VINS使用教程
1. 编译
首先在本地建立文件夹${YOUR_PATH}/vins/catkin_ws，并将该目录记为工作空间（WorkSpace）并将VINS源码文件夹中的src拷贝至此，如下所示：
[image: Screenshot from 2022-01-03 23-38-42]
打开终端并进入工作空间，键入catkin_make，执行编译。编译后工作空间将生成build和devel两个文件夹。
2. 启动VINS
终端键入source devel/setup.bash导入环境变量，并执行roslaunch vins_estimator planet.launch启动VINS节点。
新开一个终端，进入工作空间后导入环境变量，键入roslaunch vins_estimator vins_rviz.launch 启动rviz以可视化。
3. 数据测试
1) 打开终端，键入cd ${WorkSpace}/devel/lib/datacenter/datacenter ${YOUR_BAG_PATH}逐个运行bag（执行顺序为从11号bag至30号bag）；其中，${WorkSpace}为工作空间，${YOUR_BAG_PATH}为bag路径；
2) [bookmark: _GoBack]将两数据U盘中数据拷贝至本地，并存储于一个文件夹，camera-data文件夹中存有start.py脚本，打开终端，进入脚本所在路径，键入python3 start.py ---path_to_datacenter=${YOUR_PATH_TO_DATACENTER} --path_to_bag=${YOUR_PATH_TO_BAG}。示例如下：
 python3 start.py --path_to_datacenter=/home/weirdo/Documents/code/C++/vins/catkin_ws/devel/lib/datacenter/datacenter --path_to_bag=/media/weirdo/T7/01-data/01-mini/2021-12-31/camera-data/
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