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Introduzione
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● OBIETTIVI:

○ Streaming dei dati dai guanti Manus in ROS 2 e visualizzazione degli stessi 

in Unity

● STRUMENTI UTILIZZATI:

○ ROS 2

○ Unity

○ Hardware e Software MVN e Manus

○ XSens MVN SDK

○ WEM-Platform

○ ROS-TCP-Endpoint/Connector



ROS 2
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Robot Operating System 2, è un framework software open-source per lo sviluppo e 

il controllo di sistemi robotici



ROS 2 Graph
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Vantaggi di ROS 2
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I

Leggero

II

Facilità di testing Scalabile

III

Modulare

IV



Unity
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● Motore grafico multipiattaforma che consente la creazione di videogiochi e applicazioni interattive

● L’ambiente 3D di Unity è in grado di fornire una visualizzazione dei dati mandati dalla tuta Awinda



MVN Awinda & Manus gloves
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• MVN Awinda è un sistema di motion capture dotato
di 17 sensori posizionati tramite cinghie regolabili

• I guanti Manus sono una soluzione completamente
integrabile con il sistema di motion capture MVN



MVN Analyze
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• Permette una calibrazione della tuta e 
l’esportazione in streaming dei dati

• MVN Analyze è un software usato per 
visualizzare i dati dei sensori della tuta



Xsens MVN Developer kit
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•SDK fornito da Xsens che deserializza
i dati dallo streaming di MVN Analyze

• I dati di MVN Analyze vengono
inviati secondo la MVN real-time 
network streaming Protocol 
Specification[1]

[2] https://www.xsens.com/hubfs/Downloads/Manuals/MVN_real-time_network_streaming_protocol_specification.pdf



Struttura datagrammi MVN
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● Struttura di un header di datagramma mandato da protocollo Xsens

● Payload di un datagramma di tipo Linear Segment Kinematics



WEM-Platform[2]
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[2] Battini, Daria, et al. "WEM-Platform: A real-time platform for full-body ergonomic assessment and feedback in 

manufacturing and logistics systems." Computers & Industrial Engineering 164 (2022)

•Contiene un pacchetto ROS2 che sulla 
base del MVN developer kit crea un 
nodo con vari publisher

•Utilizza la libreria rclcpp (ROS2 
library for C++)



Funzionamento Xsens Driver
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• I dati vengono de-serializzati usando le funzioni presenti nel developer toolkit di 
MVN

• Grazie al driver di WEM-Platform vengono generati dei custom message ROS 
contenenti tali dati nel formato voluto



Collegamento ROS2-Unity
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• ROS-TCP-Endpoint consente di creare un Server Endpoint come intermediario tra i nodi ROS e Unity

• ROS-TCP-Connector è un pacchetto che consente a Unity di inviare e ricevere messaggi ROS



Visualizzazione in Unity
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● Creiamo uno script collegato a un game object che aggiorni la sua posizione in base ai dati del datagramma Linear 

Segment Kinematics

● Creando multipli game object (uno per segmento) riusciamo ad ottenere un modello basilare per corpo e mani



Video dimostrativo
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Video dimostrativo
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Conclusioni
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Il progetto si è concluso positivamente, con una integrazione dei guanti riuscita. Il 
lavoro svolto potrà servire come punto di partenza per applicazioni future come:
• Collaborazione uomo macchina usando un’approccio predittivo
• Monitoraggio e analisi di posizioni ergonomiche
• Riconoscimento dei movimenti
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Grazie per

l’attenzione!
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