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Git サーバの仕様変更に伴い，本書の説明と異なる箇所が生じたため， 

変更後の説明と解決方法を示します． 

 

▼  

 

wstool コマンドを用いて ROS パッケージのアーカイブを 

Git サーバから取得し展開する際（p.36 最上部のコマンド）に発生する問題です． 

 

▼  

p.36 最上部 rosinstall_generator コマンドを実行する前に，wstool コマンド内で使用している

「vcstool」のスクリプトを書き換えます．手順を以下に示します． 

 

 
 

上記手順での書き換え後，書籍 p.36 以降（最上部 rosinstall_generator コマンド）を実施して，

正常に ROS のインストールを行うことができます． 
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ROS Kinetic のインストール「3.1 ROS のインストール（Raspberry Pi 編）」 p.31～ 

1．RaspberryPi を起動し，RDP 接続でログイン 

2．端末を開き，以下のコマンドを入力して tar.py スクリプトを編集 

     sudo -E geany /usr/lib/python2.7/dist-packages/vcstools/tar.py 

【編集内容】 

・121 行目 : 

if m.name.startswith(version + '/')  → if '/' in m.name: 

・127 行目 :  

subdir = os.path.join(tempdir, version) → subdir = os.path.join(tempdir, subdirs[0]) 

 

3．tar.py スクリプトを編集後， 

以下のコマンドで ~/ros_catkin_ws 

ディレクトリの中身をすべて削除します． 

     rm -rf ~/ros_catkin_ws/* 


