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ROS2 自动回充功能使用与讲解

1.1 功能简介

ROS2自动回充功能主要依赖于 ROS2导航来实现。在开启导航的基础上，

用户可以通过 rviz2上的箭头指定充电桩的位置，然后通过键盘发出自动回充开

启命令，小车会导航至充电桩附近进行对接充电。在这个过程中，ROS2主要帮

助小车定位以及找到充电桩，而对接的逻辑由底层的充电装备和充电桩共同实现。

1.2 使用方法

1 车型、电池容量参数配置

打开自动回充功能包“auto_recharge_ros2”,找到“robot_info.yaml”文件，

对 car_mode车型参数和 BatteryCapacity电池容量参数进行修改。

对于 car_mode参数，请保持与“turn_on_wheeltec_robot”功能包下的

turn_on_wheeltec_robot.launch.py文件下的车型一致。

对于 BatteryCapacity参数，如果您购买的车型为 R550 PLUS大车，标配电

池容量为 6100，若车型为 R550 ROS教育机器人，标配容量为 5300。该参数并

不影响自动回充的行为、效果，只影响充电时终端的输出提示的充电参考时间。

2 完成建图

在使用自动回充功能前，请先完成建图。SSH登录小车后，执行以下命令：

开启建图功能：

ros2 launch slam_gmapping slam_gmapping.launch.py

遥控小车完成建图，然后保存地图：

ros2 launch wheeltec_nav2 save_map.launch.py

3 启动自动回充功能

完成建图后，执行以下命令：

开启导航功能：

ros2 launch wheeltec_nav2 wheeltec_nav2.launch.py

开启自动回充功能：

ros2 run auto_recharge_ros2 auto_recharge

在成功开启自动回充后，终端输出如下：
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4 添加充电桩位置可视化话题

运行 rviz2，按以下操作步骤添加充电桩位置可视化内容：点击 rviz左下角

的“Add”，选择“By topic”，找到/gola_marker，添加“MarkerArray”。

5 标定充电桩的位置

在进行自动回充前，需要先标定充电桩实际的摆放位置：

右击选中“2D Goal Pose”,选择“Tool Properties”.在弹出的窗口中，将 2D

Goal Pose 的话题名称修改为充电桩位置名称“charger_position_update”，接着

使用 2D Goal Pose箭头即可进行充电桩位置的标定。
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标定完成后，rviz地图上会显示充电桩的位置与方向。

6 开始自动回充

在运行自动回充功能的终端下，按下键盘上的“q”键。此时机器人会导航

到充电桩前面，然后进行对接充电。在对接成功后，终端会显示充电信息。

按下 q，机器人开始导航到充电桩位置提示：

对接成功后，终端提示充电信息：

需要注意的是，该信息仅供参考，因为小车充电的过程并不会一直保持恒定

电流充电，而是一个先快后慢的过程。
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7 其他参数配置说明

robot_info.yaml文件下还有“diff_point”与“diff_angle”两个参数。这两个

参数与机器人寻找充电桩时的导航点相关。

假如 diff_point设置为 1.2，diff_angle设置为 -15.有如下含义：机器人寻找

充电桩时，导航点位于充电桩方向直线距离 1.2米处，与充电桩方向的偏移角度

为 -15度。具体如下图，红色箭头为用户标定的充电桩位置，绿色箭头为机器人

导航的位置和方向：

1.3关于导航 API 学习文档

Nav2 — Navigation 2 1.0.0 文档 (fishros.com)

http://dev.nav2.fishros.com/doc/index.html
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