
第 1 页 共 8 页

树莓派 5_Docker 镜像

使用说明
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1. Docker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。

此外，树莓派 5还新增支持 docker ROS1 Melodic和 ROS2 Humble这两个操作系

统版本。为开发者提供了一个便捷的平台，可以在同一套环境中无缝切换和使用不同的

ROS版本。

2.进入 Docker的常见命令

2.1 ros1_start / ros2_start
运行 ros1_start，启动一个已停止的容器。启动成功会打印该容器的名称 ros1，

此时，容器会在后台运行，关闭终端并不影响容器运行。（此处以 ROS1为例，

ROS2同理）

图 2. 1 运行 ros1_start
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2.2 ros1 / ros2
容器启动后，并不能直接运行功能命令。需要先运行 ros1 / ros2，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。

图 2.2运行 ros1

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。

2.3 ros1_stop / ros2_stop
另外打开一个终端运行 ros1_stop 会关闭已启动的 ros1 容器。关闭成功会

打印该容器的名称 ros1。此时，运行 ros1 并不会进入容器终端，需要先运行

ros1_start 或 ros1_restart 启动容器。
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图 2.3运行 ros1_stop

2.4 ros1_restart / ros2_restart
如果您需要重启容器，另外打开一个终端运行对应命令，重启成功会打印该

容器的名称 ros1，此时，容器会在后台运行，关闭终端并不影响容器运行。

图 2.4运行 ros1_restart

3.进入 Docker后功能使用说明

打开小车主控终端后，运行 ros1_start 在后台开启 docker 容器后，再运

行 ros1 进入到容器终端，在此终端上运行 ROS1 功能即可。
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图 3.1运行 ros1功能

可运行 exit 返回到小车主控系统终端。

4. ROS1多机通信配置

1、进入 ros1容器后输入 cd ~ && gedit .bashrc

图 4.1打开 bashrc文件

2、在 bashrc文件末尾添加以下字段：

export ROS_MASTER_URI=http://192.168.0.100:11311

export ROS_HOSTNAME=192.168.0.100

export SVGA_VGPU10=0
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3、保存并运行 source .bashrc

5.在 Docker中编译功能包

5.1、ROS1编译

进入 ROS1容器后运行 cd /home/wheeltec/wheeltec_robot进入工作空间路

径下

指定功能包编译：

catkin_make -DCATKIN_WHITELIST_PACKAGES="功能包名"

解除指定功能包编译：”

catkin_make -DCATKIN_WHITELIST_PACKAGES=""

下图为指定功能包编译示例：

图 5.1 ROS1编译指令
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图 5.2 ROS1编译

5.2、ROS2编译

进入 ROS2容器后运行 cd /home/wheeltec/wheeltec_ros2进入工作空间路径

下

单独编译功能包，如只编译 turn_on_wheeltec_robot

colcon build --packages-select turn_on_wheeltec_robot

编译全部功能包：

colcon build

注意：用户修改 launch文件内容后需要编译才能生效。
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图 5.2 ROS2编译指令

6.树莓派 5的远程桌面软件 vnc

树莓派 5上配有专用的 VNC工具，在 Windows 操作系统中使用 VNC 需

要安装指定的 VNC 客户端工具，名称叫 RealVNC

我们可以在 windows的Microsoft Store中搜索 realvnc进行下载安装

图 6 安装 realvnc
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