
openwebinars.net/cert/GJBWX

Albert Vera Ruiz

Curso de introducción a la
programación en ROS

19 julio 202018 horas Manuel Agudo



OpenWebinars.net

Contenido

Curso de introducción a la programación
en ROS

1. INTRODUCCIÓN

Presentación del curso y del profesor

¿Qué es ROS?

Instalación del software de virtualización

Instalación de ROS sobre Ubuntu

Instalación de Ubuntu sobre una maquina virtual

Entornos de desarrollo en ROS parte I

Entornos de desarrollo en ROS parte II

2. PRINCIPIOS BÁSICOS DE ROS

Navegación por el sistema de ficheros

Creación y compilación de paquetes

Nodos y el patrón publicador-subscriptor

Desarrollo de un publicador simple I (Python)

Desarrollo de un subscriptor simple I (Python)

Desarrollo de un publicador simple I (C++)

Desarrollo de un subscriptor simple I (C++)

Desarrollo de un publicador simple II (Python)

Desarrollo de un subscriptor simple II (Python)

Desarrollo de un publicador simple II (C++)

Desarrollo de un subscriptor simple II (C++)

Ejecutando ROS en múltiples máquinas

3. VISIÓN POR COMPUTADOR



OpenWebinars.net

Desarrollo de tu propio driver de cámara con OpenCV (parte I)
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