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序言

本文档旨在帮助大家在不购买 WHEELTEC 整车的情况下，也能使用

WHEELTEC 的源码实现 ROS2 机器人导航。文档基于 galactic版本把实现导航

需要的全部依赖进行了说明，并提供了解决方案。

同时希望各位同学保持独立思考的习惯，很多问题都可以通过搜索引擎进行

查找解决，例如编译报了 xxx 红色错误，一般搜索该 xxx 内容就可以看到解决

方案。

Linux、Python、C++、ROS、STM32 等基础知识，在 B 站上也有大量优

秀视频教程.
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1.编译过程

1.1新建一个工作空间【wheeltec_ros2】

新建一个工作空间【wheeltec_ros2】，将源码 SRC文件拷贝至 wheeltec_ros2

工作空间中。以 galactic版本为例进行编译说明，如果用户使用其他版本的 ROS2

系统，需要将 galactic更换为指定版本，如 foxy/humble。

1.2运行 rosdep update

在系统环境中运行 rosdep init后，运行 rosdep update。

使用一键安装依赖指令，在工作空间文件夹路径下运行 rosdep 的一键安装

依赖命令。注意工作空间文件夹不是 src 文件夹。在工作空间下运行以下命令

可以安装绝大部分功能包依赖：

rosdep install --from-paths src --ignore-src -r -y

或

rosdep install --from-paths src --ignore-src -r -y --rosdistro galactic
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运行完成后会显示#all required rosdeps installed successfully

1.3关于二进制安装的功能包

在 wheeltec_ros2中，二进制安装的功能包有：

usb_cam-ros2：在 ROS中使用 UVC协议的相机功能包

sudo apt install ros-galactic-usb-cam

joint-state-publisher：发布机器人的关节状态

sudo apt install ros-galactic-joint-state-publisher*

robot-localization：基于卡尔曼滤波在 ROS系统上比较成熟、应用比较广泛

的一个机器人动态定位软件包。

sudo apt install ros-galactic-robot-localization*

web_video_server-ros2：网络视频服务器，在 ROS中启动相机，运行网络视

频服务器后可以在浏览器中查看相机实时图像。

sudo apt install ros-galactic-async-web-server-cpp*

wheeltec_robot_rtab:RTAB算法建图，可获取 3D视觉点云

sudo apt install ros-galactic-rtab*

wheeltec_cartographer:cartographer算法建图

sudo apt install ros-galactic-cartographer*
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wheeltec_slam_toolbox:slam_toolbox算法建图

sudo apt install ros-galactic-slam-toolbox*

1.4编译以及报错解决

主要是安装一些 rosdep 遗漏的依赖，如果是拷贝了整个 wheeltec_ros2/src

源码，则需要安装以下依赖：

sudo apt install ros-galactic-test-msgs* -y

sudo apt install ros-galactic-behaviortree-cpp-v3* -y

sudo apt install ros-galactic-ompl -y

sudo apt install ros-galactic-async-web-server-cpp* -y

sudo apt install ros-galactic-filters -y

sudo apt install ros-galactic-diagnostic-updater

sudo apt install ros-galactic-gazebo-ros-pkgs -y

若使用某个功能包出现报错，可以根据下面的解决方法进行编译。

在工作空间目录下运行编译指令：

cd ~/wheeltec_ros2

colcon build

出现报错：

Could not find a package configuration file provided by "test_msgs" with

any of the following names:

解决办法，安装 test-msgs依赖：

sudo apt install ros-galactic-test-msgs*
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安装完成后，继续编译：

colcon build

出现错误：

Could not find a package configuration file provided by

"behaviortree_cpp_v3" with any of the following names:

解决方法，安装 behaviortree-cpp-v3依赖：

sudo apt install ros-galactic-behaviortree-cpp-v3*
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安装完成后继续编译，出现报错：

Could not find a package configuration file provided by "ompl" with any of

the following names:

解决方法：安装 ompl依赖

sudo apt install ros-galactic-ompl -y

安装完成后继续编译，出现报错：

project has asked CMake to find a package configuration file provided by

"async_web_server_cpp", but CMake did not find one
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解决办法：

sudo apt install ros-galactic-async-web-server-cpp* -y

安装完成后继续编译，出现报错：

Could not find a package configuration file provided by "filters" with any

of the following names:

解决办法：安装 filters依赖

sudo apt install ros-galactic-filters -y

继续编译，出现报错：
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Could not find a package configuration file provided by "wheeltec_rrt_msg"

with any of the following names:

解决办法：

单独编译 wheeltec_rrt_msg功能包，使系统获得自定义的 msg
colcon build --packages-select wheeltec_rrt_msg

编译完成从后运行 source install/setup.bash，使工作空间的环境变量生效，使

用 ros2 interface list -m命令可以查看到 wheeltec_rrt_msg的内容：

继续编译功能包：

出现报错：

Could not find a package configuration file provided by

"diagnostic_updater" with any of the following names:

解

决办法：安装 diagnostic-updater依赖

sudo apt install ros-galactic-diagnostic-updater
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继续编译功能包：

出现报错：

ModuleNotFoundError: No module named 'ament_package'

解决办法：这里的报错是因为系统没有识别到 galactic环境，需要 source一

遍环境变量，运行以下指令：

source /opt/ros/galactic/setup.bash

或在 ~/.bashrc文件中增加一句：‘source /opt/ros/galactic/setup.bash’
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增加后在终端输入：source ~/.bashrc即可

继续编译功能包：

出现报错：

Could not find a package configuration file provided by "gazebo_ros_pkgs"

with any of the following names:

解决方法：安装 gazebo-ros-pkgs依赖

sudo apt install ros-gazebo-ros-pkgs -y
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继续编译功能包：

出现报错：

Could not find a package configuration file provided by "bondopp" with any of

the following nanes

解决方法：安装 bondopp依赖

sudo apt-get install ros-humble-bondcpp

继续编译功能包：

出现报错：

Could not find a package configuration file provided by "image_common"

withany of the following names
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解决方法：安装 image_common依赖

sudo apt-get install ros-humble-image-common

继续编译功能包，编译完成，如图所示：

1.5Astra相机相关依赖

若编译前没有安装 astra奥比相机功能包相关的依赖，则会出现以下类型报

错：

报错 1：Could not find a package configuration file provided by "glog" with any

of the following names:

报错 2：Could not find a package configuration file provided by "magic_enum"

with any of the following names:

报错 3：

/home/wheeltec/wheeltec_ros2/src/ros2_astra_camera/astra_camera/src/ob_camera_i
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nfo.cpp:14:10: fatal error: nlohmann/json.hpp: No such file or directory

14 | #include <nlohmann/json.hpp>

所以编译奥比相机 SDK前需要先安装依赖：

step1:
sudo apt install libgflags-dev nlohmann-json3-dev \

ros-galactic-image-transport ros-galactic-image-publisher

step2:安装 glog依赖

cd ~

wget -c https://github.com/google/glog/archive/refs/tags/v0.6.0.tar.gz -O

glog-0.6.0.tar.gz

tar -xzvf glog-0.6.0.tar.gz

cd glog-0.6.0

mkdir build && cd build

cmake .. && make -j4

sudo make install

sudo ldconfig

step3:安装 magic_enum依赖

cd ~

wget -c

https://github.com/Neargye/magic_enum/archive/refs/tags/v0.8.0.tar.gz -O
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magic_enum-0.8.0.tar.gz

tar -xzvf magic_enum-0.8.0.tar.gz

cd magic_enum-0.8.0

mkdir build && cd build

cmake .. && make -j4

sudo make install

sudo ldconfig # Refreshing the link library

step4: 安装 libuvc依赖

git clone https://github.com/libuvc/libuvc.git

cd libuvc

mkdir build && cd build

cmake .. && make -j4

sudo make install

sudo ldconfig # Refreshing the link library

step5:
cd ~/wheeltec_ros2/src/ros2_astra_camera/astra_camera/scripts

sudo bash install.sh

sudo udevadm control --reload-rules && sudo udevadm trigger

step6 :编译相机 SDK
cd ~/wheeltec_ws

source /opt/ros/galactic/setup.bash

colcon build --packages-select astra_camera_msgs

colcon build --packages-select astra_camera

出现报错：

Target "astra_camera" links to target "LibUVC::UVCShared" but the target

was not found. Perhaps a find_package() call is missing for an IMPORTED

target, or an ALIAS target is missing?

解决办法，修改 ros2_astra_camera/astra_camera文件夹下的CMakeLists.txt，

将 LibUVC::UVCShared 修改为${libuvc_LIBRARIES}，保存后编译即可。
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1.6 轮趣系统环境的编译顺序要求

由于目前环境内二进制安装与源码编译安装的功能包共存（主要为 nav2系

列功能包），需要按以下步骤编译，否则会出现以下报错。

Stderr: nav2_mppi_controller......

Generator.initialize(settings,false)....

 先卸载 mppi路径规划：

sudo apt autoremove ros-humble-nav2-mppi-controller

 再编译：colcon build

 再安装 mppi路径规划：

sudo apt install ros-humble-nav2-mppi-controller
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