
   

  (how we are) Building Blocks for 
Mobile Manipulation (that you can 

use) 
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● Navigation (real)

● Navigation (ICRA experiments in sim)

● Door­opening (real)

● Door­opening (sim)

● Plug­in (m2)

● Calibration (real)

● Web interface (screenshots)

● Plug­in (24­hour)

● Plug­in (sim)

● Rviz (montage)

● Ioan arm planning (real)

● ICRA manip demo (real)
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● Robots are more useful and easier to use if they 
have some basic capabilities

● Even “solved” problems entail significant 
implementation effort

● Important to know that your building block 
works

● Important to know that it 
continues to work

● Big benefit of packaging it 
up for reuse
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● Slide Body
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● Thanks  to  (in no particular order): Eitan Marder­Eppstein,  Ioan 
Sucan,  Radu  Rusu,  Sachin  Chitta,  Kaijen  Hsiao,  Matei 
Ciocarlie, Conor McGann, Marius Muja, Vadim Pisarevsky, Tully 
Foote,  Josh  Faust,  Ken  Conley,  Tim  Field,  Jon  Bohren,  Eric 
Berger, Vijay Pradeep, Kurt Konolige, Gary Bradski, John Hsu, 
Melonee Wise, Wim Meeussen, Tony Pratkanis

● Build and test reusable capabilities, for:
● Mitigation of demo bitrot
● Faster development in your group

● Distribute your building blocks, for:
● Faster development in the community
● Better scientific practice
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