SEoRa> THS S5R0S 2

L3 EAT E(github@kazu-321)



E B2 R 2202480 1 H 5 BH X K& T HEE
L £ L 72!

FRN




-2t —720 b
« /N— |

- mROS 2 mbed
- Raspberry pi b
- YDLiDAR X4
- mROS 2 esp

V7 b
- RANSAC

- Pure Pursuit
- rosZ2-for-unity

. Taigatkic X % roboware# = &12 L 7zpath planner



-2 et —7 8

- mROS 2 mbed

- Raspberry pi b
- YDLidar X4

- mMROS 2 esp

- RANSAC

. Pure Pursuit

. ros2-for-unity

. Taigakklc £ % roboware® =% 12 L 7zpath planner




EHF D )L — )L |

L oKy FITR R P22 ST
L ERT R L2 ATV 2k 2L RS T B
L DKy P 2HTRE THID TR S ST B & XIS A A D

— ARy KA

- ROSZ(ibZL wFlTZw ! ! — 8 Ry F2121F 9T XTmROS 2 espfail
o« PEMEEDSSIANTIE ALY T ! —u Ry 1% H#Mb
« FRHEE DT CHEIFT Au Ry P EYD FZ 720k

—ros2-for-unity TROS_DOMAIN_IDUJ Y &z



mMROS 2 Ciifg L ¥ £ 72

. Ry F55M ELROS DOMAIN_ID. topicTHlfg T 5 & X € 1) #'...
- BRy PO EICIDE T S5 Z L2 R1(1) R2-1(8) R2-2(7)
- Twistring % {Epli— 25— 2> DtopicT(5TE 5 !

Twist twist, String cmd, Int8 ID //R2-2HEH H 5 O TIDTH T 7=
- Unity7 7)) T3y KX > —>2TROS_ DOMAIN IDZzUJ) &z 65 L Hic!
- TAX—, BAUOMEHE., 77 F—, artu—7—34ID(2)i
. 2> Fu—F—h 5D ros_domain_bridge i 5 T1HICH R

— I . N

SR NE ST RS K S

i



F AL E A K72 - 7258

o BERETE TH WA L HMERIZZ L. 2 A T7 LD 46, by zeiclr
. — 2D LIDARZZIF THCOMEHEE (T X3 TE L ¢ 5 5)

« NDT @ < T W2 W E 2 6B 5 EIRZZ ED9D 5

« ICP KB X R A - 72 A5 B D & Hun

. Cartographer : &> 60 TIRA THLEIEZ N5 2B 0 Dk E D72 - 72
- AMCL : rf20 & fl & & b 72 25K M

« RANSAC : 2w\ & 1 9, 30, 205,



Znrn6ix, o,

. 74 88— 27 3DLIDAR., KA =LA F AP ) —(EZDT7 4 NR)IZET
A

- Autoware AL T A %

« Rust=° o> TA7Z

c FER T Z2DF F A M) —DROKITL S

c SHFAREGELR) 2 bn (k% 5> TwndITiEnan)

e boAtlcu Ry PDOY I 2L —&X—(RE)

c CH+H R A LML 72 WML WLEDP TS ADS

- RCLCPP_COMPONENTS REGISTER _NODE «1{# > T#&H7=\L»



[fix] X IiZFao
I_] Kazu-321 co

THANK YOU




	スライド 1: 高専ロボコンで始めるROS 2
	スライド 2: 高専ロボコン2024関東甲信越地区大会で準優勝しました！
	スライド 3: 使った技術やセンサーなど
	スライド 4: 使った技術やセンサーなど
	スライド 5: 今年のルールは
	スライド 6: mROS 2で通信しすぎた
	スライド 7: 自己位置が大変だった話
	スライド 8: これからは。。。
	スライド 9: Thank You

