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ROS2 深度学习功能使用与讲解

1.功能简介

Orin系列主控ROS2当中的深度学习功能，主要是通过Pytorch框架中的Yolo

算法在 Orin主控上外接摄像头进行实时目标检测，具体效果表现为：相机及深

度学习功能启动后，可通过 rqt窗口查看摄像头画面中物体的实时检测结果、置

信度、帧率等信息。

2.使用方法

在进行 SSH远程登录后的终端运行相机启动文件。

（SSH远程登录操作请查看 ROS2小车上手操作文档或功能演示视频）

ros2 launch usb_cam usb_cam_launch.py

图 1 终端运行命令行示意图

接下来运行深度学习功能启动文件。

ros2 launch ultralytics_ros2 yolo.launch.py

图 2 终端运行命令行示意图

功能启动后需等待加载模型完成，需注意不同大小的模型文件所需加载时间

不同，以 yolov8s为例需等待 20s左右，加载完成后可通过在另一终端中输入 rqt

查看检测结果。
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图 3 检测效果示意图

3.注意事项

默认订阅/image_raw图像话题进行检测、如需订阅其他话题请修改功能启动

文件/home/wheeltec/wheeltec_ros2/src/ultralytics_ros2/launch/yolo.launch.py中的

input_image_topic字段，设置为‘所需话题’

支持检测 ultralytics框架下自定义训练的 yolo模型，训练好的.pt模型文件建

议存放在/home/wheeltec/wheeltec_ros2/src/ultralytics_ros2/model路径下，之后需

修改/home/wheeltec/wheeltec_ros2/src/ultralytics_ros2/launch/yolo.launch.py中

model字段，设置为‘自定义模型路径’

图 4 订阅话题/模型修改示意

另外需注意，如果重新编译了 ultralytics_ros2功能包，则需要修改

/home/wheeltec_ros2/install/ultralytics_ros2/lib/ultralytics_ros2/detection_node中的
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python解释器路径，修改成如下图所示。

图 5 修改 python解释器示意

修改完成后 source /home/wheeltec_ros2/install/setup.bash后可以正常运行功

能不报错。

4.功能讲解

深度学习功能涉及源码存放在 ultralytics_ros2功能包中，yolo.launch.py负责

传入超参及启动 detection_node节点进行目标检测，detection_node.py文件中进

行获取启动文件传入的超参，摄像头原始图像订阅、格式转换，模型加载、通过

ultralytics视觉库集成的 yolo算法对传入图像进行处理输出预测结果，并将检测

结果通过 opencv进行可视化处理并以一个新的图像话题（/detected_image）进行

发布,从而达到目标检测的效果。

图 6 yolo目标检测功能对应的 rqt_graph
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