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Robot Operating System (ROS)

Marco de desarollo mas utilisado en la robotica para ensenar y desarollar robots.
Mas de 16 milliones de (Linux Debian) paquetes descargados in 2018, un 400% incremento desde 2014.

ROS

Un conjunto de librerias, herramientas y utilidades. Desde algorismos hasta controladores que
ayudan a desarrolladores a crear aplicaciones para robots.
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Conceptos de Desarrollo Fundamentales en ROS

opICS Services Actions

« Canales de mensajes -+ Llamadas sincronisadas * llamadas

de un tipo definido de procedimientos remoto ~ asincronicas, de
mas tiempo y

» Mecanismo de » Permiten que un.r)odo orientadas a
suscripcion y llame a una funcion que se metas
publicacion ejecuta en otro nodo

e Suministran

https://www.ros.org/core-components/ realimentacion



Ejemplo de Topic Publicador — rOSpY VS roscpp

| lude "ros/ros.h"

1
1 [!/usr/bin/env python >
2 3 #include <sstream>
3 import rospy 4 #include "std_msgs/String.h"
5
4 from std_msgs.msg import String 6 int main(int argc, char **argv)
5 K
6~ def talker(): 9 ros::init(argc, argv, "talker");
7 pub = ro;py.Publisher('chatter', String, queue_size=10) 1? e NodeaRdte i
8 rospy.init_node('talker', anonymous=True) 12
0 rate = rospy.Rate(l@) # 10hz 3 ros::Publisher chatter_pub = n.advertise<std_msgs::String>("chatter"”, 1000);
10 ~ while not rospy.is_shutdown(): 15 ros::Rate loop_rate(10);
11 hello_str = "hello world %s" % rospy.get_time() 1? e =
12 rospy.loginfoChello_str) $8 0 while Cros::okt)
13 pub.publishChello_str) ;3 { e
14 rate.sleep() 21 =R R
15 22 std: :stringstream ss;
16 1 i ; ‘. 23 ss << "hello world " << count;
v 1T __namé__ == __main__ . 24 msg.data = ss.str();
17 ~ try: 25
18 talker() gg ROS_INFO("%s", msg.data.c_str());
19 ~ except rospy.ROSInterruptException: 28 chatter_pub.publish(msg);
20 PASS e
30 ros::spinOnce();
. . loop_rate.sleep();
http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials ot
return 0;




Herramientas de pruebas y desarrollo
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Algunos Productos Roboticos Basados en ROS

W

Fetch Robotics

Simbe Robotics Transporte en Almacenes Savioke

Scaneo de Supermercados Entrega en Hoteles




Taller Manana
https:/[robomakerworkshops.com



AWS RoboMaker .
DevOps para Robotica




AWS RoboMaker

Entorno de desarrollo
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Extensiones en la
nube para ROS

Simulacion

Administracion de
flotas



™ AWS RoboMaker
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‘"%, Extensiones en la nube para ROS

Extensiones para la nube escritas como paquetes de ROS automaticamente crean conexiony
hacen llamadas a las APIs de servicios como Amazon Lex, Amazon Polly, Amazon Kinesis
Video Streams, Amazon Rekognition, and Amazon CloudWatch
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Futuro Motorizado por la Nube
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<er: Simulaciones y ajuste de parametros
<er-Kinesis: Transmision de datos en tiempo real
<er-Lex-Polly: Interactividad mejorada

Portal remoto y despliegue

Analisis:  Entendimienot de marcha

del paciente

ﬁ Prediccion: Progreso de recuperacion




AWS RoboMaker

CloudWatch Extension para ROS
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‘console.aws.amazon.com/robomaker/vie\

AWS RoboMaker sim-h8yd7dj8zwgg
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AWS RoboMaker

2 Administracion de flotas




AWS RoboMaker

- B
Despliegue ’ Umbral de falla 15%
concurrente 20%

AWS RoboMaker
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Calidad de disenoy

1 Implementacion

2 Confiabilidad del Sistema

Control en Tiempo-Real y

3 Ejecucion Deterministica

Validacion, Verificaciony
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Flexibilidad en

Comunicacion

Soporte para Sistemas

embebidos



ROS 2 Comite de Manejo Tecnico (TSC)
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AWS Robomaker Contribuciones a ROS 2

DIADEMATA

En ROS 2 D, resolvimos:

4, pérdidas de memoria que afectan la produccion
17 pérdidas de memoria que impactan las pruebas

2 Carreras de datos impactando Fast RTPS

Arreglamos 89% of ASan defectos detectados.




ROS 2 Modelo de Amenaza
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Esta listo ROS 27? A
&
Disenado para aplicaciones de grado de produccion DIADEMATA

Multi-Plataforma (Linux, Windows, Android, FreeRTOS, etc.)
Sin bloqueo de proveedor

Desarrollado con standares libres

Licencia de codigo abierto permisiva (BSD and Apache)

Communidad global









