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Az 06nall6 laboratoriumi feladatom az volt, hogy elkészitsek egy
szimulatort, ami egy webes felhasznalo-feliilet segitségével, GPS alapokon,
képes egy kozel valos utvonalbejardst megvalositani. Tovabba feladatom volt
egy mozgasi modell kialakitasa, amellyel az objektumok viselkedését is meg
tudtam hatarozni.

A félév elején megismerkedtem egy kiilsOs cég altal fejlesztett helyfiiggd
szolgaltatasokat nya;jt6é rendszerrel, mely mozgd eszkozok koordinatait és egyeb
specifikus adatait tudja visszakereshetd és feldolgozhato mddon tarolni. Ezen
rendszer altal hasznalt protokollokkal (Simple Client Protocol) ismerkedtem
meg, mely az adatok mobil eszkdzrdl adatbazisba torténd betoltéséért felelds.
Andorid alkalmazasokat fejlesztettem, amely a telefon GPS-vevdjét haszndlja és
ezaltal megismerkedtem a GPS technoldgia alapjaival. Ezek az alkalmazasok
rogziteni a bejart utvonalat. Java alkalmazédsok keretében megtanultam a
protokoll-szerinti adatbekiildést a cég szerverére, amely kirajzolta a térképen az
adott koordinatakat és bejart atvonalat.

A félév  masodik felében elmélyitettem tuddasomat a  GPS
matematikajaban, ¢és ezt felhasznalva megalkottam egy szimuldtort, amit
kurzorbillentylikkel iranyitva (folyamatos poziciokiildés mellett), bejarhatunk
egy adott Gtvonalat, amit a Google Maps API segitsegével a rendszer meg is tud
jeleniteni. Ezek wutdn létrehoztam egy mozgasi modellt, ami megfeleld
paraméterek mellett képes volt az adott szimuldciét az adott objektum
viselkedésének fiiggvényében, automatikusan megvaldsitani. Az automatikus
szimulaci6 képes volt meghatarozott ideig, véletlenszer(i értékek mellett, egy
véletlenszer(i tvonalbejarasra.

Tovabbi céljaim kozott szerepel a nem elére  kiszdmolhato
paraméterek(magassag,uttartds) szimuldtorba torténd implementaldsa, valamint
a mozgasi modell fejlesztése, esetlegesen egy 1j, mas szemléletmod-beli, tobb
funkcioval rendelkez6 modell tervezése, kialakitasa a szakdolgozat keretében.



