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Warum robmuxinator?

* Fahrzeugflotte mit unterschiedlichen
Rechnersystemen
*SPS
e verschiedene Linux Hosts (ROS Rechner)
* Netzwerkomponenten (bspw. Universal
Robots UR10e)

ON

Rechner 2

* Netzwerkstatus der Komponenten prufen
(ROS machine tags)

e Softwarekomponenten starten ROS

Rechner 1
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Anforderungen

* Parallelisierter Start und Stop der Rechner

* Netzwerkgerate (Hosts) des Roboters sind
einfach zu definieren

* Log soll temporar nachvollziehbar sein

 NFS Status Test, Port Check

* Intuitives CLI

Konzept des robmuxinator

Funktionsweise

e Kommunikation tGber SSH
* Befehle werden im Terminal gestartet
* tmux als Terminal Multiplexer
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Funktionsweise des robmuxinator

Ablauf des robmuxinator

robmuxinator

Netzwerk-
komponenten

wait_for_host is_up()

SUCCeSS

is_up() :
o |eooBuceess ‘
is_up()

SUCCeSS I
€ = e e e e e e e e e e e e e e e o e ] e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e = e e e = o

check_core()

start_sessions

check_precond()

new_session()
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Konfiguration des robmuxinator

Konfiguration

timeout: 120

*hosts beschreiben Netzwerkkomponenten

* Jede sessi10n entspricht einer tmuxXx session

* t1meout gibt an wie lange auf einen host
gewartet wird

[y weitere Features
user: robot
e CrEeEeek  NFS Status Check ausschalten
ringup: * rosmaster status check ausschalten
NOST: PC . "
user: robot *sessi1ons sperren mit Locked

command: "“roslaunch robot_bringup robot. launch”
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Der robmuxinator auf dem Roboter

Starten der Sessions
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Der robmuxinator auf dem Roboter

tmux Schnittstelle

sessions sindin tmux verfugbar log istin tmux sessions sichtbar

¢ tmux ls (0) application: 1 windows
application: 1 windows (created Fri Nov 17 10:22:43 2023) (1) bringup: 1 windows

bringup: 1 windows (created Fri Nov 17 10:22:42 2023) (2) empty: 1 windows

empty: 1 windows (created Wed Nov 15 13:15:37 2023) (3) license: 1 windows

license: 1 windows (created Fri Nov 17 10:22:42 2023) (4) manipulate_protective fields_channell: 1 windows
manipulate protective fields channell: 1 windows (created Fri Nov 17 10:22:44 2023) (5) nav_safety limiter: 1 windows
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1/

nav_safety monitor: 1 windows (created Fri Nov 10:22:44 2023) (7)

A . | _ N 2 nav_safety publisher: 1 windows
nav_safety publisher: 1 windows (created Fri Nov 17 10:22:44 2023) Q)

plc_common_bridge: 1 windows

mn ridge: 1 windows (created Fri Nov 17 10:22:42 2023) - :
plc_common_bridge: 1 ndo (created Fri Nov 17 10 023, (9) roscore: 1 windows

roscore: 1 windows (created Fri Nov 17 10:22:41 2023)

roscore (sort: index)
* /rosdistro: noetic
* /rosversion: 1.16.0

NODES

auto-starting new master
process[master]: started with pid [1503061]
ROS_MASTER _URI=http://10.6.7.11:11311/

setting /run_id to dbbeld62-852a-11ee-9309-eff4b97c8cf6
process[rosout-1]: started with pid [1503095)]
started core service [/rosout]
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Der robmuxinator als Entwicklungstool

ties [=] Terminator v Feb 1 08:48 v de v v O i v
/bin/bash - o0 @
B /opt/ros/noetic/share/realsense2 camera/launch/rs_multiple devices.launch http://localhost:11311 7|ER bin/bash 64x4 R bin/bash 60x14

* Entwicklung mit ROS kann unubersichtlich
— werden

5 bin/bash 64x4

H bin/bash 141x39 R bin/bash 62x21

e robmuxinator verbirgt die Terminals in
tmuXx

bin/bash 62x17

* einzelne oder alle Sessions konnen einfach
neugestartet werden

ab_advantech: 1 windows
ab exec flex transferjob: 1 windows

ab _exec _req transferjob: 1 windows
advantech_ros: 1 windows

amr _gul: 1 windows

amr _path planning: 1 windows

bringup: 1 windows

dummy udp _server: 1 windows

flexbe onboard: 1 windows (attached)

follow path: 1 windows
handshake _docking service bridge: 1 windows
manipulate protective fields _channell: 1 windows
mojin_notify: 1 windows

nav_license: 1 windows

nav_safety limiter: 1 windows

nav_safety monitor: 1 windows

nav_safety publisher: 1 windows
order_interface: 1 windows

order manager: 1 windows

rosl bridge: 1 windows
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sessions:

roscore.

—

host: localhost
user: $USER

command:

walt for

bringup:
host: localhost
user: $USER
command: "“roslaunch robot_bringup robot. launch"

"roscore
core: fa

=

Der robmuxinator als Entwicklungstool

* Wenig Anpassung in der Konfiguration
notig
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Der robmuxinator

Haufige Befehle mit dem robmuxinator

auf dem Roboter lokale Entwicklung

$ robmuxinator start $ robmuxinator restart -f -c dev.yaml
$ robmuxinator restart -s bringup -c dev.yaml

$ robmuxinator restart

$ robmuxinator stop

$ robmuxinator shutdown

$ robmuxinator reboot
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robmuxinator ist Open Source auf GitHub verfiigbar!
Wir freuen uns auf Riuckmeldung aus der ROS Community!

https://qithub.com/4am-robotics/robmuxinator

career@4am-robotics.com



https://github.com/4am-robotics/robmuxinator

