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Intégration EtherCAT avec ROS 2

EtherCAT est aujourd'hui I'un des protocoles de communication
industriels les plus répandus en robotique, mais son intégration
dans un pipeline ROS 2 reste un exercice souvent intimidant.

Cet atelier pratique comble ce manque: les participants
construiront pas a pas un systéme de contréle robotique complet
s'appuyant sur ethercat_driver_ros2 et ros2_control, depuis la
configuration du bus jusqu'au controle effectif des actionneurs. La
session se conclut par un exemple concret illustrant comment
introduire une premiére couche de sécurité fonctionnelle dans
cette architecture.

A l'issue de I'atelier, les participants auront acquis une maitrise
pratique et immédiatement réutilisable de la chaine EtherCAT sous
ROS 2 avec des drives Novanta.

Maciej Bednarczyk (Asterion Robotics)
15

Francais
4h

Ordinateur sous Linux et environnement Docker

Expérience préalable avec ROS 2 et ros2_control



