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第一章

移动底盘套件
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产品概述

本产品（路威）是巨匠公司潜心研发的一款专门用于 ROS及自动驾驶技术学习的入门

级套装产品，采用四轮四驱移动底盘，搭载英伟达最具性价比的学习套件 NVIDIA Jestson
Nano，可实现激光 SLAM导航、图像识别、视觉跟踪等功能，是学习 STM32运动控制、机

器人操作系统（ROS）、自动驾驶等技术的最佳平台，适合高校教学，实验室研究，企业算

法原型验证。

技术特点

 移动底盘采用四轮四驱结构，通过改变两侧车轮的方向和速度，实现前进、后退、 差

速转弯及原地转向；

 基于 STM32 的主控板集成了四路驱动，通过串口向用户层实时反馈编码器和 IMU 信息，

可实现机器人的定位导航；

 Jestson Nano 预装 ubuntu 18.04 系统，并出厂安装了 ros melodic 元操作系统；

 可以在学习各种 AI 算法的同时，学习 ROS 生态下的各种自动驾驶导航算法；

......
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1.1物料清单

收到本产品后，请确认以下物料：

1.2基本使用与操作

将小车侧面电源开关往下压，开启整车电源；通过遥控器操控小车移动。测试遥控器操

控小车功能是否正常。

充电

本产品标准配备 2A的充电器，如果小车速度明显变慢，无法正常工作，说明电池电压

过低，需要进行充电，请按以下步骤操作：

 将小车电源开关往上压，使其处于停机断电状态；

 将充电器插头插入车体侧面的充电孔；

 将充电器另一端插入电源，充电器指示灯由绿变红，即表示进入充电状态；充满电后，

充电器指示灯变绿。

序号 名称 数量 示意图 备注

01 小车主体 1 含主控板、锂电池

02 遥控器 1

03 充电器 1
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1.3 基本介绍

本产品由以下部分组成：

① 车身主体 ⑥ 电源总开关 向上关闭电源 向下打开电源

② 前左轮 ⑦ 前右轮

③ 后左轮 ⑧ 预留线槽

④ 后右轮 ⑨ 前防撞杠

⑤ 充电口（同时也是 12V 直流输出口，可以为液晶屏供电）

说明：小车有“ROS”字样一面本公司将其定义为前

整车性能

项目 参数

长 x 宽 x 高(mm) 414 x 325 x 172

车体重量

电池 锂电池 12V 15Ah

电机

减速比

设计载重

转向 四轮差速转向

空载最高车速(m/s)

最小转弯半径

最小离地间隙(mm) 57

控制模式 遥控控制

遥控器 2.4G / 极限距离 Km

通讯接口 CAN/RS485
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几何尺寸

车轮参数

本产品采用工业级 6寸充气轮，直径 154mm，周长为：3.14X154mm/1000 = 0.484米。

轮子转动一周，机器人行进里程为 0.484米。
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电机参数

路威采用了 4 个 12V 直流供电减速电机，电机减速比为 90，电机额定转速是：

48X150=7200rpm,电机转一周，编码器旋转一周产生 11 个脉冲。过减速箱后，输出轴转 1
圈产生的脉冲数是:11X150=1650个脉冲。也就是说目前的轮子转一周产生 1650个脉冲。

轮子转一周，机器人行进里程是 0.484米，机器人的额定最大速度（米/秒）=(额定速

度 rpm/减速比)/60*轮子的周长，S=7200/90/60*0.484=0.6453米/秒，如何通过编码器的数据

反映出实际的行进里程和速度呢？

轮子转一周产生 1650个脉冲，4 驱的驱动器内部做了 4 倍频，所以数据接口上传的数

据上，变化 1650X4=6600个脉冲值，标示轮子转了一周。产生了 0.484米的位移。

。

编码器参数
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1.4 遥控器

路威配备了标准航模遥控器，可以通过遥控器控制底盘前进、后退和差速转向运动。

具体功能如下：

① 前进后退拨杆(前后拨动) ② 四轮差数转向拨杆(左右拨动)

③ 电源开关 ④ 速度切换拨杆

⑤ 速度微调按钮 ⑥ 第三个按钮向下，其他按钮向上

性能参数

名称 类型 参数

遥控器

发射功率 ≤70MW
遥感动态范围 80% ~ 120%

微调方式 电子微调方式

供电要求 DC6V(4节 5号电池)
控制范围 ＞800米
整套重量 550克
调制模式 符合欧洲标准的 FHSS 模式

接收器

频段 2.400GHz - 2.483
尺寸(mm) 42*28*10
重量(g) 9.6
供电要求 DC4.5V ~ 6V

地面直线接收距离 ＞800米
接收机信号 PWM/SBUS
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1.5 主控板

驱动控制板接收的速度控制范围是【-100,100】对应电机的反转最大速和正转最大速度。

当输入-100时，标示电机反向旋转，此时的速度对应是 48rpm, 反转。反馈的编码器应

该是按照 6600X48X60 脉冲每分钟变化。划算到秒，也就是 6600X48脉冲每秒。但是由于

驱动器使用了 32位寄存器累计里程，所以反馈的里程变化，反转，这个值是减小的，存在

负数。溢出后清零。

当输入 100时，标示电机正向旋转，此时的速度对应也是 48rpm,正转。反馈的编码器

应该是按照 6600X48X60 脉冲每分钟变化。划算到秒，也就是 6600X48脉冲每秒。但是由

于驱动器使用了 32位寄存器累计里程，所以反馈的里程变化，正转，这个值是增大的，溢

出后清零

 接口协议

串口采用异步串行、全双工传输方式

波特率 115200，8位数据位，1位停止位，无奇偶校验

所有长度大于 1字节的数据均采用高字节在先的传输方式。

 消息格式

帧头 1 帧头 2 数据长度 数据 1 数据 2 ...... 数据N 校验和

AA 55 0B xx xx xx xx 14

 CAN 指令控制的实现

正常启动路威路威底盘，打开遥控器，然后将控制模式切换至指令控制，此时路威底盘

会接受来自 CAN 接口的指令，同时主机也可以通过 CAN 总线回馈的实时数据，解析当

前底盘的状态，具体协议内容参考 CAN 通讯协议。

1

帧头(2Byte) Head

帧头 1 0xFE

2 帧头 2 0xEF

3 数据长度(1Byte) 数据 1 至数据 N 的字节量 1Byte ...

4
左前电机转速度(2Byte) 速度设置 高位在前

...

5 ...

6
右前电机转速度(2Byte) 速度设置 高位在前

...

7 ...

8
左后电机转速度(2Byte) 速度设置 高位在前

...

9 ...

10
右后电机转速度(2Byte) 速度设置 高位在前

...

11 ...

12 校验和 14 ...
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第二章

ROS 及无人驾驶学习套件
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2.1 物料清单

序号 名称 数量 备注

01 底盘 1 含电机、锂电池、遥控接收器、主控板。

02 上位机 1
含 Nvidia Jetson Nano、

深度相机、双目相机、雷达

03 屏幕 1 含电源线、HDMI线

2.2性能参数

参数类型 项目 指标

硬件参数

NVIDIA Jetson Nano
内置 64G SD卡,WIFI模块,金属

外壳包裹

激光雷达 思岚 A1 带 USB数据线

CSI相机 带上下调节支架一个

深度相机
Astra pro深度摄像头带 USB数

据线

Nano参数指标

算力(GFLOP) 472
功耗(W) 5-10

WIFI 模块标准 802.11
内存(GB) 4

雷达参数

测量距离(M) 0.15-12
扫描角度(°) 0 - 360

单次测距时间(s) 0.5
频率（Hz） 1

astra pro深度相机

深度范围(M) 0.6 - 8
彩色分辨率 1280x720@30FPS
深度分辨率 1280x1024@7FPS

麦克风 双声道立体声
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2.3 基本介绍

本章节简要介绍路威机器人全套系统，便于用户和开发者有一个基本的认识。

① 激光雷达 ⑥ 轮胎 ⑪ HDMI 视频输出口

② 深度相机 ⑦ 底盘支撑 ⑫ 上位机电源输入

③ 前摄像头 ⑧ 后防撞杠 ⑬ MicroUSB

④ 底盘主体 ⑨ 显示屏幕 ⑭ 巨匠品牌 LOGO

⑤ 前防撞杠 ⑩ USB 接口

2.4 硬件框架

ROS 机器人硬件采用 Nano 和 STM32 运动控制器框架，组成框图参考下图，搭载电

机数量根据型号不同有差异。
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2.5 物理接口说明

① 电源 I/O 口 既是电池的充电口，也是屏幕的供电口

② 电源总开关 向上关闭电源 向下打开电源

③ 屏幕供电口

④ 屏幕 HDMI 口
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第三章 基础测试

3.1 整机组装

测试流程

3.2 进入系统

使用飞鼠在开机界面输入账户名(jubot)密码(jubot)即可进入系统

3.3 设置连接WIFI

选择你要连接的网络，输入密码，等待连接成功
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3.3 查看小车的 IP

使用飞鼠右键桌面，单击 Open Terminal 在打开的终端中输入 ifconfig

3.3 使用 XSheel远程连接到路威

1.打开 XSheel 在弹出的会话框中点击新建，输入刚才查到的车子的 IP地址

2.点击确定，在弹出的窗口中输入用户名(nvidia)
3.点击确定，在弹出的窗口中输入密码(nvidia)
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3.4 查看 ROS版本

查看参数服务器中/rosdistro 的值使用命令 rosparam get /rosdistro

可以看到 ROS 的版本为 Melodic.
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3.6 出厂源代码目录

打开终端输入 cd /home/jubot/

来到 Workspace 目录下后，输入 ls -al 查看出厂目录。

出厂目录简介：

名称 简介

jubot_ws 主要工作空间

cartographer_ws 视觉导航工作空间

dl_ws 深度学习工作空间

other 其他包工作空间
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第四章 功能测试

4.1 RGB相机的测试

在 Xsheel打开的终端中输入 gst-launch-1.0 nvarguscamerasrc sensor_id=0 ! nvoverlaysink

打开左边摄像头，此时在套件屏幕上会显示对应摄像头画面

Ctrl + C关闭之后再输入 gst-launch-1.0 nvarguscamerasrc sensor_id=1 ! nvoverlaysink
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打开右边摄像头，此时在套件屏幕上会显示对应摄像头画面

如果都能正常打开则 RGB摄像头没有问题

4.2深度相机的测试

首先揭开双目摄像头的保护膜

Ctrl + C关闭之前打开的摄像头 输入

roslaunch astra_camera astrapro.launch
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显示如上画面即为正常

再打开一个 Xsheel会话窗口，连接至上为机，在其中输入

rqt_image_view
注意此时应已经安装 Xmanager软件

此时会显示如下画面

选择/camera/depth/image话题可以看到深度信息



深圳巨匠机器人有限公司

- 21 -

选择/camera/rgb/image_raw 话题可以看到 RGB信息

4.3雷达的测试

因为 Xmanager不能传输 Rviz GUI 界面，所以此步骤我们使用飞鼠在小屏幕上完成

使用飞鼠进入工控机界面

打开一个终端，输入

lsusb
查看雷达是否上线，若存在设备

Cygnal Integrated Products, Inc. CP210x UART Bridge / myAVR mySmartUSB light
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即设备没有问题

输入

ls /dev -all

进入对应 launch文件目录

roscd rplidar_ros
vim rplidar.launch

修改 launch 文件中参数(param) serial_port 的 value 值 使之与映射端口对应后保存(ESC 后

Shift +z+z)

之后进入对应目录

roscd rplidar_ros
运行雷达的演示 launch

roslaunch rplidar_ros view_rplidar.launch

此时能够正常显示雷达数据
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4.4 整体测试

运行

roslaunch jubot_driver jubot_selfcheck.launch

然后按下任意键

Check ok 为对应元器件没有问题

Check Failed 为对应元器件有问题
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第五章 注意事项
本部分包含一些使用和开发过程中的应该注意的一些事项。

5.1电池注意事项

⚫ 路威产品出厂时电池并不是满电状态的，充电时间以充电器亮绿色指示灯表示充电

完毕，但是绿灯亮起后电池依然会以 0.1A 的电流缓慢充电，可以再充 30 分钟左

右；

⚫ 请不要在电池使用殆尽以后再进行充电。

⚫ 静态存放条件：存储的最佳温度为-20℃~60℃，电池在不使用的情况下存放，

必须是 2 个月左右充放电一次，然后使电池处于满电压状态进行存放，请勿

将电池放入火中，或对电池加热，请勿在高温下存储电池；

⚫ 充电：必须使用配套的锂电池专用充电器进行充电，请勿在 0℃以下给电池

充电，请勿使用非原厂标配的电池、电源、充电器。

5.2使用环境注意事项

⚫ 路威室外工作温度为-10℃~45℃，请勿在室外温度低于-10℃、高于 45℃
环境中使用；

⚫ 路威室内工作温度为 0℃~42℃，请勿在室内温度低于 0℃、高于 42℃环

境中使用；

⚫ 路威的使用环境的相对湿度要求是：最大 80%，最小 30%；

⚫ 请勿在存在腐蚀性、易燃性气体的环境或者靠近可燃性物质的环境中使用；

⚫ 不要存在在加热器或者大型卷线电阻等发热体周围；

⚫ 除特别定制版（IP 防护等级定制），路威不具有防水功能，请勿在有雨、

雪、积水的环境使用；

⚫ 建议使用环境海拔高度不超过 1000m；

⚫ 建议使用环境昼夜温差不超过 25℃；

5.3 其他注意事项

⚫ 路威前后为塑料件，请勿直接捶打，否则容易损坏；

⚫ 搬运时以及设置作业时，请勿落下或者倒置；

⚫ 非专业人员，请不要私自拆卸。
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第六章 常见问题与解决 Q&A

Q： 路威启动正常，使用遥控器控制车体不移动？

A： 首先确认驱动供电是否正常，小车的电源开关是否被按下，然后确认遥控器

的左侧上方模式选择开关选择的控制模式是否正确。

Q: 路威遥控控制正常，底盘状态、运动信息反馈正常，下发控制帧协议，

车体控制模式无法切换，底盘不响应控制帧协议？

A: 正常情况下，路威若可以通过要遥控器控制正常情况下，说明底盘运动

控制正常，可以接受到底盘的反馈帧，说明 CAN 扩展链路正常。请检查发送的

CAN 控制帧，看数据校验是否正确，控制模式中是否置为指令控制 模式，可

以通过底盘反馈的状态帧中错误位中校验错误标志的状态情况。

Q: 路威在运行中发出“滴-滴-滴…”的声音，改如何处理？

A: 若路威发出连续的“滴-滴-滴…”表明电池已经处于警报电压状态，请及时

充电。

Q: 路威在运行过程中出现轮胎磨损情况是属于正常现象嘛？

A: 路威在运行过程中出现轮胎磨损属于正常现象。由于路威采用的是四

轮差速转向的设计，在车体旋转的过程中会出现滑动摩擦和滚动摩擦并存的情

况，如果地面不光滑，表面粗糙，这个时候对轮胎表面存在磨损情况。为了减

少磨损或者减缓磨损的过程，可以采用小角度转弯的形式，尽量减少原地旋转

的形式。

Q: 路威在遥控过程中出现轮子自动转动如何处理？

A: 调整航模遥控器的微调开关

Q: 路威在低电量时自动关闭如何处理？

A: 路威电量过低时，会使电池电压不稳定，不能够满足上位机的电压要求，以至于会

自动断电，此时应该及时充电后再进行使用。
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