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在 config 目录下新建文件：jacksonbot_ros2_controller.yaml  键入以下代码 

 

在 jacksonbot.urdf.xacro 中删除两轮差速相关宏调用 
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运行常见错误： （IMPORTANT！！！） 

1. 在运行前，一定要删除所有宏文件（.xacro）中的注释，注意是所有的！ 

2. Yaml 文件中，ros__parameters 这里是两个下划线 

3. 删除掉 jacksonbot.urdf.xacro 中的 gazebo_control_plugin 调用 

最终结果： 
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这里已经检测到了编号为 1 的组件，一共有 4 个用于控制的命令接口 

到这里我们已经实现了把 Gazebo 中仿真机器人的两个轮子接入 ros2_control，

接下来我们就可以使用控制器来对接这些接口完成相应功能 

 

6.19 使用关节状态   发布控制器 （发布关节状态的） 

上回说到已经把 Gazebo 轮子接入 ROS2_control，但是现在我们打开 Rviz 加

载模型发现左侧的 TF 报错，两个轮子的状态位置不对（放在了中间） WHY? 

 

这一现象因为我们删除了两轮差速插件，没有节点提供轮子到 base_footprint
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的 tf 了 我们可以回去看看之前是谁在发布 打开 gazebo_control_plugin 文件 

 

通过这段代码我们可以看到是 gazebo_control_plugin 在发布 tf 和里程计关系，

那我们现在要解决没有节点发 tf，所以选择使用 ros2_control 的关节状态控制

器 ， 发 布 /joint_states 话 题  然 后 由 robot_state_publisher （ 这 个 在

gazebo_sim.launch.py 文件里 所以要保证一直启动这个）订阅转成 TF 再发布 

在 config / jacksonbot_ros2_controller.yaml 文 件 中 添 加

joint_state_publisher 发布话题 

 

 

给 controlller_manager 添 加 了 一 个 名 称 为 : 

jacksonbot_joint_state_broadcaster 的参数表示控制器名称，指定控制器类

型: joint_state_broadcaster。该控制器会自动扫描所有状态接口并从中提取 tf

信息并从/joint_state 话题发布。 

重新构建运行发现并没有什么变化，还是乱的 -> 因为控制器需要加载并激活！ 
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可以看到这里面 load_controller 用于加载控制器 

 

回到 rviz 可以看到已经正常了 

 

通过命令行我们也可以查看/joint_states 话题，显示结果如图： 

Ros2 topic echo /joint_states 

 

那么每次通过命令行加载控制器太麻烦了 我们统一扔到 launch 文件里 

在 gazebo_sim 那个文件在 generate_launch_description 里添加以下代码： 
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随后正常启动，并在命令行中键入以下代码，我们可以得到： 

查看控制器列表 (已经加载的控制器) 

  

也可以卸载控制器  卸载前先转化成未激活状态 

 

Ros2 control 可以自由加载卸载控制器，这使得控制器的切换十分灵活，我们

可以切换不同的控制器以适应不同需求场景。 

下面我们将用控制器来调用控制接口。 

 

6.20 使用力控制器控制轮子  

力控的优势： 

可以实现柔顺控制 

更贴近真实机器人物理行为 

在碰撞检测、模拟物理交互、力反馈场景中非常有用。 
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在 yaml 文件中键入以下代码： 

 

 

修改 launch 文件： 

 

注：launch 文件在启动 Action 时是并行的 控制器激活顺序最好按序依次进行
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以防止服务接口抢占导致启动异常。可以等 load_joint_state_controller 结束

后再运行。 

重新构建启动后，命令行运行以下代码可以看到两个话题，其中 commands 就

是用于发布命令的话题 

 

Ros2 topic pub /jacksonbot_effort_controller/commands 

std_msgs/msg/Float64MultiArray “{data:[0.0001,0.0001]}” 

可以看到机器人在向前缓慢移动并且非常平稳 

 

查看硬件接口发现力相关接口已经被占用 
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6.21 使用两轮差速控制器控制机器人  

在前面的章节中，我们学习了状态发布控制器和力控制器，它们的作用主要是

获取机器人当前的状态信息，并对外提供一个简单的接口。这些控制器做的事

情都比较“被动”，只是获取或者转发数据，逻辑比较简单。 

但在本节中，我们要学习的是一个更“主动”的控制器：两轮差速控制器 

这个控制器的工作远不止是简单地接收和转发信息，它还需要进行运动学计算。

具体来说，它会根据目标速度指令，算出机器人左右两个轮子各自需要转多快，

然后控制电机让轮子按要求运动。与此同时，它还可以根据轮子的实际运动情

况，估算出机器人的当前位置和姿态，这就得到了我们常说的里程计信息。 

通俗点说： 

状态控制器就像一个传感器读取器，只读数据； 

力控制器像一个遥控按钮，控制机器人“用多大力”推东西； 

而两轮差速控制器更像一个“老司机”，会根据你告诉它的目标速度，自己计

算出左右轮该怎么动，自己还会“猜”自己走到哪里了。 

 

配置 yaml 文件 

 

 

下面这段代码看不懂看下面解释，有关于参数解释可看书 P219 表格或自己上

网搜问 GPT 都行 
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继续修改 launch 文件，注意因为 diff_drive 和 effort 都能控制机器人轮子运

动，为了防止冲突我们注释掉（或删除）所有有关力控的动作 

（不用动 controller_manager） 

 

接着在命令行我们可以看到 topic 这里有三个  odom 就是里程计信息，

cmd_vel_unstamped 就是前面说的 cmd_vel  
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因为控制器所生成的话题都是以控制器名字为前缀的 为了后续操作键盘等我们

可以进行映射 打开 xacro 进行如下代码设置 

 

为啥 <robot_param> 和 <parameters> 这些内容现在必须加上，而不是像以

前那样只 remapping 一下就能用了? 
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重新构建仿真，运行之前讲的键盘控制节点就可以操控车了，这里区别于前面

的 gazebo_ros_diff_drive，一按前进就一直走，这里是受限于 timeout，只要

timeout 时间内没接收到新命令就停下来，更具有实际意义（防撞防故障） 

 

至此我们已经完成了 ros2_control 结合 Gazebo 学习。 

至 于 怎 么 把 真 实 硬 件 接 入 我 们 在 后 续 可 能 会 学 到  在 代 码 中 引 入

hardware_interface。 



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[]! 

章节总结： 

在本章中，我们完成了一个典型移动机器人从模型搭建到仿真验证、再到传感

器集成与初步控制配置的完整流程，为后续开展机器人自主导航与运动控制系

统打下了坚实的基础。 

一、机器人建模与仿真环境部署 

本章首先介绍了如何使用 URDF/Xacro 宏文件 描述语言对机器人底盘、传感器、

执行器等部件进行建模并使用了很多插件。通过 Gazebo 搭建仿真环境，实现

了机器人的虚拟运行测试，并结合 RViz 进行模型结构、TF 变换以及传感器数

据的可视化，提升了对整体系统结构的直观理解。 

二．ROS 2 控制框架基础引入 

我们简单介绍了 ros2_control 框架的基本结构与用途，重点演示了如何在 仿真

中接入 ros2_control 控制器（状态、力、两轮差速），为后续加载控制插件和

集成控制器提供前提。这里并未深入控制器实现细节，而是作为整体系统框架

学习的一个过渡。 

三．为学习下一张基于 ROS2 导航系统框架 Navigation2 做准备 

在接下来的模块中，我们将进一步掌握路径规划、局部避障、目标跟踪等高级

功能的实现，并完成从感知到决策再到运动执行的机器人闭环控制体系构建。 


