ros_respeaker的配置和使用
创建catkin工作空间
在终端中输入如下命令，可以在根目录下创建catkin工作空间：
```
source /opt/ros/indigo/setup/bash
mkdir -p ~/catkin_ws/src
cd ~catkin_ws/src
catkin_make
```
该空间的结构如图1所示。
[image: http://www.learnerhub.net/133-1/134_2/uploads/9b5752f4741ff48348cd0d234f71bb69/1.png]
图1 catkin工作空间的目录
编译respeaker_ros程序包
所有ros程序包必须在catkin工作目录下进行编译后才能运行，首先我们在工作空间的src目录下将远程库中的代码克隆下来。
```
cd ~/catkin_ws/src
git clone https://github.com/furushchev/respeaker_ros.git
cd ..
rosdep install --from-paths src -i -r -n -y
```
其中我们用到了rosdep命令，该命令用于安装缺失的依赖项。在执行该命令的过程中有可能会出现未安装等错误，需要执行如下代码在安装后初始化并更新该工具。
```
sudo apt-get rospack-tools
rosdep init
rosdep update
```
最后使用`catkin_make`命令ros包进行编译
 
配置软硬件的支持
首先要对respeaker麦克风提供外部设备许可
```
roscd respeaker_ros
sudo cp -f $(rospack find respeaker_ros)/config/60-respeaker.rules /etc/udev/rules.d/60-respeaker.rules
sudo systemctl restart udev
```
其次安装python包的依赖
```
roscd respeaker_ros
sudo pip install -r requirements.txt
```
最后更新firmware以实现对底层设备的控制，从远程仓库中可以获取到相应的包，通过输入如下命令进行安装。
```
git clone https://github.com/respeaker/usb_4_mic_array.git
cd usb_4_mic_array
sudo python dfu.py --download 6_channels_firmware.bin  # The 6 channels version 
```
运行respeaker程序包

可以通过发布在rostopic上的消息获得诸如声源位置角度等信息
```
roslaunch respeaker_ros respeaker.launch
rostopic echo /sound_location
```
效果如下：
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图2 直接从话题获得的消息
 
我也自行编写了一个节点用于获取和接收respeaker_node发出的消息，命名为info_shower，可以将该数据从话题中取出并输出，效果如下：
 遇到的问题
 python_catkin_tools版本过低产生的依赖问题
该问题目前没有能够解决，尝试了使用`sudo apt-get install`和`sudo aptitude reinstall`以及`sudo apt-get -f install`等命令都不能解决问题，在开源社区中也没有找到类似问题，于是重新装配了一个新的虚拟机后，直接更新软件、下载依赖项后在进行环境配置才解决问题。
 程序中import angles语句引起的库文件缺少的情况
这个问题的解决比较曲折，最开始我以为angles指的是python中的一个库文件，故直接使用sudo pip install angles命令进行安装，但是最后始终没有得到正确的输出，在roscore的调试信息中显示了没有其中的shortest_angular_distance函数，最后通过ROS wiki的官方文档、社区发现了ROS实现的angles库，克隆安装后才解决问题，如下图所示：
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[bookmark: _GoBack]图3 ROS wiki上的介绍
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图4 Github上提供的开源代码
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Package Summary

This package provides a set of simple math utiities to work with angles. The utilties cover
simple things like normalizing an angle and conversion between degrees and radians. But
even if you're trying to calculate things like the Shortest angular distance between two joint
space positions of your fobot, but the joint motion is constrained by joint limits, this package
is what you need. The code in this package is stable and well tested. There are no plans for
major changes in the near future.

- Maintainer status: maintained
- Maintainer: Tully Foote <tfoote AT osrfoundation DOT org>

- Author: John Hsu <hsu AT osrfoundation DOT org>

- License: BSD

« Source: git https://github.com/ros/angles.git (branch: master)
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& tfoote Small documentation updates. Latest commit 1745184 on & Feb 2018
B include/angles whitespace cleanup 4yearsago
B src/angles Add underscore to function name, ix copyright (#9) 3yearsago
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