
SDK 软件包 20.04 升级操作说明

摘要

本 SDK 软件包，适用于 ubuntu 20.04对应的 ROS melodic版本

下载路径：

http://www.cothinkrobotics.com/zlxz-C62-P1.html

前置条件：

Ubuntu 20.04安装完毕

ROS noetic 安装完毕

一、创建工作空间

1．1创建工作空间

$ mkdir -p ~/ros_ws/src

1．2Source

$ source /opt/ros/noetic/setup.bash

1．3编译工作空间

$ cd ~/ros_ws
$ catkin_make
$ catkin_make install

http://www.cothinkrobotics.com/zlxz-C62-P1.html


1．4 修改 .bashrc 文件

source ~/ros_ws/devel/setup.bash
source /opt/ros/noetic/setup.bash
将以上指令写入.bashrc脚本的末行



二、安装依赖

2．1Baxter 机器人相关依赖安装

1) 安装依赖 ros-noetic-spacenav-node

$ sudo apt-get install ros-melodic-effort-controllers

2) 安装依赖 ros-noetic-effort-controllers

$ sudo apt-get install ros-noetic-effort-controllers



3) 安装 python 相关依赖

$ sudo apt-get install git-core python3-wstool python3-vcstools python3-rosdep
ros-noetic-control-msgs

4) 安装 ROS 工具及仿真相关依赖

sudo apt-get install gazebo11 ros-noetic-gazebo-ros-control ros-noetic-gazebo-ros-pkgs
ros-noetic-ros-control ros-noetic-control-toolbox ros-noetic-realtime-tools ros-noetic-ros-controllers
ros-noetic-xacro python3-wstool ros-noetic-tf-conversions ros-noetic-kdl-parser



2．2 Sawyer机器人相关依赖安装

1) 安装依赖：ros-noetic-spacenav-node

sudo apt-get install ros-noetic-spacenav-node

2) 安装依赖：ros-noetic-effort-controllers

sudo apt-get install ros-noetic-effort-controllers



3) 安装配套 ROS 工具使用的相关依赖

sudo apt-get install git-core python3-wstool python3-vcstools python3-rosdep ros-noetic-control-msgs
ros-noetic-xacro ros-noetic-tf2-ros ros-noetic-rviz ros-noetic-cv-bridge ros-noetic-actionlib
ros-noetic-actionlib-msgs ros-noetic-dynamic-reconfigure ros-noetic-trajectory-msgs
ros-noetic-rospy-message-converter

4) 安装仿真工具的相关依赖

sudo apt-get install gazebo11 ros-noetic-gazebo-ros ros-noetic-gazebo-ros-control
ros-noetic-gazebo-ros-pkgs ros-noetic-ros-control ros-noetic-control-toolbox ros-noetic-realtime-tools
ros-noetic-ros-controllers ros-noetic-xacro python3-wstool ros-noetic-tf-conversions
ros-noetic-kdl-parser



三、下载 Baxter SDK或 Sawyer SDK软件包并安装

3．1下载

待定

3．2解压软件包到 ros_ws工作空间 src目录



3．3catkin_make编译



3．4将 baxter.sh/intera.sh脚本文件提取到工作空间目录

四、连接

4．1 修改 baxter.sh/intera.sh脚本文件里的设备信息

备注：Baxter---baxter.sh
Sawyer---intera.sh 本文以 baxter 为例

4．2运行 baxter.sh/intera.sh脚本文件并使能机器人

五、调用机器人官方案例进行测试
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