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A tananyag

Oktatasi cél:

A Robot Operating System (ROS) robotikai platform, mely nemcsak a kuatdsban, de az iparban is
széleskorben elterjedt. A ROS t6bb programozasi nyelvet is tdmogat, ezek koziil a kurzus soran a
hallgatok a Python nyelv hasznalatat sajatithatjak el. A targy célja, hogy a hallgatokat megismertesse a
ROS platformmal, emellett alkalmat nytijtson a Python programozasi nyelv gyakorlasara is.

Tematika:

ROS atfogo bemutatasa, fejlesztési kdrnyezet felallitasa. ROS package implementalasa python nyelven.
Az alapvetdé ROS kommunikaci6, publisher és subscriber implementéaldsa. Robotikai alapfogalmak,
szimulalt robotkar programozéisa csuklo-, és munkatérben. Roslaunch, ROS paraméter szerver.
Szenzoros adatok gyijtése és feldolgozasa ROS kornyezetben. Da Vinci sebészrobot programozasa
szimulalt kornyezetben. Humanoid robot programozasa szimulalt kornyezetben. Sajat iizenetek
definialasa. ROS service, ROS action fogalma, felhasznalasa. URDF, webes feliiletek illesztése:
RosBridge és RoslibJS. ROS 2 kitekintés.

Féléves litemezés:

Oktatasi hét Témaksr
(konzultacid)
1. ROS bevezetés. Python alapok.
2. Fejlesztési kornyezet felallitasa. Egyszer(i probakodok futtatasa.
3 ROS package implementalasa Python nyelven. Az alapvetd ROS kommunikacio,
' publisher és subscriber implementalasa.
4 Kotelez6 programok ismertetése. ROS kommunikacié implementalasanak
' gyakorlasa, példafeladatok megoldasa.
5 Robotikai alapfogalmak, szimulalt robotkar programozasa csuklo-, és
munkatérben.
6. Roslaunch, ROS paraméter szerver. Rosbag.
7. URDF. Webes feliiletek illesztése: RosBridge és RoslibJS.
8 Szenzoros adatok gytijtése és feldolgozasa ROS kornyezetben.
9 Kotelezo program mérfoldko.
10. Da Vinci sebészrobot programozasa szimulalt kdrnyezetben.
11. Humanoid robot programozasa szimulalt kornyezetben.
12. Sajat tizenetek definialasa. ROS service fogalma és felhasznalasa.
13. ROS action fogalma, felhasznalasa. ROS 2 kitekintés.
14. Kotelez6 programok bemutatasa.
Félévkozi kovetelmények
Zarthelyi dolgozatok
Oktatasi hét Témakr
(konzultacio)
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6. ROS alapok, publisher, subscriber. Robotikai alapfogalmak.

Roslaunch, ROS paraméter szerver. URDF. Webes feliiletek illesztése:

13. RosBridge és RoslibJS. ROS service.

A félévzaro érdemjegy (é) kialakitasanak médszere

A hallgaték a félév soran 2 rovid elméleti zarthelyi dolgozatot irnak, illetve kotelezd programot
valasztanak és készitenek el. A félév végén az elkésziilt programok bemutatasa és védése alapjan alakul
ki az arra kapott érdemjegy. A kotelez6 program elfogadasanak feltétele, hogy az a hallgat6 sajat munkaja
legyen ¢és értékelhetd eredményeket produkéljon. A tovabbi fokozatok az alabbi szempontok
figyelembevételével keriilnek kialakitasra: a megoldas teljessége, megfelelé ROS kommunikacio
alkalmazasa, program célszeri szerkezete, az implementacié mindsége, a kod dokumentalasa. A félév
elfogadasanak feltétele, hogy mind a két ZH, mind a kotelezd program értékelése legaldbb elégséges. A
félév végi jegy a ZH-kra és a kdtelez6 programra kapott osztalyzatok stlyozott atlagaként all eld, ahol
két ZH 1-1, a kdtelezd program 2-es sullyal szerepel.

Potlas médja

Az utolso héten a két ZH koziil az egyik pdtolhato.

Vizsga médja

Nincs.
Vizsgajegy kialakitasa
Irodalom
Kotelezo:
e Az elhangzott eldadasok anyaga.
Ajénlott:

e ROS tutorial: http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials
e M. Quigleyetal., “ROS: an open-source Robot Operating System,” in Proc. of the ICRA
workshop on open source software, Kobe, Japan, 2009, vol. 3.
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