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A robotok és egyéb autonom rendszerek egyre nagyobb elterjedésével a hozzajuk készitett vezérld
program fejlesztése és tesztelése egyre kritikusabb feladat lesz. Szerencsére egyre valdsaghtiibb és
egyre pontosabb szimulatorok allnak a fejlesztok rendelkezésére, melyben a kornyezetet, valamint a
robot érzékeldit és beavatkozoit lehet szimuldlni a valos, komplex hardver hasznalata nélkiil.

A félév soran egy ilyen szimulacios kornyezettel ismerkedtem meg, a Microsoft Robotics Developer
Studio-val. A feladatommal az R3-COP projektbe kapcsolodtam be, melyben a tanszék autonom
robotok tervezésével, és tesztelésével foglalkozik. A konkrét feladatom szimulacios tesztesetek
felépitése, futtatasa és naplozasa volt egy kapott virtualis vilag leirasa alapjan. Ezekben a
szimulaciokban egyszerii objektumok és robotok, robot komponensek interakciojat vizsgalom.

A félév elsd részét a Robotics Developer Studio megismerésével toltottem, foként a Visual Simulation
Environment és a Visual Programming Language komponenseire fokuszalva, amelyek lehetdséget
biztositanak szimulacidok felépitésére, futtatasara és a robot komponensek vezérlésére.

A Robotics Developer Studio vizsgalataval kitalaltam, hogy hogyan lehetne hasznalni ezeket a
komponenseket a feladat leghatékonyabb megoldasahoz. A kutatdémunka soran ratalaltam egy szkript
nyelvre is, a Simulation Programming Language-re amely nem része a Robotics Developer Studio-
nak, viszont a szimulacio felépitését egyszersiti és atlathatobba teszi.

A félév masodik részében egyszeriibb €s bonyolultabb teszteseteket épitettem fel a kitalalt modszerrel.
Elészor masok altal készitett robotokat hasznaltam a szimulacidkhoz, majd fejlesztettem egy egyszerti
algoritmussal mitkkodé robotot és a tovabbiakban ezt hasznaltam. Készitettem egy alkalmazast, amely
felépit egy palyat amelyben falakat és objektumokat rakhatunk le, majd elhelyezi a robotot a kezdd
pozicidba. A robot képes felderiteni ezt a palyat, Kikeriili az utjaba keriil6 objektumokat és naplozni
tudja az érzékelGit6l kapott informaciokat. A tajékozodashoz 1ézeres tavolsagmérd szenzort, kamerat
és iitkdzes érzékelot hasznal. A kameran keresztiil képes feldolgozni a szineket, és ennek segitségével
egyszeriibb feladatokat megoldani.

A megismert komponensek és a kézi mintapéldak eléallitasaval lehetéség nyilt arra, hogy a
késébbiekben a teljes folyamatot automatizaljam, igy segitve a robotok vezérlésének hatékonyabb
tesztelését.



