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IMU 的 ROS 驱动使用方法

2023-09-20

一、安装 ROS serial

安装 ROS serial 软件包，本例程依赖 ROS 提供的 serial 包实现串口通信。

首先执行如下命令，下载安装 serial 软件包：

sudo apt-get install ros-melodic-serial

然后输入 roscd serial 命令，进入 serial 下载位置，如果安装成功，就会出现如下信息：

/opt/ros/melodic/share/serial

二、编译代码

cd serial_imu_ros_v1.1/

catkin_make

source devel/setup.bash
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编译完成。

三、将 IMU通过 USB 接入系统

查看是否接入：

lsusb

查看 USB 端口号

ls /dev/ttyU*

配置打开 USB 转串口权限

sudo chmod 777 /dev/ttyUSB0
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四、查看 IMU数据

1、打开另⼀个终端，执⾏roscore 开启 ROS

roscore

回到 serial_imu_ws⽂件夹下 执⾏

source devel/setup.bash

执⾏启动 rosrun

rosrun serial_imu serial_imu

2、打开新窗⼝

source devel/setup.bash

输⼊命令查看 IMU 数据

rostopic echo IMU_data
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注意其中的陀螺数据单位是 rad/s，加速度计的单位是 g。

IMU 本身的坐标系输出是前右下(FRD)，比如 X 轴方向垂直朝向地面，则此轴的加速度计值

约为-1g。

ROS 驱动使用的是前左上坐标系（FLU），所以驱动里将坐标进行了转换。

如果需要其他坐标系，可以进行相应修改。

3、使⽤rviz 查看 IMU 数据，⾸先安装 imu_tool

sudo apt-get install ros-melodic-imu-tools

打开 rviz，选择 Fixed_Frame 为 imu，Add 添加 imu，且 Topic 为/IMU_data，则可以显

示三轴姿态。
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