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1. 在ROS2环境下打开摄像头查看实时视频

1.1 准备工作

1 首先确保轮趣小车已连接到网络，并且 IP地址为 192.168.0.100。如果

出现了不能 ping通小车 IP 的情况，可以查看【资料包\WHEELTEC ROS机器人

通用资料\4.ROS相关的 ubuntu基础教程\4.远程命令行控制：SSH\远程命令行控

制：SSH_2024.07.27.pdf】。而且需要确保有权限通过 SSH访问轮趣小车。

2 安装好 rqt工具，将相机连接到小车，用于查看摄像头视频。

3 确认你的相机的型号，如和默认型号不符，可以在【源码

\wheeltec_ros2\src\turn_on_wheeltec_robot\launch\wheeltec_camera.launch.py】中选

择具体型号。

图 1-1-1 /turn_on_wheeltec_robot/launch/wheeltec_camera.launch.py

选择匹配的相机型号

1.2 操作步骤

1 打开一个终端

在虚拟机 ubuntu系统桌面下，键盘同时按下 Ctrl+alt+T，即可打开终端，如

下图所示：
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图 1-2-1 Ctrl+alt+T显示终端

2 打开 SSH 终端

在终端中输入 ping 192.168.0.100，如果可以 ping 通，代表可以使用 SSH 进

行远程登录，再打开一个终端并输入：ssh -Y wheeltec@192.168.0.100，输入密码：

dongguan。可以出现如下界面，可以发现用户名变成了小车用户名。

图 1-2-2 终端中输入 ping 192.168.0.100
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图 1-2-3 ssh成功界面

3 打开相机 launch 文件

终端输入：ros2 launch turn_on_wheeltec_robot wheeltec_camera.launch.py，即

可完成 camera打开，可以看到如下界面。

图 1-3-1 打开相机 launch文件

4 打开 rqt_image_view

再打开一个终端，输入 ros2 run rqt_image_view rqt_image_view，即可打开

rqt_image_view显示工具。
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图 1-4-1 打开 rqt_image_view

此时，系统会自动弹出显示图像工具，可以在上面的下拉按钮选择不同的图

像类型，如下图选择/camera/color/image_raw，即可显示彩色图像。选择 depth话

题对应深度图像，部分图像无法查看为正常现象。

图 1-4-2 彩色图像显示

1.3 关闭终端

在 rqt图像显示工具点击右上角红色叉号即可关闭界面，终端关闭可在终端

输入 Ctrl+C暂停运行后，点击终端右上角红色叉号关闭终端。
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