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 ʝʳلʸال 
یʲʺʱل ʨʺʳʺǼعة مʧ مॼʱȞات الʛʰامج والأدوات اللازمة لʻʰاء تॽʰʢقات الʛوʨȃت   مʳاناً هʨ إʡار بʛمʳي مʱاح   )ROSنʤام تʷغʽل الʛوʨȃت (

ة الʱعلॽʺات الʛʰمॽʳة بʧʽ تॽʰʢقات الʛوʨȃتات الʺʱʵلفة.   تقʙم هʚه الʶلʶة إرشادات لؔل الʺهʧʽʺʱ في مʳال هʙʻسة والʱي تʶهل بʻاء ومʷارؗ
ॽɿॽة اسʙʵʱامه في نʤام الʷʱغʽل    ROS2الʺȞॽاتʛونʝȞॽ والʛوʨȃتʥॽ لفهʦ مʨȞنات نʤام   مॼاشʛة مʧ دون وجʨد   WINDOWSوأهʺʱʽه وؗ

VIRTUAL MACHINE.  
 .ROS2, WINDOWS10, ROBOTICS, MECHATRONICS  :كلʸات مفʯاحॻة

 

I. مةʗمق       
ʺʱلǽ ʥ  مʳاناً هʨ إʡار بʛمʳي مʱاح   )ROSنʤام تʷغʽل الʛوʨȃت (

مفʨʱحة الʺʙʸر الʱي تʱʴاجها للʦȞʴʱ    ومॼʱȞات الʛʰامج   الأدوات
مفʨʱح الʺʙʸر یʨؔʱن مʧ   عالʺॽاً   مʱʳʺعاً  تعʜز، ؗʺا  الʛوʨȃتات  ب

 ʧʽʶʴʱل یʱعاونʨن   ʧیʚال  ʧʽʶʺʴʱʺوال  ʧȄرʨʢʺوال  ʧʽسʙʻالʺه
 ǽ ROSعʙ نʤام.  الʛوʨȃتات وجعل هʚا الʺʳال في مʻʱاول الॽʺʳع

ʲʺǼاǼة العʺʨد الفقȑʛ لʺʨʺʳعة واسعة مʧ الأنʤʺة مʲل الॽʶارات  
الॽʁادة   ॽʡار  ذاتॽة  بʙون  والʢائʛات  الʻʸاॽɺة  الʛوʨȃتॽة  والأذرع 

ʸʴال لا  الʺʲال  سʽʰل  على   ʛȄʨʢʱوال  ʘʴॼال الʙʳیʛ   ʛ.وأنʤʺة 
أن    ʛؗʚالǼROS    لإدارة  ȑʙʽقلʱال Ǽالʺعʻى  تʷغʽل  نʤام   ʝॽل

ॼʡقة  هʨ  ، ولʻؔه ǼالأحȐʛ  الʺهام  وجʙولة   وتʦॽʤʻ الʺلفات  العʺلॽات
تقع   مʤʻʺة  الʺʹʅॽاتʸالات  الʷʱغʽل  نʤام  هʚه .  أعلى  في 

.   ROS2 Iron Irwiniالإصʙار الأخʛʽ  ، سʨف نʙʵʱʶمالʶلʶلة
ʲʺǼاǼة  . وهʨ  2023الȑʚ أʡلȘ في   ǽ ROS2 Iron Irwiniعʺل

 ʙل الأمȄʨʡ ʦعʙع الȄزʨت(LTS)   ـ  لROS ،   ةʙʺل ʦعʙال ʧʺʹǽ مʺا
  ʧات  5لا تقل عʨʻس  .  

، تغʛʽ الʛʽʲؔ في مʱʳʺع  2007في عام    ROSمʚʻ أن بʙأ نʤام  
بهʙف   ROS ، نʷأت2007في عام  ف  .ROSالʛوʨȃتات وأنʤʺة  

.  إنʷاء إʡار بʛمʳي تعاوني مʟʸʵ للʻهʨض بʛȄʨʢʱ الʛوʨȃتات
أكʨاد   جʺॽع  ʱؗاǼة  الʛوʨȃتات  علʺاء  على  ؗان   ،ʗقʨال  ʥذل في 

ʛفʸال  ʧم  ʦبه مهʺة  .  الʷʱغʽل الʵاصة  حʱى   ʚʽفʻت ʱʶǽغʛق   ʙق
مʱؗ ʧاǼة الʱعلॽʺات الʛʰمॽʳة، وتʛȄʨʢ وحʙة تʦȞʴ    أساسॽة، بʙءاً 

  ʦȞʴʱال وحʙة   ʧʽب الʶʱلʶلي  الاتʸال  مع  والʱعامل  العʺل،  إʡار 
الॽʀʙقة والؔʺʨʽʰتʛ الʛئʶॽي، والʱعامل مع تॽʴʸح الأخʢاء، عʙة 

ॽع.  أساب ʧم ʛʽʲؔال ʧʺʹʱلاً تʨʺش ʛʲع أكȄارʷعامل مع مʱال ʙʻع
ا  ات،  الʱعلॽʺات  ʛؗʴʺوال الاسʷʱعار  أجهʜة   ʧم  ʙیʙوالع لʛʰمॽʳة 

ʽʰ ʱعقʙʽ الللʅॽɿʵʱ مROS     ʧتʦ إنʷاء ʛ.یʱʹاعف الʱعقȞʷǼ ʙʽلؗ 
مॼʶقاً  الʺعʙة  والʜʴم  الأدوات   ʧم  ʙیʙالع  ʦǽʙتق خلال   ʧي    مʱوال

تعʺل هʚه الʺʨارد والʺʛʰمʨʳن الʶاǼقʨن.  ʨʡرها علʺاء الʛوʨȃتات  
ȞʷǼل  والأدوات   الʛʰامج   ʛȄʨʢʱل اللازم   ʗقʨال مقʙار  تقلʽل  على 

ʶǽʺح لʥ بʷʱغʽل الʛوʨȃت الʵاص ʛʶǼ ʥǼعة أكʛʰ  كʛʽʰ، مʺا  
القʙرة على تʨسॽع نʢاق أنʤʺة    أǽʹاً    ʻ ʥʴʻʺǽ ROSاء.وʙȃون ع

ʥǼ اصةʵتات الʨȃوʛلأ.  الʺǽ ROS2  اتʨʳف ROS1   ʖاسʻم ʨوه
للʛوʨȃتات الʺʻʱقلة والʛوʨȃتات    لʝॽ فقȌ للأذرع الآلॽة ولʧؔ أǽʹاً 

وروʨȃتات الʛʶب والॽʶارات   ॽʡار  بʙون  والʢائʛات  ذات الأرجل 
هʙفʻا الأساسي في  .  رسʺॽاً    Pythonو ++C یʦʱ دعʦ لة.الʺʱʶق

مʳلة مفʨʱحة الʨصʨل                                        ورقة ॽʲʴǼة
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لʤʻام  الʶلʶةهʚه    ʧȄرʨʢم نॼʸح  أن   ʝॽل  ROSبل فهʺه    ، 
  روʨȃتات مʱʵلفةسʱفادة مʻه للʦȞʴʱ في  والʱعامل معه وتʛʽʵʶه للا

  . وʛȃمʱʳها

II. ʔʻʶʹت ROS2 
  ʖʽʸʻʱارات لॽة خʙاك عʻهROS 2 Iron Irwini   ار الأولॽʵال

  ʨهBinary packages  انيʲوأما الBuilding from source  .
أو مBinary packages   ʧ  سʕʽدȑ الʗʽʰʲʱ مʧ الʜʴم الʻʲائॽة

تFrom Source    ʗʽʰʲالʺʙʸر   الʣʨائف    ROS2إلى  ؗامل 
مʸʸʵة    Binary packagesالʜʴم الʻʲائॽة    وقابل للاسʙʵʱام.

  ʛفʨوت العام   Ǽalready-builtالفعل  اً مʙمʳ  تʱʽʰʲاً للاسʙʵʱام 
install     لـROS2 ًاʛا أمʚه ʙعǽ .   ًن   رائعاʨʰغʛی ʧیʚاص الʵللأش

الʻʰاء    ؗʺا هʨ على الفʨر.  ROS2في الʱعʺȘ والʙʰء في اسʙʵʱام  
أو   ʛʽʽتغ إلى  یʢʱلعʨن   ʧیʚال  ʧȄرʨʢʺلل  ʟʸʵم الʺʙʸر   ʧم

  أǽʹاً ȞʷǼل صȄʛح. یʨصى Ǽه    ROS2حʚف أجʜاء مʧ قاعʙة  
الأساسॽة مʧ    للأنʤʺة  الʻʰاء   ʥʴʻʺǽ الʻʲائॽات.   ʦعʙت لا  الʱي 

مʧ    أǽʹاً الʺʙʸر    Șلʢʺال الأحʙث  الإصʙار   ʗʽʰʲت خॽار 
ROS2.   ورةʛʹǼ Șعلʱلة تȞʷاجه مʨʱر سʙʸʺال ʧم ʗʽʰʲʱال ʙʻع

  ʛام ؗاسʙʵʱياسʶ   ROS2. لʚلʥ نʨصي لVPN  ʖʽʸʻʱ  بʛوؗ
یلي    WINDOWS10على   ما  وفي  الʻʲائॽة.  الʜʴم  اسʙʵʱام 

 :ʖʽʸʻʱات الʨʢخ  

 :  CHOCOLATEYتʹʔʻʶ    .أ

مʧ الʺʨقع  وهي مʙیʛ حʜمة في وʙʻȄوز ʧȞʺǽ تʰʽʸʻها ʶǼهʨلة 
.Ȑʛأخ ʛȄʨʢأدوات ت ʖʽʸʻʱامها لʙʵʱاس ʦʱʽسʺي وسʛال  

https://chocolatey.org/install 
  : مʧ الʛاȌǼ الʶابȘ  لॼʽʸʻʱه تʱʴاج إلى الʨʢʵات الʱالॽة  عʺʨماً 
لʸقه في نافʚة أانʶخ الأمʛ الʱالي و ،  ؗʺʙیpowershell  ʛافʱح  
shell    Ȍواضغ ʗʴʱي فʱالenter :  

Set‐ExecutionPolicy Bypass ‐Scope Process ‐Force; 
[System.Net.ServicePointManager]::SecurityProtoc
ol  = 
[System.Net.ServicePointManager]::SecurityProtoc
ol  ‐bor  3072;  iex  ((New‐Object 
System.Net.WebClient).DownloadString('https://co
mmunity.chocolatey.org/install.ps1')) 

لʱʱأكchoco   ʙ  عʙʻما تʱʻهي إذا لʦ تʤهʛ أخʢاء نفʚ الأمʛ الʱالي
:ʗʽʰʲʱال ʧم 

 
 CHOCOLATEYتʖʽʸʻ   1 .الȞʷل

 :  PYTHONتʹʔʻʶ    .ب
Ǽاسʙʵʱام    افʱح Ǽایʨʲن   ʖʽʸʻʱل الʱالي   ʛالأم  ʚونف جʙیʙة  ॽɾʛʡة 

Chocolatey: 

choco install ‐y python ‐‐version 3.8.3 

 القابلة للʦʯزȂع:   ++Visual Cتʕʻʮʰ أدوات    .ت
 الأمʛ الʱالي:  اسʙʵʱم

choco install ‐y vcredist2013 vcredist140 

 :  OpenSSLتʕʻʮʰ    .ث
  ʦقʖʽʸʻʱب  Win64 OpenSSL v1.1  ʧالي  مʱال ȌǼاʛال: 

https://slproweb.com/products/Win32OpenSSL.html 
بʗ أو نʶخ لایʗ لا تعʺل). خلال خʨʢات    32(ملاحʤة نʶخ    

الʖʽʸʻʱ اسʙʵʱم الॽʵارات الافʛʱاضॽة وعلى فʛض قʺǼ ʗاسʙʵʱام 
  ،ʥǼ الʵاص   ʖلʸال القʛص  على  الافʛʱاضي   ʖʽʸʻʱال مʶار 

الʯʽʰة مʱغʛʽات   Ȍॼʹل  ʛالأم هʚا   environmentفاسʙʵʱم 
variable : 

setx  /m  OPENSSL_CONF  "C:\Program  Files\OpenSSL‐
Win64\bin\openssl.cfg" 

الʵاص على جهازك وȂضافة    PATHفي الʻهاǽة لا بʙ مʧ تعʙیل  
OpenSSL-Win64 bin folder    .هॽإل ʧع ʥلʚام بॽʁال ʥʻȞʺǽ

ʱاǼة:ȘȄʛʡWindows الʻقʛ على أǽقʨنة     ، وؗ
"environment variable:على ʛقʻال ʦث ،"  
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  "Edit the system environment variables عȃʛفي م ."
"، ثʦ انقenviromment variables  ʛالʨʴار الʻاتج، انقʛ فʨق "

" وأضف  editانقʛ فʨق "  وأخʛʽاً " في الʜʳء الʶفلي،  pathفʨق "
  الʺʶار أدناه. 

C:\Program Files\OpenSSL‐Win64\bin\ 

  :Visual Studio 2019تʹʔʻʶ    .ج
  ʛفʨتMicrosoft   ًاراʙاً   إصॽانʳم    ʧمVisual Studio 2019  ،

تॽʰʢقات  ʶǽCommunityʺى   لإنʷاء  اسʙʵʱامه   ʧȞʺǽ  ȑʚوال  ،
الأخROS2 Ȑʛتʙʵʱʶم   الإصʙارات   .Professional     أو

Enterprise   ًاʹǽامها.    أʙʵʱاس ʧȞʺǽʥʻȞʺǽ    ʗʽʰʲʱنامج الʛل بȄʜʻت
  ʧة مʛاشॼسʺيمʛقع الʨʺلـ    الMicrosoft  ʗʽʰʲت ʧم ʙتأك .Visual 

C++ features  .  
اخॽʱار   هي  تʱʽʰʲها   ʧم  ʙأكʱلل الʶهلة  الʛʢق   Ȑʙإح

C++ with development Desktop   .ʖʽʸʻʱاء الʻأث    
  ȑأ ʗʽʰʲم تʙع ʧم ʙتأكC++ CMake tools     إلغاء ȘȄʛʡ ʧع

  تʙʴیʙها في قائʺة الʺʨȞنات الʺʛاد تʱʽʰʲها.  
  ʖʳǽ يʱها والʙیʙʴت ʖʳǽ يʱارات الॽʵال ʧʽʰالي یʱل الȞʷم الʙع  

 تʙʴیʙها قي القائʺة الॽʻʽʺॽة.
  

 
 Visual Studio 2019  2 .الȞʷل

 :OpenCV 3.4.6تʹʔʻʶ    .ح
  ʗʽʰʲت الأمʲلة   ʠعǼ  ʖلʢʱتOpenCV.   ةʵʶن تȄʜʻل   ʥʻȞʺǽ

  :مOpenCV 3.4.6  ʧمʧ    مʳʺعة مॼʶقاً 

https://github.com/ros2/ros2/releases/download/opencv-
archives/opencv-3.4.6-vc16.VS2019.zip 

، اكʖʱ ما یلي  ǼC:\opencvافʛʱاض أنʥ قʺǼ ʗفʥ ضغʢه إلى  
  في مʨجه الأوامʛ (یʢʱلʖ امॽʱازات الʺʕʶول):

setx /m OpenCV_DIR C:\opencv 

، ʖʳॽɾ أن نʛʰʵه اً قمॼʶ  مʛʱجʺاً   ROSلأنʥ تʙʵʱʶم إصʙار    نʛʤاً 
. ʖʳǽ علʥॽ تʨسॽع مʱغȞʺǼOpenCV  ʛʽان العʨʲر على مॼʱȞات  

PATH  إلى :  

  C:\opencv\x64\vc16\bin 

  :dependenciesتʹʔʻʶ    .خ
حʜمة   بॽانات  قاعʙة  في  الʺʨʱفʛة   ʛʽغ الॽɻॼʱات   ʠعǼ هʻاك 

Chocolatey  مʜح ʛʽفʨʱم بʨنق ،ȑوʙʽال ʗʽʰʲʱة الॽل عʺلʽهʶʱول .
Chocolatey  .اللازمة  

تعʙʺʱ علॽه، فإنʻا نʙʰأ بChocolatey    ʗʽʰʲʱوȃʺا أن Ǽعʠ حʜم  
CMake  

choco install ‐y cmake 

  ʙلʳاق مʴاج إلى إلʱʴف تʨالي  سʱإلى  الPATH.  

C:\Program Files\CMake\bin  

  :GitHubبʙاǽة مʧ الʛاȌǼ الʱالي في  

https://github.com/ros2/choco‐
packages/releases/latest 

ʖʳǽ  مʜʴه الʚل هȄʜʻت:   
 asio.1.12.1.nupkg 
 bullet.3.17.nupkg 
 cunit.2.1.3.nupkg 
 eigen-3.3.4.nupkg 
 tinyxml-usestl.2.6.2.nupkg 
 tinyxml2.6.0.0.nupkg 
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وقʦ بʻʱفॽɾʛʡ   ʚʽة جʙیʙة ؗʺʕʶولʛʳʺǼد تȄʜʻل هʚه الʜʴم، افʱح  
 الأمʛ الʱالي: 

choco  install  ‐y  ‐s  <PATH\TO\DOWNLOADS\>  asio 
cunit eigen tinyxml‐usestl tinyxml2 bullet 

> Ǽالʺʳلʙ الPATH\TO\DOWNLOADS ȑʚالʛجاء اسʙʰʱال <
  قʺʗ بȄʜʻʱل الʜʴم إلॽه.

مʧ خلال الأمsetuptools    ʛو  pipلـ  الॽʀʛʱة الأولى  قǼ ʦ  بʙاǽةً 
  الʱالي:

python ‐m pip install ‐U pip setuptools==59.6.0 

 الآن قʦ بǼ ʗʽʰʲʱعʠ تॽɻॼات Ǽایʨʲن الإضاॽɾة: 

python ‐m pip install ‐U catkin_pkg cryptography 
empy  importlib‐metadata  jsonschema  lark==1.1.1 
lxml  matplotlib  netifaces  numpy  opencv‐python 
PyQt5  pillow  psutil  pycairo  pydot 
pyparsing==2.4.7 pyyaml rosdistro 

 :miscellaneous prerequisitesتʹʔʻʶ    . د
 bit binary archives 64قʦ بȄʜʻʱل    :xmllintالʗʽʰʲʱ الʱالي لـ  

  :) مzlibʧو  Iconv(وتʨاǼعها    libxml2الʵاصة بـ  

https://www.zlatkovic.com/projects/libxml/ 

  :xmllint\Cفʥ ؗافة الʺʴفʣʨات على سʽʰل الʺʲال في:  

 .PATHإلى    :bin\xmllint\C أضف  

  : QT5تʹʔʻʶ    . ذ
  ʗʽʰʲʱنامج الʛل بȄʜʻʱب ʦ5.12ق.X offline installer   قعʨم ʧم

Qt  سʺيʛال.  

https://www.qt.io/offline‐installers 

مʨȞن      ʙیʙʴت  ʧم  ʙتأك  .ʗʰʲʺال بʷʱغʽل   ʦ64 2017‐ق MSVC

 bit    ʧʺة  ال ضʛʳʷ 5.12.12 Qt >- Qt .  
فيأخʛʽاً   ،window  cmd.exe administrator  ʧʽʽعʱب  ʦق  ،

مʱغʛʽات الʯʽʰة هʚه. تفʛʱض الأوامʛ أدناه أنʥ قʺʗ بʱʽʰʲʱه على  
  . :Qt\Cالʺʨقع الافʛʱاضي لـ  

setx /m Qt5_DIR C:\Qt\Qt5.12.12\5.12.12\msvc2017_64 

setx /m QT_QPA_PLATFORM_PLUGIN_PATH 
C:\Qt\Qt5.12.12\5.12.12\msvc2017_64\plugins\platforms 

الʺMSVC    ʗʰʲعلى إصʙار    بʻاءً قʙ یʱغʛʽ هʚا الʺʶار  :  ملʣʨʴة
 الʺQt   .ʗʰʲعلॽه وȂصʙار    Qtالȑʚ تʦ تʗʽʰʲ    والʺʶار

  :RQTتʹʔʻʶ تʦزȂعات    . ر
  وتʱʽʰʲه.  Graphviz، یلʜمʥ تȄʜʻل  rqt_graphلʷʱغʽل  

https://graphviz.gitlab.io/_pages/Download/Downl
oad_windows.html 

إضافة    ʙȄʛت  ʗʻؗ إذا  عʺا   ʗʰʲʺال  ʥألʶॽسgraphviz    إلى
PATH  ؗافة إلى  أو  الʴالي  الʺʙʵʱʶم  إلى  إضافʱه  إما   ʛʱاخ  ،

 .ʧʽمʙʵʱʶʺال  

  :ROS2تʹʔʻʶ    . ز
لʤʻام   حʜمة  أحʙث  بȄʜʻʱل   ʦلقʽغʷʱال  Windows  على  سʽʰل ، 

 .AMD64.zip‐windows‐package‐ros2:  الʺʲال

https://github.com/ros2/ros2/releases 

قʨȞǽ ʙن هʻاك أكʛʲ مʧ خॽار تȄʜʻل ثʻائي مʺا قʙ یʖʰʶʱ  :  ملʣʨʴة
  في اخʱلاف اسʦ الʺلف. 

 
  ROS2تʖʽʸʻ   3 .الȞʷل

 
  : قǼ ʦفʥ ضغȌ الʺلف الʺʹغȋʨ في مȞان ما

C:\dev\ros2_iron  
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III. Ȋॺادات ضʗة إعʭʻʮل  الʻغʵʯل ROS2  
 ʙʺʱتع ROS2   العʺل مʶاحات   ʧʽب الʳʺع  فʛؔة  على 

workspaces  ةʯʽام بʙʵʱاسǼ.shell environment     ةʯʽأما ب
على نʤامʥ  ما  لʺʨقع   ROS مʢʸلحهي  ف  Workspaceالعʺل  

  .ROS2   حʲʽʺا تقʨم بʛȄʨʢʱ شيء ما Ǽاسʙʵʱام
.  underlayالأساسॽة الॼʢقة الʶفلॽة   ROS2 تʶʺى مʶاحة عʺل

. عoverlays  ʙʻتʶʺى مʶاحات العʺل الʺʴلॽة اللاحقة الʛʱاكॼات  
، سʨȞॽن لʥǽʙ عادةً ROS2العʺل على تʛȄʨʢ شيء ما Ǽاسʙʵʱام  

ʗقʨال ʝة في نفʢʷʻاحات العʺل الʶم ʧم ʙیʙالع. 
  workspacesبʧʽ مʶاحات العʺل    Combiningیʕدȑ الʳʺع  

  ʛȄʨʢʱة الॽل عʺلʽهʶوفقاً إلى ت    ʧلفة مʱʵارات مʙلإصROS2  ،
الʜʴم    ʧم مʱʵلفة  مʨʺʳعات  مقابل   different sets ofأو 

packages ًاʹǽأ ʶǽʺح  ؗʺا  تʨزȄعات  .   ʧم  ʙیʙالع  ʗʽʰʲʱب 
ROS2   هاʻʽیل بʙʰʱوال ʛتʨʽʰʺؔال ʝعلى نف.  

  ȘȄʛʡ ʧع ʥذل Șʽقʴت ʦʱیsourcing setup files    ةʛفي ؗل م
فʽها   إضافةnew shellتفʱح   ȘȄʛʡ  ʧع أو   ،the source 

command    إلىshell startup script   .ةʙة واحʛم  
إلى  sourcing setup filesبʙون   الʨصʨل   ʧم  ʧȞʺʱت  ʧل  ،
ʛأوام  ROS2 مʜر على حʨʲأو الع ROS2   ى  أوʻعʺǼ .امهاʙʵʱاس

  .ROS2   آخʛ، لʧ تʧȞʺʱ مʧ اسʙʵʱام
تفʴʱها    every new shellسʱʴʱاج إلى تʷغʽل هʚا الأمʛ على  

 ʛل إلى أوامʨصʨال ʧم ʧȞʺʱʱل  ROS 2: 

call C:\dev\ros2\local_setup.bat 

  ʗʽʰʲت مȞان  على   Șʽقʙال ʛالأم  ʙʺʱعǽROS2  اجهʨت  ʗʻؗ . إذا 
على    الʗʽʰʲʱمȞان  مȞʷلات، فʱأكʙ مʧ أن مʶار الʺلف یʕدȑ إلى  

  جهازك.
الإعʙاد   ملف  على  الʨʸʴل  إلى   ʛʢʹت أن   ʙȄʛت لا   ʗʻؗ إذا 

source the setup file     هاʽح فʱة تفʛفي ؗل مnew shell  
الʶاǼقة(تʢʵي   الʛʰنامج  الʨʢʵة  إلى   ʛالأم إضافة   ʥʻȞʺॽɾ  ،(

  .shell  الʸʻي لʙʰء تʷغʽل

أنʷئ   PowerShell لʺʙʵʱʶمي  ،Ȍاً فقʙلʳات"    مʙʻʱʶʺال" في 
الʺʳلʙ   ضʺʶǽ"WindowsPowerShell"   .ʧʺى أنʷئ  هʚا   ،
  :الȘʸ  داخل الʺلف،   "Microsoft.PowerShell_profile.ps1":ملف

  
C:\dev\ros2_humble\local_setup.ps1 

  
ʖلʢॽس PowerShell  ًي في ؗل   إذناʸʻنامج الʛʰا الʚل هʽغʷʱل

  :. لʖʻʳʱ هʚه الʺȞʷلة، ʥʻȞʺǽ تʷغʽلnew shellمʛة یʦʱ فʽها فʱح  
 

Unblock‐File C:\dev\ros2_humble\local_setup.ps1 

  
 "Microsoft.PowerShell_profile.ps1" للʛʱاجع عʧ هʚا، أزل ملف

 ʙیʙʳال. 
:  أȑ مʶار مʲلاً في    txt  نॽʸاً   ملفاً فقȌ، أنʷئ   cmd  لʺʙʵʱʶميأما  

E:\dev  وسʺه "ros2-release.txt"   .لاʲمȘʸداخل الʺلف، ال:  
  

call  "C:\Program  Files\rti_connext_dds‐
5.3.1\resource\scripts\rtisetenv_x64Win64VS2017.
bat" 
call E:\dev\ros2_humble\local_setup.bat          
cmd 
 

وعʙʻ تʷغʽله    ros2-release.cmdاحفȎ الʺلف وغʛʽ اسʺه الى  
سʦʱʽ تʻفrun as administrator    ʚʽأو    double clickء  سʨا

ʛʽالأخ ʛة أما الأمʛاشॼم فلॼʽقي    cmdالأمʧȄʛ الʺʧʽȄʨʱʴ بʙاخله 
  .الʻافʚة في حالة عʺل

  تʳاوزاً أفʹل  run as administratorملاحʤة هامة: الʷʱغʽل 
 double clickن تʤهʛ عʙʻ  أ  ʺʧȞمʧ الʺلॼعʠ الʺʷاكل الʱي  

  . لاحقاً 
  .الʙʳیros2.txt "  ʙ " للʛʱاجع عʧ هʚا، أزل ملف

IV. ʝʲات فʙʻغʯة:  مʭʻʮال  
  نفʚ الأمʛ الʱالي: 

set | findstr -i ROS 
مʲل الʺʱغʛʽات   ʧʽʽتع  ʧم  Șقʴت ROS_DISTRO و 

ROS_VERSION  
ROS_VERSION=2 



 )  2023)  السنة (  4)  العدد (3مجلد ( -مجلة جامعة المنارة    

ISSN: 2960-2548                           journal.manara.edu.sy                                               Page 6 

ROS_PYTHON_VERSION=3 
ROS_DISTRO=humble 

مʲل الʺʱغʛʽات   ʧʽʽتع  ʧم  Șقʴت ROS_DISTRO و 
ROS_VERSION   

V. ʙʻغʯʸال ROS_DOMAIN_ID  
الافʛʱاضي  Ȍॽسʨال الdefault middleware     ȑʚالʛʰنامج 

والDDS    ȑʚهcommunication  ʨللاتʸال     ROS2 تʙʵʱʶمه
 .  Data Distribution Serviceهʨ اخʸʱار لـ 

، تُعʛف الآلॽة الأساسॽة لʨجʨد شȞॼات مॽʁʢʻة مʱʵلفة   DDSفي
 different logical networks shareتʛʱʷك في شȞॼة فعلॽة  

a physical network   الʳʺال معʛف   ʦاسǼ  Domain ID  .
 sameالʺʨجʨدة في نفʝ الʺʳال   ROS2 عقnodes    ʙـ  ʧȞʺǽ ل

domain    ،ةȄʛʴǼ ʠعॼعʹها الǼ رسالها إلىȂسائل وʛاف الʷʱاك
لا عقʙ   بʻʽʺا  الʺʱʵلفة     ROS2تॽʢʱʶع  الʺʳالات  في  الʺʨجʨدة 
 .ʥذل  

 ʙع عقॽʺم جʙʵʱʶت ROS2 الʳʺف الʛّمع  domain ID   ًاॽاضʛʱاف  
0  ʛتʨʽʰʺؔال أجهʜة   ʧم مʱʵلفة  مʨʺʳعات   ʧʽب الʙʱاخل   ʖʻʳʱل  .

على نفʝ الȞॼʷة، ʖʳǽ تعʧʽʽ معʛف   ROS2 الʱي تقʨم بʷʱغʽل
  .مʳال مʱʵلف لؔل مʨʺʳعة

هʚه  سbackground     Ȑʨلʢʵʱي   ʥॽعل ما   ،ʧآم  ʦرق واخॽʱار 
  ʧʽال بʳʺف الʛار معॽʱاً 101و  0اخʻʺض ،.  

set ROS_DOMAIN_ID=<your_domain_id> 
set ROS_DOMAIN_ID=0 

هʚا   تʳعل  أن   ʙȄʛت  ʗʻؗ شل  دائʺاً إذا  جلʶات   ʧʽبshell 
sessions    ʦاً ، فقʹǽل  أʽغʷʱب: 

setx ROS_DOMAIN_ID <your_domain_id> 

VI. ʙʻغʯʸالROS_LOCALHOST_ONLY : 
  ʛʸʱقǽ لا  افʛʱاضي،  على    ȞʷǼROS2 communicationل 

الʺʴلي  ʅॽʹʺالlocalhost   ةʯʽʰال  ʛʽغʱم  ʥل ʶǽʺح   .
ROS_LOCALHOST_ONLY     الʸات  ʙʽʽقʱبROS2 

  الʵاص ǼROS2   ،ʥǼالʺʹʅॽ الʺʴلي فقȌ. هʚا ǽعʻي أن نʤام  

لactions   ʧ وȂجʛاءاته  services، خʙماته  topics  مʨضʨعاته
 local   تʨؔن مʛئॽة لأجهʜة الؔʺʨʽʰتʛ الأخȐʛ على الȞॼʷة الʺʴلॽة 

network  امʙʵʱاس  ʙعǽ  .ROS_LOCALHOST_ONLY  
  : في إعʙادات معʻʽة، مʲل  مفʙʽاً 

 Classrooms, where multiple robots may publish 
to the same topic causing strange behaviours.  

 :ʥʻȞʺǽ ضȌॼ مʱغʛʽ الʯʽʰة Ǽالأمʛ الʱالي
set ROS_LOCALHOST_ONLY=1 

،  shell sessionsبʧʽ جلʶات    إذا ʗʻؗ تʙȄʛ أن تʳعل هʚا دائʺاً 
 بʷʱغʽل:  فقʦ أǽʹاً 

setx ROS_LOCALHOST_ONLY 1 

VII. Ȗʻʮʠسل تʙل  مʮقʯʴم  
ؗʺا هʨ مʨضح أعلاه  ROS2في واجهة الأوامʛ، قǼ ʦإعʙاد بʯʽة 

  :C++ talkerثʦ قʦ بʷʱغʽل  
ros2 run demo_nodes_cpp talker 

  سʤʱهʛ الʳॽʱʻة ؗʺا في الʨʸرة الʱالॽة: 

 
 C++ talkerتʷغʽل   4 .الȞʷل

 
  : Pythonوقʦ بʷʱغʽل مʱʶʺع    Ȑ خʛ أ واجهة أوامʛابʙأ تʷغʽل  

ros2 run demo_nodes_py listener 
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 Pythonتʷغʽل مʱʶʺع   5 .الȞʷل

 
  ʙل لقʨقǽ عʺʱʶʺسائل والʛال ʛʷʻل أنه یʨقǽ ثʙʴʱʺال Ȑʛأن ت ʖʳǽ
سʺعʗ تلʥ الʛسائل. یʴʱقȘ هʚا مʧ أن ؗلاً مʧ واجهات بʛمʳة  

  تعʺل ȞʷǼل صॽʴح.  Python++ وCتॽʰʢقات  

VIII. اكاة أدواتʲʸهاوا الʡفي رلإ ROS2 : 
  ʛفʨتROS    رʨʸتات وتʨȃوʛاكاة الʴم ʦعʙولة لʙʳامج مʛم بʜح

 .الॽʰانات
Gazebo   لʽصʨت وʻȞʺȄه  مʳاني  روʨȃت  مʴاكي   ʧع ॼɺارة 

  ʛʰانات عॽʰالROS2  ارʛؔت وتʨȃوʛاقع الʨع مॼʱرة على تʙه القǽʙل .
حالة الʛوʨȃت الॽʁʴقي. Ǽالإضافة إلى ذلʥ، فهʱʷǽ ʨʺل على أجهʜة 
اسʷʱعار افʛʱاضॽة، مʺا یॽʱح مʴاكاة بॽانات الاسʷʱعار الأصلॽة.  
  ʨا لʺؗ ʥǼ اصةʵة الॽʳمʛʰات الʺॽعلʱار الॼʱواخ ʦॽʽتق ʥذل ʥح لॽʱی

 فعلي.   كʗʻ تقʨم بʷʱغʽلها على نʤام آلي

 
 Gazebo  6 .الȞʷل

 
Rviz  وRQT    .رʨʸʱاض الʛان لأغʸʸʵمRviz   ʧارة عॼɺ

تॽʱح  الʱي  الأǼعاد  ثلاثॽة  الॽʰانات  لʨʸʱر  شاملة  بʛامج  مʨʺʳعة 
. وهʨ مʳهǼ ʜقʙرات  ROS2الʱفاعل الʶلʝ مع الॽʰانات Ǽاسʙʵʱام  

ȞʷǼل  الʱفاعل   ʧʽمʙʵʱʶʺلل یॽʱح  مʺا  الʺʱʵلفة،  الॽʰانات  تʨʸر 
ॼɺارة   RQTفعال مع الʛوʨȃت الʵاص بهʦ. مʧ ناحॽة أخȐʛ، فإن  

 ʧȞʺȄو ʙاعʶʺنامج الʛʰة قائʺة على الॽمʨم رسʙʵʱʶواجهة م ʧع
مع   ǽأتي  ROS2اسʙʵʱامها  رسʨمॽة    مʜوداً .  إضاॽɾة  ʨȞʺǼنات 

مʱغʛʽة مʲل ناشʛ الʺʨضʨع، وعارض الʨʸر، ومʙʴُِّث الʺعلʺات،  
  ʜ ʛؗة. یʙاني للعقॽʰال ʦسʛر الʨʸومRQT   على تفاعل ʛʰل أكȞʷǼ

مع   ROS2  ʜالʺʙʵʱʶم  ʛؗی بʻʽʺا   ،Rviz    اناتॽʰال تʨʸر  على 
 ثلاثॽة الأǼعاد.

 

 
 rviz-rqt  7 .الȞʷل
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(تʧȞʺǽURDF    Șʽʶʻ تʦॽʺʸ الʛوʨȃتات عȘȄʛʡ ʧ إنʷاء نʺʨذج  
  .(ʙحʨʺال الʛوʨȃت  إلى    URDFوصف   ʙʻʱʶǽ ملف   Șʽʶʻت  ʨه

XML    ةȄʛʸॼة والॽ ʛؗʴة والॽسʙʻاله ʟائʸʵصف الʨم لʙʵʱʶǽُ
معلʨمات حʨل مفاصل الʛوʨȃت،    URDFللʛوʨȃت. یʧʺʹʱ ملف  

الʺفاصل،   وحʙود  الʸʱادم،  وهʙʻسة  الʺʛئॽة  والهʙʻسة   ،ȌǼواʛوال
  ʧء مʜج .ʙȄʜʺوالURDF   :اʚل هʲل مȞॽʂ له 

 
 Pythonتʷغʽل مʱʶʺع   8 .الȞʷل

IX. إلغاء  :ʔʻʶʹʯال  
  ʙفق أعلاه،  مʨضح   ʥǼ الʵاصة  العʺل  مʶاحة   ʗʽʰʲʱب  ʗʺق إذا 
تʨؔن "إزالة الʗʽʰʲʱ" مʛʳد مʶألة فʱح مʢʴة ॽɾʛʡة جʙیʙة وعʙم  

  تʙʴیʙ مʙʸر ملف إعʙاد مʶاحة العʺل 
The workspace’s setup file not sourcing 

    ʗʽʰʲت ʙجʨأنه لا ی ʨا لʺؗ ʥʱʯʽف بʛʸʱف تʨقة، سȄʛʢه الʚبه
Iron  .ʥامʤاول   على نʴت ʗʻؗ اً إذاʹǽأ   ʥʻȞʺॽɾ ،احةʶم ʛȄʛʴت

  حʚف دلʽل مʶاحة العʺل Ǽالؔامل Ǽاسʙʵʱام: 
rmdir /s /q \ros2_iron 

X. خلاصة  
مʱعʙد    اً بʛمॽʳ  إʡاراً )  ǼROSاخʸʱار، ǽعʙ نʤام تʷغʽل الʛوʨȃت (

الاسʙʵʱامات للʦȞʴʱ في الʛوʨȃت، وتعʜȄʜ الʱعاون والابʱؔار داخل 
خلال    ʧم الʺʙʸر.  مفʨʱح  عالʺي  مROS ʧمʱʳʺع   ʙʽفʱʶن  ،

  ȑدʕة، مʺا یʙاعʶʺات والأدوات الॼʱȞʺال ʧة مȄʨعة أدوات قʨʺʳم
  ʛʰع ʱها  ومʷارؗ الʛʰمॽʳة  الʱعلॽʺات  إنʷاء  عʺلॽة   Ȍॽʶॼت إلى 

نʤام   ǽعʺل  لا  الʛوʨȃتات.  تॽʰʢقات   ʧم واسعة    ROSمʨʺʳعة 
  ʛفʨی بل   ،ʖʶʴف الʺʨʻʱعة  للأنʤʺة   ȑʛالفق العʺʨد    أǽʹاً ʲʺǼاǼة 

 ROS2مʸʻة للʛȄʨʢʱ الفعال والʺॽɻارȑ. بʻʽʺا نʙʰأ رحلʻʱا مع  
iron iwini    قاتॽʰʢʱال بʛمʳة  فإنّ ROS-Pythonوواجهة   ، 

  ʛȄʨʢض في تʨʵال ʝॽا لʻفʙهROS   ʥذل ʧلاً مʙب ʧؔول ʙالʺعق
  الاسʱفادة مʧ هʚه الأدوات للʦȞʴʱ الفعال في ذراع الʛوʨȃت.

ȞʷǼل صॽʴح    ROS2بʯʽة تʖʳǽconfigure    ʛȄʨʢ أن یʦʱ تهʯʽة  
مʸادر    ʙیʙʴت إما   :ʧʽʱقȄʛʢǼ ʥلʚب الॽʁام   ʧȞʺǽ .امʙʵʱل الاسʰق

جʙیcmd   ʙفي ؗل    sourcing the setup files  ملفات الإعʙاد
تفʴʱه، أو إضافة الأمʛ الʺʙʸر إلى الʛʰنامج الʸʻي لʙʰء الʷʱغʽل 
adding the source command to your startup 

script. 
الʜʴم   مʨقع   ʙیʙʴت في  مʷاكل   ȑأ  ʗواجه أو    packagesإذا 

مع   هROS2 ʨاسʙʵʱامها  فعله   ʥॽعل  ʖʳǽ شيء  أول  فإن   ،
الʵاصة    environment variablesالʴʱقȘ مʧ مʱغʛʽات الʯʽʰة  

 distroوالʨʱزȄع    ʥǼversion والʱأكʙ مʧ ضʢॼها على الإصʙار  
  الȑʚ تʙȄʛه. 
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