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Gépipari automatizalasi szakmérnoki képzésben kidolgozott szakdolgozat témam a
mozgorobotok navigacids algoritmuséanak fejlesztése volt, amelynek célja, a mozgdrobot sik
feliileten torténd mozgasa a kijeldlt kezdépontol, egészen a végpontig, kiillonbozd akadalyokat
elkeriilve a megtett palya soran. A dolgozatomban egy jarér mozgorobot alkalmazasat készitem
el. El8szor az autondm navigacidt hoztam létre a mozgorobot szdmara majd az 4ltalam C++
megirt inditoprogramok és viselkedésfak segitségével a meghatarozott 4 pontban a robot
folyamatos Onjarast végez. amelynek célja, a robotnak, hogy az A pontbol el kell jutnia B
pontba. A mozgoérobot modellen keresztiil tesztelhetem python koédjaimat Gazebo szimulacios
kornyezetben. A szimulacidhoz tobb kornyezetet fejlesztettem ki. A szakdolgozatomba
hasznalt mozgorobot, nevezetesen Turtlebot3 volt, a robot rendelkezik az Osszes fizikai
tulajdonsagokkal, megfeleld érzékeldkkel, kamerakkal valamint kddolokkal szerelték fel. A
szimulacios kornyezet létrehozasdhoz hasznalt Gazebo szoftver hatékony interfészt tartott fenn
a renderelési képességekhez. A szimuldcié elvégzéséhez figyelembe vettem kiilonb6zo
konyvtarakat és szkripteket. Ez a szimuldcids rendszer mas robotmodellekhez, akar valds
modellekhez is konnyen alkalmazhaté az iizenetek és szolgaltatdsok modositasaval. A
Gazeboval integralt ROS2 hatékonyabb és vonzébb munkavégzést tett lehetové. A ROS2
sokoldalu €s hatékony eszkoz a robotikai kutatdsban, valamint olyan alkalmazasokban, mint a
mobil robotok navigacidinak kiépitésében. A ROS2 vizualizacios eszkdzei, mint az RViz és a
SLAM segitségével vizualizaltam a mozgoérobot kiilonboz6 tulajdonsagait, példaul az
odometriat. A ROS2 eszkoztar jo valasztasnak bizonyult mobil robotok autondém programjainak

megvalositasdhoz, elérhetdvé téve azt még azoknak is, akik nem ismerik a Linuxot vagy a

ROS2-6t.



