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roslaunch

roslaunch è un tool per semplificare
• il lancio di più nodi ROS
• il settaggio dei parametri

roslaunch utilizza i cosiddetti “launch file” che sono file 
XML contenenti la lista dei nodi da lanciare con i rispettivi 
parametri



roslaunch - sintassi

roslaunch <package> <launch file>

• i launch file hanno per convenzione un nome che 
termina con .launch

• roscore viene automaticamente lanciato quando si 
esegue roslaunch



Esempio launch file
<launch>  

<node name="talker" pkg="chat_pkg" type="talker" output="screen"/>
<node name="listener" pkg="chat_pkg" type="listener" output="screen"/> 

</launch>

• Il tag <node> contiene gli attributi per specificare il nome con cui il nome 
verrà inserito nel grafo di ROS, il package nel quale può essere trovato e il 
type, che è il filename dell’eseguibile

• L’attributo output posto a “screen” indica che i messaggi di log di ROS 
verranno mostrati sul terminale su cui verrà eseguito il comando 
roslaunch



Package univr_turtle

https://github.com/dbloisi/univr_turtle

https://github.com/dbloisi/univr_turtle


idea

• Vogliamo far muovere la tartaruga 
controllandone la velocità

• Utilizziamo per la tartaruga il modello di un robot 
differenziale

• In questo modo possiamo utilizzare per il 
controllo la velocità lineare e la velocità angolare



Differential drive robot
• Un robot differenziale su ruote è una 

base mobile avente due ruote 
motorizzate indipendenti

• Le ruote sono posizionate ai due lati 
opposti della scocca

• Il robot si muove in avanti quando 
entrambe le ruote gira in avanti, mentre 
gira sul posto quando una ruota gira in 
avanti e l’altra gira all’indietro



Movimento del robot
• Data la sua configurazione, un robot differenziale può 

muoversi solo in avanti o indietro lungo il suo asse 
longitudinale e può ruotare solo lungo il suo asse verticale

• Il robot non potrà muoversi di lato o verticalmente

• Per tali motivi ci bastano la componente lineare x e la 
componente angolare z per controllare il movimento

• Nel caso di un robot omnidirezionale, avremo anche una 
componente y per lo spostamento laterale

• Quante componenti avremo per un robot underwater?



Comandi di velocità in ROS
Per far muovere un robot in ROS è necessario pubblicare Twist 
messages sul topic cmd_vel



File in univr_turtle

https://github.com/dbloisi/univr_turtle

https://github.com/dbloisi/univr_turtle


univr_turtle.launch

https://github.com/dbloisi/univr_turtle

https://github.com/dbloisi/univr_turtle


Esempio roslaunch

roslaunch univr_turtle univr_turtle.launch

ROS package name launch file name



Esecuzione roslaunch



I nodi di univr_turtle



univr_turtle_node



univr_turtle_node



univr_turtle_node



univr_turtle_node



teleop_turtle_key



teleop_turtle_key



teleop_turtle_key



teleop_turtle_key



teleop_turtle_key



teleop_turtle_key



rqt_graph
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