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  用户接口

move_group_interface

（C++接口）

moveit_commander

（Python接口）

GUI

（rviz 插件接口）

其他接口

机器人控制器

机器人3D传感器

机器人传感器

机器人状态发布

ROS参数服务器
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关节轨迹

点云

关节状态

TF

MoveGroup

Pick

Place

笛卡尔路径

逆向运动学

正向运动学

规划有效性

路径规划

路径执行

规划场景

附着物体

碰撞物体

规划场景差异

Action

Service

Action

Topic
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Han’s Cute PROBOT Anno









Andrew Davison的机器人学讲座课程
http://www.doc.ic.ac.uk/~ajd/Robotics/index.html

ETH - Robotic Systems Lab
http://www.rsl.ethz.ch/education-students/lectures.html

http://www.doc.ic.ac.uk/~ajd/Robotics/index.html
http://www.rsl.ethz.ch/education-students/lectures.html
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https://www.ros.org/
http://wiki.ros.org/
https://roscon.ros.org/
https://robots.ros.org/
https://wiki.ubuntu.org.cn/
http://www.gyh.ai/
https://blog.csdn.net/ZhangRelay
http://blog.exbot.net/
https://github.com/qqfly/how-to-learn-robotics















