Facultad de Ingenieria
Comision Académica de Posgrado

INGENIERI

Formulario de Aprobacién Curso de Posgrado 2014

Asignatura: Introduccion a Robotic Operating System
(Introduccion al sistema operatico robético - ROS)

Profesor de la asignatura ' : MSc Gonzalo Tejera, Profesor Adjunto, Instituto de Computacion, Facultad de
Ingenieria.
(titulo, nombre, grado o cargo, Instituto o Institucion)

Profesor Responsable Local *:
(titulo, nombre, grado, Instituto)

Otros docentes de la Facultad: MSc. Martin Llofriu, Estudiante de Doctorado en University of South Florida,
Department of Comupter Science & Engineering / Docente Grado 1 en la Universidad de la Republica.
(titulo, nombre, grado, Instituto)

Docentes fuera de Facultad:
(titulo, nombre, cargo, Institucion, pais)

Instituto 6 Unidad: Instituto de Computacion
Departamento 6 Area: Departamento de Arquitectura de Sistemas

! 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)

Clase de presentacion (obligatoria): Lunes 24 de noviembre de 10:00 a 11:30 hs -Salén Marrén-
Fecha de inicio y finalizacién: Lunes 8 al Viemes 12 de Diciembre de 2014, 9:00 a 12:00 horas -Salon Marron-

Fecha de inicio y finalizacién del laboratorio: De febrero a mediados de marzo de 2015 en horario ainplio para
llevar adelante las horas de laboratorio.

Horas Presenciales: 70 teorico-practicas
(se deberan discriminar las mismas en el item Metodologia de ensefianza)

-

N° de Créditos: 7
(de acuerdo a la definicion de la UdelaR, un crédito equivale a 15 horas de dedicacion del estudiante segln se detalla en el item
metodologia de la ensefianza)

Publico objetivo y Cupos: Méaximo 18 estudiantes. Tendran preferencia aquellas personas inscriptas 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 robdtica para investigacién. Se cubriran aspectos técnicos sobre la instalacion y
configuracion del sistema, aspectos generales de la arquitectura, los modulos méas 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
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Metodologia de ensefanza:
(comprende una descripcion de las horas dedicadas por el estudiante a la asignatura y su distribucion en horas presenciales -de
clase practica, tedrico, laboratorio, consulta, efc.- y no presenciales de trabajo personal del estudiante)

o Horas clase (teorico): 10
o Horas clase (practico): 10
o Horas clase (laboratorio): 50
e Horas consulta:
o Horas evaluacion:
o Subtotal horas presenciales: 70

o Horas estudio: 20
o Horas resolucion ejercicios/précticos:
o Horas proyecto final/monografia: 15
o Total de horas de dedicacion del estudiante: 105

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

Temario:
+  Instalacion de ROS en ubuntu
+  Arquitectura de ROS
- Paquetes y meta-paquetes (stacks)
- Comunicacion mediante mensajes
- Comunicacion mediante servicios
Practico: Creando un paquete ROS
¢+ Herramientas Utiles de ROS
¢+ Practico: Comunicando dos nodos
«  Préactico: Usando ROS con Butia
- Lectura de sensores ' .
- Comandos de movimiento
- Conectandose de forma remota
«  Revision de algunos paquetes importantes de ROS
- Vision por computadora ‘
- Transformacién de coordanadas
- Herramienta de visualizacion
- Paquetes de navegacion
- Reconocimiento de marcas artificiales
o Filtros de particulas - Fusion de sensores
- Conceptos basicos
- Implementacion simple en python
- Integracion con ROS
- Utilizando mensajes con informacion sensorial
- Utilizando mensajes de odometria
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Bibliografia:

(titulo del libro-nombre del autor-editorial-| SBN-fecha de edicion)
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ROS Tutorials, http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials, visitada en octubre de 2014.

Pagina principal del proyecto Butia, http://www.ﬁng.edu.uylinco/proyectos/butia/mediawiki, visitada en
octubre de 2014.

Paquete para interactuar con OpenCV, http://wiki.ros.org/vision_opencv, visitada en octubre de 2014,

Paquete de navegacion, http://wiki.ros.org/navigation, visitada en octubre de 2014.

Paquete para manejo de marcos de referencia, http://wiki.ros.org/tf, visitada en octubre de 2014.

Paquete para visualizacion, http://wiki.ros.org/rviz, visitada en octubre de 2014.
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