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摘要 本文介绍了基于i.MX 8MP AI Robot板和i.MX Robot软件平台的自动化导航应用。 
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1 介绍 

本文介绍基于i.MX 8MP AI Robot板和i.MX Robot软件平台的自动化导航应用。如果您没有AI Robot板，也可以

在i.MX 8MP EVK平台上构建并运行一些vSLAM ROS演示。 
 

2 硬件平台 

本节介绍硬件平台。 
 

2.1 i.MX 8M AI Robot板 
 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图1. i.MX 8M AI Robot板 
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2.2 Intel Realsense D455和智能车模 
 

如需了解有关Intel Realsense D455的信息，请访问以下网页：https://www. 
intelrealsense.com/depth-camera-d455。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图2. i.MX 8M AI Robot板图 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图3. Intel Realsense D455 

https://www.intelrealsense.com/depth-camera-d455/
https://www.intelrealsense.com/depth-camera-d455/
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您可以购买智能车模、i.MX RT1064控制板、电池和其他配件。 

2.3 硬件组装 

您可以组装RGB-D摄像头、AI Robot板和智能车模，如图5所示。您可能需要根据智能车模的外形修改imx-

aibot1_description文件夹中的imxaibot1.urdf.xacro文件或imx-aibot2_description文件夹中的

imxaibot.urdf文件。 

 

3 软件架构 

本节介绍软件架构。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图4. SeekFree智能车模 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图5. 硬件组装 
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3.1 i.MX机器人平台架构 

图6显示了i.MX机器人平台架构。 

 
 

3.2 i.MX vSLAM SDK架构 

图7展示了i.MX vSLAM SDK架构。 

图6. i.MX机器人平台架构 
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3.3 软件目录树 

软件目录树如下所示： 

 

meta-robot-platform/ 

|-- imx 

| |-- meta-imx8mp-ai-robot /* BSP patches of i.MX8M Plus AI Robot */ 

| | |-- conf 

| | |-- EULA.txt 

| | |-- recipes-bsp 

| | |-- recipes-kernel 

| | |-- recipes-security 

| | |-- SCR.txt 

| | `-- setup 

| |-- meta-robot /* i.MX Robot Yocto layer */ 

| | |-- conf 

| | |-- COPYING.MIT 

| | |-- README 

| | |-- recipes-core /* Build Image type */ 

| | |-- recipes-demo /* demo folder for ROS1 and ROS2*/ 

| | |-- recipes-devtools 

| | |-- recipes-industrial-protocol 

| | |-- recipes-machine-vision /* OpenCV 3.4.15 for ROS1*/ 

| | |-- recipes-nnstreamer 

| | |-- recipes-real-time /* RT Linux Xenomai */ 

| | |-- recipes-security /* Enhanced OpenSSL and GmSSL */ 

| | |-- recipes-slam-sdk /* i.MX SLAM SDK */ 

| | |-- recipes-support 

图7. i.MX vSLAM SDK架构 
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4 构建和运行演示 

本节介绍如何构建和运行演示。 

 

4.1 为Yocto项目设置构建环境 

本节介绍如何为Yocto项目设置构建环境。 
 

4.1.1 下载库（如有需要） 

下载如下所示的库： 

 

4.1.2 设置Git（如有需要） 

设置Git，如下所示： 

 

4.1.3 创建Yocto构建环境 

创建如下的Yocto构建环境： 

 

4.2 构建映像 

本节介绍如何构建映像。 

| | `-- tools 

| `-- meta-ros /* ROS’s Yocto layer */ 

| |-- meta-python2 

| |-- meta-ros1 

| |-- meta-ros1-noetic 

| |-- meta-ros2 

| |-- meta-ros2-foxy 

| |-- meta-ros2-humble 

| |-- meta-ros-common 

| |-- meta-ros-python2 

| `-- scripts 

|-- LICENSE.txt 

`-- SCR.txt 

$ mkdir ~/bin (this step may not be needed if the bin folder already exists) 

$ curl https://storage.googleapis.com/git-repo-downloads/repo > ~/bin/repo 

$ chmod a+x ~/bin/repo 

$ export PATH=~/bin:$PATH 

$ git config --global user.name "Your Name" 

$ git config --global user.email "Your Email" 

$ git config –list 

$ mkdir imx-yocto-bsp 

$ cd imx-yocto-bsp 

$ repo init -u https://github.com/nxp-imx/imx-manifest -b imx-linux-kirkstone -m 

imx-5.15.71-2.2.0.xml 

$ repo sync 
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4.2.1 从GitHub下载meta-robot-platform 

从GitHub下载meta-robot-platform，如下所示： 

 

4.2.2 在构建过程中添加meta-robot-platform层 

在构建过程中添加meta-robot-platform层，如下所示： 

1. 将meta-robot-platform复制到<i.MX Yocto folder>/source文件夹。 

2. 创建如下的符号链接：setup-imx-robot.sh -> sources/meta-robot-platform/imx/meta-

robot/tools/setup-imx-robot.sh。 

 

4.3 构建机器人映像 

按以下步骤构建机器人映像： 
 

如果在local.conf文件中添加XENOMAI_KERNEL_MODE = "cobalt"或XENOMAI_KERNEL_MODE = 

"mercury"（默认为XENOMAI_KERNEL_MODE = "mercury"），还可以使用以下命令通过Xenomai构建实时

映像： 
 

如果没有AI Robot板，也可以为EVK板构建映像。 
 

如果在local.conf文件中添加XENOMAI_KERNEL_MODE = "cobalt"或XENOMAI_KERNEL_MODE = 

"mercury"（默认为XENOMAI_KERNEL_MODE = "mercury"），还可以使用以下命令通过Xenomai构建实时

映像： 

 

git clone -b imx-aibot-release_v3.3 https://github.com/nxp-imx-support/meta- 
robot-platform.git 

$ DISTRO=imx-robot-xwayland MACHINE=imx8mp-ai-robot source setup-imx-robot.sh -r 

noetic-b imx8mp-ai-robot-noetic 

[or DISTRO=imx-robot-xwayland MACHINE=imx8mp-ai-robot source setup-imx-robot.sh 

-r foxy -b imx8mp-ai-robot-foxy ] 

[or DISTRO=imx-robot-xwayland MACHINE=imx8mp-ai-robot source setup-imx-robot.sh 

-r humble -b imx8mp-ai-robot-humble ] 

$ bitbake imx-robot-sdk 

[or bitbake imx-robot-core ] 

[or bitbake imx-robot-system ] 
[or bitbake imx-robot-agv ] 

bitbake imx-robot-core-rt 

[or bitbake imx-robot-system-rt ] 

$ DISTRO=imx-robot-xwayland MACHINE=imx8mpevk source setup-imx-robot.sh -r 

noetic-b imx8mpevk-robot-noetic 

[or DISTRO=imx-robot-xwayland MACHINE=imx8mpevk source setup-imx-robot.sh -r 

foxy -b imx8mpevk-robot-foxy ] 

[or DISTRO=imx-robot-xwayland MACHINE=imx8mpevk source setup-imx-robot.sh -r 

humble -b imx8mpevk-robot-humble ] 

$ bitbake imx-robot-sdk 
[or bitbake imx-robot-core ] 

[or bitbake imx-robot-system ] 
[or bitbake imx-robot-agv ] 

bitbake imx-robot-core-rt 
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4.4 机器人映像健全性测试 

在健全性测试之前，请刷写<i.MX Yocto folder>/<build folder>/tmp/deploy/images/imx8mp-

ai-robot/文件夹中的映像。 

 

4.5 运行i.MX AIBot导航演示 

首先刷写imx-robot-agv或imx-robot-sdk wic映像。如果您想使用RVIZ观察机器人的状态或设定目标，

请在Ubuntu PC和AI Robot板上设置开发环境。 

对于ROS1，可为Ubuntu PC和AI Robot板导出ROS_MASTER_URI和ROS_HOSTNAME。 
 

此时，您可以在AI Robot的SSH控制台中使用键盘控制智能车模，或在RVIZ中设定目标。 

如果想尝试自动化探索功能，请参阅https://github.com/fazildgr8/ros_autonomous_slam，在RVIZ窗口

中为RRT设置探索区。imx-aibot1.rviz文件（在imx-aibot1_exploration/rviz/文件夹中）可用于配

置RVIZ。 

在RVIZ中设置之前，必须先启动roslaunch imx_aibot1_exploration RRT.launch文件。对于ROS2，
请使用以下命令： 

 

注：从https://github.com/rmsalinas/DBow3/blob/master/orbvoc.dbow3下载orbvoc.dbow3文件，

并将其复制到开发板上的/opt/ros/noetic/share/imx_aibot1_vslam/param/(ROS1)或/usr/share/ 

imx_aibot2_vslam/param/ (ROS2)文件夹。 

[or bitbake imx-robot-system-rt ] 

//ROS1 Sanity Test 

#source /opt/ros/noetic/setup.sh 

#echo $LD_LIBRARY_PATH 

#roscore & 

#rosnode list 

#rosmsg list 

#rosnode info /rosout 

//ROS2 Sanity Test 

#source ros_setup.sh 

#echo $LD_LIBRARY_PATH 

#ros2 topic list 

#ros2 interface list 

#(sleep 5; ros2 topic pub /chatter std_msgs/String "data: Hello world") & 
#ros2 topic echo /chatter 

//on UART console of AI Robot 

#source /opt/ros/noetic/setup.sh 

#roslaunch imx_aibot1_navigation imx-aibot1_navigation.launch 

//on SSH console of AI Robot after login board by WiFi network 

#source /opt/ros/noetic/setup.sh 

#roslaunch imx_aibot1_teleop imx_aibot1_teleoperator.launch –screen 

#source ros_setup.sh 

#ros2 launch imx_aibot2_navigation navigation2.launch.py 
#python3 /usr/lib/imx_aibot2_teleop/imx_aibot2_teleoperator.py 

https://github.com/fazildgr8/ros_autonomous_slam
https://github.com/rmsalinas/DBow3/blob/master/orbvoc.dbow3
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在开发板上运行以下命令来安装scikit-learn： 

 

4.6 运行vSLAM ROS演示 

从imx-vslam-ros1-demo或imx-vslam-ros2-demo订阅主题（Image、Pointcloud2、Path和TF）后，

可通过RVIZ或RVIZ 2软件观察特征点的渲染结果。还可以观察到窗口右侧生成的白色地图点云和绿色摄像机轨迹

信息。 
 

注：从https://github.com/rmsalinas/DBow3/blob/master/orbvoc.dbow3下载orbvoc.dbow3文件，

并将其复制到电路板上的/opt/ros/noetic/share/imx-vslam-ros1-demo/param/ (ROS1)或

/usr/share/imx-vslam-ros2-demo/param/ (ROS2)文件夹中。 

 

5 关于本文中源代码的说明 

本文中所示的示例代码具有以下版权和BSD-3-Clause许可： 

2024年恩智浦版权所有；在满足以下条件的情况下，可以源代码和二进制文件的形式重新分发和使用本源代码

（无论是否经过修改）： 

1. 重新分发源代码必须保留上述版权声明、这些条件和以下免责声明。 
2. 以二进制文件形式重新分发时，必须在文档和/或随分发提供的其他材料中复制上述版权声明、这些条件

和以下免责声明。 
3. 未经事先书面许可，不得使用版权所有者的姓名或参与者的姓名为本软件的衍生产品进行背书或推广。 

本软件由版权所有者和参与者“按原样”提供，不承担任何明示或暗示的担保责任，包括但不限于对适销性和特

定用途适用性的暗示保证。在任何情况下，无论因何种原因或根据何种法律条例，版权所有者或参与者均不对因

使用本软件而导致的任何直接、间接、偶然、特殊、惩戒性或后果性损害（包括但不限于采购替代商品或服务；

使用损失、数据损失或利润损失或业务中断）承担责任，无论是因合同、严格责任还是侵权行为（包括疏忽或其

他原因）造成的，即使事先被告知有此类损害的可能性也不例外。 

 

6 修订历史 

表1总结了本文档的修订情况。 
 

#pip3 install --trusted-host pypi.org --trusted-host files.pythonhosted.org 

scikit-learn 

#pip3 install scikit-learn 

//ROS1 

#source /opt/ros/noetic/setup.sh 

#roslaunch imx_vslam_ros1_demo imx_rgbd_d455.launch --screen 

//ROS2 

#source ros_setup.sh 

#ros2 launch imx_vslam_ros2_demo imx_rgbd_d455.py 

https://github.com/rmsalinas/DBow3/blob/master/orbvoc.dbow3
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表1. 修订历史 

文档ID 发布日期 说明 

AN14240 v.1.0 2024年3月11日 首次公开发布 
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