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บทนำ: การเตรยีมความพรอ้ม 
กอ่นเริม่ตน้ ผูเ้รยีนตอ้งตรวจสอบสภาพแวดลอ้มบน Ubuntu 20.04 ใหพ้รอ้มกอ่นเสมอ 
 

1. Source Environment 
ทกุครัง้ทีเ่ปิด Terminal ใหม ่ตอ้ง source กอ่น: 

# Source ทุกคร้ังท่ีเปิด Terminal ใหม่ 
source /opt/ros/galactic/setup.bash 
 
# แนะนำ: เพ่ิมใน .bashrc เพ่ือให้อัตโนมัติ 
echo "source /opt/ros/galactic/setup.bash" >> ~/.bashrc 
source ~/.bashrc 

 

2. ตรวจสอบสถานะ 

# ตรวจสอบว่า ROS_DISTRO=galactic 
printenv | grep ROS 
 
# ควรเห็นผลลัพธ์: ROS_DISTRO=galactic 

 

3. ทดสอบการสือ่สาร 

# Terminal 1: ส่งข้อมูล (Talker) 
ros2 run demo_nodes_cpp talker 
 
# Terminal 2: รับข้อมูล (Listener) 
ros2 run demo_nodes_py listener 

 

💡 Workflow หลกั 
•​ Source → Build → Launch → Monitor → Debug 
•​ จำลำดบันีไ้วเ้สมอ! ขาดขัน้ตอนใดขัน้ตอนหนึง่จะทำใหเ้กดิ error ได ้
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บทที ่1 

Nodes และโครงสรา้งระบบ 
ROS 2 Nodes & Graph Architecture 

 

ทฤษฎ:ี Node คอือะไร? 
ROS 2 ทำงานแบบ Distributed System โดยม ีNode เป็นหน่วยประมวลผลยอ่ยๆ ทีท่ำงาน
เฉพาะทาง แตล่ะ Node เชือ่มตอ่กนัผา่น Graph 
 

Node ตวัอยา่ง หนา้ที ่ ใน LotusBot 

turtlesim_node แสดงกราฟิก Turtle camera_node 
(ESP32-CAM) 

turtle_teleop_key รับ Input จาก Keyboard teleop_node (รับ cmd จาก 
PC) 

micro_ros_agent เชือ่ม ESP32 กบั ROS2 ใน LotusBot จรงิ! (USB 
Serial) 

 

คำส ัง่พืน้ฐาน 

# รัน Turtlesim 
ros2 run turtlesim turtlesim_node 
 
# ดู Node ท่ีกำลังรันอยู่ท้ังหมด 
ros2 node list 
 
# ดูข้อมูลละเอียดของ Node 
ros2 node info /turtlesim 
 
# ปิด Node 
ros2 node kill /turtlesim 

 

Lab 1: ทดลองสรา้งและตรวจสอบ Node 
วตัถปุระสงค:์ 

1.​ เปิด Turtlesim node และสงัเกตหนา้ตา่งทีป่รากฏ 
2.​ ใชค้ำสัง่ ros2 node list และ ros2 node info 
3.​ เปิด turtle_teleop_key และทดลองควบคมุ 
4.​ วาดแผนภาพ Node Graph ดว้ยมอื 
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Quiz ทบทวนบทที ่1 

ขอ้ คำถาม คำตอบ 

1 Node ใน ROS 2 คอือะไร? หน่วยประมวลผลยอ่ยทีท่ำงานเฉพาะ
ทาง 

2 คำสัง่ด ูNode ทีก่ำลงัรันอยูค่อือะไร? ros2 node list 

3 ใน LotusBot micro_ros_agent ทำหนา้ทีอ่ะไร? เชือ่ม ESP32 กบั ROS2 ผา่น USB 
Serial 
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บทที ่2 

Topics และ Messages 
Publish / Subscribe Communication 

 

ทฤษฎ:ี Topics ทำงานอยา่งไร? 
Topics ใชร้ปูแบบ Publisher/Subscriber — ผูส้ง่ (Publisher) สง่ขอ้มลูเขา้ Topic โดยไมส่นใจ
วา่ใครรับ ผูรั้บ (Subscriber) รับขอ้มลูโดยไมส่นใจวา่ใครสง่ เหมาะกบัขอ้มลูตอ่เนือ่ง เชน่ คา่ 
Sensor หรอืคำสัง่ความเร็ว 
 

🔗 การเชือ่มโยงกบั LotusBot 
•​ Topic /cmd_vel → สง่คำสัง่ความเร็วไปยงั ESP32 ผา่น micro-ROS 
•​ Topic /scan → รับขอ้มลู LiDAR จาก YDLidar X3 (12Hz) 
•​ Topic /odom → รับคา่ Odometry จาก encoder ลอ้ 

 

คำส ัง่ตรวจสอบ Topics 

# แสดง Topic ท้ังหมด 
ros2 topic list 
 
# Monitor ข้อมูล Real-time 
ros2 topic echo /turtle1/pose 
 
# ดูความถ่ีการส่งข้อมูล (Hz) 
ros2 topic hz /turtle1/pose 
 
# ดูชนิดข้อความ (Message Type) 
ros2 topic info /turtle1/cmd_vel 

 

การสง่คำส ัง่ดว้ย topic pub 

# ส่งคร้ังเดียว (--once) 
ros2 topic pub --once /turtle1/cmd_vel geometry_msgs/msg/Twist \ 
  "{linear: {x: 2.0, y: 0.0, z: 0.0}, angular: {x: 0.0, y: 0.0, z: 1.8}}" 
 
# ส่งต่อเน่ืองท่ี 1 Hz 
ros2 topic pub --rate 1 /turtle1/cmd_vel geometry_msgs/msg/Twist \ 
  "{linear: {x: 1.5, y: 0.0, z: 0.0}, angular: {x: 0.0, y: 0.0, z: 0.0}}" 
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Lab 2: สงัเกตการสง่ขอ้มลูผา่น Topic 
วตัถปุระสงค:์ 

5.​ เปิด Turtlesim และ echo /turtle1/pose พรอ้มกนั 
6.​ สง่ cmd_vel ใหเ้ตา่วิง่วนเป็นวงกลม 
7.​ ปรับคา่ linear.x และ angular.z แลว้สงัเกตเสน้ทาง 
8.​ บนัทกึคา่ทีท่ำใหเ้ตา่วิง่เป็นรปูสีเ่หลีย่ม 

 

Quiz ทบทวนบทที ่2 

ขอ้ คำถาม คำตอบ 

1 รปูแบบการสือ่สารของ Topics คอือะไร? Publisher/Subscriber 

2 Topic ใดทีใ่ชส้ง่คำสัง่ความเร็วให ้Turtle? /turtle1/cmd_vel 

3 ใน LotusBot ขอ้มลู LiDAR อยูท่ี ่Topic ใด? /scan (LaserScan message) 

4 QoS Reliable ตา่งจาก Best Effort อยา่งไร? Reliable เนน้ความถกูตอ้ง, Best 
Effort เนน้ความเร็ว 
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บทที ่3 

Services และ Parameters 
Request/Response & Configuration 

 

Services: Request / Response 
Services ใชร้ปูแบบ Request/Response เหมาะกบังานทีท่ำครัง้เดยีวจบ เชน่ รเีซต็หนา้จอ หรอื
สัง่ใหหุ้น่ยนตไ์ปตำแหน่งทีก่ำหนด 
 

# ดู Service ท้ังหมด 
ros2 service list 
 
# รีเซ็ต Turtlesim (ล้างหน้าจอ) 
ros2 service call /reset std_srvs/srv/Empty 
 
# Spawn เต่าตัวใหม่ 
ros2 service call /spawn turtlesim/srv/Spawn \ 
  "{x: 2.0, y: 2.0, theta: 0.0, name: 'turtle2'}" 
 
# ดูชนิดของ Service 
ros2 service type /reset 

 

Parameters: คา่ปรบัแตง่โหนด 

# ดู Parameters ท้ังหมดของ Node 
ros2 param list /turtlesim 
 
# เปล่ียนสีพ้ืนหลัง 
ros2 param set /turtlesim background_r 150 
ros2 param set /turtlesim background_g 50 
ros2 param set /turtlesim background_b 200 
 
# อัปเดตหน้าจอ (ต้องเรียก /clear) 
ros2 service call /clear std_srvs/srv/Empty 
 
# บันทึก Parameters ลงไฟล์ 
ros2 param dump /turtlesim 

 

🔗 การเชือ่มโยงกบั LotusBot 
•​ Parameter ใน LotusBot: scan_frequency (ความถี ่LiDAR), robot_radius (รัศมหีุน่ยนต)์ 
•​ Service: /set_pose ใช ้Reset ตำแหน่งหุน่ยนตใ์น Simulator 
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•​ Parameters สามารถโหลดจากไฟล ์.yaml ได ้สะดวกในการตัง้คา่ 

 

Lab 3: ทดลอง Services และ Parameters 
วตัถปุระสงค:์ 

9.​ ลอง Spawn เตา่ 3 ตวัในตำแหน่งตา่งๆ 
10.​เปลีย่นสพีืน้หลงัเป็นสทีีช่อบและถา่ยภาพหนา้จอ 
11.​ลบเตา่ดว้ย Service /kill 
12.​บนัทกึ Parameters ดว้ย param dump 

 

Quiz ทบทวนบทที ่3 

ขอ้ คำถาม คำตอบ 

1 Services ตา่งจาก Topics อยา่งไร? Services เป็น Request/Response 
ทำครัง้เดยีว 

2 คำสัง่รเีซต็ Turtlesim คอือะไร? ros2 service call /reset 
std_srvs/srv/Empty 

3 ตอ้งเรยีก Service ใดหลงัเปลีย่นสพีืน้หลงั? /clear 
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บทที ่4 

การวเิคราะหร์ะบบดว้ย RQT 
Debugging Tools & Visualization 

 

เครือ่งมอื GUI สำหรบั Debug 

เครือ่งมอื หนา้ที ่ ใชเ้มือ่ไร? 

rqt_graph แสดงแผนผัง Node/Topic ทัง้หมด ตอน Debug การเชือ่มตอ่ 

rqt_console แสดง Log, Warning, Error ตอน Node มปัีญหา 

rqt_plot Plot กราฟคา่ Topic Real-time วเิคราะหค์า่ Sensor 

rqt_reconfigure ปรับ Parameters แบบ Real-time Tune คา่โดยไมต่อ้ง 
Restart 

rviz2 Visualize 3D: LiDAR, TF, Map ดขูอ้มลู LotusBot LiDAR 

 

การใช ้rqt_graph 

# เปิด RQT Graph 
rqt_graph 
 
# หรือเปิดผ่าน rqt แล้วเลือก Plugins > Introspection > Node Graph 
rqt 

 

💡 การอา่น rqt_graph 
•​ วงกลม = Node, กลอ่งสีเ่หลีย่ม = Topic 
•​ ลกูศรชี ้= ทศิทางการสง่ขอ้มลู (Publisher → Subscriber) 
•​ ใน LotusBot: micro_ros_agent จะปรากฏเชือ่มกบั /cmd_vel และ /scan 

 

Lab 4: Debug ดว้ย RQT Tools 
วตัถปุระสงค:์ 

13.​เปิด rqt_graph พรอ้ม Turtlesim และ teleop 
14.​ถา่ยภาพ Node Graph และระบทุศิทางขอ้มลู 
15.​ใช ้rqt_plot วาดกราฟ /turtle1/pose/x และ /y 
16.​ใช ้rqt_console ด ูLog ขณะใชง้าน 
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Quiz ทบทวนบทที ่4 

ขอ้ คำถาม คำตอบ 

1 rqt_graph แสดงขอ้มลูอะไร? แผนผัง Node และ Topic ทัง้หมดใน
ระบบ 

2 เครือ่งมอืใดใช ้Plot กราฟคา่ Topic? rqt_plot 

3 rviz2 ใชท้ำอะไรกบั LotusBot? Visualize ขอ้มลู LiDAR และ TF 
Frame ใน 3D 
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บทที ่5 

การเขยีนโปรแกรม Python 
Python Node Programming 

 

สรา้ง Workspace และ Package 

# สร้าง Workspace 
mkdir -p ~/ros2_ws/src && cd ~/ros2_ws/src 
 
# สร้าง Python Package 
ros2 pkg create --build-type ament_python my_turtle_controller \ 
  --dependencies rclpy geometry_msgs turtlesim 
 
# Build 
cd ~/ros2_ws 
colcon build 
source install/setup.bash 

 

โคด้ที ่1: วิง่วนเป็นวงกลม (Basic Publisher) 

# ~/ros2_ws/src/my_turtle_controller/my_turtle_controller/circle.py 
import rclpy 
from rclpy.node import Node 
from geometry_msgs.msg import Twist 
 
class TurtleCircle(Node): 
    def __init__(self): 
        super().__init__('turtle_circle') 
        self.publisher = self.create_publisher(Twist, '/turtle1/cmd_vel', 
10) 
        self.timer = self.create_timer(0.5, self.timer_callback) 
        self.get_logger().info('TurtleCircle node started!') 
 
    def timer_callback(self): 
        msg = Twist() 
        msg.linear.x = 2.0    # ความเร็วเดินหน้า (m/s) 
        msg.angular.z = 1.0   # ความเร็วหมุน (rad/s) 
        self.publisher.publish(msg) 
 
def main(args=None): 
    rclpy.init(args=args) 
    node = TurtleCircle() 
    rclpy.spin(node) 
    rclpy.shutdown() 
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โคด้ที ่2: ตดิตามตำแหนง่ (Publisher + Subscriber) 

# ~/ros2_ws/src/my_turtle_controller/my_turtle_controller/pose_tracker.py 
import rclpy 
from rclpy.node import Node 
from geometry_msgs.msg import Twist 
from turtlesim.msg import Pose 
 
class PoseTracker(Node): 
    def __init__(self): 
        super().__init__('pose_tracker') 
        self.publisher = self.create_publisher(Twist, '/turtle1/cmd_vel', 
10) 
        self.subscriber = self.create_subscription( 
            Pose, '/turtle1/pose', self.pose_callback, 10) 
        self.current_pose = None 
 
    def pose_callback(self, msg): 
        self.current_pose = msg 
        self.get_logger().info( 
            f'Position: x={msg.x:.2f}, y={msg.y:.2f}, 
theta={msg.theta:.2f}') 
 
        # หยุดถ้าออกนอกขอบเขต 
        if msg.x > 9.0 or msg.x < 1.0 or msg.y > 9.0 or msg.y < 1.0: 
            stop_msg = Twist() 
            self.publisher.publish(stop_msg) 
            self.get_logger().warn('Boundary reached! Stopping.') 
 
def main(args=None): 
    rclpy.init(args=args) 
    node = PoseTracker() 
    rclpy.spin(node) 
    rclpy.shutdown() 

 

โคด้ที ่3: นำทางหลายจดุ (Waypoint Navigator) — เชือ่มกบั LotusBot 

# ~/ros2_ws/src/my_turtle_controller/my_turtle_controller/waypoint.py 
import rclpy, math 
from rclpy.node import Node 
from geometry_msgs.msg import Twist 
from turtlesim.msg import Pose 
 
class WaypointNavigator(Node): 
    def __init__(self): 
        super().__init__('waypoint_navigator') 
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        self.pub = self.create_publisher(Twist, '/turtle1/cmd_vel', 10) 
        self.sub = self.create_subscription(Pose, '/turtle1/pose', 
                                            self.pose_cb, 10) 
        # กำหนด Waypoints (x, y) 
        self.waypoints = [(2.0,2.0),(8.0,2.0),(8.0,8.0),(2.0,8.0),(5.0,5.0)] 
        self.current_wp = 0 
        self.pose = None 
        self.timer = self.create_timer(0.1, self.control_loop) 
 
    def pose_cb(self, msg): self.pose = msg 
 
    def control_loop(self): 
        if self.pose is None or self.current_wp >= len(self.waypoints): 
return 
        tx, ty = self.waypoints[self.current_wp] 
        dx = tx - self.pose.x; dy = ty - self.pose.y 
        dist = math.sqrt(dx**2 + dy**2) 
        if dist < 0.3:  # ถึง Waypoint แล้ว 
            self.get_logger().info(f'Reached waypoint {self.current_wp}!') 
            self.current_wp += 1; return 
        angle_to_goal = math.atan2(dy, dx) 
        angle_err = angle_to_goal - self.pose.theta 
        msg = Twist() 
        msg.linear.x  = min(1.5, 0.5 * dist) 
        msg.angular.z = 2.0 * angle_err 
        self.pub.publish(msg) 
 
def main(args=None): 
    rclpy.init(args=args) 
    node = WaypointNavigator() 
    rclpy.spin(node) 
    rclpy.shutdown() 

 

🔗 เชือ่มกบั LotusBot จรงิ 
•​ โคด้ Waypoint Navigator นีใ้ชไ้ดก้บั LotusBot โดยเปลีย่น Topic จาก /turtle1/cmd_vel 

เป็น /cmd_vel 
•​ เปลีย่น Pose จาก turtlesim.msg.Pose เป็น nav_msgs.msg.Odometry 
•​ Logic การควบคมุเหมอืนกนัทกุอยา่ง! นีค่อืพืน้ฐานของ Navigation Stack 

 

Lab 5: เขยีนโปรแกรม Python Node 
วตัถปุระสงค:์ 

17.​สรา้ง Package และ Node วิง่วนวงกลม Build และรัน 
18.​แกโ้คด้ใหเ้ตา่วิง่รปูสีเ่หลีย่ม (4 waypoints) 
19.​เพิม่ Log แสดงคา่ Pose ทกุ 2 วนิาท ี
20.​Challenge: ทำใหเ้ตา่หยดุเมือ่ถงึ Waypoint สดุทา้ย 
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Quiz ทบทวนบทที ่5 

ขอ้ คำถาม คำตอบ 

1 create_publisher() ตอ้งระบอุะไรบา้ง? Message Type, Topic Name, 
Queue Size 

2 create_timer(0.5, callback) หมายความวา่อะไร? เรยีก callback ทกุ 0.5 วนิาท ี(2 Hz) 

3 ตอ้งเปลีย่น Topic ใดเพือ่ใชก้บั LotusBot? /turtle1/cmd_vel → /cmd_vel 

4 math.atan2(dy, dx) ใชค้ำนวณอะไร? มมุจากตำแหน่งปัจจบุนัไปยงั Goal 
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บทที ่6 

Actions และระบบพกิดั TF 
Actions & Transform Frames 

 

Actions: ภารกจิระยะยาว 
Actions เหมาะกบังานทีใ่ชเ้วลานาน เชน่ Navigation ไปยงัเป้าหมาย โดยม ี3 สว่นหลกั: 
 

สว่นประกอบ คำอธบิาย ตวัอยา่ง LotusBot 

Goal เป้าหมายทีต่อ้งการ ไปทีพ่กิดั x=3.0, y=2.0 

Feedback ความคบืหนา้ระหวา่งทาง ระยะทางทีเ่หลอื: 1.5m 

Result ผลลพัธเ์มือ่ทำเสร็จ Reached goal: True 

 

# ส่ง Goal ให้ Turtle หมุน 
ros2 action send_goal /turtle1/rotate_absolute \ 
  turtlesim/action/RotateAbsolute "{theta: 1.57}" 
 
# ดู Action Server ท้ังหมด 
ros2 action list 
 
# ดูรายละเอียด Action 
ros2 action info /turtle1/rotate_absolute 

 

TF: ระบบพกิดั Transform 
TF จัดการความสมัพันธร์ะหวา่งพกิดัของชิน้สว่นตา่งๆ ของหุน่ยนต ์เชน่ world → base_link → 
laser_frame 

# ดู TF Tree ท้ังหมด 
ros2 run tf2_tools view_frames 
 
# Monitor TF Real-time 
ros2 run tf2_ros tf2_monitor 
 
# แปลงพิกัดระหว่าง Frame 
ros2 run tf2_ros tf2_echo world turtle1 
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🔗 TF ใน LotusBot 
•​ Frame หลกั: map → odom → base_link → laser_frame 
•​ YDLidar X3 ตดิอยูท่ี ่laser_frame หา่งจาก base_link ตามทีก่ำหนดใน URDF 
•​ SLAM จะสรา้ง Transform ระหวา่ง map และ odom โดยอตัโนมตั ิ

 

Lab 6: ทดลอง Actions และ TF 
วตัถปุระสงค:์ 

21.​สง่ Goal ให ้Turtle หมนุไป 90 องศา (1.57 rad) 
22.​ด ูTF Tree ดว้ย view_frames และ echo 
23.​สง่ Goal หลายครัง้ตดิกนัแลว้สงัเกต Feedback 
24.​วาดแผนภาพ TF Frame ของ LotusBot 

 

Quiz ทบทวนบทที ่6 

ขอ้ คำถาม คำตอบ 

1 Actions ตา่งจาก Services อยา่งไร? Actions ม ีFeedback ระหวา่งทำ
งาน, Services ไมม่ ี

2 ใน LotusBot ม ีTF Frame อะไรบา้ง? map, odom, base_link, 
laser_frame 

3 คำสัง่ด ูTF Tree คอือะไร? ros2 run tf2_tools view_frames 
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บทที ่7 

SLAM และการนำทางอตัโนมตั ิ
SLAM & Autonomous Navigation with LotusBot 

 
บทนีเ้ชือ่มโยงทกุสิง่ทีเ่รยีนมาเขา้กบั LotusBot จรงิๆ บน Jetson Nano เพือ่ทำ SLAM และ 
Navigation อตัโนมตั ิ
 

การเร ิม่ตน้ LotusBot 

# 1. SSH เข้า Jetson Nano 
ssh lotusbot@192.168.x.x 
 
# 2. Source Environment 
source /opt/ros/galactic/setup.bash 
source ~/lotusbot_ws/install/setup.bash 
 
# 3. รัน micro-ROS Agent (USB Serial) 
ros2 run micro_ros_agent micro_ros_agent serial --dev /dev/ttyUSB0 
 
# 4. รัน YDLidar X3 (Terminal แยก) 
ros2 launch ydlidar_ros2_driver ydlidar_launch.py 
 
# 5. ตรวจสอบ Topic 
ros2 topic list  # ควรเห็น /scan, /cmd_vel, /odom 

 

การทำ SLAM ดว้ย slam_toolbox 

# Terminal บน Host PC: เปิด RViz2 
rviz2 
 
# บน Jetson Nano: รัน SLAM 
ros2 launch slam_toolbox online_async_launch.py \ 
  slam_params_file:=~/lotusbot_ws/config/slam_params.yaml 
 
# ควบคุมด้วย Keyboard (Host PC) 
ros2 run teleop_twist_keyboard teleop_twist_keyboard 
 
# บันทึกแผนท่ี 
ros2 run nav2_map_server map_saver_cli -f ~/map/my_map 

 

Python Waypoint Navigator สำหรบั LotusBot 
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# ~/lotusbot_ws/src/lotusbot_nav/lotusbot_nav/multi_waypoint.py 
import rclpy, math 
from rclpy.node import Node 
from geometry_msgs.msg import Twist 
from nav_msgs.msg import Odometry 
 
class LotusWaypointNav(Node): 
    def __init__(self): 
        super().__init__('lotus_waypoint_nav') 
        self.pub = self.create_publisher(Twist, '/cmd_vel', 10) 
        self.sub = self.create_subscription( 
            Odometry, '/odom', self.odom_cb, 10) 
        # Waypoints สำหรับ LotusBot (เมตร) 
        self.waypoints = [(1.0,0.0),(1.0,1.0),(0.0,1.0),(0.0,0.0)] 
        self.current_wp = 0 
        self.x = self.y = self.yaw = 0.0 
        self.timer = self.create_timer(0.1, self.control_loop) 
 
    def odom_cb(self, msg): 
        self.x = msg.pose.pose.position.x 
        self.y = msg.pose.pose.position.y 
        # แปลง Quaternion → Euler 
        q = msg.pose.pose.orientation 
        self.yaw = math.atan2( 
            2*(q.w*q.z + q.x*q.y), 1-2*(q.y**2 + q.z**2)) 
 
    def control_loop(self): 
        if self.current_wp >= len(self.waypoints): 
            self.pub.publish(Twist())  # หยุด 
            self.get_logger().info('All waypoints reached!') 
            return 
        tx, ty = self.waypoints[self.current_wp] 
        dx = tx - self.x; dy = ty - self.y 
        dist = math.sqrt(dx**2 + dy**2) 
        if dist < 0.1: 
            self.current_wp += 1; return 
        angle_err = math.atan2(dy, dx) - self.yaw 
        # Normalize angle [-pi, pi] 
        angle_err = math.atan2(math.sin(angle_err), math.cos(angle_err)) 
        msg = Twist() 
        msg.linear.x  = min(0.2, 0.3 * dist) 
        msg.angular.z = 1.5 * angle_err 
        self.pub.publish(msg) 
 
def main(args=None): 
    rclpy.init(args=args) 
    node = LotusWaypointNav() 
    rclpy.spin(node) 
    rclpy.shutdown() 
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Lab 7: SLAM และ Navigation จรงิดว้ย LotusBot 
วตัถปุระสงค:์ 

25.​เชือ่มตอ่ LotusBot และตรวจสอบ Topic /scan และ /odom 
26.​รัน slam_toolbox และขบั LotusBot สรา้งแผนทีห่อ้ง 
27.​บนัทกึแผนทีแ่ละโหลดใชง้านใน Nav2 
28.​Challenge: เขยีน Python Node นำทาง 3 Waypoints อตัโนมตั ิ

 

Quiz ทบทวนบทที ่7 

ขอ้ คำถาม คำตอบ 

1 SLAM ยอ่มาจากอะไร? Simultaneous Localization and 
Mapping 

2 LotusBot ใช ้LiDAR รุน่ใด? YDLidar X3 (12Hz, USB Serial) 

3 micro-ROS Agent ทำงานผา่น Transport ใด? USB Serial (ttyUSB0) 

4 ตอ้งแปลงขอ้มลูใดจาก Odometry เพือ่หามมุ? Quaternion → Euler (ใช ้atan2) 
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บทที ่🔧 

การแกไ้ขปญัหาทีพ่บบอ่ย 
Troubleshooting Guide 

 

ปญัหา สาเหต ุ วธิแีกไ้ข 

command not found ยงัไม ่source setup.bash 
source 
/opt/ros/galactic/setup
.bash 

มองไมเ่ห็น Node กนั ROS_DOMAIN_ID ตา่ง
กนั 

export ROS_DOMAIN_ID=0 

Build แลว้โคด้ไมเ่ปลีย่น ยงัไม ่source install/ source 
install/setup.bash 

Permission Denied สทิธิ ์workspace ผดิ sudo chown -R $USER 
~/ros2_ws 

LiDAR ไมต่อบสนอง USB Device Permission sudo chmod 666 
/dev/ttyUSB0 

micro-ROS ไม ่Connect Baudrate หรอื Port ผดิ ตรวจสอบ --dev และ 
Baudrate 115200 

 

📋 Checklist กอ่นเร ิม่ใช ้LotusBot ทกุคร ัง้ 
•​ source /opt/ros/galactic/setup.bash 
•​ source ~/lotusbot_ws/install/setup.bash 
•​ ตรวจสอบ USB: ls /dev/ttyUSB* 
•​ รัน micro_ros_agent กอ่นเสมอ 
•​ ตรวจสอบ Topic: ros2 topic list | grep scan 

 

สรปุ: Workflow หลกัของ ROS 2 
 

1. Source 2. Build 3. Launch 4. Monitor 5. Debug 

source 
setup.bas

h 
colcon build ros2 run / 

launch 
topic echo 

/ hz 
rqt_graph / 
console 
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