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A félév folyaman a szakdolgozatom témajahoz (Tesztfuttatas ¢s Monitorozas ROS kornyezetben) kapcso-
16ddan végeztem tovabbi fejlesztéseket. A szakdolgozat témaja egy mar l1étez6 kdrnyezet és robot megfi-
gyelése és a mért eredmények eltarolasa volt.

A félévi 6nallo laborban a tesztkdrnyezet eldallitasa és a benne mitkod6 robot konfiguralasa kapott hang-
sulyt. A tesztkdrnyezetet egy absztrakt modellbol kellett eldallitani, programozottan egy eszkoz segitségé-
vel. Az absztrakt modell leirja, hogy milyen fizikai objektumok és épitdelemek 1éteznek a tesztkdrnyezet-
ben, ezek ezen beliil hol helyezkednek el és miképp jelennek meg. Ahhoz, hogy a szimulatorban megjelen-
hessen a tesztkornyezet, egy szamara értelmezheté formatumba kell leképezni. Ehhez sziikséges volt egy
ujabb metamodellt 1étrehozni, amely kozelebb all a szimulator szamara értelmezhet6 formahoz. A tesztkor-
nyezetben felbukkané elemek ennek a modellnek példanyai, szimulatorspecifikus leirasait egy katalogus-
ban taroljuk. Egyik feladat tehat ennek a katalogusnak a feltltése volt.

Az eszkoz segitségével 1étrehozhatd egy tesztkdrnyezet, egy szimulatortol fiiggetlen modellbol. A generalt
tesztkornyezetben 1€vo robotot szeretnénk iranyitani, illetve missziokat rendelni, amit jellemzden a kdrnye-
zetet leird modellben tarolunk el. A misszi6 legegyszer(ibb esetben csupan annyi, hogy a robot jusson el a
tér egyik pontjabol egy masikba. Sok esetben nem all rendelkezésre a kornyezet egy térképe, ezt a misszid
végrehajtasa kdzben sziikséges eldallitani. A félév soran ennek az altalanos esetnek a kezeléséhez az elér-
heté navigacidés modul sikeresen be lett konfiguralva. Ennek eredményeként, egy bekonfiguralt robot tet-
szoleges missziot képes végrehajtani egy ismeretlen kdrnyezetben. A problémahoz tobb navigacidos modul
ki lett probalva, valtozo eredményességgel, mindegyik csomag valami eldnnyel a tobbihez képest. Kihivast
jelentett az, hogy a felhasznalt robothoz a sziikséges konfiguraciot sajat keziileg kellett dsszeallitani. Ez a
konfiguraci6 tartalmazza tobbek kozott a tervkészitd program beallitasait, a lokalizacidhoz sziikséges kolt-
ségtérkép paramétereit.

Tovabbi segédprogramkeént elkésziilt a megoldas soran hasznalt robot kinematikai fajat eloallito és hirdetd
alkalmazas, illetve a modellb6l kiolvasott célpont elkiildése a navigaciés modul szamara.

Tovabbfejlesztésként a tesztelési eljarasok kiegészitésére és hatokoriik kiterjesztésére, a navigaciés mod-
szerek tesztelésére és ujak fejlesztésére, komplexebb forgatdkdnyvek és a robotok dontéshozatalanak fej-
lesztésére latok lehetdséget.
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