软件环境配置全过程总结
概述
由于在配置RosJava的过程中，使用apt-get命令安装了与操作系统版本不适配的catkin_pkg，导致ROS的依赖出现问题，在解决问题时将ROS配置文件一同删除，导致ROS不可用，故重新进行了软件环境的配置，并在本技术文档中进行记录，可以为以后的环境配置省去不少精力。
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建立虚拟机
使用VMWare创建虚拟机文件，其中使用的操作系统为配置好ROS indigo和turtlebot相关程序包的镜像，在对虚拟机进行配置的过程中，设置虚拟机的内存为6G，USB兼容性为USB3.0（和Kinect传感器的USB兼容）。
 
建立Catkin工作区
首先将ROS全局设置的脚本加入到.bashrc中，相应的命令为
gedit ~/.bashrc
在文件结尾添加命令，即可在每次启动终端前完相应的设置。
source /opt/ros/indigo/setup.bash
之后在用户目录下创建catkin工作区，相应的命令为
mkdir -p ~/catkin_ws/src
cd ~/catkin_ws/src
catkin_init_workspace
之后便完成了catkin工作空间的初始化，可以发现在catkin_ws目录下有三个文件夹，分别为build，devel和src。
运行source devel/setup.bash命令将工作区的配置添加带.bashrc中，之后便可以通过命令行访问catkin工作空间中各个软件包的内容了。
 
科大讯飞语音SDK配置
为了支持项目的语音处理相关功能，我们要进行科大讯飞语音SDK配置，建立相应的语音库，步骤如下：
在根目录下创建文件夹/Robot用于
sudo mkdir /Robot
为了方面后续临时文件的创建和读取等，将该文件夹的所有者改成用户，此处使用命令
sudo chown turtlebot /Robot
其中turtlebot为本机（Ubuntu虚拟机）的用户名称
之后创建的的目录结构如下：
Robot
    |----cmd
    |----voice
               |----bin
               |----inc
               |----lib
               |----wav
其中/Robot/cmd、/Robot/voice/lib和/Robot/voice/wav为自建目录，用于保存节点运行过程中相关的语音数据，/Robot/voice/bin为科大讯飞SDK包中的bin目录，/Robot/voice/inc为科大讯飞SDK包中的/lib/include目录。
之后将科大讯飞语音SDK中lib目录下的libmsc.so文件复制到/Robot/voice/lib和/usr/lib目录下：
sudo cp libmsc.so /Robot/voice/lib/
sudo cp /Robot/voice/lib/libmsc.so /usr/lib/
然后通过如下命令安装在语音处理中需要的软件mplayer
sudo apt-get install mplayer
注意：
1、在编写节点时，读取相应语法文件、音频文件，生成相应音频文件时的目录和文件名要为文件所在的全路径。
2、在使用SDK时要填写自己在科大讯飞平台创建项目时生成的appid。
 
RepeakerRos配置
见技术博客ros_respeaker的配置和使用
可能会出现缺少python依赖包的问题（包括usb.core、pyaudio、angles）

