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Introduccion
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Introduccién Contexto general

Robdtica movil
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Introduccién Contexto general

Robdtica educativa y de bajo coste

d)
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Introduccién Contexto general

Robdtica colaborativa
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Introduccién Contexto general

Flujos de datos en robdtica

Comparacién Robots con Flujos de datos
@ Sensores = nodo Source.
o Coémputo = nodo Operator.

@ Actuadores = nodo Sink.

Sensors Source
Computing Operator

Acting Sink
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Objetivos



Objetivos

Descripcién del problema

Problemas

@ Escaldn de aprendizaje en robdtica.

e Dificultad de ROS.

o Congestion de red
e Generada por DDS.
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Objetivos

Requisitos

Requisitos
@ Ubuntu 22.04 LTS en todas las maquinas.
o Compatibilidad entre herramientas software.
o Facilidad de reproduccién y despliegue.

@ Sencillez de las aplicaciones robdticas desarrolladas.

@ Hardware econdémico.

Objetivos
@ Desarrollo de forma de programacién de flujos de datos junto a ROS2.
@ Desarrollo de una aplicacién robdtica que lo demuestre.

Sencillez de cédigo y hardware econémico.

Solucién a la brecha de aprendizaje.

Reduccién de congestidn.

v
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Objetivos

Metodologia

@ Ciclo de desarrollo software iterativo.

e Actualizaciones en YouTube y GitHub
https://github.com/RoboticsURIC/tfg-unai.

@ Reuniones semanales.

@ Desarrollo de la memoria.
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Plataforma de desarrollo
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Plataforma de desarrollo

Hardware
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Plataforma de desarrollo

Software

NAV2

a%s OPEN
C) “6® NAVIGATION

2,
GO

) o » OpenCV

Unai Sanz Conejo (URJC) Flujo de datos en multirobética 26 de junio de 2024

15 /27



Arquitectura
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Arquitectura Topologia

Topologia hardware

Caracteristicas
@ Red sin necesidad de acceso a Internet.

@ Topologia centralizada alrededor del portatil.
e Mdquina mds potente que correrd todo el software.

Router

\ =N
Robot ‘

Principal
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Arquitectura Topologia

Topologia software

Caracteristicas
@ Division en nodos.

@ Modularizacién del cédigo.

Robot Robot
Principal Secundario

—
~—~
1 ~ 1
l VY y 7
oo Router .
ROS2 Brldge Router Router Brldge ROS2
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Desarrollo



Desarrollo

Programacion de flujo de datos

Componentes software
@ Zenoh (protocolo de comunicaciones).
@ Zenoh-Flow (framework para programacién de flujos de datos).
@ Zenoh-bridge-DDS (traductor Zenoh-DDS).

. L Zenoh
deserializer serializer Bridge

DDS

rt/scan rt/cmd_vel Jemd_vel
(Zenoh

key-expr)

1010101110, Laser msg. Twist msg.
k (ROS) (ROS) J
Data-Flow Robot
(ROS nodes) (Zenoh-Flow) (ROS nodes)
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Pruebas y experimentos
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Bases del proyecto

@ Aplicaciones previas

@ Actualizaciones.

@ Mejoras y modificaciones.

o
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Pruebas y experimentos

Pruebas

Pruebas en simulacion

@ Correcciones de nodos de Zenoh-Flow.
e nodo Navigator.
e nodo ObjDetector.

@ Modificaciones modelo 3D del Turtlebot 3.
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Pruebas y experimentos

Pruebas

Pruebas de laboratorio
@ Telecomunicaciones, (ROS2, CycloneDDS, Zenoh API, Zenoh,
Zenoh-Flow, Zenoh-bridge-DDS...)
@ Modificaciones para laboratorio

e Mapas
o Cambios de nombres de frames
e Solucién de bugs (nodo PathsPlanner)

@ Escalabilidad a 3 robots.

@ Pruebas con detector de objetos (nodo ObjDetector).

@ https://youtu.be/JINbOi57Nfjg
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Conclusiones
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Conclusiones

Objetivos cumplidos

Desarrollo de forma de programacién de flujos de datos junto a ROS2.
@ Desarrollo de una aplicacién robética que lo demuestre.

@ Sencillez de cédigo y hardware econémico.
°

Solucién a la brecha de aprendizaje.

Lineas futuras
@ Actualizacién a versiones mas estables.

@ Paquete de instalacién.

@ Aplicacidn con interfaz sencilla e intuitiva.
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