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요

본 과목은 프로토타이핑에서 배포 및 생산에 이르기까지 모든 산업 분야의 개발자들에게 표준 소프트웨어
플랫폼을 제공하는 메타운영체제(ROS2) 환경에서 DDS/RTPS 네트워크 기반 무인이동체 자동제어 방법
을 학습함으로써 미래모빌리티 관련 소프트웨어 설계 능력을 향상시킨다. 
학습 목표는 다음과 같다.
- ROS2 개발환경을 구성할 수 있다.
- ROS2를 설치하고 실행환경에 대해 설명할 수 있다.
- ROS2 노드 구현에 파이썬 구문을 적용할 수 있다.
- 소켓 API와 ROS2 프레임워크의 차이점을 설명할 수 있다.
- ROS2 패키지 구조를 설명할 수 있다.
- ROS2 토픽 발행 및 구독 노드를 구현할 수 있다.
- ROS2 액션 서버와 클라이언트를 구현할 수 있다.
- ROS2 CLI 명령을 사용할 수 있다.
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본 과목에서 학생들은 산업 표준 메타운영체제인 ROS2 환경에서 시뮬레이터와 자율주행차 실습장비를
통해 DDS/RTPS 네트워크 기반 무인이동체 자동제어 방법을 실습해 봄으로써 현장중심 실무능력을 배양
할 수 있다.
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핵심역량 학습목표
프로젝트 실행 - ROS2 개발환경을 구성할 수 있다. - VSCode로 ROS2 노드를 구현하

고 디버깅할 수 있다. - ROS2로 무인 이동체를 제어할 수 있다.
창의적 혁신 - 파이썬 문제 해결력을 향상시킬 수 있다 - 네트워크 기반 자동 제어를

구현할 수 있다.
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온라인 교육 내용에 대한 오프라인 실습 장소(개인 노트북 지참, 실습장비 제공)를 제공하며(사전에 공지),
성적평가 항목 중 기타(30)는 오프라인 실습 참여를 비롯해 게시판 활동과(질문 및 답변 횟수) 돌발 퀴즈
및 리포트 등으로 평가한다.

주차 수업내용 교재범위 및 과제물 비고
1 ROS2를 위한 리눅스 환경 이해 개발환경 설정
2 ROS2 파이썬 심화 구문 콜백 이해 퀴즈
3 TCP/IP 네트워크 TCP/IP 프로토콜 이해 과제 I
4 TCP/UDP 소켓 파이썬 소켓 구현 퀴즈



5 ROS2 실행 환경 ROS2 실행 환경 설정 퀴즈
6 ROS2 기본 개념 ROS2 노드 종류와 특징 이해
7 ROS2 패키지 이해 패키지 만들기
8 중간 과제 수행 중간고사 과제 II
9 ROS2 토픽 토픽 노드 구현 퀴즈
10 ROS2 인터페이스 인터페이스 구현
11 ROS2 노드 기반 실습장치 제어 실습장치 제어 구현 과제 III
12 ROS2 액션 서버/클라이언트 노드 액션 노드 구현 퀴즈

13 ROS2 노드 응용 응용 서비스 구현
14 ROS2 CLI 명령 ROS2 CLI 명령 이해
15 기말 과제 수행 기말고사


