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A robotok fejlesztése soran tébb szaz funkciopontot valdsitunk meg. Amikor ezen funkciokat szeretnénk
tesztelni be kell rendezni egy kornyezetet tele objektummal, a robotot miikodtetni kell és kell legalabb
egy ember, aki megfigyeli a robot helyes mitkddését. Osszeségében ez sok pénz és idé, ami a robot
fejlesztése sordn nagymértékben ndvekszik, hiszen egy kis valtoztatds sordn a robot helyes
miikodésének biztositdsahoz az Osszes szikséges funckiot Ujra le kell tesztelni ugyanazzal az
elrendezéssel.

A robotok tesztelését szeretnénk automatizalni, ezéltal felszabaditva a teszteléshez egyébként sziikséges
er6forrasokat. Ehhez sziikséges a robotot és kdrnyezetét szimulélni, a megfigyelést és a konfiguralast
pedig egy programmal felligyelni. Elvarjuk, hogy a megfigyelés soran generalt kimenet olvashat6 és
egyértelmii legyen, amit mas programok tudnak értelmezni. Elvaras még a program minél finomabb és
Ujrahasznalhaté konfiguracidja, amit egy bemeneti fajllal tehetlink meg.

Az ROS egy keretrendszert biztosit a valés vagy szimulélt robot komponenseinek dsszekotésére a
szamitogépekkel, azon keresztil a felhasznal6val. Egy teljes kommunikacios modellt biztosit aminek
megfigyelésével feljegyezhetjiik a rendszer eseményeit és a robot miikodését, tualjdonképpen az egész
ROS miikodése felfoghat6 egy szamitasi grafként, amelyben a cstcspontok a futd folyamatok, az élek a
kommunikcaids csatornak, a kapacitasok az elkildott Gzenetek. Az ROS integralt része emellett egy
szimulaciés program (Gazebo), amiben objektumokkal berendezhetiink és megfigyelhetiink egy
tesztkornyezetet. Az ROS programok fejlesztése C++-ban vagy Python-ban lehetséges.

A robotok teszteléséhez a robot funkcionalitasat is konfiguralni kell és el6késziteni a miikdéshez. A
robot egy f6 funkcionalitasa a navigacio, vagyis annak képessége, hogy egy robot aktualis allapotabol
eljusson egy kijeldlt pontba a kdrnyezetében, mikdzben a felmeriilé akadalyokat megfeleléen kezeli. A
probléma egyik része a navigacio elékészitése és navigacios célok kezelése, a keretrendszerben ez egy
C++ programot jelent. Egy tipikus alkalmazds a robotokndl a SLAM (Szimultan Lokalizacié és
Térkepkészités, Simultaneous Localization and Mapping), ahol a navigaciohoz sziikséges egy minimalis
térkép készitése a navigacio elkezdéséhez, ehhez pedig a kornyezet részleges bejarasa. Mindezt
vezérelni a program feleldssége.

A f6 komponense a problémanak a szimulacid és a robot egyes komponenseinek megfigyelése, ennek
megvalositdsa egy Python program. A kiils6leg konfigurdlhatd program feladata a folyamatok
kommunikacidjanak és a szimulacié objektumainak megfigyelése, majd az eredményekbdl egy XML
formazott kimeneti fajl generalasa. A monitorozas folyamatéban a legnagyobb prioritast a geometriai
adatok megfigyelése kap. A geometriai adatokat a Gazebo szolgaltatja, amiknek struktarajat a program
elére ismeri. A program megfigyelhet még barmilyen elére nem ismert struktiraju kommunikaciot is.
Elkulonitiink kvazifolytonos folyamszerti és diszkrét eseményszerii adatokat, el6bbit mintavételezi,
utébbit elfogja. A keretrendszer alprogramjai k6zotti kommunikéciét és felligyeletet ez a program végzi,
az eseményeket a kimenetbe menti. A program a konfiguracioban beéllitott idémennyiségig fut, utana
leéllitja a monitorozast, opciondlisan a teljes szimulaciot is.



