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บทท่ี1

ROS

เราจะมาทำความเขา้ใจก่อนวา่Robot Operating System หรือวา่ ROS นั้นคืออะไรเอาไป

ใชไ้ดย้งัไงแลว้ประโยชนคื์ออะไรสามารถนำไปใชใ้นชีวติประจำไดห้รือไม่

Robot Operating System(ROS) เป็นระบบท่ีสร้างข้ึนเพ่ือทำใหเ้กิดความยดืหยุน่ในการ

เขียนซอฟตแ์วร์ควบคุมหุ่นยนต ์ซ่ึงใน ROS จะรวบรวมชุดเคร่ืองมือและชุดคำสัง่ต่างๆท่ีจำเป็น

ในการพฒันาหุ่นยนตเ์อาไว ้ซ่ึงส่ิงต่างๆเหล่าน้ีจะลดความยุง่ยากในการสร้างในการพฒันาหุ่น

ยนตท่ี์มีความซบัซอ้น และทำใหมี้ประสิทธิภาพในการพฒันาหุ่นยนตห์ลากหลายรูปแบบ

ROS ไดรั้บการพฒันาจากหลากหลายหน่วยงาน สำหรับการพฒันาหุ่นยนตห์ลากหลายรูปแบบ

แมว้า่ขอ้มูลทั้งหมดจะอยูบ่นเซิร์ฟเวอร์เดียวกนัเพ่ือใหผู้ค้นท่ีสนใจเขา้ถึงไดง่้ายในช่วงหลายปีท่ี

ผา่นมา แต่ไม่นานรูปแบบของการเกบ็ขอ้มูลบนเซิร์ฟเวอร์แยก ไดถ้กูนำมาใชเ้ป็นจุดแขง็สำหรับ

กลุ่มคนท่ีใช ้ROS โดยพวกเขาสามารถท่ีจะเป็นเกบ็ source code ของตวัเองบนเซิร์ฟเวอร์ของตวั

เองได ้และยงัรักษาความเป็นเจา้ของและการควบคุมการเขา้ถึง source code ไดเ้ตม็รูปแบบ โดย

ไม่ตอ้งขออนุญาตจากใคร ถา้หากพวกเขาตอ้งการเผยแพร่ขอ้มูลเหล่านั้นต่อสาธารณะพวกเขา

สามารถทำไดแ้ละเป็นท่ียอมรับในหมู่คนท่ีใช ้ROS ดว้ยกนั พวกเขาอาจไดรั้บค่าตอบแทนท่ี

พวกเขาสมควรไดรั้บสำหรับความสำเร็จของพวกเขา และไดป้ระโยชนจ์ากขอ้เสนอแนะทาง



เทคนิคเพ่ือการปรับปรุงซอฟตแ์วร์ของพวกเขาใหดี้ข้ึน เช่นเดียวกบัโครงการซอฟตแ์วร์โอเพน

ซอร์สต่างๆ

ในขณะน้ีชุมชนของผูใ้ช ้ROS ประกอบดว้ยผูใ้ชน้บัหม่ืนทัว่โลก ตั้งแต่โครงการงานอดิเรกเลก็ๆ

ไปจนถึงระบบอตัโนมติัอุตสาหกรรมขนาดใหญ่ ลว้นแลว้แต่ใช ้ROS ในการสร้างระบบของหุ่น

ยนต์

ROS Concept

ระบบ ROS จะแบ่ง Concept ของระบบออกเป็น 3 ส่วน คือ

1. ROS Computation Graph Level

คอนเซ็ปของระบบ ROS กคื็อการแบ่งโมดูลการทำงานของหุ่นยนตอ์อกเป็นส่วนๆ แลว้ให้

แต่ละส่วนส่งขอ้ความคุยกนัผา่นทาง Topic ต่างๆในรูปแบบของ Peer-to-Peer กบัส่วนอ่ืนๆ โดย

จะมี ROS Master เป็นตวับริหารจดัการทำงานของระบบทั้งหมด ดงันั้นจะมีคำศพัทท่ี์ควรจะรู้ไว้

กคื็อ nodes, Master, Parameter Server, messages, services, topics, และ bags

2. ROS Filesystem Level

ระบบจดัเกบ็ไฟลเ์ป็นคอนเซ็ปหลกัอีกอยา่งหน่ึงของระบบ ROS ซ่ึงจะเป็นแหล่งทรัพยากรใน

การเรียกใชง้านของแต่ละโหนดแต่ละโมดูล โดยจะมีส่วนท่ีสำคญัดงัต่อไปน้ี



3. ROS Community Level

ในส่วนคอนเซ็ปของระบบชุมชนผูใ้ช ้ROS จะเป็นแหล่งท่ีใชใ้นการศึกษา แลกเปล่ียนความรู้

ดาวนโ์หลด packages ต่างๆมาใชง้าน อีกทั้งยงัใชเ้ป็นแหล่งเผยแพร่ packages ท่ีเราออกแบบ

ซ่ึงคู่มือน้ีเราจะเป็นการเนน้เน้ือหาBasicต่างๆของ ROS ใหผู้อ่้านมีความรู้ความเขา้ใจใน

พ้ืนฐานของ ROS ดงันั้นเราะเนน้ไปทางดา้นของ ROS Computation Graph Level โดยจาก

บทความconceptดา้นบน เราจะมีการอธิบายเพ่ิมเติมต่อคำศพัทต่์างของROSใหมี้ความเขา้ใจได้

มากข้ึน

● Node :เป็นกระบวนการท่ีใชใ้นการดำเนินการโปรแกรมต่าง ซ่ึง ROS ไดรั้บการออก

แบบใหเ้ป็นระบบแบบแยกส่วนในระดบัท่ีละเอียด ระบบควบคุมหุ่นยนตม์กัจะ

ประกอบดว้ยหลายโหนด ตวัอยา่งเช่นหน่ึงโหนดควบคุม laser range-finder, หน่ึงโหนด

ควบคุมมอเตอร์ลอ้, หน่ึงโหนดทำการแปลงค่าต่างๆ, หน่ึงโหนดทำการวางแผนเสน้ทาง,

หน่ึงโหนดใหมุ้มมองกราฟิกของระบบและอ่ืน ๆ โหนด ROS ถกูเขียนดว้ยการใช้

ไลบรารีของ ROS เช่น roscpp หรือ rospy

● Master : ROS Master จดัเตรียมการลงทะเบียนช่ือและคน้หาองคป์ระกอบต่างๆใน ROS

หากไม่มี Master โหนดจะไม่สามารถคน้หาซ่ึงกนัและกนัเพ่ือแลกเปล่ียนขอ้ความหรือ

เรียกใชบ้ริการได้

● Parameter Server : พารามิเตอร์เซิร์ฟเวอร์จะอนุญาตใหจ้ดัเกบ็ขอ้มูลในตำแหน่ง

ส่วนกลาง ซ่ึงเป็นส่วนหน่ึงของ Master

● Message : โหนดส่ือสารกนัโดยส่งขอ้ความ โดยอาจจะคุยในรูปแบบของขอ้ความ ค่า

มาตรฐาน (จำนวนเตม็, จุดลอย, บูลีน, ฯลฯ ) ขอ้มูลอาร์เรยท์ัว่ๆไป รวมไปถึงขอ้มูล

อาร์เรยท่ี์มีความซบัซอ้น



● Topics : ขอ้ความจะถกูส่งผา่นระบบการขนส่งท่ีมีการ  publish / subscribe  โหนดท่ีส่ง

ขอ้ความจะเรียกวา่ publishing ช่ือท่ีระบุใน Topic จะใชเ้พ่ือระบุเน้ือหาของขอ้ความ

โหนดท่ีสนใจในขอ้มูลบางประเภทจะทำการ subscribe หวัขอ้ท่ีตอ้งการ อาจมีการ

publish / subscribe หลายรายพร้อมกนัสำหรับหวัขอ้เดียวและโหนดเดียวอาจ publish /

subscribe ไดห้ลาย Topics โดยทัว่ไป publish / subscribe จะไม่ไดต้ระหนกัถึงการมีอยู่

ของกนัและกนั กล่าวอีกนยัคือการแยกกนัผลิตขอ้มูลตามหนา้ท่ีของตนเอง

● Services : รูปแบบการ publish / subscribe เป็นแนวคิดในการส่ือสารท่ียดืหยุน่มาก แต่

การขนส่งทางเดียวอยา่งต่อเน่ืองนั้นไม่เหมาะสม บางคร้ังจึงมีการใชบ้ริการ Request /

reply กำหนดการส่งขอ้ความ โดยสร้างขอ้ความหน่ึงสำหรับการร้องขอและอีกหน่ึง

สำหรับการตอบกลบั เพ่ือส่งขอ้ความท่ีร้องขอไปยงัโหนดท่ีร้องขอ

● Bags : เป็นรูปแบบสำหรับการบนัทึกและเล่นขอ้มูล ขอ้ความใน ROS Bags เป็นกลไก

สำคญัในการจดัเกบ็ขอ้มูลเช่นขอ้มูลเซ็นเซอร์ท่ีอาจรวบรวมไดย้าก แต่จำเป็นสำหรับการ

พฒันาและทดสอบอลักอริทึม

สามารถอา่นเพิม่เตมิไดท้ี่ https://wiki.ros.org/

ต่อไปเม่ือเรารู้และเขา้ใจเก่ียวกบั ROS แลว้ต่อไปเราจะมาทดลองใช ้ROS กนัโดยขั้นแรก เราจะ

มาติดตั้งตวัของ ROS ก่อน เน่ืองจากระบบน้ีจำเป็นท่ีตอ้งติดตั้ง ระบบ Linux กนัสกัก่อน มีให้

เลือกสองรูปแบบUbuntu & Debian(สำหรับการติดตั้งมนัจะข้ึนกบัระบบ Version ​ROS ดว้ยนะ)

สำหรับการติดตั้งระบบน้ีจะทำบนส่วนท่ีเป็น Terminal ของ Linux เขียนตามไดเ้ลย

isudo sh -c 'echo "deb http://packages.ros.org/ros/ubuntu
$(lsb_release -sc) main" >
/etc/apt/sources.list.d/ros-latest.list'

sudo apt install curl

curl -s https://raw.githubusercontent.com/ros/rosdistro/master/ros.asc |

sudo apt-key add -

https://wiki.ros.org/
http://releases.ubuntu.com/16.04/
https://wiki.debian.org/SourcesList


หลงัจาก โหลดสคริปไฟลอ์พัเดตเสร็จ กท็ ำการ Update Linux ดงัน้ี

sudo apt update

ขั้นตอนถดัไป มีการติดตั้งโปรแกรมหรือฟังกช์ัน่เสริมต่างๆ ใหเ้ลือกสำหรับผู ้

เร่ิมตน้ผมขอแนะนำลงไปทั้งหมดเลยครับ

sudo apt install ros-noetic-desktop-full

sudo apt install ros-noetic-rosserial-arduino

ขั้นตอนถดัไป มีการติดตั้งโปรแกรมของPython เชค็ Python และติดตั้งเพ่ือนำ

มาใชก้บัระบบของ ROS สำหรับการใชง้านสามารถเขียนไดท้ั้งสองภาษา คือ

Python & C++ ถา้ตอ้งการรันบน Python กจ็ะตอ้งติดตั้งอนัน้ีดว้ยครับ

python3 --version

sudo apt install python3-pip

source /opt/ros/noetic/setup.bash

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

source ~/.bashrc

sudo apt install python3-rosdep python3-rosinstall

python3-rosinstall-generator python3-wstool build-essential

ขั้นตอนสุดทา้ย เป็นขั้นตอนตรวจสอบระบบ ROS Source ต่างๆ

sudo rosdep init

rosdep update



ขั้นตอนการสร้าง Enviroment และ ROS Workspace

มาเร่ิมสร้าง catkin workspace กนัเลย ดว้ยคำสัง่ดงัน้ี :

mkdir catkin_ws

cd catkin_ws

mkdir src

catkin_make

source ~/catkin_ws/devel/setup.bash

gedit ~/.bashrc

cd src

catkin_create_pkg my_project rospy turtlesim rosserial_arduino

cd ..

catkin_make

sudo snap install code --classic

if you want to know more information:

http://wiki.ros.org/noetic/Installation/Ubuntu

http://wiki.ros.org/catkin/workspaces
http://wiki.ros.org/noetic/Installation/Ubuntu


บทท่ี2

Python

เร่ิมเเรกเราจะสร้าง pythonใน ubuntuโดยขั้นแรกเราจะทำการโหลดโปรแกรม Visual Studio

Code ผา่นทาง terminal (Ctrl + Alt + T) โดยคำสัง่พิมใน terminal

: sudo snap install code – classic

หลงัจากโหลด visual studio เสร็จแลว้ จะเปิดโปรแกรมจาก terminal ดว้ยคำสัง่ code .

หลงัจากเปิดโปรแกรมมาแลว้ใหติ้ดตั้ง python ในโปรแกรม visual studio โดยไปท่ี

environment แลว้ search วา่ python

หลงัจากนั้น install python มาดงัภาพด่านล่าง

คำสัง่เปิดใชง้าน vscode = code .

หลงัจากนั้นเราจะสร้าง folder script เพ่ือท่ีจะใส่ไฟลp์ython เราสร้างข้ึนวา่

script ตามรูปภาพดา้นล่าง



ภาพแสดงการสรา้ง โฟลเดอร์

หลงัจากนั้นเราจะสร้างไฟล ์.py โดยสร้างจาก terminal ดว้ยคำสัง่ touch ตาม

ดว้ยช่ือไฟล.์py ตวัอยา่งเช่น touch test.py ตามรูปด่านล่าง

คำสัง่สรา้งไฟล์



เม่ือมีไฟล.์pyเรียบร้อยแลว้หลงัจากนั้นเราจะเขียนลงpythonลงไปไฟลน์ั้นผา่น

โปรแกรม visual studio โดยเปิดไฟลเ์ราสร้างข้ึนมาจากนั้นหวัขอ้ใหพิ้มวา่

#!/usr/bin/env python3

ภาพการสรา้งไฟล ์python

เม่ือไหร่กต็ามท่ีเราตอ้งการจะใชเ้พ่ือใชร่้วมงานกบั ROS เราจะใส่หวัขอ้

import rospy ข้ึนเสมอ ไม่งั้นจะไม่มีคำสัง่ในการเขียนโปรแกรมผา่นทาง ROS

คำสัง่ทีต่อ้งมตีลอดเมือ่ใช ้ROS คูก่บั python



เราจะทำการทดลองเขียน python เป็นคำสัง่ basic ดูวา่เราจะรันไดไ้หม

ภาพทดสอบวา่โปรแกรมทำงานไดไ้หม

โดยการรันเราจะทำการรันไฟล ์python ท่ีเราเขียนผา่นทางตวัของ terminal

ของubuntu

ดว้ยการรันผา่น package ท่ีเราสร้างข้ึนมา โดยคำสัง่ rosrun ตามดว้ยช่ือแพคเก

จของเราแลว้ตามดว้ยช่ือไฟล ์py

ตวัอยา่ง rosrun my_project test.py

ตวัอยา่ง rosrun my_project test.py



Code python ตวัอยา่งสำหรับ run ในterminal แต่เขียนในcodeในvisual studio

Code ตวัอยา่ง
การสรา้งไฟลท์ีช่ ือ่ source.py

ต่อไปเราจะลองสร้างการทำไฟลแ์ยกแต่สร้างความสมัพนัธ์กนัได ้โดยขั้นแรก

เราจะสร้างไฟล ์.py ใหม่ ตวัอยา่งเราจะสร้างไฟลช่ื์อ source.py



ขั้นต่อไปเราทำการสร้างตวัฟังกช์นัท่ีช่ือวา่ add และ ask_user เพ่ือเรียกใชโ้ดย

การเขียน def ใน source.py โดยในตวัอยา่งเราจะมีฟังกช์นั 2ตวัเพ่ือเรียกค่าไป

ในตวัของ test.py

การสรา้งฟังกช์นัทีช่ ือ่วา่ add

ในตวั test.py จะเรียกค่าdefจาก source.py โดยพิมคำสัง่ from … แลว้พิมตวั

แปลของ def ท่ีเราสร้าง เป็นการเสร็จส้ิน



คำสัง่เรยีกใชฟั้งกช์นัจากไฟลท์ีช่ ือ่วา่ source.py

บทต่อไป เราจะทำการยกตวัอยา่ง while/for loopของpython

สำหรับ while loop ทำการสร้างloop ในตวัอยา่งเราจะทำ loop ท่ีทั้งหมด 10

คร้ังโดยการตั้ง while(x<=10) แลว้xท่ีเราสร้างนั้นเร่ิมตน้จาก 1

ตวัอยา่งโคด้



ผลลพัธข์องโปรแกรม

ต่อสำหรับ For loopจะคลา้ยๆกบั while loop แต่จะสัน่กวา่ทำใหก้ารเขียนนั้นง

ง่ายมากยิง่ข้ึนโดยขอ้เสียคือการสร้าง conditionในการนบันั้นจะไม่สามารถ

ทำไดเ้ท่ากบั while loop

ในตวัอยา่งเราจะลองใช ้for loop โดยการนบักลบัหลงัจากrange 5-0 กลบัหลงั

โดยพิม -1 ไปในcondition



ตวัอยา่งโคด้

ผลลพัธข์องโปรแกรม

ต่อไปเราจะเขา้สู่เน้ือหาของpython ท่ีเช่ือมโยงกบั ROS ขั้นแรกเราจะทำการ

สร้างnodeข้ึนมาดว้ยคำสัง่ของ rospy

ตามตวัอยา่งรูปดา้นล่าง เราจะใหช่ื้อวา่ node_one.



การสรา่ง node ของ ros

สำหรับการใชR้OSเราควรกำหนด rateของrosเพ่ือไม่ให ้CPUของคอมพิวเตอร์

ไม่ใหท้ำงานหนกัเกินไป

และเราทำwhile loopเพ่ือท่ีจะเชค็วา่เคร่ืองนั้นถกูปิดอยูห่รือป่าว

ตวัอยา่งโคด้เพอืเชค็ดวูา่เครือ่งเปิดอยหูรอืเปลา่

หลงัจากท่ีเราสร้างnodeแลว้เราจะลองสัง่ roscore ดูวา่ ท่ีเราทำนั้นสามารถเป็น

ตวั subscripe ไดห้รือป่าว

เม่ือรันทั้ง roscore และตวั pythonท่ีเราสร้างแลว้ จะเชค็ตวัnode ดว้ยคำสัง่

rosnode list ในตวัของ terminal

ตวัอยา่งรูปดา้นล่างจะเจอทั้ง 2 nodeถือเป็นอนัถกูตอ้ง



ภาพรายชือ่ node

ต่อไปเป็นการทำเชค็ดูวา่ตวัอกัษรของ ROS นั้นเป็นสีอะไรจาก ตวัของ

info/warning/error จากการพิมพ์

ค ำสัง่ ของrospy.log/warn/err แลว้แต่จะคำสัง่จะมีสีของตวัอกัษรนั้นๆตามรูป

ดา้นล่าง

สจีะขึน้อยูก่บัคำสัง่ทีเ่ราใสไ่ป

ต่อไปเราจะลองกบัตวั tutlesim ท่ีค ำสัง่ในpython ขั้นแรกเราจะเขาไปเชค็

วา่ไฟล ์.py ของเรานั้นสามารถใชไ้ดไ้หมจากการใชต้ ำสัง่ ls ถา้ตวัไฟลเ์ป็นสี

เขียวแปลวา่ใชไ้ด้



ภาพเชค็ดวูา่ไฟลส์ามารถรันไดไ้หม

หลงัจากนั้นเราจะเขียนโคด้pythonเพ่ือควบคุมเต่าผา่นตวัของ ROS เร่ิมจากการ

เขียนโคด้python ในไฟล.์pyท่ีเราสร้างข้ึนมา

เรากจ็สร้างnodeข้ึนมาปกติ

โคด้ตวัอยา่งการสรา้งnode

หลงัจากนั้นเราทำใหn้odeน้ีเป็นpublisher ไวค้อยส่งค่าออกไปท่ี subscriber

จากการเขียนโคด้ต่อไปน้ี



โคด้การสรา้งnode ในการ Publsh คา่ออกไป

หลงัจากนั้นเรากเ็ซฟไวแ้ลว้รันไฟล.์pyท่ีเราเขียนไวล้งในterminal แลว้

หลงัจากนั้นcodeท่ีเราเขียนกจ็ะ Publisher ไปสู่ turtle1/cmd_velเพ่ือทำการ

เคล่ือนท่ีตามโคด้ท่ีเขียน ดงัรูปดา้นล่าง

ผลลพัธข์องโปรแกรม



บทท่ี3

การทำ database cloud ล้ิงกบั turtlesim เเละการสร้าง GUI

สร้าง terminal ข้ึนมา 4 หนา้ต่าง ให ้path ของ terminal ไปอยูห่นา้ home

ทั้งหมด

รปูการเปิด terminal ขึน้มา 4 หนา้ตา่ง

Run คำสัง่ roscore อีกหนา้ต่าง run คำสัง่ rosrun turtlesim turtlesim_node



ผลลพัธเ์มือ่ run คำสัง่  rosrun turtlesim turtlesim_node

Run คำสัง่ rostopic เพ่ือดู topic ของ turtlesim

ภาพการ run คำสัง่ rostopic

Run คำสัง่ rostopic echo/turtle1/pose เพ่ือดูวา่มีค่าอะไรบา้งท่ีส่งมาจาก topic

น้ี

ผลพัธเ์มือ่ run ตำสงั  rostopic echo/turtle1/pose



ขณะท่ีกำลงั run คำสัง่ rostopic echo/turtle1/pose อีก terminal ให ้run คำสัง่

rosrun turtlesim turtle_teleop_key

อกี terminal run คำสัง่ rosrun turltesim turtle_teleop_key

เม่ือขยบัลกูศรบนkeyboard จะสามรถขยบัทิศทางของเต่าในทิศทางท่ีตอ้งการ

ได้

ผลลพัธเ์มือ่ขยบัและ run program



สร้างไฟลท่ี์ช่ือ pose_subscribe.py ในไฟล์

ภาพการสรา้งไฟลท์ีช่ ือ่ pose_subscribe.py

ไปท่ี ท่ีอยูข่อง ไฟล ์pose_subscribe.py เพ่ือทำใหไ้ฟล ์executable ไดโ้ดยใช้

ค ำสัง่ chmod +x pose_subscribe.py

คำสัง่ทีท่ำใหไ้ฟล ์executable ได ้

ทำการสร้าง node ท่ีเอาไว ้subsribe ขอ้มลู จาก /turtle1/pose

โคด้การสรา้ง node เพือ่มารับคา่จาก node /turtle1/pose



ทำการสร้างfunction pose_sub เพ่ือท่ีจะนำค่าท่ีไดรั้บจาก callback=pose_sub

ไปแสดงค่า

ภาพการสรา้งฟังกช์นัขึน้มาเพือ่รัยคา่ไปแสดงผลตอ่

Run โคด้ใน terminal เพ่ือดูค่าท่ีได ้subscribe มา

ผลลพัธข์องโปรแกรม

เน่ืองจากค่าท่ีออกมาเป็นทศนิยมหลายตำแหน่งเราจึงใชค้ ำสัง่ round เพ่ือปัด

ทศนิยมข้ึนเหลือ สองตำแหน่ง

ภาพโคด้ใสค่ำสัง่ round



เม้ือ run จะไดค่้าดงัภาพขา้งล่าง

ผลลพัธเ์มือ่ใสค่ำสัง่ round

ทำการสมคัร firebase ใน ubuntu

หนา้เว็บ firebase

เม่ือสมคัรเรียบร้อยแลว้ให ้กด get started และ สร้าง project ข้ึนมา



ตั้งช่ีอ project

หนา้การตัง้ชือ่ Project

กดยอมรับเง่ือนไข แต่ไม่กดใช ้google analytics และกด create project



ทำการติดตั้ง library pyrebase เพ่ือท่ีจะเช่ือมต่อกบั firebase ได ้โดยใชค้ ำส่ีง

pip install pyrebaseในการติดตั้ง

คำสัง่ในการตดิตัง้ pyrebase

กดรูปฟันเฟืองดา้นขา้ง project overview และกด project setting



กดไปท่ี clound messaging และกดท่ี Manage Service Accounts

ใหก้ดจุดสามจุดท่ี action และกด manage key



กด add key และ create new key

เลือก Json และ create



เม่ือกดสร้างkey เสร็จแลว้ กด service account จะเห็น key มา

รปูkey

ใหเ้ปิด vscode ข้ึนมาและสร้างไฟล ์firebase.py ข้ึนมาในFolder script



และเขียนโคด้ ดงัภาพดา้นล่าง และcopy key จาก service account มาใส่ท่ี

apikey

ในส่วนของ authDoamin ใหc้opy มาจาก Realtime databaseเฉพาะส่วนท่ี ตี

กรอบไว้

authDomain ของ แตล่ะคน จะไมเ่หมอืนกนั



และเติม .firebaseapp.com/

ในส่วนdatabase url ให ้copy link ทั้งหมดมาใส่ไดเ้ลย

databaseURL

ส่วนสุดทา้ยใหเ้ติม .appspot.com ดงัภาพ

จากนั้นจะไดโ้คด้ดงัภาพ



เปิดterminal ข้ึนมาสอง หนา้ต่าง หนา้ต่างซา้ยพิมพค์ ำสัง่ roscore อีกหนา้ต่าง

พิมพค์ ำสัง่ run ไฟล ์firebase.py

จากนั้นใหไ้ปท่ีfirebase เพ่ือตรวจสอบวา่ขอ้มูลเราไดถ้กูส่งไปยงั firebase หรือ

ยงั หากถกูตอ้งจะข้ึนดงัภาพดา้นล่าง



ทำการสร้างไฟลข้ึ์นมา1 ไฟล ์ช่ือไฟล ์decision.py จะเป็นการบอกตำแหน่ง

ของเต่า



ภาพน้ีเต่าอยูท่างฝุ่ งซา้ยขอจอ   ตวัterminalดา้นขวาไดบ้อกตำแหน่งวา่อยูด่า้น

ซา้ย

เราสามาถตรวจสอบวา่ค่าตำแหน่งของเต่าไดท้ ำการ upload ไปบน firebase

หรือเปล่า แต่เม่ือเปล่ียนตำแหน่งของเต่าแลว้แต่ค่าท่ีแสดงมาจาก termimal ยงั

ไม่เปล่ียนแปลงเพราะวา่เราส่งค่าข้ึนไปเยอะเกินไป จึงตอ้งมีการ

เปล่ียนแปลงโคด้



เม่ือ run โปรแกรมจะไดห้นา้ต่างแบบน้ี

ในส่วนน้ีเราจะทำการสร้างGUI ข้ึนมาโดยใช ้library import tkinter เราจะ

สร้างหนา้ต่างขนาด 640x480



เม่ือrun โปรแกรมจะไดห้นา้ต่างแบบน้ี

ในขั้นน้ีเราไดเ้พ่ิม ตวัหนงัสือ ปุ่ม แถบเล่ือน และช่องกรอกขอ้มลู



จะไดผ้ลลพัธ์ดงัรูป

ผลลพัธข์องโคด้



บทท่ี4

ใช ้arduino ส่ือสารกบัระบบ ROS เเละกมี็การสร้าง simulation ใน tinker cad

ต่อไปเราจะเขา้สู่ขั้นตอนของการสร้างGUIท่ีสามารถ activeกบัROSได ้ขั้น

แรกเราจะลองทำใหf้unction ของbutton จากกานเขียนโคด้ Python ในVScode นั้น

สามารถส่งcommand ดว้ยคำสัง่โคด้รูปดา้นล่าง เม่ือcommandไปแลว้สัง่ให้

commandนั้นออกคำสัง่อะไรบา้งตามท่ีเราไดเ้ขียนลงไป

ตวัอยา่งรูปดา้นล่าง

ต่อไปจะลองใชข้องตวั scale ดูวา่จะสามารถเล่นกบัค่าของ scaleไดไ้หมโดยการ

เราจะใหเ้ม่ือเล่ือน scale แลว้จะไปคำสัง่ของ Show text ตามรูปตวัอยา่งดา้นล่าง



เม่ือเราเรียนรู้วธีิการเราการทำ command ของแต่ละปุ่มไดแ้ลว้ทีน้ีขั้นตอนต่อไปเรา

จะมาทำการลองเช่ือโยงกบั Rosโดยตวัอยา่งน้ีเราจะลองสร้างปุ่มข้ึนมาเพ่ือ

บงัคบัการเดินของตวัเต่าใน turtlesim ดูวา่จะไดห้รือไม่ โดยขั้นแรกเราจะสร้างปุ่ม

ข้ึนมาก่อนจากโคด้ท่ีเราเคยสร้างข้ึนมา ตวัอยา่งโคด้ดา้นล่าง

ต่อไปเราจะทำใหค่้าของการกดปุ่มน้ีส่งไปให ้turtlesim ของ function cmd_vel

โดยจะส่งในรูปของ Twist ดงันั้นเราจะ import Twist นั้นข้ึนมาก่อนแลว้สร้าง

node และ publisher ข้ึนมาตามปกติแบบท่ีเราเคยสร้างมาจากบทก่อนหนา้น้ี



จากนั้นเราจะทำการกำหนดการส่งค่าจากปุ่มไปเป็นเดินหนา้ถอยหลงัซา้ยขวาตาม

ปกติท่ีเราเคยทำไปโดยค่าความเร็วหรือมุมนั้นเราสามารถสร้างกำหนดข้ึนมาเอง

ไดแ้ลว้แต่ท่ีเราตอ้งการ โคด้ตวัอยา่งตามดา้นล่าง

เรากจ็ะไดค่้าของปุ่มท่ีเราสามารถส่งค่าคำสัง่ ROSไปสู่ turtlesimได ้เป็นการจบตวั

ของเร่ือง GUI.



บทต่อไปเราจะเราจะมาลองใชก้ารต่อวงจร Arduino simulation ของ

tinkercad เราไป simulate circuit ส่ิงท่ีเตรียมใน simulation

● Arduino

● Multimeter

● Potentiometer

● Button

เราจะลองการใชอ่้านค่า potential จากการลองการเขียนโคด้ในตวัของ

Arduino ดูวา่จะไดค่้ามาไดเ้ท่าไหร่ ตามการหมุนของ potentiometer ค่าท่ีอ่านได้

ออกจะไดม้า 0-1023 โดยค่าท่ีออกมาไดจ้ะเป็นค่าของ Analog



เราจะลองอ่านค่า digital ของ port 3โดยใช ้ตวัของ button เขา้มาช่วยทำการดูค่า digital เป็น

0กบั1เม่ือกด button นั้น

ต่อไปเราลองต่อ output ออกมาทำวงกรโดยลองใช ้หลอดไฟดู ทำวงจรของไฟวิง่จากซา้ย

ไปขวาทำการเปิดปิดและใส่ delay จากโคด้ตวัอยา่ง

ตวัอยา่งการต่อ servoของ Arduino โดยเราจะเรียกใช ้library ของ servo และเราจะลอง

ทำการกำหนดมุมของ servo ต่างๆจากโคด้รูปภาพดา้นล่าง



บทต่อไปเราจะไปลง Arduino บน platform ของ ubuntu เพ่ือทำการควบคุม

bord  arduinoของเรา โดยขั้นตอน install Arduino ขั้นแรกทำการใส่ ค ำสัง่ตามขั้น

ตอนต่อไปน้ีน้ีลงไปท่ี terminal ตามขั้นตอน

จากนั้นเม่ือเราลองต่อ bord Arduino เขา้กบั pc ของเราแลว้เราจะทำการ เชต็การ

เช่ือดว้ยคำสัง่ dmesg ลงใน terminal ถา้เช่ือมต่อสำเร็จจะข้ึนตามหนา้ terminal

ตามรูปดา้นล่าง



หลงัจากท่ีเราไดโ้ปรแกรม Arduino มาแลว้ เรากเ็ลือกport และbord ใหต้รงกบัรุ่น

ท่ีเราใช ้จากนั้นใหเ้พ่ิม library ของ ROS ให ้install ตามรูปดา้นล่างน้ี

เม่ือเราได ้libraryแลว้เราจะลองเขียนโปรแกรม เอาไวค้วบคุม จากการสร้าง GUI

คร้ังก่อน จากตวัของ virtual studio โดยตวัอยา่งโคด้ท่ีเราจะใช ้ขั้นแรกเราจะลอง

ทำตวัของปุ่มเป็น publisher ส่งค่าออกไปไดจ้ากการกดดงัรูปดา้นล่าง



ต่อไปเราจะสร้างอีก1node เป็น node ของตวั Arduino โดย node น้ีตอ้งเช่ือมกบั node

switch ของเราท่ีเราสร้างข้ึนมาพร้อมกบัตวั GUI โดยการสร้าง node ในตวัของ

Arduino และเป็นตวั subscribe ตวัของท่ีเราสร้างไวต้ามตวัเอง publisher ของเราช่ือ

box เรากจ็ะ subscribe มาจากโคด้ตามตวัอยา่งดา้นล่าง

เม่ือเรารันตวัของ switch และตวัของ subscriber ใน arduino แลว้การอ่านค่า

rqt_graph ตอ้งเป็นแบบน้ีเป็นตวัอยา่งประมาณน้ีเป็นอนัเสร็จส้ิน



บทท่ี5

ใชท้ั้งหมดท่ีเรียนกบั ROBOT ARM

ทำการสร้างไฟลข้ึ์นมาช่ือ 4scale.py ในโฟลเดอร์ script และวางโคด้ลงไป



เม่ือกด run จะไดห้นา้ต่างแบบน้ี ***ตอ้ง run roscore ในอีก terminalก่อน***

ใส่คำสัง่ rostopic list เพ่ือจะดูวา่มี topic อะไรบา้ง

จากนั้นเราจะดูค่าของ topic servo_1 โดยใชค้ ำสัง่ rostopic echo servo_1 เม่ือ

เล่ือน scale จะพบวา่ค่าจะข้ึนตามscaleท่ีเล่ือน



ทำการเปิดโปรแกรม Arduino IDE ข้ึนมาและสร้างไฟล ์ช่ือ 4motor ในโฟลเด

อร์และวางโคด้น้ีลงไป



จากนั้นเราจะรันตวัส่ง ใน terminal เพ่ือส่งค่าเช่ือมกบั บอร์ดนั้นไปกบัตวัของ

Arduino

เราไดท้ำการทดสอบโปรแกรมในกาควบคุมขอ้ต่อของแขนหุ่นเป็นอนัเสร็จ

ส้ิน.


