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Agenda

Aktorik & Dynamik
Wie kann man den Roboter modellieren?

02 Sensorik
Wie kdnnen Sensoren abgebildet werden?

Kommunikation & Interfaces
Wie sind die realen Interfaces nachzubilden?

\

4 © Fraunhofer IML Public information % F raun hOfer

IML



Agenda

Sensorik
Wie kdnnen Sensoren abgebildet werden?

Kommunikation & Interfaces
Wie sind die realen Interfaces nachzubilden?
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Der Demonstrator: O°dyn - die nachste Generation von Logistikrobotern

= ! — A =Omnidirektional, Outdoor, Open-Source
© Fraunhofer ML~ S - ' — = Dynamisch

=




Aktorik & Dynamik
Die Reise beginnt: Import des Roboters

CAD-Import

URDF-Import

© Fraunhofer IML

<! Dimension
<xacro:property
<xacro:property

cro:property

- Dim i
xacro:property
<xacro:property

<xacro:property n

- Dim
<xacro:property
<xacro:property
<xacro:property

Dimensions
<xacro:property
<xacro:property

xacro:property

Include R
:include
:include
:include
:include
:include
:include
:include

SEN MU

="IMU_XSENS_dimension_x" ve 0.0031"
name="IMU_XSENS_dimension_y" value="0.0036"
name="IMU_XSENS_dimension_z" vz 0.0010"

Tim >
e="sick_tim_dimension_
2="sick_tim_dimension_
="sick_tim_dimension_z

Antenna -->
name="gps_antenna_dimension_x"
"gps_antenna_dimension_y"

cameras
"realsense_dimension_x
"realsense_dimension_y"

name="realsense_dimension_z"

e="parts/base.xacro" />
="parts/laserscanners.xacro" />
'parts/imus.xacro" />
ame="parts/gps.xacro" />
'parts/wheels.xacro" />
"parts/gripper.xacro" />
'parts/cameras.xacro" />
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Das Simulationsmodell
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Die Bedeutung der Mecanum-Rader und Rollen
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Aktorik & Dynamik
Modellierung der Rollen

Automatisch generierte Meshes Eigene Collider Designs

Convex Hull Convex Decomposition 6 Kugeln 11 Kugeln

—
10 © Fraunhofer IML Public information % Frau n hOfer

IML



-

A . _.‘ L ”
3 ___ \M;_.h.__‘" .. ’: . .. '
e

LR L

ﬁ,, ___, ::. .
f ;_ f
‘ .

[,
—
e
=
—
| —
 —
-
-
-

LR L

O
[0
|O-
nd

-

D
o

(@)

(-

D)

N
[
[
O

@)
>

T (0



Aktorik & Dynamik )
Endlich! Ab in das ROS-Okosystem

Isaac Sim S

\
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Aktorik & Dynamik
Kontrolle benotigt: Der Base Controller

13

Direkte Implementierung in Isaac Sim

Visuelle Skriptsprache OmniGraph
Beim Laden des Modells direkt aktiv

Implementierung via ROS oder Python

Eigenstandiger Knoten

Umsetzung spezifischer Systemverhalten

Robot

Jemd_vel \
Jodom ol

D

Isaac Sim

/joint_states

el

/joint_command

© Fraunhofer IML
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Aktorik & Dynamik
Sim2Real Vergleich - Verhalten die sich auch gleich?

Realitat
Roboter rosbag
Bewegung /cmd_vel
| Msg
Timing
Simulation

14
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Sim Pose Daten

Public information

PRCC

v

rosbag | | Sim2Real
/pose Gap

A
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Sim2Real Vergleich - Verhalten die sich auch gleich?

¥ Realitat
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Agenda

Sensorik
Wie kdnnen Sensoren abgebildet werden?

Kommunikation & Interfaces
Wie sind die realen Interfaces nachzubilden?

\
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Agenda

Kommunikation & Interfaces
Wie sind die realen Interfaces nachzubilden?
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Sensorik
Jetzt geht's ans Wahrnehmen: Verfugbare Sensoren

+  RGB-Kamera

- Tiefenkamera

* Replicator zur Erzeugung
synthetischer Daten

«  PhysX-basierter LIDAR
« RTX-basierter LIDAR

PhysX-basierter Entfernungssensor (generisch, Ultraschall)
Kraft- und Kontaktsensoren

IMU

Naherungssensor

\
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Agenda

Kommunikation & Interfaces
Wie sind die realen Interfaces nachzubilden?

\
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Kommunikation & Interfaces

w

\ 4 ey A
f T - Base Controller /cmd_vel, /odom

Joints /joint_state, /joint_command
TF /tf, /tf static
Sensorik /laser, /point_cloud

Custom Msgs  /battery_soc, ...

\
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Kommunikation & Interfaces

Reset On Stop
Swh Frame Number

Simulation Time

On Playback Tick

Tick
Delta Seconds
Frame

Time

&= | ROS2 Context

Domain Id
Use Domain ID Env Var

Context

24

% | ROS2 Publish Joint State

ExecIn

Context

Node Namespace
Queue Size
Timestamp
Topic Name

Target Prim

&= | ROS2 Subscribe Joint State

ExecIn

Context
Node Namespace
Queue Size
Topic Name
Effort Command
Joint Names
Position Command
Timestamp

Velocity Command

© Fraunhofer IML

Articulation Controller

ExecIn

Effort Command
P Joint Indices

Joint Names

Position Command

Robot Path

Use Path

Velocity Command

Target Prim

Base Controller

Joints

TF

Sensorik

Custom Msgs

Public information

/cmd_vel, /odom

/joint_state, /joint_command

/tf, /tf static

/laser, /point_cloud

/battery_soc, ...

\
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Kommunikation & Interfaces
Topics

ROS2 Context
f(x)

Domain Id
Use Domain ID Env Var
Context @

On Playback Tick

Tick
Delta Seconds
Frame

Time

o®p | Isaac Read Simulation Time
— [T

Reset On Stop

Swh Frame Number
Simulation Time @

25 © Fraunhofer IML

ROS2 Publish Transform Tree
X,

Exec In

Context

Node Namespace
Queue Size
Timestamp
Topic Name
Parent Prim

Target Prims

ROS2 Publish Transform Tree
0

Exec In

Context

Node Namespace
Queue Size
Timestamp
Topic Name
Parent Prim
Target Prims

Base Controller

Joints

TF

Sensorik

Custom Msgs

Public information

/cmd_vel, /odom

/joint_state, /joint_command

/tf, /tf _static

/laser, /point_cloud

/battery_soc, ...
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Kommunikation & Interfaces

Topics

On Playback Tick

26

:»‘Q Isaac Read Lidar Beams Node

© Fraunhofer IML

Base Controller

. ROS2 Publish Laser Scan
ix)

Joints

TF

Sensorik

Custom Msgs

Public information

/cmd_vel, /odom

/joint_state, /joint_command

/tf, /tf static

/laser, /point_cloud

/battery_soc, ...
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Kommunikation & Interfaces
Actions und Services

Realer O3dyn

s

Ahomn

G'I‘Ste / /e
5 e /A
W‘
Sensoren

Simulationsmodell
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Zusammenfassung

Simulation hochdynamischer Roboter ist moglich. Aber
Achtung bei der Rollen-Modellierung & nutze Realdaten.

Isaac Sim bietet viele Moglichkeiten fur die Robotik mit
Starken im Rendering und der Sensor-Simulation.

ROS bildet die Brucke zwischen Simulation und Realitat.

28 © Fraunhofer IML Public information
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Einordnung NVIDIA [saac Sim

synthetischer Daten fur Machine Learning.

Fortschrittliche Physiksimulation
Abbildung komplexer Rigid-Body

GPU-Moglichkeiten und Renderer
Fortschrittliche Sensorsimulation inklusiv ‘
Simulation, z.B. bei Mecanum-Radern. ‘

¥ & 0

Omniverse Okosystem
Kombination von Tools & Anwendungen: ‘

Robotik, SDG, RL, Menschensimulation, ..

29 © Fraunhofer IML Public information

Hohe Systemanforderungen
NVIDIA RTX GPUs (min: RTX 2070)
Intel i7 oder Ryzen 5, 32 GB RAM,

Skalierbarkeit
Skalierung komplexer Robotermodelle
aktuell nur eingeschrankt moglich.

Proprietar
Entwicklung von NVIDIA.
Open-Source Ansatze, aber nicht fur Alles.

\
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Interesse an O°dyn? Hol dir das Simulationsmodell nach Hause!

Isaac Sim 2022.2.0 - omniverse://153.97.12.220/NVIDIA /Assets/Isaac/2022.2.1/isaac/Robots/03dyn/o3dyn_controller.usd (read-only) - & x

Q Search GitLab @~ Sign in

O 03dynSimModel 8 Silicon Economy > Simulation Model > O3dynSimModel > Repository

t Help HIIVE| ¥ cacHe:

@ Project information

Update ROS2 model to fix bug with new Release 2022.2.0 bea81434 | [

B Repository Marvin Wiedemann authored 3 weeks ago
Files
Commits main v 03dynsimmodel History Find file & v
Branches
Name Last commit Last update
Tags
Graph B2 Materials Initial commit 6 months ago
Compare EJParts Initial commit 6 months ago
O Issues 0
B3 documentation changed order of the topics 2 months ago
g 3% Merge requests 0
@ ciicp © .gitignore Initial commit 6 months ago
@ Deployments B3 LICENSE Initial commit 6 months ago
6 Packages and registries 1+ README.md Initial commit 6 months ago
3 Monitor A
[% 03dyn.usd Initial commit 6 months ago
@ wiki
X Snippets [% 03dyn_ros1.usd Fix missing ROS integration when using t... 3 months ago
o
[5 03dyn_ros2.usd Update ROS2 model to fix bug with new .. 3 weeks ago
[ README.md

03dyn Simulation Model

« Collapse sidebar

0 EOZH 2 21| 2l

2400FPs ¥ A

GitLab hosted by dogado

O3dyn auf deinem Nucleus Open Source @ Open Logistics Foundation

omniverse://localhost/NVIDIA/Assets/Isaac/2023.1.0/Isaac/Robots/O3dyn https://qit.openlogisticsfoundation.org/silicon-economy/simulation-model/o03dynsimmodel/

-
30 © Fraunhofer IML Public information % Fl‘au n hOfer

IML


https://git.openlogisticsfoundation.org/silicon-economy/simulation-model/o3dynsimmodel/
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