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http://wiki.ros.org/ros_control




通信协议

机器人
控制器

接口

GUI

ROS
MoveIt!





有效工作半径

482.3 mm

重复定位精度

0.5 mm

最大末端速度

500 mm/s

额定负载

1 kg

video/PROBOT_Anno视觉分拣演示.mp4


数字I/O

电磁阀、继电器

ROBCELL控制器

驱动器 电机

机械臂

Ethernet

PC(ROS上位机)
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可视化插件配置区

ROS MoveIt！可视化控制区

按键控制区

模型动态显示区

IO控制区

运动控制区

video/PROBOT_Anno上位机演示.mp4
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控制

• Jogging

• Servo Power On

• Enable

• Start/Pause/stop

           ...

配置

• Tool Transform

• Log Level

• Robot Parameters

• Servo Parameters

           ...

日志

• Log_Force

• Log_Error

• Log_Warn

• Log_Info

• Log_Debug

状态

• mode

• e_stopped

• drives_powered

• motion_possible

• in_motion

• in_error

• error_code



Wifi / Ethernet / Localhost

TCP / UDP

          数据段
 (Simple Message)

前缀
• int LENGTH ：数据头+数据内容的字节长度

 数据头

• int MSG_TYPE：消息类型（自主定义）

• int COMM_TYPE：通信类型（话题/服务）

• int REPLY CODE：应答代码（仅服务有效）

数据内容
• ByteArray DATA：由消息类型和通信类型确定的数据内容







video/功夫手.mp4
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video/基于SoC的机器人多轴驱控解决方案.mp4
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https://github.com/ros-controls/ros_control/wiki
https://vimeo.com/107507546
http://wiki.ros.org/PROBOT_Anno
https://github.com/ps-micro/PROBOT_Anno
https://mp.weixin.qq.com/s/iKtKdL1E1Y4WCupFOx8A3w
https://mp.weixin.qq.com/s/eulpdKY5kfp1DeOMsb9BdQ



