Zalacznik A: Instalacja Robot Operating System na maszynie
wirtualnej

Co zostanie omowione?

¢ Instalacja systemu Ubuntu na maszynie wirtualne;j
e Instalacja Robot Operating System

¢ Instalacja bibliotek zwigzanych z robotem TurtleBot 3

Zacznijmy od pobrania oprogramowania VirtualBox 7.0.6 ze strony producenta

https://www.virtualbox.org/wiki/Downloads. Po zainstalowaniu VirtualBox pobieramy

odpowiednig dystrybucje Ubuntu (20.04 LTS) ze strony

www.ubuntu.com/download/desktop, a doktadniej z

https://releases.ubuntu.com/20.04.5/. Dzieki wykorzystaniu maszyny wirtualnej

mozemy w bardzo prosty sposéb wykonywac kopie zapasowe symulowanej maszyny
przed krytycznymi operacjami, jak réwniez by¢ spokojni, ze nasz glowny system
operacyjny na tym nie ucierpi. JesteSmy gotowi na stworzenie nowej wirtualnej

maszyny! Klikamy przycisk Nowa w VirtualBox.
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| W lewej czesci okna aplkagi znajduja sie narzedziz aldwne i liste wszystkich

! maszyn wirtualnych oraz grup maszyn wirtualnych na tym komputerze. Za
pomoca odpowiednich przyciskéw na pasku narzedzi mozesz importovad,
dodawac i tworzyC nowe nmaszyny wirtualne. Mozesz wyswiethic
wyskakujgce okienko narzedzi wybranego elementu za pomoc

| odpowiedniego przycisku.

W celu uzyskania natychmiastowej pomocy, nacisnj klawisz F1 lub odwiedz
www.virkualbox. org, aby uzyskac wiece] informadi i najnowszych
wiadomosci.

B Rys_ A-1. Okno gldwne programu VirtualBox

Wyswietli nam si¢ okno tworzenia nowej wirtualnej maszyny. Nadajemy jej nazwe,
wybieramy pobrany plik ISO dystrybucji Ubuntu oraz folder, gdzie maszyna wirtualna

ma zosta¢ utworzona. Zaznacz roéwniez Skip Unattended Installation.
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| ¥¢ Utworz wirtualna maszyne ?

Help

Virtual machine Name and Operating System

Please choose a descriptive name and destination folder for the new virtual machine. The name yc
will be used throughout VirtualBox to identify this machine. Additionally, you can select an IS0 ima
may be used to install the guest operating system.

Nazwa: Ubuntu 20.04 LTS

Folder: === D:

150 Image: :5D:\ubuntu—EU.U4.5—deskt0p—amd64.isn
Edition:
Typ: Linux
Wersia:  Ubuntu (64-bit)

@ skip Unattended Instalation

@ You have selected to skip unattended guest OS install, the guest 05 wil need to
installed manually.

Tryb eksperta Wstecz Mext

Rys. A-2. Wybér nazwy maszyny wirtualnej, $ciezki, gdzie zostanie stworzona oraz obrazu

systemu operacyjnego

Nastepnie wybieramy ilo$¢ pamigci RAM oraz liczbg procesorow logicznych, ktore

bedziemy rezerwowac dla maszyny wirtualne;.

Help

'ﬁ Utworz wirtualng maszyne ?

Hardware

You can modify virtual machine’s hardware by changing amount of RAM and virtual CPU count.
Enabling EFI is also possible.

T 4

4 MB 16384 MB

Processors: '

1 CPU 8
("] Enable EFI (special OSes only)

Wstecz Mext

Rys. A-3. Wybor zasobéw maszyny wirtualnej

W kolejnym kroku definiujemy rozmiar dysku maszyny wirtualnej. Warto zaznaczy¢

opcje Pre-allocate Full Size jezeli mozemy sobie pozwoli¢ na nagly utrate danego

rozmiaru z dysku twardego. Dzi¢eki temu przy operacjach na plikach, pobieraniu

nowych bibliotek itp. nie bedziemy traci¢ wydajnosci na rzecz realokacji pamigci.
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Virtual Hard disk

If you wish you can add a virtual hard disk to the new machine. You can either create a new
hard disk file or select an existing one. Alternatively you can create a virtual machine without a
virtual hard disk.

© Create a Virtual Hard Disk Mow
Disk Size: . A —— ' o
4,00 MB 2,00 TB

(Pre-alocate Full sze

() Use an Existing Virtual Hard Disk File

Ubuntu 16.04.vdi (Mormalny, 50,00 GB)

() Do Mot Add a Virtual Hard Disk

Help Wstecz Mext

Rys. A-4. Wybor rozmiaru wirtualnego dysku twardego

Sprawdzamy wybrane ustawienia i1 klikamy zakoncz. Spowoduje to stworzenie

maszyny wirtualnej, ktora nast¢pnie powinna si¢ samoczynnie uruchomic.

| ¥§ Utworz wirtualng maszyne ?

‘ Podsumowanie

The following table summarizes the configuration you have chosen for the new virtual machine.
When you are happy with the configuration press Finish to create the virtual machine.
Alternatively you can go back and modify the configuration.

w-‘ Machine Name and 0S5 Type
Machine Name Ubuntu 20.04 LTS
Machine Folder D:/Ubuntu 20.04 LTS
IS0 Image D:fubuntu-20.04.5-desktop-amd64.iso
Typ goszczonego systemu operacyinego Ubuntu (64-hit)
Skip Unattended Install true

) Hardware
RAM 4096
Procesor(y) 2

_ H Enable false

& Disk
Disk Size 25,00 GB
Pre-allocate Full Size true

Help Wstecz Zakoncz [_

Rys. A-5. Okno podsumowania tworzonej nowej wirtualnej maszyny

Uruchamiamy maszyn¢ wirtualng i pierwszym etapem jest instalacja systemu
operacyjnego Ubuntu. W tym celu wybieramy pierwsza opcj¢ Try or Install Ubuntu
podczas uruchomienia maszyny wirtualnej. Kolejno przechodzimy przez instalacje

wybierajac:
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e Jezyk systemu operacyjnego: polski

e Uklad klawiatury: Polish, Polish

e Instalacj¢ normalng oraz pobieranie aktualizacji podczas instalowania Ubuntu
e  Wyczyszczenie dysku i zainstalowanie Ubuntu

e Strefe czasowa

e Imie 1 nazwisko uzytkownika: ROS; pozostate pola poza hastem uzupelnig si¢

automatycznie.

Po zakonczonej instalacji uruchamiamy maszyne wirtualng ponownie (wymagane). Po
przeklikaniu kilku pytan o  powigzanie rdéznych kont, przesytanie danych
diagnostycznych, pozwolenie na lokalizacje itp. ZakonczyliSmy proces instalowania

czystej dystrybucji Ubuntu na maszynie wirtualne;.

Czas zainstalowa¢ Robot Operating System. Informacje o réznych dystrybucjach

mozesz znalez¢ na www.wiki.ros.org/ROS/Installation. Zainstalujemy wersje ROS
Noetic Ninjemys, ktora jest dedykowana do wybranej dystrybucji Ubuntu. Doktadna
instrukcja instalacji jest dostepna pod nastepujacym adresem:

http://wiki.ros.org/noetic/Installation/Ubuntu. Pierwszy krokiem jest upewnienie si¢, ze

zezwalamy na instalowanie pakietow ze wszystkich rodzajow repozytoriow (main,
universe, restricted oraz multiverse). W tym celu otwieramy aplikacje
Oprogramowanie i aktualizacje 1 zaznaczamy (jezeli sa odznaczone) widoczne opcje.

Oprogramowanie | aktualizacje - O

Oprogramowanie Ubuntu

Pobierane z Internetu
Wolne i otwarte oprogramowanie wspierane przez firme Canonical (main)
Wolne i otwarte oprogramowanie wspierane przez spoetecznosc (universe)
wiasnosciowe sterowniki do urzadzen (restricted)
Oprogramowanie ograniczone prawami autorskimi lub problemami natury prawnej (multiverse)

Kod zrodiowy
Serwer pobierania: | Serwer dla kraju Polska .

Kopiowane z ptyt CD-ROM/DVD

Cdrom with Ubuntu 20.04 'Focal Fossa'
Oficjalnie wspierane
Ograniczone prawami autorskimi

Zamknij

Rys. A-6. Ustawienia w Oprogramowanie i aktualizacje

Nastepnie konfigurujemy Ubuntu, Zeby akceptowalo pakiety z packages.ros.org

wykonujac nastepujace polecenie w terminalu:

$ sudo sh -c 'echo "deb http://packages.ros.org/ros/ubuntu $(1sb _release
-sc) main" > /etc/apt/sources.list.d/ros-latest.list’
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oraz dodanie klucza

$ sudo apt install curl
$ curl -s https://raw.githubusercontent.com/ros/rosdistro/master/ros.asc

| sudo apt-key add -

Nastepnie upewniamy sie, ze zainstalowane pakiety sg aktualne:

$ sudo apt update
Po wszystkich przygotowaniach mozemy zainstalowa¢ pakiety Robot Operating
System, wliczajac narzedzia, symulatory, wbudowane implementacje gléwnych

algorytmow robotéw. Ten proces moze chwile potrwac.

$ sudo apt install ros-noetic-desktop-full
Zeby mieé¢ dostep do komend ROS nalezy dodaé skrypt setup.bash w kazdej instancji
terminala. Aby robilo si¢ to automatycznie nalezy doda¢ odpowiednig komende do

.bashrc.

$ echo "source /opt/ros/noetic/setup.bash" >> ~/.bashrc
$ source ~/.bashrc

Gratulacje! Wlasnie zakonczyliSmy instalacje Robot Operating System. Czas
zainstalowac pakiety zZwigzane z TurtleBot 3

https://emanual.robotis.com/docs/en/platform/turtlebot3/overview/. =~ Na  poczatek

musimy pobra¢ wymagane pakiety TurtleBot 3

$ sudo apt install ros-noetic-turtlebot3-msgs
$ sudo apt install ros-noetic-turtlebot3

Teraz mozemy zainstalowa¢ pakiety pozwalajace na symulacje robota TurtleBot 3

mkdir -p ~/carkin_ws/src

cd ~/catkin_ws/src/

sudo apt install git

git clone -b noetic-devel https://github.com/ROBOTIS-
GIT/turtlebot3_simulations.git

$ cd ~/catkin_ws && catkin_make

$ echo "source ~/catkin_ws/deve/setup.bash™ >> ~/.bashrc
$ source ~/.bashrc

H A BN

Jezeli wszystko zostalo wykonane bez bledow to mamy juz stworzone gotowe

srodowisko do pracy z TurtleBot 3. W celu weryfikacji sprobujmy odpali¢ symulacje

$ export TURTLEBOT3_MODEL=burger
$ roslaunch turtlebot3 gazebo turtlebot3 world.launch
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Rys. A-7. Srodowisko Gazebo z robotem mobilnym TurtleBot 3

UWAGA: Zatadowanie $rodowiska Gazebo moze chwile zaja¢. Podczas pierwszego
uruchomienia mozliwe, ze beda pobierane brakujace pliki. Jezeli po dluzszej chwili nic

sie nie begdzie dziato to sprobuj zabi¢ proces CTRL+C i sprobowaé ponownie.
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