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ʝʳلʸال 
الʜʳء هʚا  الʶلʶلة  في   ʧم  ، ʧع بʙاǽة   ʦؔلʱʻمة   سʙخ  DDS    لـ اخʸʱار   ʨوهData Distribution Service،    ʦعلى  ث الʺʴاكي   سʱʻعʛف 

Turtlesim    ʨوه  ʦعلʱل الʨزن   ʅॽɿخ ǽفعله  ROS2مʴاكي  ما  یʨضح   ʨفه  .ROS2   فعلهʱس عʺا  فʛؔة   ʥائʢلإع الأساسي   Ȑʨʱʶʺال على 
ʱه   علىوتʨفʛ روʨȃت   Ǽاسʙʵʱام روʨȃت حॽʁقي أو مʴاكاة روʨȃت لاحقًا. ʛؗʴǼ ʦȞʴʱال ʦʱی ʘʽعاد حǼة الأॽائʻة ثॽاضʛʱة افʯʽفاة في بʴل سلȞش

  . ROS2) لـ  GUIوهي أداة واجهة مʙʵʱʶم رسʨمॽة (  rqtالأداة  كʺا سʱʻعʛف في هʚا الʜʳء على    مʧ خلال الʛʶǼ ʦȞʴʱعʱه الॽʢʵة والʜاوȄة. 
  ʙم العقʨف على مفهʛعʱʻة سǽهاʻوفي الNODES   .عامل معهاʱة الॽوآل  

.ROS2, DDS, TURTLESIM, RQT, NODES  – كلʸات مفʯاحॻة
 

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. امʗʳʯام  اسʢن DDS   في  ROS2 اء لʹʮ 

  الʙوʦȁتات   أنʸʢة في  مʦثʦقة اتʶالات
تعʙ أنʤʺة الʛوʨȃتات الʙʴیʲة معقʙة ʖʰʶǼ الʴاجة إلى دمج أنʨاع  
الأجهʜة  ومʨȞنات  ات  ʛؗʴʺوال الاسʷʱعار  أجهʜة   ʧم مʱʵلفة 

 ت. الأخȐʛ مʧ أجل أداء الʺهام في مʨʺʳعة مʨʻʱعة مʧ الʯʽʰا
  ʧم الॽʰانات  لʺعالʳة  مʨʢʱرة  بʛامج  ا  ً́ ǽأ الأنʤʺة  هʚه   ʖلʢʱت
بʻاءً   القʛارات  واتʵاذ  ات،  ʛؗʴʺال في   ʦȞʴʱوال الاسʷʱعار،  أجهʜة 

ǽعʙ تعقʙʽ أنʤʺة الʛوʨȃتات الʙʴیʲة ضʛورȄًا   .على تلʥ الॽʰانات
  .لʴʱقȘʽ مȄʨʱʶات عالॽة مʧ الأداء والʣʨائف

 
  معقʙ   روʨȃتيالأساسॽة لʤʻام    الʻʰى   1 .الȞʷل

ʨȞǽن   أن   ʦالʺه  ʧامʻیʙانات    لॽʰال لʺعالʳة  ومʨثʨق   ȑʨق نʤام 
خʨارزمॽات    ʥذل ʷǽʺل   ʙق الاسʷʱعار.  أجهʜة   ʧم الʨاردة 

perception وlocalization Ȍॽʢʵʱوال planning ʦȞʴʱالإضافة   والǼ
  إلى بʛامج الʨʱاصل بʧʽ الʺʨȞنات. 

مʳلة مفʨʱحة                                                ورقة ॽʲʴǼة
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) الॽʰانات  تʨزȄع  خʙمة   ʙتعDDS  ʛʷʻال لاتʸالات  مॽɻارًا   (
 ʨوه الʺʨزعة.  الأنʤʺة  في  الॽʰانات  على   ʜ ʛؗت الʱي  والاشʛʱاك 
الإنʱاجॽة،   عالي  الॽʁʴقي،   ʗقʨال في  الاتʸال   ʧʽȞʺʱل  ʦʺʸم
وزمʧ الʨصʨل الʺʵʻفʠ بʧʽ الأجهʜة والأنʤʺة، مع دعʦ مʙمج 

والʺʨثॽʀʨة. والأمان  الʙʵمة  مʛاسلة    DDS  نʤام  لʨʳدة  نʤام   ʨه
مع   Ǽالʨʱاصل  مʱعʙدة   ʙعق أو  لأجهʜة  ʶǽʺح  والاشʛʱاك   ʛʷʻلل
تॼادل  خلال   ʧم مʨزع  نʤام  أو   ʙواح نʤام  في   ʠعॼال Ǽعʹها 

الʤʻامʱʵǽلف    الॽʰانات. مʲل   هʚا   Ȑʛالأخ الȞॼʷات  بॽʻات   ʧع
point to point  لʽʺالع الانʤʱار     client-serverوخادم  وقائʺة 

queuing   ʙعǼ ل  دʺʷت ȋقاʻال ʧم:  
ʚʻ على الॻʮانات ʙؕʯال  ʦॽʺʸت ʦام    : تʤنDDS      الاتʸالات ʦعʙل

ʜ على الॽʰانات، حʘʽ تقʨم الأجهʜة بॼʱادل الॽʰانات بʙلاً   ʛؗي تʱال
  ʗقʨال في  الॽʰانات   Șفʙت  ʥذل یॽʱح   .ʛالأوام أو  الʛسائل   ʧم

  الفعلي وتʨزȄعها.
الʗʳمة یʧʺʹʱ  جʦدة  سॽاسات     DDSنʤام    :  لʺʱʵلف  ا  ً̋ دع

 ) الʙʵمة  سلʨك QoSجʨدة   ȌॼʹǼ  ʧʽمʙʵʱʶʺلل تʶʺح  الʱي   (
  الʤʻام لʱلॽʰة احॽʱاجاتهʦ الʵاصة.  

ا للأمان، Ǽʺا في ذلDDS      ʥنʤام    : یʧʺʹʱ  الأمان ًr ا مʙم ً̋ دع
الʨصʨل   ʧم للʴʺاǽة  الʨصʨل،  في   ʦȞʴʱوال والʺʸادقة   ʛʽفʷʱال

.ʖلاعʱه والǼ حʛʸʺال ʛʽغ 

II. مةʗمق ʥاكي  عʲʸال TURTLESIM      
. فهROS2 ʨهʨ مʴاكي خʅॽɿ الʨزن لʱعلTurtlesim    ʦالʺʴاكي  

ǽفعله   ما  فʛؔة   ROS2یʨضح   ʥائʢلإع الأساسي   Ȑʨʱʶʺال على 
لاحقًا.  روʨȃت  مʴاكاة  أو  حॽʁقي  روʨȃت  Ǽاسʙʵʱام  سʱفعله    عʺا 

ʛفʨی  ʨت    وهʨȃة    علىروॽائʻث افʛʱاضॽة  بʯʽة  في  سلʴفاة  شȞل 
Ǽ  ʦȞʴʱال  ʦʱی  ʘʽح ʛʶǼعʱه  ʴالأǼعاد   ʦȞʴʱال خلال   ʧم ʱه  ʛؗ

والʜاوȄة. Ȅʛʡقة    الॽʢʵة   ʛʽفʨت خلاله   ʧم  ʦʱی ʙʵʱʶʺمل  ros2  
یʙعʦ أوامʛ  ؗʺا  ʱفاعل معه.  وال  ROSنʤام  الʺȏʙʱʰ للʱعʛف على  

 ʧȞʺǽ وتʷغʽله.  الʤʻام   ʧم مʱʵلفة   ʖانʨج تʱʶهʙف  مʱعʙدة 
عقʙة   للʺʙʱرب  لʙʰء  معلʺةnode  اسʙʵʱامه   ʧʽʽوتع  ،  set a 

parameter ʨضʨم إلى  والاسʱʺاع  الtopic.ʛʽʲؔ  ع،   ʥذل  ʛʽوغ  ،  
على الʜʳء  هʚا  في  سʱʻعʛف  واجهة  و   rqt  الأداة   كʺا  أداة  هي 

  الأداة   . ؗل شيء یʦʱ إجʛاؤه فيROS2) لـ  GUIمʙʵʱʶم رسʨمॽة (
rqt    في Ǽه  الॽʁام   ʧȞʺǽةʚناف  ʛالأوام  cmdʻؔول  ،ʛفʨت Ȅʛʡقة    ها 

أكʛʲ سهʨلة في الاسʙʵʱام للʱعامل مع عʻاصȄʛʸǼ  ʛة ورسʨمॽة  
ROS2.  فʛعʱʻس أǽʹا  الʜʳء  هʚا  مفاʦॽʂ    وفي    ROS2إلى 

 ʙالعق مʲل    والʙʵمات  topicsوالʺʨضʨعات    nodes  الأساسॽة، 
services  .  ʘʽح  ʦॽʂه الʺفاʚح ؗل هʛش ʦʱʽل  سʽʸفʱالǼ  اءفيʜأج  
  . لاحقة

III. الȖقʲʯ ʥم ʕʻʮʰمة تʚʲال : 
  ʖʽʸʻت فإن   ros2أثʻاء  مʧ الʶلʶلة،  ؗʺا ورد في الʜʳء الأول 

افʱح   turtlesimحʜمة    ʥذل  ʧم  Șقʴʱولل مॼʶقا  مॼʸʻة  تʨؔن 
  ॽɾʛʡة جʙیʙة وشغل الأمʛ الʱالي:

ros2 pkg executables turtlesim 

ل الʻʱفǽʚʽة  Ǽالʺلفات  قائʺة  أعلاه   ʛالأم ǽعʛض  أن   ʖʳǽاكي  ـʴʺل  
turtlesim :  

turtlesim draw_square 
turtlesim mimic         
turtlesim turtle_teleop_key 
turtlesim turtlesim_node 

  nodeمʧ الʺلفات الʶاǼقة هي ॼɺارة عʧ عقʙة    ȑ ملف تʻفʚʽ كل  
ال مع    turtlesimالʺʶʺاة    ʜpackageمة  ʴداخل  مॼʶقا  والʺॼʸʻة 

  ʖʽʸʻتros2    فيwindows10  الʲʺال سʽʰل  على   .turtlesim 
mimic  عل سلʳة لʢॽʶǼ فةॽʣود وʜتʴفاة تʴ Ȑʛفاة أخʴاكي سل  

IV. لʻغʵاكي  تʲʸال  TURTLESIM:   
نʤام  ،   Turtlesimالʺʴاكي    لʙʰء مʛʹʴʱʶا  جʙیʙة  ॽɾʛʡة  افʱح 

ros2    ʦء الأول ثʜʳفي ال ʥذل ʗفي داخلها ؗʺا فعل  ʛأدخل الأم
  :هʚه الॽɾʛʢةالʱالي في  

ros2 run turtlesim turtlesim_node 

في   عʨʷائॽة  سلʴفاة  وȃها  الʺʴاكاة،  نافʚة   ʛهʤت أن   ʖʳǽ
  .الʺʸʱʻف
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 turtlesim_node   2 .الȞʷل

 ، سȐʛʱ رسائل مʧ العقʙةالȑʚ أدخلʱه  تʗʴ الأمʛو في الॽɾʛʢة،  
node  :ʨʱلها للʽغʷʱب ʗʺي قʱال 

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

الافʛʱاضي الʶلʴفاة   ʦاس  Ȑʛت أن   ʥʻȞʺǽ  turtlesimوهʨ    هʻاك 
الʱي   تʺʲل فʽها  تʨلʙوالإحʙاثॽات  احʙاثॽات  ثلاث  هʻاك   ʘʽح  ،

  x, yمʨقع الʛوʨȃت أو الʶلʴفاة في فʹاء دȞǽارتي ثʻائي الاǼعاد  
  ʦॽʀ 5.544445ولهاcm   لȞʷفي ال ʧʽʰʺضع الʨهʺا في الʻلؔل م

الʶلʴفاة   تʨجه   ʥلʚ وؗ مʨʴر    thetaأعلاه،   ʧʽب زاوȄة  وهي 
الʛوʨȃت والʺʨʴر الأفقي للʯʽʰة (ʱʺॽʀه صفʛ في الʨضॽɻة الʺʻʽʰة  

  في الȞʷل أعلاه).

V. امʗʳʯاكي  اسʲʸال TURTLESIM:   
جʙیʙة   ॽɾʛʡة  مʢʴة  الأول افʱح  الʜʳء  في  ساǼقا   ʗʺتعل ؗʺا 

قʨم بʷʱغʽل عقʙة جʙیʙة للʦȞʴʱ في  ʻالآن س.   ROS2  مʛʹʴʱʶا
  في نافʚة الأوامʛ الʶاǼقة:  في العقʙة الأولىالʱي ولʙت  الʶلʴفاة  

ros2 run turtlesim turtle_teleop_key 

الʺفاتॽح   teleop_key  العقʙة  لʨحة  في  أزرار  Ǽاسʙʵʱام   ʥل تʶʺح 
الʛوʨȃت.    ʥȄʛʴʱن  لʨȞǽ أن   ʖʳǽ الʺʛحلة،  هʚه  ثلاث    لʙیʻافي 

والʱي تturtlesim_node ،    ȑʨʴ  العقʙة  ʷغʽل نافʚة تنʨافʚ مفʨʱحة:  
ل العقʙة الʱي تʟʵ لʨحة  ʷʱغʽونافʚة ل  معلʨمات الʺʨقع والʨʱجॽه،

تʤهTurtlesim   ʛالʺʴاكي     ونافʚة turtle_teleop_key الʺفاتॽح

زرقاء.   ʵǼلॽɿة  الʶلʴفاة  ʘʽʴǼ  الʛوʨȃت   ʚافʨʻال هʚه   ʖʽتʛʱب  ʦق
نافʚة رؤȄة   ʥʻȞʺǽ    اكيʴʺالTurtlesim   اجعل ا  ً́ ǽأ  ʧؔول  ،
نʢʷة حʱى   turtle_teleop_key الʱي تعʺل فʽهاالʺʢʴة الॽɾʛʢة  

 .الʻافʚةتʧȞʺʱ مʧ الʦȞʴʱ في الʶلʴفاة في  
  ʦȞʴʱلل الʺفاتॽح  لʨحة  على   ʦالأسه مفاتॽح  الʶلʴفاة.  Ǽاسʙʵʱم 

  .الʺʶار الȑʚ اتॼعʱه حʱى الآن  ʺةراسʛʴʱك حʨل الʷاشة  تسʨف  
  ʘʽفاة حʴلʶال تʛʴك  إلى   ʦهʶال مفʱاح  على   Ȍالʹغ  ȑدʕی

 لʺʶافة قʛʽʸة ثʦ الʨʱقف. 
الʺʛتʢॼة بها،    actionsو  servicesو   topicsو  ʥʻȞʺǽnodes رؤȄة  

 للأوامʛ الʺعॽʻة:    listالأمʛ الفʛعي  Ǽاسʙʵʱام  
ros2 node list 
ros2 topic list 
ros2 service list 
ros2 action list 

في  نسʨف    ʦॽʂالʺفا هʚه   ʧع  ʙȄʜʺال  ʦعلʱ هʚه  ʧم  Ȑʛأخ أجʜاء 
هʨ فقȌ الʨʸʴل على    في هʚا الʜʳء . نʛًʤا لأن الهʙف  الʶلʶلة

ʧة عامة عʛʤاكي    نʴʺالTurtlesim مʙʵʱʶف تʨʶالأداة   ، فrqt   
خʙمات  ʠعǼ مع Turtlesimالʺʴاكي     للاتʸال   والʱفاعل 

turtlesim_node.  
  
  

VI. ʔʻʶʹام تʗʳʯالأداة  واسrqt:  
مʨȞنات  rqtالأداة  إن   خلال   ها وجʺॽع  مॼʶقا  مॼʸʻة  الإضاॽɾة 

افʱح ॽɾʛʡة  ʖʽʸ الʱي مʛت معʻا في الʜʳء الأول.  ʻʱخʨʢات ال
  جʙیʙة ونفʚ الأمʛ الʱالي: 

rqt 

لأول مʛة، سʨؔʱن الʻافʚة فارغة؛ ما علrqt    ʥॽالأداة   عʙʻ تʷغʽل
  ʙیʙʴت  ȐʨسPlugins > Services > Service Caller   ȌȄʛش  ʧم

 .القائʺة في الأعلى
لʙʴʱیʙ مʨقع جʺॽع    rqtالأداة   قʱʶǽ ʙغʛق الأمǼ ʛعʠ الʨقʗ ل ـ

قʺ إذا  الإضاॽɾة.  الإضاॽɾة    ʗالʺʨȞنات  الʺʨȞنات  فʨق   ʛقʻالǼ
  ʧؔةولȄرؤ علʥॽ   بʙون   ʖʳॽɾ  ،Ȑʛأخ خॽارات   ȑأ أو  الʙʵمات 
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الأمrqt   ʛالأداة   إغلاق في    rqt --force-discover وȂدخال 
ɾʛʢةالॽ. 

 
 rqtالأداة    3 .الȞʷل

الʺʙʶʻلة    اسʙʵʱم القائʺة  ʶǽار  على  الʺʨجʨد   ʘیʙʴʱال زر 
Service  ماتʙع خॽʺج ʛفʨت ʧم ʙأكʱة للʙعق turtlesim    اصةʵال

ʥǼ.    على  ʛلةالانقʙʶʻʺال خʙمات   Serviceلـ  قائʺة   لʛؤȄة 
turtlesim مةʙد خʙوح ،/spawn .  

VII.  Ȃʙʱتʔ مةʗخ  ʙʵʹال SPAWN SERVICE:  
ʙʵǼمة    rqtالأداة   نʙʵʱʶمدعʻا   أن .  spawn/  للاتʸال   ʥʻȞʺǽ

 .الʜرقاءʻافʚة السلʴفاة أخȐʛ في   سʨُّؔɦن   أنهتʧʺʵ مʧ اسʺه 
ا فʙًȄʛا، مʲل ً̋ عȘȄʛʡ ʧ الʻقturtle2  ʛ   امʻح الʶلʴفاة الʙʳیʙة اس

عʺʨد   في  الʺفʛدة  الاقॼʱاس  علامات   ʧʽب .  expressionالʺʜدوج 
هʚا   أن   Ȑʛت أن   ʥʻȞʺǽexpression    مع  Șافʨʱیtopic  ىʺʶʺال  

name  عʨن  ʧم  ʨوه  string.    اتॽاثʙالإح  ʠعǼ أدخل   ʥذل  ʙعǼ
 . y = 1.0  و x = 1.0 ، مʲلॽɾهالʶلʴفاة الʙʳیʙة   لʨʱلʙ الʴॽʴʸة 

 
 الʶلʴفاة الʺʨلʨد في الʯʽʰة- ضȌॼ مʨقع وتʨجॽه الʛوʨȃت   4 .الȞʷل

أن    ʗحاول اسʦ    روʨȃت   تʨلʙإذا   ʝفʻب جʙیʙة    الʛوʨȃتسلʴفاة 
الافʛʱاضॽة  الʶلʴفاة  ال الʶلʴفاة  مʲل  ،  ʴ1  turtlesim_nodeالॽة، 

 فʽها:  الʱي تʷغل   الॽɾʛʢة رسالة خʢأ في    فʱʱʶلقى
[ERROR] [turtlesim]: A turtle named [turtle1] already exists 

ʛʷʻلturtle2 قʨف ʛقʻالǼ مةʙʵالǼ ذلʥ إلى الاتʸال   ʙعǼ اجʱʴت ،
" نافʚة callالʜر   ʧم  ȑʨالعل  ʧʺǽالأ  ʖانʳال في  إذا  .  rqtالأداة    " 

  Ȑʛأخ مʛة  جʙیʙة  سلʴفاة   Ȑʛت أن   ʖʳǽ ناجʴة،  الʙʵمة   ʗكان
إذا .  yو x عʙʻ الإحʙاثॽات الʱي تʙخلها لـ  تʨُلʙ (بʦॽʺʸʱ عʨʷائي)  

ʗʺفي  ق الʙʵمات  قائʺة   ʘیʙʴʱبrqt  اكʻه أن  ا  ً́ ǽأ  Ȑʛʱʶف  ،
  ، Ǽالإضافة إلى /turtle2/الآن خʙمات مʱعلقة Ǽالʶلʴفاة الʙʳیʙة،

/turtle1/ .  

VIII. ʔȂʙʱمة تʗخ   SET_PEN 
ا فʙًȄʛا Ǽاسʙʵʱام خʙمة  الأولىʻʺʻح الʶلʴفاة  هʻا س ً̋   :set_pen/ قل
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 turtle1ـ ل set_penضȌॼ خʙمة    5 .الȞʷل

ʦॽʀ دʙʴت r وg   وb  ʧʽاوح بʛʱي تʱ255و  0، ال  ȑʚال ʦن القلʨل ،
  .، وʙʴȄد العʛض سʺʥ ال1ȌʵتʛسǼ ʦه الʶلʴفاة  
إلى   r تʛسȌʵǼ ʦ أحʺʛ مʺʜʽ، قʦ بʱغॽʀ ʛʽʽʺة  1لʳعل الʶلʴفاة  

إلى  255 العʛض  وॽʀʺة   ،5ʝʻت لا  على  .   Ȍالʹغ  CALL  
  Ǽ .ʦالʙʵمة Ǽعʙ تʙʴیʘ الॽʁ   الʵاص

تʷغʽل   ʦʱی  ʘʽح الʺʢʴة  إلى  عʙت   Turtle_teleop_key إذا 
 ʦأن قل Ȑʛʱʶف ،ʦح الأسهॽعلى مفات ʗʢوضغ turtle1 ʛʽتغ ʙق  .

ا أنه لا تʨجȄʛʡ ʙقة لʥȄʛʴʱ الʶلʴف ً́ ǽأ ʗʤا لاحʺȃ2اة  ر.  ʥوذل
  . turtle2ـ  ل Teleop لأنه لا تʨجʙ عقʙة

 
والأول یʛʱك أثʛا   الʛوʨȃت الʲاني یॼقى ثابʱا لا یʛʴʱك   6 .الȞʷل

ʱه. ʛؗار حʶعلى م ʛʺأح 

ʧʴة  نʙاجة إلى عقʴǼ Teleop   ʦȞʴʱة للॽبـ  ثانturtle2  .  ،ʥومع ذل
إذا حاولʗ تʷغʽل نفʝ الأمʛ ؗʺا ؗان مʧ قʰل، سʱلاحȎ أن هʚا 

ا في ً́ ǽأ ʦȞʴʱی ʛالأم turtle1 ك  ولʨلʶا الʚه ʛʽʽغʱغيॼʻإعادة   ی
ʧʽʽتعcmd_vel  .  
  :نفʚ مایلي  جʙیʙة   ॽɾʛʡةفي  

ros2 run turtlesim turtle_teleop_key --ros-args --remap 
turtle1/cmd_vel:=turtle2/cmd_vel 

ʥȄʛʴت  ʥʻȞʺǽ نʢʷة،   turtle2 الآن،  الʺʢʴة  هʚه  تʨؔن  عʙʻما 
 عʙʻما تʨؔن الʺʢʴة الॽɾʛʢة الأخȐʛ الʱي تقʨم بʷʱغʽل   turtle1و

Turtle_teleop_key   ةʢʷن.  

 
حʧ   ʖʶ مʧ خلال لʨحة الʺفاتॽحʽالȞǼ ʦȞʴʱلا الʛوʨȃت   7 .الȞʷل

  الॽɾʛʢة الʺفʨʱحة

IX. إغلاق TURTLSIM : 
في الॽɾʛʢة     ʧȞʺǽCtrl + C الʹغȌ على  لإغلاق بʯʽة الʺʴاكاة

في الॽɾʛʢة    q  وضغturtlesim_nodeȌ الʺفʨʱحة فʽها هʚه العقʙة  
 . Ǽturtle_teleop_keyعقʙة    الʵاصة

X. ROS 2 GRAPH :  
ROS2    Ȍॽنامج وسʛب  ʧع آلॽة     ॼɺmiddlewareارة  على   ʙʺʱعǽ

اشʛʱاك    /  ʛʷنpublish/subscribe mechanism     ʛȄʛʺʱب تʶʺح 
عʺلॽات     messageالʛسائل    ʧʽبROS  .لفةʱʵʺال   ʙجʨیROS 

graph    امʤن  ȑأ  ʖقل شȞॼة    وهROS 2،  ʨفي   ʧع ॼɺارة 
network     ʛاصʻع  ʧمROS2   ʝنف في  معًا  الॽʰانات  تعالج 
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الʻʱفǽʚʽة   الʺلفات  جʺॽع  ʷǽʺل  إنه   .ʗقʨالexecutables   
جʺॽعًا     mapبʻʽها إذا ʗʻؗ تʙȄʛ رʢȃهconnections  ʦوالاتʸالات  

  ʦهارهʣȂوvisualize.   و  ʛʽʷȄROS graph    اʙیʙʴت  ʙة العقȞॼإلى ش
network of nodes    امʤن    connectionsوالʨصلات    ROSفي 

 حʘʽ أن:  مʧ خلالها.  communicateالʱي تʨʱاصل  

   ةʙالعقNodes  مʙʵʱʶǽ ॽؗان  العقROS  ʙ هي  مع  للʨʱاصل 
 Ȑʛالأخ. 

   سائلʛالMessagesاناتॽب نʨع   : ROS  ʙʻع الʺʙʵʱʶم 
الsubscribing     ʛʷʻالاشʛʱاك   مʨضʨع    publishingأو  في 

topic. 

   عॽاضʨʺالtopic  ʙللعق  ʧȞʺǽ  :Nodes    رسائل  ʛʷنpublish 
messages     عʨضʨإلى مtopic     اك فيʛʱالإضافة إلى الاشǼ

الʛسائل     subscribe to a topicمʨضʨع    receiveلʱلقي 
messages . 

   افʷʱالاكDiscovery ʧم  ʙد العقʙʴت الʱلقائॽة الʱي  : العʺلॽة 
ʠعॼعʹها الǼ ث معʙʴʱة الॽɿॽؗ خلالها. 

XI. ʗالعق NODES  في ROS2 
ؗل تʨؔن  أن   ʖʳǽnode   في غʛض   ROS عقʙة   ʧع مʕʶولة 

العʳلات   ات  ʛؗʴم في   ʦȞʴʱال الʺʲال  سʽʰل  على   ،ʙواح  ȑارॽɻم
controlling the wheel motors   ʧم  ʛعʷʱʶʺال بॽانات   ʛʷن أو 

 publishing the sensor data from aجهاز تʙʴیʙ الʺǼ Ȑʙاللʜʽر  
laser range-finderةʙعق لؔل   ʧȞʺǽ  .node    الॼʁʱواس إرسال 

أو الʙʵمات    topicsالॽʰانات مʧ العقʙ الأخȐʛ عʛʰ الʺʨضʨعات  
services    اءاتʛأو الإجactions    أو الʺعلʺاتparameters .  

 
  تॼادل الॽʰانات بʧʽ عʙة عقʙ    8 .الȞʷل

یʨؔʱن الʤʻام الʛوʨȃتي الؔامل مʧ العʙیʙ مʧ العقʙ الʱي تعʺل في  
، ʧȞʺǽ أن ȑʨʱʴǽ ملف تʻفȑʚʽ واحROS 2  ʙكفʛقة مʨسॽʁॽة. في  

بʛنامج    C(بʛنامج    ،  ++Python   أو  ʙواح  ʙعق على  إلخ)   ،
.ʛʲأك    

ʛم الأمʨقǽ ros2 pkg executables     ةǽʚʽفʻاض ملفات تʛعʱاسǼ 
executable    ʧمpackage  مة ماʜح . 

ros2 pkg executables <package_name> 

 :على سʽʰل الʺʲال
ros2 pkg executables turtlesim 

 یʱʻج: 
C:\Windows\System32>ros2 pkg executables 
turtlesim 

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

ʛالأم تʻفǽ ros2 run   ȑʚʽقʨم  ملف  مexecutable  ʧ بʷʱغʽل 
package  مة ؗʺا یليʜح .  

ros2 run <package_name> <executable_name> 

مʻها   ما  عقʙة  افʱح   turtlesimلʷʱغʽل   ،new terminal  وأدخل  ،
 :الأمʛ الʱالي

ros2 run turtlesim turtlesim_node 

 : ؗʺا في الȞʷل الʱالي  Turtlesimالʺʴاكي   سʦʱʽ فʱح نافʚة  
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  turtlesimتʷغʽل عقʙة    9 .الȞʷل
ʨمة هʜʴال ʦا، اسʻه turtlesim   ةʯʽقا في بॼʶفة مʛوهي معROS2  

  ʨه ʚʽفʻʱالقابل لل ʦوالاسturtlesim_node.   
الʺفʨʱحة    ʙالعق اسʺاء  نعʛف  لا  ʻؗا  ما.    nodeإذا  جلʶة  في 

  ʥʻȞʺǽ العʨʲر علʽها Ǽاسʙʵʱام:
 ros2 node list 

العقʙة الʶاǼقة   تʷغʽل   ʙعǼ نافʚة    turtlesim_nodeمʲلا  اكʖʱ في 
  جʙیʙة 

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

في    الأمʛجʛب   عقʙ   نافʚةالʱالي  أنها  علʺا  ملف    ة جʙیʙة  أو 
  :turtlesimتʻفȑʚʽ مʧ حʜمة تʶʺى  

ros2 run turtlesim turtle_teleop_key.exe 

 : ثʦ في نافʚة جʙیʙة
ros2 node list 

  : یʱʻج
C:\Windows\System32>ros2 node list 

/teleop_turtle 
/turtlesim 

  جʛب الأوامʛ الʱالॽة في نʨافʚ جʙیʙة: 
ros2 run turtlesim draw_square.exe 
ros2 run turtlesim mimic.exe 

 : ثʦ في نافʚة جʙیʙة
ros2 node list 

  : یʱʻج
C:\Windows\System32>ros2 node list 

/draw_square 
/teleop_turtle 
/turtle_mimic 
/turtlesim 

  ʥح لॽʱتRemapping     ،ةॽاضʛʱة الافʙالعق ʟائʸخ ʧʽʽإعادة تع
   topic namesوأسʺاء الʺʨضʨعات  node nameمʲل اسʦ العقʙة  

الʙʵمات   الservice names    ʦॽʁوأسʺاء  إلى   ،ʥذل إلى  وما 
 على   remapping  سʙʵʱʶʻم. أخʛʽا،  custom valuesافʛʱاضॽة  

turtle_teleop_key     ʛʽʽغʱلtopic   عʨضʨم cmd_vel   فاةʴلʶوال
 . turtle2الʺʶʺاة    الʺʱʶهʙفة

. في نافʚة جʙیʙة،   turtlesim/الآن، دعʻا نعʙʽ تعʧʽʽ اسʦ العقʙة  
 قʦ بʷʱغʽل الأمʛ الʱالي: 

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

مʛة أخȐʛ، سturtlesim   ʦʱʽ ، على   ros2 runنʛًʤا لأنʥ تʙʵʱʶم  
ʧم  Ȑʛأخ نافʚة  إلى   turtlesimفʱح  الآن  عʙت  إذا   ،ʥذل ومع   .

بʷʱغʽل    ʗʺق  ʘʽح مʛة ros2 node listالʻافʚة  بʷʱغʽلها   ʗʺوق  ،
ʙثلاثة أسʺاء للعق Ȑʛʱʶف ،Ȑʛأخ: 

/my_turtle 
/turtlesim 
/teleop_turtle 

الآن Ǽعʙ أن عʛفʗ أسʺاء العقʙ الʵاصة ʥʻȞʺǽ ، ʥǼ الʨصʨل 
 :إلى مʙȄʜ مʧ الʺعلʨمات عʻها مʧ خلال

ros2 node info <node_name> 

  :، قʦ بʷʱغʽل الأمʛ الʱالي my_turtleلفʟʴ أحʙث عقʙة ،  
ros2 node info /my_turtle 

ros2 node info   ʧع معلʨمات  ʧʽ   تعʛض  ʛؗʱʷʺالǼ قائʺة 
subscribers    ʧȄʛاشʻوالpublishers    ماتʙʵوالservices 
 ROS graph . أȑ اتʸالات الʛسʦ الॽʰانيactionsوالإجʛاءات  

connections    وʙʰی أن   ʖʳǽ العقʙة.   ʥتل مع  تʱفاعل  الʱي 
  :الإخʛاج ؗʺا یلي

/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 
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    /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: 

  / عقʙة  على   ʛالأم  ʝنف تʷغʽل  الآن  ،  teleop_turtleحاول 
 . my_turtleوشاهʅॽؗ ʙ تʱʵلف اتʸالاتها عʧ عقʙة  

حʨل مفاʦॽʂسʻسʨف    ʙȄʜʺال  ʦعلʱROS graph connection     اʺǼ
 القادمة.   الأجʜاءفي    message typesفي ذلʥ أنʨاع الʛسائل  

XII. خلاصة  
الʺʴاكي  ʙعǽ  turtlesim    الأداة  وrqt   اةʨن  ʦلفه  ʧʽتʙʽج  ʧʽʱلʽوس

عʻاصros2.  ʛعʺل    ʧم أساسي   ʛʸʻع هي   ROS 2 العقʙة 
 .ʙʵǽم غʛضًا مॽɻارȄًا واحʙًا في نʤام الʛوʨȃتات

الʱي تʦ إنʷاؤها في    ة، اسʙʵʱمʗ العقʙ هʚا الʜʳء مʧ الʶلʶلةفي  
package   مةʜح turtlesim  ʧʽیʚʽفʻʱال ʧʽل الʺلفʽغʷت ȘȄʛʡ ʧع 

turtlesim_node     وturtle_teleop_key . 

لاكʷʱاف أسʺاء العقros2 node list    ʙلقʙ تعلʺॽɿॽؗ ʗة اسʙʵʱام  
لاسʷؔʱاف عقʙة واحʙة. هʚه الأدوات    ros2 node info الʢʷʻة و

  ʦالعال في   ʙمعق روʨȃت  نʤام  في  الॽʰانات   Șفʙت  ʦلفه ضʛورȄة 
 .الॽʁʴقي

ʧʽ في     ROS. تʙʵʱʶم عقROS graph  ʙالعقʙة هي أحʙ الʺʷارؗ
للʨʱاصل مع العقʙ الأخʧȞʺǽ .Ȑʛ للعقʙ نROS    ʛʷمॼʱȞة عʺʽل  

فʽها   الاشʛʱاك  أو  .  publish or subscribe to Topicsالʺʨاضॽع 

والإجʛاءات   الʙʵمات   ʛʽفʨت ا  ً́ ǽأ  ʙللعق  ʧȞʺǽServices and 
Actions   Ȍॼʹلل قابلة  معلʺات  هʻاك  اسʙʵʱامها.  أو 

configurable Parameters    اءʷإن  ʦʱی Ǽالعقʙة.  مʛتʢॼة 
الʺʨزعة   الاكʷʱاف  عʺلॽة  خلال   ʧم  ʙالعق  ʧʽب الاتʸالات 

distributed discovery process ةॽالعʺل ʝفي نف ʙالعق ʙجʨت ʙق .
same process    لفةʱʵات مॽأو في عʺلdifferent processes   أو

مʱʵلفة   أجهʜة  هʚه different machinesعلى  وصف   ʦʱʽس  .
  الʱالॽة.   الأجʜاءالʺفاʙȄʜʺǼ ʦॽʂ مʧ الʱفʽʸل في  

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

 
 


