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1. ROS发展历程

2007
诞生于斯坦福
STAIR项目
Morgan 
Quigley

2008
Willow Garage接手

2010
ROS 1.0 发
布

2011
TurtleBot发布

2012
第一届ROScon

2013
OSRF接管

2016
ROS Kinetic发布

2014
ROS Indigo发
布

2017
ROS 2.0 Ardent发
布

2018
ROS Melodic发布

video/Robot Cleans a Room (8x Speed Up).mp4
video/Introducing TurtleBot.mp4
video/ROS Industrial demo at ROSCon 2012.mp4
video/Willow Garage PR2 Robot Graduation Ceremony 2.MOV.mp4
video/Stanford Artificial Intelligence Robot Project.mp4
video/Introduction to ROS.mp4


1. ROS发展历程

AutoRally platform team from Georgia 
Tech

UTBM Multisensor ROS-based Dataset for Autonomous Driving

An Autonomous UAV with ROS Automatic 3D grinding with an industrial robot



1. ROS发展历程

微软将ROS引入Windows 10，支持基于硬件加速的
Windows机器学习、Azure Cognitive服务、Azure
IoT云服务、 Visual Studio等

AWS RoboMaker扩展了ROS功能，可以轻松实现
大规模开发、测试和部署智能机器人应用程序，可
连接到云服务
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2. ROS核心概念

提高机器人研发中的软件复用率

传统模式 现代模式



2. ROS核心概念——松耦合分布式通信

计算图



2. ROS核心概念——松耦合分布式通信

（1）节点（Node）—— 软件模块

（2）节点管理器 （ROS Master）—— 控制中心，提供参数管

理

（3）话题（Topic）—— 异步通信机制，传输消息（Message）

（4）服务（Service）—— 同步通信机制，传输请求/应答数据

话题模型（发布/订阅）
服务模型

（请求/应答）



2. ROS核心概念——开发工具

命令行&编译器



2. ROS核心概念——开发工具

TF坐标变换 QT工具箱

Rviz Gazebo

video/probot_rviz.mp4


2. ROS核心概念——应用功能

Navigation

SLAM

MoveIt!



2. ROS核心概念——生态系统

（来源：http://robotics.sciencemag.org/content/2/11/eaar1868 ）

ROS社区内的功能包数量、关注度、相关文章均呈指数级上涨
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3. ROS与机器人开发—— Kungfu 
Arm

图像源: http://wiki.ros.org/Industrial
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高清摄像头

麦克风阵列

灵巧手



3. ROS与机器人开发—— Kungfu 
Arm

➢ 模型显示

➢ 点动控制

➢ 状态监控

➢ 工具插件

➢ 动态配置

➢ 程序监控

➢ 在线/离线仿真



3. ROS与机器人开发—— Kungfu 
Arm

运动规划 图像处理 语音交互

+ +

机器学习与图像识别抓取姿态分析



3. ROS与机器人开发—— Kungfu 
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OS

实时处理

        关节位置插补
 (ros_controller package based)

非实时处理

状态监控

参数管理器
(Yaml file based / Mongo DB)

           坐标变换
         (TF package based)

            运动学
 (trac_ik, fast_ik package based)

控制

Simple Message数据解析器

运动前瞻



3. ROS与机器人开发—— Kungfu 
Arm

➢ROS 1不稳定，ROS 2不完善!

➢ROS不能解决机器人的所有问题！

➢硬件和成本方面还有较大优化空间!



3. ROS与机器人开发——新一代片上驱控系统

IPC-based 

controller, 

$1,000 

Servo Drive, 

6 x $150 

I/O module, 

$300 Integrated robot controller, $800

传统机器人控制柜

• 通用伺服器、工控机/机器人控制器、工业以太网、PLC

• 灵活，但接口过于冗余，体积偏大，产品方案同质化

• 线缆连接复杂，安装部署耗时

驱控一体控制器

• 全新的架构带来更好的成本控制

• 更小的体积、兼顾兼容性和可用性

• 灵活、可伸缩的系统功能

• 简单的安装和部署

1/6的体积

1/5的价格



3. ROS与机器人开发——新一代片上驱控系统
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video/高性能多轴控制系统的ZYNQ SoC设计与实现.mp4
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参考书目



One More Thing



Thank you
怕什么真理无穷，进一寸有一寸的欢喜


