
注意：本章节有部分代码图片中的注释存在形状体描述错误 但是不影响整体运行 发现

问题后改正即可 

提示：一定要注意各种配置文件代码中的下划线有几个 / 是{}还是[]! 

6.16 深度相机传感器仿真 

深度相机（Depth Camera）是一种除了获取图像，还能获取场景中物体与相

机之间距离（深度）的传感器。与普通彩色相机不同，它能直接获取三维信息。 

彩色相机可以通过图像识别获取物体的像素坐标。 

注：深度相机默认前方是 z 轴 所以我们要添加虚拟部件调整方位 

（我们并没有实质性添加了一个摄像头 只是用虚拟部件来转动调整坐标系） 

在 camera.urdf.xacro 添加下方代码： 

 

 

打开 rviz 我们可以看到深度相机前方已调整成和 base_link 不一样的坐标系 



注意：本章节有部分代码图片中的注释存在形状体描述错误 但是不影响整体运行 发现

问题后改正即可 

提示：一定要注意各种配置文件代码中的下划线有几个 / 是{}还是[]! 

 

在 gazebo_sensor_plugin 添加如下代码： 

 

重新构建运行 把机器人拖到以下位置 我们打开 rviz: 



注意：本章节有部分代码图片中的注释存在形状体描述错误 但是不影响整体运行 发现

问题后改正即可 

提示：一定要注意各种配置文件代码中的下划线有几个 / 是{}还是[]! 

 

在 rviz 中找到 add by topic 选择 PointCloud2 效果显示如下 

 

（点云信息） 

打开 rqt  在 plugins 里点击最下方 Visualization 选择 Image View 

重点看右侧图 图为深度相机 颜色越亮表示距离越远 越深表示越近 



注意：本章节有部分代码图片中的注释存在形状体描述错误 但是不影响整体运行 发现

问题后改正即可 

提示：一定要注意各种配置文件代码中的下划线有几个 / 是{}还是[]! 

 

到此 我们已经实现了一个基于各种传感器的移动机器人平台的搭建。 

但是如果有一些功能 Gazebo 插件无法满足怎么办？ 

自己搭一个插件？怎么把编写的迁移到真是机器人上？都要重写一遍？ 

 

➔ Next Chapter: 通用机器人控制框架 ROS2_Control 

四． ROS2_Control 驱动机器人 

ros2_control 就像是“机器人控制中心”，它帮你统一管理和控制机器人的马

达、电机、舵机这些硬件，不管你用的是仿真环境还是真实机器人。 

它相当于一座“电机调度站”，你告诉它“我要电机转动”，它帮你搞定怎么

转、转多少、怎么和硬件通信——你不用亲自去接电线、写底层代码。 

 



注意：本章节有部分代码图片中的注释存在形状体描述错误 但是不影响整体运行 发现

问题后改正即可 

提示：一定要注意各种配置文件代码中的下划线有几个 / 是{}还是[]! 

 

 

6.17 ros2_control 介绍与安装 

ros2_control 的出现，是为了解决控制器重复造轮子的问题，特别是在像 

Gazebo 这样的仿真环境和真实硬件中都需要写重复控制逻辑的场景下。 

 



注意：本章节有部分代码图片中的注释存在形状体描述错误 但是不影响整体运行 发现

问题后改正即可 

提示：一定要注意各种配置文件代码中的下划线有几个 / 是{}还是[]! 

 

 

Gazebo 两轮差速插件 (libgazebo_ros_diff_drive.so) 工作原理 

/cmd_vel 话题被 Gazebo 插件 libgazebo_ros_diff_drive.so 订阅后，插件将

线速度与角速度转为左右轮速度，并通过 Gazebo API 写入仿真模型；同时插

件从 Gazebo 中读取轮子的状态（角度、速度），并计算机器人的里程计信息

（位置与姿态），然后通过 /odom 话题发布给外部节点订阅使用。 

这是仿真的控制逻辑不能直接用于实物，所以我们想把 gazebo 和真实硬件都

用同一个控制器 -> 同一个数据接口 

插件中，控制器对接话题，数据接口对接 gazebo （真实情况对接硬件） 

 

ros2 control frame: 



注意：本章节有部分代码图片中的注释存在形状体描述错误 但是不影响整体运行 发现

问题后改正即可 

提示：一定要注意各种配置文件代码中的下划线有几个 / 是{}还是[]! 

 

 安装命令： ros2 apt install ros-$ROS_DISTRO-ros2-control 

运行下述命令我们可以看到 ros2_control 提供的命令行工具主要针对于硬件接

口和控制器的操作。 

 



注意：本章节有部分代码图片中的注释存在形状体描述错误 但是不影响整体运行 发现

问题后改正即可 

提示：一定要注意各种配置文件代码中的下划线有几个 / 是{}还是[]! 

但是当我们运行 ros2 control list_controller_types 时会发现报错 

这是因为 ros2 control 时基于服务通信的 （Why？） 

 

 

我们之前用到的 diff-drive-controller / joint_state_broadcaster 这些都是我

们之前用到过的控制器 下面我们来安装所有的控制器 

sudo apt install ros-$ROS_DISTRO-ros2-controllers 

有了这些控制器我们就可以实现精细化控制 因为没有硬件 下面我们将 gazebo

中的仿真硬件接入 ros2_control 



注意：本章节有部分代码图片中的注释存在形状体描述错误 但是不影响整体运行 发现

问题后改正即可 

提示：一定要注意各种配置文件代码中的下划线有几个 / 是{}还是[]! 

6.18 使用 Gazebo 接入 ros2_control 

使用 Gazebo 接入 ros2_control：让 Gazebo 按照 ros2_control 指定的接口提

供数据。在 ROS2 中我们可以方便实现两者对接-> gazebo-ros2-control 插件 

sudo apt install ros-$ROS_DISTRO-gazebo-ros2-control 

gazebo_ros2_control 对 硬 件 资 源 的 描 述 同 样 是 XML ， 所 以 在

URDF/jacksonbot 目录下新建 jacksonbot.ros2_control.xacro 

键入以下代码： 



注意：本章节有部分代码图片中的注释存在形状体描述错误 但是不影响整体运行 发现

问题后改正即可 

提示：一定要注意各种配置文件代码中的下划线有几个 / 是{}还是[]! 

 

这是一个 xacro 宏定义文件，名字是 jacksonbot_ros2_control，作用是定义

机器人（Jacksonbot）的两个车轮关节如何通过 ros2_control 在 Gazebo 中

实现控制。 

Joint 部分（左右轮）：定义每个关节支持哪些控制接口与状态接口。 

（注：关节名称必须和机器人的保持一致，由于要采用 Gazebo 提供数据接口） 

 


