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1. 软硬件介绍 

1.1. 工控机 

为了满足计算需求，Rover X 选用高性能工控机作为 SLAM 与定位导航的计

算设备。Rover X 所使用的工控机搭载 Intel AlderLake N100 CPU，低功耗高性能，

四核四线程，最大睿频 3.4GHz。工控机配备 8GB DDR5 内存以及 128GB SSD，同

时配有双网口、4 个 USB 口、2 个视频输出接口(HDMI、DP)。 

1.2. Ubuntu 18.04 

Ubuntu 是 ROS 官方提供二进制包支持 Linux 发行版。Ubuntu 是 Linux 发行版

之一，拥有广泛的用户，可以得到庞大的社区支持。Ubuntu 由 Canonical 公司维

护支持，每 6 个月发布一个新版本，每两年发布一个 LTS（长期支持）版本，其

中 Ubuntu 18.04 就是 LTS 版本。 

1.3. ROS Melodic 

ROS(Robot Operating System)即机器人操作系统，于 2007 年由美国加州的

Willow Garage 机器人研究实验室发起。目标是开发一种灵活的系统，以支持各

种各样的机器人软件开发任务，最初主要是用于支持 Willow Garage 的 PR2 机器

人平台。经过 ROS 的不断发展，ROS 已经成为全球范围内，用于学术研究、企

业开发及机器人爱好者等领域的首选框架，对于学术界和工业界的机器人研究起

到了推动作用。ROS 并非传统意义上的“操作系统”，它更像一个中间件或平台，

提供硬件抽象、低级设备控制、实现常用功能的公用库、可视化、消息传递服务

和包管理等功能，为机器人开发提供便利。 

ROS Melodic 是 ROS 官方于 2018 年发布的长期支持版本，在 Ubuntu18.04

系统上提供二进制包维护支持。 



2. 环境配置 

2.1. 配置虚拟机 

2.1.1. 安装 Ubuntu 虚拟机 

(1) 安装 VirtualBox 虚拟机软件 

首先打开链接：https://download.virtualbox.org/virtualbox/7.0.10/VirtualBox-7.

0.10-158379-Win.exe 下载 VirtualBox 虚拟机软件。 

下载完成后，打开下载文件开始安装 VirtualBox，如下图所示。 

 

点击下一步保持默认配置安装即可。 

(2) 虚拟机挂载 Ubuntu 镜像 

打开连接 https://mirrors.ustc.edu.cn/ubuntu-releases/18.04.6/ubuntu-18.04.6-

desktop-amd64.iso 下载 Ubuntu18.04 镜像。下载完成后，打开 VirtualBox，按照

下列图片所示安装 Ubuntu18.04。 

点击新建： 

https://download.virtualbox.org/virtualbox/7.0.10/VirtualBox-7.0.10-158379-Win.exe
https://download.virtualbox.org/virtualbox/7.0.10/VirtualBox-7.0.10-158379-Win.exe
https://mirrors.ustc.edu.cn/ubuntu-releases/18.04.6/ubuntu-18.04.6-desktop-amd64.iso
https://mirrors.ustc.edu.cn/ubuntu-releases/18.04.6/ubuntu-18.04.6-desktop-amd64.iso


 

输入名称并选择下载的 Ubuntu 18.04 镜像，注意勾选”Skip Unattended Inst

allation”。接着点击”Next”： 

 

根据自己电脑的配置设置合适的虚拟机配置，接着点击”Next”： 

 

添加虚拟硬盘，接着点击”Next”： 



 

点击”Finish”，开始安装 Ubuntu 18.04 虚拟机： 

 

如果没有自动启动的话，点击”启动”并等待： 

 

(3) 安装 Ubuntu 

选择”中文简体”，并点击”安装 Ubuntu”： 



 

点击”继续”： 

 

选择”最小安装”并取消勾选”安装 Ubuntu 时下载更新”，接着点击”继续”： 



 

选择”清除整个磁盘并安装 Ubuntu”，并点击”现在安装”： 

 

点击”继续”： 



 

点击”继续”： 

 

配置账号密码，接着点击”继续”，等待安装完成： 



 

安装完成后，点击”现在重启”： 

 

如果一直未重启成功，则点击右上角”X”并选择”强制退出”： 



 

注意，在后面打开使用 Ubuntu 虚拟机时，如果遇到升级提醒，选择”不升级”： 

 

2.1.2. 配置 ROS 环境 

(1) 安装 ROS Melodic 

在 Ubuntu 虚拟机内按”Ctrl+Alt+t”或点击鼠标右键打开终端，并执行以下 sh

ell 命令： 

wget http://fishros.com/install -O fishros && . fishros 

执行后如图，接着输入密码并回车（Linux 输入密码不会明文显示，也不会

显示*等符号，密码输完后回车即可）： 



 

选择”1”： 

 

选择”1”： 

 

选择”2”： 



 

选择”1”： 

 

选择”1”，等待安装完成： 

 

(2) 创建 ROS 工作空间 

首先打开终端执行以下命令创建文件夹： 

mkdir -p ~/ahpu_robot/src 

接着执行以下命令进入文件夹： 

cd ~/ahpu_robot 

执行以下命令编译： 

catkin_make 

(3) 添加环境变量 

打开终端执行以下命令编辑.bashrc 文件： 

gedit ~/.bashrc 

在.bashrc 文件末尾添加”source ~/ahpu_robot/devel/setup.bash”，如图所示： 



 

(4) 测试 ROS 环境 

首先打开终端执行以下命令进入工作空间下的 src 文件夹： 

cd ~/ahpu_robot/src 

执行以下命令创建 hello 功能包： 

catkin_create_pkg hello roscpp 

在 hello 功能包的 src 文件夹下新建 hello_node.cpp 并编辑： 

gedit ~/ahpu_robot/src/hello/src/hello_node.cpp 

加入以下内容并保存： 

 

#include "ros/ros.h" 

int main(int argc, char** argv) 

{ 

   ros::init(argc, argv, "hello"); 

 ROS_INFO("hello ros");  

   return 0;   

} 

 

如图： 



 

接着修改 hello 功能包下的 CMakeLists.txt，取消如图所示的注释部分，即删

除前面的”#”号： 

 

进入工作空间编译并编译： 

cd ~/ahpu_robot/ && catkin_make 

如图： 



 

运行 hello 功能包下的节点测试： 

rosrun hello hello_node 

如图： 

 

虚拟机 ROS 环境配置完成。 

2.2. 配置工控机 

2.2.1. 安装 Ubuntu 系统 

(1) 制作启动 U 盘 

打开链接 https://www.ventoy.net/cn/download.html 下载并解压 Ventoy 工具。

https://www.ventoy.net/cn/download.html


接着插上 U 盘到电脑，双击解压出的”Ventoy2Disk”打开。打开 Ventoy 工具后，

选择要安装 Ventoy 的 U 盘并点击”安装”（注意：给 U 盘安装 Ventoy 会清空 U

盘数据），如图： 

 

安装好后，把前面下好的 Ubuntu 18.04 镜像复制到 U 盘中。 

(2) 开机并安装 Ubuntu 

U 盘插入工控机，开机后会进入 Ventoy 界面，选择 Ubuntu 18.04 镜像并回

车。开机后进入 Ubuntu 安装界面： 

 

后续安装步骤同虚拟机安装 Ubuntu。 



2.2.2. 配置 ROS 环境 

配置 ROS 环境步骤同虚拟机配置 ROS 环境。 

2.3. 配置工控机与虚拟机的 ROS 通信 

首先确保工控机与运行虚拟机的电脑连接同一 wifi。 

2.3.1. 工控机配置 

(1) 查询 IP 

进入 Ubuntu 打开终端，执行以下命令查询 IP： 

ip addr 

图中 10.0.1.1 即为工控机 IP： 

 

(2) 配置环境变量 

编辑.bashrc 并在末尾设置 ROS_MASTER_URI 与 ROS_HOSTNAME 环境变

量。添加以下内容： 

export ROS_MASTER_URI=http://{主机 IP}:11311 

export ROS_HOSTNAME={本机 IP} 

把{主机 IP}和{本机 IP}替换为实际的 IP 地址，如图所示： 



 

其中 ROS_MASTER_URI 为 ROS 主节点地址，这里选用工控机运行 ROS

主节点，所以这里是工控机 IP；ROS_HOSTNAME 为本机 IP 地址，因为是工控

机上的配置，因此这里是工控机 IP 地址。 

2.3.2. 虚拟机配置 

(1) 设置虚拟机网络为桥接模式 

点击”设置”： 

 



点击”网络”，选择”桥接网卡”，点击”OK”： 

 

(2) 查询 IP，配置环境变量 

进入虚拟机打开终端，执行以下命令查询 IP： 

ip addr 

图中 10.0.1.251 即为虚拟机 IP： 

 

编辑.bashrc 并在末尾设置 ROS_MASTER_URI 与 ROS_HOSTNAME 环境变

量。添加以下内容： 

export ROS_MASTER_URI=http://{主机 IP}:11311 

export ROS_HOSTNAME={本机 IP} 

把{主机 IP}和{本机 IP}替换为实际的 IP 地址，如图所示： 



 

其中 ROS_MASTER_URI 为 ROS 主节点地址，这里选用工控机运行 ROS

主节点，所以这里是工控机 IP；ROS_HOSTNAME 为本机 IP 地址，因为是虚拟

机上的配置，因此这里是虚拟机 IP 地址。 

2.3.3. 测试 ROS 通信 

在工控机上执行以下命令，打开 ROS 主节点： 

roscore 

接着在工控机上执行以下命令运行小乌龟界面： 

rosrun turtlesim turtlesim_node 

在虚拟机上执行以下命令，运行小乌龟控制节点： 

rosrun turtlesim turtle_teleop_key 

在虚拟机上点击电脑键盘方向键，若工控机上的小乌龟运动则说明 ROS 通

信配置成功，如图： 



 

2.3.4. 设置静态 IP 

有时工控机或虚拟机的 IP 可能会变动，需要用新的 IP 重新设置 ROS_MASTE

R_URI 和 ROS_HOSTNAME 环境变量。可以为工控机和虚拟机设置静态 IP 避免 IP

变动。 

(1) 工控机设置静态 IP 

打开 wifi 设置： 

 

点击所连接 wifi 的设置图标： 



 

设置静态 IP，注意这里设置的 IP 最好与前面执行 ip addr 查询的 IP 一致。

如果要改成别的，IP 的最后一位需要避免与其他局域网设备 IP 的最后一位冲突： 

 

(2) 虚拟机设置静态 IP 

打开有线设置： 



 

点击有线连接旁边的设置图标： 

 

设置静态 IP，注意这里设置的 IP 最好与前面执行 ip addr 查询的 IP 一致。

如果要改成别的，IP 的最后一位需要避免与其他局域网设备 IP 的最后一位冲突： 

 



 


