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El6szo

A Szegedi Tudomanyegyetem Miiszaki Informatika Tanszéke a TAMOP-4.2.3-
12/1/KONV-2012-0035 Tudomanyos eredmények elismerése és disszeminacidja a
Szegedi Tudomanyegyetemen cimi palyazat keretein beliil megrendezte a 1. Miszaki
Informatikai Versenyt kozépiskolas diakok szamara.

A célunk egy olyan verseny megszervezése volt a miiszaki informatika témakorében,
melyen a tehetséges, kreativ didkok lehet6séget kaphattak eredményeik
bemutatasara. A verseny soran a didkok kézvetlen kapcsolatba kertilhettek a Szegedi
Tudomanyegyetemmel és az ott dolgoz6 oktatokkal. A verseny hosszabb tadvon a
hallgat6i tudasszint javitdsdhoz is hozzajarulhat, tdmogatja a tehetséggondozast,
valamint a mliszaki informatikai képzés népszertsitését.

A verseny keretein beliil nem kotottiik meg a didkok kezét és kreativitasat, barmilyen
probléma, feladat megoldasaval kapcsolatos palyamunkaval nevezhettek. Egyetlen
kikotés volt csak: a feladat ne csupan programozasi feladatbél alljon. A didkoknak
meg kellett épiteni, vagy mar meglévo elemekbdl 6ssze kellett allitania egy rendszert
(elektronikai elemek, motorok, fejlesztd kitek, érzékeldk, stb..), amely
miikodtetéséhez sziikséges szoftvert is a didkoknak kellet elkészitenie.

A versenyre 0sszesen 23 darab igen szinvonalas palyamunka érkezett, melybdl a
verseny biralobizottsaga kivalasztotta a 10 legjobbat, melyek bekertiltek az Agora
Informatériumaban 2014. februar 28-an megrendezésre keriilt dontébe. Ez a kis
kiadvany a 10 legjobb palyamunkat foglalja egy kotetbe.

Szeged, 2014.02.18. Dr. Kincses Zoltan

Kiadvany szerkesztdje
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Szaktudassal Kinyilik a vilag...
Alomépiték

Fakla Ddvid, Majoros Attila
Kandé Kdlmdn Szakkézépiskola, Miskolc, Paléczy u. 3.

1. Bevezetés

Miiszaki informatikus tanuléként arra gondoltunk, hogy az eddig megszerzett ismereteink alapjan,
Osszedllitunk egy vezeték nélkiil vezérelhetd eszkozt, melyre a legalkalmasabbnak egy taviranyitds
autoét talaltunk. Rengeteg RC-s autét lehet kapni a boltokban, de olyan, ami sokat tud, nagy a
teljesitménye és elérhetd aron van, olyan kevés van. igy mi megalmodtunk egy olyan prototipust,
amely - kovetve jelenkor fejlédé technoldgidjat - akar szamitoégépr6l vagy mobiltelefonrdl is
miikddtethets. Fellelkesiilve az otleten maris megfogalmazoddott benniink, hogy olyan jarmiivet
épitiink, ami kdnnyen iranyithato, alacsony koltségvetésii, magas teljesitménnyel bir és okos.

2. A probléma megoldasanak menete

A taviranyitds autdnk elektronikajanak elkészitéséhez sorra atvizsgaltuk a lehetséges kontrollerek
tipusat és felépitését. Azt kerestiik, hogy melyik fejleszt6i kornyezet az, amelyiket megengedhetjiik
magunknak - sajat pénzbdl - és kielégiti az igényeinket. Csapatunk végiil, az Atmel processzor koré
épllé Arduino eszkozt valasztotta, mert az el6zetes ismereteink meg voltak hozza és otthoni
munkalatokhoz is kivaléan alkalmas. Név szerint egy Ardiuno UNO (1. dbra) fejleszt6 eszkozt
hasznalunk, amiben jelenleg egy Atmega328P mikrovezérl6 taldlhat6. Az eszkoz alkalmazéasanak a
megtanulasa volt a legnagyobb kihivas szdmunkra, hiszen tigy kerek egész a dolog, ha a tudasunkat
parositjuk a gyakorlathoz, és az eszkoz miikodését a valésagban is megtapasztaljuk. Sajnos a Wifi
modul hasznalatdt nem engedhettilk meg magunknak, igy maradt a bluetooth (2. dbra), vagyis
virtualis COM porton valé kommunikalas az autéval.

El6szor a hardvert szereztiik be, hogy legyen mit vezérelni. Maga az auté miikddtetése igen
egyszer(, két darab H-hiddal van megoldva. Az aut6 meghajtasat illetéen, apranként haladtunk
elére, el6szor szoftveresen, direkt médon hajtottuk a motort két kiilonb6z6 iranyba. Az Arduino 5V
tapfesziiltség mellett csak maximum 40 mA dramot képes kiadni, ami kevésnek bizonyult, igy meg
kellett oldanunk azt, hogy legalabb a hatsé motor erés meghajtas kapjon.

DY A T
St N,

1. abra. Az Arduino Uno 2. abra. A bluetooth modul 3. abra. A motor shield

Ennek a problémanak az ismeretében elkezdtiink sajat hardvert késziteni. A NYAK-ok
(nyomtatott aramkorok) tervezése, gyartasa és épitése soran rengeteg verzio késziilt az auto
elektronikajabol. Folyamatos tesztelések zajlottak, olykor Uj programot is kellett irnunk, mire
sikertlt kifejleszteni a megfelel6 prototipust. BC139 és 140-es komplementer tranzisztorparral
valésitottuk meg a vezérlést, viszont a nagy motorokat ez se tudta kell6képpen meghajtani, de itt
mar lehetett a H-hidat az Arduinoval iranyitani. Igy szépen lassan kialakult benniink, hogy hogyan
is lesz megvalésitva a kész autd. A H-hid teszi lehet6vé nekiink, hogy két iranyba tudjuk vezérelni a
motort. Végiil is kész lett a két hid és dsszedlltak a teszt modellek (4. abra) Ezzel a megoldassal mar
viszonylag jo6l mtikodott az elektronika, de a hatsé motor nagy indulasi aram felvételét nem birtak
huzamosabb ideig a kis tranzisztorok, igy mas megoldas kellett, jelen esetben nem erdsebb
tranzisztor vagy MOSFET, hanem egy sokkal esztétikusabb megoldas, egy motor shield (3. 4bra).
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Kicsi, kompakt, hiités nélkiill 15A-ig siman terhelhet§ és pont elég az autéhoz. Lampakkal is
felszereltiik a jArmiivet, ami extra kiegészit6nek szamit.

4. abra. Az elso teszt modellek

A tavvezérlést mind szamitogéprdl, mind pedig okostelefonrél meg lehet valdsitani (5.
abra), azonban az ut6bbi hordozhatésag szempontjabdl mindenféleképpen kényelmesebb, mert a
keziinkben is elfér. Jelenleg Android és Windows operacios rendszerek alatt iranyithat6 az auté. A
hatétavolsag - a bluetooth miatt - koriilbeliil 10-15 méter. Az autéban 1év6 program folyamatosan
olvas a soros porton, és ha egy olyan karaktert kiildiink, ami mogé egy fiiggvény van irva, akkor
aszerint cselekszik, példaul ha egy ‘E’ betiit kiildiink, akkor elére megy, és amig ‘E’ a kapott érték,
addig az aut6 folyamatosan eldre halad.

il 20] 23:57
'K'eybnard Controller
Receiving data area:

Receiving data area:(click to hide)

Elore

Bal Al Jobb

Hatra

5. abra. A taviranyito

3. Elért eredmények

Viszonylag ismeretlen dolog volt szamunkra a mikrovezérl6k gyakorlati alkalmazasa, de az, hogy a
tanitasi 6rak utan estig ott maradtunk az iskoldban, meghozta a gylimoélcsét. Hamar belerazédtunk,
és még ha kis lépesekben is haladva, de elindultunk a cél felé. Természetesen a problémakat
igyekeztliink minél gyorsabban kikiiszobolni, megoldani, és amikor mar megértettiik, hogy mi miért
van, hogyan miikédik, akkor mar konnyebben vettiikk az akadalyokat. Az Arduino eszkoz altal
szerzett tapasztalatok alapjan rajottiink, hogy rengeteg bdvitési és alkalmazasi lehet6ség van ebben
a fejleszt6 kornyezetben, és nagyszer(i dolog lenne ezt kihasznalni.

Az otletiinket a haztartasokban gondoltuk felhasznalni, mivel sok mindent lehet mar egy
lakasban vezérelni és szabalyozni elektronikaval. A fitési rendszert lehet ilyen Arduino eszkozzel
miikédtetni, ahol a programot mi magunk irjuk, és gy allitjuk be a paramétereket, ahogy a csalad
szamara a legkényelmesebb.

Az Arduino eszkdz bévithetGségére szamos lehetGségiink van, fel lehet szerelni ra érzékeldket,
jeladdkat, kijelz6ket, amelyeket a késébbiekben mi is szeretnénk kiprdbalni, illetve meg is
valositani.

Rengeteget tanultunk a projekt készitése alatt, melyeket kés6ébbi tanulmanyaink soran fel
fogunk haszndlni, illetve mar a gyakorlatban is kénnyebben elboldogulunk hasonlé feladatok
megoldasakor.



eMotion, avagy a GPS tehénpasztor

BolyaiSokk

Kiss Tamds, Csipak Levente
Bolyai Tehetséggondozé Gimndzium és Kollégium

1. Bevezetés

Munkank célja az, hogy valamilyen médon konnyebbé, korszertibbé tegyiik a kiilonb6z6 hazi- illetve
haszonallatok nyomon kévetését, 6rzését. Az elkdborolt dllatok komoly fejtorést tudnak okozni a
gazdanak, ezért a fejlesztés f6 célja az ilyen esetek megel6zése, illetve a megtaldlas megkonnyitése.
Az internetet bongészve egy tobb mint tiz évvel ezel6tt megjelent rovid cikkre bukkantunk, mely
szerint a jovOben az allatokat szamitogép segitségével fogjak Orizni, és még az egészséglgyi
allapotukat is igy fogjak figyelemmel kisérni. Ez szolgaltatta munkank alapdtletét.

2. Probléma megoldasanak menete

Megoldasként egy olyan eszkozt fejlesztiink, mely képes GPS adatokat szolgaltatni egy szervernek,
melyeket a felhasznal6 a szamitdgépe segitségével megtekinthet, valamint SMS értesitést kiild, ha a
koordinatai a megadott teriileten kiviilre keriiltek. A fejlesztést két részre osztottuk, a hardver
megépitésére és programozasara, valamint a webes kezel6feliilet programozasara.

2.1. Hardver és miikodése

A hardver eldre gyartott elemekbdl épiil fel. A Mikroelektronika cég altal gyartott Ready for PIC
fejlesztépanelt (1. dbra) valamint GPS és GSM/GPRS modulokat, ugynevezett Click Boardokat
hasznaltunk. Mivel a panel gyarilag nem kompatibilis ezekkel a modulokkal, némi modositast
végeztlnk rajta. Munkank soran torekedtiink az eszkdz méretének csokkentésére. A jelenleginél
kisebb méretli megvaldsitasahoz sajat hardver gyartasa lenne sziikséges, am ez sajnos jelenleg nem
all médunkban.

1. abra. Ready for PIC fejlesztépanel

A hardver szive egy PIC18F45K22 tipusi mikrokontroller, melyen az altalunk irt program
fut. A program a Click Boardok vezérlését, valamint azok adatainak feldolgozasat végzi. Az eszk6zok
kozotti kommunikacié soros UART protokoll szerint torténik. A GPS modul dgynevezett
NMEA(National Marine Electronics Association) protokoll szerinti mondatok formajaban kiildi az
adatokat, melynek $GPGGA mondatabdl keriilnek kiolvasisra az eszkoz aktualis koordinatai.
Péld4ul:

$GPGGA,183254.000,4555.7550,N,02005.1795,E,1,10,1.0,102.8,M,39.5,M,,0000*5A

A feldolgozas utdn a GSM/GPRS modul segitségével feltoltésre keriilnek a szerverre a
koordinatak, valamint az eszkoz letolti a megadott teriilet hatdrainak koordinatait. Ha az aktualis
pozicié a hatarokon kiviil esik, SMS értesitést kiild az el6re megadott telefonszadmra. Ezt a modult a
mikrokontroller AT parancsok segitségével iranyitja.
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2.2. Webes feliilet

Map | satellite

[+ (==

Telefonszam:
000 0

elotion eszk6z ID:

Bolsi gimnazii ®
inata- za alentovane
X kpqrdlnata. ugenike sa domom
4592925

2. abra. eMotion webes feliilet

Az altalunk készitett webes feliileten (2. dbra) nyomon kovethetd az eszkéz mozgasa, illetve
modosithatéak a hozza tartozé beallitaisok. A HTML, JavaScript és PHP technolégiak
felhasznalasaval késziilt kezel6feliilet a Google Maps szolgaltatas térképeit hasznalja fel a helyzet
kijelzésére, valamint a megengedett mozgasteriilet hatarainak Kkijelolésére. Az eszkoz a
koordinatakat és a hatarokat egy SQL adatbazisban tarolja, és valtozasok esetén frissiti azokat. A
weboldal kialakitasa soran torekedtiink arra, hogy egyszerti, felhasznalébarat feliiletet alakitsunk
ki, valamint AJAX technol6gidk hasznalataval elértiik azt, hogy az oldal frissités nélkiil is képes
legyen megjeleniteni az eszkd6z mozgasat, illetve moddositani az engedélyezett mozgasteriilet

hatarait

3. Elért eredmények

Munkank soran sikeriilt olcsd, alacsony aramfogyasztasu, és az elvégzendd feladathoz megfelel
eszkozt létrehoznunk. Ennek ellenére tovabb folytatjuk a fejlesztést, hiszen a mikrokontroller
szabad er6forrasai ezt megengedik. A jovében biofizikai mérések végzésére szeretnénk alkalmassa
tenni az eszkozt, mellyel igy megvalésulna a valds idejli egészségligyi megfigyelés is. Tovabba
igyekezni fogunk az eszkdz méretét és arat tovabb csokkenteni.



Haromdimenzios led matrix

ESZI szakkor

Papp Zoltdn, Tusa Baldzs, Téth-Albert Tibor
Energetikai Szakkdézépiskola és Kollégium, 7030 Paks,Dézsa Gyorgy it 95.

1. Bevezetés

Az Energetikai Szakkozépiskolanak az elektronikai szakmacsoportos tanuléi vagyunk. Iskolankban
mar hagyomany, hogy évente tdbb alkalommal szakmai bemutaték keretén beliil népszerisitjiik az
iskolat a hozzank ellatogaté vendégek el6tt. Folyamatosan épitiink olyan aramkoroket és
berendezéseket, melyek latvanyosan tudjak bemutatni, hogy mivel foglalkozunk, mit tanulunk itt az
iskoldban. Azt szeretnénk elérni, hogy az itt végzett munkdink latvanyossagukkal felkeltsék az
emberek figyelmét, a palyavalasztas el6tt allé6 didkokat pedig elektronika szakma felé csabitsa.
Mivel az elmult tanévben mar épitettiink egy hasonlé miikodési elven alapulé aramkort ezért mar
akkor elhataroztuk, hogy csinalunk egy 3D-s LED matrixot, amely kiilonb6z6 animacidkat jelenit
meg a térben. Ennek a feladatnak a megoldasa a mechanikai és elektronikai tevékenység mellett
igen nagy programozasi alkalmazast tett sziikségessé, melyhez szakmai tanarunk sok segitséget és
szakmai tAmogatast biztositott.

2. Problémamegoldas menete

2.1. Mechanikai felépités

A LED matrixot a mechanikai szerkezet megépitésével kezdtik el legyartani. Alaposan
megterveztiik, hogy hogyan és milyen szerkezeti elemekbdl allithat6 dssze. A berendezés miikodés
kozben nagy sebességili forgémozgast végez, mely a szerkezet minden elemére rendkiviil nagy
igénybevételt fejt ki. Az alapos atgondolas ellenére az elsé verzié igen csak kezdetlegesnek
bizonyult. A forgd mozgas kovetkeztében fellépd razkodas volt a legf6bb probléma. A szerkezet
stabilabba tétele érdekében a forgd részeket csapagyaztuk, a villanymotor és a forgétengely kozé
hajlékony tengelykapcsol6t épitettiink. Ezt mutatja be az els6 abra. Ezen javitoéintézkedések
hatisara a szerkezet stabilitisa 1ényegesen jobb lett, mely igy biztos alapot tesz lehetévé az
elektronikai elemek beépitéséhez.

1. abra. Villanymotor a tartéallvanyban
2.2. Elektronikai felépités

Az 3all6 és a forgd alkatrészek kozott a tapfesziiltség kozvetitését csiszdégyliriikkel és szénkefék
alkalmazdasaval oldottuk meg. A kovetkezé feladat a nyomtatott aramkori lap megtervezése volt. Az
aramkdr alapjat 4 darab AVR ATMEGA 128 mikro-vezérlé adja, melyek egymassal master-slave
iizemmoédban mikodnek. Figyelembe kellett venni a felvillané ledek szamat, milyen
szolgaltatasokat legyen képes nytjtani és mindez beépithetd legyen egy forgd szerkezetbe. Az
aramkori lap Sprint-layaout programmal lett tervezve. A minél kisebb megvalésitas érdekében SMD
technolégiat alkalmaztunk. A 4db mikro-vezérld kivételével az 6sszes alkatrészt mi épitettiik be az
aramkorbe. Szakmai tanarunktdl sok segitséget kaptunk a tervezésben, megépitésben és a kész
aramkor tesztelésében. Ez utan a ledek beépitése kovetkezett, melyeket keménypapirbol készitett
koriv feliiletére épitettiink. Ezzel a megoldassal egyszerre biztositottuk az RGB ledek labai kozott a
szigetelést és a konnyl szerkezet megvaldsitasat. Végiil a villanymotor vezérld aramkoérének a
megépitése kovetkezett. Itt figyelembe kellett venni, hogy a motor fordulatszam szabalyozasara
lesz sziikség, ezért gy dontottiink, hogy PWM lizemmaddban kell miikddtetniink a villanymotort.
Ennek megvalésitdsdhoz egy PIC16F628 mikro-vezérlét alkalmaztunk, mely egy BUZ11 MOSFET
tranzisztorral kapcsolja a tapfesziiltséget a villanymotor tekercseire. A tapegység aramkdrnek a
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feladata, hogy biztositsa a villanymotor és a mikro-vezérlék szadmara a 12V fesziltséget. Az 5V-os
fesziiltségeket pedig minden dramkoéron lokalisan oldottuk meg. A kezel6szervekkel egybeépitett
tapegységet pedig a mechanikai szerkezet oldalara szereltiik fel.

2.3. Programozas megvaldsitasa

A programozas megkezdéséhez el6szor szét kellett osztani a feladatokat a processzorok kozott. Az
1-es mikro-vezérlé latja el a master szerepét. O allitja el8 a kiilonbozé szolgaltatasokhoz sziikséges
adatokat, az animdacidk koriil futé szovegek Kkifratasat és biztositja az engedélyezéseket a tobbi
processzor szamara. A 2-es, 3-as, 4-es processzorok kozott az RGB szinek miikodtetése lett
felosztva. A képek megjelenéséhez a szerkezet egy fordulatanak ideje alatt 123 variaciéban kell
kigydjtani a megfeleld ledeket. A ledek felvillandsat egy 8 bites rendszerben osztottuk szét. Az
eltér6 szinek megvaldsitasat szinkeveréssel oldottuk meg. A PIC16F628 mikro-vezérld
programozasat assembly programnyelven MPLAB alkalmazisaval készitettiikk, az AVR-ek
programozasa pedig Basic programnyelven BASCOM-AVR segitségével keriiltek megval6sitasra. A
karakterek megjelenitésére az 5/7-es képalkotast alkalmaztuk. A szévegek bevitelére ASCII-kédok
alkalmazasaval van lehetdség. Maximum 192 darab karakterhosszusagu szoveg irhato be, és ebbdl
egy id6ben mindig 32 karakter jelenik meg. A mikro-vezérl6 és a DS1307 Real Time Clock IC kozott
I2C buszos, a DS1821 hdémérséklet IC kozott pedig onewire kommunikacié megvaldsitasat
alkalmaztuk. Az animacidék képeit kinyomtattuk és felosztottuk 123 részre. A 40 db led-b&l 5-szor 8
bites csoportokat hoztunk létre, s ez altal képet képpontokka alakitottuk. A programozasban ezeket
a képpontokat jelenitjiik meg mikro-szekundomos idGeltolassal és igy a szem tehetetlensége miatt
egy 0sszefliggd kép jelenik meg elSttiink. Ezt a képet mutatja be a masodik abra.

2.abra. Haromdimenzios latvany

3. Elért eredmények

A projekt megvaldsitidsa soran olyan szakmai ismeretekre, tapasztalatokra tettiink szert, amikkel
iskolai foglalkozas keretében talan nem is taldlkozhatunk. Magas szinten kiegészitette a mar
meglévd tudasunkat, és széles korben Kkiterjesztette a ralatdsunkat azokra a technikakra, ahol az
élet barmely teriiletén alkalmazhatbéak kiilonboz6é feladatok, problémak megoldasaban. A
szerkezetet mar kiallitottuk tobb helyen is az 6sz folyaman ahol palyavalasztasi tanacsokat
hallgattak a meghivott vendégek. Orémmel tapasztaltuk, hogy nagy figyelmet és érdekl§dést valtott
ki az emberekben a latvany, a Kkitlizott céljainkat maximalisan elértiik. Reméljiik, hogy sok
palyavalasztas el6tt 4ll6 tanuldnak az érdeklédését is sikeriilt felkelteni az elektronika tudomanya
irant. Bizunk benne, hogy a jov6beli munkaink soran is képesek lesziink alkalmazni az itt szerzett
ismereteket és hasznos szerepl6ivé tudunk valni a tarsadalom szdmara.
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Pokerezo Robot

Hegyesi Dondt

Hegyesi Dondt Sdndor
Toth Arpdd Gimndzium, 4024 Debrecen, Szombathi Istvdn u. 12.

1. Bevezetés

Gyerekkorom ota foglalkoztat a gépek, a robotok miikddése, épitése, programozasa. 14-15 évesen
ismerkedtem meg kozelebbrdl a programozassal és a programozhaté dramkorokkel. Egy robot
épitése mindig is nagy almom volt. 2012 nyaran sziiletett meg a pokerezé robot gondolata,
mikozben poékert jatszottam a barataimmal. Ugy véltem ezzel a robot megépitésével
megvalésithatnam az almomat.

Egy pokerjatékost helyettesité gépet épitettem, ami az emberekhez hasonldéan képes
felismerni a lapokat, zsetonokat mozgatni és dontést hozni barmilyen szituacidban.

2. Probléma megoldasanak menete

Egy 4 szabadsagfokkal rendelkezd manipulator épitésével kezdtem a munkat. Minden elemét
szamitogéppel terveztem és forgacsolassal vagy lézeres megmunkalassal gyartattam le, a lehetd
legnagyobb pontossag elérése érdekében. Ezzel a manipulatorral a robot képes mozgatni a
zsetonokat (ily médon tud dobni, passzolni, megadni és emelni). A robot vezérlegysége egy ipari
szamitogépre épiil. Linux operaciés rendszer alatt futnak a kiilonb6z6 feladatok ellatasat biztositd
programok.

A gépi latason alapuld kartyalap felismerést taldltam a legjobb megoldasnak az ember-gép
kapcsolat egyik megvaldsitasara. Ennek megfeleléen a robot két kameraval érzékeli az ellenfél
reakcioit és a képek elemzésével azonositja az egyes lapokat, zsetonokat.

Az altalam megirt pokerez6 algoritmus a dontéshozatalnal figyelembe veszi a sajat és a kozos
lapokat, az ellenfél 1épését, a robot és az ellenfél zsetonjainak szamat, illetve a kozods kassza
méretét. Ezeknek az adatoknak az 6sszességébdl probalja meghozni a legoptimalisabb dontést. Az
Osszetett dontési folyamat modellezésére fuzzy logikan alapulé algoritmust alkalmazok.

2.1. Az elsé6 prototipus

Toébb mint 9 hénapot vett igénybe az elsé prototipusom megépitése, ami az 1. abra lathatd. Minden
elemét kézzel gyartottam le. A robotkarhoz 3mm-es rétegelt lemezt valasztottam és standard
méretli analég szervomotort. Az els6 verzidénal a célom a sajat pokerstilusom modellezése volt. Az
elkészitést kovetden, rogton jelentkezett egy probléma: tilsdgosan konnyen ki tudom ismerni a
robotot, hisz hasonléképpen gondolkozik, mint én. E miatt dontottem a pdkerezé robotom
fejlesztése mellett.

1. Abra. Az els6 prototipus
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2.2. A masodik prototipus

A 2. abran lathat6 a robotom, ami nem csak szoftveresen, hanem hardveresen is javult. A robotkar
elemeit immaron lézerszabaszatnal gyartattam le, a lehetd legnagyobb pontossag elérése
érdekében. Az analég motorokat erésebb és pontosabb digitalis szervomotorokra cseréltem. A
nagyobb jatékélményért egy érintdkijelz6t is szereltem a pdkerezd robotra. Erre a kijelzére
fejlesztettem egy grafikus programot, amelyen 3 nyomégomb segitségével az egész jatékot
irdnyitani lehet. A robot dontési algoritmusa a fuzzy logikdra épiil, igy sok paraméter
figyelembevételével, képes optimalis dontést hozni. Id6nként még bloffol is.

e N N P e | B X oen N A W R

2. dbra. A masodik prototipus

3. Elért eredmények

A pokerezo6 robotomon mar tobb mint masfél éve dolgozom. Véleményem szerint egy tapasztaltabb
pokerjatékos ellen is megallnd a helyét. Alapvetéen kétféle teriileten tudom elképzelni ezt a
robotot. Egyrészt a kaszinékban, mint jatékgép. Uj szint hozna a termek életébe, hiszen a pékerben
nincs 100%-ig biztos nyer6 stratégia, igy ez egyfajta igazsagos jaték lenne. Masfeldl pedig a fejlédni
kivano jatékosok hasznalhatnak, mint gyakorlopartnert.
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Légbdlkapott
Légbélkapott

Vincze Zoltdn Ddniel
Szent Imre Altaldnos Iskola, Gimndzium és Szakkézépiskola, 2500 Esztergom, Féapdt utca 1.

1. Bevezetés

A Hexa-kopter épitésének célja l1égi felvételek készitése olyan helyeken, ahol normal repiilével vagy
helikopterrel nem megkozelithet6 a helyszin. Péld4ul arvizek estén a kiépitett gatak ellendrzése,
vide6 felvételek készitése szlik helyeken, csarnokokban, épiiletek kozott, régészeti feltarasokhoz
koordinatak alapjan fényképek készitése a kutatas segitése érdekében. E mellett csomagok emberi
beavatkozas nélkiil, kijelolt célhoz valé eljuttatdsara is alkalmazhato.

2. Probléma megoldasanak menete

Cél az volt, hogy legalabb 4 kilogramm hasznos terhet fel tudjon emelni, hisz egy jobb mindségii
fényképezdgép 2 kilogramm koriil van.

A gép 4,6 kilogrammos 6nsulya mellé 12 kilogramm toléer6 tarsul, ami novelhet6é nagyobb
rotorokkal. A felhasznalt alkatrészek nagy része nem megvasarolhato, igy ezeket megterveztem és
elkészitettem. Azért valasztottam a hat rotoros kivitelt, mert esetleges motorhiba esetén 5 motorral
a gép iranyithaté marad és igy kisebb az esély a lezuhanasra. A vaz anyaga szénszdl, illetve
aluminium. Energiar6l 2db 5000mAh-s, 6 cellds litium akkumuldtor gondoskodik.
Meghajtdmotoroknak 3 fazisi motorokat valasztottam, amiknek darabonkénti csucsteljesitménye
megkodzelitdleg 600Watt. A repiilésszabalyoz6 rendszer az Arduino MEGA fejleszt6panel alapjara
épiil, a szenzorok nagy része integralva van egy panelra, kivétel a GPS, az irdnyt( és a fesziiltség-
arammér6 modulok.

Az els6 dbran az Osszedllitds forrasztdsa lathat6. A vazat tobbszor szétszedtem. ElGszor
elektronika nélkil lett Osszerakva, hogy lathassam hogyan helyezhetném el megfeleléen a
kiilonb6z6 szenzorokat. Masodjara a csavarok fixalasa miatt lett elemeire bontva.

1. abra A kopter dsszeszerelés kozben
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2. abra Repiilés kozben

A gép biztonsagos miikdodésérodl tobb egymastdl fiiggetlen rendszer gondoskodik. Elsé ilyen a
repiilésiranyité programban van. Ha barmilyen radié6 kimaradds, zavar keletkezne, a gép
felemelkedik egy el6re bedllitott biztonsdgi magassagba, a felszallasi ,home”pont felé fordul,
hazatér és landol. Az akkumulatorokat tobbféleképpen monitorozom. Elsé a repiilésiranyité
fesziiltség és arammérd szenzor, ami egy kritikus pont elérésekor a multikoptert hazahozza. A
masodik az akkumulatorokon elhelyezett fesziiltség figyel6, ami hangjelzést ad, ha barmely
cellafesziiltség beesik a minimum ald. Harmadik a taviranyitd Kkijelz6jére Kkiirja az akkuk
kapocsfesziiltségét és a taviranyitoban bedllitott als6 hatdrnal hangjelzést ad. A negyedikként a gép
alland6 kapcsolatban van egy Android alapu tablettal, ami hangosan kimondja az akku tartalékot
szazalékban, tovabba tajékoztat a magassagrol, repiilési mddrol, valamint itt megtervezhetem az
0nallo repiilést egy térképen. Az biztonsagi rendszer 6tddik elemei az RGB led szalagok, amelyeket
az ANRO Epiiletdiszités Kft.-t3] kaptam. A masodik abran lathaté. Ezek irdnyfényként miikodnek. A
ledek villogasa visszajelzést ad a GPS kapcsolatrol, valamint az akkumulatorok allapotarol.

A radiés kommunikacié 3 frekvenciatartomanyban torténik 2,4GHz-en a manualis iranyitas,
433Mhz-en a gép telemetrids adatai és 5,8Ghz-en az é16 vide6 kép. 433Mhz-re és 5,8Ghz-re sajat
készitésl antennakat hasznalok.

3. Elért eredmények

A tervezéssel nem volt kiilondsebb gondom. Egy hoénap alatt kiforrott a konstrukcié. Minden
alkatrészt els6ként papiron rajzoltam meg. A tervezés érdekében megtanultam kezelni a
CorelDRAW Graphics nevezetli programot és az alkatrészek egy részét ezzel készitettem el.
Nehézséget okozott az aluminium alkatrészek preciz megmunkaldsa, de hala egy gépész
ismerésdomnek, megismertem egy mardgép kezelését, igy az alkatrészeket nagy pontossaggal
tudtam elkésziteni. Korilbelil 90db egyforma bilincset készitettem el a karbon csévek
rogzitéséhez. A NOVIA Kft.-t6]l kaptam szénszovetet, amit lamindlni kellett. A végleges alkatrészek
elkészitését 3 kisérlet el6zte meg. Koriilbelill 5 nap kiizdelmes munka utan elkésziiltek a karbon
elemek a multikopterhez. A komplett szerkezetet 1-2 hét alatt raktam o6ssze 214db csavar
felhasznalasaval. A gép P.ID. beallitasa koriilbeliil 2 hét alatt napi 40 perc aktiv repiilés utan lett
elfogadhaté. A szerkezettel tobb alkalommal az esztergomi repiil6téren repiiltem. A repiilések
soran teszteltem a gép autondém funkciéit. Példaul az automatikus hazatérést és a koordinatdkra
replilést. Miiterhelési teszten 5,25kg sulyt emelt a magasba. Ekkor kideriilt, hogy a leszall6talpak
nem birjdk a terhelést, elhajlanak. Ebbdl a kovetkeztetésbdl arra jutottam, hogy masszivabb,
nagyobb teherbirasu anyagbol kell kiviteleznem. A tesztek soran masik problémara is fény deriilt. A
karok végeit dssze kell k6tném a rezonancia elkeriilése végett. Osszességében jol teljesitett a hexa-
kopter. A hibak orvoslasa utan a kit(izott célt, a vart eredményt teljesitette.
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A XXI. szazad meneKkit6 csapata

LegoRockers

Bdlint Karola, Gilicze Kristéf, Seb6k Attila
Csongrddi Batsdnyi Jdnos Gimndzium, Szakképzd Iskola és Kollégium, 6640 Csongrdd, Kossuth tér 1.

1. Bevezetés

Tegyiik fel, hogy valahol valamilyen katasztréfa tortént, mondjuk egy foldrengés kovetkeztében
megsériilt egy haz, vagy egész varosrész, ipari létesitmény esetleg egy atomerédmii. Ha fontos
ezeknek a teriileteknek az atjarhatosiga (pl. stratégiai ttvonal, utanpotlas szallitas), akkor a
megvaltozott terepviszonyok kozott 4j itvonalat kell keresni.

Ezt a feladatot robotokkal célszer(i megvalositani, mert igy nem kockaztatunk emberéletet. A
cél az volt, hogy gyorsan rovid dtvonalat taldljunk, ami a katasztréfa sujtotta tertileten atvezet. A mi
megoldasi oOtletiink arra épiil, hogy tobb robot hatékonyabban oldja meg ezt a problémat. A
teszteléshez készitettiink egy modellt, ahol a terepet labirintus formajaban abrazoltuk. A robotok
egymas kozott bluetooth-szal kommunikalnak.

2. Probléma megoldasanak menete
2.1. Alabirintus

A labirintus derékszog(, egyforma falapokbdl lett épitve egy bejarattal és egy kijarattal, ami az 1.
abra kozépso képén jol lathato. .Az elrendezése tetszdlegesen varialhato, a labirintuscellak kdzepén
egy fekete vonal segiti a robot kozlekedését. Ez a modell els6 megkozelitése a valésagos helyzetnek.

2.2. Arobotok

Héarom robot (egy master, két slave) kommunikal egymassal. A két slave robot felépitése (1. abra,
baloldali fot6) megegyezik: kisméretliek, mozgékonyak, harom ultrahangos tavolsagérzékel6vel és
egy fényérzékelével tajékozodnak.

A masternek (1. abra, jobboldali fotd) nincs sziiksége tavolsagérzékeldre, mert a slave-ek altal
kiildétt informdcidk alapjan hatarozza meg sajat uitvonalat.

1. dbra. A slave robot, a labirintus és a master robot

2.3. A stratégia

A két slave robot egymas utdn elindul a labirintusban, minden labirintusegységben megallnak,
informaciot gylijtenek kornyezetiikrdl, ezt tovabbitjdk a masternek. A master robot tarolja,
kiértékeli, nyilvantartja a bejart poziciokat és a feldolgozott adatok alapjan felvaltva tovabbhaladasi
utasitast kiild a két slave robotnak. Az egyik robot esetén a jobb oldalt, a masikndl a bal oldalt
részesiti elényben. Miutdn mindkét slave robot kijut a labirintusbdl, a master kivalasztja a révidebb
utvonalat, és ezt kovetve, de az esetleges zsdkutcakat kihagyva, dthalad a labirintuson.

Tobbféle optimalizalasa létezik a problémanak: a legrévidebb dton, vagy a lehetd leghamarabb
atjutni a labirintuson.

2.4. Az algoritmus

A labirintus egységeket koordinata parokkal (x;y) azonositjuk. Ezek értéke segit meghatarozni az
aktudlis poziciot és a labirintus végét.
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A slave robot minden labirintusegységben megvizsgalja az adott poziciébdl a tovabbhaladasi
lehet6ségeket. Az utat 1-essel, a falat pedig 0-val jelzi. Ezt a kddharmast kiildi a masternek, mely
valaszként egy karaktert (b,e,j,h) kiild. A slave robot ennek megfelelGen balra, elére, vagy jobbra
megy. A h egy zsakutcat jeld], ilyenkor a slave megfordul, és el6re megy. Lényegében ez ismétlodik,
amig a slave ki nem jut a labirintusbol.

A master kivalasztja az optimalizalt Gtvonalat, majd a kévetkez6 zsdkutcakezelést alkalmazza:
minden poziciét megvizsgdl, hogy szerepel-e még egyszer a tervezett utvonalban. Ha szerepel,
akkor a pozicié utols6 el6forduldsara ugrik.

2.5. Adatszerkezet

Az adatok tarolasahoz két kétdimenzids tombot hasznaltunk. Egyikben a jobbra tarté slave, a
masikban a balra tarté slave robot altal kiildott, valamint a master robot altal feldolgozott
informdciok taldlhaték, ahogyan ez az 1. szdmu tablazatban lathaté.

X Y Falak Mozgas
1 1 000 ]
1 2 101 E
1 3 110 B
2 3 111 H

1. tablazat. Koordinatak és utasitasok
2.6. A programozas

A programokat RobotC nyelvben fejlesztettiik. Osszesen két program sziikséges, az egyik a
masteren fut, a masik a slave roboton (mindkettén ugyanaz a programkod).

2.7. Problémak

Kezdetben NXTG-ben programoztunk, de végiil ,zsakutcaba” jutott fejlesztésiink, mert a file-ban
eltarolt adatokat koriilményesen tudtuk kezelni. Ekkor dontottiik el, hogy RobotC-ben irjuk meg a
programot.

Ebben a fejleszté kornyezetben a bluetooth kommunikaciot ketté robot k6zott is nehéz volt
0sszeegyeztetni, a harmadik robot pedig mar igazi kihivast jelentett.

A kiilsé6 korilmények (megvilagitds, ragasztott pdlyaelemek, surlédas) nehezitették az
algoritmus tesztelését. Végiil ezt is sikertiilt megoldanunk.

3. Elért eredmények

A labirintus-bejarasi feladatok masfél-két éve Kkeriiltek a latdteriinkbe, ez idé alatt tobbféle
szempontbdl megkozelitettiik a problémat:
e Megismerkedtiink tisztdn elméleti bejarasi stratégidkkal (rekurziv, és nem rekurziv
megoldasok).
e Foglalkoztunk teljes labirintus bejarassal, és a bejarathoz visszajuté a robot algoritmuséaval.
e A gyakorlatban torténé teszteléshez mindig robotokat hasznaltunk.
e Tobbféle méreti labirintusban, tobb robotkonstrukciéval valésitottuk meg a fenti
algoritmusokat.

Az ilyen képességli robotok, a Kkatasztrofahelyzetekben alkalmazott un. menekit6 robotok,
amelyek vészhelyzetben emberi életet, és egyéb értéket menthetnek, szerepet kaphatnak a
szennyezett teriiletek mentesitésében is.

Az altalunk megirt algoritmust tovabbfejlesztve egy olyan menekitd csapatot lehetne 1étrehozni,
mely hatékonyan és gyorsan miikodik. Kettd, vagy akar tobb robot feltérképezi a teriiletet,
megtaldlja a legoptimadlisabb Utvonalat, majd egy tovabbi robot ezen az uUtvonalon egyszeriien
végighalad, és megteszi a sziikséges intézkedéseket. Ez 1ényegesen gyorsabb és biztonsagosabb,
mint ha minden emberekre lenne bizva.
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Roka-nyul jatékgép
Materex

Kiss Maté
Kecskeméti Bdnyai Jilia Gimndzium, 6000 Kecskemét, Nyiri u. 11.

1. Bevezetés

A projektben egy olyan MINDSTORMS NXT programozhaté mini komputerekre épiilé konstrukci6
megépitése és programozasa volt a cél, amely képes egy sakktiblan jatszhatd egyszerid jaték
modellezésére. A jaték kétszemélyes. A megépitett konstrukci6 lehet6vé teszi, hogy a két jatékos az
NXT alapd konzolok segitségével a valésagban is megtegye a 1épéseit és ne csak a képernydn
jelenjen meg a lépés szimulacidja. Ezzel a céllal tehat a konzolos jatékok helyett egy sokkal
latvanyosabb jaték szimulaciét valositottunk meg. Kiegészitésként az egyik jatékos szerepét
atveheti a gép, igy egy ,mesterséges intelligencia” ellen is lehet jatszani, bar a gép nem lesz
intelligens, de a mogottes algoritmusok a kiils szemlél§ szamara ezt a benyomast nyujtjak.

2. Probléma megoldasanak menete

A f6 feladatok tehat a projekt megvaldsitasa soran:

- a modellezett jaték kivalasztasa,

- konstrukciés szempontbdl a babuk mozgatasanak megoldasa a jatékosok konzolon beallitott
1épéseinek megfelelGen,

- programozasi szempontbdl legaldabb harom NXT komputer kézo6tti kommunikaciés program

elkészitése,
- valamint a szamitégép onallo jatékat lehetévé tevd egyszerii algoritmus tervezése és
kivitelezése.

A ,mesterséges intelligencia” algoritmus, amely a konstrukcié 6nallé dontéshozatalat végzi tovabbi
fejlesztést igényel, jelenleg egyszerii, néhany szempontt paraméterlistaval mikodik.

2.1. A jaték

A kivalasztott és modellezett jatékként prébaltunk olyat keresni, amelyben a két jatékos koziil
egyiknek sincs nyer6 stratégiaja, sakktablan jatszhatd, és viszonylag kevés szamu babut tartalmaz.

A kivalasztott jaték egy régi lengyel népi jaték egy valtozata, amely a két jatékos szempontjabol
aszimmetrikus, hiszen sem a babuszam, sem a 1épési lehet6ségek nem azonosak, de a kivalasztott
kritériumok mindegyikét teljesiti. A jaték neve: réka-nyul.

- A 8x8-as sakktablan jatszhato, 4 roka babu és 1 nyul babu segitségével.

- A rékak a sakktabla egyik szélén 1év6 sor négy fehér mezdjén helyezkednek el, mig a nyul a
rékakkal atellenes sor valamelyik k6zépsé fehér mezdjén.

- Minden babu atlésan 1éphet a szomszédos mezdkre egyet. A rokak csak elére (két iranyba),
mig a nyul el6re és hatra is (négy iranyba). A két jatékos a rékakat illetve a nyulat irdnyitja és
felvaltva lépnek. A babukat nem lehet dtugrani és {ités nincs.

- A rékak célja a nyul bekeritése, tehat olyan allas kialakitasa, melyben a nydl nem tud 1épni. A
nyul célja a rékak tamadé vonalan torténd atjutas.

2.2. A konstrukcio

A konstrukcié elkészitéséhez LEGO elemeket vettiink alapul, mivel ezek gyakorlatilag korlatlan
varidciés lehet6séget biztositanak, egyszeri eszkozokkel. Sakktdblaként egy készen kaphato
vékony préselt falemezt hasznaltunk, amely eleve ezt a célt szolgalta. A babuk mozgatasara tobb
kilonb6z6 lehet6séget is kiprébalva a legidealisabb megoldasként egy magnest valasztottunk,
amely megfelel6 tavolsagbol képes az alland6 magneses mezd segitségével a falemezen keresztiil is
mozgatni a babukat, amelyek természetesen magnesezhetsk kell hogy legyenek. Igy nincsenek a
tabla folott a lathatésagot befolydsold alkatrészek. A sakktabla vastagsidga ugyanakkor lehet6vé
teszi a magnes arnyékolasat, igy a tabla alatt valtoztatva a magnes tavolsagat az egyes babuk
egyedileg megfoghatdk, mozgathatdk és elengedhetdk.

A jatékhoz harom kiilénallé konstrukciot kellett épiteni: a két vezérlé konzolt és a sakktabla
részt. A vezérl6 konzolok felépitése hasonld, de mivel a két jatékos (rdka illetve nyul) 1épései nem
szimmetrikusak, tehat részben kiillonb6z6 moddon lépnek, ezért a két konzol is Kkiilonbozik
egymastol.
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A sakktabla rész esetén ki kellett alakitani egy olyan szerkezetet, amely stabilan tartja a tablat és
elegend6 hely van a tabla alatt a poziciondlast végzé szervo motoroknak, valamint a babu
»megfogdsahoz” hasznalt allandé magnes le-fel mozgatasahoz. Mindezt Ggy, hogy a pozicié
megtalalasahoz sziikséges mozgo keret ne akadjon el a tabla tart6labaiban. A babuk mozgatasa
soran szinte a teljes konstrukcié6 mozog, igy a tartoszerkezetnek erdsnek és tobb iranyban
rogzitettnek kell lennie, hogy a tdbla ne remegjen, a bAbuk ne mozduljanak el. A hasznalt sakktabla
nem illeszkedik a LEGO szabvany méreteihez, igy ennek illesztése is kiilon feladat volt. Az elkésziilt
konstrukciorol késziilt kép az 1. dbran lathato.

1. abra. A jatékhoz késziilt konstrukcio (jatéktabla és konzolok)

2.3. A program és a kommunikacio

Programozasi szempontbdl legaldbb harom darab MINDSTORMS NXT mini komputer sziikséges a
megvalésitashoz, hiszen a jatékos konzolokhoz kell egy-egy, mig a babuk mozgatasahoz, a motorok
mikodtetéséhez kell a harmadik. A hdrom eszkéz kozotti kommunikaciéhoz a bluetooth technikat
hasznaltuk, tehat az adatok bluetooth-on keresztiil jutnak el a célhoz.

Hal6zati szempontb6l egy master-slave elvii hal6zatot épitettiink, melyben van egy Kitiintetett
szerepl NXT tégla, amelyhez befutnak az adatok és ez tovabbitja az informacidkat és vezérld jeleket
a masik kettdnek. Mivel nem akartunk egy negyedik mini komputert is hasznalni, igy masterként az
egyik jatékos konzolt valasztottuk.

A program forraskédja NXC programnyelven késziilt, amely egy C nyelvhez kozeli magas szint{i
programnyelv és alkalmas a NXT mini komputerek programozasara.

A programiras sordn a legfontosabb feladatok a tabla aktudlis allasanak tarolasa, valamint a
kivalasztott 1épés megtételéhez sziikséges koordinatdk motorvezérl6hoz torténd eljuttatisa volt.
Adattarolasi szempontbdl a két konzol komputere teljes kord informaciéval rendelkezik az allasrol,
mig a motorvezérlé csak az aktualis mozgasi poziciot ismeri. Az adatkiildési kddrendszert ugy
alakitottuk ki, hogy egyetlen adatkiildéssel lehessen a kommunikaciéban a régi és az 4j poziciét
atadni. A megkapott adatokbdl matematikai eljarassal lehet a 1épést dekddolni.

Az adatokon kiviil a vezérld jelek atadasa is megoldandé programozasi feladat volt. Példaul: az
aktudlis 1épés befejezése a motorvezérld részérdl, a jaték kiértékelése, 1épésengedély, ...

A hasznélat sordn nem csak a tdblan kovethet6 nyomon a jaték menete, hanem a mini
komputerek pontmatrix kijelz6jén is. Lasd 2. dbra! Ezek programozasa kiilon feladat volt.

2. abra. A Kkijelz6n lathato aktualis allas és 1épési lehet6ségek megjelenitése.

3. Elért eredmények

A kitizott célt sikeriilt megvaldsitani. Elkésziilt a konstrukcid, amely képes két konzollal vezérelt
kétszemélyes jaték fizikai szimulalasara, a jatékosok 1épéseinek egy sakktablan valé
megjelenitésére. Mindehhez harom NXT mini komputert hasznaltunk, amelyek adatcserére
képesek. A megvaldsitdshoz harom szervo motort, két fényérzékel6 szenzort, és ot
utkozésérzékel6t hasznaltunk. A halézati kommunikaciét bluetooth alapon valdsitottuk meg. A
program forraskodjai C-hez kozeli NXC nyelven késziiltek. Tovabbi lehetdségként épitettiik be a
jatékkonstrukcioba a szamitogép elleni mérkézést. A megtervezett és programozott algoritmus
azonban kezd§ szinten jatszik (bar hiba nélkiil).
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Mérések mikrokontrollerrel napkollektor optimalizalashoz

Murphy’s Hands

Kiss Addm, Szabé Benedek
Kecskeméti Bdnyai Jilia Gimndzium, 6000 Kecskemét, Nyiri u. 11.

1. Bevezetés

A technikai civilizaci6 XX-XXI. szazadi rohamos fejlédésével egyiitt jar az energiafelhasznalas
novekedése. A fenntarthat6 fejlédés megdrzése érdekében a figyelem egyre inkabb a megujulé
energiaforrasok és a hulladék djrahasznositas felé fordul.

A célunk egy zomében ujrahasznositott alapanyagokbél (pl.: sérésdobozokbél) késziild
napkollektor megépitése volt. Az internetes szakirodalmi forrasok véleménye megoszlik az idealis
felépités viszonylataban. Ezért olyan technikai kivitelezést és méréssorozatot terveztiink, amely
alapjan valaszt adhatunk az optimalizalas problémajara.

A mérések sordn vizsgaltuk az atdramld levegl sebességének, az atomlési profilnak, a
d6lésszognek, a kiils6 és belsé hémérsékletnek a teljesitményre gyakorolt hatdsat. Mindehhez olyan
modularis konstrukcidra volt sziikség, amely egyedi fejlesztésli. A mérések elvégzéséhez AVR-
Duino mikrokontrollert és a kollektor csévekbe helyezett sajat fejlesztésii h6mérd szenzorsort
hasznaltunk. Az informatikai hardver és szoftver tervezése és kivitelezése is sajat munka.

2. Probléma megoldasanak menete

Méréseink fontos része a napkollektor leadott teljesitményének vizsgalata. Mivel ez az érték tobb
kornyezeti és bels6 valtozatodl is fiigghet, el kellett érniink, hogy a bels6 valtozok koziil minél tobbre
befolyasunk legyen, hogy megfelel6en kovetkeztethessiink a teljesitmény egyes kiilsé valtozoktol
valo fliggésére.

2.1. A konstrukcié (réviden)

Napkollektorunkat az interneten follelhet6 szdmos, korabbi verziéhoz hasonléan egy fa keretbe
beépitve készitettiik el. A kollektorcsovek hatlap fel6li oldalan kézetgyapotos, hétiikros szigetelést
hasznaltunk. Egy aluminium U szelvénybdl készitett doboz szolgalt gylijtédobozként. A rendszer
bels6 parasodasat habszivacs alapt, gumis tomitd szigetelés gatolta.

A Kkoradbbiakban leirtak indokolttd tették egy olyan rendszer beépitését, amellyel a
konstrukcion beliili &ramlasi sebességet megfelel6en pontosan lehetett szabalyozni. Ezt a rendszert
egy radialis ventilatorral (Maruti utastéri ventillatora) és az azt vezérl6 aramkorrel oldottuk meg.

Az Ataramlasi sebesség, és kozvetett médon a leveg6 mennyisége fiigg a kollektorcsovek belsé
légellenallasatdl is, amelyet a kivagasi profil hataroz meg. Ezért olyan dobozsorokat terveztiink,
amelyek cserélhet6k. Ezzel reprodukalhaté médon tudtuk vizsgalni a kiilonb6z6 atomlési profilok
hatasat.

Minden vezérl6aramkori elemet a tilmelegedés elkertiilése érdekében a napkollektor hazat adé
fakereten kivil helyeztiink el. Az elkésziilt konstrukci6 fotojat lasd 1. abra.

1. abra. A napkollektor egy mérés soran

2.2. Miiszerezés

Mivel a bels6 aramlast biztositdé ventillatorhoz csatlakoztatott motor 25 watt teljesitményfi,
hagyomanyos fesziiltségosztadsos teljesitményszabalyozdsra nem volt lehetdségiink, igy
négyszogjeles aramlasi sebesség vezérlést hasznaltunk, amelyhez vezérlé6 dramkort készitettiink.
Mivel a vezérlést megvaldsitéd finomelektronikai eszk6zok nem képesek a kivant teljesitmény
leadasara, ezek csak a szabalyzojelet biztositjak, mellyel egy sajat épitésti aramkor allitja el6 a
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megfeleld kimend fesziiltséget a motor szamdara (12V DC). Az igy elkészitett aramkor az induktiv
visszarugasoktdl is végi a mikrokontrollert. A négyszogjel kitoltési tényezdje segitségével finoman
allithat6 a motor teljesitménye (0-255 Kkitoltési tényezé tartomany a 0-25 watt
teljesitménytartomanyra). Az aramlasi sebesség és a négyszogjel kitoltési tényezd azonban nem
linearisan aranyos a pl. a fellép6 turbulenciak miatt.

A hémérséklet gradiens meghatdrozasdhoz 6 hoémérét helyeztiink, egymastdl egyenld
tavolsagokra a dobozsorban.

Az adatokat egy mikrokontrollerrel gytijtottiikk, amelyhez az adatrogzit6 szoftver is sajat
fejlesztés. Az adattarolas a csatlakoztatott SD kartyan tortént.

Méréseink soran az egyik nehézség, a felszini napallandd valtozasa volt. Mivel ez az érték
folyamatosan és jelentdsen valtozik (egy mérés id6tartaman beliil pl.: 420-860 kozott), igy ennek
meghatarozasahoz bolométert hasznaltunk.

2.3. Mérések és eredmények (roviden)

Els6 mérésként a leadott teljesitményfliggést vizsgaltuk a napsugarak napkollektorral bezart
szogétol fiiggben, hogy leellendrizziik szerkezetiink pontossagat. Kisérletileg bizonyitottuk, hogy a
legnagyobb elnyel6dés (és ezaltal a teljesitmény) akkor varhaté, mikor a napsugarak merélegesen
esnek be a szerkezet feliiletére.

Masik mérésiink soran a rendszer hatasfokat vizsgaltuk a kiilonb6zé atémlési profilok és
ataramoltatott levegd mennyiségének fiiggvényében. A hatasfokkal valé 06sszehasonlitas
kedvez6bb, mivel az kiilsé valtozoktdl joval fiiggetlenebb, mint a leadott teljesitmény. Kiilonb6z6
sorosdoboz kivagasi profilokkal mértiink. Minden kivagasi profillal végigprobaltuk a teljes
lefedhet6 ataramlasi sebességtartomanyt. A hatasfok maximumat kerestiilk az egyes csovek, és
aramlasi sebességek fiiggvényében. Lasd 2. abra. Két kiillonb6z6 profilu kollektorcsével végeztiik el
a teljes méréssorozatot.

A szerkezetbe illesztett hémérdsorral mértiik egyidejileg a bels6 hémérsékleteket
dobozonként, ezzel megallapithattuk a napkollektor hémérséklet gradiensét. Igy nem csak a
beérkez6 és tavozoé energiat figyelhettiik, hanem a szerkezet belsejében lejatszddo folyamatokra is
kovetkeztethettiink, megallapithattunk tendencidkat, ezzel is el6segitve az optimalizalast. Lasd
példaul 3. dbra.

1.0 | I 60 ° .
Hatasfok - Mérési hiba 55 T(°C) Négyszogjel kitoltési érték: 255
0,8 A |
. ] - 50
0,6 + 45
04 a " 40 +———=
[ ] 35 —
0,2 1 30 1 -
Ataramlasi sebesség v [m/s] - Mintavétel sorszama
0,0 . r , ; ! —
0 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
2. abra. Hatasfok maximum 3. abra. Homérsékleti gradiens

A napkollektor teljesitményét az (1) egyenlettel szamoltuk. Az egyenletben szereplé mennyiségek a
projekt mérési adataibol szarmaznak, vagy bel6liik szamolhatok.

P = C“;fT = CACSVAAt‘p” = cAVpAT 1)

3. Elért eredmények

Célunk nem egy Aaltalanos érvényli épitési utmutatd elkészitése volt, hanem segitségnyujtas,
Otletadas azon emberek szamara, akik maguk is napkollektorépitésre vallalkoznak. Lehet8séget
teremtve ezzel, akar kisebb helyiségek fiitésére és a megutjuld energia egyszerti felhasznalasara.
Megallapitottuk, hogy minél nagyobb egy kollektorcsé belsé 1égellenallasa, anndl hatékonyabbnak
latszik az aramlasi sebesség cs6hoz igazitasa utan. Sikerilt egy olcso, kivitelezheté megoldast
talalnunk a levegdmozgaté rendszer felépitésére is.

A hémérsékletgradiensek esetében adodott, hogy minél tobb leveg6t aramoltatunk at a kollektoron,
annal kozelebb Kkeriilnek egymashoz az egyes kollektorcsoveken belilli dobozokban mért
hémérsékleti értékek. Tehat &tomlési profilonként és dramlasi sebességenként létezik egy optimalis
cs6hossz, ahol az Gjabb dobozok hozzaaddsa mar nem noveli szignifikdnsan a teljesitményt.
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Reboss csapat

Reboss csapat

Bosznai Tamds, Remete Bence
Beszédes J6zsef MMIK, Magyarkanizsa Széles utca 70.

1. Bevezetés

Egyik 6ran a tanar ar meg emlitette, hogy lesz egy verseny t6liink nem messze Szegeden és, ha
valakinek van, valami otlete az jelentkezzen. Padtarsammal rogtdon egymasra néztiink, innentél nem
volt kérdés, hogy megprébalunk-e 6sszedobni valamit. Sokat keresgéltiink mindketten a neten és
kiilonboz6 konyvekben, mert nem tudtuk, hogy milyen témat is valasszunk. Végiil az oOtletet egy
hobbielektronika nevili weboldal adta, ahol olvastam egy cikket ,Nullarél a robotokig” cimmel,
amely nagyon megtetszett. Ez a cikk bemutatja, hogy egy PIC segitségével hogyan lehet kis LED
égoket kiilonb6zé modon villogtatni. Mivel telepiilésiinkon épp most épitettek két helyen is
villanyrendért, ezért jott az otlet, hogy meg kellene csindlni az utkeresztez6dés kis makettjét
rendesen miik6dé lampakkal.

2. Probléma megoldasanak menete

2.1. Programozas

Szakemberhez fordultunk csapattarsammal, hogy Kkideritsitk hogyan is kell miikddnie egy
szabvanyos villanyrendérnek. A hallottak alapjat osszeallitottunk egy algoritmust. Ezutdn pedig
maga az aramkor megépitése kovetkezett - az 1. dbra lathaté.

2. dbra Megépitett Aramkor

Alapul egy prébapanelt hasznaltunk, amire ratettiik a PIC -et a LED égéket, ellenallasokat,
oszcillatort, kondenzatorokat és diddakat. A cikkben és az interneten taldltunk elég sok kapcsolasi
rajzot a PIC -hez, amit mi is szerettiink volna haszndlni igy ezekbdl osszeallitottuk a nekiink
legjobban megfelel6t. Ez 1athato a 2. abran.
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3. abra Kapcsolasi rajz

Johetett a program megirasa. A programot MPLAB IDE programban C++ programnyelven
irtuk meg.
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2.2. Makett épités

Amikor mar megvolt minden és a probapanelen miikodott, elkezdtiik megtervezni a makettet. Az
alap egy préselt lemez, amelyre furnérlemezekbdl vagott darabokat ragasztottunk, ezek jelolik a

jardat. A villanyrenddr tartéoszlopait pedig szivoszalakbdl készitettiik el. A prébapanelen csak 6 db
LED volt, de a maketten 12 darabnak kell lennie- a 3. 4bran lathato.

4, abra Kész makett

Ezt Ugy oldottuk meg, hogy a vezetékek is elférjenek a kis szivdszalban, hogy az egy lampahoz
tartozé 3 kis LED foldelését egybe kotottiik, valamint a prébapanelb6l minden kimenetnél két

vezetéket egybekotottiink igy a két szemben all6 egyforman mi(ikodd lampak problémajat is
letudtuk. [gy elkésziilt az Gtkeresztezddés.

3. Elért eredmények

Sikeresen megvalositottunk egy miikodé villanyrenddrrel ellatott utkeresztezédést. A mindennapi
életben is szamos alkalommal talalkozunk ilyen rendszerekkel. Sikeriilt elmélyedni a C++
programnyelvben és felfedezni a Micro chipek vilagat. Ez feltart el6ttiink szamos Uj lehet8séget,

amit majd a kés6ébbi munkaink soran szeretnénk kamatoztatni. Végiil bemutatnank a 4. dbran a
miikodo villanyrend6r makettiinket.

5. abra A miik6dé villanyrenddr
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A Téth Arpad Gimnazium wj csengéje, a tAGBell
TeamTAG

Alekszejenko Levente, Ugrin Ddniel
Toth Arpdd Gimndzium; 4024, Debrecen, Szombathi Istvdn u. 12.

1. Bevezetés

A Téth Arpdd Gimndzium (TAG) jelenlegi épiilete 1996-ra késziilt el. A modern épitmény hatalmas
(kb. 17 000 m2) mérete miatt rengeteg érdekes mérnoki megoldast alkalmaz. Takarékossagi
okokbdl (illetve részben a méretek miatt is) pl. nem épitették ki a hagyomanyos csengérendszert
sem. Ehelyett kezdettdl fogva az iskolarddiéban szél az 6rak elejét és végét jelzd szignal. De sajnos
az ido eljart a régi rendszer felett.

Tobb ok is indokoltt4 tette a lassan 18 éve miikdd6 berendezés levaltasat:

1. A régi program egy mara igencsak elavult PC-n fut, ezaltal nagy az
energiafogyasztasa is.

2. Mivel a szamitégépen a Windows 98 fut ezért mar évek 6ta nincs hozza frissités
sem.

3. A hardver kora is eléggé aggasztd.. Mi lenne ha egy nap mar arra mennénk be,
hogy a csengd hirtelen megadta magat?!

4. Sajnos a csengdprogram funkciéi sem tartottak lépést a korral. Idén az

iskolaigazgat6 elrendelte, hogy a 0. 6rara is be kell csengetni. Sajnos a szoftver erre
nincs felkészitve, ezért a 7. drara gyakorlatilag nem csengetett mostanaban, mivel
csak 7 o6ra adatait tarolta (a 0. 6raval egyitt pedig mar 8 van). Raadasul az
automata Kitoltési funkcidja is hasznalhatatlanna valt emiatt, ezzel okozva sok
hosszl percnyi szamolast és potyogést oktatastechnikusunknak.

Raadasul arra sem emlékezett senki sem, hogy a régi rendszert ki programozta, a
forraskéd pedig valészinlileg mar réges-régen egy lemezformazas aldozataul esett. Ezzel meg is
bélyegz6dott az el6z8 csengd sorsa: mar nem érdemes feldjitani, helyette egy teljesen Uj rendszert
kellett 1étrehoznunk.

Vegylik sorba, milyen feltételeket kell teljesitenie az altalunk tervezett rendszernek!

A legelsé szempont az energia- és koltséghatékonysag volt. Mar senki sem akart egy
komplett PC-t haszndlni arra a célra, amire gyakorlatilag egy sokkal egyszeriibb eszkoz is képes. Ez
az egyszeriibb eszkdz pedig a Raspberry Pi (lasd 1. abra). 3,5 wattos teljesitményével kb.
30 000 Ft-os vételara (mindennel egyliitt) 80 napon belil meg is tériil, ezért tokéletes valasztasnak
tlint. Mivel egy monitor csak novelné a rendszer fogyasztasat, illetve az adatbevitelt sem lehet
igazadn kényelmesen megoldani ezen a miniszamitégépen, ezért felmeriilt az otlet, hogy webes
vezérlofeliiletet hozzunk létre. (Ez azonban felveti az online biztonsag kérdését is...) Tovabba
lényeges elem volt az is, hogy a mar meglévd rendszerhez (erdsiték, hangfalak, stb.) illeszthetd
legyen. Mindemellett oldja meg a régi cseng6 problémait: kezelje a 0. 6rat, s legyen hasznalhat6
automatikus kitoltési lehetGsége is. Tovabba legyen viszonylag egyszeriien ujrairhaté a rendszer,
ha megint médositandnak a csengetési renden.

6. abra A Raspberry Pi
2. Megoldasok
2.1. Szoftveres oldal

Ahhoz, hogy teljesiteni tudjuk azt a feltételt, hogy a programrendszer rugalmasan
Ujraprogramozhat6 legyen, elvetettiik az altalunk hagyomanyosan hasznalt programnyelveket, és
szkriptekben irtuk meg a szoftvert. Mivel a Raspberry Pi-n egy Linux disztribucié teljesit szolgalatot,
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ezért a parancsértelmezdéje timogatja a Bash szkriptek hasznalatat. Igy ezen a nyelven irédott meg
a csengetdprogram. Ez a programrész biztositja azt, hogy megadott id6pontokban megszoélaljon az
orakat jelz6 szignal. Ehhez bekapcsolja az erdsitéket, majd lejatssza a megfelel6 zenét. A sziikséges
pillanatok ideje egy szoveges fajlban tarolddik. Ennek az az oka, hogy sziikség esetén kézzel is létre
lehessen hozni egy konfiguracids fajlt.

Ennél azonban sokkal kényelmesebb, ha valaki egy gyonyord, grafikus feliileten viheti be a
megfelel6 adatokat (lasd 2. dbra). Telepitettiink hat egy Apache webszervert Rapsberrynkre, és php-
ban irtunk néhany (rlapot és megfeleld feldolgoz6 szkriptet. Ezek a felhasznalé altal megadott
adatokbol egyetlen gombnyomasra megadjak a csengetések idépontjat, elkészitik a konfiguracios
fajlt és el is inditjak a csengetd rutint. Amiatt, hogy a konfiguracios feliiletet hal6zaton keresztiil
lehet elérni, biztositani kell azt is, hogy ,illetéktelenek” ne férjenek hozza az iskola cseng6jéhez.
Ehhez a htaccess nevli eszkdzt hasznaltuk, hogy jelszavas titkositdst alkalmazzunk a
programrendszeriinkre. Ez nem tokéletes védelem, de j6l miikodik, és valdszintileg a didkok
tobbsége nem ért (és nem is fog érteni) a feltoréséhez, széval a mi célunknak pontosan megfelel.

0. ra hossza: «
Szimet az 1, és 0. éra kozitt:

7. abra Online konfiguracios feliilet
2.2. Hardveres oldal

A Raspberry Pi-nket alkalmassa kellett tenniink arra is, hogy az iskola mar meglévd
hangrendszerével kompatibilis legyen. A rendszernek be kell kapcsolnia 5 darab erdsitét miel6tt
lejatszand a cseng6 hangjait. Ezt a miniszamitégép egyik GPIO portjara kotott aramkorrel
végeztetjiik el. Olyan aramkort alkottunk (lasd 3. abra), amely nem csak megvalésitja ezt a
feladatot, hanem biztonsagos is, hiszen a Raspberry NYAK-lapjat nem arra tervezték, hogy hatalmas
aramerdsségekkel kiizdjon meg. Ezért egy kis d&ramu vezérl6kor végzi az erdsitéket felkapcsolo,
egyébként sokkal nagyobb arammal dolgozé masodik aramkor elinditasat. gy a csengérendszer
iizembiztosan kapcsolddik az iskolaradi6 halézatahoz.

3. Osszefoglalas

Azt hisszlik elmondhatjuk, hogy egy nagyszer( 4j rendszert sikeriilt 1étrehoznunk. Reméljiik hosszu
tava miikddése soran is jél fog miikddni, és legalabb annyi ideig fogja ellatni funkciéjat, mint elédje.
Hogy elkeriilhessiik az esetleges problémakat részletes dokumentaciot is készitettiink az egész
projektrdl. Ezekben a rendszergazda, az oktatastechnikus és tandraink, esetleg utédaink, a didkok is
részletes leirast taldlnak majd évekkel ezutan is, hogy pontosan mit hogy kell beallitani, hogy
teljesen jol miikodjon a program, ha esetleg at kellene irni vagy udjra kellene telepiteni. Néhany szo6t
sz6lnank még a projekt nevérdl is. A ,tAGBell” cim kettds jelentésii. Egyfeldl utal az iskola nevére
(TAG) és a csengére (angol ,bell” sz6). Illetve a telefon feltalaléjara is megemlékeztiink (Alexander
Graham Bell) a névadassal.

Szeretnénk megkdszonni a segitséget Hotzi Tibor, Kelemen Mihdly és Bordi Istvdn tanar
uraknak, Kovdcs Istvdn oktatastechnikusnak és Pelei Gergdnek.
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8. Abra Kapcsolasi rajz
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