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企業ブースで
ROS 2対応の複数台のロボットを動かしています

クラインエックスセブン

CRANE-X7

ラズベリーパイマウス

Raspberry Pi Mouse

クラインプラスブイツー

CRANE+V2

RGBカメラ

ターンテーブル



eProsima Integration Service

Integration Service を使えば
ROS 2で複数台のロボットを簡単に動かせるかも？

https://github.com/eProsima/Integration-Service-docs

ROS 1, ROS 2, Fast DDS,
WebSocket, FIWARE

ROS 1, ROS 2, Fast DDS,
WebSocket, FIWARE

https://integration-service.docs.eprosima.com/en/latest/#
https://github.com/eProsima/Integration-Service-docs


ROS_DOMAIN_ID=3

Integration Service を使えば簡単だった

ROS_DOMAIN_ID=2

ノード

ROS_DOMAIN_ID=1

ノード

ノード

特別な設定不要！

サービス①

ROSサービス①
「CRANE+V2動け」

特別な設定不要！

ROSサービス②
「CRANE-X7動け」

サービス②

設定.yaml
・ID1とID3間でサービス①を接続
・ID2とID3間でサービス②を接続



アールティの
ROS / ROS 2パッケージを開発したい人募集中

ROS / ROS2
○ﾁｮｯﾄﾜｶﾙ
○完全に理解した
○何もわからん
どなたでもウェルカムです

アールティ　採用情報　→
https://rt-net.jp/company/recruit/

https://rt-net.jp/company/recruit/

