzatka w
lewym gornym narozniku). Zauwaz, ze zgodnie z wyswietlonymi informacjami temat cimd_vel nadaja
teraz dwa wezty. Udokumentuj wynik 1 dotgcz do sprawozdania zrzut ekranu.

Uruchom wezet rqt_pulisher z pakietu rqt_publisher (polecenie blokuje terminal, kolejne polecenie
nalezy uruchomi¢ w nowym terminalu). W li§cie rozwijalnej znajdujacej si¢ w lewej gornej czesci
okna znajdz temat cmd_vel, dodaj go do listy tematow do publikacji (uzyj przycisku z zielonym
symbolem ,,+”). Ustaw w dodanym komunikacie predko$¢ katowa w osi ,,z” na 0.3 i zacznij
publikowa¢ temat klikajagc na pusty symbol kwadratu po lewej stronie nazwy tematu cmd_vel.
Obserwuj ruchy zotwia, odznacz kwadrat i przestan nadawac temat. Wro¢ do okna pokazujacego wezty
1 odswiez je. Zauwaz, ze zgodnie z wyswietlonymi informacjami temat cmd_vel nadajg teraz trzy
wezly. Zréb zrzut ekranu i dotacz do sprawozdania.
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