
 

 

第五章： ROS2 中常用开发工具 

一． ROS 坐标管理系统 

Transform：两个坐标之间的转换（旋转、平移） 

（下图为 ROS 机器人——pr2） 

 

如果想实现人和机器人握手，首先要知道手在哪，视觉摄像头可以

实现此功能，但是他的坐标是手相对于摄像头的，我们还要知道手

相对于机械臂的，这就需要坐标转换！ 

 



 

 

在这个例子中，base-laser 是雷达坐标，但是在实际运用中我们更

看重是障碍物距离地盘的距离，所以需要 tf 坐标转换。 

在这个例子中，雷达是固定在运动底盘上的不会产生相对运动，所

以这种也叫做“TF 坐标静态变换”。（用在传感器偏多，固定组件） 

一般基于欧拉角和四元素。（图中上面是欧拉角【常用】，下面是

四元素【ROS】） 

 

5.1 通过命令行使用 TF 工具 

 

推荐工具安装 

1. 3D-rotation-converter（直观看出旋转变化） 

（鱼香 ROS 的命令无法安装，这里给出替代方案） 

Sudo apt install mrpt-apps 

3D-rotation-converter 

 



 

 

 

2. TF Tree （直观看出不同坐标系标准的关系） 

(eg: base_link / base_laser / wall_point) pdf 文件 

 

5.2 简单探究 TF 与话题通信关系 



 

 

 

5.3 Python TF 手眼坐标变换 

 

相机（眼）通过机器视觉可以识别到 bottle、机械臂（手）； 

机械臂可以在 roll 上面旋转 180 度 。 

基本想法： 

Camera_link 和 base_link 关系通过静态坐标发布器发布 

Camera_link 和 bottle_link 关系通过静态坐标发布器发布 

然后再 df 监听 

问题是实际情况中瓶子可能会变化，所以 Camera_link 和 bottle_link 关系用动态 TF

发布 

 

5.3.1 从机械臂底座到相机——静态 TF 发布 

例子中给的是欧拉角（RPY），所以需要把欧拉角转为四元素，这里鱼香 ROS 给了两

个代码，第一个代码运行不了，但是下面也能实现部分功能平替，所以这里我们就先



 

 

装下面的： sudo pip3 install transform3d 

和前面一样构建功能包 

完整代码： 

通过 sendTransform 发送 

终端拆分左边用三段式将节点跑起来后右侧终端键入 

ros2 topic list -> 应该能看到刚广播的话题（topic）: /tf_static 

ros2 topic echo /tf_static : 监听 

 

  



 

 

 

结果显示如下： 

 

5.3.2 从水瓶到相机——动态 TF 发布 

新建一个 dynamic_tf_broadcaster 在这里面复制粘贴刚刚写好的静态的代码略作改动 

完整代码： 不要忘了 setup 里配置 main 



 

 

 

这里一定注意父子坐标系： 

 

最终实现结果：（这里可以看到右侧的 At time 是在不断变化的） 



 

 

 

5.3.3 通过 Python 查询 TF 关系 

（查询 base_link 到 bottle_link 话题）—— 从机械臂到水瓶 

新建一个 tf_listener.py   

完整代码： 



 

 

 

最终结果： 

 

 

 

 

 

 



 

 

二． 常用可视化工具： rqt & RViz 

此部分内容因为没有及时保存导致内容缺失，发现也并不难操作并且后续会经常用到，

详细可参考下方 GPT 生成： 

 


