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A number of independent programs each perform some piece of computation, passing 
data and results to other programs, arranged in a pre‐defined network.

Task can be decomposed into many independent subsystems.

Each subsystem is called a node, which is usually a single‐purpose program.

Event‐driven system.
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Topic = stream of messages

Publish or subscribe to a topic (typically 1 publisher, n subscribers)
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Wheels for action.

Bumper sensors for perception.

Physical world imposes events on the robot’s sensors, e.g., robot might bump into a wall.
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Stop at bumper event.

Event‐driven! No need to call bump_sub in each iteration of the while loop like it was the 
case for cmd_vel_pub.
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