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El6sz6

A Szegedi Innovativ Informatika Verseny 2022-ben nyolcadik alkalommal
keriil megrendezésre, ahol a ko6zépiskolds didkok mutathatjdk be
megvaldsitott innovativ otleteiket. A versenyt a Szegedi Tudomanyegyetem
Természettudomdanyi és Informatikai Karan beliill az Informatikai Intézet
inditotta utjara.

A verseny keretein beliil eztttal sem kotottiik meg a didkok kezét és
kreativitasat, barmilyen, 06ket foglalkoztatd informatikai témaju
palyamunkaval nevezhettek az alabbi két szekcié valamelyikére:

A Miiszaki informatika szekciéba olyan palyamunkak beérkezését
vartuk, melyeknél csupan egyetlen kikotésiink volt: a feladat ne csak
programozasi feladatbdl alljon. A didkoknak meg kellett épiteni, vagy mar
meglévl elemekbdl 6ssze kellett allitani egy rendszert, amely miikodtetéséhez
sziikséges szoftvert is a nekik kellett elkésziteni.

Az Informatika szekcidba olyan palyamunkakat vartunk, amelyekben
a didkok egy elkészitett szoftvert mutatnak be. A fejlesztéshez tetszbleges
programozasi nyelv és programozoi fliggvénykonyvtar hasznalhaté volt. A
szamitogépen futtathat6 alkalmazas, webes alkalmazas, mobil applikacié, vagy
Kinect-es alkalmazas.

Az idei versenyre 6sszesen 30 palyamunka érkezett be. Versenyiink
kétfordulds, az elsd forduldéba beérkezett pAlyamunkabdl a zstiri szekciénként
a legjobb 10-10 palyamunkat benyujté csapatoknak ad lehetGséget, hogy a
dont6ben bemutassak elért eredményeiket. Remélhet6leg idén ismét él6ben
talalkozhatunk a didkokkal és ismerhetjiik meg alkotasaikat.

A rendezvényt idén is szamos neves informatikai és miiszaki cég
tdmogatta, amelyért ezuton is halasak vagyunk. A zs{iri altal legjobbnak {télt
palyamunkakat értékes és hasznos dijakkal jutalmazzuk. A verseny szervezdi
szamdara kiemelten fontos, hogy ne csupan a csapatok tagjait és felkészitd
tandraikat, de iskoldit 1is dijazzuk, hogy ily mddon tamogassuk
tehetséggondoz6 tevékenységiiket.

Szeged, 2022. aprilis Dr. Németh Gabor
a SZIIV verseny szervezdje
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Multikar 2.0

Kando Racing Team

Giricz David, Csolldr Ferenc
Felkészit6 tandr: Laddnyi Sandor
Kecskeméti Kandé Kalmdn Technikum, 6000 Kecskemét, Bethlen krt. 63.

1. Bevezetés

Az iskolankban elektronikai szakon vagyunk. Ennek ellenére a szoftver
fejlesztése is igen nagy hangslyt kapott. Ugy gondoljuk, projektiink egy olyan
innovacio, mely nem csak egy unalmas fizika érat dobna fel, hanem felkeltené
olyan emberek érdeklédését is, akik eddig még nem ismerhették meg a
robotika ezen fantasztikus vilagat. A cél elsdsorban, hogy hobbielektronikai
piacon épitékészletként tudjon helytdllni és kozben oktatdsi célokra is
felhasznalhaté legyen. Fejlesztéseink kozel masfél éve tartanak. Az 1.0-as
verzioval mar Kkiprobaltuk magunkat ezen a versenyen. A tavalyi év
tapasztalatai alapjan hataroztunk ugy, hogy érdemes ujra jelentkezniink és
megmutatnunk hova fejlédott projektiink.

2. Probléma megoldasanak menete

A koncepcionk egy olyan robot, amely motorok és szenzorok segitségével
képes Kkisebb félautomata folyamatok végrehajtisara. A szerkezetét 3D
nyomtatott, sajat tervezésli elemekkel Kkiviteleztiik. Ezekbe csatlakoznak a
motorok, vezérlések és a szenzorok. Az iranyitds WiFi-s kommunikaciéval
lehetséges, melyet a robot egyik mikrovezérldje biztosit. Az iranyitas és a
megfigyelés, a sajat magunk altal fejlesztett weboldalakon toérténik. Ezek az
oldalak akkor aktivak, amikor a robot bekapcsolt allapotban van. A kezel6
feliileten tudjuk irdnyitani robotkarunkat, illetve annak elére meghatarozott
mozdulatsorait. Az autd 8 iranyba képes helyvaltoztatasra, illetve a motorok
sebessége is valtoztathat6. A szenzorokat a vonalkévetéshez és az {itkozés
elkeriiléséhez hasznaltuk fel. A folyamatok ellenérizhetésége érdekében
csinaltunk naplézast is, ahol lathatjuk a szenzorok jelenlegi értékeit sok mas
informacioval egyiitt. Ezekkel a tulajdonsagokkal szeretnénk egy tobb funkcids
robotot biztositani a megcélzott felhasznalék szamara. A projektet teljes
egészében ketten Kivitelezziik, azonban az anyagbeszerzéshez kaptunk
segitséget.

2.1. Mechanika

Az alkatrészeket az Autodesk Inventor Professional 2022-es programjaval
terveztiik. Miutan elkésziiltek az elemek, a CraftWare és a Cura programokkal
tettiik gyarthat6va. A nyomtatashoz mianyag fillamentet (PLA) hasznaltunk. A
robotban felhasznalt motorok bels6 fém attétellel rendelkeznek, igy nem kell
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aggédnunk rovid élettartamuk miatt. Az 1. dbran a 3D tervezd programban
késziilt és mellette a megvaldsitott modell lathatd.

1. abra: Multikar 2.0 robot
2.2. Elektronika

A robot belsé elektronikajat négy panel alkotja. Amelyben a fépanel vezérlési
és feldolgozoi feladatokat végez. Az infravords fényvisszaverddéses technikat
alkalmazé panel a vonal kovetesért felel. A tdp panel a megfelel6 védelmi,
toltési és aramellatasi célokat szolgalja. A mérési panel a segédenergia és a
beavatkozé szervek allapotat tovabbitja a mikrovezérl6knek. A tapellatasrol
tiz darab litium-ion akkumulator gondoskodik. A 2. 4bran a 2022 februarjaban
alkalmazott paneljeink lathatoéak.

2. abra: A panelek

2.3. Szoftver

Az itt felmeriil6 feladatokat harom mikrovezérlé latja el. Ezek fel
programozasa az Arduino IDE programjiban torténtek. A vezérl6egység az
elére megadottak koziil a legmegfelelébb WiFi halézathoz csatlakozik és a
beallitott porton létrehoz egy webszervert. A weboldalakat alapszint(
biztonsagi rendszerrel lattuk el. A robot forras kédja C++ nyelven irddott és
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HTML oldalakat is tartalmaz. A weboldalak asztali és mobil eszk6zokon
egyarant hasznalhatdak. A 3. abran a kezel6feliilet lathatd, ahol iranyitani lehet
a funkcidkat. A kovetkezd képen a napl6zasi weboldal 1athato, ahol a szenzorok
jellenlegi allapotat, illetve a kezel6 feliileten torténé valtoztatdsokat
figyelhetjiik meg.

Féoldal Naplézasioldal Kezeldfelulet Fajlok Kijelentkezés

|
E

%

§
i

i

3. abra: kezel6 feliilet

Féoldal Kezelofelulet Naplozasioldal Fajlok Kijelentkezés

4. abra: naplo6zasi oldal

3. Elért eredmények

Célunk, hogy ezen teriilletek valamelyikében innovaciét és megfeleld
konstrukciét mutathassunk be. Nagyban valtozott eredményeink
osszehasonlitasa az 1. tdblazatban lathaté. Versenyen két modell is el6adasunk
része lesz, hogy bemutathassuk robotunk gyarthatésagat. Az 5. abran 2022
februari helyzete lathaté ahol a bal oldali m{ik6dé képes, a jobb oldali pedig
gyartas alatt van.
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Visszanézheto tevékenység naplo

Toltottség visszajelzés

Szempontok 1.0 robot | 2.0 robot
Akkumulatorok kapacitasa 55,5Wh 92,5Wh
Toltési teljesitmény 2x5W 33,6W
Kar 6ssz tomege 1,2kg 0,74kg
Kar terhelhetésége ~20g ~300g
Kar hossza 412mm 260-310mm
Sajat panelek aranya az 6sszeshez
vi;zo:l)yitva ¢ 7% >8%
Szenzorok szama 3 12
Eldreprogramozott mozdulat sorok 2 9
Akkumulatorok cserélhetosége
Hardveres, szoftveres védelem
Alvo iizemmod Nincs Van

1. tablazat: 0sszehasonlitas

5. abra

14




Okos, flithet6 kutyatal
OFK

Nyolczas Aron
Felkészitd tandr: Rézsa Tamds
Verseghy Ferenc Gimndzium, 5000 Szolnok, Tisza park 1.

1. Bevezetés

Mult évben lett egy kutyank, és télen felmeriilt az a probléma, hogy amikor
odakinn fagy volt, a kutyank vize befagyott, ezért egy nap tobbszor is ki kellett
cserélni a vizét. Ennek a problémanak a megoldasa érdekében megnéztem,
hogy milyen flitott kutyatalakat lehet kapni, de egyik sem t{int megfelel6nek:
védtelen kabele volt vagy tul kicsi volt és a legtobb egyenesen a falbdl jovo
halézati fesziiltségrol iizemelt, amit mondani sem kell, hogy nem biztonsagos,
mert megraghatja a kutya. Ezért tigy dontottem, hogy készitek egyet.

2. Probléma megoldasanak menete

A célom az volt, hogy egy relativ kis fesziiltséggel m{ikddo - ez esetben 12 Volt
- ragastol minél jobban védett, allithaté hdmérsékletii és Google Assistant-en
keresztil vezérelhetd, koriilbeliil 2 literes okos itatotalat hozzak létre.

2.1. Atalfelépitése

A tal két f6 részbdl all: egy sima 1,8 literes acél tal és egy 3D nyomtatott
,vodor”, amiben az elektronika is helyet kapott. Az elkészitett munkadarab
miianyag részeit magam terveztem és készitettem el 3D-s nyomtatémmal. A
150 wattos IP67-es tapegység a projekt aramellatasat biztositja. A talat és a
tapegységet 1,5mm?-es vezetékek kotik Ossze. A vezetékek egy fém
gégecs6ben vannak elhelyezve, ez ragas elleni védelmet is biztosit és
hajlékonyabb, mint a sima m{ianyag gégecso.

1. abra: A tal keresztmetszete a CAD programbol

2.2. Biztonsag és viz elleni védekezés

Az itat6tal é161ény részére, szabadtéri hasznalatra késziilt. Ugy kellett mindent
megterveznem, hogy a lehetd legbiztonsagosabb és a legvizallobb legyen.
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Ennek érdekében egy hobiztositékot helyeztem el a talon, ami 77 C° elérése
esetén leolvad, ezaltal az egész talnak az aramellatasat megszakitja. Viszont ez
alegvégsd védelem abban az esetben, ha a mikrokontroller vagy a h6érzékel6k
meghibasodnanak. Viz ellen tdbbfajta védelmet is hasznaltam: TPU-b6l 3D
nyomtatott gumigyir(t helyeztem a fém tal és a mlianyag rész kozé, amit 15
csavar tart Osszenyomva, IP67-es tapegység, tomszelence hasznalata és
végsdsorban a miianyag részek és a NYAK lapok bevonasa akril lakkal.

2. dbra: A kész tal tapegységével

2.3. Az elektronika

Eredetileg a tal tudott volna fiiteni és hiiteni egy Peltier-elem segitségével, de
ezt tesztelése utdn nem taldltam j6 megoldasnak, mivel aktiv hiités kell az
elemnek, ha hiiteni akarunk vele, ezt pedig nehéz lett volna kivitelezni gy,
hogy a tal vizhatlan maradjon. Ezért egy 1), 100Wattos huzalellenallast
hasznaltam f{itésnek.

Ahhoz, hogy teljesen kihaszndljam a fiitéelememet, nagyobb
aramerosség sziikséges 12 Volt esetén, mint 230 Voltnal. Ezért olyan eszkdzt
kellett hasznalni a flit6elem Kki-bekapcsolasara, ami ezt a terhelést elbirja.
El6sz6r egy relében gondolkoztam, de megbizhatébbnak gondoltam egy
tranzisztort. Ezért egy régi tapegységbdl szarmazo IGBT-vel probalkoztam, de
ez még ugy is tdlsdgosan melegedett, hogy hévezetd ragasztéval volt
raragasztva a fém talra. Azért, mert tdl nagy volt bekapcsolt allapotban az
ellenallasa 10 Amperen majdnem 10 Wattnyi h6t képzett, emiatt lecseréltem
egy kis ellenallasi MOSFET-re, ami pedig annyira j6 valasztas volt, hogy még
hiitéborda sem Kkellett ra a disszipalédd hé elvezetéséhez. Korilbelil 0,15
Wattnyi energia a h6veszteség, igy nem csak hiivosebbé tette, hanem jobb lett
a hatasfoka is a rendszernek.
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Mikrokontrollernek egy Esp8266-os NodeMCU-t hasznaltam, mivel
elérhet6 és olcso volt. Egy gond viszont akadt vele: csak egy darab analég
bemenete van, kozvetleniil csak egy darab h6érzékel6t lehet hozzacsatolni, ezt
a problémat ugy oldottam meg, hogy egy kiilon modulon 1év6 héérzékel6t
hasznaltam, aminek a lényege az volt, hogyha a hdémérséklet elér egy
potenciométerrel beallithato értéket, akkor a kimenete magas lesz, egyébként
pedig alacsony. Ez lehet6vé tette, hogy egy digitalis bemenettel hasznaljam a
h6érzékel6t. Ezzel még egy probléma merilt fel. A modul csak 5 Volton
miik6dik, mikézben az Esp8266 3,3 volton, de ezt két ellenallassal meg lehetett
oldani (R8, R7). Mivel a mikrokontroller 3,3 Volton dolgozik, ezért nem lett
volna képes bekapcsolni a MOSFET-et, ezért egy vezérl6t (U1) hasznaltam,
hogy 12 Volton kapcsolhassam a tranzisztorom. Az 5 Voltot egy olyan step-
down modul biztositja, aminek kozds negativ pélusa van a bemenetén és
kimenetén.

vee

Hobiztositék || F1 M1
15A77°C 250V LM2596-BREAKOUT Fltéelem hoérzékeld modul

= VIN+ VOUT+ ;HSV 5] A0

Step-down modul GND

LM2596-BreakOut +5V 2 SO

Tapegység — Vv vour- |2 U2
e Esp8266 NodeMCU
3v3 D Vin 5V

GND GND GND
TX RSTH—

GND MOSFET Vezérlé o enl—

FlitGellenallas

l=)
o
ESP8266
NODE MCU V2
o]
=
o

at D3 SD3

IRF1324PBF D2 RSV

N csatornds MOSFET D1 RSV
—bo A0

GND Mikrokontroller

GND

3. dbra: Az aramkor

2.4. A program és a tal miikodése

Bekapcsolaskor a mikrokontroller felcsatlakozik a kédjaban megadott Wifi
halézatra és szinkronizalja magat az AdafruitlO-n taldlhaté feedek értékeivel.
Osszesen 4 darab feedbdl ketté bemenet, itt mi adjuk meg az értékét, kettd
kimenet, ami visszajelzést ad az eszkozrél. A feedeknek az a feladata, hogy a
flitést ki-bekapcsolja, a kivant hdmérséklet beallitsa (0-25C° tartomanyban
allithatd), valamint a jelenlegi homérséklet és f(itGtest allapotanak jelzése
(kap-e aramot vagy nem). A mikrokontroller méri a viz és a fiit6elem
hémérsékletét. A viz mérése esetén megnézi a héérzékelének az ellenallasat,
majd a Steinhart-Hart (1) egyenlettel kiszdmitja a h6mérsékletét.
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Ennek lehetnek kilengései, ezért 10 db mérés értékét atlagolja. A
flitbelem hémérsékletét egy kiillon aramkor méri, ha onnan magas jelet kap,
akkor a flit6elem atlépte a megengedett h6mérséklethatart. Majd eldonti, hogy
bekapcsolja-e a fiit6testet 4 db kritérium alapjan: ha a viz h6mérséklete kisebb,
mint a megadott hémérséklet és a maximum hémérséklet (25C°), ha a flitéelem
a megadott maximum hémérséklet alatt van és ha a fiités be van kapcsolva,
akkor a fiitéelem kap aramot, ha ebbdl csak egy is hamis, akkor nem kap
aramot. A jelenlegi hdmérséklet értékét és a flitdtest allapotat ezutan feltolti a
feedekbe. Ez minden 30-adik esetben torténik meg, hogy ne érje el a feltoltési
korlatot. Ezutan a feedek olvasasatol a folyamat eldlrdl vjra elkezdédik és
addig tart, amig le nem allitjuk. A feedek értékeit pedig nem csak az Adafruit
weboldalardél tudjuk frissiteni, hanem IFTTT segitségével a Google Assistant-
en keresztiil akar a hangunkkal is meg tudjuk ket adni. Sajnos ezt hasznalva
mi nem tudunk értékeket lekérdezni az asszisztensen keresztiil, de cserében
ez a megoldas egész konnyen hordozhaté, nem kell még egy kiilon
kisszamitogépet (Pl: Raspberry Pi) haszndlni hozza, hogy kezelje az
asszisztenst. Igy viszont visszajelzésként csak annyit tudunk kapni, hogy
elérte-e a kivant hémérsékletet a tal.

%: A + B = In(R) + C+In(R)3 (1)

3. Elért eredmények

Tavaly az els6 fagyok bekdszontével meriilt fel a kutydnk vize
hémérsékletének  fagypont felett tartasdnak igénye. Esztétikus,
érintésvédelmileg biztonsagos és okos-flithet6 kutyatalat sikertlt
elkészitenem. Az els§ munkadarab miikodésének praktikus megvalésitasa
tobb hoénapig tartott. Széleskorli haszndlata lehetséges, a mintadarab
elkésziilte utan ,hazi megvalésitasban” 1-2 nap alatt elkészithet6.

18



IAQ BOX
BOT

Nagy Benedek
Felkészit6 tandr: Harangozo Zsolt
BMSZC Blathy Otto Titusz Informatikai Technikum, 1032 Budapest, Bécsi ut 134.

1. Bevezetés

A BMSZC Blathy Otté Titusz Informatikai Technikum diadkja vagyok, és
tanulmanyaimhoz kapcsoléddéan, 2 éve jelentds érdekl6dést ébresztettek
bennem a beagyazott rendszerek, azon beliil is az alacsony energiafogyasztasu
IoT rendszerek. Belépé szintli projektjeim utan, mint példaul egy teljesen
onellato kiiltéri h6mérd, amelynek adatait ezen projektem is hasznalja, illetve
egy  ultratakarékos talajnedvesség-mérs, ugy  dontdttem, hogy
tapasztalataimat felhasznalva belekezdek eddigi legnagyobb projektembe.

Még ma is, a fogyasztdi piacon korbenézve, a legtobb levegdmindség-
mérd eszkéz LCD vagy LED Kkijelz6t hasznal, mindezt meglehetGsen magas
aron. A LED Kkijelz6k esetében ez esztétikus megjelenést biztosit, viszont
cserébe az eszkoz csak interakcié hatasara, vagy halézati tapellatassal, vagy
rovid tlizemidével képes mikodni. Erre terveztem egy megoldast a
projektemmel.

2. Probléma megoldasanak menete

A projektem céljat még 2021 nyaran talaltam ki. Egy, a piacon akkor még nem
elérhetd, ultratakarékos levegdmin6ség-mérdt kezdtem el tervezni. Legfébb
elemeként E-Ink technolégiaval, amely aramellatas nélkiil is képes kijelezni a
rairt adatokat, nem igényel hattérvilagitast, és er6s kornyezeti fények esetén is
probléma nélkil olvashaté. Tovabbi elénye az én megoldasomnak az ESP-NOW
alapd, energiatakarékos felh6 szinkronizacié, amely markafiiggetlen
integraciot biztosit okosotthon rendszerekbe.

2.1. Tervezés

Az alkatrészek kivalasztasa utan az egyszeriibb Osszeszerelés és a
megbizhatébb csatlakozasok érdekében megterveztem (1. abra) és
megrendeltem az egyedi PCB-met az alkatrészekkel egyfitt.

Az alkatrészek megérkezése utdn megkezd6dhetett a projekt hazanak
a 3D modellezése, amelynél egy magneses rogzitérendszert terveztem a
kijelz6hoz és a napelemhez is, utébbi esetében a magnesek biztositjak az
elektromos csatlakozast is a konnyt szerelhet6ség érdekében. Ezenfeliil kiilon
figyelmet forditottam a projekt esztétikus megjelenésére és az akkupakk
izolaciojara.
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1. abra: A PCB aramKkori rajza

2.2. 3D nyomtatas

Mivel beltéri hasznalatra szant eszkdznek terveztem, lehet6ségem nyilt dekor
miianyagok hasznalatara, igy farészecskéket tartalmazé és fehér PLA filament
mellett dontdttem. A fa filamentnek és par szeletelési beallitdsnak
koszonhet6en a doboznak fa illata és érdes texturaja lett.

2.3. Osszeszerelés
A f6bb alkatrészek és indoklas a kivalasztasukra:
e 4x18650 3400mah li-ion akku ,biztonsagos talnyomaskezelés”.
e 5V 250mah napelem ,maximum realis méret”.
e PCB ,egyszertiibb, biztonsagosabb csatlakozasok, kompaktsag”.
o D1 mini v4.0 ESP8266 wifi modul és csatlakoz6 shield

»gazdasagos, és megoldja az SMD csatlakozdk forrasztasat”.
o HT7833 linedris fesziiltségszabalyozé ,minimalis passziv

fogyasztas és alacsony drop-out fesziiltség”.
o TP4056 litium toltésvezérl6 és DWO1A akkuvédd chip,
,elengedhetetlen a nagykapacitast akkupakk miatt”.

BME 680, h6mérséklet-, paratartalom-, 1égnyomas- és gazszenzor.

2.9inch E-Ink kijelz6 ,takarékos, szép, modern”.

A csatlakoz6 shield 10 tlis SH1.0 csatlakoz6t hasznal, amelynek
kiilonbozik a kiosztasa az E-Papir 8 tlis PH2.0 csatlakoz6jatol, igy azt megfeleld
krimpel6 fogé hianyaban kész kabelek keresztbe forrasztasaval oldottam meg.
A PCB-n sziikség volt egy tovabbi felhtizé ellenallds bekotésére, amely
szerencsére konny( médositas volt az extra csatlakozdsoknak kdszoénhet6en.
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2.4. Programozas

1AQ BOX

|AQ BRIDGE

Csatlakozas
Wifi-hez

lgen ). ké 6 Teljes E-papir
inicializécid

Csatlakozas
‘Wil-hez

Teljes E-papir Reset nélkili E- Boot logé Csatlakozds
inicializacio papir inicializacio kijelzése az Adafiuit 10-hoz

Csatiakozds
az Adafiuit |0-hoz

BME 680 szenzor
inicializdlésa

Online adaipk olvasdsa

Adatok kiildése a BRIDGE $zémjal

Adatok mentése a felndbe

‘Szenzor, akkumulator és
online adatok kijelzése

2. abra: A programkadd folyamatabraja

A kéd (2. abra) lényege az energiatakarékossadg és az annak
megvaldsitasdhoz sziikséges deepsleep. Az IAQ BOX csak minden 6. futas
alkalmaval szinkronizal az IAQ BRIDGE-el, amely a kapcsolatot biztositja az
internethez, igy tobbek kozott az ilyenkor letoltott kiiltéri adatokat is el kell
tarolni a processzor RAM-jan kiviil, mivel az térlédik minden egyes deepsleep
és reset alkalmaval. A modulban taldlhaté RTC modul memoridja nem kapcsol
ki, igy tokéletes megoldast nyujt a problémara.
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3. Elért eredmények
A palyamunka (3. és 4. abra) elért eredményei:
e egyedileg tervezett PCB és 3D nyomtatott haz,
¢ napelemes toltés, kell6 fény mellett mikézben az eszkoz alszik,
e energiatakarékos aramellatas a lineéaris fesziiltség szabalyz6 altal,
e takarékos lizemelés deepsleep-el és automatikus ébresztéssel,
e adatok mentése és olvasdsa RTC memoriabdl,
e alland6 adatmegjelenités E-Ink kijelzének kdszonhetben,
e energiatakarékos felh6 szinkronizacié és okosotthon-integracié ESP-
NOW és egy Gateway-ként funkcionalé masik ESP8266 altal,
e konny vezérlés és adatvizualizacié Adafruit 10 hasznalataval,
e gazdasagosan elkészithetd és markafiiggetlen.

3. dbra: Az elkésziilt elektronika

4. abra: Az elkésziilt palyamunka
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Xnano és Xos
EMRLD
Bdlint Olivér
Felkészit6 tandr: Varga Zsuzsanna
Budapesti Osztrdk Iskola, 1126 Budapest, Orbdnhegyi ut 39-45

1. Bevezetés

2021-ben elkezdtem épiteni sajat szamitégép markamat, az EMRLD-ot, mivel
hianyt latok az olyan cégekben, akik biztonsagos Open Source alapu
rendszereket és gépeket gyartananak, amik az atlag felhasznaléknak és
professziondlisnak is egyszer(i haszndalatot biztosit. Léteznek mar olyan cégek,
amik Open Source gépeket és operaciés rendszereket gyartanak, de nincs
kohézi6 a hardware és a software dizajn kozt, tal fragmentaltak a programok,
és csak egy nagyon szlik felhasznal6i kort céloznak meg. Ezzel szemben az
EMRLD nagy hangsulyt fektet a dizajnba és torekedik arra, hogy az altalunk
fejlesztett operacidos rendszer, az Xos, az atlag felhasznalénak is egy
hasznalhaté opcid legyen.

2. Problémak és azoknak megoldasainak a menete

A célom az EMRLD-al az, hogy nyitott rendszereket épitsek, amelyek
egyszerlien hasznalhatoak, esztétikusak és barmely “Okoszisztémaba”
beillenek. Nagy hangsulyt fektettek a kompatibilitadsra és az Gjrahasznositasra.
Az altalam latott problémak a mostani rendszerekben az a bezartsag,
fejleszthetetlenség, kdrnyezetszennyezés és a biztonsag hianya. A rendszerek
mint a Windows vagy a Mac csak sajat appokat enged meg futtatni, a
fejleszt6knek portolniuk kell a programokat, a felhasznalénak meg fejtorést
okoz, ha egy altala hasznalt applikidcié nem érhet6 el a rendszeren. Az Xos
képes Linux, Windows, web és Android appok futtatasara, ami hala egy sajat
fejlesztésti applikaciénak egy gombnyomasra letdlthetd és mar hasznalhatd is.
Felhasznal6k a legnagyobb app-valaszték koziil valogathatnak, fejlesztéknek
pedig nem kell még egy platformra fejleszteni, mert kompatibilis a tébbivel.
Modern szamitogépek a bezartsdg mellett nem fejleszthet6ek. Nem lehet
vasarlas utan tobb memoriat vagy akar hattértarat sem hozzaadni késébb. Ha
az ember 1 év utan rajon, hogy kellett volna a nagyobb ram opci6, akkor se tud
mit tenni, vagy elviseli, hogy annyi van amennyit vett, vagy vehet egy masik
gépet. A hattértar pedig mar felhdborit6. Hogy ha valakinek nem elég a 256GB
egy id6 utdn, és szeretne tobbet az hurcolhat magaval egy kiils6 meghajtot.
Szerintem ez igy nincs rendben, éppen ezért az EMRLD gépekben, ahogy az
Xnanoban is bévithetd a memoria, a hattértar és cserélhetd a vezeték nélkiili
adapter is. Ezzel az élettartamuk az Xnanonak példaul akar tobb mint 10 évre
is kitolhaté. Es mivel szamomra a kornyezetvédelem és az tjrahasznositas
nagyon fontos, ezért szempont volt a tervezésnél ez is. Ha vessziik az atlag
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felhasznalot, aki 4 évente vesz egy Uj gépet, akkor 4 évente igazabdl mondhatni
kidob egy miikddd és hasznalhaté szamitogépet. Tegytk fel, hogy eladja, és
valaki még 3 évet kicsikar bel6le, de mar a bd&vithetelenség miatt nem
hasznélhat6, ezért kidobja. Tehat 7 év egy computer élettartama. De mi
torténik ha mondjuk egy Xnano-t vasarol valaki? Bvithetsége miatt legalabb
6 évig tudja hasznalni els6 gazdaja, és ezek utan visszahozhatja az EMRLD-hoz,
ha mar valéban kell neki egy djabb gép. Itt a modularis designnak hala
Ujrahasznositjuk a gép nagy részét, és az alaplapot példaul egy kioszk-
rendszerbe felhasznaljuk, ahol feltehetdleg legaldbb még 5-6 évet lehet
haszndlni. Ezzel a modszerrel kevesebb gépet kell gyartani és ritka
nyersanyagokat felélni, mivel a gépek akdr masfél évtizedig korforgasban
maradhatnak. A kornyezetvédelem és nyitottsdg mellett egy fontos
ismertetdjele az EMRLD altal készitett programoknak és szamitégépeknek az
a biztonsag. Szamomra nagyon fontos, hogy ha irok egy programot, az tartsa
tiszteletben a felhasznalok maganéletét, és ne lehessen kiskapu tdmadasok
esetén. Az Xos Linux alapjainak koszonhet6en pontosan ezt garantalja.
Virusokt6l mentes biztonsagos és szabad platformot, ahol az emberek agg6das
nélkiil alkothatnak hatartalanul. A Windows operacids rendszerek egyszeriien
lehetnek virusosak, és sok fejtorést tud ez okozni. A Mac, amir6l az a tévhit
terjedt el, hogy nem érheti tdmadas racafol erre, és egyre veszélyesebb
platformma valik. Mivel Eur6paban lathatéan né az igény a Linux szer(i, Open
Source operacios rendszerek hasznalatdra, ezért nem kérdés, hogy egy, az
eddigieknél jobban hasznalhat6é ilyen rendszer, mint az Xos, ami még
kompatibilis tobb rendszerrel is, szélesebb korben felhasznalokra fog talalni.
Amiben nagyban eltér az EMRLD mas Open Source-al foglalkoz6 cégektél az a
fragmentacié és az iranyelv. Sok nyilt forraskéda programnak tobb mint szaz
féle verzidja talalhaté meg az interneten, mert aki egy 0j funkciét akart
belerakni, ahelyett hogy az eredeti program fejleszt6ivel konzultalt volna, csak
csinalt egy kiilén agat a programbdl. Van olyan eset, amikor ez jo is lehet, de
alltalaban ez atlathatatlanna és nehezen fejleszthet6vé teszi a programokat. Az
EMRLD ezzel szemben amellett, hogy Open Source programokat ad ki, azt fogja
tdmogatni, hogy egy jol m{ik6dd verzidt tartsanak font, és ne 10 elfogadhatét.
Ezzel koncentralni lehet az Open Source fejleszték erejét, és hatékonyan lehet
fejleszteni. Még egy ismertetdje a nyilt forrdsi programoknak az az
univerzalitds. Mindent lefed6 programokat akarnak fejleszteni, mert
mindenkinek mas az igénye, és ez azt eredményezi, hogy egy mindenre csak
elfogadhaté megoldast kindlnak. Az én elképzelésem szerint, kell egy erés
irdnyelv az Open Source fejlesztések mogé, amivel iranyitani lehet, hogy az
adott program abban a dologban, amire hasznalni fogjak, kival6 legyen és ne
az 6sszesben csupdn tlirheté.
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3. Elért eredmények

Programozasban mar volt kordbbi rutinom, amikor nekidlltam Xnano
tervezésének, de CAD szoftverekkel még nem dolgoztam, és keveset tudtam a
gyartasi procedurakrol is. Sok tanulds és almatlan éjszaka utdn viszont
elkészitettem egy olyan designt, ami egyszerilien és takarékosan gyarthatd,
mindezek mellett esztétikus, és beleillik a legtobb helyiségbe. A tervezésbe
relativ gyorsan belejottem, de a gyartasokrol val6 tudasom hianya miatt tobb
nehézség eldtt alltam. Elsé iteracidjaban még forgacsolassal kialakitott hazat
terveztem az Xnanonak, de ez nem valami kdrnyezetbarat megoldas, és ehhez
a géphez nem is ill6. Sok gondolkodas utan megalmodtam, hogy hogyan tudom
tiilkrozni a projekt lizenetét a kiils6ben. Ekkor jott létre az atlatszo akril
lapokkal k6zbezart kiilseje az Xnanonak ami az 1.a) dbran lathato.

a) Xnano géphaz alaplap nélkiil b) fémov

1. abra: Xnano géphaz alaplap nélkiil és a legles6 fémov, ami elkésziilt

A dizajn tikrozi az atlathatosagot és letisztultsagot, ezek mellett a
géphazat nagyon hatékony és kornyezetbarat modszerekkel lehet gyartani, és
mivel a 3D-fajlok elérhetéek ingyenesen a weboldalamon, ezért barki akar le
tud egy ilyet gyartani. Ha valaki 3D nyomtatékkal szeret dolgozni, az tud akar
nyomtatni sajat maganak egyedi géphazakat. A dizajn 3 f6 elembdl all: kettd
fedlap ami atlatszo viztiszta akrilbol van, és egy sik rozsdamentes acél lapbol
Osszehajtott fém kozéprészbol. 8 tavtartd és 4 csavar segitségével az alaplap a
két akrillap kozé foghato, és egy strapabiro, robosztus gépet kapunk. Egy
nagyon erds és érzelemmel teli pont a megvaldsitasban, az az volt, amikor
atvettem az elkésziilt fém kozéprészeket (lasd a 1.b) dbran). Ekkor realizaltam,
hogy az ut6ébbi 5 hénap sok munkajanak volt értelme. Ekkor éreztem igazan
azt, hogy készitettem valamit, én egyediil. Kézben tartani és 6sszerakni az els6
Xnanot egy hatalmas élmény volt. Folyton az jart a fejemben, hogy mindezt
egyes egyediil csindltam, és eljutottam egészen idaig, hogy a kezemben
tarthatom.

Miota a 1.b) dbran lathaté fot6 késziilt 6sszeraktam a teljes gépet, és
gbézerdvel dolgozok az operaciés rendszer, az Xos-en. Minden nap az Xos-t
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hasznalom, és igy aktivan tudom fejleszteni és javitani. Erzem, ha valami nem
jo, vagy még torédést igényel. Jelen pillanatban ott tartok, hogy mindossze 5
masodperc alatt boot-ol be, laptopokon, amik Windows 10-el 3,5 éra alatt
lemeriltek az Xos 6-7 0ras lizemiddt biztosit. Web Alkalmazasokat, amit
altalaban bongészén keresztiil ériink el, mint a Gmail vagy a Google Docs nativ
alkalmazasként tudom hasznalni, és emellett Windows applikaciokat is
hasznalok nap mint nap, példaul a Fusion 360-at, amiben tervezem a jovébeli
EMRLD gépeket. Jelen allas szerint az Xos egy 16GB memoriaval ellatott Xnano-
n 50 program futisa, egy Blender renderelés és 400 bongészdéablak
nyitvatartasa kozben még képes egy virtualis gépet futtatni barmiféle lassulas
nélkil. Ez mar az a szint, amit a célkozonség, vagyis professzionalisok és
poweruserek elvarnak. Osszefoglalva eddigi eredményeim: Megtervezett és
legyartott, sorozatgyartasra is optimalizalt Xnano gépeknek a 15 évre
elkészitett Ujrahasznositasi és ujrafelhasznalasi tervezete; Xos operacids
rendszer: Kezel6i feliilet kinézete és ergonoémidja elkészitése; teljesitmény és
hatékonysag optimalizalasa; kompatibilitds szdmos Windows programmal és
850 millié web-alkalmazassal; a projekt weboldaldnak a fejlesztése.

Az Xos fejlesztése soran mindenképpen szempont volt, hogy
esztétikusan kielégitd legyen, és kezelése egyszerti és intuitiv legyen. Sokan azt
gondoljak, hogy az Xos célk6zonsége (professzionalisok, prosumerek) nem
igénylik az egyszer( felhasznaléi feliiletet. Ezzel szemben az ilyen felhasznalék
sem akarnak bajlédni a mindennapi dolgokkal. Appok letoltése, bongészés és
fajlkeresés mind olyan dolog, amiben ezek a felhasznalék is preferaljak az
egyszerl kezel6i feliiletet. A kezelGi feliilet nagy része mar hala a Gnome-
desktopnak mar készen volt, nekem a preferencidk szerint kellett atalakitanom
és a fent felsorolt applikaciékat/programokat megirnom. A 2. dbran lehet latni,
hogy holt tart esztétikailag az Xos.

] gl D 5vw@

Eveo~*~AEL, Biou P80 ¢ BDREGT:

2. abra: Xos Desktop beta
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Csotorés-jelzo rendszer
Pipeline

Székely Marcell
Felkészit6 tandr: Horvdth-Varga Péter
Kempelen Farkas Gimnadzium, 1223 Budapest K6zgazddsz u. 9-11.

1. Bevezetés

Ma minden lakéhazban, irodaban, gyarban és egyéb intézményben jellemzden
van Kiépitett vizhalézat. Egy varatlan cs6torés esetén akar komoly karok is
keletkezhetnek az épiiletben, az elektromos berendezésekben vagy a
berendezési targyakban. Rosszabb esetben egy épiilet hosszabb idére is
lakhatatlanna valhat vagy egy irodat csak korlatozottan tudnak hasznalni a
helyreallitasok ideje alatt. J6l lathato tehat, hogy egy csétorés milyen mértéki
karokat okozhat - én ezen karok mérséklésére vagy kikiiszobolésére szeretnék
megoldast nyujtani.

A probléma megoldasara egy olyan eszkdzt terveztem, ami id6ében
jelezni tudja a varatlanul megnoévekedett vizfogyasztast, igy ezzel minimalisra
csokkentve egy esetleges cs6torés okozta karokat. Az egyik célnak azt tliztem
ki, hogy ezt a rendszert barki egyszer(en, szakember segitsége nélkiil is tudja
telepiteni, ehhez ne kelljen megbontania a vizvezetékrendszert. A masik célom
pedig az volt, hogy egy cs6torést minden eseteben jelezzen, a téves riasztasok
minimalizaldsa mellett. Ezeken tulmenden egy olyan internetes feliilet
elkészitését is terveztem, melyen keresztiil a felhasznal6 konnyen, barhonnan
elérheti az eszkozt, hogy tavolrdl is elvégezhessen rajta beallitasokat, vagy
megtekinthesse az eszkoz allapotat.

Ahogy irtam, egy egyszerlien, a vizrendszerre megbontas nélkiil
beszerelhet6 eszkozt terveztem. Ehhez az kellett, hogy kiviilrél meg lehessen
allapitani, hogy egy csében folyik-e a viz vagy sem. Erre a célra léteznek
ultrahangos dramlasmérdk, viszont ezek ara igen magas, emiatt egy masik
mérési mddszert kellett alkalmaznom. Egy vizvezetékre erdsitett mikrofonnal
a mért frekvencidkbdl nagy biztonsaggal meg lehet hatarozni, hogy éppen
aramlik-e viz, s6t még akar azt is, hogy milyen intenziven. Azzal a tovabbi céllal
is készitettem ezt a prototipust, hogy a késébbiekben felhasznalhaté legyen
mas problémak megoldasara is (pl. jellemz6 hangfrekvenciat kibocsaté eszkoz
vizsgalatara és hiba-el6rejelzésére).

2. Probléma megoldasanak menete

7 7z

A megoldas els6 allomasa a felhasznalt eszkdzok kivalasztasa volt. A szenzor
adatainak gytjtésére és feldolgozasara egy STM32 Nucleo-144-es panelt
valasztottam melyen egy 32 bites ARM Cortex M4-es MCU miikddik, amit C-ben
programoztam. A 32 bites mikrokontrollerre azért volt sziikségem, mert a
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nagy mennyiségli hanganyag feldolgozasahoz és tarolasahoz nagy szamitasi és
tarolasi kapacitas sziikséges. A hang felvételére pedig egy Adafruit digitalis
mikrofont alkalmaztam. Ezen kiviil sziikségem volt még egy wifi kiegészitdre,
mert igy nem Kkell Ethernet kabelt kivezetékelni az eszk6zhoéz, igy még
egyszerlibben felszerelhet6vé valik. Az eszkozok 0Osszeszerelése utan
kezd6édhetett el a programozas.

A kihelyezett eszkozon felill még fejlesztenem kellett egy olyan
szolgaltatast is, melyhez az eszkoz képes kapcsolédni és a feldolgozott
adatokat felkiildeni. Ezen feliil ennek a szolgaltatdsnak a feladata a beérkezé
adatok alapjan dontést hozni és riasztasi eseményeket kivaltani. Szintén ez a
komponens Dbiztositia a webes konfiguriciés feliiletet is. Ennek a
szolgaltatasnak a futtatasara Amazon felhdszolgaltatast valasztottam (AWS),
mivel ezzel tudtam a leggyorsabban megoldani a feladatot.

2.1. Adatok fogadasa, feldolgozasa a mikrokontrolleren

Els6 1épésnek a mikrofonroél 12S protokollon keresztiil be kellett olvasnom az
adatokat. Ezek utan kovetkezett a hang frekvencidjanak kiszamoldasa, hiszen a
frekvenciabdl tudunk kovetkeztetni a folyadék aramlasara. A mikrofonbdl a
hang az id6 fliggvényében érkezik, ebbdl viszont még nem lehet tudni a hang
frekvenciait. Erre kellett alkalmaznom az FFT algoritmust. Ez egy bonyolult
matematikai miivelet, amivel kiszamolhatjuk a bejové hang frekvenciait.

2 és 15 Hz-es hullam osszeadva 1q3 FFT
30000 -
12 1
20000 10 4
10000 - 08
0 g
0.6 1
-10000 -
0.4 -
—20000 -
0.2 1
—30000 -
001~
0 5000 10000 15000 0 10 20
Ido Frekvencia

1. abra: FFT és szinusz hullam

Az 1. abrat Pythonban példanak generdltam 2 Hz-es és 15 Hz-es
szinusz hulldim 0sszegébdl, erre pedig elvégeztem az FFT-t. A jobb oldali
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grafikon két kiugrasa 2 Hz-nél és 15 Hz-nél van, igy mutatja meg a két
frekvenciat, amibdl az elsé hullam Aall.

Az FFT alkalmazdasat el6szor nem a valds hanganyagon teszteltem,
hanem generaltam szinusz hullimokat, melyekre elvégeztem az FFT-t. Amikor
a generdlt hulldimnak megfelel6 frekvencidt kaptam eredményiil
bebizonyosodott az algoritmus helyessége.

2.2. Az adatok kiértékelése és tarolasa

A FFT szamitds utdn a frekvencia adatokat ki kell értékelni. Minden
vizvezetéknek mas hangja van, igy el6szér muszaj egy kalibraciét végezni az
eszkozon. A folyamatot a webes feliileten lehet elinditani. A kalibraci6 utan a
rendszer megjegyzi, hogy melyik frekvenciatartomanyban kell figyelni a
kiugrast, igy mindig tudni fogja, hogy mikor folyik a viz az adott vezetéken. Az
id6soros vizaramlasi adatokat (hogy mikor folyik vagy nem folyik a viz)
Amazon EC2-ben futé InfluxDB adatbazisban tarolom. Az eszkoéz wifi
kapcsolaton keresztiil jelentkezik fel a felh6be és rendszeresen kiildi a
telemetriai adatokat. Ezeket az adatokat folyamatosan figyelni kell, hogy
idében értesiteni tudjuk a felhasznalét egy csOtorésrél. Erre a célra egy
Python-ban irt Lambda fiiggvényt hoztam létre, mely aktivalasat egy litemez6
valtja ki.
2.3. Riasztasi események kezelése

A beérkezé adatokbdl, a beadllitott paraméterek alapjan az alkalmazas
algoritmikus megoldassal dontést hoz, hogy sziikség van-e riasztasi esemény
kivaltasara. Amennyiben a felhasznaldt értesiteni kell, az alkalmazas ezt
emailen és SMS lizeneten keresztiil hajtja végre. Email és SMS kiildésére kiilsé
szolgalatasokat vettem igénybe (AWS SES, Seeme SMS)

2.4. Webes feliilet fejlesztése

Egy Amazon CloudFront altal kiszolgalt webes feliiletet is kellett fejlesztenem,
hogy a felhasznal6k konnyen hozzaférjenek az eszkoz beallitasaihoz. A feliilet
hatterét egy Pythonban irt Rest API adja, ami szintén Lamdaként fut Amazonon
beliil. A felhasznal6 adatait és bedllitdsait Amazon DynamoDB-ben tarolom,
ahonnan ezeket a kitelepitett eszkoz leszinkronizalhatja maganak.

A feliiletrd]l lehet a hang konfiguraciét elinditani, bedllitani az
értesitendd emailt és telefonszamot, ezen kivil a riasztasokat is testre lehet
szabni.

3. Elért eredmények

A kitlizott célok szerint sikeriilt elérnem, hogy az eszkéz minden esetben
érzékelni tudja, ha egy vezetéken viz folyik keresztiil. Az internetes fellileten
be lehet allitani riasztasokat, példaul idékorlatot kiilén napszakra vagy akar
konkrét napra is, amikor, ha a beallitott paraméternél hosszabb ideig folyik a
viz akkor értesiti a rendszer a felhasznal6t. Emellett az értesités madjat is meg
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lehet adni, hogy emailben vagy SMS-ben is jelezzen. A rendszer igy nagy
megbizhatdsaggal tudja a felhasznal6t értesiteni egy adott vizvezeték
hibajarol. Ezzel a médszerrel minden nagyobb kart ki lehet kiiszob6lni, ahol
egy adott vizvezetékben nem folyamatosan dramlik a viz.

Az eszkoz arra még nem alkalmas, hogy egy irodahaz f6 vizvezetékére
felszereljiik, hiszen nagy valoszinliséggel ott mindig folyamatos
folyadékaramlas a sok felhasznalé miatt, igy ott egy algoritmikus rendszer nem
tudna jol mikodni. Id6tullépésnél valdszinlileg mindig téves riasztasok
érkeznének az egyfolytdban aramlé viz miatt, bar egy éjszakai csétorés
érzékelésére a rendszer itt is alkalmas lenne, mivel akkor mar nem
tartézkodnak sokan az épiiletben, igy nem lenne alland6 vizfogyasztas.
Jovdbeli tervem, hogy az algoritmikus mddszert gépi tanulasra cseréljem, igy
az eszkoz megtanulng, hogy adott id6ben egy vezetéken mennyire folyik a viz.
Ebb6l anomalidkat keresve kovetkeztetne, hogy a szokasostdl eltérd a
vizhasznalat, ilyen esetben pedig riasztast kiildene.

Jelenleg az eszkdz 6 felhasznalasi teriiletei a lakéhazak
vizvezetékrendszere, vagy nagyobb létesitmények kiilonallé kisebb részei,
példaul egy konyha vagy mosdé. Ezeken a teriileteken a bemutatott rendszer
sikeresen alkalmazhato a jelent6s anyagi karokat okoz6 lehetséges cs6torések
jelzésére.
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wSnake halézat
ThatNetworkGuy

Mikulds Péter Marcell
Felkészité tandr: Hagymdsi Gyula
DSZC Mechwart Andrds Gépipari és Informatikai Technikum,
4025 Debrecen, Széchenyi u. 58.

1. Bevezetés

A technologia fejlédésének és az IoT okoseszkozok egyre nagyobb
népszerliségének Kkoszonhet6en elengedhetetlenné valnak ezeket az
eszkozoket Osszekapcsolé halézatok. Ezek az eszkozok okosotthonoktél
egészen az ipar kiilonboz6 teriiletein jelen vannak, és gyakran kritikus
rendszerek részeit képzik.

A cél egy olyan halézat és eszkozkészlet megvaldsitasa, amely
alkalmas ezen eszkozok kozotti kommunikacié biztonsagos és hatékony
megvaldsitasara, mikdozben megdrzi az alacsony koltségli kiépitést, és
skalazhatosagot.

2. Probléma megoldasanak menete

2.1. Halozat elméleti felépitése

A wSnake halézat alapelemeit képezi egy szerver szolgaltatas, hozzaférési
pontok (AP-k) és a végberendezések (Kliensek). Az eszkozok kozotti
kommunikacié sajat fejlesztés(i protokollal torténik, ami az OSI modell 2. és 3.
rétegét 6tvozi. Az adatfolyamot tobb, kisebb részre bontja és részletekben
tovabbitja.

Szerver szolgaltatas

A wSnake elemeit egy Windows vagy Linux rendszeren futé szerver
alkalmazas fogja 6ssze. Minden tovabbitott csomag a szerverre érkezik be, ami
tovabbitja a megfelel§ Gtvonal felé. Miikddés kozben a szolgaltatas a forgalom
alapjan folyamatosan tanul, hogy a legjobb és leggyorsabb utvonalon
tovabbitsa a csomagokat.

A szerver szolgaltatds C# programnyelven késziilt egy, a 2. abran
lathaté konzolos alkalmazas keretein beliil.

Hozzaférési pontok (AP-Kk)

A hozzaférési pontok kulcsfontossagu szerepet toltenek be. A vezeték
nélkiili végberendezések ilyen hozzaférési pontokon keresztiil kapcsolédnak a
szerverhez és egymashoz. Ezek a pontok mar meglévd Ethernet halézatokon
keresztiil kapcsolédnak a szerver szolgaltatashoz. Egy halézathoz korlatlan
szamu hozzaférési pont kapcsolodhat. Az AP-k szoftvere Pythonban késziilt.
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Windows kliens Egyéb szolgaltatas kliens
1. abra: Halo6zat felépitése

server Main
ip address 10.0.1.3
ip port 28794 - - -
max connections 20
max queue 10 - - - -
start - -
enable -

] running on IP and port communicating with ” clients | console
| default route:

show route X ho
Socket index © client type AccessPoint accessible at 10.0.1.25@ with wSnake address 1@
Socket index 1 client type WindowsClient accessible at 10.0.1.30 with wSnake address 25

3. abra: Windows grafikus kliens alkalmazas a haldzat tesztelésére
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Végberendezések (Kliensek)

A végberendezések kozé tartoznak azon I[oT eszkozok, vagy
programok, amik a hal6zatot hasznaljak. Kliensek lehetnek vezeték nélkiili
eszk6zok (ebben az esetben sziikség van egy fentebb emlitett AP-ra), vagy
svezetékesek”, amikor mar meglévé Ethernet halézaton kapcsolédnak
kozvetlen a szerverhez. A 3. dbran lathat6 egy Windows wSnake Kkliens.

2.2. Haldzat hardveres megvalositasa

Hardveres tervezésre és Kivitelezésre els6sorban az AP-k felépitéséhez volt
sziikség. Fontos szempont volt az ellenall6 képesség, ezért az AP hardverei egy
kiiltéri villanyszerelési dobozban foglalt helyet (mely a 4. 4bran lathaté), ezzel
[P67 szabvanynak megfelel6 védelmet biztositva a komponenseknek.

Nieesetlakozd Adatkapcsolat

VS

5. dbra: Hozzaférési pont csatlakozoi
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Az AP-n két GX16 vizallé csatlakozoé feliilet lett elhelyezve, melyek
hasznalaton kiviili helyzetekre vizzar6 sapkaval rendelkeznek. A csatlakozd
feliilet az 5. 4bran lathaté6. Tapfesziiltségként 8V és 40V kozotti egyendramra,
és minimum 500mA bemeneti aramerdsségre van sziikség a stabil
miikodéshez. Az adatkapcsolati csatlakoz6 egyelére egy 10/100 Ethernet
vonalat, és egy 3.3V UART Debug vonalat foglal magaban (b&vitémodulokkal
az UART vonal levalthat6 barmilyen kivant szabvanyt alkalmazo vonalra).

3. Elért eredmények

A hal6zat elemei sikeresen kapcsolddnak, és miikddik a csomagtovabbitas. A
szerver kiillonbséget tesz kliensek és AP-k kozott. A halézaton tovabbitott
csomagok forrdsa alapjan tanul a szerver, hogy melyik eszk6z melyik taton
elérhet6, ennek megfelel6en a legrovidebb uton kiildi felé a csomagokat.
Emellett forras- és célcim alapjan sziir6k allithaték be, hogy melyik csomag
merre mehet, vagy honnan johet.

A szerver szolgiltatas futtathat6 Windows és Linux operacids
rendszereken egyarant. Futas kozben a klienseket tobb szalon kezeli, ezaltal
kihasznalva a tobb magos és tobb processzoros rendszereket.

A wSnake fejlesztése dllandéan folyamatban van, sorra 4j funkciékkal
és elemekkel gazdagodik. Tervek szerint a legkozelebbi fejlesztésekként a
kovetkezd elemek épiilnek be:

Végponttél végpontig tarté titkositds AES  szabvannyal,
konfiguralhatéan 128, 192 és 256 bites kulcsméretekkel.

Hardveres gyorsitas beépitése a titkositott adatok visszafejtéséhez a
hozzaférési pontokba, és opciondlisan kliens [oT eszkozokbe.

Hozzaférési pont sajat nyomtatott Aramkori lapjanak megtervezése, és
legyartasa alacsonyabb koltség és joval kisebb méret elérése érdekében.

Hozzaférési pontok szoftverének tavoli frissitése, a hatékonyabb futas
érdekében attérés C++ programnyelvre.

Webes kliens, mely egy script importalasaval lehet6vé teszi
weboldalak kézvetlen csatlakozasat a halézathoz.
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Alfa sugarzas kvalitativ és kvantitativ vizsgalata

alpha
Fdbidn Gergd, Igndt Péter, Szabé Gergely Imre
Felkészité tandr: Fegyver Imre
Huszdr Gdl Gimndzium, 4030 Debrecen, Didszegi it 21.

1. Bevezetés

A radioaktiv anyagok kiils6 behatds vagy energiaforras nélkiil energiat
hordozé sugarzast bocsatanak ki. A radioaktiv sugarzas veszélyes az emberi
szervezetre, ugyanakkor sokszor meg kell mérni adott helyeken a sugarzas
erdsségét. Ezért érdemes a méréseket robot segitségével elvégezni. Mi ezt
tettiik kicsiben. Az alfa sugarzds kimutathaté kameraval, mert az alfa
részecskék a kamera receptoraiba csapddva elmozditjak annak toltéseit, ezzel
a kijelzén fehérre szineznek 1-1 pixelt. A sugarzas erdssége egy adott idén
beliil megjelend fehér pixelek szamabdl lathato.

2. Probléma megoldasanak menete

Csapatunk az alfa sugarzas kvalitativ és kvantitativ vizsgalatat tlizte ki célul.
Egyrészt lathatova akartuk tenni” a radioaktiv sugarzast kamera segitségével,
masrészt szamitégépes programmal szadmszeriien ki akartuk mutatni, hogy a
sugarzas intenzitasa csokken a tavolsag novekedésével.

2.1. Hardver

A hardver egy dobozbdl, monitorbdl, mini szamitégépbdl all. (2.abra) A doboz
elkészitéséhez els6nek is szétszereltiink egy régi kis nyomtatdét a benne 1évé
fejmozgaté mechanikaért, ehhez rogzitettiink egy Lego ev3 motort, amivel
mozgatni lehet a szijat és ezen keresztiil a radioaktiv targy tartojat. Erre azért
volt sziikség, hogy a sugarforrast kozeliteni, és tavolitani lehessen a kameratol.

A kamera és a radioaktiv targy tavolsaganak méréséhez ultrahang
szenzort akartunk hasznalni, de az aluminium doboz miatt valtoztatnunk
kellett a terviinkén. Ugyanis a vas kivételével a fémek jobban verik vissza az
ultrahangot, ami megzavarja a mérést. Ezért a motor fokszamoléjara biztuk a
tavolsagmérést. Probalgatassal megnéztiik, hany fokot kell forduljon a motor
ahhoz, hogy a radioaktiv anyag tartéja kb. 1 cm-t k6zeledjen a kamera felé, és
az igy kapott értéket hasznaltuk a programban a tavolsag kiszamitasahoz.
Fontos megjegyezni, hogy a Lego robot nem alkalmas a pontos mozgatasra,
mérésekre; jelen kisérletben néha 1-1 milliméter hibakat ejtett.

A nyomtatéfejmozgaté  mechanikdt  beleragasztottuk  egy
szerel6dobozba, amit elsotétithetére készitettiik. Hiszen a mérést csak sotét
kameraképpel lehet végezni, hogy alfa-sugarzas okozta fehér felvillanasok
elkiilonithet6k legyenek a tobbi pixeltél. A radioaktiv targy betevését ugy
oldottuk meg, hogy a doboz oldalat levehet6vé tettiik.
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A szerelédobozba belehelyeztiink egy EV3 lego téglat, amit
hozzakotottiink a dobozon kiviili mini szamitégéphez. A tégla miikodés kdzben
vilagit, ezért leragasztottuk fekete szigetel 6 szalaggal. A kamerat egy csipesszel
rogzitettiik, az Osszecsiptetett fémes részeket pedig egy papirdarabbal
valasztottuk el egymastoél, nehogy roévidzarlatot okozzon. A kész eszkdz
fényképe az 1. abran lathato.

2.2. Szoftver

A program a mérések elvégzésére egy adott ideig a kamera képérdl a fehér
pixeleket megszamolja és eltarolja a koordinataikat. Az eltarolt koordinatak
segitségével pedig egy képben Osszesiti az Osszes felvillanast és kiilonb6z6
szinekkel teszi lathatéva a felvillandsok mennyiségét. Ezeket a képeket el is
lehet menteni. A mérések elkészitése utan a program egy listaban mutatja meg
az eredményeket (fehér pixelek szama, id6tartam, tavolsag). A programbol
vezérelhetd az ev3 motor (a szamitogép és az ev3 kozott USB kapcsolatra van
sziikség), amivel a targy tavolsdgat lehet allitani és allithaté a mérési
id6tartam, fényérzékenység is. A program képe a 2. dbran lathaté.

2.3. Kisérlet

Végig latatlanban dolgoztunk a projekten. A munkank kiprobalasahoz el kellett
menjiink a Debreceni Egyetem Fizika Karara, ahol fizikusok feliigyelete mellett
kisérletezhettiink ThB-vel szennyezett targgyal. A térium B izotép béta
sugarzast bocsatki, de leanyelemei alfat, és mi ezt észleltiik. Ahogy a radioaktiv
targy bekertilt a helyére, rogton latszodtak a felvillanasok. A mérések el6tt az
eszkozrol késziilt fénykép a 3. 4bran lathaté. A radioaktiv targy a doboz bal
oldalan a csipesszel rogzitett tarcsan van.

A kamera tesztelése utan indulhattak a mérések. El6szor csak par
masodpercig figyelte a program a becsap6dasokat, de ugy irrelevans
eredményeket kaptunk. Tehat attértiink a hosszabb idejii mérésekre. Kézben
megnéztik a programkészitette dsszesitd képeket, amik jol sikeriiltek. A 30
masodperces méréseknél (1. tablazat) megvaldsult a célunk. A fél perc alatt
torténé 131db felvillanast 6sszesitd kép a 4. dbran lathaté.

3. Elért eredmények

Oriiltiink, hogy eredményesen zarult a tébb hénapos munkéank: elsé
prébalkozasra latszodtak a felvillandsok a kameraképen és a program is
tokéletesen miikodott. Az eredmények kimutatjak, hogy a sugarzas intenzitasa
csokken a tavolsag novekedésével. A 30mp-es mérések adatait az 1. tablazat
tartalmazza.

Bebizonyitottuk, hogy egy kamerdval ki lehet mutatni az alfa
sugarzast, ezt a szemléltetémaddot oktatasi célra is fel lehet hasznalni. Emellett,
mint ahogy a bevezetésben is emlitettiik fontos lehet a sugarzasmérést
robottal elvégezni olyan helyeken, ahol a mérés az emberi egészségre veszélyt
jelenthet.
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1. abra: alfa sugarzast vizsgal6 doboz beliilrdl

5l Alfa sugdrzas mérés

- [m} X
Logtech HD Webcal +

Az EV3 csatlzkoztatva van

Tavolsag: 0.5 Pixelek: 328id5: 30
Tavolsag: 0.5 Pixelek: 412id5: 30
Tavolsag: 15 Picelek: 131id5: 30

MERES INDITASA

Bars | Tavosag:d  Jobbra
MEEnEmE) Erecmények Grafikus
Ernekenység ] . Kielzése Gsszegzés

Eredménvek mentése
Ev3 csatlakoztatva

2. abra: A program miikodés kozben

3. dbra: A mérések elo6tt az eszkozrol készitett fénykép

37



4, abra: Osszesit6 kép

tavolsag fehérpixelszam
0,5cm 328db
0,5cm 412db
1,5cm 131db
2,5cm 23db
2,5cm 24db
3,5cm 7db

1. tablazat: mérési adatok
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LEGO X-Y plotter — Elon’s Plotter

Team Elon

Kiss Lorant, Szarvas Szildrd, Tulipdn Nandor
Felkészits tandr: Arva Sdndor
BSZC Kézgazdasdgi Technikum, 4200 HajduszoboszId, Génczy Pal utca 17.

1. Bevezetés

Az otletlink abbdl ered, hogy az altalaban draga, nehezen megfizethet6é X-Y
plottereket egy szélesebb korben elérhetd formaban kivitelezziik. Mig szamos
plotter kit érhet6 el, ezeket nehezen lehet 0sszeépiteni és beilizemelni. A
legnagyobb hibaja szerintiink ezeknek az X-Y plottereknek az, hogy ha
barmilyen problémaja akad a szerkezetnek, akkor az nehezen javithat6. Ennek
egyik oka, hogy minden ilyen plotter mashogy épiil fel mind hardverileg, mind
pedig szoftverileg. A problémanak az egyetlen megoldasa az, ha visszakiildjiik
a gyartonak, aki remélhetéleg meg tudja javitani, vagy ki tudja cserélni.
Raadasul mindez majdnem annyiba keriil, mint maga a gép.

Minderre a megoldast egy fizikailag és szoftverileg egyszeriibb
kialakitasu plotterben lattuk. Mivel az egész szerkezet nagyon egyszerti, igy
viszonylag konny atalakitani kisebb vagy éppen nagyobb feliiletekre is. Ennek
oka, hogy semmilyen csisz6 vagy gorg6é csapagyat nem tartalmaz, igy
szerkezete roppant egyszerti.

2. Probléma megoldasanak menete

Kitlizott célunk egy olyan plotter létrehozasa volt, melyet egy konnyen
megérthet6 LEGO rendszer segitségével valdsithat meg barki. A szoftver
elkészitéséhez a Python nevili programozasi nyelvet hasznaltuk, mivel a Python
nyelve az egyetlen nyelv, melyet tAmogat a LEGO rendszer.

2.1. Hardver

Els6nek a hardvert raktuk 6ssze. E16szor is szlikséglink volt egy stabil feliiletre,
amin a robot dolgozni fog. Az egésznek a fizikai alapja egy djrahasznositott
butorlap, egy szintén hulladék anyagbol épitett kihajthaté l1abbal. Erre lett
felcsavarozva a két motor, és az egészet iranyité LEGO EV3 okos tégla. A plotter
az 1. abran lathato.

A nagyobb nyomaték és pontossag érdekében 1:5-h6z aranyu lassito
fogaskerekeket szereltiink a motorokra. Ezaltal a nyomaték az otszorosére
novekedett, ahogy a pontossaguk is, azaz 6tddére csokkent a minimalisan
fordithaté szog. Kétféle rajzeszkozt allitottunk 6ssze, melyeket egy-egy szervo
motor iranyit. Komplex mechanikai rendszereken keresztiil a motor forgatd
erejét a megfelelé irdnyba forditva létrehoztuk a rajzeszkozoket felemeld
mechanizmusokat. Ez a 3. dbran lathato.

39



Mindemellett komoly fejtorést okozott a helyes sulyelosztas
kialakitasa is. A vezetékek csavarodasa és a motor stlya altal okozott kiilonféle
nemkivanatos eréhatasok ellensulyozasa érdekében tobb 6lomdarabot kellett
a platformok ala fiiggeszteni. Igy ennek koszonhetSen a szerszam minden
poziciéban fiigg6legesen all, és a rajzeszkoz mindig megfeleléen a papirhoz ér.

2.2. Szoftver

A szoftver Pythonban irddott. A projekt elején nem igazan tudtunk ezen a
nyelven programozni, mivel fé6ként C#-al foglalkoztunk eddig. Az els6
problémank a szoftver megirasakor az volt, hogy meg kellett hataroznunk egy
G-code-ot, mely az adott kép koordinatait adja meg. A G-code ugyszintén egy
programozasi nyelv, amit automatizalt szerszamgépek programozasara

hasznalnak.
Valtozé Leiras

A G parancsok mondjak meg a vezérlének, hogy milyen

G mozgast kell végrehajtania. (Pl. egyenes vonali mozgas, ivelt
mozgas balra vagy jobbra, kétetlen vonali mozgas, stb.)

X Az X tengely abszolut vagy novekményes helyzete.

Y Az Y tengely abszolut vagy novekményes pozicidja.
A 7 tengely abszolut vagy novekményes poziciéja. (Ebben az
esetben csak a toll felemelését, vagy lerakasat adja meg.)

I Meghatarozza az {v kozéppontjat az X tengelyen
a G02 vagy GO3 ivparancsoknadl, ez egy relativ koordinata.
Meghatarozza az 1{v koézéppontjat az Y tengelyen

J a G02 vagy GO3 ivparancsoknadl, ez egy relativ koordinata.

F Megadja a mozgasi sebességet. (A mi robotunk ezt az értéket
még nem haszndlja fel.)

1. tablazat: A G-code legfontosabb valtozoi

A G-code-ot egy Inkscape nevli programbél vektorkép alapjan
exportaljuk ki. A robot beolvassa ezt a fajt, majd darabokra szedve kiilon-kiilon
valtozékba tarolja le.

3. Elért eredmények

Hosszas prébalkozasok sorozata utdn végiil sikeriilt helyes mozgésra birnunk
a robotot. Nagyjabél harom A/3-as lap mindkét oldaldnak betelitése, és tobb
szaz programfuttatas utan végiil 1étrejottek az elsé értelmes rajzok. Példaul
el6szor egy hazikéval kezdtiink, amit sokadjara sikeriilt lerajzolni. Miutan a
fajlt beolvastuk, a programot az egyenes vonali mozgassal folytattuk. Ahogy
az a 2. dbra a) pontjaban lathat6, mar ez is komoly problémakat okozott.

J6 néhany hét fejlesztgetés utan lassan sikeriilt ezt némileg miikodésre
birni. A 2. dbra b) része mar egy haziké kezdetleges képét mutatja. Itt még a
pozicionalds sem miikodott helyesen. Valamilyen okbdl kifolyolag a haziké
ablaka és ajtaja nagyjabdl megfelelGen 1étrejott, viszont a falak és a tetd mar
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https://en-m-wikipedia-org.translate.goog/wiki/Speeds_and_feeds?_x_tr_sl=en&_x_tr_tl=hu&_x_tr_hl=hu&_x_tr_pto=sc#Feed_rate

teljesen eltlint. A 2. abra c) képén jol lathatd, hogy minddsszesen néhany hét
fejlesztés utan a szerkezet mar sikeresen eléri a kivant pontokat, viszont a
vonalak még nem egyenesek. Ez a két motor nem megfelel6 sebessége miatt
torténhetett meg. Rdadasul a program azon részében, ahol ez ellen kiszamitjuk
a sebességet, pont forditva adtuk meg nekik a sziikséges értékeket, igy még
rosszabba téve a problémat. Erre persze nagyjabdl négy hét kinszenvedés és
fejtorés utan jottiink ra. Ezen sok id6 munkajanak gytimélcse lathaté a 2. abra
d) részén lathaté: a hazik6 mar egyenes, megfelel6 iranyu és méreti
vonalakbol all, de itt a toll felemelése még nem miikodott.

A 3. dbran lathat6 a két rajzeszkoz felemelt és lerakott pozicidban.
Ezzel csak akkor foglalkoztunk, amikor mar miikodott az egyenes vonal
rajzolasa.

2. abra: A haz rajz fejlédése.
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3. abra: A két rajzeszkoz felemelve és leengedve.

Az ivelt mozgassal folytattuk. Ez még nehezebb volt, mint az egyenes,
mivel sokkal tobb szamitast kellett végrehajtanunk. Ez még fejlesztés alatt all,
de mdr értiink el sikereket. Példaul feltoltottiink neki egy kor alakd rajzot, amit
nagyjdbdl kor alakban rajzolt meg.

~

.

4. abra: Elsé6 felismerhet6 emberi rajz prébalkozasunk.

A 4. dbran lathatd, hogy sok probélkozas utan sikeriilt el8szor az
emberi fej kor vonalat megrajzolnia a robotnak. Utdna az arc és a kéz
megrajzolasaval foglalkozott a robot, ami a 4. abran lathatd, hogy nem
pontosan sikertilt neki. Ennél a rajzndl atallitottuk a robotot, hogy az ivelt
mozgast is egyenesként hajtsa végre, hogy helyesen miikodjon.

Jovobeli fejlesztési terviink az ivelt mozgas helyes miikddésre birasa,
valamint mas rajzeszkozok elkészitése is. Emellett még a program esetleg
beolvashatna az 1. tdblazatban lathatd F valtozot a G-code-bdl, igy az megadna
neki a sebességet is. Gondolkodunk még egy feedback rendszer kiépitésén is
ami képes visszajelezni a robot rajzold fej pozicidjat), de ez persze még a jovo
zenéje. A robot miikddése a kovetkezd videdban 1athaté: Link!

L https://www.youtube.com/watch?v=wqsAgvHgAls
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Kockagytijto (irkuka
UrKukdk

Joo Baldzs, Rozsds Zoltdn, Szabo Mdté
Felkészit6 tandr: Lang Agota
Berzsenyi Ddniel Evangélikus Gimndzium, 9400 Sopron Széchenyi tér 11.

1. Bevezetés: a probléma

1957-ig tiszta volt az ég felettiink. Ma kozel 8000 miihold kering a Fo6ld koriil,
ezeknek mintegy fele nem is lizemel mar, 6k jelentik az (irszemetet. Tekintve,
hogy ezek az lireszkdzok - korpalyajuk sugaratdl fiiggéen - tobb ezer m/s
sebességgel haladnak, ha iitkéznek valamivel, akkor a hatalmas mozgasi
energidjukbol kifolyélag kart tudnak tenni benne, még egy kisebb tomegili
darabka is. A technika fejlédésével a miliholdak mérete is csokkent. Manapsag
mar nano-,piko- s6t femtokockakrol (CubeSat) beszélhetiink, amelyek tomege
rendre kevesebb, mint 10 kg, 1 kg illetve 100 g. Ezek torténetesen nem jarulnak
hozza az (rszeméthez, hiszen alacsony palydn mozogva a légkor
kozegellendallasa folyamatosan fékezi 6ket, mig végiil belezuhannak a stiriibb
légkorbe és elégnek. Csakhogy ezzel elégetiink benniik sok olyan eszkozt,
amelyet Ujra lehetne hasznositani, pl. alapanyagokat kinyerni bel&lik.
Napjainkban egy aktualis probléma a chiphiany, de ha visszahoznank ezeket a
kockakat a Foldre, azzal a kdrnyezetvédelmet is tamogatnank.

Ezért probaltunk megtervezni egy lirkukat, amely 6sszegytijtené a mar
nem miik6dd kockakat és visszatérne veliikk a Foldre, majd ujbol begyiijté
koratra indulna.

2. Modelliink

A valédi tirkukanak a mérete és anyaga olyan kell, hogy legyen, hogy megérje
fell6ni, azaz minimum 20-30 kockdnak el kell benne férnie. Ezért mi
természetesen az Otletiink modelljét tudjuk csak megvaldsitani. Ennek
mozgatasa egy Ujabb valtozat feladata lesz, most a mandverezést nem
szemléltetjik.

2.1. A kuka miikodésének elve

Az {irkuka a fellévés utan raall egy olyan palyara, ahol altaldban a kockak is
keringenek. A rajta 1év6 - egy vagy tobb - tavolsagérzékel6 (pl. 1ézeres
szenzor) segitségével figyeli az el6tte 1évé teret. Ezek forognak is egy kisebb
tartomanyban (a haladasi iranytél szamitva 90 fokkal jobbra és balra). Ha
meghatarozott tavolsagon beliil észlel egy targyat, akkor megkdozeliti azt. Egy
képelemzd szoftver segitségével kideriti, hogy kockaval talalkozott-e. Ha igen,
akkor egy bizonyos tavolsagbdl megprébal radidkapcsolatba 1épni vele.
Amennyiben az valaszt kiild, akkor kikertlve azt, tovabbrepiil. Ha az els6
lizenetre nem jon valasz, még kétszer préobalkozik. Ha a kocka egyszer sem
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reagal, akkor megkezdi a begytjtését. Ehhez els6 1épésként atfordul abba az
irdnyba, amerre a kocka halad. Ezutan kitarul a hatuljan két ajt6. Az egyiken
egy LED-sor van fiigg6legesen, a masikon - a fényforrasokkal szemben -
fényérzékel6k. Amennyiben ez a fénykapu a kezdeti értékhez képest kevesebb
fényt érzékel (a fényerdsség értékeket 6sszeadva), akkor nagy valdszintiséggel
a kocka a két ajtd kozott van, igy azok lasst becsukddasa még beljebb tessékeli

a kockat.
Ha targyat
észlel, Megszolitas
megkozeliti
Ha‘lnincs Fénykapu
e figyel
ajtonyitas

1. abra: A miikodés lépései

Tavolsdgmérd
figyel

Ha csokken a
fényerd,
ajtozaras

2.2. Modelliink felépitése

A foldi Girkukank alapja egy papirdoboz, hogy az ajtok nyitasat-zarasat tudjuk
szemléltetni. Ezt a feladatot két szervomotor (nyitas) és egy LEGO-motor
(zarads) oldja meg. Ugyancsak egy szervomotor segitségével forgatjuk a
tavolsagérzékel6t, ami modelliinkdon egy ultrahang-szenzor. Ennek a
forgatéegységnek az épitésében is segitségiinkre voltak a Technics LEGO
elemei. 3 darab erds fényli LED-et illetve 3 fotoellenallast hungarocellbe
fartunk bele, majd a vezetékeknek is csatornat vajtunk. Ezutan az
,ajtészarnyakra” erdsitettiik, beliilre. A dobozban helyet kapott még egy csiga,
amire zaraskor feltekeredik a behuzé damil. Nyitaskor pedig a szervok egy
gumiszalat huznak meg.

[N\ Antenna
- Tavolsagmérd
\- szenzor

LED-sor

. Fényérzékeld
9 / szenzorok
.

Kitronik board

Szervé motor

ajtényitdshqz

2. dbra: A modell felépitése

2.3. Modelliink miik6dése 1épésenként

Mivel szerettiik volna a kockakkal valé6 kommunikaciot is szemléltetni, ezért a
legcélszeriibb vezérlé egységnek a Microbit tlint, ami rendelkezik radids
kapcsolattal. Mivel tobb szenzort és motort kell miikodtetnie, ezért egy
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3. abra: 1. 1épés - figyel és meglat

Kitronik board - kiegészité panelt is beszereztiink mellé. Programozasra a
Microbit grafikus programnyelvét hasznaltuk, beemelve az egyes
kibdvitéseket (pl. a panel, az ultrahangszenzor vagy a szervok kezelése).

Mivel egy viszonylag komplex rendszert probaltunk dsszerakni, ezért
a miikodés lépéseinek megfeleléen egy-egy részfeladatot oldottunk meg
egyszerre. Ezek tobbségéhez még nem alkalmaztuk a panelt, mert volt annyi
szabad pin az alap Microbiten is. Ezek el6szor a LED-ek és fényérzékelok
egylittes miikodésénél fogytak el, ekkor vetettiik be el6szor a panelt. A
tesztelés soran az érzékeldk altal mért adatokat kiirattuk, ha ezek alapjan
valami akcié volt (pl. meg kellett hivnia a kdvetkez6 1épéshez tartozo eljarast),
akkor annak a nevét irta ki (pl. nyitas). A meghivott eljarasok pedig a
Microbiten talalhaté gomb megnyomasara indultak. Mivel a LED-panelen a
Microbit egyszerre csak egy karaktert jelenit meg, ezért a képeken sajnos nem
latszik, hogy pontosan mit irt ki.

A kuka tetején elhelyezked6 UH-szenzor 10 fokonként elfordul a
szervomotor segitségével és minden helyzetben Kijelzi szamunkra a
tavolsagot. Ha elé helyeziink egy kockat a megadott tavolsagon beliil, akkor
kiirja, hogy ,Cube”.

Két t(rkocka-modelliink koziil az egyikben elhelyeztiink egy
Microbitet, rajta egy radidilizenetre varé programmal, mig a masik iires maradt
- 6 jelképezi a szemetet. A kukdnkba egy masik Microbit keriilt. Az ezen futd
program el8szor sorsol egy szamot, amit ki is jelez. Ezutan egy radidiizenetet
kiild ki és varja vissza ugyenezt a szamot a kockatél. Lathatd, hogy a kocka
megkapja ezt a szamot illetve az visszakeriil a kukdban 1évé Microbithez, aki
ezt egy OK-kal nyugtazza. Az lires kockatél azonban nem jon vissza valasz, igy
megkezddédik a begyiijtése, amire a tesztben a ,Nyitas” felirat utal. A program
itt fogja meghivni az azonos nevii fiiggvényt, ami 3.1épésben kinyitja az ajtokat.

4. abra: 2. 1épés - kommunikacio
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Az ajtok nyitdsa utdn - a teszt soran egy gombnyomasra -
felkapcsolédnak a LED-ek. A fénykapu mikodését ugy teszteltiik, hogy
kifrattuk a Microbit LED-paneljére a fotoellenallasok értékét és azok 6sszegét,
majd betettiik kozéjiik a kockat. Az igy lecsokkent fényer6 hatasara hivja meg
a program az ajték zarasat intézd fliggvényt.

5. 1épésben a Microbit egy relé kozbeiktatasaval inditja el a LEGO-
motort, ami egy damil segitségével behuzza az ajtokat.

3. Elért eredmények

Jelenleg ott tartunk, hogy miutan mindent betettiink a dobozba, abba mar a
begytijtend6 kocka nem fér bele. Ennek legf6bb oka, hogy tobb dramforrast kell
hasznalnunk. igy a kozeljovében nekilatunk megépiteni az Urkuka2.0-t, egy
nagyobb méret(i dobozban. Atgondoljuk a nyitas-zaras technikajat is, hatha
még kitaldlunk egy elegdnsabb megoldast. A szenzorok miik6dése és a LED-ek
felkapcsolasa valamint a kommunikaci6 rendben van.

6. abra: teledoboz
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Horvdth Baldzs Mildn, Mdrkus Marcell David, Szécsényi Mdté
Felkészitd tandr: Mészdros Robert
Kaposvdri SZC Nagyatadi Ady Endre Technikum és Gimndzium
7500 Nagyatdd, Dézsa Gyérgy u. 13.

1. Bevezetés

A koronavirus-jdirvany megvaltoztatta mindennapjainkat. Az oltasnak
koszonhet6en részben mar visszatért életiink a megszokott mederbe, azonban
a virus, és ezaltal a maszkviselés tovabbra is veliink maradt. Sokan nem vettél
fel a harmadik oltast, vagy egyaltalan nem olttattdk be magukat, igy Ok
tovabbra is veszélyben vannak. A maszkviselési szabalyok intézményenként
eltéréek, azonban ha kotelezé is maszkot hasznalni, ennek betartasat nehéz
ellendrizni. Ha belépéskor maszkot visel az illet6, nem jelenti, hogy néhany
perc mulva nem valik meg t6le, igy az intézményi tartézkodas soran is sziikkség
van az ellendérzésre. Ez azonban hatalmas emberi eréforrast igényelne, és
terhet réna az iskola alkalmazottjaira, akik igy nem tudnak egyéb feladataikat
ellatni.

A projekt ezt a problémat hivatott megoldani: egy robotot hoztunk
létre, ami 6ndlléan képes kozlekedni az iskola folyoséin, ellenérzi, hogy az
illet6 hord-e maszkot, és ha nem, akkor figyelmezteti a szabalyok betartasara.

2. Probléma megoldasanak menete

Projektiink célja egy egyszerl, felhasznalobarat, konnyen kezelhetd, és
koltséghatékony eszkéz megalkotasa volt. Az egyszeriliség érdekében
felhasznaltunk kész eszkozoket, de készitettiink sajat alkatrészeket is a
robothoz.

2.1. Hardveres felépités

A robot miikodése két f6 vonalon éplil fel: az egyik, hogy ellendrizziik a maszk
meglétét, és annak hidnya esetén figyelmeztetjiik az érintettet, a masik pedig a
robot automatikus kozlekedése. A maszkellendérzés viszonylag konnyen
megoldhaté: szlikség van egy kamerara, és egy miniszamit6gépre. Kameraként
egy mar nem hasznalhat6 laptop webkamerajat hasznaltuk, USB-n keresztiil
csatlakoztattuk a miniszamitégéphez. A miniszamitégép pedig egy Raspberry
Pi 3-as, Raspbian Lite operacids rendszerrel. A mozgaté6 elektronikat pedig a
Makeblock mBot adja, mely az ultrasonic szenzora segitségével tajékozédik. A
két épitéelem sziikség esetén képes soros kapcsolaton keresztiil
kommunikalni. Az eszk6éz aramellatasdért egy erre a célra 0Osszedllitott
kétcellas litium-ion akkupakk felel.
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2. abra: A robot prototipusa
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2.2. Szoftveres felépités

A robot mozgasaért felel6s mBot eszkdzon egy, a nyilt forraskéda gyari
firmware alapjan ir6dott sajat firmware fut, mely az Arduino IDE segitségével
készilt. Ez a firmware olyan modositasokat tartalmaz, mely optimalizdlja a
miikodést az ellatott feladathoz. A maszkviselés felismerését és az arra torténé
reakciot végz6 Raspberry Pi 3 a Raspbian operacios rendszert futtatja, melyen
az altalunk irt kod fut. A kéd Python nyelvben irédott, de az automatizaciéhoz
bash scripteket is haszndltunk. A kéd megirdsakor nyilt forraskédua
konyvtarakat is felhasznaltunk, ezek pontos listdja megtaldlhaté a Github
tarolonkon, mely az alabbi linken keresztiil érhet6 el:
https://github.com/tcgmilan/mbot-mask-detection

A maszkellendrzést gépi tanulas, mesterséges intelligencia
segitéségével oldottuk meg (TensorFlow).

2.3. Miikodés a gyakorlatban

A robot o6nalléan kozlekedik a folyosén, és pasztdzza az ott tartézkodo
személyeket. Amint észreveszi, hogy valaki nem hordja a maszkot,
hangjelzéssel (text-to-speech megoldas hasznalataval) széban figyelmezteti az
illet6t a szabalyok betartasara. A hangjelzések egy el6re definialt listabol
valasztédnak ki, minden figyelmeztetés szovegét véletlenszerlien valasztja
meg a késziilék. Az anomalidk elkeriilésének érdekében a maszkellen6rzés
némi késleltetéssel torténik, igy elkeriilhetd, hogy végtelen ciklusba keriiljon,
és ,beakadjon a robot lemeze”. Fejlesztési célunk, hogy valamely médon a
maszkot hordoékkal is interakcidba 1épjlink, és pozitiv megerésitést adjunk
szamukra cselekedetiik helyességét dijazva. Ezt példaul egy egyenként
cimezhetd LED-ekbdl allé6 matrixbdl kirajzolt szmajlival vinnénk véghez.

2.4. Kihivasok

Fontos volt, hogy a projektet igy valésitsuk meg, hogy az ne titk6zzén a GDPR-
ral. Mivel kameras megoldasrol beszéliink, ez szadmos adatvédelmi kérdést
felvet, és az eszkoz hasznalatat megneheziti, korlatozza, hogyha adatvédelmi
aggalyok adddnak vele kapcsolatban. Eppen ezért nem gyfjtiink személyes
adatokat, a maszkellen6rzés sordn kép nem Kkeriil rogzitésre. A robot nem
szankcionalja a maszkot nem viseld illet6t, csupan figyelmezteti, ezzel novelve
a komfort és biztonsagérzetet. Eles hasznalat esetén eleinte minden bizonnyal
meglepd, és a gyerekek szamdara érdekes lesz az eszkdz. Ez felveti annak a
kockazatat, hogy a ,tesztelésiik” sordn megvalnak a maszktél, illetve az
arcukhoz érnek fertétlenités nélkil, azonban a kezdeti izgatottsagot kovet6en
varhat6an hozzaszoknak majd.

3. Elért eredmények

A munka oroszlanrészével elkésziltiink: a maszkdetektalas, és az arra adott
reakcié miikodik, illetve a robot képes 6nalléan kozlekedni. A tesztek soran a
maszkviselés érzékelésével nem voltak gondok, ezt azonban a fényviszonyok
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és a kamera elhelyezkedése befolyasolhatja, ezzel kapcsolatosan vannak még
hatra tesztek. Eles kornyezetben még nem tudtuk tesztelni, de amint ez
megtorténik, az ebbdl szadrmaz6 tapasztalatok alapjan szeretnénk még
fejleszteni az eszkozt. A palyami jelenleg nem rendelkezik kiilsé burkolattal,
igy az informatikat kedvel6k szamara érdekesebb megjelenést biztosit, a
végleges késziiléknek azonban szeretnénk egy kiils6 boritast, mely nagyobb
biztonsagot és baratsagosabb megjelenést eredményez

50



I, siv 2022 [

Informatika szekcio

51



I 52202 [

52



Jarvis

The Avengers
Bdlint Maté
Felkészit6 tandr: Urbanné Jung Andrea

Szegedi Témérkény Istvdn Gimndzium, Mlvészeti Szakgimndzium és Technikum
6720 Szeged, Tomérkény utca 1.

1. Bevezetés

Jarvis egy Javdban irt virtudlis asszisztens. Egy virtudlis asszisztenssel
szemben alapvetd kovetelmény, hogy él6 széban adhassunk neki utasitast,
amit a program megért, és reagalni is tud ra. Altalaban olyan feladatokra
hasznaljak, amelyeket az emberek gyakran akarnak ismételni, de rendszeres
informéacioszerzésre is alkalmas. Az én virtudlis asszisztensem az aldbbi
feladatkorokre képes: id6- és datuminformaciok megszerzése, emlékeztetés,
zenelejatszas, iddjaras-jelentés illetve filmajanlas.

2. Probléma megoldasanak menete

2.1. Input, output

Az els6é és legfontosabb dolog az volt, hogy a mikrofon inputot Stringgé
konvertaljam. Ehhez a sphinx4 koényvtarat hasznaltam. A main metédusban
egy végtelen loopot inditok, hogy a hangot rogzithessem, majd ezt a
voiceCommand Stringben tarolom. Innentdl kezdve rengetek if, else
szerkezettel dontdm el, hogy mit is csindljon a program.

A masodik legfontosabb egy virtudlis asszisztens esetén, hogy
valaszolni tudjon. Mivel a program eredetileg privat felhasznalasra késziilt igy
nem TTS API-t hasznalok, hanem csak siman audi6fajlokat. A hangfajlok az
eredi 10S mobilapplikaciébdl vannak, de némelyik fajl nevét megvaltoztattam,
az egyszer(ibb haszndalat érdekében (pl. amikor azt kérdezem, hogy milyen nap
van ma). A valtozatossag kedvéért Jarvis nem mindig ugyan gy valaszol,
véletlenszeriien d6l el a megerdsités.

2.2. 1dé

A program parancsai koziil 6tnek kéze van az id6h6z. Hirom parancs a jelennel
kapcsolatos, mig a masik kett6 egyfajta emlékeztet6ként szolgal. Az els6 hdrom
megoldasahoz Calendar osztalyt haszndlva szerzem meg a parancsnak
megfelel6 adatokat, majd lejatszom az adatoknak megfelel§ hangfajlokat. Mivel
a,szamos” hangfajlok nullatél kilencig gy kezd6dnek, hogy nulla plusz a szam,
de a Calendar osztaly gy adja vissza, hogy csak szam, igy ellen6riznem kell a
Calendar-os String hosszat, hogy a j6 audiot jatszhassam le.

A triggered met6dus a reminder parancs szive, a felhasznal6 inputjat
felosztja a kettéspontoknal, majd kiszdmolja, hogy az idé amit beirtunk
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Osszesen hany masodperc. Ezutan a Timer és a TimerTask osztaly segitségével
a kiszamolt id6 ezerszeresével inditok egy idézit6t. (Ugyanis a schedule
metodus ezredmasodpercet var paraméterként.) Amikor az id6zitd lejar a
ReminderClass run metddusa keriil végrehajtasra. Az alarm parancs nagyon
hasonl6 a reminder-hoz. A megfelel6 masodpercet igy kapom meg, hogy a
varni kivant id6pont masodpercre konvertalt értékébdl kivonom a jelenlegi

idépont masodpercre konvertalt értékét.
2.3. Internet

A WebReader osztalyt arra hasznalom, hogy oldalak forraskédjat olvassam be,
illetve hogy ellendrizzem azt, hogy van-e internetje a felhasznalénak.
Amennyiben nincs, Jarvis szélni fog, majd kilép. Itt taldlhaté még a
giveTextBetween metddus is, amely az 1. dbran lathaté (plusz kétszer
feliilirva). Az alapkoncepci6 az, hogy a source Stringben megkeressiik a before
String els6 el6fordulasat, majd ehhez hozzaadjuk a before String hosszat. Ettdl
az integer értéktdl kezdjiik el keresni az aftert a source-ban. Ez az end integer.
Ezutan visszakiildjik a start és az end kozotti szoveget, agy, hogy a végén és
elején 1év6 felesleges space karaktereket is levagjuk a trim met6dus
segitségével.

public static String giveTextBetween(String source, String before, String after) {
int start = source.indexOf(before);
start += before.length();
int end = source.indexOf(after, start);
return source.substring(start, end).trim();

1. abra: A giveTextBetween metodus
2.4. Zenelejatszas

A play vagy a music parancsal zenét hallgathatunk. Mivel a music paramétert
elég, hogy tartalmazza (a jarvissal egyiitt persze) igy akar azt is mondhatom,
hogy ,jarvis, i want to listen to music” akkor is aktivalédni fog. Val6jaban a
parancs nem ez lesz, mivel a beallitdisokndl megadott szétar fajl nem
tartalmazza csak a ,jarvis” és a ,music” szét a mondatbdl, de azt a kett6t fel
fogja ismerni, tehat aktivalédni fog. A PlayGUI osztalyt az AWT Frame
osztalyb6l szarmaztatom és kiegészitem az ActionListener és a KeyListener
osztallyal, hogy a kattintast és az entert is tdimogassam. Osztalyvaltozoként
létrehozom a GUI-hoz sziikséges objektumokat, valtozékat, majd a
konstruktorban be is allitom O6ket. A playSong metdédus felel a link
megszerzéséért és megnyitasaért, ezt a gomb kattintadsaval, vagy az enter
lenyomasaval érhetjiik el. A textfieldben 1év§ Stringben kicserélem a székozt
egy plusz jelre, mivel a YouTube azt haszndlja szokdzként. Ezutdn a source
Stringben tarolom az oldal forraskédjat, ebben megkeresem a "/watch?v="és
az elsé idézdjel kozti Stringet. Ez a vided azonositdja, miutdn ez megvan,
megnyitom a linket a bongészdvel.
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2.5. Id6jaras

Jarvissal lekérhetjiik az aznapi Szegedi id6jaras jelentést is. Az adatokat az
id6kép honlapjardl szerzem meg a WebReader osztaly segitségével. E16szor is
el kell dontentink, hogy minusz fok van-e vagy sem, ezt agy tehetjiik meg
egyszerlien, hogy megnézziik, hogy a hdémérsékletet tartalmazd String
tartalmazza-e a ,-” jelet. Ezutan abban az esetben, ha szeles az id6, azt is
elmondja Jarvis, majd végiil a jelenlegi idGjarasra keriil a sor. Erre azért van
sziikség kiilon 1épésben, mert a napos id6 is lehet szeles, ugyanigy mint az
es0s, ezért mar az oldal is kiilon vette ezt a két dolgot.

2.6. Filmajanlo

A movies paranccsal megtekinthetjiik a legtijabb és legnézettebb filmek listajat.
Az id6jarashoz hasonléan itt is a WebReadert hasznalom. Az adatokat egy
kétdimenziods String tombben tarolom, amelynek az elsé dimenzi6jaban annyi
elem lehet, amennyi film van éppen az ajanlottak kozott. Ezt a szamot Regex-el
nyerem ki, és ez lesz az a szdm ami husszal megszorozva a Frame dinamikus
magassagat adja. A masodik dimenzidba a harom keriil, mivel egy filmhez
harom informaci6t akarok tenni. A while loopban megkezdédik az
adatkinyerés és feldolgozas folyamata. Ha az indexek kisebbek nullanal, az azt
jelenti, hogy elfogytak az Stringek a sourceban. A filmcim és a nyelvhez a
masodik abran lathat6 giveTextBetween-t haszndlom, a mindséghez pedig a
harmadik dbran lathatét. Ebben a metédusban azért hasznalok +2-t mert a
nyelv adat vége egy zar6 kacsacsorrel és egy idézbjellel végzédik, ami kettd
karakter. Ezutan a két karakter utan mar jon is a minéség. A loop végén Gjitom
az index valtozékat ugy, hogy az el6z6 index + 1-t8l Gjra elkezdem keresni a
keresendd Stringeket. A +1-gyel el6z6m meg azt, hogy 6nmagat érzékelje tjra.
Miutan a loop feldolgozta az adatokat és belepakolta a témbbe, a JTable osztaly
segitségével megjelenitem azt a felhasznaldnak.

public static String giveTextBetween(String source, String before, String after, int index) {
int start = index;
start += before.length();
int end = source.indexOf(after, start);
return source.substring(start, end).trim();

2. abra: A feliilirt giveTextBetween met6dus

public static String giveTextBetween(String source, int start, String after) {
start += 2;
int end = source.indexOf(after, start);
return source.substring(start, end).trim();

3. abra: A masodjara feliilirt giveTextBetween metédus
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3. Elért eredmények

Jarvis volt az els6 projektem ezaltal rengeteget fejlédtem az irasa kozben. Els6
sorban a Stringekkel dolgoztam, igy volt idém elsajatitani eme
karaktertomboknek a metédusgylijteményét és hasznalatat. Ezzel
parhuzamosan elsajatitottam az objektumorientalt programozas alapjait. A
kovetkezd egyik leghasznosabb tudas amit szereztem nem mas mint az
internetprogramozas. A legels6 verzidkban a JSoup HTML parsert hasznaltam,
majd szépen lassan attértem a JDK-ban talalhaté osztalyokra és a manudlis
adatsziirésre. Par olyan tudast is elsajatitottam, amely nem latszik a
programban. Ilyen példaul a tobbszali programozas. Az emlékeztet6khoz
eleinte a Runnable interfészt hasznaltam, de végiil taldltam egy jobb megoldast
a TimerTask osztadly segitségével, igy téve Jarvis stabilabba. Talan a
legfontosabb ismeret amit szereztem az nem mas mint a git. Mivel a projekt
kezdett egyre nagyobb lenni, és szerettem volna 4j dolgokkal kisérletezni, igy
elkeriilhetetlen volt egy verzidkezel6 megismerése és elsajatitasa. Jarvissal
rész vettem még a 17. Neumann, Nemzetkozi Tehetségkutaté Programtermék
Versenyen. Azoéta tobb hibat is kijavitottam, tobb ellen6rzés van és a
hémérséklet bemondasan kiviil a teljes id6jaras jelentés is tAmogatott. Jarvis
és a forraskodja az alabbi linken érhetd el

1 https://drive.google.com/file/d/1dpzPqq6RAFgSpsPCS3QMKmMfAXVgvPX0O/view?usp=sharing
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Kerikriell
Kerielit

Erdélian Zoltan, Kerekes Mdrk
Felkészité tandr: Molndr Zsolt
HSZC Ndvay Lajos Technikum és Kollégium, 6900 Makd, Posta utca 4-6.

1. Bevezetés

A matematika az egyik olyan tantargy, amit Ggy lehet a legkdénnyebben
megtanulni, ha gyakoroljuk a feladatokat, feladattipusokat. A tankdnyvek
egyes feladattipusokbdl elég hamar kifogynak, mivel ha sok feladat lenne
benne, elég vastag lenne a konyv. Az is el6fordulhat, hogy a tanar ad fel egy
feladatot, ahol az egyes adatok lehet tévesek és igy az egész szamitas
eredménye hibas lehet. Mi erre a problémdara prébaltunk egy megoldast
alkotni, a Kerikriell-t. A név az iskolank becenevébdl, a Keribdl, és egy masik,
matematikaval foglalkoz6 weboldal, az Akriell nevébdl allitottuk ossze.

2. A probléma megoldasanak menete

2.1. Programozasi nyelvek valasztasanak indoklasa

A programhoz HTML, CSS, illetve JavaScript nyelveket hasznaltunk, mivel egy
webalkalmazas konnyebben lesz elérhetd, mint egy asztali alkalmazas és akar
telefonon is lehet haszndlni, mivel a Bootstrap segitségével mindenféle
felbontasban megfeleléen tud megjelenni az oldal, igy nem kell 6ssze-vissza
gorgetni, meg nagyitani, vagy Kicsinyiteni az oldalt. A JavaScript segitségével
az oldal lényegét, a matematikai feladatok megvalositasat tudtuk megcsinalni.
A webalkalmazas hatékony elkészitéséhez a programot modularisan,
objektum orientadlt elvek alapjan készitettiik el, ezért is valasztottuk a
JavaScript-et. Ennek k6szonhet6en programot 3 {6 részre tudtuk bontani.

2.2. A program f6bb részei

Az MData-ban talalhatéak a feladattipusok témakorokre lebontva. Egy
objektum egy témakort foglal be és ezen beliil kiilonb6z6 nehézségi szintek
vannak. Nehézségi szinteken beliil vannak eltarolva a feladat modulok, amik
tartalmazzak a megjelenitendd cimet és feladatleirast, illetve az eredményt
kiszamol6 fiiggvényeket.

Az MUtils-ban talalhat6ak olyan kisebb dolgok, mint random egész,
vagy tort szam generdldsa, illetve random karakter generalds. Ugyanitt
talalhat6 a program MDebug része is, ami arra szolgal, hogy a tesztelést
egyszerilibbé tegye, és itt lehet példaul 4j feladatokat generalni a megadott
téma és nehézség alapjan, illetve a feladatok megoldasat is le lehet kérni.

Az MManage segitségével tudjuk kezelni az el6bb emlitett modulokat.
A program itt végzi el a feladatok generaldsat, értékelését és egyéb, a
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programhoz sziikséges dolgokat. Példaul itt keriil ellenérzésre a felhasznald
altal beirt eredmény, amit 6sszehasonlit a feladat eredményével. A feladatokat
az MManage modul mellett levé MTasks modulban kezeljiik, ahol a feladatokat
egy tombben taroljuk el, igy tobb feladatot le lehet generalni. A képen (1. dbra)
lathaté rész felel6s a kezdSlapért, amin a témakort ki lehet valasztani.

ntaliner );
container ument . getElementById(
container.innerText F
btn = document.qu
rowTemplate = d
em [
tow = rowTemplate.clone LA
newRow. queryselector( innerTex
for(difficulty MData[elem]) {
newBtn = btn
newBtn.innerText
1 ifficulty+
newBtn.setAttribute( i nay ( difficulty}’)™);
if(MData[elem][difficulty].length i
newRow.queryselector( p').appendChild(newBtn);

1
I
container.appendChild(newRow);

1. abra: A kod, ami a kezd6oldalért felelos

Kerikriel.io.hu
Azonossagok

konnyu  kozepes nehez

Geometria

konnyu  kozepes
Hatvanyok

o e e

2. abra: Kezdooldal
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2.3. A program felépitése

Az oldal felépitése nincs tulbonyolitva. Az egészhez csak 1 HTML f4jl kellett,
amihez a tartalmat a JavaScript-ben generalunk le. A HTML csak a vazat
biztositja. E16szor kiirja, hogy milyen témdak vannak, és onnan lehet maximum
4 nehézségi szint koziil valasztani a téma cime alatt levé gombokkal. Ahol nincs
egy adott nehézség, akkor az ahhoz tartozé gombot nem lehet megnyomni. Ez
a kovetkezéképpen néz ki: (2. abra)

A nehézség kivalasztasa utan a program alapértelmezetten legeneral
3 feladatot az adott nehézségbdl. A felhasznal6 ilyenkor be tudja irni a
megoldast a szam, vagy (egyenletek esetén) szoveges mezdbe, a , Kovetkezs”
gombbal tovabblépni a kovetkez6 feladatra és a ,Vissza” gombbal visszamenni
a témavalaszto feliiletre. A feladatok elvégzése utan a program kiirja, hogy a
feladatokbol mennyi lett helyesen megoldva, illetve kiirja szazalékos formaban
az értékelést is (3. abra).

Haromszég kerlilete

hehe segitseg

Egy hdromszég oldalainak hossza 8, 8 és 4 cm. Hany cm a kerllete? _ m
Eredmény
2 /3 pont

67%

Vissza

3. abra: (felso rész) Egy feladat (alsé rész) A feladatok kiértékelése
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ElmeSéma
csapatnév_végleges(1)mdsolata

Horvdth Gergely Zsolt
Felkészit6 tandr: Répdsné Babucs Hajnalka
BMSZC Neumann Janos Informatikai Technikum, 1144 Budapest, Kerepesi it 124.

1. Bevezetés

Biztos mindenki atélte mar azt az élményt, amikor eszébe jutott egy
vilagmegvalto otlet. Egy otlet, ami csak neki és csak akkor juthatott eszébe. Ezt
abban a pillanatban tokéletesen szavakba is tudta volna 6nteni. Csakhogy mire
eljutott odaig, hogy egy noteszhoz, illetve iréeszkdzhoz jusson és papirra tudja
vetni, addigra a ,heuréka” pillanatnak vége lett, az 6tlet pedig elszallt.

Erre a problémara kindl megoldast az ElmeSéma nevezeti applikacio.
Segitségével nem sziikséges tobbé hosszasan jegyzettombot keresni vagy a
megfeleld alkalmazast kutatni a telefonon, ha éppen megszallja az embert az
ihlet. Helyette gondolatainkat azonnal szavakba onthetjiik. Ezzel rengeteg otlet
menthet6 meg az enyészettdl és szamos gondolati folyamat leegyszertisithetd,
fejlesztheto.

2. Probléma megoldasanak menete

E problémakor megoldasara a legidealisabb formatumnak a mobilalkalmazas
tlint, hiszen az okostelefon szinte minden ember zsebében ott lapul. Ez
egyrészrol elényt jelent, hiszen igy nem sziikséges mas médiumok utan kutatni
egy otlet feljegyzéséhez. Masrészrél a mobiltelefon az egyénhez viszonyitott
altalanos kozelsége miatt lehet6évé teszi, hogy a tdobbi alternativanal
gyorsabban lehessen elkezdeni az otlet rogzitését, raadasul rugalmasabb és
valtozatosabb médokat is kinal erre.

2.1. Az ElmeSéma alkalmazas

Az applikacié kozéppontjaban az dtletek allnak. Eppen emiatt - ahogy az 1.
abra is mutatja - a kézponti képernydén egybdl ezek lathatéak. A kénnyebb
megkiilonboztethetéség érdekében nem csak elnevezni lehet 6ket, de azok
szamara, amelyek képet tartalmaz6 bejegyzéssel is rendelkeznek, az
alkalmazas automatikusan beallit egy el6nézeti képet. Itt nem csak lathatoak a
mar létezd otletek, hanem ezen a képerny6n van lehetdség létrehozni Gjabbat
is. Ezt tobbféle moédon tehetjik meg: manudlisan, illetve a beépitett
érintésmentes funkcidt hasznalva.

Ha létrehoztunk egy otletet, lehetdségiink van bdviteni azt sokféle
elemmel. Ilyen tobbek kozott a szoveges bejegyzés, amivel irott moédon
onthetjiik szavakba gondolatainkat.
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1. abra: Az ElmeSéma kezdoéoldala

Ahogy a 2. dbran is j6l 1athat6, a Markdown formatum segitségével felhasznal
egy olyan robusztus - de ezzel egy id6ben intuitiv és konnyen kezelhet -
feliiletet kap, amellyel jatszi egyszer(iséggel jegyezheti fel és formazhatja meg
az elképzeléseit. A sokrétli személyre szabhatésag biztositja, hogy ami a
gondolat szintjén 6sszeallt, az a képerny6n is hiien tiikroz6djon.

Ezen jegyzetek mellett akar képekkel is szinesithetjiik otletiink
leirasat. Példaul, ha meglatunk valami igazan inspiralét a kérnyezetiinkben,
abban az esetben elég egy fotdt késziteni rola, majd az eszkdzrdl ezt néhany
gombnyomassal betélteni, és maris az elképzelés tobbi eleme kozott lathatjuk
viszont.

Abban az esetben, ha konkrét teenddket is rendelnénk az otlethez, az
ElmeSéma ebben is a segitséglinkre van. Par érintéssel konnyedén
létrehozhatd egy teendélista, amelyen jelolni lehet az elvégzendd, illetve a mar
elkésziilt teendbket. Természetesen az alkalmazas kardinalis pontja, hogy a
kreativitdsnak a lehet6 legnagyobb mértékben teret engedjen, éppen ezért a
felsoroltak mellett még tobb bejegyzés tipust tartalmaz.

2.2. Erintésmentes hasznalat

Sokak meglatasa szerint, illetve az anekdotdkat kutaté tanulmanyok alapjan
(példaul Linda A. Ovington et al., (2018) Do people really have insights in the
shower?
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# Rovid leiras

Olyan lennne, mint a **Netflix**, csak ki van
kapcsolva az _Are you still watching?_
funkeio.

Q
Uj mobil app
Olyan lenne, mint a Netflix, csak ki van

kapcsolva az Are you still watching
funkcio.
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2. dbra: Egy szoveges bejegyzést tartalmazé otlet és annak létrehozasa

The Journal of Creative Behavior, 52. évf. 21-34.) az otletek, (illetve azok
részletei és a hozzajuk tartoz6 problémak megoldasanak) jelentds része a
zuhany alatt jut az emberek eszébe. llyen és ehhez hasonld esetekben
meglehetésen hasznosnak bizonyulhat az alkalmazds érintésmentes
hasznalatat segitd eszkoz. Az ElmeSéma erételjes gépi tanuldssal tamogatott
megoldasanak hasznalataval a felhasznalé hangvezérléssel hozhat létre
oOtleteket és azokhoz bejegyzéseket. Ily mdédon az érintésszam minimalisra
csokkenthetd, nagyobb komfortot nyujtva. Nem sziikséges tehat egy zuhany
alatti ,heuréka pillanatban” azonnal papirért és a torolk6zéért nyulni, azon
aggodva, hogy az ember fejébdl barmikor kimehet a gondolat.

2.3. Az ajanlasok és otletelés fiil

Néha, amikor az ember sikeresen feljegyezte az otletét, elé6fordulhat, hogy
hirtelenjében elapad az inspiraci6, az 6tletelés folyamata pedig lelassul vagy
teljesen leall. Ha ihletre lenne sziikség, az ElmeSéma tobb mddon is tud
segiteni. A gondolkodasi folyamatra serkentd hatassal lehet a zene. Eppen
ezért a felhasznal6 altal megadott adatokat figyelembe véve az applikacio, a
Spotify rendszerét szorosan integralva, kiillonb6z6 zeneszdmokat ajanl. Az
alkalmazds arra az esetre is kindl megoldast, amikor ennél valami
kézzelfoghatébb dologra lenne sziikség. Segitségével az eddigi bejegyzések
alapjan relevans képeket és rovid kulcsszavakat tartalmazé cimkéket
adhatunk hozza az 6tletiinkhoz. Mindezt a 3. abra abrazolja.
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& Q

Recommendations for You

Images to add to idea

/',
netfiix

Music to brainstorm to

30/90 (from "tick, Netflix

Tags to add to idea

Screenshot Poster

3. dbra: Kép, zene és cimke ajanlasok
2.4. Felhasznalt technolégiak

Az ElmeSéma megvalositdsa és a lehetd legkézenfekvobbé tétele igazi
technikai kihivast nyujtott. A Dart és a Flutter framework hasznalata nagyban
megkonnyitette a fejlesztési folyamatot. Az olyan kiilsé szolgaltatasok, mint az
jatszott. A felhasznaléi élmény tokéletesitéséhez sziikséges volt kiillonb6zd Al
megoldasok implementacidjara: ilyen tobbek kozott a Google ML Kit Vision
nevli képfeldolgozasi rendszere, illetve a Dialogflow, amely a
nyelvfeldolgozasért, ezen beliil a felhaszndlé parancsainak értelmezéséért
felelGs.

3. Elért eredmények

Az elkésziilt alkalmazas felhasznalasi skaldja meglehetdsen széles spektrumon
mozog. A gyors otlet feljegyzéstél kezdve a brainstorming tdimogatasaig szinte
minden haszndlati esetet lefed. Az ElmeSéma a felhaszndlé elméjének
tartalmat, gondolatait mind konvenciondlis eszk6zok, mind gépi tanulads
segitségével konnyen érthetd, atlathaté és visszakereshetd sémakba rendezi.
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A mozgas és a jatékélmény 6sszekapcsolasa
Sziics Barna

Sziics Barna
Felkészitd tandr: Vereb Mdrta
BGSZC Mechatronikai Technikum, 1118 Budapest, Rétkéz utca 39.

1. Bevezetés

A mai tarsadalomban gyakori a jatékfiiggéség és a részben ehhez kothetd
elhizas. Az elhizasra egyszer(i megoldas lenne a testmozgas, de sok ember nem
hajland6 ennek eleget tenni részben a jatékfiigg6ség kovetkezményeképpen. A
célom ebben a projektben egy egyszerii Python program elkészitése, ami egy
élvezhetd jatékban testesiil meg és mozgasra készteti az embereket.

2. Probléma megoldasanak menete

Jatékként a Flappie bird-6t valasztottam, ami egy régi és egyszeriien
elkészithet6 jaték. Egy madarrdl szodl, akinek repiilés kdzben csoveket kell
kikeriilnie. Ezek a csovek 2-es parokban egymas folott helyezkednek el, egy kis
(megadott szélességll) rést hagyva maguk kozott a madarnak. A jaték egy
jelzéssel iranyithat6, ami az ugrasra készteti a madarat. Amennyiben a madar
foldet ér, a jaték véget ér. Ha a madar csébe iitkozik, ugrasképtelenné valik,
lezuhan és ily médon ér véget a jaték. A madar nem képes a képerny&bol
kimenni (a plafonrdl visszapattan).

Ami mozgasra készteti a jatékost, az a jaték irdnyitasa --> az ugras
jelzése a végtagok/test mozgatdsaval lehetséges. Ehhez a szamitégép
kamerajat hasznalom.

2.1. A programkod
A programkaéd két kisebb program egybekotésével késziilt.

2.2. A'"Flappie bird"-nevii jaték altalam programozott (szerény
grafikaju) verzioja

A megjelenitéshez turtle-t hasznalok, a madar x-koordinataja rogzitve van a
képerny6 kozepéhez és csak az y-tengely mentén mozoghat (zuhanas/ugras).
A csovek kozotti rés y-tengely menti elhelyezése randomizélva van, de a
szélessége megadott hosszisagu. A framek egy while True-ciklussal vannak
megoldva, ahol els6ként a program frissiti a képerny6képet, a madar y-tengely
menti sebességét csokkenti (gravitacids effekt), azutdn pedig az Uj
sebességeknek megfeleléen mozgatja a madarat és a csoveket (a csovek x-
tengely menti sebessége adott). Miutdn a képernydn 1évd "szereplSket”
elmozgatta, a program ellendrzi a targyak 1j pozicioéit:

¢ ha amadar belemegy a plafonba akkor az y-tengely menti sebességét

lenullazza
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e ha madar foldet ér akkor a jatéknak vége és a program ujra inditja
onmagat, hogy 4j menetet kezdhessen

e ha a madar athaladt egy résen, akkor a pontszamlalé pontszamahoz
hozzaad 1-et. Ez az eset Gigy van megallapitva, hogyha az (1)-es és (2)-
es egyenlet egyarant teljesiil.

MadarXKoord — CséXKoord > (Madér.s‘zélesséf+Csc’SSzélesség) (1)
MadarXKoord + YeLrsz8-C028 _ oo xKoord > Cs6XSebesség (2)

2

Ahol

e MadarXKoord - A madar X koordinataja

e (s6XKoord - A cs6 X koordinataja

e MadarSzél (vagy MadarSzélesség) - a madar X tengely menti
kiterjedése pixelekben kifejezve

e  (s6Szél (vagy Cs6Szélesség) - a cs6 X tengely menti
kiterjedése pixelekben kifejezve

o (s6XSebesség — A cs6 x tengely menti sebessége

e ha a madar csébe iitkozik akkor nem engedi, hogy ugorjon és a jaték
vége el6tt egy zuhanas jelenetet hoz 1étre. Ez az eset akkor all fenn, ha
a (3)-as és (4)-es egyenlet egyarant teljesiil.

(MadarSzélesség+Cs6Szélesség)

|MadarXKoord — Cs6XKoord| < > (3)
|[MadarYKoord — Cs6YKoord| < (MadérSZél;CSéHossz) (4)
Ahol Cs6Hossz - a cs6 Y tengely menti Kkiterjedése pixelekben

kifejezve.

o ha az egyik csépar egy csé fentrdl a masik lentrél jon) kimegy a
képerny6bol akkor egy masik csépar mogé helyezi Uj y-tengely menti
magassaggal (rés magassagat valtoztatja)

A frame futtatdsa kozben a program méri az id6t is és a frame végén
annyit var amennyi még hianyzik az el6re megadott frame-id6hoz.

2.3. Egy program, ami a kamera aktualis képébdl megallapitja
néhany a testen elhelyezked6 pontnak a koordinatait

A pontok megtalalasahoz a Google Mediapipe programcsomagjat hasznalom.
Az ugras-jel kiildéséhez sok feltételt megadhatunk (pl. ha a kényodk csicsa
magasabban van, mint a vall, akkor ugras-jelet kiild). Ebben a megoldasban a
jel kiildésének feltétele az, hogy a konyok sebessége nagyobb legyen egy
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megadott értéknél. A megoldasban ezt a feltételt hasznaltam, de kiemelném,
hogy egyéb pontokat és azok kapcsolatat is ugyanilyen mdédon lehet elemezni
és egy intenzivebb mozgast megadni feltétel-ként. Szamomra a legérdekesebb
a sebesség kiszamitasa volt. A frame-enkénti sebesség kiszamolasahoz két
frame-ben meghatarozott koordinatadkra van sziikség és a frame-ek futasi
idejére. A szamitasi képlet a kovetkezo:

J((FramelY —Frame2Y)2+(FramelX—Frame2X)?) (5)
Framelldé

Ahol
e FramelY - az adott pont els6 frame-beli Y koordinataja

e Frame2Y - az adott pont masodik frame-beli Y koordinataja
e FramelX - az adott pont els6 frame-beli X koordinataja

e Frame2X - az adott pont masodik frame-beli X koordinataja
e Framelldd - az els6 frame lefutasanak ideje

Mivel a framek ideje meg van szabva ezért csakis akkor lehet eltérés,
ha egy frame a megadott hatarértéknél lassabban fut le, de ezt a program
figyelembe veszi. Természetesen a programban nem csak az utols6 2 frame-
ben eltelt valtozasokat figyeljiik, ugyanis ily moédon pontatlansagok
fordulhatnak elé. Ezen pontatlansagok elkeriilése érdekében az utolsé 5
frame-ben megallapitott sebességet raktarozzuk el és azoknak az atlagat
vessziik figyelembe a feltételnél.

eft_eye_inner

2 lefi_eye

- " “ 3. left_eye_outer
. s T2 4right eyeinner

“ w A% Srignteye

. v 6.right_eye_outer 23, left_hip

7. left_ear 24, right_hip

& right_ear 25. left_knee

o mouth Jeft 26, right knee

10. mouth_sight 27 left_ankie

n der 28, right_ankle

29. left_heel

30. right_heal

£ 16. right_wrist

1. abra: A Mediapipe-pal azonosithaté pontok elhelyezkedése
a testen és kamerakép, rajta a megallapitott pontokkal

3. Elért eredmények

A flappie bird program megvaldsitasa sikeres volt, bar a madar csak egy sarga
kockaként van feltiintetve, de ez nem probléma, hiszen ez a projekt csak egy
példa a testmozgassal val6 jaték iranyitasra.

A képelemz6 program is sikeres lett, par tized masodpercnyi késéssel
megallapitja a sebességet.

A kett6 6sszekapcsolasa is teljestilt, és bar kicsit lassu a program, de
ez nem okoz akadalyt a jatékban és még mindig élvezhetd. A flappie bird jaték
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Ujrainditas funkidja nem lett kifejlesztve a projekt soran, ezért minden menet
utan ujra kell inditani a programot manualisan a kovetkezé menethez.

Osszességében elértem az eredeti célomat: mar par percnyi jaték
soran is komoly fizikai mozgast igényel a jaték iranyitdsa. Tovabbfejlesztési
lehet8ségnek az egyéb mozgasformakkal valé irdnyitasi modok kidolgozasat
latom. Ezaltal egy a teljes testet megmozgatd, de élvezetes jatékot fogunk
létrehozni

2.4bra
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Virus szimulacio
Level 40 wizard

Dér Zsombor Zsolt
Felkészité tandr: Hagymdsi Gyula
DSZC Mechwart Andrds Gépipari és Informatikai Technikum, 4025 Debrecen,
Széchenyi u. 58.

1. Bevezetés

Manapsag mindenhol mar a koronavirusrél hallunk, hogy djabb szigoritasok
lesznek, vagy kozeleg az 4j hulldm. Emiatt fontosnak tartottam, hogy készitsek
egy szimulaci6s programot azzal a céllal, hogy a virus terjedését latvanyosan
megjelenitsem és a napi adatot naplézzam.

F6 célom az volt, hogy az emberek ne random mozogjanak, hanem
legyenek feladataik pl. munkaba jaras vagy id6nként el kelljen menni a boltba,
mert elfogyott az élelem otthon.

2. Probléma megoldasanak menete

2.1. Palya generalas

Az els6 nagy feladat a palya legeneraldsa volt. Tobb épiilet tipuson is
gondolkoztam, de végiil 4 épiilet tipus mellett maradtam: a haz, ahol laknak
majd a csaladok, bolt ahol vasarolnak, munkahely ahol dolgoznak a feln6ttek
és az iskola ahova a 18 éven aluliak fognak menni tanulni. (1. abra)

House/haz Market/bolt  Work/munkahely  School/iskola
1. abra: A lehetséges épiiletek

2.2. Emberek kezelése

Az emberek megjelenitését igy oldottam meg, hogy mindenki egy korrel van
jelolve. A kiils6 koriv szine a jelenlegi fert6zottséget mutatja (ha z6ld akkor
egészséges, ha sarga akkor fert6zott, de nem tudja magardl, ha piros akkor
pedig fert6zott és tiinetes), mig a belsd kor azt mutatja, hogy a személy melyik
korosztalyban van (a kiskoru kékkel van jeldlve, mig a feln6tt magentaval). (2.
abra) Ezutan az emberek mozgisat Kkellett megvaldsitani. Ennek a
kivitelezéséhez a , greedy” utvonalkeresd algoritmus mellett dontottem, mivel
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az sokkal kevesebb er6forrast igényel, mint egy A* algoritmus. A megalkotott
utvonalat pedig letaroljuk, hogy csak egyszer kelljen kiszamolni és ezzel is CPU
id6t sporoljunk.

2. dbra az emberek megjelenitése

2.3. Virus terjedése

Szamomra a legnagyobb feladat az volt, hogy kitaldljam, hogyan terjedjen a
virus. Végiil annal a megoldasnal maradtam, hogy mindig néni fog egy valtozo,
ha egy fert6zo6tt kozelében vannak. A novekedés mértéke fiigg a helytdl és a
paraméterektdl. Ha a valtoz6 elér egy kritikus értéket, akkor az ember elkapja
a virust és 6 is hordoz6 lesz, de még nem tudja magarol, hogy megbetegedett.
Majd az idé teltével rajon, hogy 6 is elkapta a virust. Illyenkor a legtobb ember
otthon marad tudatosan, de vannak kivételek. Ha meggyo6gyult egy adott ideig
immunis lesz a virusra. A virus paramétereire készitettem egy beallité
programot, amivel Gijabb virust tudunk hozzaadni, vagy mar meglévét kitorolni
(3. dbra). A program tobb virust is tud parhuzamosan kezelni viszont a
megjelenitésiik, még mindegyiknek ugyanaz.
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2.4. Adatok gyiijtése

Az adatokat meg tudja nézni a felhasznalé futds kozben vagy a program
napl6ézza azt napi szinten egy .csv allomanyba, amit késébb konnyedén
grafikonon abrazolni is lehet (5.4bra).

|87 Virus file editor — O w0

Remove selected

3. abra: Uj virus hozzaadasa
2.5. Beallithato paraméterek

A paraméterek bevitelére készitettem egy fomeniit (4. bra). Itt meg lehet adni
a palya méretét, épiiletek slrliségét, a csaladok létszamat és azt, hogy a
szimulaci6 kezdetén hany csalad legyen fert6zott és a virus mennyire térhet el
a mediantol. Emellett vannak paraméterek, amiket a program futasa kézben is
lehet allitani, ilyen példaul a szimulaci6 sebessége, vagy karantén elrendelése
(a telepiilés teljes lezarasa esetén csak a legfontosabb munkahelyekre
mehetnek el az emberek és élelmiszerért a boltba), vagy beadllithatéak a
vakcina paraméterei.

New Simulation

Exit

4. dbra: A program fémeniije
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3. Elért eredmények

A program a jelenlegi allapotaban stabilan képes szimuldlni egy kisebb
telepiilést (40-50 ezer f6). Szamos paraméterrel lehet testre szabni a
szimuldaciot, ilyen példaul, hogy az épiiletek stirtiségének csokkentésével egy
ritkdbban lakott telepiilést is le tud szimuldlni. Az adatokat korosztalyokra
szétszedi (kiskoru és felnétt), majd rogziti annak érdekében, hogy statisztikat
lehessen vonni bel6le.

4. Tovabbfejlesztési ttletek

A program fejlesztése kozben sok eldre eltervezett plusz funkcidt ki kellett
hagyni amiatt, mert nem volt idém kivitelezni. Ezeket a verseny utan hozza
szeretném adni a programhoz.

e 5 épiilet tipus a korhaz. Mivel, ha megbetegednek az emberek nem
mindig elég csak otthon maradniuk karanténban sokszor annyira
sulyos lesz az allapotuk, hogy ellatasra szorulnak.

e Egy 3. korosztaly a nyugdijasok, akiknél a virus sulyosabb tiineteket
okoz nagyobb szazalékban.

e A virusnak szeretném a megadhatd paramétereit novelni, példaul a
tiinetek, vagy korosztalyokra kiilébn paraméter megadasa, vagy
mutalédasanak lehetGségét és annak esélyét.

e A vakcindnak meg lehessen adni, hogy mennyi id6 alatt alakuljon ki a
védettség, mert a jelenlegi kddban egyb6l kiépiil egy adott idére
miutdn megkaptak az oltast.

e Az embereknél az is latszédjon, hogy ki immunis jelenleg ne csak az,
hogy ki egészséges és ki fert6zott.

- Infected count
nélkil

25000 6

20000 16

15000 5

16000 13 S
Lezards ki
50001

0fé

5.abra: Szimulacié eredményének szemléltetése diagramon
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Laser Cats
Triangular Frogs

Benei LdszI6 Barnabds, Lechky Kdroly Kevin, Pésdn Patrik
Felkészité tandr: Dr. Csapo Gdabor
DSZC Brassai Sdmuel Miiszaki Technikum, 4029 Debrecen, Viztorony u. 3.

1. Bevezetés

Iskolai projektként késziilt a jaték els6 verzidja (1.abra), amit idével
tovabbfejlesztettiink. A feladat az volt, hogy egy olyan jatékot kellet csinalni,
ami 6sszefliggésben van a lézerekkel és macskakkal. Sokat gondolkoztunk
mivel a kettd kozott nincs sok dsszefliggés, de végiil lett par otletiink. A jaték
Unity-ben késziilt, viszont a képi elemek megalkotdsara a Pixel Studio-t
hasznaltuk. A zenét pedig FL Studio-ban készitettiik el.

2. Ajaték menete:

Két jatékosnak egyiitt kell miikddniiik és ki kell jutniuk egy ,gyarbol”. A
jatékosok egy kozottik Osszekotott 1ézer segitségével szenzorokat tudnak
aktivalni, amik kiilénb6z6 ajtékat nyitnak. Fontos, hogy a két jatékos kozotti
l1ézer aktiv legyen, amikor érintkezik a szenzorral, ugyanis, ha valami blokkolja
az utjat megszakad. Egyszerti az iranyitas billentytizettel:

Jatékos 1: W, A, S, D

Jatékos 2: T, |, =, « (Nyilak)

3. Probléma megoldasanak menete

Prébaltuk minél jobban kihasznalni a Unity altal adott lehet6ségeket, ezért a
karakterek és a lézer a layer-t nézik, hogy tudjak, hogy mivel iitk6zott és arra
hogyan hasson. A palyak kénny( létrehozasahoz és rajzolasahoz kihasznaltuk
a map palette funkciot.

Az els6 verzidban (1.4&bra) rogtén talaltunk hibakat, amit
megproébaltunk minél hamarabb kijavitani:

(1) Tobb zene indul el egyszerre,

(2) AnimAciés hibak,

(3) Ment beallitasok,

(4) Palya teljesitése utani gomb nem miikodik,

(5) Hattér beallitasok

(1) A zenéken kiilonboz6 beadllitdsokat kellett végezni, hogy ne
egyszerre induljanak el, illetve megfelel6 sorrendben.

(2) Jatékos 1 séta animdcidja nem jatszédott le.

(2) Jatékos 2 ugras animaci6ja nem jatszdédott le.

(3) A fémeni hangbeallitasai gomb helyett ,csuszkaval” allithatoak.
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(4) Miutan a jatékosok teljesitettek egy palyat nem tudtak a ,Next”
gombra Kkattintani, nem volt megfeleléen elhelyezve az
érzékeldje.

(5) Az alap hatterek el voltak cstszva, valamint tobb helyen nem
csatlakoztak egymashoz.

A jelenlegi jatékban mar ezek a hibak nem talalhatéak meg (2. abra),

minden problémara talaltunk valamiféle megoldast.

3.1. Abrak

1. abra: A jaték legelsd jatszhato verzidja.

2. abra: A jelenlegi jaték egyik palyaja.

4. Elért eredmények

A jaték végleges formajanak elérése el6tt tobb szempontbdl teszteltiik, illetve
megkértiik osztalytarsainkat, hogy proébaljak ki a jatékunkat. A
visszajelzéseket figyelembe véve kisebb hibakat kellet javitani (a hibakat
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fentebb részletezziik). Harman Kkészitettlik, Benei Laszl6 Barnabasnak és
P6san Patriknak a programozas az erdssége, Lechky Karoly Kevin a részletesen
kidolgozott elemeket kedveli a jatékokban. A feladat felosztdsa ennek
fiiggvényében tortént.

Patrik a jatékosok mozgasat és animalasat csinalta, Laszl6 a 1ézerek
miikddését, f6 meniivel és a hangokkal foglalkozott, mig Kevin a dizajnt és a
palyakat tervezte meg.

A jaték korabbi verzidjaval részt vettiink az iskolank versenyén,
melyen elsé helyezést értiink el. Ez 6rommel toltott el benniinket és motivalt
minket arra, hogy a jatékunkat javitva bekiildjiik erre a versenyre is.

A palyamunka 0sszedllitdsa sordn sok tapasztalatot nyertiink,
valamint megismerkedtiink az informatikdhoz kapcsolédé szadmos eszkoz
hasznalataval. Ilyenek példaul:

e  Unity mint munkakérnyezet

e A Unity objektum-orientalt programozasi nyelve (altaldnossagban a
Unity API)

e Pixelart mint hasznalt grafikai stilus

e Unity animatora

e FL Studio alapjai

e Mindharmunkat érdekelnek a szamitégépes jatékok, azok felépitése,
miikodése, igy a jatékot tovabbfejlesztve a kozdsség szamara
elérhet6vé is szeretnénk tenni a késébbiekben.

e A pdalyamunka letolthet6 az alabbi linkek barmelyikérol:

e Google Drivel

e pCloud?

! https://drive.google.com/file/d/1bw7cPSKpXvHhbU9vw3FsjWrOTFIYjHBb/view?usp=sharing
2 https://e1.pcloud.link/publink/show?code=XZo5KpZsXolrYrcLfigEVxbauC794pcEk7X
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CRVER
Dark Themes Only

Béri Mdrk, Krajczdr David, Verno Massimo
Felkészitd tandr: Dlusztus Péter
Pécsi Janus Pannonius Gimndzium, 7621 Pécs, Mdria utca 2-4.

1. Bevezetés

Csapatunk tagjai az altalanos iskoldban ismerkedtek meg kiilonb6z6
programozasi nyelvekkel (C#, Unity, Python). A gimnazium 3D és Innovaci6
szakkorében a 3D tervezés és nyomtatas technoldgiaja, az oktatasfejlesztés a
VR-ban s Gjdonsagként a kriptografia keriilt figyelmiink kdzéppontjaba. Ennek
tanulmanyozdasa soran sziiletett meg az otlet, hogy egy komplex kriptografiai
programot hozzunk létre.

A CRVER nevii programunkkal a csapat elsddleges célja egy mindenki
altal hozzaférhet6, nyilt forraskédu és hibamentesen miikodé kriptografiai
program létrehozasa volt.

A kriptografia egy informatikai tudomanyag, amely szévegek vagy
adatok titkositasaval és visszafejtésével foglalkozik. A kriptografidban nagy
szerepe van a matematikanak (PL: szamelmélet, algebra), hiszen a legtobb
titkositasi eljardas matematikai szamitdsok utjan hajthaté végre. A
kriptografianak oriasi a jelent6sége olyan szervezetek (pl.: katonai, allami,
diplomaciai szervezetek, bankok) miikédésében, amelyek jelentds és
»erzékeny” informacidkat kezelnek, melyek kiszivargasa nagy kart okozhat a
szervezeteknek, illetve ligyfeleiknek.

2. Probléma megoldasanak menete

2.1. Eszkozok

A programunkkal 6t gyakran hasznalt titkositasi moédszert (Caesar, ROT13,
Vigenére, Enigma, RSA) kivantunk elérhetévé és kénnyebben felhasznalhatéva
tenni. Ehhez a Python programozasi nyelvet és a Tkinter kdnyvtarat
hasznaltuk fel. A program elkészitésének megkonnyitésére a Visual Studio
Code és a PyCharm Community kédszerkeszt6é programokat hasznaltuk.

2.2. Program leirasa

A kiilonbdz6 kodolasok programrészeinek elkészitését a csapat tagjai
felosztottak egymas kozott. Ezutdn készitettiink egy felhasznaldi feliiletet,
amelybdl az dsszes részprogram koénnyen elindithatd. A programok képesek
iizenetek kédoldsara és dekddolasara. (Feltdrésre nincs lehetéség.) A szoftver
az angol ABC-t haszndlja, a specidlis karaktereket (PL.: ~, |, &, #, @) nem ismeri.
A felhasznaldi feliilet egyszer(, konnyen lehet navigalni a meniipontok kozott.
A program asztali operacios rendszereken futtathato.
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2.3. Kriptografiai mdédszerek

Caesar

Alegegyszertibb titkosirasi modszer. AROT13 és a Vigenére titkositas
alapja. Minden egyes betlit egy t6le adott tavolsagra (n) 1évé betiivel kell
helyettesiteni.

ROT13

A Caesar kodolas egyik valtozata. A betliket a 13 hellyel arrébb
talalhat6 betiikkel helyettesitjiik.

Vigenére

Ehhez a titkosirdsi médszerhez a felhasznalénak sziiksége van a
Vigenére tablazatra, amely Caesar kodok sorozatabdl all. A tablazat minden
egyes sora az angol ABC, de a karakterek a sor szdma szerint el vannak tolva. A
kédolas és a dekddolas folyamatahoz sziikség van egy tetszdlegesen valasztott
Jkulcsra”. A kulcs egy tetszlleges hosszusagu szoveg, amit az lizenet
kozvetit6je hatdroz meg, viszont a vevének is ismernie kell.

A kédolas els6 1épéseként a kulcsot kell ,meghosszabbitani”. Ez azt
jelenti, hogy a kulcsot addig kell ismételni (egymas utan leirni), amig annak
hosszlisaga nem egyenld az lizenet hosszaval (mivel sz6koz, illetve specialis
karakterek nem szerepelnek a tablazatban, ezért ezeket figyelmen Kkiviil
hagyhatjuk). A titkositott lizenet karaktereit az lizenet adott karakterének az
oszlopa és a kulcs betlijének a sordban taldljuk. A dekdédolashoz szintén
sziikség van a kulcsra. Ilyenkor a titkositasi folyamatot visszafelé kell

megismételni.
Input
|
Key
—
1. abra: A Vigenére részprogram
Enigma

Az Enigma egy forgdtarcsas, elektromechanikus berendezés, mely az
1920-as években eredetileg kereskedelmi célokra késziilt. A németek sajat
fejlesztésli Wehrmacht-Enigma katonai rejtjelez6 modelljiiket hasznaltak a
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masodik vilaghaboru idején, melynek kédjat tuddsok egyiittmiikodése révén
Alan Turing brit matematikus torte fel.

Az Enigma korai valtozata 3 forgathaté és egy fordit6é tarcsabol all,
ezeken kivill még egy kapocstablaval is rendelkezik. A kédolast ez egyedi
tarcsak forgasa hozza létre. A titkositdsnak még egy szintjét a kapocstablan
Osszeparosithatd betiik biztositjak. Minden gombnyomas utan az els6 tarcsa
fordul egyet, majd 26 fordulds utan a masodik tarcsa is fordul. Az Enigma
program elkészitése soran a Kkapocstibla képernyén valé hibamentes
megjelenitése problémakat okozott, de nagyobb szintli kddolasi technikaval
megoldhaté volt.

2. dbra: Az Enigma részprogram

RSA

Az RSA egyiranyu iizenetkiildésre hasznalhatd, nyilt kulcsu titkositas.
Az lizenetet fogadd fél rendelkezik titkos és nyilvanos kulcsokkal. Ebbdl a
kiild6 fél csak a nyilvanos kulcsot ismeri, amivel az iizenetet kiildés el6tt
titkosithatja. Ezt a titkositast innent6l csak a cimzett tudja visszafejteni a titkos
kulcsaval.

A fogado félnek el6szor ki kell valasztania két primszamot (p és q),
amelyeket 6sszeszoroz (a szorzat n), majd a program kiszamoljaa (p - 1)(q - 1)
szorzatot (ez ¢(n)). Ezutan a fogad¢ fél kivalaszt egy e szamot, ami ¢(n) relativ
primje. A program ezekbdl kiszamol egy d szamot, ami a legkisebb pozitiv
egész, aminél d és e szorzatanak ¢(n)-nel valé osztasi maradéka 1. A fogadé a
p, q, d szamokat titokban tartja, az e, n szamokat nyilvanossagra hozza.

Uzenet titkositdsahoz az lizenetet szdmokka kell alakitani és azokat
titkositani. A kodolt szam az eredeti betli szamértékének e-edik hatvanyanak
n-el val6 osztasi maradéka.
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A fogadott iizenet visszafejtéséhez ismerni kell a kiild6 fél e és n
szamat. Minden kodolt szam eredeti bet{ijének szamértéke a kédolt szam d-
edik hatvanyanak n-el val6 osztasi maradéka. Innen a betiik visszafejthet6k. Az
RSA titkositast megval6sit6 részprogram a 3. dbran lathaté.

Decrypt RSA

oI 07 9 1416210212916

Enigypt

2791416210212916

LTI Engiish lowercase letters  — |

3. abra: Az RSA részprogram

3. Elért eredmények

A program elkészitése bévitette a csapat tudasat a kriptografia, a Python
programozasi nyelv és a felhasznaldi feliiletek programozasanak terén.

A projekttel egy miikod6képes kriptografiai programot hoztunk létre,
amely tobbféle titkositasi mdodszert felhasznalva képes iizeneteket titkositani
és visszafejteni.

A programunkkal nem mellékesen az is célunk volt, hogy ravilagitsunk
a tantargykoziség fontossdgara az oktatasban. A szoftver alkalmas
szemléltetésre, problémafelvetésre és -megoldasra térténelem-, informatika-,
matematika- és nyelvtanérakon.

Mivel programunk nyilt forraskodu, igy sajat igényre szabva szabadon
tovabbfejlesztheté mar ismert, illetve Uj fejlesztésti kodolasi technikakkal, s igy
példaul sajat biztonsagi rendszerek is létrehozhatdk. Ezaltal a kriptografia
hétkoznapi felhasznalasa is lehet6vé valik.
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Icicle keretrendszer

IceylLeagons

Toth Tamds, Kissik Mdrton
Felkészité tandrok: Rozgonyi-Borus Ferenc, Motesiczki Otto
SZTE Vdntus Istvdn Gyakorlé Zenemlivészeti Szakgimndzium,
6722 Szeged, Tisza Lajos krt. 79-81
Esztergomi Dobd Katalin Gimndzium, 2500 Esztergom, Bdnomi ut 9.

1. MiazazIcicle?

Az Icicle, egy innovativ, Minecraft szerver-oldali plugin készitésére szolgalo, a
Spring altal ihletett Java/Kotlin keretrendszer. A fejlesztéséhez a szikrat az
adta, hogy a Minecraft fejlesztés timogatasara nem igazan talalhato alkalmas
keretrendszer, és ha vannak is Ujrafelhasznalhaté eljarasok, azok nem egy
kozponti tarhazban taldlhatok, hanem egy-egy specifikus konyvtarban, tobb
kiilonall6 projektben érhetdk el. A keretrendszer elkészitése egy hulldmvasut
volt, eredetileg csak néhany hasznos funkciét tartalmazd eljarasgytijteménybdl
fejlédott ki. A keretrendszert haromszor irtuk djra, a miiszakilag megfeleld és
legelegansabb valtozatot keresve. Keretrendszeriink modulokba van
rendezve, amelyek - helytakarékossag céljabol - csakis akkor Kkeriilnek
letoltésre, betoltésre, valamint frissitésre, ha tényleg sziikség van rajuk. Az
Icicle-nek a szive az Un. ,core” modul, mely tartalmazza a sajat ,bean” és
»dependency injection” megoldasainkat, a kiilonb6z6 annotaci6 kezelGket és
a keretrendszerhez nélkiilozhetetlen alapfunkciékat. A projekt felépitése
alapjan a ,core”-t egy szabadon valasztott kdrnyezetbe kell implementalni az
interfészek segitségével, igy utat nyitva a szerteagazé felhasznalasra.
Igyekeztiink minden ponton testreszabhatéva és konnyen hasznalhat6va tenni
szoftveriinket, ezaltal biztositva annak jovébeli felhasznalasi lehet6ségét is.

2. Probléma megoldasanak menete

Kitizott célunk az egyszeriiség, testreszabhatdsag, és a kis méret volt.
Barmennyire is gondoltuk a feladatot egyszeri{inek, nem bizonyult annak - ezt
az Ujrairasok szama is j6l mutatja. Az els6 nagy feladat a ,bean”-ek és a
»dependency injection” megvaldsitasa volt. Mivel nem akartunk sok kiilsé
szoftvert felhaszndlni (azok nagy mérete, és lassisaga miatt), igy megirtuk a
sajat megoldasainkat.

2.1. Babok és fiigg6ségek (dependency injection)

Rendszeriinkben minden osztaly, amelynek az annotacids faja - ehhez is sajat
megoldast kellett keresniink, mivel a Java alapbdl nem kezeli az ,,annotdcidk
annotdcioit” - tartalmazza az un. @AutoCreate annotaciét, automatikusan
létre lesz hozva, és az osztaly fliggdségei is injektalasra keriilnek. Ehhez a
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rendszerhez Kkeriilt hozza a korkoros fiigghség tesztelése, az osztalyok
proxizasa, és az osztalyok futds kézbeni létrehozasa (az utobbi kett6hoz egy
ByteBuddy nevii konyvtarat hasznaltunk).

2.2. Osztalyok proxyzasa, az AOP jelenléte

A proxizas az aspektus-orientdlt programozas egyik f6 elve. Segitségével
képesek vagyunk egy metddus lefutasat vagy egy osztaly viselkedését alteralni
ugy, hogy az eredeti kod elé, kozé, illet6leg utana sajat logikat injektalunk, ami
akar még az eredeti kéd lefutdsat is megakadalyozhatja, vagy mddosithatja
annak paramétereit, illet6leg a kornyezetét. Ez a megoldas lehet6séget ad
letisztultabb, latszdlag ,nativ” kddok irdsara, amelyre példat az 1. abra mutat:
a program egy lizenetet ir ki minden 5. masodpercben, egyet szinkronizalva,
egyet pedig aszinkron mdédon. (Mig az Icicle alaput nem, addig a szokvanyos
modszert betoltéskor egyszer manualis meg kell hivni).

unit = TimeUnit.

1. abra: Proxy bemutatasa
2.3. Felkésziilés a jovore

A jovében, a sajat és masok munkajanak megkonnyitése érdekében, a sajat
annotaciok (ebbe beletartozik az @AutoCreate, valamint a sajat dependency
injection/autowiring annotacidk) kezelésére egyszerti moédot kindlunk: par
sorban hozza lehet adni a keretrendszerhez 1j funkciékat, az annotaci6-
kezel6k segitségével. Tovabb3, mivel a Kotlin programnyelv manapsag egyre
népszerlibb, annak tAmogatasa is bekeriilt a projektbe. Annak ellenére, hogy a
Kotlin és a Java képes integralddni egymassal, a ,bean”-ek l1étrehozasa soran
mégis szamos plusz funkciét kellett megvalésitanunk, hogy megfelel6en
kezeljiik ezt a feltorekvo nyelvet is.
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2. abra: A projekt kiterjedése 2021. december 31-én (Gource-abra)
2.4. Alapvet6 funkcidk és kiegészité modulok

A ,core” tartalmaz egy konfiguracidkezel6t, és egy lokalizacids rendszert is a
tobbnyelvli projektek tamogatdsara. Utobbi egy kisméretli, egyszeritien
bévitheté ,script nyelvet” - hasonlé az Excelben taldlhaté fliggvények
formatumahoz - is haszndl. Példa erre, egy nével6 keres6, ami a targy
paraméter elé a megfelel6 nével6t irja ki:

{IF(SW(targy, ‘a''d",'o','¢",'u’,'d','e",'é¢",'1",'{",'8",'d",'tl",'ti"), ‘Az’, ‘A’)} {targy} az
enyém.

Ezen a ponton kezdtiink el tobb kiillonb6zé feladaton dolgozni
parhuzamosan. Igy késziilt el, a Minecraft-tol még tavolallé Gradle
bévitményiink, sajat szerializacié konyvtarunk, modul bet6lténk. Majd
kovették O6ket a Minecraft modulok, vagyis a parancsrendszer, az NMS
(Net.Minecraft.Server) konyvtar, valamint a protokoll koényvtar. Késziil
tovabba egy GUI és adatbazis kezel$ alrendszer is. Természetesen ezeknek az
eszkdzoknek a tdmogatdsdban nem mi vagyunk az elsék, viszont mi egy
rendkiviil egyszer(i formara toérekedtiink, minél kevesebb kéd haszndalataval,
ami a szoftver méretét csokkenti és a teljesitményét jelent6sen noveli.

A modulok koziil sok idét fektettiink a parancsrendszerre, hiszen a
legtdbb esetben, ezen keresztiil hasznalunk egy-egy Minecraft plugint. Ez a
rendszer koveti az eddigi mintakat, vagyis az egyszerii és gyors hasznalatot
annotaciokkal, illet6leg az erételjes testreszabhatosag lehet&ségével. Jelen
esetben az Un. middleware-ekkel a parancs beirdsa és a végrehajtasa kozott
lehet beavatkozni az eseményekbe, a paraméter feldolgozdkkal pedig a
parancs, illet6leg metdédus paramétereit konvertaljuk a megfelel§ objektumra
egy szoveges bemenetet hasznalva.
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3. abra: Példa egy parancs készitésére (9 sor, a szokasos 50+ helyett)

3. Elért eredmények

Keretrendszeriink készitésére és a precizitasra rengeteg id6t forditottunk,
amit a jovGbeli projektjeink fejlesztése soran kapunk majd vissza, hiszen a
hosszu hagyomanyos kod helyett csak par sort kell majd irjunk. Ha tovabbi
funkciora lesz sziikség, akkor csak irunk egy kezel6t a sajat annotaciokra
alapozva. Barmi ami a keretrendszerben rendelkezésre all, a gyors és hatékony
programozast tamogatja, ami a Gradle és a jovében az Intellij IDEA
bévitménylink segitségével még produktivva tehetd.

Projektiink nyilt forraskédy, jelenleg is fejlesztés alatt all (még béta).
Honlapja megtalalhaté a https://icicle.iceyleagons.net/ cimen. Utoljara egy kis
érdekesség: projektiink 2021. december 31-én 18 792 sorbol all.
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Bole
Bole Team

Bokor Apor, Juhdsz Bence
Felkészité tandr: Galdntha Endre
Ldnczos Kornél Gimndzium, 8000 Székesfehérvdr, Budai ut 43

1. Bevezetés

Egy csoport szamara gyakori probléma a k6zds dontéshozatal. Példanak okaért
a hétvégi mozizasnal a film kivalasztasa. Ezen problémakat altalaban
szavazassal szoktdk megoldani. A csoportok nagy része ilyenkor a
legegyszeriibb, leggyakoribb mdédon szavaz: mindenki szavaz egy jeldltre
(jelen esetben egy filmre) és a legtobb szavazatot kapott jel6lt nyer. Ezt nevezik
plurality vote-nak. A szavazas végén altalanossagban elmondhat6, hogy a
csoport nagy része nem elégedett.

Nem kozismert, hogy ez az egyik legrosszabb szavazasi rendszer.
Kett6nél tobb jelolt esetén el6fordulhat, hogy nem a csoport egésze altal
legjobban kedvelt gy6zedelmeskedik.

Azonban nem kell elkeseredni, mivel rengeteg alternativ
szavazorendszer létezik a valasztasok lefolytatidsara. Léteznek kiilonbozé
szolgaltatasok is, amik sokféle szavazérendszeren Kkeresztil képesek
szavazasokat gyorsan és hatékonyan lebonyolitani.

Felmeril a Kkérdés: Hogyan valasszuk ki a szadmunkra
legmegfelel6bbet?

Természetesen kell6 utdnajarassal mindegyikrél taldlhatunk
leirasokat, amelyek alapjan megismerhetjiik er6sségeiket és gyengeségeiket,
de ez nem biztos, hogy elég a dontéshozatalhoz. Riadasul legtobbszor
komplikaltan vannak megfogalmazva, tehat megértésiik sok id6t vesz igénybe.

Ezért hataroztuk el, hogy csindlunk egy weboldalt, amiben ezeket a
szavazorendszereket a felhasznal6 interaktiv médon megismerheti.

2. Probléma megoldasanak menete
A felmeriilt problémak a kdvetkezdk voltak:
e AKiilonboz6 szavazorendszerek implementalasa
A weblap reszponzivva tétele
A weblap dizajnja
A szavazoérendszerek vizualizacidja

Taktikus szavazas implementalasa és vizualizaci6ja

2.1. Avizualizaci6 alapelve

Ha vizualizdlni akarunk kiilonb6z6 szavazérendszereket, elszor talalnunk
kell egy modot a szavazodk és a jeloltek véleményének megjelenitésére. Ezt az
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ugynevezett kétdimenzids véleménysikkal oldottuk meg. A szimulaciénkban a
szavaz6 pozicidja az x- és y- tengelyeken jelképezi a véleményét kettd,
egymastol teljesen fliggetlen témaval kapcsolatban. Ez a jel6ltekre is igaz, tehat
minél kdzelebb van a szavazé a jeldlth6z, anndl hasonlébban gondolkoznak.

Minden szavazdénak érdekében 4&ll, hogy az a jeldlt keriljon
megvalasztasra, akinek a véleménye a leghasonlébb az 6véhez. Vagyis az a
jelolt, aki a legkozelebb van hozza a véleménysikon (1. abra).

A vizualizacionkban a jel6lteket nagy kitoltott korokkel, a szavazdokat
kis korokkel abrazoltuk.

1. abra: kett6 szavazo véleménye 7 jelolttel kapcsolatban

2.2. Lépésrol 1épésre

Nem minden szavazérendszer olyan egyszer(i, hogy csak 6sszeszamoljuk a
szavazatokat, majd egy egyszerti feltétel alapjan kivalasztjuk a gy6ztest. Van
ahol ciklusosan 1épésrol 1épésre zarunk ki jelolteket, majd Gjraszamoljuk a
szavazatokat (Instant Runoff, Coombs, Contingent vote). Ezért csinaltunk egy
kiilon Kkis részt, ahol akar 1épésrol lépésre is vizualizalhatjuk ezeket a
rendszereket. Minden 1épéssel nem csak a magyarazd szoveg valtozik, hanem
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maga a vizualizaciéban is valtoznak a jeldltek méretei, Ujraszinezzik a
szavazokat, van, amikor nyilakat rajzolunk stb.

2. abra: Az Instant Runoff rendszer vizualizalasa 3 1épésben

A magyarazé szovegben elGszeretettel hasznaltunk szinesen kiemelt
szovegrészeket az egyszerilibb megértés érdekében (3. abra).

n do this kind of

candidate#1
eandidates?

candidates# v

3. abra: A Copeland rendszer els6 1épésének szoveges magyarazata
részlet

2.3. Taktikus szavazas

Persze a szavazéknak érdekében all, hogy az altaluk legjobban kedvelt jelolt
nyerjen. Ezért néhanyan, ha tehetik, okosan szavaznak, és nem feltétlen
mondjak meg Gszinte véleményiiket, példaul plularity szavazas kézben (4.
abra).

Viszont tobb esetben ahhoz, hogy okosan tudjanak szavazni, meg kell
allapitaniuk, hogy melyek azok a jeldltek, akik koziil a nyertes kikeriil, és hogy
melyek azok a jeldltek, akik biztosan nem nyerhetnek. Mashogy mondva elére
meg kell becsiilni a valasztasok kimenetelét. Egy jelenlegi becsléalgoritmus a
kovetkez6 kritériumoknak felel meg:

e Konnyd megérteni.
e Nem tilsdgosan pontos: Mi értelme van vdalasztast tartani, ha mar
el6tte is meg tudjuk mondani, hogy ki nyer?
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e Valésagban is elképzelhetd, hogy a szavazdk ilyen vagy hasonld
stratégiat hasznalnak a becslésre.

4. abra: A taktikus szavazdk elintézik, hogy pluralis szavazasban ne
piros nyerjen

3. Elért eredmények

Megalkottuk a weboldalt: getbole.com, mellyel megproébaljuk egyszeriivé tenni
az emberek szamara, hogy megértsék a kiilonb6zé szavazé rendszerek
elényeit és hatranyait, hogy majd ki tudjak valasztani, hogy az 6 esetiikben
melyik a leghasznosabb. Ezek koziil a legfontosabb és legjelentésebb az
egyedileg megoldott tobb mint 10 szavazérendszer interaktiv vizualizicidja.
Emellett (ahol van) a rendszerhez tartozo stratégikus szavazast is szimulaljuk
és vizualizaljuk.

Ezzel konkrétan egy jatszoteret biztositunk a felhasznalénak, aki igy
szabadon jatszadozhat a valasztas valtozéival. [ly médon nem csak olvas réluk,
hanem fel is fedezi 6ket és sajat maga képes igy szinte megtapasztalni az
erdsségeiket és gyengeségeiket. Rdadasul mindezt egy kidolgozott, reszponziv
kornyezetben tehetik meg.

88


https://getbole.com/simulation

Peaceful Nature
Peaceful Nature Team

Szabo Levente
Felkészit6 tandr: Tari Baldzs
Nagyboldogasszony Romai Katolikus Gimndzium, 7400 Kaposvdr, Zdrda utca 2.

1. Bevezetés

Sokat szoktam jatszani kiilonbdz6 talélds jatékokkal, de mindegyiknek vannak
hidnyossagai, illetve olyan részei, ami nekem nem tetszik, vagy amit én
mashogy csindltam volna.

Az egyik legnagyobb hidnyossag szinte az dsszes jatékban az az NPC-k
(Nem jatékos altal iranyitott karakterek) programja. A legtobb jatékban alig
forditanak rajuk figyelmet, pedig rendkiviil fel lehetne dobni velik a
jatékmenetet. Belegondoltam, hogy mennyivel élvezetesebb lenne ugy
jatszani, ha kdzben az NPC-k is élik a sajat életiiket és képesek kapcsolatba
l1épni a jatékossal, képesek kommunikalni vele, illetve egymassal és a jatékos
cselekedetei befolyasoljak az NPC-k viselkedését.

Tovabbi hidnyossag az NPC-k miikddésével kapcsolatban, hogy 6k
altalaban sokkal gyengébbek, mint a jatékos, ezaltal ala is vannak rendelve
neki. Eppen ezért szerintem tigy lenne izgalmas a jaték, ha az NPC-k mindenre
képesek lennének amire a jatékos, és az egyetlen kiilonbség koztiik az lenne,
hogy a jatékost ember irdnyitja.

fgy tehat eldontottem, hogy megvaldésitom ezt a jatékot, amiben az
NPC-ké a fészerep.

2. Probléma megoldasanak menete

A céllom az volt, hogy létre hozzak egy élvezhetd, egyszerii tulélés jatékot,
amiben az NPC-k kifejezetten fejlettek és képesek fejlédni, illetve szaporodni.

A végeredményt elérni nehezebb volt, mint vartam, mivel amellett,
hogy egy teljes jatékot létre kellett hoznom, amiben szabadon lehet fejlédni;
létre kellett hoznom egy miikddo, egyszeri(ibb ,mesterséges intelligenciat”.

Tovabbd az is nehézséget jelentett, hogy az el6bbieket 6ssze kellett
vonni, hogy a ,mesterséges intelligencia” megfelel6en tudjon érvényesiilni az
altalam létrehozott virtualis térben.

2.1. Ajaték
Maganak a jatéknak (NPC-k nélkiil) az elkészitése is tobb id6be kertilt, mint azt
vartam. Mivel egy kiils6 nézetes jatékot terveztem, ezért a kamera mozgasra

kiilon oda kellet figyelnem. Végiil ugy oldottam meg, hogy az egérrel szabadon
tudjuk mozgatni a kamerat, ezaltal minden sz6gbdl lehet élvezni a jatékot.
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Ennek a kameramozgasnak koszonhetéen az iranyitast egy Kicsit
komplexebb volt megcsinalni, mint hittem, de végiil konnyedén meg tudtam
oldani.

A kovetkez6 nagy probléma a barkacsolassal (vagyis a nyersanyagok
Osszerakasaval 1j eszkoz, épilileti elem stb. szerzése) volt. Mivel ezt a
problémat magamtél nem tudtam megoldani, ezért YouTube-on utdnanéztem,
és igy mar sikeriilt leklizdeni ezt a nehézséget.

Tovabbi nehézséget jelentett az épitkezés megoldasa, mivel bezavart
a kameramozgas, illetve a domborzat is. A program elkészitéséhez Unity-t
hasznaltam, Es igy tudtam hasznalni a beépitett funkcidkat, és egy kis
keresgetés utan megtaladltam a megoldast erre a problémara is.

2.2. AzNPC-k

A Legnagyobb bonyodalmat az NPC-k elkészitése jelentette. Mivel eddig
egyetlen mesterséges intelligenciat sem csindltam, ezért ez szamomra
rendkiviil Ujszer(i és nehéz része volt a feladatnak. Sok helyen utdnanéztem,
illetve tobb embertdl is kértem segitséget, és miutan dsszegytjtottem a kelld
tudast, elkezdtem megirni magat az intelligenciat.

Szerencsére szinte mindent meg tudtam oldani if-ekkel és kiillonb6z6
ciklusokkal. A gondot az jelentette, hogy ezeknek az NPC-knek sok mindennel
kell kélcsonhatasba 1épnitik, sok mindenre kell reagalniuk, ezért a programjuk
meglehetdsen hosszu és bonyolult lett.

Problémat jelentett még az is, hogy az NPC-knek 6ssze kell tudniuk
miikodni. Nem azt akartam, hogy egymastol teljesen kiilon éljenek, hanem
inkabb, hogy egyilittmiikodjenek és segitsék egymast. Az NPC-k a jaték
kezdetén kis (3-4 f6s) csoportokban sziiletnek, és az volt a cél, hogy ezek a
csoportok egyiitt maradjanak. Ennek érdekében az ilyen csoportokban nem
csak az egyének gondolkoznak, hanem maga a csoport is rendelkezik egy k6zos
intelligenciaval, ami segiti, hogy a csoporton beliili egyedek 6sszedolgozzanak.

Az utolsé megoldasra szorul6 probléma a jatékos, illetve az NPC-k
kapcsolata volt. Ugy szerettem volna ezt megoldani, hogy példaul, ha a jatékos
bantja az NPC-ket, akkor 6k egy id6 utan elzavarjak, ha pedig segiti 6ket, akkor
6k is viszont segitenek neki és befogadjak maguk kozé.

Tovabbi funkciéja az NPC-knek, hogy képesek szaporodni.
Szerencsére ezzel nem volt semmi nagyobb gond.

3. Elért eredmények

Mivel ez elott nem csindltam sok jatékot, ezért ez a projekt kihivas volt
szamomra.

A jaték készitése soran sikeriilt Iétrehoznom egy olyan karaktert, ami
teljesen szabadon iranyithato, és a specialis kameramozgasnak készonhetéen
kiillonboz6 szemszogekbdl és tavolsagokbol is ra lehet 1atni az emberre, ezaltal
ki lehet valasztani a leg el6nydsebb nézdpontot.
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A Jaték készitése soran minden 3D-s modellt én szerkesztettem
ugynevezett ,Low poly” grafikaval (pl.: fakat, bokrokat, tabortiizet,
szerszamokat stb.). Azért valasztottam ezt a stilust, mert pont annyira
részletes, hogy gyorsan és egyszerlien lehet ilyen objektumokat
megszerkeszteni, viszont az egyszerlisége nem megy a kinézet rovasara. Kilon
karaktert ad a modelleknek.

Annak érdekében, hogy a jaték élvezhet6bb és valtozékonyabb legyen,
készitettem tobbféle fat, sziklat, érceket, szerszamokat és ultethetd
névényeket. A nyersanyagokat ugy csinaltam, hogy ha a jatékos (vagy az NPC)
nem figyel ra, akkor el fognak fogyni. Ez ellen lehet terméseket gy{jteni és 1j
fakat iltetni.

Mivel tul békés volt a jaték, ezért adtam hozza szérnyeket, amik éjjel
jonnek, ezaltal arra késztetve a felhasznalot, hogy folyamatosan készenlétben
alljon. Erre azért volt sziikség, hogy egy kicsit felporgesse a jaték menetét.

Es végiil 1étre hoztam egy egyszer(ibb ,mesterséges Intelligenciat”,
ami képes szabadon mozogni a 3D-s térben, kikeriili az akadalyokat és ugyan
ugy él a jatékban, mint a jatékos. Ugyan ugy gyitijt ételt, nyersanyagokat,
épitkezik, termeszt élelmiszert és harcol, mint a jatékos.
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Solutions
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Elemz6 Kft.
www.morganstanley.com

Antavo Informatikai Kft.
antavo.com

TEConcept Hungary Kft.
www.teconcept.hu

Optin Kft.
optin.hu

Digital Kft.

www.digital.co.hu
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www.lhsystems.com
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