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Il Contesto Architetturale:
L'Ecosistema ROS 2

* Problema: Frammentazione software

nei manipolatori custom. 00
* Architettura a Nodi: Moduli indipendenti @ @ @
e disaccoppiati. 00
* DDS: Comunicazione real-time e
affidabile.
@
Obiettivo

Separare la pianificazione dall'hardware




= el Il Motore Cinematico: Pianificazione Dol S1uby
—— DELLINFORMAZIONE con Movelt 2 pTPADOVA

* Cinematica Inversa (IK): Calcolo delle
coordinate di giunto.

* Generazione Traiettorie: Generazione
di traiettorie fluide.

* Collision Checking: Evitamento
ostacoli in tempo reale.

Astrazione

Delega della matematica complessa al framework
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— DELLINFORMAZIONE Indipendente
* Indipendenza Hardware: Logica di

controllo indipendente dai motori.
* Valdazione: Test completi e sicuri in

simulazione. O ve
* Standardizzazione: Generazione di

output universali (ROS 2 Action).

a N

Deployment

Architettura "hardware-ready"
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* Standard XML: Descrizione della
cinematica del manipolatore.

* Topologia: Struttura ad albero (Link e
Joint).

* Vincoli: Limiti meccanici e volumi di
collisione.

L'Input della Pipeline

Traduzione della meccanica in modello spaziale per Movelt
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* Configurazione SRDF: Estensione
semantica del modello geometrico base.

* MoveGroup: Raggruppamento logico dei

giunti. > Movelt!

Il M setup Assistant 2.0

* Matrice ACM: Mappatura delle collisioni.

Preparazione al Controllo

Sistema geometrico pronto per la pianificazione dinamica
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* Incapsulamento: Astrazione delle API

) Applicazione Esterna
complesse di Movelt. L |

* Gestione Stato: Monitoraggio e
validazione delle traiettorie.

- - - APl Complesse
* Esposizione Servizi: Interfacce - S -

standard per ricevere comandi esterni.

Comando

@ N
Ruolo

Ponte logico tra applicazioni esterne e motore cinematico
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* Core Centralizzato: Integrazione tra
gestione dello stato, pianificazione del
movimento e controllo di basso livello.

* Incapsulamento: Unificazione in un unico
perimetro logico.

Pianificazione ‘ Controllo

Proprieta

Motore cinematico unificato e isolato
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* Disaccoppiamento: Isolamento totale
: : : INPUT Ricezione
tra logica applicativa e motore (Comende o ol lvelia > COMMANDER
cinematico.

* Comunicazione Asincrona: Gestione Traduzione

non bloccante delle traiettorie.  _________ |
. _ Esecuzione OUTPUT
: HW / Simulazione |L'IE (Comandi standardizzati)

* Estensibilita: Inserimento facilitatodi """~~~
futuri moduli.

@ N
Centralizzazione

Nasconde i dettagli cinematici, garantendo scalabilita
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Validazione Simulata e Base
Hardware-Ready

* Validazione: Test delle traiettorie in
ambiente simulato (RViz).

* Output Universale: Generazione di
comandi standardizzati, indipendenti
dall'nardware.

* Integrazione: Richiede esclusivamente lo
sviluppo di un driver locale.

p

Stato

Pipeline software pronta per il deployment hardware
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* Infrastruttura Standard: Superamento della frammentazione hardware tramite la
modularita di ROS 2.

* Intelligenza: Movelt 2 e nodo Commander come layer logico indipendente.

* Workflow: Base software hardware-ready.

Risultato

Architettura scalabile pronta per futuri sviluppi
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