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不具合件名 要因分析 

ROS2による LiDAR走行 自分のパソコンで Jetson Nanoと同じバージョンの Ubuntu18.04をインストールし、gazeboを用いたシミュ

レーション環境では ROS2の turtlebot3_Navigationの動作は確認できていることから、Jetson Nanoの純粋

な処理性能によって動作できない可能性が高い。 

不具合の概要 

LiDAR を用いた自立走行のために、マイコンは Jetson 

Nano、プログラムは ROS2を用いたが、走行させるこ

とができなかった。 

 

※Cartographerによる環境地図の作成ならROS2でも

可能。ただし精度はあまりよくない。 

考えられる要因 

 ROS2 で の 自 立 走 行 プ ロ グ ラ ム

(turtlebot3_Navigation)は、Jetson Nano の処理

性能では動作できないと考えられる。 

不具合箇所の別（エレキ）および詳細 

ここをクリックしてテキストを入力してください。 

対策 

ROS（ROS2 とは異なる）を用いることで動作させることができた。ただ ROS を用いた場合でも処理性能は

ギリギリであるため、並列して別のプログラムを動作させることは避けた方が良い。 

 


