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ros2_control@stoglrobotics.de
l Professionelle Integration und Entwicklung von ROS and ROS 2 

Robotikanwedungen
l Spezialisiert auf HW control und Integration von ROS 

l Dr.-Ing. Denis Štogl
l ros2_control maintainer, Robotik Experte

l Manuel Muth
Robotik Ingenieur

l 5 Vollzeit Ingenieure
l 2 Praktikanten
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ros2_control - Kernel für ROS2
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l Einer kleinen Zelle
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l Architektur gedacht für Regelung:
l Eines einzelnen Roboters

l Einer kleinen Zelle

l ROS 2 baut auf DDS auf
è ermöglicht verteilte Systeme

è Regelung mehrerer Roboter

è Potential für Verbesserung 
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l ControllerManager →Management der Regler 

l ResourceManager → Management der Hardware Komponenten

l Command-/StateInterfaces auch Handle genannt 



ros2_control - Architektur
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l Shared-Memory Architektur
l Hardware alloziert Speicher 

l Regler erhält über Handle Zugriff auf Speicher
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= lesend (read) = schreibend (write)
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l Beispiel:
l Treiber schreibt einen Zustand

= lesend (read) = schreibend (write)
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Konzept
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1.) Verteilte Treiber
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2.) Verteilte verkettet Regler
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Konzept
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l Adaption der Handles:
l Beschreibung wird exportiert
l Erzeugen von Publishers/Subscribers
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l KUKA KR3 R 540

l ready2_educate

l 1 Netzwerk Switch
l Separates Netzwerk

l Kein zusätzlicher Netzwerkverkehr

l 3 verschiedene Computer
l RT-PREEMPT: 5.15.0-1048-realtime
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Evaluation
l DDS Middlewares und QoS Profile:
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DDS
Vendor

QoS
Profil

Fast DDS Cyclone DDS Connext DDS

Sensor Profil X X X

Reliable Profil X X X



Evaluation
l DDS Middlewares und QoS Profile:
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Policy
QoS

Profil

Reliability

Sensor Profil BEST_EFFORT

Reliable Profil RELIABLE



Evaluation: Verteilte Treiber
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Evaluation: Verteilte Treiber
l Fast DDS & Sensor Profil 
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Evaluation: Verteilte Treiber
l Connext DDS & Sensor Profil 
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Evaluation: Verteilte Treiber
l Übersicht Kombinationen

WWW.STOGLROBOTICS.DE



Eval.: Verteilte verkettete Regler
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Eval.: Verteilte verkettete Regler
l Fast DDS vs Connect DDS mit Sensor Profil
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Szenario 1
l Verteilte Treiber: Fast DDS sensor vs Connext DDS sensor
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Szenario 1
l Verteilte Treiber: Connext DDS Sensor Profil
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Szenario 1
l Verteilte Treiber: Fast DDS Sensor Profil
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Zelle
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KUKA KR3 R 540
l ready2_educate



Evaluation
l Abstandsmessung mittels Distanzsensor:
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Echtzeitfähigkeit ROS 2
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l Seit der initialen Veröffentlichung 2018 mehrere Untersuchungen

l Echtzeit Kernel (Preempt-RT)

l Ping Pong Latenztest 

l Für initiale Version Ardent: weiche Echtzeitfähigkeit möglich [1]

l 2021 Eloquent

l Mit Nutzung von PTP

l Echtzeitfähiger Speicherverwaltung

l Verbesserung der Latenzen < 1ms → bis 1 kHz [2]

l Weitere Untersuchungen → Harte Echtzeit möglich [3]
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