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Linux súkromne i pracovne v2.0 (18. časť)

Linux a robotika
Koncom minulého roka nás juhokórejský vývojári z Hankook Mirae Technology ohúrili zostrojením robota (mechanického obleku) nazvaného Method, ktorý je ovládaný osobou sediacou v jeho tele. Robot sa výrazne podobá robotovi, ktorého sme mohli vidieť vo filme Avatar. Niet sa čomu čudovať, navrhol ho totiž moldavsko-americký dizajnér Vitaly Bulgarov (vitalybulgarov.com), ktorého robotické výtvory sme mohli okrem menovaného filmu vidieť aj v ďalších trhákoch ako napr. Robocop, Transformers, Terminátor, Ghost In The Shell, Battle Angel Alita…
Z nášho pohľadu je najzaujímavejším faktom ten, že robot Method je monitorovaný pomocou softvéru bežiaceho v OS Linux Ubuntu. Nie je to nič výnimočné, ide iba o jeden z mnohých dôkazov využitia operačného systému Linuxu v jednej z najmodernejších a najviac sa rozvíjajúcich vied – robotike. Práve preto sme sa rozhodli venovať možnostiam, ktoré poskytuje Linux v spojení s modernou robotikou a túto oblasť si predstavíme v niekoľkých po sebe idúcich článkoch.
Obr. 1 Prvý humanoidný robot Eric zostrojený W. H. Richardsom (r. 1928) – fotografia Chrisa Protopapasa
Roboty
Slovo „robot“ po prvýkrát použil český spisovateľ Karel Čapek v divadelnej hre R.U.R. – Rossumovi univerzálni roboti (r. 1920). V súčasnosti sa týmto pojmom označujú elektromechanické zariadenia riadené počítačmi. Delíme ich do rôznych kategórií a to najmä na základe ich určenia. Vo všeobecnosti rozoznávame stacionárne a mobilné roboty. Obe tieto kategórie ďalej delíme na jednoúčelové a viacúčelové roboty. Dôležitou kategóriou sú autonómne roboty, ktoré na rozdiel od riadených robotov pracujú samostatne a nie sú nepretržite ovládané človekom. Roboty sú využívané vo vede a výskume, priemysle, službách, zdravotníctve, ale napr. aj v umení a mnohých iných oblastiach.

Na fungovaní väčšiny robotov sa podieľajú nasledujúce súčasti:
	Rám (frame)
	Pevná konštrukcia robota, ktorá má výrazný vplyv na jeho váhu a samozrejme aj cenu

	Pohybová sústava (mobility)
	Spôsob pohybu robota, napr. pomocou kolies, pásov, vrtúľ, nôh; mobilita ovplyvňuje manévrovateľnosť robota

	Hardvérové kontroléry
	Motory, riadenie, prevody (zabezpečujú potrebnú silu, resp. rýchlosť robota), prevodníky hybnosti motorov na pohybovú sústavu (prevodovky, pásy, ozubené kolesá, reťaze...)

	Senzory
	Optické, infračervené, tepelné, zvukové, pohybové; akcelerometre, gyroskopy, kompasy, tenzometre, sonary...

	Koncové zariadenia (effectors)
	Poskytujú robotom príslušnú úroveň interaktivity s ich okolím, ide o tzv. manipulátory

	Energetické zdroje a distribútory energií

(power)
	Energia potrebná na pohon robota a ďalšie súčasti, ktoré prenášajú energiu zo zdrojov k napájaným zariadeniam

	Riadiaca jednotka
	Programovateľný obvod riadiaci činnosť jednotlivých zariadení

	Softvér
	Framework, pomocou ktorého programátor ovláda hardvérové kontroléry, senzory a koncové zariadenia robota

	Komunikátory
	Zariadenia určené na komunikáciu robota so svojim okolím, súčasťou sú aj prenosové kanály medzi externými ovládačmi a robotmi (napr. WiFi, Bluetooth, káble...)


Linux a robotika
Linux je operačný systém, ktorý je pre svoju jednoduchosť, rýchlosť, efektívnosť, no najmä otvorenosť a nízku cenu preferovanou platformou pri vývoji robotov. Veľkou devízou Linuxu je existencia komunít vývojárov, ktorí pripravujú špecializovaný kód využiteľný pre ostatných programátorov. Jedna osoba teda nemusí poznať všetky detaily týkajúce sa robotiky. Dokáže plnohodnotne využiť prácu iných osôb. Samozrejmosťou je existencia množstva najrozličnejších aplikácií, knižníc a predpripravených nástrojov použiteľných pre ďalší rozsiahlejší vývoj. Z množstva systémov sme vybrali balík nástrojov ROS a to najmä z dôvodu ich použitia pri realizácii praktickej ukážky práce s robotom NXT.
ROS (ros.org)
Operačný systém ROS je veľmi populárny balík softvérových knižníc a nástrojov určených na vývoj aplikácií, pomocou ktorých je možné ovládať roboty. Primárne je určený pre distribúcie Fedora a Ubuntu. Možno ho charakterizovať ako kolaboratívne vývojové prostredie pre robotiku. Jeho cieľom je zoskupiť prácu viacerých výskumných centier a ponúknuť komplexnú sadu nástrojov. Pilotné projekty vyvinuté pod hlavičkou Stanfordovej univerzity prevzala v roku 2007 spoločnosť Willow Garage (willowgarage.com). Tá pokračovala vo vývoji jadra a nadstavbových knižníc pričom ostatným prispievateľom umožnila naštartovať vývoj vlastných balíčkov. Tento model sa osvedčil a v súčasnosti existuje mnoho firiem, ktoré ponúkajú svoje vlastné roboty podporované rovnakým softvérom ROS.

ROS používa systém pomenovaných verzií podobne ako sú pomenovávané verzie Linuxu. V roku 2011 boli vydané dve významné verzie Diamondback a Electric Emys. V roku 2013 bola vydaná verzia Hydro Medusa, ktorej životný cyklus (EOL) skončil v roku 2015. Následne boli vydané verzie, ktoré sú stále podporované, pričom najnovšou verziou je Kinetic Kame. Táto verzia je primárne určená pre Linux Ubuntu 15.10 (Wily Werewolf), resp. 16.04 LTS (Xenial Xerus), prípadne Debian 8 (jessie).

Inštaláciu tzv. Desktop-Full prostredia ROS, Qt frameworku rqt, 3D vizualizačného nástroja RViz, všeobecných knižníc, 2D/3D simulátorov, navigácie a 2D/3D priestorového vnímania vykonáme pohodlne pomocou  postupu uvedeného na stránke http://wiki.ros.org/kinetic/Installation/Ubuntu.
Obr. 2 3D vizualizačný nástroj RViz s modelom robota
RViz (wiki.ros.org/rviz)
RViz je 3D vizualizačný nástroj balíka ROS, pomocou ktorého možno modelovať a tvoriť simulácie na softvérovej úrovni. Využíva knižnicu OpenGL a interné grafické prostredie balíka ROS s názvom OGRE (Object-Oriented Graphics Rendering Engine). V prostredí RViz dokážeme vizualizovať rôzne roboty, resp. ich časti, ktorých modely vrátane definície správania sa senzorov špecifikujeme v externých súboroch. Spustenie RViz vrátane načítania modelu konkrétneho robota môžeme vykonať napr. príkazom roslaunch urdf_tutorial display.launch model:=/opt/ros/kinetic/share/urdf_tutorial/urdf/07-physics.urdf.
Pokračovanie nabudúce…
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