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0 - robosuite简介  
robosuite是⼀个针对机器⼈学习（robot learning）的python仿真包，最初于2017年诞⽣于Stanford
的实验室Stanford Vision and Learning Lab (SVL) ，现由德州奥斯丁⼤学和斯坦福⼤学的团队共同维
护。

 

robosuite基于开源的Mujoco（Multi-Joint Dynamics with Contact）物理引擎打造。Mujoco最初诞⽣
于华盛顿⼤学的实验室，据说算法很⽜，且性能好准确度⾼，2015被打造成了商业软件。2021年
DeepMind收购了Mujoco随后开源，Mujoco开始被越来越多的研究⼈员使⽤。

 

robosuite内置了⼀些机械臂，任务场景，夹⽖，机械臂控制器和其他的⼀些模型，很⼤程度便利了研究
⼈员的⼯作，让使⽤者更专注项⽬的开发；

 

0.1 - robosuitede安装  

 ⽬前最新版本为1.4；1.4版本基于mujoco2.3开发，2.3版本有Mujoco官⽅原⽣的mujoco - python接
口，使⽤起来更加⽅便。经笔者测试，git clone之后进⾏源码安装较稳妥。建议安装前阅读官⽅⽂档。

官⽅⽂档

Auther:  SeaHI - Robot

ContactMe: QQ - 2231437706

af://n0
af://n5
http://svl.stanford.edu/
af://n12
http://robosuite.ai/docs/installation.html


 

0.2 - 安装过程问题汇总  

1. 按照官⽅⽂档的推荐，conda中新建python3.8的环境来安装robosuite，但直接pip安装和git 
clone⼿动安装都会报如下图EGL的错，可能和电脑的配置有关（我使⽤的是⼀台核显轻薄本），
在查询资料后⽆果。。。。。。

 

 最后索性使⽤anaconda python3.9.13的base 环境来进⾏git clone⼿动的安装，终端输⼊
python robosuite/demos/demo_random_action.py   成功运⾏，但有了下⾯的问题（若没有出
现这个问题可以跳过 2.的内容；虽然看起来似乎不影响运⾏，但我有些许强迫症受不了）

 

2. 报错信息如下：

参考这篇博客的解决⽅案

af://n17
https://blog.csdn.net/m0_59496782/article/details/122833159


 

 在执⾏上⾯的 conda unistall和两个 pip install之后按照报错信息重新安装报错信息中指

⽰的包（使⽤pip install安装就可以），如下图所⽰：

 

     然后插⼀嘴，现在运⾏ python robosuite/demos/demo_random_action.py时还有⼀个

warning信息，貌  似不影响使⽤，按照报错信息运⾏这个 setup_macros.py脚本就可以解决：

  

 

 

 

   ⾄此，基本完美运⾏官⽅的⼤部分demo(笔者仅有demo_nvisii_modalities.py暂时运⾏失败)，若
还有个别  demo的报错可参照报错信息解决；

小结：

安装过程些许搞⼼态

若有⼤佬在新建的conda环境下实现robosuite安装并运⾏的话希望可以联系我hhhhh，感谢！

 

 

0.3 - 在IDE中使⽤robosuite需要做的事情  

  由于笔者是新建了⼀个⽂件夹使⽤git clone进⾏源码安装，使⽤IDE编辑代码时，IDE（我使⽤
VScode）⽆法读取robosuite的代码（虽然实测不进⾏ 0.3中的操作也可以正常运⾏代码），如下图：

af://n46


 

 ⼀种简单粗暴的解决⽅法是将直接git clone下来的源码中的 robosuite⽂件夹拷⻉⼊所使⽤的python
环境的site_packages⽂件夹中（我这⾥使⽤的是anaconda3的base环境）：

copy “robosuite folder” from：

paste to：

 

 完美安装！！洒花💐💐💐！！！
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