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名称 类型 描述
Topic发布 ~<camera_name>/image sensor_msgs/Image 发布图像数据

参数 类型 默认值 描述

~video_device string "/dev/video0" 摄像头设备号

~image_width int 640 图像横向分辨率

~image_height int 480 图像纵向分辨率

~pixel_format string "mjpeg" 像素编码，可选值：mjpeg，yuyv， uyvy

~io_method string "mmap" IO通道，可选值：mmap，read，userptr

~camera_frame_id string "head_camera" 摄像头坐标系

~framerate int 30 帧率

~brightness int 32 亮度，0~255

~saturation int 32 饱和度，0~255

~contrast int 32 对比度，0~255

~sharpness int 22 清晰度，0~255

~autofocus bool false 自动对焦

~focus int 51 焦点（非自动对焦状态下有效）

~camera_info_url string - 摄像头校准文件路径

~camera_name string "head_camera" 摄像头名称
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https://github.com/IntelRealSense/librealsense/blob/master/doc/installation.md
https://blog.csdn.net/u012926144/article/details/80761342
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http://wiki.ros.org/usb_cam
http://wiki.ros.org/sensor_msgs
http://wiki.ros.org/cv_bridge/Tutorials
https://docs.opencv.org/master/d9/df8/tutorial_root.html



