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プログラム・スケジュール
4. ROS 2プログラミング [day2 10:00-12:30]
-ROS 2によるロボットソフトウェアの開発［実習］
-ROS 1のプログラミングモデルとの違い

2



実習の概要と進め⽅
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• 概要︓ROS2 Dashingでの開発⽅法の理解
-まずはpub/subを動かしてみる
-ワークスペースの設定・topicによる実装
-独⾃定義型のライブラリの実装
- serviceによる通信
-actionによる通信
-コンポーネントとコンポジションによるノードの実装

• 進め⽅
-進捗が早い⽅は に取り組んでみてください
-ページ下部の はGit Branch番号に対応します

ü適宜でcheckoutして参照してください

演習
X-Y

https://github.com/takasehideki/ros_study/tree/4


まずは動かしてみる
• ターミナルを新しく2つ開いて，それぞれ下記を実⾏
- ROS 1環境の設定されたターミナルでは実⾏しないでください
- ROS 1/2環境が混在するとトラブルを招くことが多いです

- 終了はCtrl+Cです

• TIPS: 環境設定（~/.bashrc）
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# 出版者(C++版)の実⾏
$ ros2setup
$ ros2 run demo_nodes_cpp talker

# 購読者(Python版)の実⾏
$ ros2setup
$ ros2 run demo_nodes_py listener

ROS_DOMAIN_ID
ROS 2通信の空間を

指定する場合の環境変数

他⼿段︓
ROS_LOCALHOST_ONLY=1
DDS通信をlocalhost内に限定

(Eloquent以降)



まずは動かしてみる
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ros2コマンド

6

コマンド 概要 操作
run ノードの実⾏
pkg パッケージの⽣成と情報表⽰ create, list, prefix, executables
node ノードの情報表⽰ info, list
topic トピックの操作と情報表⽰ pub, echo, info, list, 等
msg メッセージ型の情報表⽰ list, show, package, packages
service サービスの起動と情報表⽰ call, list
srv サービス型の情報表⽰ list, show, package, packages
action アクションの操作と情報表⽰ send_goal, info, list, show
component コンポーネントの操作と情報表⽰ standalone, load, list, types, 等
lifecycle ライフサイクルの操作と情報表⽰ get, set, list, nodes
param パラメータの操作と情報表⽰ get, set, delete, list
…



実習の概要と進め⽅
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• 概要︓ROS2 Dashingでの開発⽅法の理解
-まずはpub/subを動かしてみる
-ワークスペースの設定・topicによる実装
-独⾃定義型のライブラリの実装
- serviceによる通信
-actionによる通信
-コンポーネントとコンポジションによるノードの実装

• 進め⽅
-進捗が早い⽅は に取り組んでみてください
-ページ下部の はGit Branch番号に対応します

ü適宜でcheckoutして参照してください

演習
X-Y

https://github.com/takasehideki/ros_study/tree/4


ワークスペースの設定
• colcon⽤ワークスペースの作成と設定

84-1

# ROS 2 Dashingの環境設定
$ ros2setup
# ワークスペース⽤ディレクトリの作成
$ mkdir -p ~/ros2_ws/src
# ワークスペース⽤ディレクトリへの移動
$ cd ~/ros2_ws/
# ワークスペースの作成
$ colcon build
# ワークスペースの環境設定
$ source install/local_setup.bash

新しいターミナルを
開くたびに必要

新しいターミナルを開くたび／
新しいパッケージをビルドした

のちに都度で必要



パッケージの作成
• topic通信パッケージ pubsub_topic の作成

- 第1引数︓ROS2コマンドの指定
- 第2引数︓ros2 pkgの操作（create, executables, list, prefix）
- 第3引数︓作成するパッケージ名
- 第4引数以降︓ros2 pkg createに関する各種のオプション

ü --dependencies: 依存するパッケージの指定（複数可）
ü --description: パッケージの説明の記述
ü --license: パッケージのライセンス
ü --maintainer-name: パッケージの開発者・管理者の記述
ü などなど，，，

94-2

# パッケージの作成
$ cd ~/ros2_ws/src
$ ros2 pkg create pubsub_topic --dependencies std_msgs rclcpp



• package.xml︓パッケージ情報の定義ファイル
- パッケージの各種情報

パッケージの設定

104-2

きちんと情報を
記述してみましょう

演習



• package.xml︓パッケージ情報の定義ファイル
- ビルドツールの指定と依存パッケージの情報

- TIPS: <depend></> は下記３つを兼ねる
<build_depend></> ︓ビルドに依存するパッケージ
<test_depend></> ︓テストに〜
<exec_depend></> ︓実⾏時に〜

パッケージの設定

114-2



パッケージの設定
• CMakeLists.txt︓cmake⽤の設定ファイル
- cmakeバージョンとパッケージ名

- コンパイラのオプション等の指定

- 依存パッケージの⾛査

124-2



パッケージの実装
• topic通信パッケージの実装
- ROS 1ソースから編集していくことで，APIの違いなどを学ぶ

- 次ページ以降に従って編集
- または，差分は下記の通り

https://github.com/takasehideki/ros_study/commit/b7ee4f
9390d86ba0633db42abcb9323172e28175
üROS 1とのAPIとプログラミングスタイルの違いが分かる

134-3

# ソースを ROS 1のpubsub_topicからコピー
$ cd ~/ros2_ws/src/pubsub_topic/src
$ cp ~/catkin_ws/src/pubsub_topic/src/* .

https://github.com/takasehideki/ros_study/commit/b7ee4f9390d86ba0633db42abcb9323172e28175


パッケージの実装
• CMakeLists.txt の編集
- ノードの実⾏ファイル名とソースファイル名の指定
- 依存パッケージ情報の記述

- ノードの実⾏ファイルのインストールの指⽰
ü devel spaceの作成（ビルド済みファイルのソフトリンク）

144-3



talker.cppの実装と解説
• ライブラリと関数宣⾔
- rclcpp: ROS 2 Client Library for C++
- chrono: C++11の時間ユーティリティ

üROS 2 rclcppではC++11/14機能の積極利⽤を推奨
üC++17, 20にも対応予定

154-3



talker.cppの実装と解説
• ROS環境の初期化

• ROSノードの⽣成とノードの名前付け

-環境とノードの初期化は別々に⾏う
-ノードを共有ライブラリとして実装し，

複数ノードを同⼀プロセス内に⽣成することもできる

164-3



talker.cppの実装と解説
• 出版者ノードとしてトピックに登録

ü auto によって型が⾃動推論されている
- 第1引数︓配信先トピック名
- 第2引数︓QoSのDepth (Historyキューのサイズ)

üROS 1ではメッセージキューのサイズ

• ループ周期の設定
- chronoによる時間単位の記述
- ROS 1と同様に数値での指定も可能（Hz単位）

174-3



talker.cppの実装と解説
• ループとカウント値の⽣成（ノード実⾏が正常か）

• 配信⽤のメッセージの型宣⾔と作成
- C++11関数で明⽰的に型変換

• メッセージのログ表⽰
- ノード情報もログに渡される

184-3



talker.cppの実装と解説
• メッセージの出版

• コールバック関数の実⾏などのイベント待ち（1回のみ）

• 設定された時間の経過待ち

• ROS 2の実⾏を終了

194-3



listener.cppの実装と解説
• ROSノードのためのスマートポインタを⽣成
- 対象のポインタへの所有権を共有するポインタ

• コールバック関数の定義

• ROS環境の初期化

• ROSノードの⽣成とノードの名前付け

204-3



listener.cppの実装と解説
• 購読者ノードとしてトピックに登録
- 第1引数︓配信先トピック名
- 第2引数︓QoSのDepth (Historyキューのサイズ)
- 第3引数︓購読時に実⾏されるコールバック関数

• コールバック関数の実⾏を無限待ち（Ctrl+Cまで）

• ROS 2の実⾏を終了
- スマートポインタを解放（初期化）

214-3



パッケージのビルドと実⾏
• バッケージのビルド

• 実⾏

224-3

$ cd ~/ros2_ws
$ colcon build --packages-select pubsub_topic

# 出版者の実⾏
$ ros2setup
$ . ~/ros2_ws/install/local_setup.bash
$ ros2 run pubsub_topic talker

# 購読者の実⾏
$ ros2setup
$ . ~/ros2_ws/install/local_setup.bash
$ ros2 run pubsub_topic listener

chatter_pubに対する
複数のtalker/listenerを同時に
実⾏できるようにしましょう

演習. (ドット)のあとにスペースが
必要 sourceと同義

新しいパッケージをビルド
したのちに都度で必要



実習の概要と進め⽅
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• 概要︓ROS2 Dashingでの開発⽅法の理解
-まずはpub/subを動かしてみる
-ワークスペースの設定・topicによる実装
-独⾃定義型のライブラリの実装
- serviceによる通信
-actionによる通信
-コンポーネントとコンポジションによるノードの実装

• 進め⽅
-進捗が早い⽅は に取り組んでみてください
-ページ下部の はGit Branch番号に対応します

ü適宜でcheckoutして参照してください

演習
X-Y

https://github.com/takasehideki/ros_study/tree/4


ROS通信の型
• ROS 1と同様
-Primitive Type
-Array Type

• 独⾃の型のメッセージを定義することができる
-例︓⾞輪の⾓速度と回転量，現在位置の3次元座標
-ネスト構造や配列を含むこともできる
-ｍsg/*.msg ファイルで定義する

üファイル名の最初と単語(意味)区切りは⼤⽂字
ü_ (アンダースコア) は利⽤不可

24



独⾃定義型のライブラリ
• ROS 2では，独⾃定義のmsg (srv, action)は
ノード実装のパッケージとは別にライブラリ化する
-パッケージごとの保守性，移植性が良くなる
- colconビルド時のトラブルも抑⽌できる

• 例題︓独⾃定義型のライブラリ ros_study_types
-Human型msgの定義︓

string name, uint16 height, float32 weight
-後段のsrv, actionも同パッケージにまとめる

25



パッケージの作成
• 独⾃定義型のライブラリ ros_study_types の作成

- rosidl_default_generators: 独⾃型を⽣成するためのパッケージ

264-4

# ワークスペースに移動して環境設定
$ cd ~/ros2_ws
$ source install/local_setup.bash
# パッケージの作成
$ cd src/
$ ros2 pkg create ros_study_types --dependencies rosidl_default_generators
# 使⽤しないディレクトリ (src, include) を削除
$ rm -rf ros_study_types/src ros_study_types/include



独⾃メッセージの作成
• 独⾃メッセージの定義ファイルの作成

• msg/Human.msg を編集（作成）

- TIPS: ⽂字列の最⼤⻑や配列の最⼤要素数，初期値を指定できる
ü people<=10[<=2] # 10字以下で2要素までの配列
ü string name “Takase” # 初期値を指定

274-4

# パッケージのディレクトリに移動
$ cd ros_study_types
# 定義ファイルを作成
$ mkdir msg
$ touch msg/Human.msg



独⾃メッセージの作成
• package.xml を編集
- ROS IDL⽤の各種設定を追加する

284-4



独⾃メッセージの作成
• CMakeLists.txt を編集
- ROS IDLメッセージ⽣成⽤の設定，対象ファイルの指定，

ライブラリ作成のためのパッケージ指定，を追加

• ビルド

294-4

# ワークスペースのディレクトリに移動
$ cd ~/ros2_ws
# ビルド（定義ファイルを⽣成）
$ colcon build --packages-select ros_study_types



独⾃メッセージの作成
• ⽣成されたヘッダファイルを確認してみる
- ~/ros2_ws/install/ros_study_types/include/ros_study_types/msg/*

304-4



パッケージの作成
• 独⾃定義型を利⽤する pubsub_custom の作成

-例題︓⼈物の情報を出版して購読側でBMIを計算
üHuman型の定義︓

string name, uint16 height, float32 weight
üBMI計算 = (体重[kg]) / (⾝⻑[m])2

314-5

# ワークスペースに移動して環境設定
$ cd ~/ros2_ws
$ source install/local_setup.bash
# パッケージの作成
$ cd src/
$ ros2 pkg create pubsub_custom --dependencies rclcpp ros_study_types



パッケージの実装
• 独⾃メッセージ通信パッケージの実装

- 下記の差分に従って編集
ü https://github.com/takasehideki/ros_study/commit/

fd1c8743ba358cc4738c27723387133da595f98e
- または，正解は下記（ダウンロード時は拡張⼦に注意）

üCMakeLists.txt
ü src/talker.cpp
ü src/listener.cpp

324-5

# ソースを pubsub_topicからコピー
$ cd ~/ros2_ws/src/pubsub_custom
$ cp ../pubsub_topic/src/* src/

https://github.com/takasehideki/ros_study/commit/fd1c8743ba358cc4738c27723387133da595f98e
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-5/ros2_dashing/ros2_ws/src/pubsub_custom/CMakeLists.txt
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-5/ros2_dashing/ros2_ws/src/pubsub_custom/src/talker.cpp
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-4/ros2_dashing/ros2_ws/src/pubsub_topic/src/listener.cpp
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-5/ros2_dashing/ros2_ws/src/pubsub_custom/src/listener.cpp
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-4/ros2_dashing/ros2_ws/src/pubsub_topic/src/listener.cpp


パッケージの実装
• CMakeLists.txt の編集
- 独⾃定義型ライブラリの⾛査（pkg create時に⾃動追加）

- 依存パッケージ情報にも追加

334-5



talker.cppの実装
• 独⾃定義型のライブラリ ros_study_types の読み込み

• ROSノードの名前付け

• 出版者ノードとしてトピックに登録

344-5



talker.cppの実装
• 配信⽤のメッセージの型宣⾔と作成

354-5



listener.cppの実装
• ライブラリの読み込み

• コールバック関数の定義

• ROSノードの名前付け

• 購読者ノードとして登録

364-5



パッケージのビルドと実⾏
• バッケージのビルド

• 実⾏

374-5

$ cd ~/ros2_ws
$ colcon build --packages-select pubsub_custom

# 出版者の実⾏
$ ros2setup
$ . ~/ros2_ws/install/local_setup.bash
$ ros2 run pubsub_custom bmi_talker

# 購読者の実⾏
$ ros2setup
$ . ~/ros2_ws/install/local_setup.bash
$ ros2 run pubsub_custom bmi_listener

独⾃型メッセージHumanに，
ループのcount値(pub回数)を
idとして追加してみましょう

演習

4-6



実習の概要と進め⽅

38

• 概要︓ROS2 Dashingでの開発⽅法の理解
-まずはpub/subを動かしてみる
-ワークスペースの設定・topicによる通信
-独⾃定義型のライブラリの実装
- serviceによる通信
-actionによる通信
-コンポーネントとコンポジションによるノードの実装

• 進め⽅
-進捗が早い⽅は に取り組んでみてください
-ページ下部の はGit Branch番号に対応します

ü適宜でcheckoutして参照してください

演習
X-Y

https://github.com/takasehideki/ros_study/tree/4


service通信
• 内容
-ROS 1でのservice実装をROS 2に変更する
-独⾃定義のserviceを ros_study_types に追加する

• 例題︓⼈物の情報を送信してBMI計算値を受ける
-human型の定義︓

string name, uint16 height, float32 weight, 
float32 bmi
-BMI計算 = (体重[kg]) / (⾝⻑[m])2

39



独⾃サービスの作成
• 独⾃サービスの定義ファイルの作成

• srv/Human.srv を編集（作成）

404-7

# 独⾃定義型のライブラリのディレクトリに移動
$ cd ros_study_types
# 定義ファイルを作成
$ mkdir srv
$ touch srv/Human.srv

requestの設定
(serviceへの送信値)

responseの設定
(serviceからの返送値)



独⾃サービスの作成
• CMakeLists.txt を編集
- 対象ファイルの指定に .srv ファイル群を追加

• ビルド

414-7

# ワークスペースのディレクトリに移動
$ cd ~/ros2_ws
# ビルド（定義ファイルを⽣成）
$ colcon build --packages-select ros_study_types

⽣成されたヘッダファイルを
確認してみましょう

演習



パッケージの作成
• 独⾃サービス通信パッケージ service_custom の作成

424-8

# ワークスペースに移動して環境設定
$ cd ~/ros2_ws
$ source install/local_setup.bash
# パッケージの作成
$ cd src/
$ ros2 pkg create service_custom --dependencies rclcpp ros_study_types



パッケージの実装
• 独⾃サービス通信パッケージの実装
- ROS 1ソースから編集していくことで，APIの違いなどを学ぶ

- 下記の差分に従って編集
https://github.com/takasehideki/ros_study/commit/ed472a
54cd79fbaa7e5dc5d9cdb1ad7ac0ee8ad5
üROS 1とのAPIとプログラミングスタイルの違いが分かる

- または，正解は下記（ダウンロード時は拡張⼦に注意）
üCMakeLists.txt
ü src/server.cpp
ü src/client.cpp

434-8

# ソースを ROS 1のservice_customからコピー
$ cd ~/ros2_ws/src/service_custom/src
$ cp ~/catkin_ws/src/service_custom/src/* .

https://github.com/takasehideki/ros_study/commit/ed472a54cd79fbaa7e5dc5d9cdb1ad7ac0ee8ad5
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-8/ros2_dashing/ros2_ws/src/service_custom/CMakeLists.txt
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/2-5/ros1_melodic/catkin_ws/src/pubsub_topic/CMakeLists.txt
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-8/ros2_dashing/ros2_ws/src/service_custom/src/server.cpp
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-8/ros2_dashing/ros2_ws/src/service_custom/src/client.cpp


パッケージの実装
• CMakeLists.txt の編集
- 独⾃定義型ライブラリの⾛査（pkg create時に⾃動追加）

- 依存パッケージ情報にも追加

444-8



server.cppの実装
• ライブラリの読み込み

• ROSノードのためのスマートポインタを⽣成

• サービスとして実⾏する関数の記述
- 42⾏⽬はビルド時警告の抑⽌のため
- requestの値を読み込んで処理し，responseの値として返送する

454-8



server.cppの実装
• ROS環境の初期化

• ROSノードの⽣成とノードの名前付け

• サーバノードとしてサービスに登録

464-8



client.cppの実装
• ライブラリの読み込み

• ROS環境の初期化

• ROSノードの⽣成と名前付け（＋引数チェック）

474-8



client.cppの実装
• クライアントノードとしてサービスに登録

• サービスとの接続確⽴を待つ

• サービスに送信する値の作成（argvから取得）

484-8



client.cppの実装
• サービスの呼び出しと返送値の取得

494-8



パッケージのビルドと実⾏
• バッケージのビルド

• 実⾏

504-8

$ cd ~/ros2_ws
$ colcon build --packages-select service_custom

# サーバの実⾏
$ ros2setup
$ . ~/ros2_ws/install/local_setup.bash
$ ros2 run service_custom bmi_server

# クライアントの実⾏
$ ros2setup
$ . ~/ros2_ws/install/local_setup.bash
$ ros2 run service_custom bmi_client ¥

bob 183 64.4



roslaunch
• 複数のノードを同時に起動する仕組み
-ROS 2 Dashing以前ではPython対応が進んでいた
-EloquentでXML/YAML対応に(回帰︖)

ücomposition や lifecycle など未対応のものも

• 例題︓service_customに対するlaunch実⾏

51



launchファイルの追加
• service_custom に対するlaunchファイルの作成

524-l

# ワークスペースに移動
$ cd ~/ros2_ws/src/service_custom
# launch⽤ディレクトリとファイルの作成
$ mkdir launch/
$ touch launch/server_client.launch.py



launchファイルの追加
• server_client.launch.py の編集
- または上記リンクよりダウンロード（拡張⼦に注意）

534-l

https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-l/ros2_dashing/ros2_ws/src/service_custom/launch/server_client.launch.py


launchファイルの追加
• CMakeLists.txt の編集

544-l



roslaunchの実⾏

554-l

# ワークスペースに移動してビルド（launchファイルをinstall）
$ cd ~/ros2_ws
$ colcon build --packages-select service_custom
$ . install/local_setup.bash
# launchファイルの実⾏
$ ros2 launch service_custom server_client.launch.py

複数のクライアントを同時に
実⾏できるようにしてみましょう

演習

pubsub_topicでも
launch実⾏できるようにして
みましょう

演習



実習の概要と進め⽅

56

• 概要︓ROS2 Dashingでの開発⽅法の理解
-まずはpub/subを動かしてみる
-ワークスペースの設定・topicによる通信
-独⾃定義型のライブラリの実装
- serviceによる通信
-actionによる通信
-コンポーネントとコンポジションによるノードの実装

• 進め⽅
-進捗が早い⽅は に取り組んでみてください
-ページ下部の はGit Branch番号に対応します

ü適宜でcheckoutして参照してください

演習
X-Y

https://github.com/takasehideki/ros_study/tree/4


Actions
• ⾮同期送信／同期受信の組合せ
-Entities: action server / client
- Interface Definition: Goal / Result / Feedback

→ 今回は例題でプログラミングモデルと動作を確認

57

http://design.ros2.org/articles/actions.html

http://design.ros2.org/articles/actions.html


アクションの定義
• アクションの定義ファイルの作成

• action/Fibonacci.action を編集（作成）

584-a

# 独⾃定義型のライブラリのディレクトリに移動
$ cd ros_study_types
# 定義ファイルを作成
$ mkdir action
$ touch action/Fibonacci.action

上から，Goal, Result, Feedback



アクションの作成
• CMakeLists.txt を編集
- 対象ファイルの指定に .action ファイル群を追加

• ビルド

594-a

# ワークスペースのディレクトリに移動
$ cd ~/ros2_ws
# ビルド（定義ファイルを⽣成）
$ colcon build --packages-select ros_study_types

⽣成されたヘッダファイルを
確認してみましょう

演習



パッケージの作成
• アクション通信パッケージ action_custom の作成

604-a

# ワークスペースに移動して環境設定
$ cd ~/ros2_ws
$ source install/local_setup.bash
# パッケージの作成
$ cd src/
$ ros2 pkg create action_custom --dependencies rclcpp rclcpp_action ros_study_types



パッケージの実装
• 今回は⽤意してある例題のソースを動かす

- または，下記からダウンロードして配置する
üCMakeLists.txt
ü src/server.cpp
ü src/client.cpp
ü src/client_with_cancel.cpp
ü src/client_with_feedback.cpp

614-a

$ git checkout 4-a

https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-a/ros2_dashing/ros2_ws/src/action_custom/CMakeLists.txt
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-a/ros2_dashing/ros2_ws/src/action_custom/src/server.cpp
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-a/ros2_dashing/ros2_ws/src/action_custom/src/client.cpp
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-a/ros2_dashing/ros2_ws/src/action_custom/src/client_with_cancel.cpp
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-a/ros2_dashing/ros2_ws/src/action_custom/src/client_with_feedback.cpp


パッケージのビルドと実⾏
• バッケージのビルド

• 実⾏

624-a

$ cd ~/ros2_ws
$ colcon build --packages-select action_custom

# サーバの実⾏
$ ros2setup
$ . ~/ros2_ws/install/local_setup.bash
$ ros2 run action_custom servier

# クライアントの実⾏
$ ros2setup
$ . ~/ros2_ws/install/local_setup.bash
$ ros2 run action_custom client

client_with_cancel, 
client_with_feedback も
動かしてみましょう

演習
ソースを追いながら，
APIや振る舞いの違いを
確認してみましょう

演習



実習の概要と進め⽅

63

• 概要︓ROS2 Dashingでの開発⽅法の理解
-まずはpub/subを動かしてみる
-ワークスペースの設定・topicによる通信
-独⾃定義型のライブラリの実装
- serviceによる通信
-actionによる通信
-コンポーネントとコンポジションによるノードの実装

• 進め⽅
-進捗が早い⽅は に取り組んでみてください
-ページ下部の はGit Branch番号に対応します

ü適宜でcheckoutして参照してください

演習
X-Y

https://github.com/takasehideki/ros_study/tree/4


コンポーネントによるノード実装
• ROS 2（Dashing以降）で推奨される実装⽅式
• ノード実装をコンポーネントとして再利⽤する
-共有ライブラリとしてノードを実装する
-「コンポーネントノード」とも呼ばれる
-$ ros2 component

• 例題︓pubsub_topic の
talker をコンポーネントで実装

64



パッケージの作成
• コンポーネント実装パッケージの作成

• コンポーネント実装パッケージの実装
- pubsub_topic を起点として実装することで，

ROS 2において推奨されるプログラミングモデルを学ぶ

654-c1

# パッケージの作成
$ ros2 pkg create pubsub_component --dependencies rclcpp std_msgs class_loader

# ソースを pubsub_topicからコピー
$ cd ~/ros2_ws/src/pubsub_component/src
# ソースをそれぞれコピー
$ cp ../../pubsub_topic/src/talker.cpp .
$ cp talker.cpp talker_component.cpp



パッケージの実装
• コンポーネント実装パッケージの実装
- 下記の差分に従って作成・編集

ü https://github.com/takasehideki/ros_study/commit/
548a8b4ec0fca9e805328b6651ac8d3394f1c418

- または，正解は下記
üCMakeLists.txt
ü src/talker.cpp
ü src/talker_component.cpp
ü include/pubsub_component/talker_component.hpp

664-c1

https://github.com/takasehideki/ros_study/commit/548a8b4ec0fca9e805328b6651ac8d3394f1c418
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-c1/ros2_dashing/ros2_ws/src/pubsub_component/CMakeLists.txt
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-c1/ros2_dashing/ros2_ws/src/pubsub_component/src/talker.cpp
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-c1/ros2_dashing/ros2_ws/src/pubsub_component/src/talker_component.cpp
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-c1/ros2_dashing/ros2_ws/src/pubsub_component/include/pubsub_component/talker_component.hpp


パッケージの実装
• CMakeLists.txt の編集
- パッケージの include/ を指定（設定追加）

- コンポーネントノードの共有ライブラリをコンパイル指定

- ヘッダファイル中のマクロを設定

- 共有ライブラリの利⽤する他パッケージの指定

674-c1



パッケージの実装
• CMakeLists.txt の編集
- スタンドアロンの実⾏ノードのコンパイル指定等

- コンポーネントを再利⽤できるようにエクスポート

- ヘッダファイルのインストール

- 共有ライブラリのインストール

- 実⾏ノードのインストール

684-c1



talker.cppの実装
• ライブラリと関数宣⾔

• コンポーネントからノードの⽣成
- メモリ確保を同時に⾏うスマートポインタ

• イベントの無限待ち

694-c1



talker_component.cppの実装
• ライブラリの読み出し

• 名前空間の定義とノードの名前付け

• 出版者ノードとして登録

704-c1



talker_component.hppの実装
• ライブラリの読み出し

• 名前空間とクラスの定義

714-c1



パッケージのビルドと実⾏
• バッケージのビルド

• 実⾏

724-c1

$ cd ~/ros2_ws
$ colcon build --packages-select pubsub_component

# 出版者の実⾏
$ ros2setup
$ . ~/ros2_ws/install/local_setup.bash
$ ros2 run pubsub_component talker

# 購読者の実⾏
$ ros2setup
$ . ~/ros2_ws/install/local_setup.bash
$ ros2 run pubsub_topic listener

listenerもコンポーネントで
実装してみましょう
正解は 本git logを参照

演習

https://github.com/takasehideki/ros_study/commit/dd922acdb6ae273b5376f0473cfe10f546fe14e3


コンポジションによるノード実装
• 共有ライブラリのコンポーネントを活⽤して
複数のノードを実装する
-同⼀プロセス内で多ノードが実⾏できる
-ノード間（プロセス内）通信をゼロコピーで⾏える
-Executorオブジェクト内で実⾏される

• 例題︓pubsub_component の
talker をコンポジションで実⾏

73



パッケージの作成
• コンポジション実装パッケージの作成

• コンポジション実装パッケージの実装

- 下記の差分に従って作成・編集
ü https://github.com/takasehideki/ros_study/commit/3efc

ae1d6d0e6f23c7081e91773c7db38286033d
- または，正解は下記

üCMakeLists.txt src/talker.cpp

744-c2

# パッケージの作成
$ ros2 pkg create pubsub_composition --dependencies rclcpp pubsub_component

# ソースを pubsub_compositionからコピー
$ cd ~/ros2_ws/src/pubsub_composition/src
# ソースをコピー
$ cp ../../pubsub_component/src/talker.cpp .

https://github.com/takasehideki/ros_study/commit/3efcae1d6d0e6f23c7081e91773c7db38286033d
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-c2/ros2_dashing/ros2_ws/src/pubsub_composition/CMakeLists.txt
https://raw.githubusercontent.com/takasehideki/ros_study/4-c2/ros2_dashing/ros2_ws/src/pubsub_composition/src/talker.cpp


パッケージの実装
• CMakeLists.txt の編集
- コンポーネント実装を依存パッケージとして追加

- 実⾏ノードのインストール

754-c2



talker.cppの実装
• シングルスレッドのExecutorを⽣成

• コンポーネントノードのインスタンスの⽣成と
Executorへの登録

• Executorのイベント待ち

764-c2



パッケージのビルドと実⾏
• バッケージのビルド

• 実⾏

774-c2

$ cd ~/ros2_ws
$ colcon build --packages-select pubsub_composition

# 出版者の実⾏
$ ros2setup
$ . ~/ros2_ws/install/local_setup.bash
$ ros2 run pubsub_composition ¥

talker_comp

# 購読者の実⾏
$ ros2setup
$ . ~/ros2_ws/install/local_setup.bash
$ ros2 run pubsub_topic listener

listenerもコンポジションで
実装してみましょう

演習

4-ca


