
一、服务

示例程序：

server和话题中的subscriber类似，不知道信息什么时候来，所以会有个回调函数的机制

1. service

2. server



程序流程：

示例程序：

3. client



程序流程：

另：用命令行也可以发起一个服务请求（起到和client程序类似的作用）

二、动作

（发送控制命令的是client，受控的机器人是server）

1. 基本概念



从上图可以看到，action是一个应用层的模型，底层仍然是用topic和service实现通信的。

虽然action是由service和topic实现的，但编程时我们并不用service和topic去编，而是action也有
一套封装好的编程接口。

示例程序：

server：

2. 程序实现





client：

（client这里会有比较多的callback回调函数）



FAQ:





三、参数

1. 基本概念



describe: 详细讲解某一个参数
dump：比如 ros2 param dump turtlesim >> filename.yaml的话是在当前路径生成一个yaml
配置文件（不加 >> filename.yaml的话就是把该功能包的所有参数打印出来），之后再用 ros2

param load turtlesim filename.yaml就可以一键导入该文件中设置的所有参数。

2. 命令行使用



get：得到一个param的值
set：set一个param的值

示例：

3. 示例程序



FAQ:
1.ROS2中参数实现的原理是什么？一个节点的参数是所有节点可见的吗？





2.set的权限支持设置吗？





课程示例中就是参数的一种应用：将阈值设置为参数，对阈值实时调整查看效果，而不用改一次

编译一次这样调试。


