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ROS_QT 功能使用说明
推荐关注我们的公众号获取更新资料

版本说明：

版本 日期 内容说明

V1.0 2022/06/01 第一次发布

V2.0 2024/09/12 合并小车版和虚拟机版使用手册

网址:www.wheeltec.net

http://www.wheeltec.net
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1. 安装

1.1小车版 QT 安装

小车版 QT安装，将对应的功能包 qt_ros_test.zip解压后放置在工作空间中，

直接编译即可。

catkin_make -DCATKIN_WHITELIST_PACKAGES="qt_ros_test"

1.2虚拟机版 QT 安装

1 虚拟机配置安装功能包

此功能包在虚拟机端安装、运行。将功能包 qt_ros_test.tar.gz解压后放置在

虚拟机端的工作空间的 src文件夹下(注意：要在虚拟机中解压，解压出来的

qt_ros_test/lib目录下才会有 libQSsh.so文件)，对功能包赋权限：

sudo chmod 777 -R ~/wheeltec_robot/src

然后 cd ~/wheeltec_robot到工作空间目录下，使用以下指令进行编译。

catkin_make -DCATKIN_WHITELIST_PACKAGES="qt_ros_test"

2 安装依赖包

此功能包在运行程序之前，需要安装相关依赖包，才能运行成功，运行以下

命令安装相关依赖功能包：

sudo apt-get install expect

3 配置/etc/hosts 文件

为了保证虚拟机端能够正常接收小车端的话题信息，虚拟机端将小车端的 IP

和小车的用户名添加到虚拟机的 /etc/hosts 中，如果不填加，则在 topic list中可

以看到 topic，但是可能会无法获取其数据。

打开/etc/hosts文件

sudo gedit /etc/hosts

将小车端的 IP、用户名添加进去

192.168.0.100 wheeltec
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图 1-2-1 hosts文件配置

修改完 hosts文件后重启网络

sudo /etc/init.d/networking restart

4 配置 launch 文件

打开 qt_ros_test.launch文件，将自己虚拟机密码填写进图片中红色框区域，

默认设置为 dongguan。

图 1.2.2 launch配置

5 设置与小车 ssh 无密码登录（自行设置）

需要设置 ssh无密码登录自己的小车。

a. 运行 ssh-keygen命令。

ssh-keygen

提示 Enter file in which to save the key时按下回车键，提示 Overwrite (y/n)时

输入 y再按回车键，提示 Enter passphrase和 Enter same passphrase 时直接按下回

车键即可。详细如下图
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图 1.2.3 命令 1

b. 运行以下命令

ssh-copy-id wheeltec@192.168.0.100

根据提示输入 yes后再输入自己小车密码即可。

图 1.2.4 命令 2

如出现报错，按照提示复制运行白色框框内的命令

mailto:wheeltec@192.168.0.100
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图 1.2.5 报错

操作完成后可自行检查一下有没有设置成功。输入 ssh -Y

wheeltec@192.168.0.100命令登录小车时，不用输入密码可直接登录说明设置成

功。

2. 功能介绍

2.1功能包启动方法

1 小车版 QT 启动方法

不要使用启动 qt_ros_test.launch的方式

需要先运行

roscore

然后启动 qt_ros_test节点

rosrun qt_ros_test qt_ros_test

2 虚拟机版 QT 启动方法

连接小车 wifi，在虚拟机端运行以下命令：

运行初始化脚本

在 qt_ros_test/script文件夹下运行以下命令设置 ssh无密码登录、打开小车

端 roscore，等待几秒程序自动结束运行如下图。

bash initssh.sh
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图 2-1-1 initssh.sh脚本运行

运行程序：

roslaunch qt_ros_test qt_ros_test.launch

图 2-1-2 运行打开功能包
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2.2界面功能介绍

图 2-2-1 qt界面 1

1 连接小车端 ROS:

在“ROS_MASTER_URI”中填写小车端的 IP地址，在“ROS_HOSTNAME”

中填写运行 QT所在的 IP地址，点击“连接”按钮即可连接小车。

建议选中“使用环境变量”，使用.bashrc环境，点击“连接”按钮连接小车。

2 键盘控制:

点击“打开键盘控制”即可打开键盘控制小车，再次点击“打开键盘控制”

取消选中状态，即可关闭键盘控制。

打开键盘后，通过鼠标长按界面中的按钮即可控制小车运动，u——左前方，

i——前方，o——右前方，k——停止运动……也可通过长按键盘来控制小车运

动（需先点击一下软件的方向按钮，确保鼠标光标在软件上才能通过键盘控制小

车），此时也可以观察到摄像头图像。

3 打开摄像头：

点击“打开摄像头”即可打开摄像头，打开摄像头的同时，也打开了键盘控

制，再次点击“打开摄像头”取消选中状态，即可关闭摄像头与键盘控制。
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打开摄像头时，点击“刷新话题”，然后在选择栏选中图像话题，点击“图

像订阅”，即可显示图像（默认已订阅/camera/rgb/image_raw话题）。

4 退出程序

点击“退出”，即可关闭整个程序。

图 2-2-2 qt界面 2

5 命令行显示、发送命令:

在运行某一功能或者命令的时候，此处会打印运行过程中的日志信息。在命

令行底下输入命令后，按回车键或者是点击“发送”按钮，即可发送命令。可以

在此处输入命令运行 ROS功能包，或者运行 linux命令。

点击“结束运行”，可以结束功能包运行。

6 常用功能包运行：

2D建图：点击“2D建图”即可运行命令，软件自动打开 rviz。此时，点击

界面右上角的“基本”，即可通过界面右侧的键盘来控制小车运动。

2D建图保存：在 2D建完图后，需要注意的一点是要先点击“建图保存”

来保存地图。此时，需要等待几秒时间，等待“建图保存”按钮由选中状态变成

正常状态便可点击“2D建图”按钮关闭 2D建图。
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键盘控制：点击“打开键盘控制”，或者运行包含

turn_on_wheeltec_robot.launch功能包的其他功能时，都能通过界面中的键盘按钮

控制小车运动。

其他功能：单击某一功能即可运行，此时会在左侧命令行中显示有关的日志

信息。

再次单击该功能按钮，即可结束功能包的运行。在运行功能包过程中，其他

功能按钮变灰色不可选中，只有某一功能包结束后，才恢复可选中状态。

图 2-2-3 功能运行中

图 2-2-4 功能运行结束

7 快捷命令运行
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点击右上角“快捷命令”，即可出现在界面右侧。

其中包括了打开 rqt、rviz软件，对小车工作空间进行挂载、卸载等操作，

点击相关功能按钮即可运行，相关运行过程的日志信息将会在左侧“命令行”中

打印显示出来。

图 2-2-5 qt界面 3
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