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autolabor_simulation是一款基于autolabor机器人的轻量级模拟器，它提供了一套
开箱即用的ROS配置和友好的交互方式。能够模拟机器人底盘，单线激光雷达，自定义
障碍。并且可以自由配置各个传感器的干扰数据。
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Getting Start

现在让我们编译安装 Autolabor_simulation [https://github.com/gsc07/autolabor_simulation] 并且运行第一个Hello World吧！


Build & Installation

Autolabor_simulation [https://github.com/gsc07/autolabor_simulation] 仓库由若干个 Ros Package [http://wiki.ros.org/Packages] 组成，仓库下的每个package
有自己的配置文件（package.xml），可以直接将 Autolabor_simulation [https://github.com/gsc07/autolabor_simulation] 克隆到你
的workspace的src文件夹下，利用catkin_make编译autolabor_simulation.

创建你的 catkin_workspace [http://wiki.ros.org/catkin/Tutorials/create_a_workspace]

# Create catkin_workspace
source /opt/ros/kinetic/setup.bash
mkdir -p ~/catkin_ws/src
cd ~/catkin_ws/
catkin_make





下载并编译

# Clone Autolabor_simulation to your workspace
cd ~/catkin_ws/src/
git clone https://github.com/gsc07/autolabor_simulation.git

# Build source
cd ..
catkin_make
source devel/setup.bash





如果希望Ros环境中默认包含autolabor_simulation，可以使用如下命令将workspace设为默认包含

# Source workspace for every terminal
source ~/catkin_ws/devel/setup.bash








A Hello World

TODO







          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
TF Coordinate Introduction

autolabor_simulation 提供了一套清晰的tf转换机制，尽管对于大多数用户来说tf转换是一个“黑箱”，
不了解这个部分并不影响用户愉快的使用模拟器，但理解ROS以及autolabor_simulation的tf转换机制能帮助
用户更好的控制他们的机器人，也使他们能够更快的查找出编码中可能的bug


TF Between Robot Base and Sensor Frame

TODO
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