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ü大分県在住、ピアノ & 安心院ワイン Lover.

üさくらのクラウド関連のオープンソース開発

Who?



Products for さくらのクラウド

さくらのクラウド
公認CLI「usacloud」

Terraform for 
さくらのクラウド

Packer for 
さくらのクラウド

Docker Machine

InfraKit

WordPress + 
オブジェクトストレージ

WordPress + 
ウェブアクセラレータ

Mackere統合ツール
「Sackerel」

kube-sacloud
Coming Soon !!



昨日(8/6)、RancherOSの
コントリビュータになりました！！



Rancher?





開発元



コンテナ管理プラットフォーム



コンテナ向け軽量OS



分散ブロックストレージ



Overview



よくある勘違い

RancherOS = Rancherを動かすためのOS



よくある勘違い

RancherOS = Rancherを動かすためのOS



Overview

ü コンテナによる

ü コンテナのための

ü シンプル/軽量なOS



• Dockerに特化している

•サイズが小さく起動が早い

• System/Userの2つのDockerインスタンス

• initシステムにもDockerを利用

Overview



分類：コンテナホスト向けOS



Dockerに特化したOS



サイズが小さい

= 43MB
※ v1.0.3時点でのvmlinuz + initrdのサイズ



Linux Kernel

System Docker
ntp network udev acpid syslog console docker

user-docker

すべてがDocker



SystemとUser、2つのDocker



PID = 1 PID = 1

initシステムもDocker
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Overview
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for containers, by containers



Installation



• ISOイメージ(CD-ROM)から起動

•ディスクにインストールして起動

•各種クラウドプロバイダが提供するイメージを利用

実行/インストール方法

※ OpenStackやPXEにも対応しています



プロビジョニング

cloud-config.yml カーネルパラメータ メタデータサービス Config Drive

config-2



Administration



管理コマンド = ros

$ sudo ros [global options] command [command options] [arguments...]

コマンド 説明
config 設定の変更
console コンソールの切り替え
engine User-Dockerのバージョン切り替え
service サービス(コンテナ)の管理
os RancherOS自体のバージョンアップ
install RancherOSをディスクへのインストール

rosコマンドの主な機能(コマンド)



ros configコマンド

$ sudo ros config command [arguments...]

コマンド 説明

get 指定キーの現在の設定値を取得

set 指定キーの値を設定

export 現在の設定をyaml形式で表示

validate 指定のファイルの検証

ros configコマンド => 設定関連の操作



ros consoleコマンド

$ sudo ros console command [arguments...]

コマンド 説明

switch コンソールの切り替え(即切替)

enable コンソールの切り替え(次回再起動時に切替)

list 利用可能なコンソールの一覧表示

ros consoleコマンド => コンソール関連の操作

• default
• alpine
• centos
• debian
• fedora
• ubuntu

※ v1.0.3時点



RancherOSでのconsole

Linux Kernel

System Docker
ntp network udev acpid syslog console docker

• RancherOSにおけるシェル、gettyやsshdを提供
• デフォルトはBusyBoxベース
• コンテナだから切替はイメージを差し替えるだけ



ros engineコマンド

$ sudo ros engine command [arguments...]

コマンド 説明

switch Dockerの切り替え(即切替)

enable Dockerの切り替え(次回再起動時に切替)

list 利用可能なDockerエンジンの一覧表示

ros engineコマンド => engine(Docker)関連の操作



RancherOSでのengine(docker)

Linux Kernel

System Docker
ntp network udev acpid syslog console docker

• user-dockerはsystem-docker上のコンテナ

• コンテナだから(以下略)



DEMO



Usage



serviceとは

≒service

• docker-compose形式で定義されたコンテナ

常駐アプリ
(Webサーバなど) ボリュームの提供 コマンドの提供 command

<serviceの役割>



serviceとは

Linux Kernel

System Docker
ntp network udev acpid syslog console docker

• 主要なデーモン類はserviceとして提供されている
• user-docker上で稼働するserviceもある
(rancher-serverサービスなど)



ros serviceコマンド

$ sudo ros service command [arguments...]

ros serviceコマンド => サービス関連の操作

コマンド 説明
list サービス(定義)の一覧表示
enable/disable/delete サービス(定義)の有効/無効化/削除
pull/build サービスで利用するイメージの取得/ビルド
up/start/restart/stop サービスの起動/停止
ps 起動しているサービス(コンテナ)の一覧表示
logs サービスのログ表示

※一部のコマンドのみ抜粋



サービスの定義

$ sudo ros service enable [docker-compose.yaml]

# ファイルパスを指定
$ sudo ros service enable /var/lib/rancher/conf/example.yml

# URLを指定
$ sudo ros service enable https://example.com/example.yml

実行例)
※ rosコマンドの代わりにcloud-config.ymlを用いて定義することも可能



サービスの利用

$ sudo ros service up <service name>...

サービスの起動

$ sudo ros service logs <service name>...

サービスのログ表示

$ sudo ros service ps

起動しているサービスの一覧



DEMO



独自リポジトリからのサービス追加

Web上のリポジトリからサービス定義を取得することが可能

例：
RancherOS組込サービス： https://github.com/rancher/os-services
独自リポジトリのサンプル： https://roastlink.github.io



参考:独自リポジトリからのサービス追加

[repo root]
├── index.yml
├── n
│ └── nginx.yml
├── o
│ └── open-vm-tools.yml
└── r

└── rancher-server.yml

リポジトリのファイル構成

インデックスファイル

services:
- nginx
- open-vm-tools
- rancher-server



参考:独自リポジトリからのサービス追加
Webリポジトリを使うための設定(rosコマンドの場合)

$ sudo ros config set rancher.repositories.<name>.url <repo-url>

(cloud-config.ymlで設定する場合)

#cloud-config.yml
rancher: 

repositories: 
<name>: 

url: <repo-url>



Advanced topic



起動の仕組み

Q. system-docker(PID=1)って
どうやって起動してるの？



起動の仕組み

A. goで書かれた独自の/initで処理



起動の流れ
BIOS/UEFI MBR

ブートローダ(syslinux)

vmlinuz
initrd

/init

vmlinuz
initrd

実体はrosバイナリ
(go製の独自バイナリ)

/usr/bin/ros-sysinit

exec
system-docker = PID1

Disk RAM

RAM Disk

システムコンテナ起動
(実体はrosバイナリ)

mount

chroot

start(即リターン)

/state

RancherOS独自のもの

※主な処理のみ抜粋
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起動の流れ
BIOS/UEFI MBR

ブートローダ(syslinux)

vmlinuz
initrd

/init

vmlinuz
initrd

/usr/bin/ros-sysinit

exec
system-docker

Disk RAM

RAM Disk

mount

chroot

start(即リターン)

/state

電源投入～ブートローダ
(※デフォルトはsyslinux、PV-GRUBも選べる)

※主な処理のみ抜粋



ブートローダ
/boot

※読みやすくするためINCLUDEを展開しています



起動の流れ
BIOS/UEFI MBR

ブートローダ(syslinux)

vmlinuz
initrd

/init

vmlinuz
initrd

/usr/bin/ros-sysinit

exec
system-docker

Disk RAM

RAM Disk

mount

chroot

start(即リターン)

/state

LZMA + cpio
initramfs

※主な処理のみ抜粋



起動の流れ
BIOS/UEFI MBR

ブートローダ(syslinux)

vmlinuz
initrd

/init

vmlinuz
initrd

/usr/bin/ros-sysinit

exec
system-docker

Disk RAM

RAM Disk

mount

chroot

start(即リターン)

/state

カーネルイメージ/initrd展開、/init実行

LZMA + cpio
initramfs

※主な処理のみ抜粋



initrdの内容

ros =
• rosコマンドはgoで書かれたRancherOSのコア

• 実行ファイル名(argv[0])で動作を切替

• /initや/usr/bin/system-dockerの実体もrosコマンド



起動の流れ
BIOS/UEFI MBR

ブートローダ(syslinux)

vmlinuz
initrd

/init

vmlinuz
initrd

/usr/bin/ros-sysinit

exec
system-docker

Disk RAM

RAM Disk

mount

chroot

start(即リターン)

/state

※主な処理のみ抜粋



起動の流れ
BIOS/UEFI MBR

ブートローダ(syslinux)

vmlinuz
initrd

/init

vmlinuz
initrd

/usr/bin/ros-sysinit

exec
system-docker

Disk RAM

RAM Disk

mount

chroot

start(即リターン)

/state
マウント(devtmpfsやproc、sys)
カーネルモジュールロードなど

※主な処理のみ抜粋



起動の流れ
BIOS/UEFI MBR

ブートローダ(syslinux)

vmlinuz
initrd

/init

vmlinuz
initrd
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RAM Disk
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起動の流れ
BIOS/UEFI MBR

ブートローダ(syslinux)

vmlinuz
initrd

/init

vmlinuz
initrd

/usr/bin/ros-sysinit

exec
system-docker

Disk RAM

RAM Disk

mount

chroot

start(即リターン)

/state

/stateにディスクをマウント & chroot

※カーネルパラメータ rancher.state.devが与えられていた場合

※主な処理のみ抜粋



起動の流れ
BIOS/UEFI MBR

ブートローダ(syslinux)

vmlinuz
initrd

/init

vmlinuz
initrd

/usr/bin/ros-sysinit

exec
system-docker

Disk RAM

RAM Disk

mount

chroot

start(即リターン)

/state

※主な処理のみ抜粋



起動の流れ
BIOS/UEFI MBR

ブートローダ(syslinux)

vmlinuz
initrd

/init

vmlinuz
initrd

/usr/bin/ros-sysinit

exec
system-docker

Disk RAM

RAM Disk

mount

chroot

start(即リターン)

/state

システムコンテナの起動

実体はrosコマンド

※主な処理のみ抜粋



起動の流れ
BIOS/UEFI MBR

ブートローダ(syslinux)

vmlinuz
initrd

/init
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起動の流れ
BIOS/UEFI MBR

ブートローダ(syslinux)

vmlinuz
initrd

/init

vmlinuz
initrd

/usr/bin/ros-sysinit

exec
system-docker

Disk RAM

RAM Disk

mount

chroot

start(即リターン)

/state

system-dockerをexec
(PID = 1)

= PID1

※主な処理のみ抜粋



起動の流れ
BIOS/UEFI MBR

ブートローダ(syslinux)

vmlinuz
initrd

/init

vmlinuz
initrd

実体はrosバイナリ
(go製の独自バイナリ)

/usr/bin/ros-sysinit

exec
system-docker = PID1

Disk RAM

RAM Disk

システムコンテナ起動
(実体はrosバイナリ)

mount

chroot

start(即リターン)

/state

RancherOS独自のもの

※主な処理のみ抜粋



起動の仕組みのポイント

• rosコマンドを/initとして実行
• /initの最後でsystem-dockerをexec

ros =
のコア



最近の状況



v2.0へ向けて

With 2.0 we will shift the focus from 
Docker to containerd, OCI, and LinuxKit

引用元: https://news.ycombinator.com/item?id=14228193



v2.0へ向けて

Experimental



v2.0へ向けて

ほぼ毎日コミット、
活発に開発中



Enjoy!!
https://github.com/rancher/os

for containers, by containers


