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EUn nceud sur ROS2 permet de créer
‘et de gérer des sources de signaux
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Entity Tree
> /b, ground_plane

> /b, sound_motor

> ' sunUTC
> o8 X500_1
> oy X500_2
> by X500_3
> /b, X500_4

> by X500_5
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Drone 1

Sg,(t) : Total source du robot i

A, j, : La différence de phase

Pg, : La position de source S;
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Un noeud sur ROS2 permet de créer et de gérer des sources de signaux de
diffusion. Caractérisé par deux paramétres : différence de phase et
atténuation de I'amplitude du signal 3 /7
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Supposons que les signaux sources S.,, Sg, S5, ... Su soient représentés sous forme de composantes
harmoniques f; et 3f; (oui = «, 3,7,...,n). Lamplitude A;;, A;3, la fréquence f; et la phase initiales des
signaux ;, ¢;3 sont prédéterminées (réglables).

Source S,,, Source Sg, Source S.,, Source S; :

Sﬂ = Aul Sin(zﬂfut g ()oul) + AuZ{ Si11(21r3f,,t + (Puii) (3)
Sp = Ap1sin(2x fat + pp1) + Agysin(2n3fgt + ©p3) (4)
S"Y == A’yl sin(27rf.,t + <p.,|) + A»,;; sin(27r3f.,t + (Pq;;) (5)

(6)
Su - Anl Sil’l(?'r’ff."t ¥ ‘Pul) + Au:i sin(27r3f,,t -+ (pnﬂ) (7)

Le signal requ a robot 1?;

‘S'“j - b'u + Sﬂ + AS'-Y + b'i

A, Ans
dz ! X 5111(27".,::’L + Pa1 + A‘pnl) Gl dz X 5111(27"3}‘0, + Pas + A‘pu i)
Ifj 94) “j sn
Ag Apgy
= epp— =z X sin(27 fat + @ + Dppr) + ‘(P—— x sin(273 fpt + pg3 + Dpgs)
H_, Iy 5,-: (8)
. Ay
+ X Sin(2w fyt + oq1 + A1) + 7 X sin(273 f4t + P43 + Apqa)
R;S, R;S,
ﬂ . Ass .
'525}%2 * X Slll(27l’f"t o ¥©n1 + A‘Pul) + 2 X Sln(27r3fnt i g ¥n3 ¥ A(pn.'i)
X / R;Sn du,-s,, 4 /7
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Avec

2xwxdps % f

Apik(t) =

i
Ohi=af,v,..,netk=13
dr,s, est la distance entre le signal émis et le robot j
[ est le fréquence du signal (Hz)
cest la vitesse de propagation du signal (m/s)

#define SPEED_OF_LIGHT 299792458 // m/s
#define PI 3.1415

// Define WHITE NOISE

#define AMPLITUDE_SOURCE_NOISE_WHITE_ 1 1
#define AMPLITUDE_SOURCE_NOISE_WHITE_3 1
#define FREQUENCY_SOURCE_NOISE_WHITE 100 // hz
ffdefine PHASE_SOURCE_NOISE_WHITE_1 O

#fdefine PHASE_SOURCE_NOISE_WHITE_3 O

ffdefine POSITION_SOURCE_NOISE_WHITE_X 0
#define POSITION_SOURCE_NOISE_WHITE_Y O
#define POSITION_SOURCE_NOISE_WHITE_Z O

// Define SOURCE EXPLOSION

#define AMPLITUDE_SOURCE_EXPLOSION_1 10
#define AMPLITUDE_SOURCE_EXPLOSION_3 10
#define FREQUENCY_SOURCE_EXPLOSION 100 // hz
#define PHASE_SOURCE_EXPLOSION_1 O

#define PHASE_SOURCE_EXPLOSION_3 0

#define POSITION_SOURCE_EXPLOSITION_X 0
#define POSITION_SOURCE_EXPLOSITION_Y 0
#define POSITION_SOURCE_EXPLOSITION_Z 2.5 (5) / 7
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Activities

PlotJuggler-3

Streaming

[ROSZ Topic Subscriber

Il [ suffer

Publishers

ROS2 Topic Re-Publisher

CSV Exporter
Timeseries List

Filter...
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QGroundcontrol
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