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RESUMO

ROS tem principal

objetivo desenvolver uma plataforma de aprendizado do
mesmo que possa ser util a usuarios que possuem intencao
de realizar futuros projetos envolvendo o Robot Operating
System (Sistema de Operacao para Robo0s).

Onde todo conhecimento adquirido a partir dos tutoriais
gque a propria comunidade de desen-volvimento do ROS
oferece seriam transformados em tutoriais disponibilizados
online e em Lingua Portuguesa, ja que grande parte dos
conteudos sobre o software se encontrao em Lingua
Inglesa, dificultando o acesso dagueles que nao tem
conhecimento da mesma.

INTRODUCAO

Este estudo do como

De uma forma geral, a robdtica pode ser compreendida como

um campo do conhecimento gue estuda os sistemas roboticos,
seus comportamentos, métodos de projeto e de fabricacao

ROS € uma plataforma que funciona em codigo aberto, sendo
totalmente gratuito e permitindo que o usuario tenha acesso a
tudo o que acontece dentro do sistema, tornando-se um muito
transparente. Isso traz diversas vantagens, como o baixo custo e
a possibilidade de customizacao e edicao, mas também algumas
desvantagens, como o0s erros de um software que nao € 100%

testado.

TurtleSim

Figura 1. Janela do TurtleSim, aplicacao do ROS a partir de uso de nos,
topicos e foruns.
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Flgura 2. Janela do RQT, ferramenta utilizada para visualizar a forma como 0s nds e 0s topicos se
comunicam. Acoes refente ao funiconamento do TutrtleSim, Flgura 1.

RESULTADOS

Através do estudo dos tutoriais do ROS disponibilizados online
(ros.org), fol possivel criar um site na plataforma publica Notion com
links para o0s caminhos de aprendizagem, aos dquais foram
adicionadas correcoes e detalhamentos que foram considerados
ausentes nos tutoriais originais. A pagina esta disponivel em neste
link.
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Essa pagina e destinada a Todos os tutoriais oficiais do ROS

disponibilizacao de tutoriais do podem ser encontrados nessa
ROS (Robot Operating System) em pagina, onde sao disponibilizados
Lingua Portuguesa e tambem em Lingua Inglesa.

uma introducao ao seu ambiente

Tutorials - ROS 2 Documentation...
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Figura 3. Pagina inicial dos resultados da pesquisa no Notion

CONCLUSOES

Por meio do estudo do ROS, foi possivel determiner que se trata
de uma plataforma de programacao de rob0s viavel para uso
educacional e de pesquisa. Criou-se, também, um site para
organizar e corrigir os tutoriais oficiais.
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