Taller de ROS para principiantes

Descripcién

ROS es un entorno de trabajo de cdédigo abierto, cuenta con un conjunto de librerias y
herramientas para el desarrollo de software para sistemas roboéticos. En la actualidad varios
centros de investigacion, industrias y universidades utilizan ROS, siendo este un estandar para
la programacién de los sistemas de robodtica. ROS facilita la integracion de los diferentes
componentes que puedan estar involucrados en un proyecto de robdtica, tales como motores,
sensores, baterias, etc., lo cual se realiza mediante un esquema de comunicacioén que a su vez
es independiente del lenguaje de programacion que se esté utilizando.

En eltaller se abordaran los conceptos basicos de ROSy se pondran en practica con el
uso del robot movil TurtleBot3. El robot TurtleBot3 se muestra en la Figura 1, en su
configuracion Waffle-pi, este robot cuenta con sensores que permiten al usuario programar
tareas de mapeo, localizacién y navegacién, también cuenta con una camara con la cual se
puede trabajar algoritmos de vision. La configuraciéon de las llantas del robot Turtlebot3
obedecen a la configuracion de un robot diferencial, por lo que en el taller se trabajara con este
modelo para poder mover el robot, los conocimientos adquiridos podran aplicarse a otros
robots con dicha configuracion.

Al finalizar el taller, el participante tendra la oportunidad de utilizar el robot TurtleBot3
con los algoritmos que se hayan desarrollado.

TLWﬂeBO‘tz Wa{‘ﬂe P 360° LIDAR for SLAM & Navigation

Single Board Computer
(Raspberry Pi)

Scalable Structure

Raspberry Pi Camera
for Perception

OpenCR
(32-bit ARM Cortex®@-M7)

Bluetooth Module
for Remote Controller

DYNAMIXEL x 2 for Wheels

Sprocket Wheels for Tire and Caterpillar

Li-Po Battery

Figura 1 Robot movil TurtleBot3



Temario:

e Introduccion a ROS

e Arquitectura de ROS

e Toépicosy Nodos

e ServiciosyAcciones

e Turtlebot sim

e Mensajes en ROS

e Servidor de parametros

e Turtlebot3 en Gazebo

e Rvizyusode marcadores

e Stack de Navegacion con Turtlebot3
e Desarrollo de una aplicacién para Turtlebot3
e Demostracion de TurtleBot3

Capacidad maxima para asistentes: 15 asistentes.

Requisitos para los asistentes:

Se recomienda contar con conocimientos previos de robdtica mévil, programacion,
Linux y Python. Sin embargo, al ser un taller para principiantes, en el taller se abordara dichos
temas de manera general, sin dejar de lado el objetivo principal que es el esquema de trabajo
en ROS para el desarrollo de aplicaciones en robdtica.

1 computadora - Laptop, con Linux Ubuntu 20.04 o bien una MV con Linux. Software adicional:
ROS Noetic, pyhton3, sublime, terminator, gazebo y paquetes de simulacion del Turtlebot3
(todas las herramientas son de cddigo abierto)

Duracion del Taller: 6 horas

Fechas:

11-13 de noviembre 2025 - Horario: 16:00-18:00



Instructora:

M.C. Maria de las Nieves Juarez Manny

Soy Lic. en Ciencias de la Computacion por parte de la BUAP en Puebla, obtuve mi maestriaen
Ciencias de la Computacion por parte del CICESE en Ensenada B.C., realicé una estancia
académica en Polytechnic University Tokyo, Japén. Actualmente, soy estudiante doctoral del
posgrado en Ciencias en Ingenieria Eléctrica del TecNM. Ademas, he impartido catedra en la
UA de C, campus Torreén desde 2012. Temas de interés: Algoritmos de planeacién, control,
robdtica mévil, ROS y sistemas distribuidos.
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