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六叶树产品教程

ROS CANopen 工程移植教程

类别 内容

关键词 ROS机器人系统下 ARS_40X 雷达调试 环境搭建

摘要 如何在 ROS系统下移植开源 CANopen 工程

库介绍:
类别 内容

安装环境 Ubuntu20.04

ROS 版本 ROS
noetic

支持设备 六叶树 USBCAN 系列适配器:USBCAN1/USBCAN2
六叶树 USBCANFD 系列适配器:USBCANFD-Min/USBCANFD1/USBCANFD2
六叶树 SOCKETCAN 系列适配器:UTC2201/UTC2202/UTF2202
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1、环境准备

系统版本 Ubuntu20.04
系统软件源 清华源

平台 CPU 架构 X86
其他 1.主机能够访问互联网

2.主机能访问 github 这些域名

3.所有命令用有 root 权限的账户进行执行

4.建议用虚拟机(出错了可以回退)
ROS 环境 ROS neotic

ROS 安装教程见 ”六叶树产品教程 -ROS 系统安

装.V1.00.pdf”
CANFD 适配器 六叶树 USBCAN 系列适配器:

USBCAN1/USBCAN2
六叶树 USBCANFD 系列适配器:
USBCANFD-Min/USBCANFD1/USBCANFD2
六叶树 SOCKETCAN 系列适配器:
UTC2201/UTC2202/UTF2202

调试软件 六叶树 CanAssistant
软件下载地址:www.liuyeshu.cn

本教程使用六叶树 UTC2201 适配器实验，免驱，简单易用。

http://www.liuyeshu.cn
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2、系统环境准备

2.1 软件源更换为清华源

1.用以下命令查看版本名。

lsb_release -c

2.备份原来的源，将以前的源备份一下，以防以后需要用的。

sudo cp /etc/apt/sources.list /etc/apt/sources.list1

3.打开/etc/apt/sources.list 文件，添加源，并保存。

sudo gedit /etc/apt/sources.list

4.复制清华源到文件中：

#添加清华源

deb https://mirrors.tuna.tsinghua.edu.cn/ubuntu/ focal main restricted universe multiverse
# deb-src https://mirrors.tuna.tsinghua.edu.cn/ubuntu/ focal main restricted universe multiverse
deb https://mirrors.tuna.tsinghua.edu.cn/ubuntu/ focal-updates main restricted universe
multiverse
# deb-src https://mirrors.tuna.tsinghua.edu.cn/ubuntu/ focal-updates main restricted universe
multiverse

https://so.csdn.net/so/search?q=%E6%B8%85%E5%8D%8E%E6%BA%90&spm=1001.2101.3001.7020
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deb https://mirrors.tuna.tsinghua.edu.cn/ubuntu/ focal-backports main restricted universe
multiverse
# deb-src https://mirrors.tuna.tsinghua.edu.cn/ubuntu/ focal-backports main restricted universe
multiverse
deb https://mirrors.tuna.tsinghua.edu.cn/ubuntu/ focal-security main restricted universe
multiverse
# deb-src https://mirrors.tuna.tsinghua.edu.cn/ubuntu/ focal-security main restricted universe
multiverse multiverse

5.粘贴完之后，直接退出保存。

2.2 执行命令更新系统软件

sudo apt-get update
sudo apt-get upgrade

3、CANopen工程移植

3.1 依赖库安装

1.使用 root 权限用户

su
2.安装:
apt-get install libmuparser-dev

3.2 工程源码下载与编译

1.初始化 ROS 的工作空间

mkdir -p ~/ros_catkin_ws/src
cd ~/ros_catkin_ws/src

http://www.liuyeshu.cn
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2.克隆 ROS CANopen 到工作空间:
方式一:git clone https://github.com/ros-industrial/ros_canopen.git
方式二:
wget
http://www.liuyeshu.cn/wp-content/uploads/2024/12/ros_canopen-melodic-devel.20250102.zip
unzip ros_canopen-melodic-devel.20250102.zip
mv ros_canopen-melodic-devel ros_canopen

3.构建并安装: 回到~/ros_catkin_ws 并运行 catkin_make。
cd ..
catkin_make

https://github.com/ros-industrial/ros_canopen.git
http://www.liuyeshu.cn/wp-content/uploads/2024/12/lysRosArs40xSrc.tar.gz
http://www.liuyeshu.cn
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4、六叶树适配器驱动安装

产品系列 支持的型号 驱动

六叶树 USBCAN 系列适配器 USBCAN1/USBCAN2 需安装对应的驱动

六叶树 USBCANFD 系列适配器 USBCANFD-Mini/USBCANFD1/USB
CANFD2

需安装对应的驱动

六叶树 SOCKETCAN 系列适配器 UTC2201/UTC2202/UTF2202 免驱

适配器成功驱动正常的情况下，在系统上可以用 ifconfig -a查看到 can0 接口。

六叶树 USBCAN 适配器产品驱动安装教程见文档”六叶树产品教程-CANFD 适配器 SOCKET 驱

动安装教程 V1.0.pdf”
六叶树 USBCAN适配器产品 SOCKETCAN专栏资料下载:http://www.liuyeshu.cn/?page_id=1256

5、CAN卡调试工具安装

apt-get install can-utils

6、硬件接线

六叶树适配器接口 CANopen 设备接口

http://www.liuyeshu.cn/?page_id=1256
http://www.liuyeshu.cn
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CAN-H CAN-H
CAN-L CAN-L

7、调试步骤

7.1 CAN 卡参数配置

波特率配置为 CANopen 设备的实际通讯波特率，以下用例将 CAN 卡波特率设置为了

500K。
ip link set can0 type can bitrate 500000
Ip link set up can0

7.2 CAN 数据采集(非必须)

candump can0
如果 CAN 总线有 CANopen 数据，该命令可以直接看到原始数据，如下图:

该步骤非必须步骤，在这里只是用candump工具来判断一下CAN总线是否已正常，

验证操作，可以不执行。

http://www.liuyeshu.cn
http://www.liuyeshu.cn


ROS CANopen 环境搭建

-------------------------------------------------------------------------

六叶树教育科技有限公司
© 版权所有

9

7.3 启动 ROS 服务

直接执行 roscore

7.4 测试 socketcan_bridge 服务

7.4.1 启动 socketcan_bridge服务

新打开一个新的终端窗口,切换到 root 权限的账户，进入到工程目录。

source devel/setup.bash

rosrun socketcan_bridge socketcan_to_topic_node
启动成功如上图所示。

确保之前已经进行了六叶树 CAN 卡配置，不然会出现以下错误:

http://www.liuyeshu.cn
http://www.liuyeshu.cn
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7.4.2 启动 ROS下查看话题服务

新打开一个新的终端窗口,切换到 root 权限的账户，进入到工程目录。

source devel/setup.bash
rostopic echo /received_messages

7.4.3 往 CAN总线发数据

这里我们使用六叶树的 USBCANFD-Mini 往 CAN 总线上发送报文(这里是方便演示数据，使用

的是另外的 CAN 盒进行数据发送数据，不是 7.1 配置的那个 CAN 盒，相当于整个实验用了

两个 CAN 盒，第二个 CAN 盒我们是用来发送数据辅助测试的)。

http://www.liuyeshu.cn
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发送的数据:

Socketcan_bridge 桥接的数据:

http://www.liuyeshu.cn
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工程代码里还有很多其他用例包括伺服电机、Cia402 等，这里不再一一列举。

http://www.liuyeshu.cn
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8 常用链接

六叶树官网:www.liuyeshu.cn
六叶树 CanAssistant调试软件下载地址:http://www.liuyeshu.cn/?page_id=492
六叶树 USBCANFD 产品驱动下载地址:http://www.liuyeshu.cn/?page_id=485
六叶树 USBCANFD 适配器产品二次开发资料下载:http://www.liuyeshu.cn/?page_id=440
六叶树 USBCAN适配器产品 SOCKETCAN专栏资料下载:http://www.liuyeshu.cn/?page_id=1256
六叶树 USBCAN 适配器产品 ROS 机器人操作系统专栏:http://www.liuyeshu.cn/?page_id=1893
六叶树 USBCANFD 产品常见软硬件问题解决方案专栏:http://www.liuyeshu.cn/?page_id=593

9 联系方式

电话:15211065817(业务合作咨询)

邮箱:798746621@qq.com(业务咨询+技术支持)

微信:18673379565(技术支持)

官网:www.liuyeshu.cn(资料下载)

网上商城:https://shop112408209.taobao.com(产品购买)

淘宝店铺搜索:“六叶树教育科技”

http://www.liuyeshu.cn
http://www.liuyeshu.cn/?page_id=492
http://www.liuyeshu.cn/?page_id=485
http://www.liuyeshu.cn/?page_id=440
http://www.liuyeshu.cn/?page_id=1256
http://www.liuyeshu.cn/?page_id=1893
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