
第 1 页 共 3 页

ROS2 键盘控制功能使用与讲解

1.功能简介

ROS2 当中的键盘控制功能，主要是通过读取键盘键值并根据读取到的键值

相应发布/cmd_vel速度话题来实现小车键盘控制，具体效果表现为：键盘控制功

能启动后，小车可以根据终端中提示的按键来对小车进行前进、后退、转弯、加

减速等操作。

2.使用方法

wheeltec_robot_keyboard 实现使用键盘控制操控机器人的功能。运行键盘控

制节点时，用户可以通过按下键盘按键发布/cmd_vel的速度话题。

一般在WHEELTEC ROS2机器人打开键盘控制节点前需要先开启底盘控制，

使用键盘控制指令为：

#开启底盘控制

ros2 launch turn_on_wheeltec_robot turn_on_wheeltec_robot.launch.py

#开启键盘控制

ros2 run wheeltec_robot_keyboard wheeltec_keyboard

终端输出如下：

图 1 wheeltec_keyboard运行效果

根据终端输出提示，键入[i] [,][j][l]分别代表控制机器人前进后退往左往右，

[k]键发布 0的速度指令使机器人停止运动，符合阿克曼运动模型的机器人无法

直接往左或往右运动。
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q代表着将小车当前的线速度和角速度乘以 1.1，z代表着将当前小车的线速

度和角速度乘以 0.9，w和 x分别代表着将小车当前的线速度乘以 1.1和 0.9但角

速度保持不变，e和 c分别代表着将小车当前的角速度乘以 1.1和 0.9但线速度

持不变。

b键可以使小车在全向和常规（阿克曼）两种模式间切换，在常规模式（阿

克曼）下小车的 j是向左转，切换到全相模式之后 j键就变成了小车向左平移，l

键就变成了小车向右平移。

3.注意事项

注意终端中的信息，键盘控制默认模式为常规模式（CommonMode），当按

b键切换至全向模式（OmniMode）时，阿克曼和四驱车型因机械结构限制无法

执行向左/向右平移的操作。

4.功能讲解

ROS2键盘控制功能是通过

~/wheeltec_ros2/src/wheeltec_robot_keyboard/wheeltec_robot_keyboard/wheelte

c_keyboard.py

这一文件实现的，源码中通过 get_key函数实时读取键值

图 2 读取键值函数

并在接下来的主函数中创建 wheeltec_keyboard节点，根据获取到的键值进

行处理并发布一个 ROS速度话题使小车能够根据不同键值执行对应操作，从而

实现小车键盘控制。



第 3 页 共 3 页

图 3 键盘控制主函数

图 4 键盘控制功能对应 rqt_graph
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