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ل  ال
ء ال ا  ه لة  في  ل ال ع ،  م  ة  ا ب ل  مة   س لـ    DDS  خ ار  اخ على  ث    ،Data Distribution Serviceوه  ف  ع اكي   س ال

Turtlesim    عل  وه ل زن  ال خ  اكي  فعله  ROS2م ما  ضح  ی فه   .ROS2   فعله س ا  ع ة  ف ائ  لإع الأساسي  ال  على 
ت لاحقًا. اكاة رو قي أو م ت ح ام رو ت   اس ف رو ه   علىوت عاد ح ی ال  ة الأ ائ ة ث اض ة اف فاة في ب ل سل ش

ة.  او ة وال ه ال ع ء على    م خلال ال  ا ال ف في ه ع ا س ة (  rqtالأداة  ك م م رس   . ROS2) لـ  GUIوهي أداة واجهة م
م العق   ف على مفه ع ة س ها عامل معها.   NODESوفي ال ة ال   وآل

ة اح ات مف .ROS2, DDS, TURTLESIM, RQT, NODES  – كل
 

Abstract 
In this part of the series, we will first talk about DDS, an abbreviation for Data Distribution Service, then we will 
learn about Turtlesim, which is a lightweight simulator for learning ROS2. It explains what ROS2 does at a basic 
level to give you an idea of what you would do with a real robot or a robot simulation later. It provides a turtle-
shaped robot in a two-dimensional virtual environment where its movement is controlled by controlling its linear 
and angular speed. In this part, we will also learn about the rqt tool, which is a graphical user interface (GUI) tool 
for ROS2. 
Keywords – ROS2, DDS, TURTLESIM, RQT. 

 
 

I. ام ام  اس  اء ل ROS2  في   DDS ن

الات قة ات ث ة في  م تات   أن و   ال
اع   اجة إلى دمج أن ة  ال ة معق ی تات ال و ة ال تع أن
ة  الأجه نات  وم ات  وال عار  الاس ة  أجه م  لفة  م

ا عة م ال عة م هام في م  ت. الأخ م أجل أداء ال
م   انات  ال ة  عال ل رة  م امج  ب ا  ً أ ة  الأن ه  ه ل  ت
اءً   ب ارات  الق اذ  وات ات،  ال في  وال  عار،  الاس ة  أجه

انات ا   .على تل ال ورً ة ض ی تات ال و ة ال ع تعق أن
ائف ة م الأداء وال ات عال ق م   .ل

 
ل ى   1 .ال ام    ال ة ل تيالأساس   معق   رو

ن   أن  ه  ال ام  ی انات    ل ال ة  عال ل ق  ث وم ق  ام  ن
ات   ارزم خ ذل  ل  ق  عار.  الاس ة  أجه م  اردة  ال

perception وlocalization وال planning الإضافة   وال
نات.  اصل ب ال امج ال   إلى ب

ة حة                                                ورقة  لة مف م



 )  2024)  السنة (  1)  العدد (   4مجلد (  - مجلة جامعة المنارة    

ISSN: 2960-2548                          journal.manara.edu.sy                                                  Page 2 

) انات  ال زع  ت مة  خ ال  DDSتع  الات  لات ارًا  م  (
وه  زعة.  ال ة  الأن في  انات  ال على  ت  ي  ال اك  والاش
ة،   اج الإن عالي  قي،  ال ق  ال في  ال  الات ل  م 
مج  ة، مع دع م ة والأن ف ب الأجه ل ال ص وزم ال

ة. ث وال والأمان  مة  ال دة  ام  ل اسلة    DDS  ن م ام  ن ه 
مع   اصل  ال دة  ع م عق  أو  ة  لأجه ح  اك  والاش لل 
ادل  ت خلال  م  زع  م ام  ن أو  واح  ام  ن في  ع  ال ها  ع

انات. املف    ال ال ا  ل   ه م الأخ  ات  ال ات  ب ع 
point to point  ل الع ار     client-serverوخادم  الان ة  وقائ

queuing   ل  د ع قا ت   :م ال
انات ام    : ت ت  ال على ال الات      DDSن ع الات ل

لاً   انات ب ادل ال ة ب م الأجه انات، ح تق ي ت على ال ال
ق   ال في  انات  ال ف  ت ذل  ح  ی  . الأوام أو  سائل  ال م 

زعها.   الفعلي وت
مة ال دة  ی  ج ام    :  اسات     DDSن س لف  ل ًا  دع

 ) مة  ال دة  ك QoSج سل م   لل ح  ت ي  ال  (
اصة.   اجاته ال ة اح ل ام ل   ال

ام    : ی  الأمان ا في ذل      DDSن ا للأمان،  ً م ا م ً دع
ل  ص ال م  ة  ا لل ل،  ص ال في  وال  ادقة  وال ف  ال

. لاع ه وال ح   غ ال

II. مة اكي  ع مق       TURTLESIM ال
اكي   عل    Turtlesimال زن ل اكي خ ال . فه ROS2ه م

فعله   ما  ضح  ة   ROS2ی ف ائ  لإع الأساسي  ال  على 
لاحقًا.  ت  رو اكاة  م أو  قي  ح ت  رو ام  اس فعله  س ا    ع

ف ی ت    وه  ة    علىرو ائ ث ة  اض اف ة  ب في  فاة  سل ل  ش
ال  ی  ح  عاد  ه  الأ ع ال  خلال  م  ه 

ة. او وال ة  قة    ال ف  ت خلاله  م    ros2  مل ی 
ف على   ع ام  ال لل ع أوام  ا  فاعل معه.  وال  ROSن ی

له.   غ وت ام  ال م  لفة  م ان  ج ف  ه ت دة  ع م
رب  ة   لل عق ء  ل امه  ةnode  اس معل وتع   ،  set a 

parameter ض م إلى  اع  والاس .topic  ع،  ال ذل  وغ   ،  
على ء  ال ا  ه في  ف  ع س ا  واجهة  و   rqt  الأداة   ك أداة  هي 

ة ( م م رس اؤه فيROS2) لـ  GUIم ل شيء ی إج   الأداة   . 
rqt    في ه  ام  ال ة  ولcmd  الأوام  ناف ف،  ت قة    ها 

ة   م اص  ة ورس عامل مع ع ام لل لة في الاس أك سه
ROS2.  ف ع س ا  أ ء  ال ا  ه مفا    وفي    ROS2إلى 

العق  ل  م ة،  عات    nodes  الأساس ض مات  topicsوال   وال
services  .  فا  ح ه ال ل ه ح  ل  س ش ف اءفي  ال   أج
  . لاحقة

III. مة ت م قال  : ال
ت   اء  فإن   ros2أث لة،  ل م ال ء الأول  ا ورد في ال

مة   ح   turtlesimح اف ذل  م  ق  ولل قا  م ة  م ن  ت
الي: ة وشغل الأم ال ی   ة ج

ros2 pkg executables turtlesim 

ل ة  ف ال لفات  ال ة  قائ أعلاه  الأم  ض  ع أن  اكي  ـ    ل
turtlesim :  

turtlesim draw_square 
turtlesim mimic         
turtlesim turtle_teleop_key 
turtlesim turtlesim_node 

ف كل   ة     ملف ت ارة ع عق قة هي  ا لفات ال   nodeم ال
ال اة    packageمة  داخل  مع    turtlesimال قا  م ة  وال

ال  windows10في    ros2ت   ال ل  س على   .turtlesim 
mimic  عل سل ة ل فة  ود و فاة أخ فاة تت   اكي سل

IV. ل غ اكي  ت    :TURTLESIM  ال
ء اكي    ل ام  ،   Turtlesimال ن ا  م ة  ی ج ة  ح  اف

ros2    ء الأول ث ا فعل ذل في ال أدخل الأم  في داخلها 
الي في   ةال ه ال   :ه

ros2 run turtlesim turtlesim_node 

في   ة  ائ ع فاة  سل ها  و اكاة،  ال ة  ناف ه  ت أن   
ف   .ال
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ل  turtlesim_node   2 .ال

ة،   ه  ت الأمو في ال ةال أدخل  ، س رسائل م العق
node  : لها لل غ ي ق ب  ال

[INFO] [turtlesim]: Starting turtlesim with node name /turtlesim 
[INFO] [turtlesim]: Spawning turtle [turtle1] at x=[5.544445], 
y=[5.544445], theta=[0.000000] 

اضي الاف فاة  ل ال اس  ت  أن  اك    turtlesimوه    ه
ي   ال ات  اث لوالإح ها  ت ل ف ت ات  اث اح ثلاث  اك  ه ح   ،

عاد   ائي الا ارتي ث اء د فاة في ف ل ت أو ال و قع ال   x, yم
ل   5.544445cmولها    ضع ال في ال ا في ال ه ل م ل

فاة   ل ال جه  ت ل  و ر    thetaأعلاه،  م ب  ة  زاو وهي 
ة   ة ال ض ه صف في ال ة ( ر الأفقي لل ت وال و ال

ل أعلاه).   في ال

V. ام اكي  اس    :TURTLESIM ال
ة   ی ج ة  ة  م ح  الأول اف ء  ال في  قا  سا تعل  ا 

ا ة لل في  الآن س.   ROS2  م ی ة ج ل عق غ م ب ق
فاة   ل ت  ال ي ول ة الأولىال قة:  في العق ا ة الأوام ال   في ناف

ros2 run turtlesim turtle_teleop_key 

ة  ح   teleop_key  العق فات ال حة  ل في  أزرار  ام  اس ل  ح  ت
ت.   و ال ن  ل  أن  حلة،   ال ه  ه افي  ی ثلاث    ل

حة:   اف مف ة تن ل ناف ة  غ ي ت    ، turtlesim_node  العق وال
ه، ج قع وال مات ال ة ل  معل حة  غوناف ي ت ل ة ال ل العق

ح فات ة turtle_teleop_key ال اكي     وناف ه   Turtlesimال ت

زرقاء.   ة  ل فاة  ل ال ت  و اف   ال ال ه  ه ت  ب ق 
ة ناف ة  رؤ اكي      اجعل   Turtlesimال ا  ً أ ول   ،
ة   ة ال هاال ل ف ي تع ى   turtle_teleop_key ال ة ح ن

فاة في   ل ةت م ال في ال اف  .ال
لل   ح  فات ال حة  ل على  الأسه  ح  مفات م  فاة.  اس ل ال

ف   اشة  تس ل ال ى الآن  ةراسك ح ه ح ع ار ال ات   .ال
فاة ح   ل ال ك  ت إلى  ه  ال اح  مف على  غ  ال د  ی

قف.  ة ث ال افة ق  ل
ة   ة بها،    actionsو  servicesو   topicsو  nodes رؤ ت ال

ام   عي  اس ة:    listالأم الف ع  للأوام ال
ros2 node list 
ros2 topic list 
ros2 service list 
ros2 action list 

ف   في  نس فا  ال ه  ه ع  ال  ه عل  ه م  أخ  اء  أج
لة ل ف  ال ًا لأن اله ء . ن ا ال ل على    في ه ه فق ال

ة عامة ع اكي    ن م Turtlesimال ف ت    rqtالأداة   ، ف
مات خ ع  ال  اكي     للات مع Turtlesimال فاعل   وال

turtlesim_node.  
  
  

VI. ام ت   :rqtالأداة  واس
نات  rqtالأداة  إن   م ع  خلال   ها وج قا  م ة  م ة  الإضا

ات ال ء الأول.  خ ا في ال ت مع ي م ة   ال ح  اف
الي:  ة ونف الأم ال ی   ج

rqt 

ل غ ة فارغة؛ ما عل    rqtالأداة   ع ت اف ن ال ة، س لأول م
ی   ت ش   Plugins > Services > Service Callerس  م 

ة في الأعلى  .القائ
ق ل ـ ع ال ق الأم  غ ع    rqtالأداة   ق  قع ج ی م ل

ق إذا  ة.  الإضا نات  ة    ال الإضا نات  ال ق  ف ق  ال
ةول   رؤ ون  عل   ب   ، أخ ارات  خ أ  أو  مات  ال
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الأم   rqtالأداة   إغلاق في    rqt --force-discover ودخال 
 .ةال

 
ل  rqtالأداة    3 .ال

م لة    اس ال ة  القائ ار  على  د  ج ال ی  ال زر 
Service  مات ع خ ف ج أك م ت ة لل اصة    turtlesim عق ال

على    . لةالانق  ال ة  مات   Serviceلـ  قائ خ ة  ؤ  ل
turtlesim مة د خ   . spawn/، وح

VII.  مة ت   :SPAWN SERVICE ال  خ
ا   مدع مة    rqtالأداة   ن ال  أن .  spawn/  للات  

ه  ن   أنهت م اس ّ فاة أخ في   سُ ة السل رقاءاف  .ال
ل ا، م ً ًا ف ة اس ی فاة ال ل ح ال ق  turtle2   ام ع  ال

د   ع في  دة  ف ال اس  الاق علامات  ب  دوج  .  expressionال
ا   ه أن  ت  أن   expression    مع اف  ى  topicی   ال

name  ع ن م  ات    .string  وه  اث الإح ع  أدخل  ذل  ع 
ة  ل ال ة   ل ی فاة ال ل لهال  . y = 1.0  و x = 1.0 ، م

 
ل ت   4 .ال و ه ال ج قع وت ة- ض م د في ال ل فاة ال ل  ال

أن   حاول  لإذا  ت   ت اس    رو ف  ب ة  ی ج فاة  تسل و   ال
فاة  ال ة  الل اض الاف فاة  ل ال ل  م ة،  ،  turtlesim_node  1ال

لقى أ في    ف ة رسالة خ غل   ال ي ت ها:  ال  ف
[ERROR] [turtlesim]: A turtle named [turtle1] already exists 

ق turtle2ل ق ف ال مة  ال ال  ذل إلى الات ع  اج  ، ت
" ر  ة callال ناف م  العل  الأ  ان  ال في  إذا  .  rqtالأداة    " 

أخ   ة  م ة  ی ج فاة  سل ت  أن  ة،   ناج مة  ال كان 
ائي)   ل (ب ع خلها لـ  تُ ي ت ات ال اث إذا .  yو x ع الإح

في  ق مات  ال ة  قائ ی  اك  rqtب ه أن  ا  ً أ ف   ،
ة، ی فاة ال ل ال علقة  مات م الإضافة إلى /turtle2/الآن خ  ،  

/turtle1/ .  

VIII. مة ت  SET_PEN   خ
ا س فاة  ه ل مة  الأولىح ال ام خ اس ا  ً ًا ف   :set_pen/ قل
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ل مة    5 .ال  turtle1ـ ل set_penض خ

د  اوح ب  bو   gو r ت ي ت ن القل ال  255و  0، ال ، ل
فاة   ل ه ال س  ض س ال1ت د الع   .، و
فاة   ل عل ال ة  1ل غ  ، ق ب س  أح م إلى   r ت

إلى  255 ض  الع ة  و ت5،  لا  على  .  غ    CALL  ال
اص ی ال   ال ع ت مة    . ال

ل  غ ت ی  ح  ة  ال إلى  ت  ع  Turtle_teleop_key إذا 
، ف أن قل  ح الأسه .  ق تغ turtle1 وضغ على مفات

ف ل قة ل ال ج  ا أنه لا ت ً ا لاح أ وذل  .2اة  ر
ة ج عق   . turtle2ـ  ل Teleop لأنه لا ت

 
ل ك   6 .ال ا لا ی قى ثاب اني ی ت ال و ا   ال ك أث والأول ی

ه. ار ح  أح على م

ة  ن ة لل   Teleop اجة إلى عق ،  .  turtle2بـ  ثان ومع ذل
ا  لاح أن ه ل، س ان م ق ا  ل نف الأم  غ إذا حاول ت

ا في ً ك  ول turtle1 الأم ی أ ل ا ال غيغ ه إعادة   ی
  .  cmd_velتع

ة   ةفي   ی   :نف مایلي  ج
ros2 run turtlesim turtle_teleop_key --ros-args --remap 
turtle1/cmd_vel:=turtle2/cmd_vel 

ت ة،   turtle2 الآن،   ن ة  ال ه  ه ن  ت ما  ع
ل   turtle1و غ م ب ي تق ة الأخ ال ة ال ن ال ما ت  ع

Turtle_teleop_key   ة   .ن

 
ل ت   7 .ال و لا ال حال  فات حة ال ح    م خلال ل

حة ف ة ال   ال

IX. إغلاق TURTLSIM : 
اكاة ة ال غ على  لإغلاق ب ة     Ctrl + C ال في ال

ة   ه العق ها ه حة ف ف ة    q  وضغturtlesim_node ال في ال
اصة ة    ال  . turtle_teleop_keyعق

X. ROS 2 GRAPH :  
ROS2    نامج وس ب ع  ة     middlewareارة  آل على  ع 

اك   اش  / ب     publish/subscribe mechanismن  ح  ت
سائل   ات     messageال ل ع لفة.  ROSب  ج   ال  ROSی

graph    ام ن أ  قل  ة    وه  ،ROS 2في  ش ع  ارة 
network     اص ع نف   ROS2م  في  معًا  انات  ال تعالج 
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ة   ف ال لفات  ال ع  ج ل  إنه   . ق    executablesال
الات   ه  connectionsوالات ها إذا  ت ر عًا     mapب ج

هاره   ا    ROS graph  و   .visualizeو ی ة العق  ت إلى ش
network of nodes    ام ن صلات    ROSفي     connectionsوال

اصل   ي ت  ح أن:  م خلالها.  communicateال

   ة م  Nodesالعق ان  العق  ROS هي  مع  اصل  لل
 .الأخ 

   سائل اناتMessagesال ب ع  ن  : ROS  ع م  ال
اك   ال     subscribingالاش ضع    publishingأو  م في 

topic. 

   ع اض للعق  topicال   :Nodes    رسائل  publishن 
messages     ضع اك في     topicإلى م الإضافة إلى الاش

ضع   سائل     subscribe to a topicم ال لقي   receiveل
messages . 

   اف م Discoveryالاك د العق  ت ي  ة ال لقائ ال ة  ل : الع
ع ها ال ع ث مع  ة ال  .خلالها 

XI. العق NODES  في ROS2 
ل ن  ت أن   node   في ة  ض   ROS عق غ ع  ولة  م

لات   الع ات  م في  ال  ال  ال ل  س على   ، واح ار  م
controlling the wheel motors   م ع  ال انات  ب ن  أو 

ر   الل ی ال   publishing the sensor data from aجهاز ت
laser range-finderة عق ل  ل   .node    ال واس إرسال 

عات   ض انات م العق الأخ ع ال مات    topicsال أو ال
services    اءات ات    actionsأو الإج عل   . parametersأو ال

 
ل ة عق    8 .ال انات ب ع ادل ال   ت

ل في   ي تع ی م العق ال امل م الع تي ال و ام ال ن ال ی
ة. في   س قة م ف واح  ROS 2كف ،  أن  ملف ت

نامج   نامج    C(ب ب  ،  ++Python   أو واح  عق  على  إلخ)   ،
.     أك

م الأم ة     ros2 pkg executables ق ف اض ملفات ت ع  اس
executable    مpackage  مة ما  . ح

ros2 pkg executables <package_name> 

ال ل ال  :على س
ros2 pkg executables turtlesim 

ج:   ی
C:\Windows\System32>ros2 pkg executables 
turtlesim 

turtlesim draw_square.exe 
turtlesim mimic.exe 
turtlesim turtle_teleop_key.exe 
turtlesim turtlesim_node.exe 

الأم م  ف   ros2 run ق ت ملف  ل  غ م  executable ب
package  ا یلي مة    . ح

ros2 run <package_name> <executable_name> 

ها   م ما  ة  عق ل  غ ح   turtlesimل اف  ،new terminal  وأدخل  ،
الي  :الأم ال

ros2 run turtlesim turtlesim_node 

ة   ح ناف اكي   س ف الي  Turtlesimال ل ال  : ا في ال
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ل ة    9 .ال ل عق غ   turtlesimت
مة ه ا، اس ال ة   turtlesim ه قا في ب فة م   ROS2وهي مع

ف ه      .turtlesim_nodeوالاس القابل لل
حة   ف ال العق  اء  اس ف  نع لا  ا  ما.    nodeإذا  ة  جل في 

ام: اس ها  ر عل    الع
 ros2 node list 

قة   ا ة ال العق ل  غ ت ع  لا  ة    turtlesim_nodeم ناف اك في 
ة  ی   ج

C:\Windows\System32>ros2 node list 
/turtlesim 

ب   في    الأمج الي  ةال عق   ناف أنها  ا  عل ة  ی ملف    ة ج أو 
ى   مة ت ف م ح   :turtlesimت

ros2 run turtlesim turtle_teleop_key.exe 

ة ی ة ج  : ث في ناف
ros2 node list 

ج   : ی
C:\Windows\System32>ros2 node list 

/teleop_turtle 
/turtlesim 

ة:  ی اف ج ة في ن ال ب الأوام ال   ج
ros2 run turtlesim draw_square.exe 
ros2 run turtlesim mimic.exe 

ة ی ة ج  : ث في ناف
ros2 node list 

ج   : ی
C:\Windows\System32>ros2 node list 

/draw_square 
/teleop_turtle 
/turtle_mimic 
/turtlesim 

ح ل   ة،     Remappingت اض ة الاف ائ العق إعادة تع خ
ة   ل اس العق عات  node nameم ض اء ال    topic namesوأس

مات   ال اء  ال    service namesوأس إلى   ، ذل إلى  وما 
ة   اض ا،  custom valuesاف م. أخ  على   remapping  س

turtle_teleop_key     غ ضع   topicل فاة   cmd_vel م ل وال
فة ه اة    ال  . turtle2ال

ة   ا نع تع اس العق ة،   turtlesim/الآن، دع ی ة ج . في ناف
الي:  ل الأم ال غ  ق ب

ros2 run turtlesim turtlesim_node ‐‐ros‐args ‐‐
remap __node:=my_turtle 

م   ًا لأن ت ، س   turtlesim ، على   ros2 runن ة أخ م
م أخ  ة  ناف ح  إلى   turtlesimف الآن  ت  ع إذا   ، ذل ومع   .

ل   غ ب ق  ح  ة  اف ة ros2 node listال م لها  غ ب وق   ،
اء للعق ، ف ثلاثة أس  :أخ

/my_turtle 
/turtlesim 
/teleop_turtle 

ل  ص اصة  ،  ال اء العق ال ف أس ع أن ع الآن 
ها م خلال مات ع عل  :إلى م م ال

ros2 node info <node_name> 

ة ،   ث عق الي my_turtleلف أح ل الأم ال غ   :، ق ب
ros2 node info /my_turtle 

ros2 node info   ع مات  معل ض  ال   تع ة  قائ
subscribers    اش مات    publishersوال  servicesوال
اءات   انيactionsوالإج س ال الات ال  ROS graph . أ ات

connections    و ی أن  ة.   العق تل  مع  فاعل  ت ي  ال
ا یلي اج    :الإخ

/my_turtle 
  Subscribers: 
    /parameter_events: 
rcl_interfaces/msg/ParameterEvent 
    /turtle1/cmd_vel: geometry_msgs/msg/Twist 
  Publishers: 
    /parameter_events: 
rcl_interfaces/msg/ParameterEvent 
    /rosout: rcl_interfaces/msg/Log 
    /turtle1/color_sensor: turtlesim/msg/Color 
    /turtle1/pose: turtlesim/msg/Pose 
  Service Servers: 
    /clear: std_srvs/srv/Empty 
    /kill: turtlesim/srv/Kill 
    /my_turtle/describe_parameters: 
rcl_interfaces/srv/DescribeParameters 



 )  2024)  السنة (  1)  العدد (   4مجلد (  - مجلة جامعة المنارة    

ISSN: 2960-2548                          journal.manara.edu.sy                                                  Page 8 

    /my_turtle/get_parameter_types: 
rcl_interfaces/srv/GetParameterTypes 
    /my_turtle/get_parameters: 
rcl_interfaces/srv/GetParameters 
    /my_turtle/list_parameters: 
rcl_interfaces/srv/ListParameters 
    /my_turtle/set_parameters: 
rcl_interfaces/srv/SetParameters 
    /my_turtle/set_parameters_atomically: 
rcl_interfaces/srv/SetParametersAtomically 
    /reset: std_srvs/srv/Empty 
    /spawn: turtlesim/srv/Spawn 
    /turtle1/set_pen: turtlesim/srv/SetPen 
    /turtle1/teleport_absolute: 
turtlesim/srv/TeleportAbsolute 
    /turtle1/teleport_relative: 
turtlesim/srv/TeleportRelative 
  Service Clients: 
 
  Action Servers: 
    /turtle1/rotate_absolute: 
turtlesim/action/RotateAbsolute 
  Action Clients: 

  / ة  عق على  الأم  نف  ل  غ ت الآن  ،  teleop_turtleحاول 
ة   الاتها ع عق لف ات  . my_turtleوشاه  ت

ف   ل مفاسس ح ال  ا     ROS graph connectionعل 
سائل   اع ال اءفي    message typesفي ذل أن  القادمة.   الأج

XII. خلاصة  
اكي ال اة   rqtالأداة  و    turtlesim  ع  ن لفه  ت  ج ل  وس

ل   اص  .ros2ع ع م  أساسي  ع  هي  ة   ROS 2 العق
تات و ام ال ا في ن ا واحً ارً ضًا م  .م غ

لةفي   ل ء م ال ا ال م العق ه اؤها في    ة، اس ي ت إن ال
package   مة ی  turtlesim ح ف لف ال ل ال غ  ع  ت

turtlesim_node     وturtle_teleop_key . 

ام   ة اس اء العق    ros2 node listلق تعل  اف أس لاك
ة و ه الأدوات    ros2 node info ال ة. ه ة واح اف عق لاس

العال   في  معق  ت  رو ام  ن في  انات  ال ف  ت لفه  ورة  ض
قي  .ال

ار في   ة هي أح ال م عق  ROS graphالعق   ROS. ت
ل   ة ع .  للعق ن    ROSم اصل مع العق الأخ لل

ها   ف اك  الاش أو  ع  اض .  publish or subscribe to Topicsال

اءات   والإج مات  ال ف  ت ا  ً أ للعق   Services and 
Actions   لل قابلة  ات  معل اك  ه امها.  اس أو 

configurable Parameters    اء إن ی  ة.  العق ة  ت م
زعة   ال اف  الاك ة  ل ع خلال  م  العق  ب  الات  الات

distributed discovery process ة ل ج العق في نف الع . ق ت
same process    لفة ات م ل أو   different processesأو في ع

لفة   م ة  أجه ه different machinesعلى  ه وصف  س   .
ل في   ف فا  م ال اءال ة.   الأج ال   ال

اجع   :ال
 [1]. https://www.ros.org/ 
 [2]. http://wiki.ros.org/ 
 [3]. http://wiki.ros.org/ROS/Tutorials 

 
 


