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内容概要

目前，ROS(robot operating system)逐步成为机器人研发领域的通用性软件平台。
《开源机器人操作系统——ROS》是国内第一本全面介绍ROS的中文版图书。

ROS是开源的用于机器人的一种后操作系统，或者说次级操作系统。
它提供类似操作系统所提供的功能，包含硬件抽象描述、底层驱动程序管理、共用功能的执行、程序
间的消息传递、程序发行包管理，它也提供一些工具程序和库用于获取、建立、编写和运行多机整合
的程序。

《开源机器人操作系统——ROS》附光盘一张，内容包括书中的部分例子源代码和Diamondback
及Electric版本安装后在本地硬盘上的全部程序，以便于读者对照自己的安装版本进行调试。

《开源机器人操作系统——ROS》可作为机器人研究者以及机器人爱好者应用ROS构建机器人软件系
统的参考手册。
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章节摘录

版权页：   插图：   image_transport∷TransportHints可能只用于为参数查找表指定一个不同的参数空间
。
这在再映射image_transport到独立的命名空间时很有用：这样做可以允许为不同的图像订阅不同的传输
方式。
用户可能会指定一个参数名称而不是使用image_transport，此时用于图像主题的节点应该指定哪个参数
来控制传输，尤其是在使用不同于image_transport的名称。
 主题订阅者插件允许利用参数服务器来配置选项。
主题订阅者插件参数配置了特定主题订阅者的行为，它们影响了数据解码的方式。
这一点不同于主题发布者插件参数，主题发布者插件参数共享一个源来共享发送给主题订阅者的数据
。
用于参数查找表的命名空间是通过image_transport∷TransportHints指定的，缺省情况下为主题订阅者
节点的私有命名空间。
 传统上，主题订阅者插件参数取如下形式： ～_image_transport_ （type，default：？
） 一个具体的例子如下： ～foo_image_transport_post_processing_level（int，default：1） 4.节点 1）再发
布 republish收听一个基本图像主题（可以使用任何类型，缺省为raw），然后重新发布图像到另一个基
本主题。
发布消息sensor_msgs／Image的缺省传输方式为raw。
其他传输方式是否可用依赖于所安装的插件。
 2）用法 republish in_transport in：=（out_transport）out：= 3）例子 （1）假设通过一个机器人使
用theora传输方式发布图像。
在另外一台计算机上有几个节点收听图像主题。
这种设置方式由于每个节点都要独立处理压缩视频为静止图像，浪费了带宽和计算资源。
取而代之，可以在另外一台计算机开始一个再发布节点，视频流只需要给处理节点发送消
息sensor_msgs／Image，再发送到别的节点： republish theora in：=camera／image raw out：=camera
／image_decompressed。
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编辑推荐

《开源机器人操作系统:ROS》由张建伟、张立伟、胡颖、张俊编著，是国内第一本全面介绍ROS的中
文版图书。
《开源机器人操作系统:ROS》可作为机器人研究者以及机器人爱好者应用ROS构建机器人软件系统的
参考手册。
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