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内容概要

无论是业余爱好者还是专业的机器人开发人员，在开始进行机器人系统及程序设计时，首先要面对的
问题都是最基本的驱动机器人的轮子的设计。ROS通过软件代码复用集成了众多已经开发完成的功能
组件。而本书就是专门帮助读者从对ROS一无所知到能够通过ROS系统完成小型机器人系统的开发和
编程工作的。
本书提供了各种实际的示例代码供读者学习和理解ROS的软件框架。你可以在仿真环境中自行构建机
器人相应的功能程序，并在ROS社区中分享你的学习心得和知识。
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2、写的很一般，而且很多东西比较过时，远不如其他书籍。推荐 ros by example
3、推荐看完wiki之后，再看一遍
4、名不副实的典范。原来歪果仁也会这样骗钱。本书教的是实践教程例子以及配置环境，最后一些
真真的干活来自于出现问题后的解决思路，但是这些玩意儿如何整合在一起能有几页呢？这是例子实
践，不是程序设计，不是程序编写。相对于帮助你过了一遍。应该叫做《ROS机器人系统配置实践》
。
5、版本很旧了，但是我对ROS的启蒙读物啊！给三星意思一下
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