
一、工作空间

1.工作空间（workspace）

编译、依赖安装等工作都要在工作空间根目录（比如这里的/dev_ws）进行

2.rosdepc——自动安装功能包所需依赖的工具

（上述rosdep均替换为rosdepc）



3.colcon编译命令
在工作空间根目录下运行 colcon build 命令。编译完后工作空间就从只有src文件夹到变成4个文
件夹了。

注意：当更改src/中的源代码后，要再colcon build，也即再编译后install/里边的程序才会更
改。否则ros2 run的还是老程序。

4.配置环境变量
配置环境变量后，运行ros2 run之类的命令时系统才能找到你的源代码在哪

p. s. 在 Linux 中， source  命令的作用是：在当前终端窗口中运行指定的脚本，并让脚本里的设
置（如变量、路径）立即生效。

方法一：colcon编译后，在工作空间根目录下运行 source install/local_setup.sh命令。

这种方法需要在每次打开新终端的时候再写一遍。（因为该命令是在当前终端把指定的包路径临

时添加到系统的“搜索名单”里）
方法二：修改系统根目录下的隐藏文件 .bashrc，在该文件底部添加 source

~/dev_ws/install/setup.bash命令，这样以后每次打开新终端也不用再写。（因为该文件中的

这些语句会在打开终端后自动执行。最好在该文件中只放最常用的工作空间，避免环境变量混

乱）

注： local_setup.sh  vs  setup.bash：

local_setup.sh：只加载当前这一个工作空间的东西。

setup.bash：会加载当前工作空间**以及**它依赖的所有上层空间（比如 ROS 系统本身）。



二、功能包

1.创建功能包

2.功能包文件说明
package.xml —— 里边把功能包的依赖写全，rosdepc工具就看的这个。
FAQ：

建议：在 .bashrc 里通常写 source ~/dev_ws/install/setup.bash。



（或者直接问AI）

==setup.py ==—— 后面开发的时候要记得往里写程序入口
例：



源代码文件：

setup.py：

（路径：函数）



三、节点

模块化

解耦

提醒：所有python程序要记得在功能包里的setup.py里写程序接口，这样以后才能用ros2 run
运行它。

ROS2提供了一些标准功能包（节点），安装后就可以直接使用。比如相机驱动节点，只要服从
USB协议就都能用。

1. 节点程序范式流程：

后续更多以面向对象的方式编写节点程序

2. ROS2提供的标准节点



（话题名字、消息结构一样就行）

四、话题

单向传输，适合周期性的信息传递

1.publisher

示例程序：



程序流程：

2.subscriber

示例程序：

程序流程：



订阅者回调函数：执行收到话题信息后对消息的处理

FAQ：

1. listener_callback是不是只能写msg参数呢（除了self）？

2. 添加额外参数的方式？





3. 为什么说回调函数要轻量（尤其是高频话题）？

所以会推荐回调函数只做“接受+转发”，消息处理由另一个线程去做；或者高级用法会有精细
控制并发等。



p.s. 一个小工具 rqt_graph，用于可视化节点关系


