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Warum robmuxinator?
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Warum robmuxinator?

• Fahrzeugflotte mit unterschiedlichen
Rechnersystemen
• SPS
• verschiedene Linux Hosts (ROS Rechner)
•Netzwerkomponenten (bspw. Universal 

Robots UR10e)

•Netzwerkstatus der Komponenten prüfen
(ROS  machine tags)

• Softwarekomponenten starten ROS 
Rechner 1SPS

ROS 
Rechner 2UR
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Konzept des robmuxinator

• Parallelisierter Start und Stop der Rechner
•Netzwerkgeräte (Hosts) des Roboters sind 

einfach zu definieren
• Log soll temporär nachvollziehbar sein
•NFS Status Test, Port Check
• Intuitives CLI

Anforderungen Funktionsweise

• Kommunikation über SSH
•Befehle werden im Terminal gestartet
•tmux als Terminal Multiplexer
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Funktionsweise des robmuxinator

Ablauf des robmuxinator

robmuxinator Linux Hosts SPS Netzwerk-
komponenten

is_up()

success

success

success

is_up()

is_up()

wait_for_host

start_sessions start()

check_core()

check_precond()

new_session()
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Konfiguration des robmuxinator

Konfiguration

•hosts beschreiben Netzwerkkomponenten
• Jede session entspricht einer tmux session
•timeout gibt an wie lange auf einen host

gewartet wird

•NFS Status Check ausschalten
• Priorität der session festlegen
•rosmaster status check ausschalten
•sessions sperren mit locked

weitere Features
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Der robmuxinator auf dem Roboter

Starten der Sessions

“robmuxinator start” wird per 
systemd service gestartet und wartet 
auf alle hosts
alle hosts sind erreichbar
sessions werden nach 
Priorität gestartet
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Der robmuxinator auf dem Roboter

sessions sind in tmux verfügbar
tmux Schnittstelle

log ist in tmux sessions sichtbar
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Der robmuxinator als Entwicklungstool

• Entwicklung mit ROS kann unübersichtlich 
werden

•robmuxinator verbirgt die Terminals in 
tmux

• einzelne oder alle Sessions können einfach 
neugestartet werden
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Der robmuxinator als Entwicklungstool

•Wenig Anpassung in der Konfiguration 
nötig
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Häufige Befehle mit dem robmuxinator

$ robmuxinator shutdown

Der robmuxinator

$ robmuxinator reboot

$ robmuxinator start

$ robmuxinator restart

$ robmuxinator stop

$ robmuxinator restart –f –c dev.yaml
$ robmuxinator restart –s bringup –c dev.yaml

auf dem Roboter lokale Entwicklung
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Wir freuen uns auf Rückmeldung aus der ROS Community!
robmuxinator ist Open Source auf GitHub verfügbar!

career@4am-robotics.com

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

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

