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ROS2_Docker 镜像使用说明
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1.简介

Docker是一种软件虚拟化机制，可以在同一个操作系统内核之上实现文件

系统、应用程序的隔离。每一个互相隔离的单元称为一个“容器(Container)”。

每一个应用程序可以运行在一个容器内，就像运行在一个独立的操作系统一

样。这一“操作系统”已经安装了应用软件所依赖的完整运行环境，而且不依赖

宿主机的软件环境。用户只需从镜像中启动容器，就可以直接使用软件，这就避

免了脆弱的运行时环境依赖问题。

简单来说 Docker是一种轻量级的“虚拟机”，每一个容器都是一个独立的

文件系统。

ROS2是一个典型的具有复杂且脆弱依赖项的系统。各种库都有特定的版本

要求，如果依赖项损坏且无法修复。因此我们决定将 ROS2转移到 Docker 上运

行，降低损坏依赖项的风险，同时也方便移植到不同系统中。

在 Lubancat4主控中，我们的 ROS2 humble装在 docker容器中，主控的

Ubuntu20环境中几乎没有做任何配置。

2.常见命令

 ros2_start

启动一个已停止的 ros2容器。启动成功会打印该容器的名称 wheeltecros2，

此时，容器会在后台运行，关闭终端并不影响容器运行。

图 2.1 运行 ros_start

 ros2_exec

https://so.csdn.net/so/search?q=Docker&spm=1001.2101.3001.7020
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容器启动后，并不能直接运行功能命令。需要先运行 ros2_exec，进入容器

终端后，才能运行打开相关功能。用户名变灰就说明成功进入 docker容器终端

中了。我们的 ros2环境就是安装在此容器中的，在容器中运行的所有命令都与

主控的系统无关。（如 gedit新建一个文件，这个文件会在容器中生成，在主控

系统中并不会生成）

图 2.2 运行 ros_exec

进入 docker容器终端后，运行 exit可退出容器终端返回到主控系统终端中，

此时用户名颜色不再是灰色。

 ros2_stop

在主控系统中运行 ros2_stop会关闭一个已启动的 ros2容器。关闭成功会打

印该容器的名称 wheeltecros2。此时，运行 ros2_exec并不会进入容器终端，需要

先运行 ros2_start或 ros2_restart启动容器。

图 2.3 运行 ros_stop

 ros2_restart

重新启动 ros2容器。启动成功会打印该容器的名称 wheeltecros2，此时，容
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器会在后台运行，关闭终端并不影响容器运行。

图 2.4 运行 ros_restart

3.使用说明

打开小车主控终端后，运行 ros2_start在后台开启 docker容器后，再运行

ros2_exec进入到容器终端，在此终端上运行 ROS2功能即可。

图 3.1 运行 ros2功能

可运行 exit返回到小车主控系统终端。
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