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Caratteristiche

• Open Source

• Astrazione dall'hardware 

• Comunicazione tra processi

É un middleware, fornisce un insieme di librerie e strumenti per 
la creazione di applicazioni robotiche

ROS non è ROS

Fonte: ros2 humble

https://docs.ros.org/en/humble/index.html


ROS: topic



ROS: service



REALTÀ AUMENTATA
Combinazione tra mondo reale ed 

elementi virtuali

REALTÀ VIRTUALE

Ambiente completamente simulato

VIDEOGIOCHI

Ori and the Blind Forest, Beat Saber, 
…

Fonte: unity.com

• Grafica 2D e 3D

• Animazioni

• Gestione input di gioco

• Script in C#

https://unity.com


Visualizzazione orario • Topic con invio dell' orario 

Modifica dimensioni • Service con le dimensioni da applicare

Movimentazione del cubo • Topic con vettore velocità

Invio posa del visore • Topic con la posa del visore/controller

Modifica IP • Keypad con script di modifica dell'IP impostato da ROS

Com'è stato pensato



ROSUNITY

• congreve_cube
⚬ send_time
⚬ dimensions
⚬ vr_pose

• key_teleop
• mouse_teleop

• TimeText
• ModifyDimensions
• PositionVR

• Move

time_text current_time send_time

Com'è stato implementato



Comunicazione
ROSUNITY

• ROS_TCP_ENDPOINT

• ScreenKeypad
• Text_IP
• changeIP

• ROS_TCP_CONNECTOR



WINDOWS

Compilazione

ANDROID

STEAM VR



Cos'è stato fatto



Dal qualitativo al quantitativo
Misurazione del rate

Considerazioni
Finali

Ambientarsi in un nuovo sistema
É più complicato capire come fare le cose che farle


