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Informazioni sul corso

Codice corso Google Classroom: 
https://classroom.google.com/c/
NjI2MjA4MzgzNDFa?cjc=xgolays

http://web.unibas.it/bloisi/corsi/visione-e-percezione.html
https://classroom.google.com/c/NjI2MjA4MzgzNDFa?cjc=xgolays
https://classroom.google.com/c/NjI2MjA4MzgzNDFa?cjc=xgolays


• Su appuntamento tramite Google Meet

Per prenotare un appuntamento inviare
una email a

domenico.bloisi@unibas.it

Ricevimento

mailto:domenico.bloisi@univr.it


• Introduzione al linguaggio Python
• Elaborazione delle immagini con Python
• Percezione 2D – OpenCV
• Introduzione al Deep Learning
• ROS
• Il paradigma publisher

and subscriber
• Simulatori
• Percezione 3D - PCL

Programma – Visione e Percezione



git + ROS

Esempio pratico

1. creare un repository git
2. creare un nodo ROS
3. condividere il nodo ROS

tramite il repository git
4. modificare il nodo ROS

usando git  

+



Prerequisiti

Avere un 
workspace per 
Catkin

http://wiki.ros.org/catkin/Tutorials/create_a_workspace

http://wiki.ros.org/catkin/Tutorials/create_a_workspace


Compatibilità Python in Melodic

Nota per 
Melodic
Python 3 
compatibility



Server git



Creare un repository git



Repository name
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2

3

4

5



Repository creato



Indirizzo del repository remoto



Creazione del repository locale

Il repository remoto si trova in
https://github.com/dbloisi/hello_ros

Spostiamoci nella cartella src del nostro workspace ROS che si 
trova in ~/catkin_ws/src

https://github.com/dbloisi/hello_ros


Clone del repository remoto
1. Cloniamo il repository remoto che si trova in

https://github.com/dbloisi/hello_ros
con il comando
git clone https://github.com/dbloisi/hello_ros

2. Verrà creato un repository locale in ~/catkin_ws/src/hello_ros

https://github.com/dbloisi/hello_ros
https://github.com/dbloisi/hello_ros


Creating a ROS package

http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials/CreatingPackage

http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials/CreatingPackage


catkin_create_pkg



package.xml



Inserimento dati in package.xml



Dipendenze in package.xml



Finding a ROS package

http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials/Creating%20a%20Package%20by%20Hand

Now that your package has a manifest, ROS can find it. Try executing the 
command:

rospack find hello_ros

if ROS is set up correctly you should see the physical location where your 
package is stored

http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials/Creating%20a%20Package%20by%20Hand


Finding a ROS package
Se il comando
rospack find hello_ros
non va a buon fine

provare con il comando
source devel/setup.bash



Esempio Publisher/Subscriber Python

http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials/WritingPublisherSubscriber%28python%29

http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials/WritingPublisherSubscriber%28python%29


Creiamo il publisher (talker.py)



Codice del publisher (talker.py)

https://raw.github.com/ros/ros_tutorials/kinetic-devel/rospy_tutorials/001_talker_listener/talker.py

https://raw.github.com/ros/ros_tutorials/kinetic-devel/rospy_tutorials/001_talker_listener/talker.py


publisher (talker.py) eseguibile

https://raw.github.com/ros/ros_tutorials/kinetic-devel/rospy_tutorials/001_talker_listener/talker.py

https://raw.github.com/ros/ros_tutorials/kinetic-devel/rospy_tutorials/001_talker_listener/talker.py


Creiamo il subscriber (listener.py)



Codice del subscriber (listener.py)

https://raw.github.com/ros/ros_tutorials/kinetic-devel/rospy_tutorials/001_talker_listener/listener.py

https://raw.github.com/ros/ros_tutorials/kinetic-devel/rospy_tutorials/001_talker_listener/listener.py


Creiamo il subscriber (listener.py)



Compiliamo il package hello_ros

Modifichiamo il file
CMakeLists.txt 
in modo da poter 
compilare il package
hello_ros 
contenente i due 
nodi talker e listener

http://wiki.ros.org/rospy_tutorials/Tutorials/Makefile

http://wiki.ros.org/rospy_tutorials/Tutorials/Makefile


CMakeLists.txt

http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials/Creating%20a%20Package%20by%20Hand

We need the CMakeLists.txt file so that catkin_make, which uses CMake 
for its more powerful flexibility when building across multiple platforms, 
builds the package

http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials/Creating%20a%20Package%20by%20Hand


Compilazione con catkin_make

catkin_make --pkg hello_ros



Esecuzione del nodo talker

http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials/ExaminingPublisherSubscriber

http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials/ExaminingPublisherSubscriber


Esecuzione del nodo talker

Per mandare in esecuzione 
il file talker.py 
assicuriamoci di aver 
assegnato ad esso i 
permessi per poter essere 
eseguito dal sistema 
operativo



roscore + rosrun
Apriamo un terminale e lanciamo roscore

Cosa accade?

Apriamo un secondo terminale e 
lanciamo
rosrun hello_ros talker.py



Esecuzione del nodo talker



Esecuzione del nodo listener

Apriamo un terzo terminale e 
lanciamo
rosrun hello_ros listener.py

anche per listener.py assicuriamoci di 
aver assegnato i permessi per poter essere 
eseguito



Esecuzione del nodo listener



rqt_graph



roscd

Con roscd possiamo navigare nel filesystem per portarci nella 
directory del nostro package



Aggiorniamo il repository locale

git add
git commit

Aggiorniamo il repository locale con la cartella src



Aggiorniamo il repository locale (package.xml)

git add
git commit



Aggiorniamo il repository locale (CMakeLists.txt)

git add
git commit



Aggiorniamo il repository remoto
git push

Verranno richieste le credenziali di accesso (username e 
password) per il server git



Repository remoto aggiornato



Esercitazione

1. Creare un account su un server git (es. GitHub, 
BitBucket, GitLab)

2. Creare un repository denominato my_hello_ros
3. Creare un package my_hello_ros contenente i nodi 

talker e listener
4. Caricare il codice sul proprio repository



Esercitazione

5. Modificare il codice del listener in modo che 
pubblichi a sua volta un messaggio dopo aver 
ascoltato 10 messaggi provenienti dal talker

6. Creare un nuovo nodo ten che ascolti i messaggi del 
listener e li stampi a video

7. Aggiornare il repository remoto

/ten
/filtered
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