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一、  摘要 

在本研究中，我們利用模擬環境中的

D345i 相 機 ， 結 合 ROS 提 供 的

octomap_server，將 D345i 相機所獲取的

深度資訊轉先透過 TF 來轉換成無人機

(base_link)座標體系，再進一步轉換為三

維點雲數據，並使用這些點雲來構建

OctoMap 地圖。在地圖生成過程中，我們

透過與 Rviz 進行交互，設定無人機的導

航目標點，並採用了 A*演算法來計算無

人機從當前位置到達目標位置的最短路

徑，使無人機能夠在多障礙物的環境中安

全導航。 

 

關 鍵 詞 : A* 、 Rviz 、 Simulation 、

3DSlam 

 

二、緣由與目的 

隨著無人機技術的快速發展，無人機

在自主導航與環境感知方面的應用越來越

廣泛。然而，無人機在未知環境中進行自

主導航時，面臨著構建精確的三維地圖以

及高效規劃路徑的挑戰。在複雜的三維環

境中，無人機需要能夠即時感知周圍環

境、生成環境地圖，並規劃出避開障礙物

的最佳路徑，以確保其導航的安全性和穩

定性。本研究的目的在於針對上述挑戰，

設計並實現一套基於 ROS 的三維感知與

導航系統。我們選用 D345i 相機作為深度

感測設備，利用其獲取的深度數據生成三

維點雲，並結合 ROS 中的

octomap_server 模組，構建精確的

OctoMap 三維地圖。此地圖能夠有效地表

現環境中障礙物的分佈情況，為無人機的

導航提供必要的環境資訊。 

 

三、 技術框架與細節 

本研究旨在實現無人機在未知三維環境中

的自主導航與地圖構建，主要技術框架包

括三維感知、地圖建構、路徑規劃以及可

視化操作等模組。這些技術環環相扣，共

同構成一個高效且可靠的無人機導航系

統。以下將詳細介紹本研究的技術框架及

各模組的實現細節： 

 

1. 三維感知與點雲生成 

本研究選用 D345i RGB-D 相機作為

主要感測器。D345i 能夠提供高解析度的

深度資訊與 RGB 影像，這些資訊可轉換

為三維點雲數據，用於環境的感知與建

模。 

2. OctoMap 地圖建構 

octree 資料結構的三維地圖建構能夠

以分層次的方式儲存空間中的占據情況，

有效地儲存稀疏的三維環境資訊，並利用

ROS 中的 octomap_server 模組，將 D345i

相機獲取的點雲數據轉換為 OctoMap。該

模組接收無人機捕捉到的點雲訊息，並持

續更新環境地圖。在構建過程中，octree

會根據點雲數據對空間進行劃分，儲存占

據率信息，從而生成動態更新的三維地

圖。並且，我們對OctoMap的解析度進行

了優化設置，以平衡地圖的精確度和內存

消耗。在模擬環境中選取適當的解析度

(單位:米)，能夠在保證細節的同時，減

少地圖儲存和計算的負擔。此外，

octomap_server 會根據無人機移動時獲取

的新點雲數據進行增量更新，確保地圖能

夠即時反映環境的變化。 

3. 路徑規劃與 A*演算法 

A*是一種啟發式搜尋演算法，能夠

在考慮地圖障礙物的情況下，尋找從當下
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無人機位置到目標點的最短路徑。該演算

法利用估計函數來評估每一步的成本(歐

幾里得距離)，從而找到最優路徑。 

4. 可視化與目標點設定 

透過 Rviz，我們可以實時觀察無人

機捕捉到的點雲數據、生成的OctoMap地

圖以及規劃出的導航路徑。這不僅有助於

調試和驗證系統的正確性，還能幫助使用

者直觀地理解無人機的運行狀態，並利用

Rviz_plugin 直接在三維地圖中設置目標

點，無人機接收到這些目標點後，會利用

A*演算法進行路徑規劃。目標點的設定

過程即時且靈活，允許使用者根據無人機

當前的環境情況，動態地調整導航策略。 

 

四、 Node/Topic/TF 關係圖 

 
圖 1 Node/Topic 關係圖 

 
圖 2 TF 轉換關係圖 

 

五、 結果 

 

     圖三 在 Rviz 與 Gazebo 下的模擬結果 
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