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Постановка задачи

➢ Интеграция платформы связующего программного 
обеспечения с SSL-Vision

➢ Модификация программной платформы стенда для 
использования в новой соревновательной дисциплине 
“Танчики роботов”

➢ Реализация сетевого взаимодействия роботов друг с 
другом и со стендом



Обзор

➢ ТРИК

➢ ROS

➢ SSL-Vision



ТРИК

➢ Процессор OMAP-L138 DSP+ARM

➢ Контроллер под управлением ОС Linux

➢ Для сборки прошивки используется инструмент BitBake



ROS

➢ Распределенная система
○ Узлы – процессы на различных устройствах
○ Топики – публикация сообщений
○ Сервисы – удаленные вызовы

➢ Множество готовых библиотек
➢ Поддерживается роботами ТРИК



SSL-Vision

➢ Разделяемая система зрения
➢ Определение

○ Координат робота
○ Команды робота



Реализация

➢ Сборка пользовательских узлов ROS с использованием утилиты 
catkin_make

➢ Написание плагина к SSL-Vision

➢ Создание узлов ROS для интеграции с SSL-Vision

➢ Документация и примеры узлов ROS



Архитектура плагина к SSL-Vision



Плагин к SSL-Vision



Диаграмма развертывания стенда



Результаты

➢ Сборка пользовательских узлов ROS осуществляется 
средствами trikSDK

➢ Произведена интеграция SSL-Vision с ROS
➢ Расширена функциональность SSL-Vision: добавлена 

возможность отмечать статические препятствия и отправлять 
информацию по сети

➢ Реализовано сетевое взаимодействие роботов между собой 
и со стендом

➢ Статья с отчетом о проделанной работе подана на 
конференцию СПИСОК-2017


