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Contréleur ROS pour les vehicules a
guatre roues directrices

1) Présentation de la robotique a Irstea
2) Développement d’'un contréleur ROS

3) Outils pour exploiter le contréleur




Presentation de la robotique a Irstea

Recherche sur la robotigue mobile en milieu naturel.

" Une dizaine de plateformes robotique terrestre
" Passage a ROS depuis deux ans et demi
= Spécialisation sur le contrdle de robot en milieu naturel




Développement d'un controleur ROS

Choix de ros_control pour le contrble des robots.

" Mutualiser le code des différentes plateformes
" Compatibilité avec les messages standards ROS (Twist, Odom)
= Simulation au plus proche de la réalité (ros_control et Gazebo)

" Paquet pour extraire le géométrie du robot (urdf_geometry parser)
https://github.com/ros-controls/urdf _geometry parser

= Création de message spécifique (four wheel steering _msgs)
https://github.com/ros-drivers/four_wheel steering_msgs

Indigo : https://github.com/romea/romea_controllers
Kinetic et Melodic : https://github.com/ros-controls/ros_controllers



https://github.com/ros-controls/urdf_geometry_parser
https://github.com/ros-drivers/four_wheel_steering_msgs
https://github.com/romea/romea_controllers
https://github.com/ros-controls/ros_controllers
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Outils pour exploiter le controleur ROS

Quelques paquets ROS pour faciliter l'utilisation du contréleur et
maximiser la réutilisation de code.

" Noeud de téléopération four_wheel steering teleop
" Nceud de multiplexage des commandes par priorité cmd _mux

" Paquets de base avec urdf, yaml et launch paramétré pour un robot quatre
roues directrices :

» Description : four_wheel steering description
» Contréle : four_wheel steering control
» Simulation : four _wheel steering gazebo

https://github.com/romea/four_wheel steering_tools



https://github.com/romea/four_wheel_steering_tools

Apercu global avec rqt_graph

base_controller_spawner

[base_controller_spawner

joy_teleop

[ioy_teleop/joy_node

fjoy_teleop/joy

fioy_teleop/teleop_twist_joy fjoy_teleop/cmd_vel
\\

ljoy_teleoplteleop_four_wheel@

[joy_teleop/cmd_four_wheel_steering

fjoint_states

imu

/gazebo

/imu/data

cmd_mux

\

vehicle_controller

Ivehicle_controller/odom

/vehicle_controller/cmd_four_wheel_steering




Retour d’expérience avec la simulation Gazebo

Simulation des différents véhicules avec Gazebo

= Contrble de joint en position instable sur ROS kinetic / Gazebo 7
" Probleme avec hector_gazebo plugins pour I'imu et le gps
» Baseé sur le repére parent du robot
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Démonstrations Adap2e cette apr




Questions ?
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