Formulario de Aprobacion Curso de Posgrado 2014

Asignatura: Introduccion a Robotic Operating System

Profesor de la asignatura 1 :
MSc. Martin Llofriu, Estudiante de doctorado en el departamento de Computer Science de la universidad University of South Florida y G1 en la
UdelaR.

Profesor Responsable Local 1:
MSc Gonzalo Tejera, Porfesor Adjunto, Instituto de Computacidn, Facultad de Ingenieria.

Otros docentes de la Facultad:

Docentes fuera de Facultad:

Instituto o Unidad: Insituto de Computacién
Departamento o Area: Departamento de Arquitectura de Sistemas

1 Agregar CV si el curso se dicta por primera vez.
(Si el profesor de la asignatura no es docente de la Facultad se debera designar un responsable local)

Fecha de inicio y finalizacién: Lunes 8 de Diciembre al 12 de Diciembre del 2014
Horario y Salén: de 9 a 12 hs — salén a confirmar.

Horas Presenciales: 70 tedricolpracticas.
N° de Créditos: 7

Publico objetivo y Cupos: maximo 18 personas. Tendran preferencia aquellas personas inscritas en
programas de posgrado del instituto.

Objetivos:

El objetivo del curso es introducir la plataforma abierta Robotic Operating System, utilizada a nivel mundial en el
desarrollo de software de robética para investigacion. Se cubriran aspectos técnicos sobre la instalacién y
configuracién del sistema, aspectos generales de la arquitectura, los médulos mas importantes y algunos casos de
uso para la plataforma seleccionada para el practico.

Conocimientos previos exigidos:
+  Conocimientos en programacion

Conocimientos previos recomendados:
+  Conocimientos en robética
+  Conocimientos basicos de Linux

Metodologia de ensefianza:
(comprende una descripcion de las horas dedicadas por el estudiante a la asignatura y su distribucion en horas presenciales -de clase
préctica, tedrico, laboratorio, consulta, etc.- y no presenciales de trabajo personal del estudiante)

~~ Horas clase (teorico): 10
-~ Horas clase (practico): 10
-~ Horas clase (laboratorio): 50
-~ Horas consulta:
-~ Horas evaluacion: 0
0 Subtotal horas presenciales: 70

-~ Horas estudio: 20



-~ Horas resolucion ejercicios/practicos:
-~ Horas proyecto final/monografia: 15
o Total de horas de dedicacion del estudiante: 105

Forma de evaluacion:
Elaboracion de trabajo de laboratorio (individual o grupal), elaboracion de informe y exposicion oral.

Temario:
+ Instalacién de ROS en ubuntu
+  Arquitectura de ROS
- Paquetes y meta-paquetes (stacks)
- Comunicacion mediante mensajes
- Comunicacién mediante servicios
+  Practico: Creando un paquete ROS
+  Herramientas ttiles de ROS
- rosrun
- roslaunch
- roshag
- rostopic
- rosmsg
+  Préctico: Comunicando dos nodos
+  Préctico: Usando ROS con Butia
- Lectura de sensores
- Comandos de movimiento
- Conectandose de forma remota
+  Revision de algunos paquetes importantes de ROS
- opencv
- ff
- iz
- navigation
- ar_pose
+  Filtros de particulas - Fusion de sensores
- Conceptos basicos
- Implementacién simple en python
- Integracion con ROS
- Utilizando mensajes con informacidn sensorial
- Utilizando mensajes de odometria

Bibliografia:

+  http:/iwiki.ros.org/ROS/Tutorials
http:/mww.fing.edu.uy/inco/proyectos/butia/mediawiki/index.php/Pagina_principal
http://wiki.ros.org/vision_opencv
http://wiki.ros.org/navigation
http://wiki.ros.org/tf
http://wiki.ros.org/rviz



