
UNIVERSITÀ DEGLI STUDI
DELLA BASILICATA

ROS+OpenCV

Docente
Domenico D. Bloisi

Corso di Visione e Percezione



• Ricercatore RTD B
     Dipartimento di Matematica, Informatica     
     ed Economia
     Università degli studi della Basilicata      

http://web.unibas.it/bloisi

• SPQR Robot Soccer Team
     Dipartimento di Informatica, Automatica 
     e Gestionale Università degli studi di 
     Roma “La Sapienza”    
     http://spqr.diag.uniroma1.it

Domenico Daniele Bloisi

http://web.unibas.it/bloisi/
http://spqr.diag.uniroma1.it/


• Home page del corso 
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Martedì 17:00-19:00 (Aula COPERNICO)
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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



References and credits
Alcune di queste slide si basano sul materiale contenuto nel libro

YoonSeok Pyo, HanCheol Cho, RyuWoon Jung, TaeHoon Lim,
“ROS Robot Programming - A Handbook Written by TurtleBot3 Developers”
http://www.robotis.com/service/download.php?no=719

http://www.robotis.com/service/download.php?no=719


rosbag

• I dati contenuti nei messaggi ROS possono essere registrati in 
appositi file

• Il file che contiene i messaggi prende il nome di bag e ha 
l’estensione “.bagˮ

• Il vantaggio offerto dai file di bag è quello di avere una 
registrazione che può essere utilizzata più volte, riproducendo 
ogni volta l’esatto scenario operativo in cui la bag è stata 
registrata



rosbag per i dati dei sensori

• Un esempio dell’utilità dei file di bag è dato dalla registrazione 
dei messaggi contenenti i dati prodotti dai sensori del robot

• Durante gli esperimenti con il robot reale, i dati dei sensori 
possono essere registrati in una bag

• I messaggi registrati possono essere poi caricati senza la 
necessità di ripetere l’esperimento, permettendo così di 
sviluppare con maggiore facilità algoritmi che richiedano 
modifiche frequenti dei parametri



Usare rosbag

rosbag è un package ROS per creare, riprodurre e comprimere 
bag di messaggi. Una bag è un file contenente i dati relativi a 
messaggi serializzati

• rosbag record → record all the topics
• rosbag info bag-name →  info on the recorded bag
• rosbag play --pause bag-name →  play the recorded bag, 

    starting paused
• rosbag play -r #number bag-name →  play the recorded 

 bag at rate #number



Comandi rosbag



Esempio rosbag

Apriamo un 
primo terminal e 
digitiamo il 
comando
roscore



Esempio rosbag – turtlesim 

Apriamo un secondo terminal e digitiamo
rosrun turtlesim turtlesim_node



Esempio rosbag - teleop
Apriamo un terzo terminal e digitiamo
rosrun turtlesim turtle_teleop_key



rqt_graph
Apriamo un quarto terminal e digitiamo
rqt_graph
per verificare che i due nodi siano in collegamento tra loro



rostopic

Controlliamo anche a lista dei topic attivi
rostopic list



Registrare un topic

Tra tutti i topic attivi, possiamo scegliere quali registrare usando i 
comandi e le opzioni di rosbag

rosbag record <topic name>

Per esempio, per registrare i comandi inviati tramite cmd_vel 
useremo
rosbag record /turtle1/cmd_vel



Esempio - Registrare un topic



Esempio – Registrazione in corso…



Registrare tutti i topic

Se si vogliono registrare tutti i topic attivi, si può 
usare l’opzione -a

rosbag record -a



Terminare la registrazione

[Ctrl-C] ci permette di terminare la registrazione della 
bag



rosbag info
• Il comando info stampa a video informazioni sulla bag fornita come 

parametro

• Ad esempio, avremo informazioni sul file 2018-05-15-00-30-37.bag 
digitando

    rosbag info 2018-05-15-00-30-37.bag



rosbag play
Avendo a disposizione una bag registrata, si può 
riprodurla tramite

rosbag play <bagfile name>

Per riprodurre la bag 2018-05-15-00-30-37.bag:
1. Terminiamo tutti i nodi attivi
2. Lanciamo il nodo turtlesim_node
3. Digitiamo il comando
   rosbag play 2018-05-15-00-30-37.bag



rosbag play – esecuzione 



rosbag play – esecuzione in corso



rosbag play – risultato finale



rosbag play – confronto



I bag file possono essere molto grandi

Un bag file registrato per un breve periodo di tempo comporta la 
creazione di file aventi dimensioni contenute 

Se, invece, si ha bisogno di registrare messaggi per un lungo 
periodo di tempo, allora la dimensione del bag file può crescere 
fino ad occupare molta memoria

Si provi per esempio a scaricare la ROS bag a questo indirizzo

https://drive.google.com/file/d/1F8pd_Cc5n67cMkWdvTZphpi7zecRJDEJ/view?usp=sharing

https://drive.google.com/file/d/1F8pd_Cc5n67cMkWdvTZphpi7zecRJDEJ/view?usp=sharing


rosbag compress

ROS fornisce la possibilità di comprimere i bag file grazie all’opzione 
compress

Esempio
rosbag compress 2018-05-15-00-30-37.bag



rosbag compress – esecuzione 



rosbag decompress

Per riportare il bag file al suo formato originale è 
possibile utilizzare decompress

rosbag decompress 2018-05-15-00-30-37.bag



rosbag con immagini

• Una bag può contenere qualunque tipo di dato sia 
possibile inviare tramite i messaggi ROS

• Le bag possono essere molto utili per la registrazione 
di dati provenienti da telecamere montate su robot

• In particolare, essendo presente un timestamp per 
ogni immagine, è possibile riprodurre fedelmente lo 
stream dati del sensore usato per effettuare le riprese



Image message

http://docs.ros.org/kinetic/api/sensor_msgs/html/msg/Image.html

http://docs.ros.org/kinetic/api/sensor_msgs/html/msg/Image.html


cv_bridge

http://wiki.ros.org/cv_bridge

http://wiki.ros.org/cv_bridge


cv_bridge

http://wiki.ros.org/cv_bridge

http://wiki.ros.org/cv_bridge


Esempio: unibas_viewer

rosbag acquisita con 
un sensore RGBD

unibas_viewer

visualizzazione dati 
color + depth
con OpenCV



creazione del nodo unibas_viewer

http://wiki.ros.org/cv_bridge/Tutorials/ConvertingBetweenROSImagesAndOpenCVImagesPython

http://wiki.ros.org/cv_bridge/Tutorials/ConvertingBetweenROSImagesAndOpenCVImagesPython


cartella unibas_viewer

http://wiki.ros.org/cv_bridge/Tutorials/ConvertingBetweenROSImagesAndOpenCVImagesPython

http://wiki.ros.org/cv_bridge/Tutorials/ConvertingBetweenROSImagesAndOpenCVImagesPython


catkin_make

http://wiki.ros.org/cv_bridge/Tutorials/ConvertingBetweenROSImagesAndOpenCVImagesPython

http://wiki.ros.org/cv_bridge/Tutorials/ConvertingBetweenROSImagesAndOpenCVImagesPython


Settiamo l’ambiente ROS

https://answers.ros.org/question/229365/do-i-really-need-to-source-catkin_wsdevelsetupbash/

. ~/catkin_ws/devel/setup.bash

https://answers.ros.org/question/229365/do-i-really-need-to-source-catkin_wsdevelsetupbash/


rospack find

rospack find unibas_viewer



Creiamo unibas_rgbd_reader.py

http://wiki.ros.org/cv_bridge/Tutorials/ConvertingBetweenROSImagesAndOpenCVImagesPython

http://wiki.ros.org/cv_bridge/Tutorials/ConvertingBetweenROSImagesAndOpenCVImagesPython


Creiamo unibas_rgbd_reader.py

the slop parameter defines the 
delay (in seconds) with which 
messages can be synchronized



Creiamo unibas_rgbd_reader.py



Creiamo unibas_rgbd_reader.py



Creiamo unibas_rgbd_reader.py



Creiamo unibas_visualizer.py



Creiamo unibas_visualizer.py



Permessi di esecuzione

Settiamo i permessi di esecuzione per i file
• unibas_rgbd_reader.py
• unibas_visualizer.py

con i comandi
chmod +x unibas_rgbd_reader.py
chmod +x unibas_visualizer.py



roscore

Apriamo un 
primo terminal 
e lanciamo
roscore



rosrun

Apriamo un secondo terminal e lanciamo

rosrun unibas_viewer unibas_rgbd_reader.py 



rosbag play

Apriamo un terzo terminal e lanciamo

rosbag play <path-to-bag>

Per esempio: 



rostopic list

Apriamo un quarto
terminal e 
lanciamo

rostopic list 



rostopic list
continua...



rostopic list

Abbiamo tantissimi 
topic! 



Visualizzazione

Apriamo un quinto terminal e lanciamo

rosrun unibas_viewer unibas_visualizer.py



Repository unibas_viewer

https://github.com/dbloisi/unibas_viewer

https://github.com/dbloisi/unibas_viewer
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