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无线手柄功能使用与讲解 

1. 功能简介 

将无线手柄的 usb 适配器接入虚拟机/树莓派后，打开手柄控制节点以及

ROS 端接收手柄数据节点，再通过相关功能包订阅数据话题和发布速度话题，

从而实现通过无线手柄控制小海龟以及 ROS 小车运动。 

2. 使用方法 

   ① 安装配置 

在 linux 环境下使用 joy 手柄，需要先安装相关驱动。前期准备如：虚拟机

操作系统 Ubuntu18.04，ROS 版本为 melodic，无线手柄，使用 WHEELTEC 树

莓派版本的阿克曼小车进行测试。手柄及其适配器如图所示。 

 

无线手柄以及 usb 适配器 

1) 在虚拟机/树莓派中连接手柄： 

将手柄的 usb 适配器接入虚拟机/树莓派中，此时手柄会自动与适配器进行

连接，无需用户再次配对。配对完成后，手柄的红灯会常亮，若为绿灯，则表

示是其它控制模式，需要长按[MODE]按键 5 秒，切换模式。如图所示。需要

注意的是，手柄的自动锁定时间为 5 分钟，即如果用户超过 5 分钟未唤醒手

柄，则手柄进入睡眠状态，此时长按 5 秒[MODE]按键即可唤醒手柄。 
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WHEELTEC joy 手柄连接上虚拟机/树莓派时的亮灯状况 

首先把手柄插入虚拟机/树莓派，如果用户是使用虚拟机进行测试，需要把

usb 适配器接入电脑主机，会弹出一个交互弹窗，如图所示。 

 

WHEELTEC joy 手柄连接上虚拟机时的交互弹窗 

接入之后可以通过检查输入以下命令查看： 

ls /dev/input 

在终端输出中，带有 js#字样的设备一般就是手柄了。若在虚拟机中点击确

认后，输入查看设备的命令找不到手柄设备，则需要再确认一遍 usb 适配器是

否真正连接至虚拟机中。具体步骤为： 

1. 右击虚拟机名字，弹出选项卡； 

2. 选择[可移动设备]—>[Microsoft TGZ Controller]—>[连接]。 
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WHEELTEC joy 手柄连接上虚拟机的检查步骤 

如图所示，终端显示的“js0”即为无线手柄的接口。注意：有的电脑会出

现 js0，js1，此时只需要拔出手柄的 usb 接收器后再看设备，缺少哪个设备就是

手柄的接口。一般默认的无线手柄接口是 js0。 

 
WHEELTEC joy 手柄设备号 

或使用”lsusb”指令查看虚拟机/树莓派是否正确识别手柄的 usb 适配器。 

虚拟机识别到 WHEELTEC joy 手柄 

2) 检查无线手柄是否工作： 

使用 jstest 命令来检查它是否工作，及测试无线手柄每个键所对应的数

字，终端中输入以下命令进行查看： 

sudo jstest /dev/input/js0 

 

若没有安装 jstest，则运行以下指令： 

sudo apt-get install joystick 
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WHEELTEC joy 手柄工作状态 

结果如图所示，该无线手柄有 8 个轴向输入，11 个按键输入。通过操控手

柄，可以看到数据源源不断地进行更新，分别按动按键来测试其所对应的数

字。 

3) 无线手柄驱动安装： 

将手柄接入虚拟机/树莓派中之后，需要安装 ros 的 joystick_drivers 驱动功

能包。该功能包包含了使用手柄操作机器人所需的所有节点和驱动程序，其主

要作用是将手柄输入状态转换为 ROS 消息。该功能包通过以下指令进行安装： 

sudo apt-get install ros-melodic-joystick-drivers 

驱动功能包安装完成后，将【wheeltec_joy_control】这个功能包放入工作

空间，使用”catkin_make”命令进行编译。编译完成后如下图所示。完成编译之

后即可测试手柄数据信息。 

 

编译功能包 
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在启动 joy_node 节点之前要先设定一下这个节点所读取的手柄设备 

rosparam set joy_node/dev "/dev/input/js0" 

打开第二个终端，启动 joy_node 节点 

roslaunch wheeltec_joy joy_data.launch  

此时终端输出信息如下图所示，打开读取手柄数据的节点时，会出现一个

警告，这个警告不影响使用，是可以忽略的。 

 

启动 joy_node 节点的终端信息 

测试用手柄向 ROS 端发送数据,可以通过如下命令来查看节点发布的/joy 话

题数据： 

 

查看 joy 话题数据 
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按下手柄的任一按键，若显示如上图所示的数据，则表示树莓派/虚拟机能

成功收到手柄发送的消息。在应用中只要节点订阅该话题即可以通过手柄来向

该节点发布命令。主要用到的手柄按键与/joy 话题中对应的变量关系如下图所

示。 

 

手柄控制主要按键 

   ② 通过无线手柄在虚拟机端控制小海龟运动 

1) 建立并编译工作空间： 

安装手柄驱动功能包后，建立工作空间（如图建立了名为“joy_control”的

工作空间），并把虚拟机端手柄控制小海龟运动的功能包

【wheeltec_joy_control】放入工作空间目录下的 src 文件内。在工作空间目录下

使用”catkin_make”命令进行编译。如下图所示： 

 
把功能包放入 src 目录下 
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编译工作空间 

2) 在虚拟机端运行 launch 文件启动手柄控制小海龟运动的功能，然后使用手

柄控制小海龟运动，终端会一直更新消息。 

roslaunch wheeltec_joy joy_control.launch 

 

手柄控制小海龟运动 

控制操作为：左边摇杆的前后左右四个方向控制小车的前进和后退，以及

左右转向，前后推动右边的摇杆实现小海龟的前进和后退的加减速，左右推动

右摇杆实现小海龟的转向加减速。 

运行 joy_control.launch 文件之后，终端会不断打印小海龟的线速度与角速

度，此时小海龟运动如下图所示。 

 
手柄控制小海龟运动 
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   ③ 通过无线手柄控制 ROS 小车运动 

1) 编译工作空间： 

将 ros 主控端使用手柄控制小车运动的功能包【wheeltec_joy_control】拖拽

进树莓派的工作空间下使用”catkin_make”命令进行编译。编译完成后如图所

示。 

 

编译手柄控制功能包 

2) 启动机器人底盘初始化节点： 

roslaunch turn_on_wheeltec_robot turn_on_wheeltec_robot.launch 

3) 在树莓派端运行 launch 文件启动手柄控制小车运动的功能，便可以使用手

柄控制小车运动 

roslaunch wheeltec_joy joy_control.launch 

 

运行 launch 文件 

控制操作为：左边摇杆的前后左右四个方向控制小车的前进和后退，以及

左右转向，前后推动右边的摇杆实现小车的前进和后退的加减速，左右推动右

摇杆实现小车的转向加减速。按下手柄中的【B】键后，切换为麦轮车控制模
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式，可左右平移，按下【A】键时，恢复正常转向模式。需注意：阿克曼小车

无法实现自转运动。 

3. 使用无线手柄功能程序讲解 

   ① 使用无线手柄功能启动框架： 

 

虚拟机端使用手柄控制小海龟运动的启动框架图  

 

 ros 主控端使用手柄控制小车运动的启动框架图 
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   ② 查看使用无线手柄功能的节点： 

rqt_graph 

 

虚拟机端使用手柄控制小海龟运动的节点关系图 

 

 ros 主控端使用手柄控制小车运动的节点关系图 

   ③ 查看使用无线手柄功能的 TF 树： 

rosrun rqt_tf_tree rqt_tf_tree 

虚拟机端使用手柄控制小海龟运动功能没有 TF 树。 
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ros 主控端使用手柄控制小车运动功能 TF 树 

   ④ 使用无线手柄功能的 launch 文件解析： 

1) 虚拟机端无线手柄控制小海龟运动的 launch 文件解析： 

joy_control.launch 文件实现了使用无线手柄控制小海龟进行运动，首先打开

了小海龟运动画面，再打开手柄控制节点以及 ROS 端接收手柄数据节点。文件

内容如下图所示。 

 

joy_control.launch 文件内容 

control.cpp 文件订阅了订阅手柄发来的数据话题/joy,发布了小海龟运动速度

话题/turtle1/cmd_vel 。接收到/joy 话题数据之后，进入 wheeltec_joy() 回调函

数。 

在控制手柄动作时可以发现，操纵左摇杆前后动作时，发现 axes[1]从 -1 变

化到 1，此时将它设置为线速度的方向，并将预先设置好的速度定值赋值给

linear.x；操纵左摇杆左右动作时，发现 axes[0]从 -1 变化到 1，此时将它设置为

角速度的方向，并将预先设置好的速度定值赋值给 angualr.z；操纵右边遥感前
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后动作时，axes[4]从-1 逐渐变换到 1，此时将它设置为 linear.x 的系数；操纵右

边遥感左右动作时，axes[3]从-1 逐渐变换到 1，此时将它设置为 angualr.z 的系

数，从而在回调函数中实现通过操作手柄的两个摇杆来控制小海龟运动和加减

速，最后将速度数据发布至/turtle1/cmd_vel 话题中。回调函数内容如下图所

示。 

 

control.cpp 文件内容 

2) ros 主控端使用无线手柄控制小车运动的 launch 文件解析： 

joy_control.launch 文件实现了使用无线手柄控制树莓派小车进行运动，运行

这个 launch 文件前需要先打开机器人底层控制节点，再打开手柄控制节点以及

ROS 端接收手柄数据节点。在参数服务器中添加了小车起始时的默认角速度与

线速度。文件内容如下图所示。 

 
joy_control.launch 文件内容 
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control.cpp 文件和在虚拟机端使用的 control.cpp 文件大致相同。改动地方为

订阅了手柄发来的数据话题/joy,发布了控制小车运动的速度话题/cmd_vel 。接

收到/joy 话题数据之后，进入 wheeltec_joy() 回调函数。文件内容如下图所示。 

 

control.cpp 文件内容 
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