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Wie einfach ist die
System (Hardware)
Integration mit ROS 2?

DR. DENIS
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Und... Wie komplex ist es?

* In ros2_control gibt es integrierten Hardware Mocking!
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Worum geht es eigentlich hier?

* In ros2_control gibt es integrierten Hardware Mocking!

* Du kannst das anstatt Simulation nutzen!




Worum geht es eigentlich hier?  JdpP219%k

* In ros2_control gibt es integrierten Hardware Mocking!
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* Es ist auch nitzlich um einzelne Module im System zu Entwickeln!
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* Du kannst das anstatt Simulation nutzen!

* Es ist auch nitzlich um einzelne Module im System zu Entwickeln!

* Man kann komplette Szenarien testen und Debuggen!
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Worum geht es eigentlich hier?

* In ros2_control gibt es integrierten Hardware Mocking!
* Du kannst das anstatt Simulation nutzen!
* Es ist auch nitzlich um einzelne Module im System zu Entwickeln!

* Man kann komplette Szenarien testen und Debuggen!

* Als Hilfe kannst du Vorlagen aus RTW nutzen!
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Es ist einfach!

* In ros2_control gibt es integrierten Hardware Mocking!

* Du kannst das anstatt Simulation nutzen!

* Es ist auch nitzlich um einzelne Module im System zu Entwickeln!
* Man kann komplette Szenarien testen und Debuggen!

 Als Hilfe kannst du Vorlagen aus RTW nutzen!

* Danke fiir die Aufmerksamkeit! Gibt es Fragen?
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Die Herausforderungen

,lch muss neues Hardware muss ins System einbinden®
,Hmmm, wir brauchen ein neues Modul, aber das konnte den kompletten Stack zerschief3en...

,Oh, unsere Bahnplanung braucht definitiv Optimierung, es muss schneller und zuverlassiger
werden!®

,Mein Behavior Trees ist kaputt, ich brauche dringend remote Hilfe!*

,+Aaaaa, das macht kein Spald3 mehr, wegen einen bléden Parameter den Roboter neu starten!”
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1. Hardware... Abstraktion! Jp > 1o0t

@ <your_cool_app> ) M 0 Vel t2 E E E 2

=

HW management and abstraction

oa b o I
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1. Hardware = Mock HW Jp2TOCL

ros2_control & friends
3rd party )

SMovelt g

—==\

9

N AV 2

Resource
Management

<your_cool_app>

1

Maximize resources spent on - Leverage existing controllers - Leverage simulation backend
actual client application - Implement custom ones, extend existing - Real robot backend - extend existing ones or create your own

LT CELTEELEEET CEEELERELEr T

Controller
Management

CC-BY: Denis Stogl, Bence Magyar (ros2_control)
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Hardware... Ergebnis!




. Hardware... Abla

ROS-Paket Struktur

2 . Roboterbeschreibung erstellen
> Testen

1.

3. URDF Anpassung + <ros2_control>-Tag
>Testen

4 . Roboter-Bringup Dateien erstellen
»Anpassen von Reglerkonfiguration |
>Testen

5. Anstof3en + Party machen %

6. Roboter-spezifische Regler erstellen
»Entwickeln [

»Testen mit Mock HW

7 . Hardware Interface flir den Roboter erstellen

<manufacturer> <robot name>[_ <type>]/

|— <manufacturer>[_<robot_name>[_<type>]|_manipulators]/

|
|
'_

[

}— CMakelists.txt
L— package.xml
<robot_name>_bringup/
— [CMakelists.txt]
}— package.xml

* o

f— [setup.py] #
— [setup.cfg] #
— config/

— <robot_name>_controllers.yaml #

|
| b— <robot_name> forward_position_publisher.yaml
| L— <robot_name>_joint_trajectory_publisher.yaml
L— launch/

l— <robot_name>.launch.py

b— test forward position controller.launch.py

L test_joint_trajectory_contreller.launch.py
<manufacturer |robot_name>_ description/
— [CMakelists.txt]
|— package.xml
f— [setup.py]
— [setup.cfg]
— config/

L— <robot_name>_<someting_specific>.yaml
— launch/
| L test_<robot_name>_description.launch.py
}— meshes/
— collision
| L— <robot name|robot model=
| b— <link_xy=.stl
| — ...
L— visual

L— <robot_name|robot_model>

|— <link_xy=.dae
— .

o M H R

*® e o

ES

b— rvizs #

| L— <robot_name>_default.rviz

L— urdf/ #
— common.xacro #

H

— <robot_name>.urdf.xacro
L— <rpobot name|robot model=
|— <robot_name> macro.xacro #
L— <robot_name>_macro.ros2_control.xacro #
<robot_name>_ hardware_interface/s
j— CMakelists.txt
}— package.xml
— include/
| L— <rpbot_name>_hardware_interface/
L— <robot_name>_<something_specific=.hpp
L— src/
L— <robot_name>_<something_specific>.cpp
<manufacturer>_controllers/
}— CMakelists.txt
|— package.xml
b— includes
| L— <manufacturer>_ controllers/
| L— <robot_specific_controller>.hpp
L— sre/

L— <robot_specific_controller=.cpp

!-l ROBOTICS

# Repository
# Meta-package of the robot

T-s STOGL

Launch and config files for starting the robot using ros2_control
if ament_cmake is used (recommended)

if ament_python is used
if ament_python is used

Controllers' configuration for ros2_control
# Setup test publisher for forward position controller
# Setup test publisher for joint trajectory controller

Robot's default launch Tile

Start test publisher for forward position contreller
Start test publisher for jeint trajectory contreller
Robot's description files

if ament_cmake is used (recommended)

if ament_python is used

if ament_python is used

general YAML files for a robot

launch files related to testing robots' description

meshes used in <robot_name> macro.urdf.xacro

meshes are sorted by robot name or model

rviz display configurations

URDF file for the robot
Common XACRO definitions
Main URDF for a robot - loads macro and other files

Macro file of the robot - can add prefix, define origin, etc.
URDF-part used to configure ros2_control

# Implementation of the ros2 control interface

# Implementation of hardware specific controllers
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Hardware... um sonst?
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ROBOTICS

JT-. STOGL

2. Neues Modul... Ergebnis
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3. Bahnplanung... Best-Practices  dP219%k

1. Erstelle ein Separates ros2_control_support Paket fur deinen Roboter
» Entferne <ros2_control>-Tag aus der Beschreibungspaket
> ros2_control_support hangt von Beschreibungspaketen ab (nicht umgekehrt)
v'Unterstitzung mehreren Roboterschnittstellen
v'Geringeres FulBabdruck an den Systemen, die nur den Roboter visualisieren
— kuka_exprimental : motoman
2 . Erstelle immer ein separates Movelt2 / Nav2 “common” oder “support” Paket

»ggf. Flge spezielle SRDFs in Roboterbeschreibung

v
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3. Bahnplanung... Best-Practices



https://cloud.stoglrobotics.de/s/xqTRPQci2B8wcPR

ROBOTICS

4. Team Arbeit... Vorbereitung ~ JpP>19%k

1. Erstelle ein Separates ros2 _control_support Paket fur deinen Roboter
» Entferne <ros2_control>-Tag aus der Beschreibungspaket
> ros2_control_support hangt von Beschreibungspaketen ab (nicht umgekehrt)
v'Unterstiitzung mehreren Roboterschnittstellen
v'Geringeres FulBabdruck an den Systemen, die nur den Roboter visualisieren
— kuka_exprimental : motoman
2 . Erstelle immer ein separates Movelt2 / Nav2 “common” oder “support” Paket

»ggf. Flige spezielle SRDFs in Roboterbeschreibung

v




4. Team Arbeit... Ablauf

1. Q&

2 . Prufe Stand deiner Repositorien
»>und gleiche es mit Remote server aus |
> Ist dein ,.repos" - Datei auch aktuell @
v
3. Rufe deinen Kollegen an Q5
»Slack geht auch
v'Gebe einfach name deines Branches weiter

4 . Jetzt kann man das Ganze einfach Remote starten

» [

L

ri

STOGL

ROBOTICS



4. Team Arbeit... Jp2TOCL



https://cloud.stoglrobotics.de/s/Lz7m2NCcZse4nDE

5. Szenario Parametrierung Jdp>Tost

Der Schmerz ist mega Grof3!
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Und? Wie ist es?

DR. DENIS
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