
旭日x3派环境配置  

1.安装Noetic，这一步可以自行搜索百度  

2.配置YDLIDAR-X3雷达sdk环境  

2.1 直接到这个地址去下载sdk文件 GitHub - YDLIDAR/YDLidar-SDK: Driver for receiving YD LiDAR 
data and more... ,也可以使用git命令下载 git clone https://github.com/YDLIDAR/YDLidar-

SDK.git

2.2 安装cmake

2.3编译和安装

进入YDLidar-SDK文件夹后如果没有build文件夹可以先创建一个build文件夹然后利用下面的命令编译安
装！

3.下载编译YDLIDAR-X3雷达官方提供的ROS包  

3.1官方提供的ros包可以直接在这里下载 : GitHub - YDLIDAR/ydlidar_ros_driver: ydlidar driver 
package under ros ,也可以用Git命令下载 git clone 

https://github.com/YDLIDAR/ydlidar_ros_driver.git

3.2创建ros工作空间并编译

文件夹创建好，把上面下载的ydlidar_ros_driver文件夹复制到src文件夹下

然后在ros_test文件夹下打开终端输入 catkin_make然后按回车就会开始编译了

如果提示下面这个错误就是上面的sdk没有安装好，需要重新安装sdk

sudo apt install cmake pkg-config

mkdir build #创建build文件夹，如果原本就有的可以不用创建，把build文件夹里的文件删除就可以了

cd build

cmake ..

make

sudo make install #这个条命令也会自动安装python库

mkdir -p ~/ros_test/src #这个~/ros_test/src表示会在当前用户的主目录下创建一个ros_test的

文件夹，还会在这个文件夹里创建一个src的文件夹
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编译成功后重新加载一下包的环境设置！

3.3绑定端口  

端口绑定完成后重新插入激光雷达，然后启动雷达测试一下

看到以下提示表示雷达启动成功

source ./devel/setup.sh 

#当然也可以直接写进当前用户下的.bashrc文件中，这样就不用每次都需要手动加载环境了具体的方式为

$echo "source ~/ros_test/devel/setup.bash" >> ~/.bashrc

$source ~/.bashrc

chmod 0777 ~/ros_test/src/ydlidar_ros_driver/startup/*

sudo sh ~/ros_test/src/ydlidar_ros_driver/startup/initenv.sh

cd ~/ros_test/

source ./devel/setup.bash #重新加载环境变量

#启动雷达测试

roslaunch ydlidar_ros_driver X2.launch
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用 rostopic list可以查看到 /scan /point_cloud /tf这三个话题

然后可以通过 rostopic echo /scan命令查看扫描数据



如果需要用rviz显示结果的话，可以利用多机通信！设置旭日x3派为主机，安装有Noetic的
ubuntu20.04的虚拟机为从机

我这里查询到虚拟机的ip地址为;192.168.2.89

旭日x3派的ip地址为：192.168.2.205

#在虚拟机上的操作

#编辑.bashrc文件

sudo vim ~/.bashrc

#把下面这两段文字加入.bashrc文件末尾

export ROS_HOSTNAME=192.168.2.89 #本机地址

export ROS_MASTER_URI=http://192.168.2.205:11311 #ros主机地址

#更改保存后重新加载.bashrc文件

source ~/.bashrc

#在旭日x3派上的操作

#编辑.bashrc文件

sudo vim ~/.bashrc

#把下面这两段文字加入.bashrc文件末尾

export ROS_HOSTNAME=192.168.2.205 #本机地址

export ROS_MASTER_URI=http://192.168.2.205:11311 #ros主机地址

#更改保存后重新加载.bashrc文件

source ~/.bashrc



设置成功后重新启动雷达

然后在虚拟机端启动rviz

启动成功后可以看到这个界面，然后点击add，在弹出的窗口中选择“By topic” -------> "LaserScan"------
>"ok"

最后再选项“Fixed Frame”为“base_footprint”然后就可以看到雷达扫描的结果了

cd ~/ros_test/

source ./devel/setup.bash #重新加载环境变量

#启动雷达

roslaunch ydlidar_ros_driver X2.launch

#直接使用rviz命令启动

rviz



测试成功后可以使用ctrl+c结束运行
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