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Manual de usuario webots

Introduccion

Dentro de este manual, aprenderas a instalar el software de Webots y a utilizar los diversos
comandos necesarios para trabajar con nodos. También se describen varios controladores que
permiten poner a prueba cada uno de los sensores y actuadores del robot, con el objetivo de
utilizarlos en diversas situaciones practicas.

En primer lugar, se explicard el proceso de instalacion del software de Webots paso a paso,
asegurando que puedas configurar correctamente el entorno de trabajo. Posteriormente, se
detallaran los comandos esenciales para manejar los nodos de Webots, lo que te permitira
interactuar y controlar los distintos elementos del robot de manera eficaz.

Ademas, se presentaran diferentes controladores disefiados para evaluar el funcionamiento de los
sensores y actuadores integrados en los robots. Cada controlador serd explicado en detalle,
proporcionando ejemplos de uso y aplicaciones practicas para que puedas adaptarlos a tus
necesidades especificas.

Este manual estd pensado tanto para principiantes como para usuarios avanzados,
proporcionando una guia completa que te ayudara a sacar el maximo provecho de las
capacidades de Webots en tus proyectos roboticos.
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Softwares y Versiones que se utilizaron en este proyecto:

Se recomienda que utilices las mismas herramientas y versiones si quieres ver el mismo
comportamiento del robot.

- Python 3.8.10

- Webots R2023b

- Ros Noetic

- Ubuntu 20.04.6 LTS
Con los siguientes comandos vas a poder ver las versiones con las que cuentas y cuales tienes
que modificar o adaptar para un buen funcionamiento.

+ python3 --version

+ webots --version

+ rosversion -d

+ Isb_release -a
Si auin no tienes Webots, sigue estos pasos para descargarlo y adaptarlo a tus diversos archivos
para un correcto funcionamiento:

e snap install webots
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Comunicacion entre WEBOTS y ROS:

Ahora bien se tiene que establecer la comunicacion entre webots y ROS para ello vas a abrir una

nueva terminal y poner los siguientes comandos.

1.

2
3
4
5.
6
7
8

sudo sh -c 'echo "deb http://packages.ros.org/ros/ubuntu $(Isb_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 -

sudo apt-get update
sudo apt-get install ros-noetic-desktop-full ros-noetic-moveit
sudo apt-get install python3-rosdep

sudo rosdep init

. rosdep update

Para la instalacién de la ultima version de webots_ros utiliza este comando:

1.

sudo apt-get install ros-noetic-webots-ros



@ Tecnoldgico
de Monterrey

Comprobacion de paquetes

Ahora tienes que abrir una terminal donde vas a hacer una comprobacion de tus archivos

1.

ok L

Comprueba que esté configurado ROS esté configurado correctamente con el comando
(printenv | grep ROS)

Abhora entra a la carpeta de Catkin: cd ~/catkin_ws/

Ahora haz un catkin_make

Como tercer paso un source devel/setup.bash

Ahora con el comando: echo $SROS_PACKAGE_PATH, te va a devolver:
/home/youruser/catkin_ws/src:/opt/ros/noetic/share, si no te devuelve este directorio,

tienes que volver a ver la configuracion de webots_ros.

Ahora dentro de otra terminal vas a abrir el./bashre, y dentro de este vas a poner los siguientes

comandos.

e gedit ~/.bashrc

o export WEBOTS_HOME=/snap/webots/current/usr/share/webots
o source /opt/ros/noetic/local_setup.bash
o export
LD_LIBRARY_PATH=${LD_LIBRARY_PATH }:${WEBOTS_HOME }/projects

/default/controllers/ros/lib/ros
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Primera interaccion con nuestro proyecto:

Ahora vas a ejecutar este launch donde vas a poder ver el carro que se disefi¢ y donde vas a
poder seleccionar uno de los controladores que hacen que se mueva el robot.

e roslaunch webots_ros robot1.launch

Fig 1.0 Visualizacion del robot
Ahora tienes que desplegar las configuraciones del Robot, donde te vas a ir hasta abajo y ahi vas

a seleccionar el controlador.

Fig. 1.1 Seleccién del controlador
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Se tienen que asegurar de ejecutar el controlador desde la parte superior del ment de Webots o

bien para ejecutarlo pueden oprimir (CTRL + 2) y para pausar la simulacién (CTRL + 0).

Fig. 2 Menu para ejecutar el controlador

Controladores disenados:

1. El primer controlador que vas a usar va a ser el Teleop con el cual vas a verificar que el

auto se desplaza dentro del tablero con las flechas de tu teclado.

Activities juns 19:21

I Trywbt (webots_ros) - Webots R2023b

q File Edit View Simulation Build Qverlays Tools Help

W oo e=e o M
e -

50 - 0.
MPORTABLE BTERNPROTO =]

o -

Print EXTERNPROTO

Fig. 3 Movimiento del carro Teleoperado
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2. Para el segundo controlador llamado “drive_1" puedes publicar un Twist donde le puedes

dar la velocidad lineal o angular y ver cémo se comporta el robot. También te puedes

suscribir a la velocidad de cada una de las llantas y poder ver la relacion entre estas.

simulation Build Qverlays Tools Help

alan@alan: ~/catkin_ws

rostopic echo /wl

8 S
.809999942779541

99942779541

Fig. 4 Movimiento del carro con /cmd_vel
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3. Para este tercer controlador vamos a poder visualizar la cimara y para ello tienen que
seleccionar el controlador de “camera” y después en la terminal hacer un

“rqt_image_view”.

Activities B rqt_image_view ¥

home/alan/catkin_ws

e Edit View Simulation Build Overlays Iools Help

B occe o CITMEN«L I » B8 0E <
‘

»
IMPORTABLE EXTERNPROTO e s | |

rqt_image_view_ImageView - rqt

’ Bimage View
AE » @ RectangleArena "rectangl " 4 . ~ -
ectangleArena "rectangle arena’ 2 /webots/camerafimage_raw ~ | @ ||(2||0 10.00m |+

1ge_raw_mouse_left | | Smoothscaling | 9 180° € | Gray

5D Node | Position

DEF:

Print EXTERNPROTO

Fig. 5 Visualizacion de la camara
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4. Como cuarto controlador se configuré el LIDAR del Puzzlebot de tal manera que se

pueda detectar una pared y se publiquen los datos leidos.
Activities Terminal » jun6 00:47

File Edit View Simulation Build OQverlays Tools Help

W ooeesno “

IMPORTABLE EXTERNPROTO

ne/alan/catkin_

idarlidar.py

D

lidarpy

alan@alan: ~/catkin_ws

0.0
©.05000000074505!

range_max: 1.
[inf, inf, inf,

inf, inf, inf, inf,
inf, inf, inf, inf,
6.9678213000297546 ,
0.9552533626556396,
6.9456408023834229,

. ©.9381440281867981,

 contactMaterial "def:
©.9330155253410339,

= immersionProperties
o

|0.9352067708969116, 0.9365450143814
414302706718445, 0.943352
50020432472229, 0.9525488018989563, ©.95523327589035
0.964242160320282,
inf, inf, inf, inf,
inf, inf, inf, inf,

10775769152222,
inf, inf, inf, inf,
inf, inf, inf, inf,
inf, inf, inf, inf, in
intensities: []

Print EXTERNPROTO

Fig.

©.9301850199699462, ©.929:

296114444732666, 0.
©.9312808513641357, 0.9320496320724487, 0.9329597353935242, 0.9340119361877441,

inf, inf, inf, inf,

inf, inf, inf, inf, inf, inf, inf, i
inf, inf, inf, inf, inf i

inf, inf inf, inf, inf, inf, 1
6.9790600538253784, 0.9751348495483398, 0.97138971696316
6.9644262194633484, 0.9612016677856445, ©.95814508199691
773427009583, 0.9503075480461121, 0.94789606332778
6.9435396790504456, 0.9415907859802246, ©.93979275226593
6.936643123626769, 0.935288
6.9320945739746694, 0.9313163161277771,
10875892639, 0.929617702960968, 6.9295445

, ©.9301655292510986, 0.930652916431427,

929818451404571!
9380276203155518, 0.939655601978302, O
76013, 0.9

05, 0.

6.9675716161727905, 0.9714337587356567, inf,
inf, inf, inf, inf, inf, inf, inf, inf,
inf, inf, inf, inf, inf, inf, inf, inf,

087, 0
6.94542396068573, 0.9476460814
503, 0.95807534456253!

04658508,

f, inf, inf, inf, inf]

6 Impresion de los datos del LIDAR
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5. Finalmente se hizo el controlador “final_final” el cual incorpora cada uno de los
controladores anteriores con los que el carro puede simular cualquier comportamiento del
robot real Puzzlebot de tal manera que tienen la misma lista de nodos y con ello lo tnico

que faltaria es que desarrolles tu propio algoritmo para que este carro haga lo que quieras.

[ Terminal » jun6 00:51

g Voo o @
IMPORTABLE EXTERNPROTO
.

alan@alan: ~/catkin_ws

alan@alan: ~/catkin_ws

rostopic list

Print EXTERNPROTO

Fig 7. Lista de nodos que tiene el Robot gemelo

Diviértete e intenta incorporar nuevos controladores si es que lo ves necesario, de tal manera que

este carro siga teniendo un buen desarrollo a lo largo del tiempo.
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Referencias para mas informacion:

Cybertronics. (2023). WebOts Reference Manual. Recuperado 6 de junio de 2024, de

https://cyberbotics.com/doc/guide/tutorial-9-using-ros
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