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Hallo ROS! hello ...
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• Problemstellung: Kommunikation zwischen ROS und ROS-externen Systemen / Applikationen

• Anwendungsfall 1: Web User Interface

• Web UI: Konfiguration, http Server and ROS bridge websocket

• Web UI für ROS2, Unterschiede zum Web UI für ROS1

• Anwendungsfall 2: Python: Konfiguration Websocket Client (ROS1 und ROS2)

• Anwendungsfall 3: Verwendung von eprosimas fastDDS zur Kommunikation zwischen ROS und einer C++ Applikation (nur für 

ROS2)

• Fazit ROS Schnittstellen
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Quelle

Quelle Quelle2

https://www.pngall.com/scroll-png/
https://openclipart.org/detail/200641/primary_package_application-by-dannya
https://www.embedded-software-engineering.de/c-fuer-echtzeit-anwendungen-a-594143/
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Quelle

Quelle Quelle2

https://gitlab.switch.ch/hslu-horw-campus-robot/home

https://www.pngall.com/scroll-png/
https://openclipart.org/detail/200641/primary_package_application-by-dannya
https://www.embedded-software-engineering.de/c-fuer-echtzeit-anwendungen-a-594143/
https://gitlab.switch.ch/hslu-horw-campus-robot/home
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ROS Schnittstelle zu Web User Interface
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ROS Schnittstelle zu Web User Interface
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Web User Interface - Konfiguration
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ROS noetic
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ROS1

• unser Zielsystem

• rosbridge_suite für ROS1 

ROS2

• für ROS2 auch getestet

• rosbridge_suite für ROS2

Web User Interface – ROS1 vs. ROS2
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• Implementierung Webseite und http Server unabhängig von der ROS Version



11. Dezember 2024

ROS Schnittstelle mit Python Script
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sprachsteuerung.py
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Python Script - Konfiguration

Seite 11

PC

ROS foxy

ROS Bridge
Server

provides
rosbridge_websocket

roslibpy
unterstützt:
ROS topics
ROS parameter
ROS services
...

sprachsteuerung.py
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ROS1

• rosbridge_suite für ROS1 verfügbar

• rosbridge_suite mit ROS1 noetic mit dem GUI 

Anwendungsfall validiert

ROS2

• unser Zielsystem

• rosbridge_suite für ROS2

Python Script – ROS1 vs. ROS2
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• python Skript unabhängig von der ROS Version!
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• unabhängige Entwicklung von ROS nodes und 

WebUI bzw. Python Skript

• trotzdem muss das Interface definiert und 

synchronisiert werden

• hier helfen die ROS Type-Definitionen und ROS 

Message-Definitionen

rosbridge_suite „Knackpunkte“
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• Logik – Verarbeitung der Schnittstelle-Daten

rosbridge_suite „Knackpunkte“
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ROS Schnittstelle mit c++ Applikation (eProsima fastDDS)
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Quelle

Python Skript

ROS2 
node

C++ 
Applikation

https://fast-dds.docs.eprosima.com/en/latest/fastdds/getting_started/definitions.html
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ROS Schnittstelle mit c++ Applikation (eProsima fastDDS)
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Quelle

Python Skript

ROS2 
node

C++ 
Applikation

https://fast-dds.docs.eprosima.com/en/latest/fastdds/getting_started/definitions.html
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DDS – ROS1 vs. ROS2
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Quelle: Exploring the performance of ROS2, Takuya Azumi, 2016

https://www.researchgate.net/publication/309128426_Exploring_the_performance_of_ROS2
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eProsima fastDDS – unser Status und Ausblick
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eProsima fastDDS – unser Status und Ausblick
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Fazit
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roslibpy +
rosbridge_
suite eProsima

fastDDS
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roslibpy +
rosbridge_
suite eProsima

fastDDS

vue.js + 
roslibjs +
rosbridge_suite



Veröffentlichung auf https://gitlab.switch.ch/hslu-horw-campus-robot/home
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https://gitlab.switch.ch/hslu-horw-campus-robot/home
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rosbridge_suite für ROS1

rosbridge_suite für ROS2

roslibjs

roslibpy

eProsima fast DDS Dokumentation

eProsima C++ Tutorial

eProsima Python Tutorial

eProsima fast DDS usage with ROS2

Referenzen und weiterführende Links

Seite 24

https://wiki.ros.org/rosbridge_suite
https://index.ros.org/r/rosbridge_suite/github-RobotWebTools-rosbridge_suite/
https://wiki.ros.org/roslibjs
https://roslibpy.readthedocs.io/en/latest/index.html
https://fast-dds.docs.eprosima.com/en/latest/index.html
https://fast-dds.docs.eprosima.com/en/latest/fastdds/getting_started/simple_app/simple_app.html
https://fast-dds.docs.eprosima.com/en/latest/fastdds/getting_started/simple_python_app/simple_python_app.html
https://fast-dds.docs.eprosima.com/en/latest/fastdds/ros2/ros2.html


Hochschule Luzern
Technik & Architektur
Institut für Maschinen- und Energietechnik IME
CC Mechanische Systeme
Annina Blaas
Senior Wissenschaftliche Mitarbeiterin
annina.blaas@hslu.ch danke!

Quelle

https://www.publicdomainpictures.net/en/view-image.php?image=308781&picture=earth-in-space
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