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El6szé6

A Szegedi Innovativ Informatika Verseny 2026-ban tizenkettedik alkalommal
keriil megrendezésre, ahol a kozépiskolds didkok mutathatjdk be
megvaldsitott innovativ dtleteiket. A versenyt a Szegedi Tudomanyegyetem
Természettudomdanyi és Informatikai Kardn beliil az Informatikai Intézet
inditotta utjara.

A verseny keretein beliil ezuttal sem kotottiik meg a didkok kezét és
kreativitdsat, barmilyen, O6ket foglalkoztaté informatikai témaju
palyamunkdval nevezhettek az aldbbi két szekcié valamelyikére:

A Miiszaki informatika szekciéba olyan palyamunkdk beérkezését
vartuk, melyeknél csupdn egyetlen kikotéstink volt: a feladat ne csak
programozasi feladatbdl alljon. A didkoknak meg kellett épiteni, vagy mar
meglévé elemekb6l Ossze kellett édllitani egy rendszert, amely
mikodtetéséhez szlikséges szoftvert is a nekik kellett elkésziteni.

Az Informatika szekciéba olyan palyamunkdkat vartunk,
amelyekben a didkok egy elkészitett szoftvert mutatnak be. A fejlesztéshez
tetszéleges programozasi nyelv és programozéi fliggvénykonyvtar
hasznalhatdé volt. A szoftver kategdridjat illetéen nem tettiink megkotést,
lehetett jaték, asztali szamitégépen futtathat6 alkalmazas, webes alkalmazas,
mobil applikacié, vagy Kinect-es alkalmazas.

Az idei versenyre 6sszesen 47 palyamunka érkezett be. Versenyiink
kétfordulés, az els6 forduloba beérkezett palyamunkabol a zsiri az
informatikai szekciéban 10, a miuszaki informatikai szekciéoban 10
péalyamunkat benyujt6 csapatok ad lehetéséget, hogy a dont6ben bemutassak
elért eredményeiket. Néhany csapat visszamondta a déntén vald részvételt,
ezért az informatikai szekciéban végiil csak 8 csapat mutatta be munkajat.

A rendezvényt idén is szdmos neves informatikai és miszaki cég
tdmogatta, amelyért ezuton is haldsak vagyunk. A zstiri altal legjobbnak itélt
palyamunkdkat értékes és hasznos dijakkal jutalmazzuk. A verseny szervezéi
szamdra kiemelten fontos, hogy ne csupdn a csapatok tagjait és felkészité
személyeit is dijazzuk, hogy ily moédon tdmogassuk tehetséggondozé
tevékenységiiket.

Szeged, 2026. 4prilis Dr. Németh Gabor
a SZIIV verseny szervezdje
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Misinszki Mark
Felkészité: Szabo Beatrix
Szegedi SZC Téth Jdnos Mdrahalmi Technikum, Szakképzé Iskola és Szildgyi
Mihdly Kollégium, Mdrahalom, Dosztig kéz 3, 6782

1. Bevezetés

A magyar kollégiumi nevelés jelenleg az egyik leginkdbb alul-digitalizalt
teriilet az oktatasi rendszerben. Bar a KRETA-rendszer fontos szerepet tolt be
az iskolai adminisztraciéban, a kollégiumok szadmdara csupdn részleges,
korlatozott megoldast kinal. A KRETA strukturaja az iskolai tanorak,
hidnyzasok, jegyek és naplézasi események koré épiil, mikozben a kollégiumi
élet teljesen eltér6 logikat kévet: a nevel6k nem tandrdkat, hanem életviteli,
kozosségi és napi rutinokat kisérnek figyelemmel. A KRETA nem biztosit
lehet6séget szobabeosztas kezelésére, esti jelenlét ellen6rzésére, szobai rend
és tisztasag értékelésére, fegyelmi pontok részletes adminisztraldsara,
szakkor- és programfoglaldsokra, egészségiigyi események dokumentdlasara,
valamint a kollégiumi élethez k6t6d6 gyors napi adminisztracidra.

2. Létez0d, hasonl6 megoldasok bemutatasa

A KRETA Magyarorszagon az iskoldk altal hivatalosan hasznalt digitalis
tanulméanyi és adminisztraciés rendszer. Segitségével kezelik a jegyeket,
hidnyzasokat, érarendet és a tanuléi adatokat, valamint biztositja a
kommunikdcidt a tandrok, didkok és sziilék kozott. Orszagos szinten elterjedt,
egységes platformot nyujt a k6znevelési intézmények szamara.

A DigiKoli vagy a Kollégium.hu egy kisebb, alternativ kezdeményezés volt,
amely a kollégiumi adminisztracié és kommunikdcié megkdnnyitését célozta.
Bar hasonlé funkcidkat probalt kindlni, nem vélt orszdgosan elterjedtté, és
inkabb kisérleti vagy helyi szinten maradt megoldasként.

3. Probléma megoldasanak menete

1.1. A probléma ismertetése

A kollégiumokban jelenleg nincs egységes digitdlis rendszer az
adminisztracié kezelésére, ezért a legtobb adat papiralapon, kiilén Excel-
tdblakban vagy Messenger-csoportokban, vagy egyéb intézményen beliil
haszndlt programokban keriil rogzitésre. Ez atlathatatlansagot, adatvesztést,
hibalehet6ségeket és jelent6s idéveszteséget okoz.

A Didkoénkormanyzat (DOK) az esti szobaellenérzések soran pontokat jegyez
fel rendetlenség vagy szabalyszegés esetén, azonban ezek kordabban papiron
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vagy notesban keriiltek rogzitésre, igy gyakran nem jutottak el egységesen a
vezetdséghez, vagy elvesztek.

A nevel6tanaroknak emellett szamos adminisztrativ feladatot kell vezetnitk,
példaul a pontozast, kollégiumi programokat, szakkoroket,
létszamellendrzést, kimendket, edz6terem-hasznélatot és a betegségeket.
Ezek kezelése tobb kiilonallé rendszerben torténik, ami noveli a terhelést és
csokkenti a hatékonysagot.

Emiatt egy olyan egységes, kollégiumra szabott digitdlis megolddsra van
sziikség, amely képes ezeket az adatokat egy helyen, atlathaté médon kezelni.

3.1. A javasolt megoldas bemutatasa

A probléma megoldasira egy kozponti, kollégiumra szabott digitdlis
rendszert fejlesztettiink, amely egységes platformon kezeli az 6sszes fontos
adatot. A program célja, hogy levaltsa a papiralapd, Exceles és kiilon4llé
kommunikécids feliileteken t6rténé adminisztraciot.

A rendszer lehet6vé teszi a DOK szdmara az esti szobaellenérzések sorian
rogzitett pontok azonnali, digitalis felvitelét, igy az adatok nem vesznek el, és
azonnal elérheték a vezetGség szdmdra is. A nevel6tandrok egy feliileten
tudjak kezelni a pontozast, kollégiumi programokat, szakkoroket,
létszamellenérzést, kimendket, edz6terem-hasznalatot és a betegségekkel
kapcsolatos informdcidkat.

A program tehat egy atlathato, biztonsagos és visszakeresheté rendszert
biztosit, amely csékkenti a hibalehet6ségeket, mérsékli a nevel6i terhelést, és
hatékonyabb4 teszi a kollégiumi mikodést.

3.2. Abrak

1. abra: Adatbazis modell
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4. Elért eredmények

T6bb évnyi fejlesztés utan elkésziilt sajat kollégiumunk szamara egy kozponti
adminisztracios és kommunikaciés szoftver, amelyet mar tobb mint egy éve
sikeresen teszteliink a kollégiumunkban. A Didkénkormanyzat, a nevelék és
az intézményvezetés egyarant pozitivan fogadta, és azéta is napi szinten
megkonnyiti a mindennapi munkat, az informdciddramlist és az
adminisztraciot.

A projekt részeként orsziagos szintd kutatast is végeztiink: online drlapon
gytjtottiink tapasztalatokat mds intézmények gyakorlatarél, adminisztraciés
folyamatair6l és hasznalt eszkozeikrél. Tobb mint 560 vélasz érkezett,
amelyek alapjan pontos képet kaptunk az igényekrél, és a rendszeriinket
ennek megfeleléen finomitottuk.

Tébb intézmény mar jelezte érdekl6dését a program irdnt, és szivesen részt
venne a késébbi tesztelésekben, igy a rendszer a jovében kodnnyen
kiprébalhaté és tovabbfejlesztheté mas kollégiumokban is.

5. A mesterséges intelligencia haszndalata a palyamunka
elkészitése soran

A projekt kezdeti szakaszdban a ChatGPT mesterséges intelligencia eszkdzét
hasznéltuk fel, hogy atfogé alaptervet készitsen szadmunkra. Ennek
segitségével rendszerezni tudtuk a fejlesztési folyamat lépéseit, és vilagos
irdinymutatdst kaptunk a palyamunka megvaldsitdsahoz sziikséges
tevékenységekr6l. A MI hozzdjarult ahhoz, hogy gyorsabban at tudjuk
tekinteni a lehetséges megoldasi ttvonalakat, strukturalt médon épithessiik
fel a projektet, és el6zetes dtleteket kapjunk a fejlesztési feladatokhoz. Fontos
kiemelni, hogy a ChatGPT altal nyujtott segitség csupan irdnymutatasként
szolgalt, a tényleges fejlesztés és a végs6 tartalom kidolgozdsa a sajat
munkénk volt.

6. A palyamunka korabbi bemutatisa

A projektet mar bemutattuk az idei TUDOK versenyen, ahol az
alapfunkcionalitisok és a rendszer f6bb miikodési elvei keriiltek
ismertetésre. A bemutatét kovetGen a palyamunkdn tovabbfejlesztettiik az
adminisztraciés modulokat, igy lehet6vé valt a felhasznal6i jogosultsagok
részletes kezelése és az adatok rendszerezettebb nyilvantartdsa. Kiilon
hangsulyt fektettiink az adatok nyomtatdsi funkcidjanak javitdsara: a
kinyomtatott dokumentumokban tébb relevidns adat jelenik meg, és a
megjelenités esztétikusabb, atlathatébb formaban térténik. A nevel6tanarok
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szamdra a pontok torlésének folyamata is finomhangolasra keriilt, emellett
egy Uj funkcidval bévitettik a rendszert: mostantél nemcsak a pontok
torlésére van lehet6ség, hanem a mar kijott biintetéseket is kezelni tudjak.
Tovdbb4d a rendszerben lehet6vé tettiilk a didkok betegségeinek
nyilvdntartdsat, igy a nevel6k gyorsan attekinthetik az egészségiigyi
informacidkat és sziikség szerint kezelhetik azokat.

Irodalomjegyzék

[1] W3Schools: HTML, CSS, PHP ¢és JavaScript oktatéanyagok,
https://www.w3schools.com, (Utolsé megtekintés datuma: 2026. 02. 19.)

[2] OpenAI  ChatGPT: Segédlet a  pdlyamunka  elkészitéséhez,
https://chat.openai.com, (Utols6é megtekintés datuma: 2026.01. 16.)

[3] DigiKoli: Online kollégiumi és oktatasi portal,
https://pseg.digikoli.hu/frontend

[4] Kollégium.hu: Magyar kollégiumi informéciés portdl, http://xn--

kollgium-ela.hu/
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Személyre szabott tanulas mesterséges intelligenciaval

Kando//dev

Mészdros Mdté
Felkészit6: Raddci-Boncz Nikolett, Kecskeméti Péter
Kecskeméti SZC Kando Kdlmdn Technikum, 6000 Kecskemét, Bethlen krt. 63.

1. Bevezetés

A projektiink célja, hogy a tanuldi sajat igényeik szerint tudjak testre szabni a
tananyagokat mesterséges intelligencia segitségével. Mindenki masképp
tanul, ezért fontos, hogy az anyagok ne egyetlen sablont kdvessenek, hanem
alkalmazkodjanak az egyéni tempdhoz, érdeklédéshez és tanulési stilushoz-
Igy a didkok nemcsak konnyebben értik meg az uj témdakat, hanem
motivaltabbak is maradnak.

A megoldas lényege, hogy a tanul6 eldonthesse, milyen formédban szeretné
feldolgozni az anyagot. Kérhet rovidebb &sszefoglalét, részletesebb
magyarazatot, tobb példat, gyakorlé kérdéseket vagy egyszertibb nyelvezetet.
Ezzel a tanuldsi folyamat is személyesebbé és hatékonyabba valik.

A projekt abban segit, hogy a tanulds ne kotelez6 feladatnak, hanem valédi
fejlédési lehetéségnek tlinjon. A tapasztalatunk szerint, ha a didkok olyan
modon taldlkoznak az anyaggal, ami kozel all hozzajuk, gyorsabban haladnak
és tartésabban rogziil a tudds. Ezért hissziik, hogy ez egy jobb és
emberk6zelibb modja a tanuldsnak.

2. Létez0, hasonl6 megoldasok bemutatasa

A téma egyik legismertebb megolddsa a NotebookLM [1], amely feltoltott
forrasok alapjan segiti a tanuldst, Osszefoglalékat készit, és kérdésekre
valaszol. Ez jél mutatja, hogy az Al alapu tanuldsi rendszerek mar most is
fontos szerepet kapnak az oktatasban.

A mi fejlesztésiink hasonlé alapelvre épiil, de tobb kiegészité funkciot is
tartalmaz. A felhasznalék személyre szabhatjdk a tananyag stilusat és
mélységét, megoszthatjdk az elkésziilt anyagokat, és kozosségi tanuldst is
tudnak tdmogatni. Ez a bévitett funkcionalitds erds kiilonbséget jelent a
meglévé megolddsokhoz képest.

3. Probléma megoldasanak menete

A projekt célja egy olyan tanulasi platform létrehozdsa volt, amelyben a
didkok a sajat igényeik szerint alakithatjdk a tananyagot mesterséges
intelligencia segitségével. A fejlesztés soran elGszor pontosan meghataroztuk
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a problémat, majd egy olyan megolddst terveztiink és valdsitottunk meg,
amely egyszerre tAmogatja az egyéni tanulést és k6z6sségi egyiittmiikodést.

3.1. A probléma ismertetése

A jelenlegi tanulédsi rendszerek nagy része egységes anyagot ad minden
tanulénak, mikézben a didkok tudésszintje, tempdja és érdekl6dése eltéré.
Emiatt sok tanulé tdl nehéznek, tdl hosszinak vagy éppen tul altaldnosnak
érzi az anyagokat. Tovabbi probléma, hogy a didkok nehezen taldlnak olyan
feladatokat és magyarazatokat, amelyek pont az 6 szintjiikhoz illenek. Ez
csokkenti a motivaciot, és lassitja a fejlédést.

3.2. A javasolt megoldas bemutatasa

A csapat egy olyan platformot készitett, amelyben a tanulék a sajat
igényeikhez igazithatjak a tananyagot. A rendszer képes rovid 6sszefoglalét,
részletes magyarazatot, gyakorld kérdéseket és ismétl6 feladatokat is adni,
igy mindenki a sajat tempdjaban tud haladni.

A projekt jelenlegi allapotdban teljesen hasznélhat6, a f6 funkcidk stabilan
miikodnek, és valos tanulési helyzetben is alkalmazhat6. Emellett a csapat azt
is latja, hogy még sok fejlesztési lehet6ség van benne, valamint vannak olyan
ismert hibak, amelyeket a kdvetkez6 verzidkban lehet és érdemes javitani.

A mikddés bemutatdsa videés formdban elérhet6 [2], a forraskod
nyilvdnosan megtekintheté [3], az online futé verzié pedig Vercelen érhetd el
[4].

1.2. Abrak

3 Al Good morning, Maté

2. dbra: Kezddképernyd
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3.3. Egyenletek
A pélyamunka jellegéb6l adoddan ebben a fejezetben nem hasznaltunk
egyenletet, mert a bemutatott eredményekhez nem volt sziikség matematikai
képletre.

3.4. Tablazatok

A sajat rendszer f6 funkcidinak bemutatasa az 1. tdblazatban lathaté.

Funkcidok
Tananyagokbdl generalt .
igen
tartalom
Tananyagok visszanézése Igen
Tananyagok megosztisa igen
Gyakorlé kérdések igen
Gyakorlé Quiz igen
Gyakorl6 jatékos feladatok igen
Quiz PDF-ként valé formalasa igen
Tananyagok hozzaférésének .
. igen
kezelése
Al chat asszisztens nem

1. tablazat: Funkciok

4. Elért eredmények

A palyamunka eredményeként elkésziilt egy miikodd, online elérhetd,
mesterséges intelligencidra épiil6 tanuldsi platform, amely a tanuldk
igényeihez igazitja a tananyagokat. A rendszer képes ugyanabbdl a témdabol
eltér6 nehézségl és részletességli magyarazatot, osszefoglalot és gyakorld
tartalmat adni, igy a felhaszndlék a sajat tempdjukban és sajat tanuldsi
stilusuk szerint tudnak haladni.

Az otlet djszertisége és a megoldds eredetisége abban jelenik meg, hogy a
platform nem csupian Al valaszt ad kérdésekre, hanem valéban testre
szabhat6 tanulési élményt nyujt, és tAmogatja a tartalmak megosztasatis. Ez a
kozosségi funkcié a gyakorlatban is hasznos, mert a tanulék egymas
anyagaira épitve gyorsabban és hatékonyabban tudnak fejlédni. A megoldott
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probléma fontos és széles korben jelen van, mivel az egységes tananyag sok
esetben nem illeszkedik az egyéni igényekhez.

A fejlesztés szakmai minéségét mutatja, hogy a rendszer {6 funkciéi stabilan
miikddnek, a projektnek van nyilvanos forraskédja, videds bemutatéja és él6
demdja is. A jelenlegi verzid teljes mértékben hasznilhaté, ugyanakkor a
csapat azonositott tovabbi fejlesztési lehetéségeket és javithaté hibakat is,
ezért a projekt a jovében tovabb bévitheté és finomithatd. Osszességében a
palyamunka egy logikusan felépitett, valés problémara adott, gyakorlatban is
alkalmazhaté megoldast mutat be.

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

A palyamunka készitése kozben hasznaltunk mesterséges intelligenciat. A
fejlesztés és a dokumenticié egyes részeinél az Opus 4.6 és a Codex 5.3
segitett Otletelésben, szovegezésben, hibakeresésben és kdédolasban. Az
alkalmazds mikodésében a GPT-5-mini API-t hasznaljuk a személyre szabott
tananyagok eldallitasdra. Az Al 4ltal adott javaslatok minden esetben at lettek
tekintve.

6. A palyamunka korabbi bemutatasa

A palyamunka eddig nem keriilt bemutatdsra més versenyen vagy nyilvanos
szakmai eseményen. Ez egy 1j projekt, amelyet kifejezetten erre a versenyre
készitettiink.

Irodalomjegyzék

[1] Google NotebookLM, https://notebooklm.google (Utolsé megtekintés
datuma: 2026. 02. 16)

[2] Sajat  YouTube demd, https://youtu.be/YZxhZ8hBiRo  (Utolsd
megtekintés datuma: 2026. 02. 17)

[3] Sajat GitHub repository, https://github.com/meszmate/gist (Utolsd
megtekintés datuma: 2026. 02. 16)

[4] Sajat live demd, https://gist-prod.vercelapp (Utolsé megtekintés
datuma: 2026. 02. 16)
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I sziv 2026

Certamen Okoszisztéma Szimulator
Aurea Mediocritas

Miklds Gyula, Lévai Levente Gdbor
Felkészité: Trepdk lldiko

Kecskeméti Reformdtus Gimndzium, 6000 Kecskemét Szabadsdgtér 7.

1. Bevezetés

Koérnyezetiink mikodése rendkiviill 0Osszetett, mégis szigord és
kikeriilhetetlen tdrvényszertségek szabdlyozzdk, azonban napjainkban
meglehetésen kevés olyan szimuldcié 4ll rendelkezésre, amely ezt a témét
érthet6vé és izgalmassa tenné a didkok szamdra. Bar a bioldgiai folyamatok
informatikai eszk6zokkel hatékonyan modellezhetéek, az oktatdsban az ilyen
tipusu szoftverek alkalmazdsa mégsem jellemz6. Egy interaktiv, vizudlis
mddszer ugyanakkor nagyban megkdnnyitheti a tanuldst, segitve ezzel mind
a tanulék, mind a pedagégusok munkajat.

Palyamunkdnk, a Certamen (latinul: kiizdelem, verseny), egy olyan 3D-s
6koszisztéma-szimulator, amely latvianyosan és szakmai alapokon nyugodva
mutatja be a természetes kivalasztodds és az evolucié térvényeit. A program
egy zart, haromdimenziés vildgot jelenit meg, amelyben a felhaszndal6
szabadon mozoghat, mikézben megfigyelheti a ragadoz6 és préda dllatok
(rokak és nyulak) k6zotti dinamikus interakcidkat. A szoftver elsédleges célja,
hogy a biolégiai alapfogalmakat — mint a populaciék valtozasa vagy az életben
maradasért folytatott kiizdelem - egy modern, digitdlis kérnyezetbe helyezze.
A szimulacié motorjat egy olyan algoritmus adja, amelyben az egyes egyedek
sajat, egyedi attributumokkal rendelkeznek. Ezek a tulajdonsagok - példdul a
sebesség, a latétavolsag vagy az éhségtlirés — kozvetleniil meghatarozzak az
allatok ratermettségét. Az evoldcios folyamat alapkéve az oOroklédés: az
utédok a sziileik génjeit viszik tovabb, azonban a folyamat sordn pozitiv vagy
negativ irdnyd mutdcidk lépnek fel. Mivel a kornyezeti kihivasokhoz
(taplalékszerzés, menekiilés) jobban alkalmazkodé egyedek nagyobb eséllyel
szaporodnak, a populacié az id6 el6rehaladtaval folyamatosan fejlédik és

valtozik.

A projektet a Dusza Arpad Programozasi Mtihely keretein beliil fejlesztettiik
ki, és korabban mar bemutattuk szakmai k6zonség el6tt is. A fejlesztés soran
a Unity jatékmotort alkalmaztuk, amely lehetévé tette a komplex mesterséges
intelligencia és a valds ideji statisztikai adatok grafikus megjelenitését.
Munkénk célja egy olyan innovativ oktatdsi segédeszkoz létrehozésa volt,
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amely az informatika erejével teszi kézzelfoghatéva a természet lathatatlan
folyamatait.

2. Létezd, hasonlo megoldasok bemutatasa

A projekt tervezése sordn megvizsgaltuk azokat az elérheté szoftvereket,
amelyek az oOkoszisztémak mikodését vagy az evolicié folyamatat
modellezik. A szakirodalmi kutatds sordn két jelentés, de eltérd
megkozelitést szoftvert emeltiink ki: a SimEarth-6t és a NetLogo kérnyezetet.
A SimEarth egy klasszikus szimuldtor, amely globalis 1éptékben, bolygdszinti
folyamatokon keresztiil mutatja be az élet feltételeit és valtozasat. Bar uttoré
volt a maga koréban, a modern oktatasi igényekhez képest kevésbé interaktiv
és vizudalisan elavult.

A NetLogo egy komplex tudoményos modellez6 kérnyezet, amelyben gyakran
futtatnak ragadozé-préda dinamikdt szemlélteté algoritmusokat. Ez a
rendszer preciz matematikai alapokon nyugszik és kivald statisztikai
adatokkal szolgal, ugyanakkor a megjelenitése tdbbnyire absztrakt,
kétdimenziés sikokra korldtozédik. Ebben a kornyezetben az egyedek
szintjén torténdé bioldgiai véltozdsok kevésbé szemléletesek a didkok
szamadra.

A Certamen egyik legnagyobb elénye ezekkel a megold4sokkal szemben, hogy
a biolégiai torvényszeriségeket rendkiviil pontosan és latvanyosan modellezi
le egy modern, hiaromdimenzids kornyezetben. A legtdbb szimuldcidval
ellentétben nalunk az 6roklédés és a folyamatos fejlédés 4ll a kézéppontban.
Minden egyes egyed - legyen az réka vagy nyul - sajat, egyedi genetikai
kéddal (attributumokkal) rendelkezik, amely meghatarozza fizikai
képességeit, példaul a sebességét vagy a latotavolsagat.

A szoftveriinkben a fejl6dés nem csupdn statisztikai valészintség, hanem a
generdciokon ativel6 mutaciok eredménye: a ,ratermettebb” egyedek
orokitik tovabb génjeiket, igy a populdcié tulajdonsagai az id6 el6rehaladtaval
dinamikusan valtoznak és alkalmazkodnak a kornyezethez. Ez a fajta egyed
szinti vizualizdcié és a hozza kapcsolédo valés ideji grafikonok sokkal
kézzelfoghatébba teszik az evolicid elméletét, mint a hagyomadnyos,
statikusabb szimulaciés kérnyezetek.

3. Probléma megoldasanak menete

3.1. A probléma ismertetése

Koérnyezetiink mikddése rendkivil Osszetett, mégis szigoru és
kikeriilhetetlen torvényszertiségek szabdlyozzak. A biolégia oktatdsa sordn az
evoluciéd és a természetes kivalasztédds témakore gyakran megmarad az
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elméleti sikon, mivel a valdsagban ezek a folyamatok évszazadok vagy
évezredek alatt zajlanak le, igy kozvetlen megfigyelésiik a tantermi keretek
kozott lehetetlen. Jelenleg kevés olyan interaktiv szimuldcié 4ll
rendelkezésre, amely érthet6vé és izgalmassa tenné ezt a teriiletet a didkok
szamara.

A hagyoményos oktatdsi médszerek nem tudjdk szemléletesen bemutatni,
hogyan befolyasoljak az egyéni tulajdonsidgok - példaul a sebesség vagy a
latétavolsag - egy populdci6 hosszu tavu tulélési esélyeit. Hidnyzik egy olyan
eszkdz, amely valds idében, vizudlis visszacsatoldssal modellezné a ragadozé-
préda kapcsolatokat és az 6rokl6dés mechanizmusait, segitve ezzel a didkok
és a tandrok munk4jat.

3.2. A javasolt megoldas bemutatasa

A fenti problémara valaszul fejlesztettiik ki a Certamen nevt szoftvert a Unity
(2021.3.19f1) jatékmotor segitségével. A program egy zart, 3D-s
Okoszisztémat szimuldl, ahol ragadozok (rokdk) és prédaallatok (nyulak)
élnek. A szimuldcid alapveté logikdja szerint a nyulak véletlenszerien termé
novényekkel, a rokak pedig a nyulakkal tdpldlkoznak; az az egyed, amely nem
jut taplalékhoz, elpusztul.
A megvaldsitdas soran minden allathoz egy egyedi mesterséges intelligenciat
(AI) rendeltiink, amely allapotgép (State Machine) alapon miikddik. Az allatok
olyan fazisok kozott valtanak, mint az Idle (1ézengés), Scout (kutatds), Chase
(ildozés) vagy Escape (menekiilés). A mozgdsukhoz a Unity NavMesh
rendszerét hasznaltuk, amely lehetévé teszi a dinamikus dtvonalkeresést a
térben.
A megoldisunk kulcsa az egyedi attributumrendszer. Minden egyed
rendelkezik sajat paraméterekkel:
*  Sebesség (speed): meghatdrozza, milyen gyorsan éri el a taplalékot
vagy menekiil el.
» Latoétavolsag (radius): ezen belil észleli a kdrnyezetében 1évé
targyakat vagy més egyedeket.
+ Ehségttirés (hungerMax): befolyasolja, mennyi ideig birja taplalék
nélkil.
Az evolicié az oOroklédésen és mutdcion keresztiil valésul meg.
Szaporodaskor az utédok a sziileik értékeit kapjak meg, de az algoritmus
véletlenszertien mdédositja (mutdlja) azokat pozitiv vagy negativ irdnyba.
Példaul egy nyul sebessége az aldbbi kéd szerint médosulhat:
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newRabbitManager.speed = sourceParent.speed + Random.Range(-4f, 4f) - 2 +
(pregnancyTime / 7.5f * 2);.

Amint lathat6, még a vemhesség ideje is egy befolydsold tényezé.

A fejlesztés soran jelentGs nehézséget okozott a Unity szoftver folyamatos
frissitése és a feliilet valtozasai, ami megnehezitette a naprakész informacidk
szerzését. Emellett komoly technikai kihivast jelentett az él6lények dontési
logikdjanak finomhangoldsa, hogy a kornyezetiikket helyesen felmérve
hozzanak logikus dontéseket (példdul a nyudl prioritdsként kezelje a
menekiilést az evéssel szemben).

4. Elért eredmények

A fejlesztés eredményeként egy olyan miikodd, interaktiv 3D-s 6koszisztéma-
szimulatort hoztunk létre, amely képes valés idében modellezni a
természetes kivalasztédas folyamatiat. A szoftver egyik legfontosabb
eredménye, hogy a felhasznidldé nem csupdn passziv szemlélje az
eseményeknek: a kezdeti paraméterek (példdul populdciéméret, muticids
ratak) megvaltoztatdsaval kozvetleniil befolydsolhatja a szimuldcié menetét.
A szimuldci6 futtatdsa sordn tudomdnyosan is értelmezheté eredményeket
kaptunk. A beépitett statisztikai modul segitségével — amely a ,P” billentytivel
hivhat6 elé — nyomon kovethetd a populécio lélekszamanak alakuldsa, mig az
»,0” billentytivel az egyes attribitumok (példaul a latétavolsag vagy a
sebesség) generdacidkon ativel6 valtozdsa vizualizalhaté grafikonokon.
Tapasztalataink szerint a szimuldcié hosszabb tavu futtatdsa soran
egyértelmtien megfigyelheté az evoliciés fejlédés: a nyulak populaciéjaban
példaul domindnssa valnak a gyorsabb, nagyobb latétavolsdggal rendelkez6
egyedek, mivel 6k nagyobb eséllyel keriilik el a ragadozodkat és taldlnak
taplalékot.

A vizudlis megjelenités terén is jelentés eredményeket értiink el: a him és
ndstény egyedeket szinekkel kiilonboztettiik meg (példaul a néstény rokak
sotétvoros, a himek narancssiarga szint kaptak), ami segiti a populacid
szerkezetének gyors attekintését. A szoftver stabilitisat és oktatasi
hasznossdgat bizonyitja, hogy a Unity NavMesh rendszere révén az &llatok
természetes moédon navigdlnak a domborzati viszonyok kozoétt, logikus
dontéseket hozva az életben maraddas érdekében.

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

A projekt fejlesztése sordn bizonyos esetekben igénybe vettiik a ChatGPT
nagy nyelvi modellt, els6sorban a kédoldsi folyamatok hatékonysdganak

21



novelése és egyes algoritmusok (példdul a NavMesh-alapi mozgas
finomhangoldsa) optimalizalasa céljabol. Fontos azonban megjegyezni, hogy a
szoftver alapkoncepcidjat, a biolégiai szabalyrendszert és a logikai vazat
o6nalléan dolgoztuk ki, az Al-t segédeszkdzként hasznaltuk a megvaldsitas
korai szakaszdban. Let6ltdtt neurdlis halé strukturat vagy masok éltal
kozzétett elére tanitott modellt nem alkalmaztunk a szimuldciéban.

6. A palyamunka korabbi bemutatasa

A Certamen projektet eredetileg a Dusza Arpiad Programozasi Miihely
keretein beliil fejlesztettiik ki, ahol a programozéi munka zarasaként a
miihely zarérendezvényén mutattuk be az elkésziilt szoftvert. Ezt kvetéen a
projektet az ELTE Informatikai Kardnak 2023-as nyilt napjdn is prezentaltuk
az érdekl6d6k szdmaéra.

Fontos megjegyezniink, hogy bar a szoftver szakmai bemutatékon mar
szerepelt, versenyhelyzetben eddig még soha nem mutattuk be. A Szegedi
Innovativ Informatika Verseny (SZIIV 2026) az els6 olyan szakmai
megmérettetés, amelyre palyamunkaként benyujtottuk a projektet. A szoftver
technikai tartalma és funkciéi a 2023-as bemutaték Ota nem frissiiltek,
azonban a pdalyamunka kidolgozdsa és a szimuldcié oktatdsi céla
rendszerezése kifejezetten a jelenlegi versenyfelhivds innovativ szempontjai
szerint késziilt el.

Ismertet6 vide6: Certamen.mp4

Irodalomjegyzék

[1] SZIIV verseny honlapja: https://www.inf.u-szeged.hu/sziiv, (Utolsé
megtekintés datuma: 2026. 02. 17.)

[2] Unity Documentation - NavMesh: https://docs.unity3d.com/Manual/nav-
NavigationSystem.html, (Utols6 megtekintés datuma: 2025. 11. 20.)

[3] Low-poly animals pack (Fox model): https://www.cgtrader.com/free-3d-
models/animals/mammal/free-lowpoly-animals-pack, (Utolso
megtekintés datuma: 2025. 11. 20.)

[4] 3D Rabbits model: https://www.turbosquid.com/3d-models/3d-rabbits-
model-1235028, (Utols6 megtekintés ddtuma: 2025. 11. 20.)

[5] NetLogo Home Page: https://ccl.northwestern.edu/netlogo/, (Utolsé
megtekintés ddtuma: 2025. 11. 20.)
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Filc, az iskolai rendszerkezel6 szoftvercsomag
Filcdev

Susa Mildn Mihdly, Tamds Vince Kornél
Felkészitd: Merényi Miklos
BMSZC Petrik Lajos Két Tanitdsi Nyelvii Technikum
Budapest, Thokély ut 48-54, 1146

1. Bevezetés

Az oktatdsi intézményekben torténé ott tanulé didkok és az ott dolgozé
tandrok kozotti adminisztraciés feladatok megkonnyitését, modernizaldsat
tlizi ki célul a filc szoftvercsomag.

A csomag alapjat képzik az Iris és a Chronos, az el6bbi a web frontend, mig az
utébbi a backend modul. A felhasznaldi feliilet letisztult és standard, a
szerkezet pontosan kigondolt, hxwogy az egyszertivé tegye a navigiciot. A
Chronos végzi az adatok pontos validaciéjat. Aegis néven fut a kartya alapu
ajté zar rendszer és a Chronos k6z6tti integracié. A Mergen nev(i mobil app
pedig egyszerti elérhetéséget ad a didkoknak és a tandroknak. Az
6koszisztéma lényege a meglévé bonyolult és kevert megolddsok lecserélése
egy olyanra amely mogott konzisztens dizdjn és kohézi6 van jelen.

Az oktatasi adminisztraci6 egyik nehéz része az 6rarend létrehozésa, az Iris-
ben erre megoldast ad az egyszertien hasznédlhaté 6rarend szerkeszté. Illetve
az a mellet 1évé modul: a Filcgen ami egy webassembly-n futd genetikai
algoritmuson alapulé kliens oldali érarend generdtor amit kdzdsen lehet
hasznélni a manuaélis szerkeszt6vel, a Chronos végzi a validaciot.

2. Létezd, hasonlé megoldasok bemutatasa

Az eddig megoldasok fragmentdltak, nem dolgoznak egyiitt. Az o6rarend
generdaldsra sokszor az ASC-t haszndljak kiillénb6z6 intézmények, ennek a az
exportalt végtermékét be importaljak az E-KRETA és az EDUPAGE
rendszereibe. Mind két feltilet egy vizualisan kellemetlen élmény, méretezési
problémdk mobil eszkdz6kodn. Nincs gyors méd az érarend megtekintésére.

2026.02.25 - Szerda

9.KNY 1-2.6ra B.IL.EA
12.E 09:00 fogdszat

| 11.E 11:00 fogaszat

1. bra: A Petrik helyettesitési feliilete
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Az 1. dbran lathato a jelenlegi helyettesitési feliilet amit a legtobb didkunk
hasznél minden nap, nem nehéz l4tni, hogy nem egy jol berendezett rendszer.
Nincsen autentikdci6, igy az ©Osszes helyettesitést lehet ldtni nem csak a
felhasznaléra vonatkozoakat.

A mar létez6 filc app amit még a mi megolddsunk el6tt hoztak létre egy
egyszerti dart frontend volt az E-KRETA rendszerének, igy nem volt
haszndalhaté egy adminisztracids perspektivabdl, hidba a vizudlis fejlesztések.

3. Probléma megoldasanak menete

A Kkitizott cél, illetve megoldand6 probléma roévid és lényegre toré
ismertetése utdn a megvaldsitds menetét, annak f6bb dllomadsait, valamint a
megvaldsitds soran felmeriild problémakat és azok megoldasat kell
bemutatnia a csapatoknak.

3.1. A probléma ismertetése

A fragmenticié oka az, hogy mindent més fejlesztett, a Filc esetében a
modulok mindig passzolé adat struktdrdkkal, export formédtumokkal és
protokollokkal rendelkeznek. A Mergen mellé késziilt egy binding generator,
hogy a backend schema legyen a végpontok igazsag forrdsa, e mellé késziilt
egy kis DSL ezzel is a fragmentacidt enyhitjik.

3.2. A javasolt megoldas bemutatasa

Github-on Kanban board-al végziink Agile fejlesztést, védett branch-el
dolgozunk és kotelez6 a code review. PR létrehozasakor automatikusan
létrejon egy aktiv deployment illetve a production szerver a filc.space domain
alatt taldlhaté. A projekt minden részét tipusokkal ellatott nyelvben irtuk
ezzel a runtime problémdak akartuk redukdalni és a fejlesztést egyszeribbé
tenni. Az alapot természetesen a Chronos képzi, itt egy hono és drizzle
backend van egy sajat RBAC rendszerrel ami a Better Auth library koré épiil.
Az Iris react és tanstack router alapon és a Mergen kotlin KMP alapon latjak el
a web és a mobil frontend szerepét. Az openapi schemat az open2ktor nevi
segéd program végzi el egy kisebb DSL segitségével amit OAS 3.1 extension
mez6kben helyeztiink el. A Filcgen rust-ban webassembly target-tel lett
létrehozva, azt akartuk, hogy a kliens generdlja az 6rarendet, hogy ne a
szerveren kelljen ezt a folyamatot véghez vinni. A web kérnyezet miatt voltak
problémadk a sebességgel de itt optimalizaltuk a konfliktus kezelést és 50%-al
gyorsabb eredményeket kaptunk persze ez népesség mérettdl is fligg egy GA
esetében. Ha a jovében szerveren akarjuk inkdbb haszndlni akkor semmit
nem kell valtoztatni az algoritmuson. Csak a szerveren tudnank parallelizalni
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a munkat mivel a web worker API inkdbb lassitana az algoritmust jelenlegi
forméjaban.

4. Elért eredmények

Helyettesités ezen a napon: 2026-02-19
Grék Csopartok Idd Terem Hefyettesitd tandr Tandr
Tesi RE 12:50-13:35 Testrevalas 2 Bogéné Tath Katalin Kiraly Zalan
2. abra: A Filc helyettesitési feliilete

A létrejott okoszisztéma, csak a relevans informadcidkat irjuk ki igy sokkal
gyorsabban tudnak t4djékozdédni a tanuldk és a tandrok, a 2. dbran taldlhat6

. .
erre az egyik példa.
uttes xeoo Fraeny cs0tomTox riwuren
Srervarek Muidnysly Iredalom Midia Haa | Axgal f Tasi Tesi
..... i ik | A1 o ! a3 X
by Servarek Mudnyah Iradalom Midia Hii.| Aszate ori Komplax
T Sxerversh e} Tesi Tesi Hisa | Azl Iredalom Sxakm s
g Tesi Tesi Tori Hagél KT Magyor ofs

3. abra: A Filc érarend feliilete
Az osztalyokhoz tartozé érarend rendezetten, csoport bontastdl fiiggetleniil

atlathatéan jelenik meg, mint ahogy az a 3. 4bran lathaté.

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

A genetikai Filcgen teszt interfésze a Gemini és a Claude altal lett generalva
bar ez valdszintileg nem fog szerepelni a kész termékben. Tovabba a Github
code review botot (Copilot) szoktuk haszndlni PR-okndl, hogy biztosabb
legyen a kdd stabilitdsa. Az OAS 3.1-es spec konvertidldsara és az ahhoz
tartozé schemadkat is Gemini segitségével irtuk meg.

6. A palyamunka korabbi bemutatasa

A Filc eddig még sehol méshol nem volt bemutatva.
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Irodalomjegyzék

[1] E-KRETA honlapja: https://www.e-kreta.hu/ (Utolsé megtekintés
datuma: 2026.02.25)

[2] ASC honlapja: https://www.asctimetables.com/ (Utols6 megtekintés
datuma: 2026.02.25)

[3] EDUPAGE honlapja: https://www.edupage.org/ (Utols6 megtekintés
datuma: 2026.02.25)

[4] OAS 3.1 specifikdcié: https://swagger.io/specification/  (Utolso
megtekintés ddtuma: 2026.02.25)

[5] File naplé honlapja:  https://file.vercelapp/ (Utols6 megtekintés
ddtuma: 2026.02.25)

[6] Better auth honlapja:  https://www.better-auth.com/  (Utolsé
megtekintés datuma: 2026.02.25)

[7] React]S honlapja: https://react.dev/ (Utolsé megtekintés datuma:
2026.02.25)

[8] Tanstack router honlapja: https://tanstack.com/router/latest (Utolsé
megtekintés datuma: 2026.02.25)

[9] KMP honlapja:https://kotlinlang.org/docs/multiplatform.html (Utolsé
megtekintés datuma: 2026.02.25)
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MyPackage
PakiTraki

Bajai Leon, Erdélyi Rdmed
Felkészité: Esztelecki Péter
Bolyai Tehetséggondozé Gimndzium és Kollégium, Zenta

1. Bevezetés

Napjainkban az online vasarlds és a csomagkiildés a mindennapjaink részévé
valt. Egyre gyakrabban adunk fel csomagokat, illetve varunk kézbesitést,
mégis sokszor bizonytalanok vagyunk afeldl, hogy csomagunk éppen hol jar,
ki kezeli, és mikor érkezik meg. El6fordul, hogy a csomag hosszu ideig ,uton
van”, mikozben sem a feladd, sem a cimzett nem kap pontos informéciét az
aktudlis 4llapotr6l. Ez a helyzet nemcsak kellemetlen, hanem
bizalomvesztéshez és felesleges utdnajardshoz is vezethet. A PakiTraki egy
modern mobilalkalmazds, amely a csomagkiildési folyamat teljes
digitalizaldsat valdsitja meg a feladastdl egészen a kézbesitésig.

2. Létez6, hasonlé megoldasok bemutatasa

A logisztikai és csomagkiild6é piacon jelenleg is szdmos mobilalkalmazdas 4ll a
felhasznalok rendelkezésére. Ezek alapvet6en két nagy csoportra oszthatdk:

1. Szolgaltaté-specifikus alkalmazésok (pl. GLS, DPD, DHL applikaciok)
A nagy logisztikai cégek sajat fejlesztésti alkalmazdasai (példdul a Post
& DHL vagy a MyDHL+) lehet6vé teszik a felhaszndlék szdmdra a
csomagfeladast, a valés ideji (GPS-alapi) nyomon kévetést, valamint
a kézbesitési preferencidk (pl. csomagautomata, szomszédnal
torténé leadds) mddositasat. Ezek a rendszerek azonban
ugyféloldalrol zartak: csak az adott cég logisztikai halézatan beliil
miikddnek. Ezen feliil ezek a cégek a raktari dolgozok és a futdrok
szamdara teljesen kiilonallé, belsé vallalati szoftvereket és
céleszk6zoket  hasznalnak a  munkavégzéshez, igy az
ugyfélalkalmazds és a logisztikai hattérrendszer felhaszndaloi
élménye élesen elvalik egymastal.

2. Univerzdlis csomagkdvet6 platformok (pl. Pkge.net, Package Tracker,
17TRACK)

Ezek az alkalmazdsok tobb szdz futarszolgdlat (koztiik a Magyar Posta, GLS,
DPD, FoxPost) nyilvanos kovetési adatait integraljak egyetlen feliiletre. Bar a
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cimzettek szdmdara kényelmes, kozpontositott nyomon kovetést és push-
értesitéseket biztositanak, a logisztikai folyamatba nem engednek aktiv
beavatkozast. Kizarélag adatolvasdsra szolgdlnak, igy csomagfeladasra,
fuvarszervezésre vagy raktiri menedzsmentre nem alkalmasak.

A PakiTraki (MyPackage) ujdonsédga a piacon 1évé megolddsokkal szemben:
Mig a piacon 1évé szoftverek szigordan elvalasztjdk a lakossagi
(felad6/cimzett) és a logisztikai (raktaros/futdr) felhasznaldkat vagy épp
csak passziv adatmegjeleniték, addig a mi fejlesztésiink egyetlen, integralt
platformon egyesiti mind a négy szerepkort. A PakiTraki a teljes életciklust
egyazon applikdcion belil menedzseli a QR-kddos feladastol a raktari
szétosztdson 4t a futdrok dinamikus, térképes utvonaltervezéséig.
Kilonlegessége tovabba az az interaktiv funkcio, amely lehet6vé teszi, hogy a
cimzett ldssa a futdr teljes utvonalat, és proaktivan, valés idében jelezni tudja,
ha a futar utvonaldnak egy masik, kozeli pontjan is at tudja venni a csomagot.

3. Probléma megoldasanak menete

A projekt célja egy atlathaté, megbizhaté és valds ideji csomagkovetési
rendszer biztositdsa, amely minden érintett szerepl6 kiildé, cimzett, raktaros
és futar szdmadra egyértelmd és konnyen kezelhet6 megoldast nyujt.

3.1. A probléma ismertetése

A jelenlegi logisztikai folyamatok soran a felhasznalék gyakran szembesiilnek
azzal, hogy nincs valds idejd, pontos ralatdsuk a csomagjuk helyzetére. A
folyamatb6l hidnyzik egy olyan integralt platform, amely vizudlisan is jol
érzékelteti a csomag mozgdsat, és minimalizdlja a bizonytalansagot a varhat6
kézbesitési idével kapcsolatban. Emellett a futdrok szdmdara is kihivast
jelenthet az dtvonalak optimalis kezelése és a cimzettekkel valé dinamikus
kapcsolattartas.

3.2. A javasolt megoldas bemutatasa

A problémara a PakiTraki nevd, Flutter alapi mobilalkalmazas nyujt
megoldast. A rendszer felépitése a valds logisztikai folyamatokat koveti. Az
alkalmazds megnyitdsa és a bejelentkezés utdn a rendszer a felhaszndldt a
sajat szerepkorének megfeleld (kiildg, futdr, raktaros) feliiletre irdnyitja.

* Feladas: A folyamat a kiild6 oldalan indul, ahol az adatlap kit6ltésével
(cimzett adatai, csomag tomege, leirdsa) a rendszer kiszamitja a
fizetend6 6sszeget, majd general egy egyedi csomagazonositot és egy
QR-kédot.
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* Széllitds és raktarozas: A futdrok és raktdrak a nagyobb
teleptilésekhez vannak rendelve az adatbazisban. A futir az
alkalmazasban rogziti az atvételt, majd a csomag a megfeleld
raktarba keriil. A raktaros az applikacié segitségével szkenneli és
szétkiildi a csomagokat, amelyeket a rendszer automatikusan a
célvaroshoz tartozé raktarba irdnyit.

*  Kézbesités: A célraktarbol a futar veszi fel a csomagot, aki le tudja
generdlni és médositani a napi dtvonaltervét. A rendszer GPS alapon,
rendszeres id6kozonként frissiti a futar helyzetét.

* Kovetés: A cimzett valos idében, egy interaktiv térképes feliileten
kovetheti a csomagot. A rendszer becslést készit a kézbesités varhato
idejérdl a futar pozicidja és a hatralévé tranzakciok szama alapjan.

A fejlesztés soran haszndlt f6bb technoldgidk: Flutter SDK, Firebase
(autentikdcidhoz és NoSQL adatbazishoz), Google Maps a térképes
integraciéhoz, valamint QR-kdd kezel6 csomagok.

4. Elért eredmények

A fejlesztés eredménye egy komplex, mégis konnyen kezelhetd
csomagkovetési megoldds, amely mind a felhaszndlék, mind a logisztikai
munkatarsak szamadra jelentésen megkonnyiti a csomagok kezelését. Az
alkalmazdas leegyszerusiti a futdrok munkajat, mivel térképen lathatjak az
dtvonalukat, és gombnyomadsra kezelhetik a csomagok felvételét és leadasat.
A valés ideji kovetés és a varhaté kézbesitési id6 pontosabb meghatdrozasa
noveli a felhasznaléi élményt és csokkenti a bizonytalansagot. Tovabba a
teljes csomagéletciklus adatainak hosszu tdvd tdroldsa lehetéséget biztosit
statisztikai elemzésekre és a jovébeli teljesitményértékelésekre is.

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

A projekt fejlesztése sordn a mesterséges intelligenciat (példaul a Gemini-t)
csak mértékkel és célzottan haszndltuk. Féleg a kezdeti tervezésnél vettiik
hasznat, amikor a csomagkiildés logikai 1épésein dtleteltlink. Péld4ul segitett
atgondolni, hogyan a legérdemesebb 6sszekdtni a varosokat a raktarakkal,
vagy hogyan kezeljiik azt, ha a futdr menet k6zben mddositja a napi dtvonalat.
J6 volt arra, hogy gyorsabban észrevegyiik a lehetséges logikai hibdkat.

Fontos kiemelni, hogy az MI-vel nem irattunk meg kész kédokat. Inkdbb csak
egyfajta segitéként, ,beszélgetépartnerként” hasznaltuk, ha elakadtunk
valahol a tervezésben. A tényleges munkdat az alkalmazds leprogramozésat
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Flutterben, a Firebase adatbazis Osszerakdsat és a kinézet megtervezését
teljes egészében mi magunk csinaltuk. Igy az MI szamunkra csak egy hasznos
eszkoz volt, ami felgyorsitotta a gondolkodast, de a valddi fejlesztést a csapat
végezte el.

6. A palyamunka korabbi bemutatasa

Nem mutattuk be kordabban.

Irodalomjegyzék

[1] DHL Express: Nyomon kovetés és MyDHL+ szolgéltatdsok funkcidi,
https://mydhl.express.dhl/hu/hu/tracking.html

[2] Pkge Mobile: Univerzalis csomagkovet6 alkalmazas bemutatasa és
funkciéi, Google Play Aruhdz:
https://play.google.com /store/apps/details?id=net.pkge.pkge
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Intelligens kozlekedés - multimodalis Gtvonaltervezés tomeg- és
gyalogos kézlekedésre

Fényes Baldzs

Fényes Baldzs
Felkészité: Alekszejenkd Levente
Téth Arpdd Gimndzium, 4024 Debrecen, Szombathi Istvdn u. 12.

1. Bevezetés

Az udtvonaltervezés mindennapjaink egyik alappillére, egyeseknek ez csak
rovidebb sétdkat, személygépkocsival valé utazist jelent, azonban sokan
vannak, akik, f6leg a nagyobb varosokban él6k, kiilonb6z6 okokbdl a
tomegkozlekedést preferialjak. Azonban a tomegkozlekedés esetén szamtalan
atvonal allhat a rendelkezésiinkre, ezek megtaldldsdhoz szamolnunk kell a
menetrendekkel, tdvolsagokkal, atszallasi idékkel, akar esetleges késésekkel
is, illetve személyes preferencidink is kozre jatszhatnak az utazds
megtervezésekor. A kiilonb6z6 utvonaltervezé programok ezen problémara
kindlnak megoldast, az egyszerre az 6sszes relevans adatot figyelembe vévé
algoritmusok, amennyiben azok megfeleléen vannak paraméterezve és
leprogramozva, sokkal kénnyebben tudnak, az embereknél sokkal pontosabb
dtvonalakat taldlni.

2. Probléma megoldasanak menete

2.1. A probléma ismertetése

Napjainkban a legnépszeribb utvonaltervez6é programjainak haszndlatakor
(pL: Budapest GO, Google Maps) abba problémaba iitkoézhetiink sokszor,
hogy vagy nem az idedlis itvonalat taldlja meg a program vagy az alkalmazds
nem rendelkezik széleskori testreszabhatdésaggal a felhasznald szamara, igy
habar megtalal egy altala kredlt profilhoz egy idedlis titvonalat, az nem biztos,
hogy a felhaszndld szdmadra is idedlis lesz. Masik probléma lehet, hogy a
kilonbo6zé (altalaban jobb felhasznal6i elégedettséget nyujtéd) programok
csak egy adott varos, régio vagy orszag tomegkozlekedését veszik figyelembe
(pl: a Budapest GO csak a Budapestre és kornyékére tervez utvonalakat), igy
ha tébb kiilléonb6z6 helyen is szeretnénk megtaldlni az idedlis dtvonalakat
tobb programra is sziikségiink lehet, mely kellemetlenségekkel jarhat.
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2.2. A javasolt megoldas bemutatasa

Munkdm elsédleges célja az volt, hogy a GTFS (General Transit Feed
Specification) és OSM (OpenStreetMap) adathalmazokat felhasznalva, a
gtfspy library (https://github.com/CxAalto/gtfspy ; elérés: 2025. 09. 14.)
segitségével egy miikédé tutvonaltervezd programot hozzak létre, mely a
korabban emlitett problémdkra megoldast nyujt. Elsédleges prioritds volt,
hogy a program mindig a leheté leggyorsabb utat taldlja meg, de ugy, hogy az
a felhaszndlé szamadra teljesithetd legyen. Itt elsGsorban arra fokuszéltam,
hogy mekkora sétit tud a felhasznalé egy huzamban (egy atszallas soran, az
it végén és elején), pihenés nélkiil megtenni. Azonban az elkésziilt
programomban az Aatszélldsra szant id6 és a séta sebesség is személyre
szabhaté. (lasd 1. abra)

PE——— winaus &-, céi-,
max seta) | 1dGpont

Cme | | |
- e b

Tervezés Utiterv(ek)

Frogramom

Uthalozat
S I
tErkép)

Mesztksa

ctspy

Connection scan

gramer aaarar Programom Bemene v

Részprogram rimenet

1. dbra: Programom miikdédését bemutatd vazlat.

3. Létez6 megoldasok

A felvetett problémadara tobb megoldas is késziilt mar a multban. Azonban
ezek csak részleges megoldast nyujtanak a felvetett problémara. Az elkésziilt
megoldasok vagy nem széleskorben testreszabhatéak. vagy nem
multimodadlisak, vagy nem nytjtanak dltaldnos megolddst a problémara (csak
egy-egy régié/varos adatai implementdldsara van lehet6ség). Ilyen megolddst
mutatnak be az irodalomjegyzékben feltiintetett [1], [2], [3], [4] forrdsok.

4. Elért eredmények

A kutatasom soran kapott adatokat empirikus és kvalitativ médon értékeltem
ki (azért empirikus és kvalitativ titon tortént a kiértékelés, mivel a probléma
soran meg kéne oldanunk egy részgraf izomorfidst, ami ismert nem
polinomidlis probléma, igy nincs adekvat optimélis megolddsa). Azaz
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bemutatom az egyes teszteseteket, utvonalakat és az Osszehasonlitdshoz
hasznilt, a piacon jelenleg elérhet6 megolddsokat. A kutatdsom soran 20
kiilénb6zé szituaciéban (elsé sorban Budapest legnépszertibb tutvonalait
alapul véve) és 2 iddszakban (augusztus és szeptember, mivel 6szi
iskolakezdés miatt a kozlekedésben is torténtek jelentés valtozasok)
teszteltem a Google Maps, a Budapest GO és az én programom hdrom
kiilonb6zé bedllitdsa (250m séta, 350m séta, 2700m séta megallék kozott)
utvonaltervezd képességét. A kapott végeredmények 0Osszesitését az 1.
tabladzatban talalhatdak:

Augusztusi adatok Szeptemberi adatok
Sét
cta 1d6 Séta tavolsag | 1d6
Program tavolsag
(perc) (m) (perc)

(m)
Google Maps 7 566 619 7 388 607
Budapest GO 6983 561 7 100 560
2700-as 11827,5 596,4 11598 596,42
350-es 5601 763,11 5761.5 754,65
250-es 4291,5 789,61 5761.5 754,65

1. tablazat: az 6sszesitett adtok a 2x20 teszt esetbol

5. A mesterséges intelligencia hasznalata

A programkdd elkészitéséhez a gtfspy library mellett a Chat GPT, Copilot és
Google Gemini is felhaszndldsra keriilt aprébb bizonytalansagok,
pontatlansigok tisztazasar. (Egy bevitt minta prompt az alabbi linken lathato:
https://chatgpt.com/share/68f4d010-2b1c-8007-ae42-1d9144e8f47f ;elérés
datuma: 2025. oktéber 19.). A tdblazatok megformazasakor (tartalmi
szempontbdl nem) felhasznaltam a fenti alkalmazasokat.

6. A palyamunka korabbi bemutatisa

A palyamunkdm a Budapesti Mitszaki Egyetem Villamosmérnoki és
Informatikai kar TDK-jan mar be lett mutatva. [lletve a munkdm bemutatdsra
keriilt a Tudoméanyos Didkkorok XXVI. Karpat-medencei Konferencidjdn,
tovabbjutast nyerve az el6dont6bél (ahol bemutatdsra kerilt a
pilyamunkdm) a dontéjébe (ennek megrendezésére még nem keriilt sor).
Ezek mellett a pdlyamunkdm nevezve van még a 35. Orszagos Tudomanyos és
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Innovaciés Olimpidra, melyen még bemutatdsra nem keriilt bemutatdsra a
palyamunka. A pélyamunkdmat a budapesti MOL Bubi szolgéltatas
implementdaldsaval bévitettem a korabbiak 6ta. Illetve mentorommal jelenleg
a P+R rendszerek implementdldsén dolgozunk.

Irodalomjegyzék

[1] Julian Dibbelt - Charalampos Konstantopoulos - Dorothea Wagner -
Damianos Gavalas - Spyros Kontogiannis - Christos Zaroliagis - Vlasios
Kasapakis - Grammati Pantziou: Multimodal route and tour planning in
urban environments. In 2017 IEEE Symposium on Computers and
Communications (ISCC), 03-06 July 2017, Heraklion, Crete, Greece
(konferenciaanyag). 2017, 214-219. p.

[2] Nikos Dimokas - Kostas Kalogirou - Pavlos Spanidis - Dionysis Kehagias:
A mobile application for multimodal trip planning. In 2018 9th
International Conference on Information, Intelligence, Systems and
Applications  (IISA), 23-25 July 2018, Zakynthos, Greece
(konferenciaanyag). 2018, 1-8. p.

[3] Josep Maria Salanova Grau - Andreas Nikiforiadis - Panagiotis Tzenos -
Despoina Tsavdari - Georgia Ayfantopoulou: Development of an
individualized multimodal trip planner for a maas system. Sustainable
Futures, 9. évf. (2025), 100498. p. ISSN 2666-1888.

[4] Luis Ulloa - Vassilissa Lehoux-Lebacque - Frédéric Roulland: Trip
planning within a multimodal urban mobility. IET Intelligent Transport
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LogicLab
LogicLab

Dérfler Patrik
Felkészité: Jezerniczky-Klinszki Anna
Siéfoki SZC Mathidsz Jdnos Technikum, Gimndzium és Kollégium,
8630 Balatonbogldr, Szabadsdg utca 41.

1. Bevezetés

A digitélis korszakban a mesterséges intelligencia térnyerése kettés mércét
allitott az emberiség elé. Mikdzben az MI-eszk6zok novelik a hatékonysagot,
egyre inkdbb megfigyelhet6 az un. ,Al-indukdlt kognitiv hanyatlds”. A
felhasznaldk jelentds része kritika nélkiil fogadja el az algoritmusok valaszait,
ami a kritikai gondolkodas és a logikai készségek sorvadiasihoz vezet. A
LogicLab projekt célja egy olyan iOS-alapu, gamifikalt oktatdsi platform
létrehozdsa, amely nem kivaltja az emberi gondolkodast, hanem éppen annak
fejlesztésére hasznalja az MI-t. A padlyamunka bemutatja, hogyan valthat6 ki a
passziv tartalomfogyasztads egy aktiv, szokratikus mddszertanon alapul6
tanuldsi folyamattal.

2. Létez0, hasonl6 megoldasok bemutatasa

A piacon jelenleg két f6 iranyvonal kiilonithet6 el: a hagyomdanyos logikai
jatékok (pl. Lumosity) és az MI-alapu oktatasi-rendszerek (pl. Khanmigo). Mig
el6bbiek gyakran nélkiilozik a mélyebb filozdfiai és érveléstechnikai hatteret,
utébbiak elsGésorban tantargyspecifikusak. A kutatdsom sordn vizsgdltam a
népszerd nyelvtanulé alkalmazasok (pl. Duolingo) motivacids rendszerét is. A
LogicLab ujdonsaga abban rejlik, hogy a gamifikdciét nem pusztin
memorizaldsra, hanem komplex, absztrakt logikai problémak megoldéséra
alkalmazza, mik6zben az MI-t kontrollalt, tanité szerepkdrbe kényszeriti.

3. Probléma megoldasanak menete

A fejlesztés soran a legnagyobb kihivast egy olyan keretrendszer létrehozasa
jelentette, amely képes fenntartani a felhasznalé érdekl6dését egy alapvetéen
"nehéz" teriileten, mint a logika vagy a szofisztika.

3.1. A probléma ismertetése

A f6 probléma a kognitiv lustasag jelensége. Statisztikai adatok alapjan az MI-
t napi szinten haszndlék koézel 90%-a elismeri, hogy kevesebb szellemi
eréfeszitést tesz a feladatok megoldasaba. Ez hosszu tdvon a dontéshozatali
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képességek romlasahoz vezet. A LogicLab erre a ,digitalis elbutuldsra” kinal
megoldast egyfajta ,mentdlis edz6teremként”.

3.2. A javasolt megoldas bemutatasa

A megoldds egy i0S alkalmazas, amely Swift nyelven, SwiftUI

keretrendszerben késziilt. A rendszer harom f6 pillérre épiil:

1. Kurzusok: Strukturalt elméleti anyagok a formadlis logikdtél a modern
érvelési hibakig.

2. Szokratikus MI-tutor: Egy integralt nyelvi modell, amely nem adja meg a
valaszt, hanem kérdésekkel vezeti rd a felhaszndlét a helyes
kovetkeztetésre.

3. Gamifikaci6o: Tapasztalati pontok (XP), szintek és napi kihivasok
rendszere, amely a dopamin-hurkot a tanulds szolgalatdba allitja.

3.3. Abrak
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-3 - — = - o
2 < rnin =)
To reggelt, Patriki : & .
Mai hirek Mit eginal o mumkaban —

s milért?

Cogite Ergo Sum: A
gondolkodas bizonyiteka

Folytassa act. ahal abhahagyta

Deiuktiv évelin
valis Belyeetekben,
5

& bidudy e, alegs A e
arepsTIn magrian

ioas .
) L Y

1. dbra: LogicLab bemutaté kép

4. Elért eredmények

A LogicLab fejlesztése soran sikeriilt igazolni, hogy a gamifikalt kérnyezet és
a szokratikus modszertan Otvozése hatékonyan noveli a felhasznalék
elkotelez6dését a komplex logikai feladatok irant. A projekt legfontosabb
eredménye egy olyan skdldzhatd szoftverarchitektura, amely képes az MI-t
kontrollalt, tanité szerepkorben alkalmazni, megérizve a felhasznal6 kognitiv
aktivitdsat.

A fejlesztés sordn elért konkrét eredmények:
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1. Modszertani innovaci6: Sikerilt egy olyan prompt-rendszert
kidolgozni, amely megakaddlyozza, hogy az MI készen adja meg a
megoldasokat, ezzel kényszeritve a felhaszndlét az 06ndlld
gondolkoddsra.

2. Szakmai minéség: Az i0OS platform nativ technolégidginak (Swift,
SwiftUI) haszndalata biztositja a magas szint(d felhasznaloi élményt és
a stabil m(ik6dést.

3. Hasznossdg és tarsadalmi hatds: A tesztelési fazisban a felhasznalok
visszajelzései alapjan a modularis felépités segit a logikai
alapfogalmak (pl. érvelési hibdk felismerése) gyorsabb és mélyebb
elsajatitasaban, mint a hagyomanyos, statikus tananyagok.

A projekt bizonyitja, hogy a modern technolégia nem feltétlentl vezet
mentalis ellustuldshoz; megfelel6 tervezéssel az MI a kognitiv képességek
fejlesztésének egyik leghatékonyabb eszkdzévé vdlhat. A megoldds széles
koérben alkalmazhaté lenne akar a kozépiskolai kritikai gondolkodas
oktatasanak kiegészitéseként is.

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

A fejlesztés soran a Large Language Model (LLM) technolégiat két szinten

hasznaltam:

1 Szoftverfejlesztés: A Swift kéd optimalizaldsahoz és a debugoldshoz a
GitHub Copilot nyujtott segitséget.

2  Alkalmazaslogika: Az applikacioba integralt Al-funkciék API-kapcsolaton
keresztll egy finomhangolt Gemini 3 Flash modellt haszndlnak. A
prémium felhasznalok esetében ezt Claude modellre tervezem cserélni a
még magasabb szinvonalu valaszok biztositdsa érdekében.

6. A palyamunka korabbi bemutatasa

LogicLab, eddig csak az OTIO regiondlis déntéjében Veszprémen lett
bemutatva, ahol 1. helyet értem el az informatika kategdridban. Akkor még
csak o6tlet volt nagyrészt, most mar béta verzidéban van.

Irodalomjegyzék

[1] MIT Media Labs: Your Brain on ChatGPT: Accumulation of Cognitive Debt
when Using an AI Assistant for Essay Writing Task, 2025
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FleetCore Platform
The FleetCore Team

Hagymdsi Levente, Kunkli Gyula
Felkészité: Hagymadsi Gyula
DSZC Mechwart Andrds Gépipari és Informatikai Technikum,
4025 Debrecen, Széchenyi u. 58.

1. Bevezetés

A FleetCore projekt célja a tobb drénbdl allé flottdk irdnyitdsanak teljes kord
automatizaldsa és a valds idejd 1égi adatfeldolgozds megteremtése. Egyetlen
operator képessé vilik komplex kutatdsi és feliigyeleti feladatok
koordinalasara, drasztikusan csokkentve a reakciéid6t és a miikodési
koltségeket.

2. Létezd, hasonlé megolddsok bemutatasa

A piacon jelenleg elérheté flottairanyitasi alternativak, mint példaul a DJI
FlightHub 2, jellemz6en magas koltségigényd, zart vallalati 6koszisztémak.
Az ilyen rendszerek esetében a komplex feladatmegosztds és a valds idejd
gépi latas gyakran utolagos felhéalapi adatfeldolgozast vagy koltséges, kiilsé
szoftveres integracidt igényel. Tovabbi kritikus korlat a kizarolagos DJI-
tdmogatds, amelyen beliil csupdn az eszk6zok egy szik kore teszi lehet6vé a
manuadlis irdnyitast tdvolrél.

3. Probléma megoldasanak menete

A megvaldsitds sordn a rendszer-architektira kialakitdsa, a feladateloszté
algoritmusok implementdldsa, a gépi latas integraldsa és az ezekbdl fakadé
halézati savszélességi, illetve koordinaciés problémdak felolddsa jelentette a
fébb allomasokat.

3.1. A probléma ismertetése

A nagy kiterjedési teriiletek légi felderitése hagyomdnyos modszerekkel
eréforrasigényes, lassu és rosszul skaldzhaté. A jelenlegi gyakorlatban egy
drén irdnyitdasa egy dedikalt pilétat igényel. A beérkezé vizudlis adatok
feldolgozasa jellemzGen utélagos, felhGalapi vagy manudlis elemzéssel
torténik, ami kritikus szituaciokban elfogadhatatlan informaciokésleltetést
eredményez. Toébb eszkdz egyidejli bevetése esetén a kutatdsi zondk és
repiilési utvonalak manudlis koordindciéja jelentés kognitiv terhet ré az
operatorokra, novelve az atfedések, a kihagyott teriiletek és a hardveres
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utkozések kockazatat. Hidnyzik egy integralt rendszer, amely kikiisz6boli a
manudlis pilétamunkat, biztositva az eszkdzok kozotti automatikus
feladatmegosztast, és valds id6ében hajtja végre az optikai adatok intelligens
kiértékelését.

3.2. A javasolt megoldas bemutatasa

A FleetCore egy automatizalt, kozpontositott flottairdnyité platform, amely
lehet6vé teszi a drénrajok autoném kezelését.
A megvaldsitds menete és f6bb dllomasai

e Algoritmikus teriiletlefedés: A vizsgiland6 teriilet térképes
kijelolését kovetGen a szoftver automatikusan legenerdlja a teljes
lefedettséget biztositd szisztematikus utvonalhalézatot.

* Dinamikus feladatelosztds (Swarm-logika): A generalt Utvonalat a
rendszer felosztja a flotta bevethetd egységei kozott. A drénok
6ndlléan navigalnak a kapott koordinatak alapjan, pArhuzamositva a
végrehajtast.

* Valés ideji objektumfelismerés (Lasd 1. d4bra): A videojel utdlagos
feldolgozasa helyett a fedélzeti optikai szenzorok képét mesterséges
intelligencia elemzi repilés kozben. Relevans objektum
azonositasakor a rendszer azonnali, georeferalt adatcsomagot
tovabbit a kdzpontba.

*  Aggregilt telemetria: A rendszer valés id6ben monitorozza a gépek
hardveres 4llapotat, az adatkapcsolat mindségét és a feladat
végrehajtasi statuszat.

3.3. A megvaldsitas soran felmeriil6 problémak

*  Halozati savszélesség korlatai és videoatviteli késleltetés: A szoftver
peremhadlézati Al adatfeldolgozdssal minimalizalja a haldzati
terhelést. A k6zpontba alapértelmezésben csak a kritikus, kisméretd
riasztasi csomagok (kép és koordinata) futnak be, tehermentesitve az
adatkapcsolatot. Az él6kép streamelése csak kifejezett operatori
jelzésre indul el.

* Tobb eszkdz egyideji repiilésének komplexitasa: Az iitk6zések és a
redundans teriiletlefedés elkeriilése érdekében a kozponti
utvonaloptimalizélé algoritmus szigoru térbeli elkiilonitést szamit ki
az egységek szamdra. A rendszer a repiilési zéndkat a drénok
aktudlis pozicidja és kapacitdsa alapjan dinamikusan szegmentdlja.
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3.4. Abrak
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4. Elért eredmények

A projekt eredménye egy miikodéképes flottairanyité prototipus. A szoftver
integrélja a drénrajok autoném irdnyitdsat és a valés idejd, peremhdéldzati
képfeldolgozast. A megvaldsitott elemek: térképalapu kiildetéstervezd,
dinamikus dtvonalgenerald, teriiletfeloszté algoritmus.

Ujszertiség és eredetiség: A rendszer kikiiszoboli az utélagos felhéalapu
adatelemzést. A képfeldolgozds a repiilés alatt, kozvetlenill az eszkézon
torténik. A szoftver hadlozati késleltetés nélkill, azonnal tovabbitja a
georeferalt riasztadsokat a kozpontba.

Fontossag és haszndalhatésiag: A platform egyetlen operator szdmadra teszi
lehet6vé tobb eszkdz manudlis pilétamunka nélkiili koordinacidjat. Kutatds-
mentési, katasztrofavédelmi és ipari feliigyeleti alkalmazasokndl
minimalizdlja a reakci6idét, az udtvonal-redundancidt és az emberi
hibafaktort.

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

A fejlesztési folyamat sordan nagy nyelvi modellek keriiltek felhaszndlasra. Az
alkalmazasuk harom specifikus teriiletre korlatozodott:
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1 Algoritmus-tervezés: A sokszogalapu kutatdsi teriiletek drénok kozotti
felosztasat végzé algoritmus kivalasztdsa és matematikai struktdrajanak
ajanlasa.

2 Hibaelharitds: A kdédolas sordn felmeriilé kritikus logikai elakadasok
feloldasa és a folyamat optimalizalasa.

3 Rendszerarchitektira: A flottairanyit6é szoftver optimadlis felépitésére, a
decentralizalt végrehajtas és a centralizalt adatfeldolgozas integracidjara
vonatkoz6 tervezési javaslatok.

Irodalomjegyzék

[1] Dronecode Foundation: MAVSDK dokumentacioja
https://mavsdk.mavlink.io/main/en

[2] AWS SDK Java dokumentacidja: https://docs.aws.amazon.com/sdk-for-

java/latest/developer-guide/get-started.html

[3] Sutherland-Hodgman algoritmus:
https://en.wikipedia.org/wiki/Sutherland%E2%80%93Hodgman algori
thm
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https://en.wikipedia.org/wiki/Sutherland%E2%80%93Hodgman_algorithm
https://docs.aws.amazon.com/sdk-for-java/latest/developer-guide/get-started.html
https://docs.aws.amazon.com/sdk-for-java/latest/developer-guide/get-started.html
https://mavsdk.mavlink.io/main/en/
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InsightFlow - Real-Time Distributed Monitoring System
Prometheus Labs

Monostori Mdrk Gyérgy
Felkészité: Kiss Gdbor Istvdn
Kiskunfélegyhdzi Szent Benedek PG Két Tanitdsi Nyelvii Technikum Es Kollégium,
6100 Kiskunfélegyhdza Kossuth utca 24

1. Bevezetés

Napjainkban a legéget6bb probléma a koérnyezettudatossag és a
fenntarthatosag. Szamtalan helyen kell ezen még alakitanunk, viszont a
hozzank legkdzelebb 4ll6 lehetéség, az a sajat haztartdsunk. Egy egyéni
haztartds is szdmos lehetéséget kindl a spdrolasra és a kevésbé szennyezd
miikodésre. A tudatos energiahaszndlat lehet ennek a kulcsa. Rengeteg
héztartadsban veszik kdrba az energia egy-egy emberi mulasztds miatt. Télen a
tul hosszd szell6ztetés felesleges energia vesztéshez vezet. Ugyanigy az
éjszakai fiités szabalyozasa. Ejszaka sokan 24-25 fokon hagyjak a
termosztatot, holott ez teljesen felesleges, hiszen az alvias mingsége is sokkal
jobb alacsonyabb hémérsékletli szobaban. Az ilyen és ehhez hasonlé
felesleges energia haszndlatra kindl megoldast a palyamunkam.

2. Létez0d, hasonl6 megoldasok bemutatasa

Hasonlé megoldasok mar késziiltek, viszont amiben azok kevesebbek, az az
ontanul6 folyamat. A szimpla okos otthon rendszerek, csak az elére
kialakitott automatizaciés folyamatokat képesek végrehajtani és nem
képesek arra, hogy a felhaszndldi szokadsok alapjan alakitsanak ezeken a
folyamatokon.

3. Probléma megoldasanak menete

Az elsédleges cél az volt, hogy sikeriiljon egy olyan MI modellt 1étrehozni,
amely a folyamatos interakcidkat nem csak kezeli, hanem azokbdl tanul is.

3.1. A probléma ismertetése

Mindenki szereti, ha valami a keze ala dolgozik és nincs sziikksége folyamatos
bedllitds mddositadsokra és egyéb beavatkozasokra. Ez kiilonosen igaz, ha a
kornyezettudatossag keriil széba. Mindenki tudja, hogy foglalkozni kell ezzel
a kérdéssel, de a cselekvésig anndl kevesebben jutnak el. Ha nem kell nagy
energiat belefektetni, sokkal kénnyebben kivehet6ek az emberek arra, hogy
megtegyék azokat a 1épéseket, amelyek a véaltozashoz elengedhetetlenek.

3.2. Megoldas rovid ismertetése

A hasznilt rendszer logikdja nagyon egyszer(i. A lakdsban meghatdrozott
helyeken szenzorok vannak elhelyezve, amelyek adatai alapjan egy kézponti
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egység feldolgozza az adatokat és végrehajtja az azokbdl kovetkezd
feladatokat. A megoldds soran igyekeztem szem el6tt tartani a késébbi
bévithet6séget és az integracidt, ezért igyekeztem ehhez megfelel
technolégidkat hasznalni. Ezt ugy sikeriilt elérni, hogy modulokra bontottam
a rendszert. A f6 modul, amely tartalmaz egy szamitogépet, felel az adatok
fogadasaért és az MI modell futtatasaért, amely feldolgozza az adatokat. Ez az
egy modul elengedhetetlen a mtikédéshez, a tovabbi modulok pedig
helyszint6l fiigg6en  varidlhatéak. Ezek a modulok kiilonboz6
szenzorcsoportok. Ezek egy egy-egy helyen vannak elhelyezve, a
kortilményeknek megfelel6en. Ezt ugy kell érteni, hogy egy a nappaliban, egy
a hdléban, egy az udvaron és igy tovabb. A modulok felépitése helytél fliggéen
valtozik. Ezen modulok felépitése a késGébbiekben részletesen is bemutatdsra
keriil. A bévithetéség leginkdbb a kommunikéciés protokollnak készénhet6. A
f6 egység és a modulok MQTT protokollon keresztiil kommunikalnak
egymassal.

3.3. Szenzor modulok felépitése

A kiegészité szenzor modulok felépitése fiigg az alkalmazasi teriilettél. A
szobdkban mias értékeket kell figyelni, mint a hazon kiviil. A szobdkban a
kovetkez6 szenzorok keriilnek elhelyezésre:

1. jelenlét érzékel6

2. hémérséklet szenzor

3. pératartalom szenzor

4. leveg6minéség szenzor

5. fényméro
Az épiileten kivili szenzorok:

*  hémérséklet szenzor

e péaratartalom szenzor

* es6szenzor

* légnyomads szenzor

e fényméré
Ezeknek a szenzoroknak az adatait egy ESP32-es vezérlé tovabbitja az MQTT
broker-re.

3.4. Miikodési elv

A szenzorokon keresztiil folyamatosan figyelve vannak a szobdk, hogy
tartézkodik-e bent valaki, milyen a hémérséklet és a levegé mindsége.
Ezekbdl képes automatizalni a flitést és szell6ztetést, valamint a lampak
kapcsolasat. Ez igy magaban nem innovativ, de itt jon képbe a tanulé modell.
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Mivel adatokat kap az aktudlis energia fogyasztasrdl is, igy képes ugy
optimalizdlni ezeket a folyamatokat, hogy az minél kevesebb energiit
fogyasszon. Nem felejti nyitva az ablakot, mert amikor a levegé mindsége
eléri a kivant értéket, akkor becsukja. Ez az érték fiigg a kinti hémérséklett6l
és hogy mennyire gyorsan hiil a szoba. Ezeket folyamatosan optimalizalja a
kozponti egységen futd szoftver. A lampdknak nem csak le és felkapcsolt
allapota lenne, hanem a kinti fényhez képest lennének erGsek. Hiszen borult
idében nem kell akkora fényerén égnie a ldmpdanak, mint este. Flitést ugy
lehet optimalizdlni, hogy amikor nincs otthon senki, akkor hagyja a rendszer
kihtlni a lakast, de csak annyira, hogy ne keriiljon t6bb energidba felftiteni
Gjra, mint tartani egy bizonyos héfokot. Ezekkel mind optimalizalhato a lakas
energiafogyasztdsa, rdadasul kényelmesebbé is teszi a mindennapokat, mert
figyelné az emberi szokdsokat és ahhoz finom hangolja magat.

3.5. Fejlesztési lehetdségek

A késébbiekben integralhaté lehet egy mar meglévé okosotthon rendszerbe,
de akar egy hang asszisztenssel teljes értékivé valhat. A szenzorok is
bévithet6k szélirany érzékel6vel, és akkor es6ben is lehet szell6ztetni, mert a
szél alatti ablakok nyithatéak. Valamint képezhet egy fejleszt6i platformot,
hiszen barki készithet hozza sajat modult, amit utdna integralhat. A hatar a
csillagos ég.

4. Elért eredmények

A fejlesztés jelenlegi szakaszaban sikeriilt l1étrehozni egy miik6d6, modularis
felépitésti rendszert, amely képes a szenzor adatok folyamatos gyujtésére és
azok valds idejl tovabbitdsara MQTT protokollon keresztiil a kézponti egység
felé. A kozponti egységen futd szoftver képes az adatok feldolgozasara és az
ezekbdl kovetkezé vezérlési miiveletek végrehajtasdra. Megvaldsult a
szenzormodulok hardveres oOsszedllitdisa ESP32 vezérl6vel, valamint a
kilénb6z6 kornyezeti paraméterek (h6émeérséklet, paratartalom,
levegémindség, fényerdsség, jelenlét) megbizhatd mérése és tovabbitdsa. A
rendszer képes stabil kommunikacidéra és folyamatos adatkiildésre. A
fejlesztés egyik legfontosabb eredménye a tanulé modell alapjainak
kialakitdsa. A modell képes a felhaszndldi interakcidk és a mért kornyezeti
adatok alapjan mintdzatokat felismerni, és ezek alapjan finom hangolni a
vezérlési folyamatokat. A mikodés sordan tapasztalhatd, hogy a rendszer
egyre kevesebb manudlis beavatkozist igényel, és a végrehajtott mtiveletek
pontossiga folyamatosan javul. Sikertilt tovabba kialakitani a rendszer
moduldris architekturéjat, amely lehet6vé teszi az egyszert(i bévithetdséget és
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tovdbbi szenzormodulok integraldsat. A kommunikdcids struktira és a
szoftveres felépités biztositja, hogy a rendszer késébb mdas okosotthon
megoldasokkal is 6sszekapcsolhaté legyen. Az eddigi eredmények alapjan a
rendszer technolégiailag mikodéképes, skalazhaté alapokon nyugszik, és
alkalmas a tovabbi optimalizdldsra, valamint a késébbi piaci alkalmazis
el6készitésére.

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran
A projekt kidolgozdsa folyaman a mesterséges intelligencia tobbnyire a
szamomra ismeretlen technolégidk megismerésében, valamint a komplex
folyamatok ellen6rzésében jatszott fontos szerepet. Igyekeztem a koédolasi
folyamatot is gyorsitani a felhaszndldsdaval. Arra viszont figyeltem, hogy ne
helyettem hozzon az MI dontést, hanem csak mint egy segéd, végezze azokat
feladatokat, amiket tud. Ilyen példdul a pontos leiras alapu kédgeneralds.

6. A palyamunka korabbi bemutatasa

A péalyamunka kordbban nem keriilt bemutatasra.

Irodalomjegyzék
[1] Chat GPT GPT-40
[2] Felkészité Tanar ur tapasztalatai az otthon okositds teriiletén
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Internet of Things, Vol. 12, (2020)
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01451?utm source=chatgpt.com (Utols6 megtekintés: 2025.12.14.)
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megtekintés: 2026.02.14.)

49


https://lastminuteengineers.com/
https://www.sciencedirect.com/science/article/abs/pii/S2542660520301451?utm_source=chatgpt.com
https://www.sciencedirect.com/science/article/abs/pii/S2542660520301451?utm_source=chatgpt.com

StepSense
HouseMasters

Gdspdr Ferenc, Jakubek Benedek, Kiss Gergé
Felkésziték: Dr. Jozsa Gabriella, Laddnyi Sandor
Kecskeméti SZC Kandé Kdlman technikum, 6000 Kecskemét, Bethlen krt. 63.

1. Bevezetés

Napjainkban a latassériiltek beltéri tajékozédasa még a fejlett fejlettebb
orszdgokban sem teljesen megoldott. Nem létezik egységes, dltaldnosan
alkalmazott rendszer, ami el6segiti a latdssériiltek épiileten beliili
akaddlymentes kozlekedését, navigicidjat. Projektiink a StepSense, erre
probal egy széles kérben haszndlhat6, kdnnyen telepithetd, és arban is
kedvez6 megoldast adni. A StepSense egy olyan eszkodz, amely képes egy
latassérilt navigaldsdra.: figyelmezteti felhasznédléjat az esetleges
akadalyokra, a legegyszeribb és legbiztonsadgosabb utvonalon vezeti végig a
felhasznal6t, hogy az éplilet egyik pontjabdél a madsikba biztonsdgosan
eljuthasson.

2. Létez6, hasonlé megoldasok bemutatasa

Bar mar 1éteznek korlatozott hatékonysdgi megoldasok a latassériiltek ilyen
modszerrel torténé tdjékozdédasara, azonban ezek még jelenleg nem
kiforrottak. A legfontosabb megoldand6 probléma a tdvolsig mérése két
eszk6z kozoOtt, ezért ebben a témaban kellett szakirodalmi kutatést
végezniink.

Az UWB alapd  helymeghatdrozassal el6szér Kovacs  Zoltan
diplomamunkajdban taldlkoztunk, azonban ez a mddszer, nem illeszkedik
tokéletesen a projektiink céljahoz, ezért elvetettiik [1]. A WiFivel torténd
helymeghatarozassal kapcsolatos kutatémunka dokumentuma, ide kattintva
elérhet6. A Bluetooth-szal torténé helymeghatdrozdssal kapcsolatos
kutatémunka dokumentuma, ide kattintva elérheté. [2], [3]

3. Probléma megoldasanak menete

3.1. A probléma ismertetése
A latassériltek tdjékozoddsa egy globalis probléma, amire jelenleg nincs egy
mindent lefedd, altaldnosan haszndlhaté eszkoz. Célunk egy olyan eszkoz
fejlesztése volt, amely képes ezt a hidnyt pdtolni. Kiemelt figyelmet
forditottunk az egyszert, minél kevesebb szakértelmet igényl6 telepitési
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megoldasok haszndlatdra, a skdlazhatésagra és az alacsony bekeriilési
koltségre. Ezek a feltételek eldsegitik, hogy a rendszer orszdgos szinten egy
egységes platformként tudjon miikddni.

3.2. A javasolt megoldas bemutatasa

Els6 lépésként a tdvolsagmérés problémadjat kellett megoldanunk. A
szakirodalom és teszteléseink alapjan a BLE (Bluetooth Low Energy) altal
biztositott RSSI érték adja szamunkra a legstabilabb, legjobb megoldast. Az
els6 teszteléssel kapcsolatos dokumentumok ide kattintva, a madsodik
tesztelés eredményei az 1. tdbldzatban lathatéak, az ezzel kapcsolatos
dokumentumok pedig ide kattintva érhetdk el.

A projekt miikddési elve két eszkoz egymadssal térténé kommunikdciéja. Van
egy beacon (sugarzé eszkoz), ami folyamatosan, pontos id6k6zonként
Bluetoothos jeleket bocsat ki, és van egy fogado eszkoz, ami ezeket a jeleket
scanneli, kisztri, egy eszkdzhoz tarsitja, és RSSI értéket general.

A navigédcié mdédja beacon-6n keresztiil mtikédik (1. dbra). Ezen keresztil a
jeladék tavolsaganak folyamatos poziciondldsaval megadhaté az eszkozt
hasznilé ember épiileten belilli helyzete. A latassériiltek irdnyitasat egy
csukléra vehet6 karpant végzi. A karpant egy ESP32-es mikrokontrollerrel, és
a kommunikdciéra szolgdlé rezgémotorral van felszerelve. A karperec
impulzusok, rezgések segitségével képes haszndldjat a jo dton tartani. Ez a
navigéci6 remekiil kombindlhaté a ma is hasznéalatos taktilis vezetésdvokkal.
A Kkijelolt cél megadasat kozvetlenil a karperecen keresztiil képesek a
latassériltek kivalasztani. A karperec automatikusan érzékeli, ha egy
tAmogatott helyiség van a kdzelben. A vezérl6gombok segitségével lehet az
elérni kivant helyiséget megadni. A karperec a helyiségek neveit morzekédok
alapjan képes megjeleniteni.

3.3. Abrak

1. dbra: Egy telepitett rendszerrel rendelkezé épiilet alaprajza
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BEACON KAPCSOLASI RAJZ KARPEREC KAPCSOLASI RAJZ

2. dbra: El6zetes tervezési folyamatok kapcsolasi rajza

3.4bra: Beacon
3.4. Egyenletek
d = 10((PO-RSSI)/n) (1)
4. Elért eredmények

Az els6 lépés a projekt alapos atgondoldsa volt (2-es dbra). Ezutdn
megkezdtiik a tervezést. Itt szliletett meg a Beacon dobozanak dtlete, elemei,
alapegységei és a karperec alkatrészbdzisa, kapcsolasi rajza.

A Beacon aramkorének tervezésekor az dramsziinet kikiiszobdlésére egy
akkumulatort épitettiink a dobozba. A Beacon &ramkére emellett egy
antennds ESP32-es mikrokontrollert is tartalmaz, ami a jel sugarzasat teszi
lehet6vé (3. abra). A Beacon készitésének folyamatardl, a kész tervekrol egy
részletes dokumentum ide kattintva megtaldlhaté.

A karperec aramkorének tervezéskor fontos volt az apré méret. A karperec
dramkore is tartalmaz akkumuldtort, ami a tesztek alapjan kb. 2-3 napnyi
haszndlatot bir. A karperec készitésének folyamatarol, a kész tervekrdl egy
részletes dokumentum ide kattintva megtaldlhaté.

Az eszk6zok kozotti kommunikécids programok micropython kérnyezetben
lettek irva. A két eszkdz tavolsagdnak a kiszdmitdsdra az (1) egyenletet
hasznaltuk. A fogadd eszkoz képes fogadni és sztirni a kiild6 egységek jeleit,
és ezek alapjan képes beltéren navigdlni.
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5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

A péilyamunka elkészitése soran, habar korldtozott mennyiségben, de
hasznélatba vettiik a mesterséges intelligenciat, a ChatGPT nagy nyelvi
modelljén keresztiil. Els6sorban a tesztelési fazisokban hasznéltuk
programozasi segitségképp. Mivel nem tudtuk, hogy pontosan milyen RSSI
mérési modszert hasznaljunk, ezért igy dontodttiink, hogy nem sziikséges
mélyebben az Gsszes modszer alkalmazasidba, moduljaiba, fliggvényeibe
belemélyedniink, elegend6 a csak projekt sordn is hasznalt protokollt
b6évebben megismerniink. Az Al irta meg a teszteléshez sziikséges
kédsorokat, ennek segitségével sokkal gyorsabban, gordiilékenyebben tudott
haladni a tesztelés folyamata.

6. A palyamunka korabbi bemutatasa

A pélyamunka dedikaltan a SZIIV 2026-os versenyére késziilt, ezel6tt még
sosem keriilt semmilyen versenyen bemutatdsra.

Irodalomjegyzék
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ESP e-Papir Teremkijelzé
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BMSZC Petrik Lajos Két Tanitdsi Nyelvi Technikum
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1. Bevezetés

Iskoldnkban és mds oktatdsi intézményekben mindennaposak a teremcserék
és helyettesitések. Kordbban ezt a didkok az okostelefonjaikon kovették, ami
a jelenlegi szabdlyozasok miatt mar nem lehetséges. Az auldkban kihelyezett
informaciés TV kényelmetlen megoldds, mivel el kell sétdlni minden
sziinetben megtekinteni azoknak a tartalmat. A palyamunkdank célja egy olyan
energiatakarékos, a tantermek ajtajanal kézvetlenil elérheté e-Papir alapu
okoskijelz6-rendszer 1étrehozasa, amely valés id6ben, helyben jeleniti meg az
aktudlis 6rarendi informacidkat és valtozasokat.

2. Létez0, hasonl6 megoldasok bemutatasa

Kutatasunk alapjan a piacon 1éteznek dedikalt teremfoglalé rendszerek, mint
példaul a prémium, LCD-kijelz6s Evoko Liso [3], vagy a vezeték nélkiili, e-
Papir alapt Joan [4] és ROOMZ [5]. Ezek a rendszerek azonban nem felelnek
meg egy oktatdsi intézmény specifikus igényeinek. Egyrészt a bekeriilési
koltségiik (amely gyakran a 150-250 ezer Ft/eszkoz arat is eléri) és a zart,
havidijas elé6fizetési modelljik egy iskola szdmdra tulsadgosan koltséges
fenntartdst eredményez. Masrészt technolégiai korlatot jelent, hogy ezek az
eszk6zok jellemzGen kizardlag vallalati naptarakkal (Office 365, Google
Workspace) kommunikélnak, és a hazai oktatdismenedzsment rendszerekkel
(mint a Kréta vagy a Neptun) nem integralhatdk.

3. Probléma megoldasanak menete

A Kkitlizott cél egy koltséghatékony és kifejezetten az iskolai dinamikara
szabott rendszer kifejlesztése volt. A megvaldsitds soran a hardveres
eszk6zok és az azokat vezérld szoftveres Okoszisztéma integracidjara
fékuszaltunk.

3.1. A probléma ismertetése

A didkok megfelel6 és azonnali tdjékoztatisa az Orarendi véltozdsokrol
(teremcserék, elmaradd ordk) a mobiltelefon-haszndlat korldtozdsa ota
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komoly nehézséget okoz. A meglévd kijelz6s megoldasok (pl. aula TV-k)
elszortan taldlhaték meg, és kényelmetlen t4jékoztatdst nyujtanak. A piacon
elérhet6 professziondlis, irodai teremfoglalé megolddsok a magas ar és a
szoftveres inkompatibilitdis miatt a kozoktatdsi kornyezetben nem
alkalmazhatok redlis alternativaként.

3.2. A javasolt megoldas bemutatasa

Olyan megoldast dolgoztunk ki, amely az elektronikus polccimkék (ESL)
szamos gyartd Bluetooth modellje kompatibilis a rendszeriinkkel. A didkok
helyben, a terem ajtajandl azonnal latjak az aktudlis 6rarendet, amelyeken a
valtozasokat (tobbszint kijelzé esetén) vizudlisan is ki lehet emelni, ahogy az
az 1. dbran lathaté.

1. dbra: Szines Kijelzésre példa

A hardveres infrastruktira nem 6nalléan mikodik, hanem a sajat fejlesztést,
robusztus Filc iskola-menedzsment rendszeriink beépill6 modulja. A
rendszer kezeli az érarendtervezést, vezérli az infrastrukturat, és tAmogatja a
didkok felé torténé kommunikaciét. A megbizhaté mikddést egy harom {6
komponensbél 4ll6, skdlazhato architektira garantdlja:

1. Mester csomépontok (Kozponti vezérlék): A helyi halézat "agyai”,
amelyek folyamatos WebSocket kapcsolatban allnak a Filc szerverrel.
Ipari szinti hardverre (LILYGO-T-INTERNET-POE) [6] épiilnek, és
PoE technolégian keresztiil egyetlen kébelen kapjdk az adatot és az
aramot.

2. Relé csomoépontok (Jeltovabbiték): Athidaljak a fizikai
tdvolsdgokat az épiileten belil. A mesterekkel ESP-NOW [7]
protokollon, a végpontokkal pedig Bluetooth 5.0 (BLE) szabvanyon
kommunikdlnak.

3. Végponti e-Papir kijelz6k: A tantermeknél 1év6 kijelz6k aszinkron
modon miikddnek. Meghatarozott id6kozonként (pl. 3 percenként)
ébrednek fel, letoltik az adatot, majd visszaalszanak, igy a CR2450
gombelemek akar 3 évig is kitartanak.
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A halézat moduljainak elrendezését a 2. 4bra mutatja be:
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1. abra: Hardveres Topolédgia Példa

A kijelz6k tartalma a Filc webes feliiletén (3. dbra) par kattintassal, akar
okostelefonrdl is egyszertien menedzselhet6:
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3. abra: Filc webes feliilet

4. Elért eredmények

A projekt soran egy teljeskord, mikodé 6koszisztémat hoztunk létre, melynek
bekeriilési koltsége csupan toredéke a piaci megoldasoknak (eszk6ézonként
hozzavet6legesen 7-10 ezer Ft). A kifejlesztett Filc rendszer kifejezetten a
didkok, valamint a tandrok dinamikus iskolai igényeire lett szabva. Sikeriilt
egy energiatakarékos, 3 éves akkumuldtor-élettartammal rendelkezé,
skalazhato halézatot kialakitanunk.

A megoldas komoly potenciéllal bir a jévére nézve: a tovabbi tervek kozott
szerepel a manudlis konfiguraciét levaltd ,plug-and-play” onszervezd halézat
kialakitdsa, a napelemes modullal kiegészitett 10-15 éves élettartamot igéré
zero-maintenance mikodés, valamint a hitelesitett kommunikacié (PMK és
AES) bevezetése a maximdlis adatbiztonsig érdekében. 3D nyomtatott,
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személyre szabhaté burkolatokkal a hardver egyedi intézményi arculatot
kaphat, ami tovdbb néveli a piacképességét.

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

A mesterséges intelligenciat (GitHub Copilot, Claude) kizardlag a kodolasi
feladatok gyorsitisara, mig a Google Gemini-t a hardveres koncepcidk
validdlasara és a dokumentacié finomitdsdra haszndltuk. A szoftveres és
hardveres architektira sajat szellemi termékiink; magaba a késziil6 termékbe
nem integraltunk harmadik fél altal biztositott nagy nyelvi modellt (LLM)
vagy neurdlis halét.

6. A palyamunka korabbi bemutatasa

A felvazolt e-papir kijelz6halézati architektura teljesen 4j, eredeti koncepcio.
A projektet eddig még semmilyen mas versenyen vagy nyilvdnos férumon
nem mutattuk be.

Irodalomjegyzék

Forrasok megtekintve és ellendrizve: 2026. 02. 25.
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Komplex NYAK és mechanika gyarté
Moduldris Gydrtorendszer

Szerzd: Balogh Gellért
Felkészité: Mihdly LdszIlé, Balogh Attila Gyorgy
BMSZC Bolyai Jdnos Mlszaki Technikum és Kollégium, 1134 Budapest, Vdci ut 21.

1. Bevezetés

A nyomtatott dramkorok (NYAK) gyartasa ipari kérnyezetben hatékony,
azonban kis szérids vagy egyedi igények esetén koltséges, id6igényes és
jelentés kornyezeti terheléssel jar. Az oktatdsi intézmények, fejleszték és
kisvallalkozdsok szdmdra a piaci minéségli nyakok gyors és rugalmas
el6allitasa jelenleg nehezen megoldhaté.

A pdalyamunka célja egy olyan kompakt, modulédris gyartéberendezés
fejlesztése, amely egyetlen gépen beliil képes a nyomtatott aramkorok
gyartasahoz sziikkséges f6bb technoldgiai 1épések elvégzésére. A megoldas kis
szérids gyartasra, prototipus-készitésre és oktatasi felhasznaldsra késziilt,
csokkentett kdrnyezeti terhelés mellett.

2. Létezd, hasonlé megoldasok bemutatasa

A piacon szdmos, részfeladatokat ellatdo eszkoz érheté el, mint példaul
nydkmaré CNC-k, UV-nyomtaték, pasztanyomtatdk és Pick and Place gépek.
Ezek a megoldasok jellemzéen csak egy-egy gyartasi 1épést valdsitanak meg,
integralt rendszerként ritkan alkalmazhaték.

A részben integralt megolddsok kozé tartoznak a Voltera PCB-nyomtatoi,
amelyek prototipusgydartdsra alkalmasak, azonban nem tdmogatjik a teljes
gyartasi folyamatot, példaul a furatgalvanizalast, komplex feliiletkezeléseket
vagy az automatizalt alkatrész-betltetést.

A vizsgdlatok alapjan megdllapithatd, hogy nem érhet6 el széles kdérben
hozzaférhet6, kis szérids gyartdsra optimalizdlt, nyilt felépitési rendszer,
amely a teljes NYAK-gy4rtasi folyamatot egyetlen eszkdzbe integralna.

3. Probléma megoldasanak menete

3.1. A probléma ismertetése
A kis szérias NYAK-gyartds soran az ipari gyarték 4ltal alkalmazott
technolégidk nem koltséghatékonyak, a gyartdsi és szdllitdsi id6 pedig
jelent6s késedelmet okoz. Emellett az alkalmazott vegyi -eljardsok
koérnyezetterhelése is szamottevé.
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A fejlesztés célja egy olyan rendszer megvaldsitdsa volt, amely csokkenti a
gyartasi id6t és az anyagfelhasznalast, mikozben a kész dramkoérok mindsége
megfelel a piaci elvarasoknak.

3.2. A javasolt megoldas bemutatasa

A bemutatott megoldéds egy 3D nyomtaté alapu, moduldris gyartéberendezés,
amely automatikus fejcserélé rendszerrel rendelkezik. A kiilonboz6 fejek
lehet6vé teszik tobb gyartasi technolégia integralt alkalmazasat.

A rendszer képes CNC-marasra, lézergravirozasra és UV-fotéeljarasra a NYAK
mintdzatdnak kialakitdsdhoz. Specidlis elektrolizises fejek segitségével
megvaldsithaté az 6nozds, aranyozas, eziistozés és a furatgalvanizalds. UV-
érzékeny pasztik alkalmazasaval funkciondlis rétegek hozhatdék létre,
amelyekre elektrolizissel vezetGsavok vihet6k fel.

A berendezés tdmogatja az automatizalt alkatrész-beiiltetést és a gyartas
kozbeni ellenérzést. Emellett hagyoményos 3D nyomtatdsra is alkalmas,
példaul miszerdobozok gyartasdhoz. A vezérlés nyilt forrask6da CNC és 3D
nyomtaté szoftverekre épiil, egyedi kiegészitésekkel.

1.1 Abrak

Al -
3. 4bra: A gép jelenlegi allapota

4. Elért eredmények

A berendezés fejlesztése tobb mint hét éve zajlik. A kezdetben kizardlag 3D
nyomtatdsra alkalmas rendszer fokozatosan béviilt CNC-mardsi, majd tovabbi
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NYAK-gyartasi funkciékkal. A fejlesztés eredményeként egy olyan integralt
eszkdz jott 1étre, amely kis széridban is képes komplex, tobb gyartési 1épést
igényl6 aramkorok el64allitasara.

A rendszer elénye az integraltsig, a modulédris bévithet6ség, valamint a
csokkentett gyartasi id6 és anyagfelhaszndlds. A megoldas oktatdsi és
fejlesztési kornyezetben is jél alkalmazhatd.

Az 1. 4bran lathaté a projekt jelenlegi dllapota (A konzoltarté kar tudom, hogy
picit nagyra sikeredett ahogyan a képen is latszik, de mar késziil az Gj, ami
kisebb és erdsebb lesz.)

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

A fejlesztés sordn mesterséges intelligencia alapui eszkozok keriltek
alkalmazasra a szakirodalmi kutatds tdmogatdsdra ChatGPT-t haszndltam,
valamint a gyértds sordn gépi latdson alapulé ellenérzési feladatokra. Az
alkalmazott modellek az alkatrész-betiiltetés és a vezet6savok minGségének
ellenérzését segitik. Viszont az Al-os ellendérzés még mindig fejlesztés alatt
van, ugyhogy itt még nem tudom megmondanihogy melyik modell lesz a
végleges.

6. A palyamunka korabbi bemutatisa

A palyamunka korabban bemutatdsra kerilt az Orszdgos Tudomdanyos és
Innovaciés Olimpian, ahol tovabbjutott a mdasodik forduldéba. Az ott
bemutatott allapothoz képest a rendszer jelentGs tovabbfejlesztéseken esett
at, tobbek kozott az automatizalt gyartés, az intelligens targyasztal, valamint
az Al-os vezet6sav és 3D nyomtatds ellenérzés teriiletén.

A jelen palyamunka célja, hogy a fejlesztést informatikai és szoftveres
szempontbdél is részletesebben bemutassa, kiegészitve a korébbi
hardverkézpontd megkoézelitést, mivel az Otién az elektronika és gépészet
kategéridban indultam.

Irodalomjegyzék

[1] Elektor Magazine: PCB by CNC - Part 1,

[2] Hackaday: Dispensing solder paste with a 3D printer,
[3] RayPCB: PCB board manufacturing process,

[4] Obico: Al error detection in 3D printing,

[5] Averroes.ai: AOI systems in PCB manufacturing,
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[6] SZGOOD-LINK: Pogo pins applied on PCB boards,

[7] Voltera Inc.: PCB prototyping systems.
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»Gaz-van!” Projekt
1.Béla Gimndzium csapata

Ferger Zsdfia, Kiss Gabor Mdté, Nagy Adam
Felkészité: Péter Miklos
I. Béla Gimndzium, Kollégium és Altaldnos Iskola,
7100 Szekszdrd, Kadarka utca 25-27.

1. Bevezetés

A zart helyiségekben torténd gazfelhalmozodas - legyen sz6 szén-monoxidrol
(CO), PB-gazrol (LPG), fistrél vagy szén-dioxidrél (CO2) - komoly
egészségligyi és életbiztonsagi kockdzatot jelent. Iskolai mosdékban,
konyhdkban, kazanhdzakban, borospincékben vagy egyéb, gazveszélynek
kitett helyiségekben kiiléndsen fontos a folyamatos monitorozas és a gyors
riasztas.
Projektiink célja egy mikrokontroller alapu, halézatba kotott gazérzékeld
rendszer fejlesztése, amely képes:

1. tobbféle gaz koncentracidjanak mérésére,

2. az adatok szerverre tovabbitasara,

3. kritikus érték esetén automatikus riasztas kiildésére mobil eszkozre

és/vagy kozponti feliigyeleti pontra.

A rendszer modularis felépitést, tobb érzékel6 egyideji kezelésére is
alkalmas, és kézponti adatbazisban napl6zza a mért értékeket.

2. Létezd, hasonlé megoldasok bemutatasa

A piacon szdmos 6nall6 gazérzékeld késziilék taldlhatd (pl. Honeywell, Kidde,
Google Nest Protect), amelyek hangjelzéssel riasztanak veszély esetén. Ezek
tobbsége azonban:

1. lokalis miikodésu,

2. nem tarol részletes mérési adatokat,

3. nem biztosit testreszabhatd, tobbérzékel6s haldzati infrastruktuirat,

4. nem teszi lehet6vé sajat szerver és adatbazis haszndlatit oktatasi

vagy fejlesztési célra.

IoT-alapd megoldasok (pl. ESP8266/ESP32 alapu projektek) megtaldlhaték
nyilt forraskéda platformokon, azonban ezek jellemzéen nem tartalmaznak
komplex adatbazis-kezelést, felhasznalokezelést és mobilalkalmazdas-
integraciot egy egységes rendszerben.
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3. Probléma megoldasanak menete

3.1. A probléma ismertetése

A hagyomanyos gazérzékel6k jellemzéen csak helyi hangjelzést adnak, igy ha
a veszélyes térben éppen senki nem tartézkodik, a riasztds nem éri el id6ben
az illetékes személyt.
Intézményi kérnyezetben sziikkség van:

1. kozponti feliigyeletre,

2. tavoli értesitésre,

3. naplézott mérési adatokra,

4. tobb érzékeld egyideji kezelésére.
A cél egy skdlazhato, halozati rendszer 1étrehozdsa, amely képes valds ideji
adatkiildésre és riasztésra.

3.2. A javasolt megoldas bemutatasa

A rendszer négy f6 komponensbél all:
1. Mikrokontroller alapu érzékel6 egység (Arduino komp. + MQ-2
szenz.)
2. Kozponti szerver program (JAVA, Intelli] fejleszt6 kérnyezet)
3. Adatbazis (MySQL szerver - JAVA MySQL Connector/J 9.6.0)
4. Mobilalkalmazas (Android Studio - Kotlin)

3.3. Hardver architektara

Az érzékel6 egység Arduino-kompatibilis mikrokontrollerbél és t6bbgazos
szenzorb6l(MQ-2) all. A mikrokontroller feladata:

1. csatlakozds a WiFi halozathoz (SSID, jelsz0),

2. szenzoradatok beolvasasa,

3. mért értékek tovabbitasa a szerver felé. (UDP protokoll)
A rendszer tapellatdsa stabilizalt kiilsé tdpegységgel torténik. Az érzékelé és a
vezérld egy tervezett védédobozban keriil elhelyezésre.

1. dbra: Rendszer felépitése
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2. abra: A szerver program
3.4. Szerveroldali miikodés

A szerver program feladata:
1. halézati paraméterek kezelése,
2. felhasznalok kezelése,
3. érzékeldktdl érkez6 adatok fogadasa,
4. adatok folyamatos kijelzése,
5. riasztésilogika végrehajtasa.
A rendszer paraméterei adatbazisban tarol6dnak, példaul:
¢ hatarértékek (limitCO, limitLPG, stb.),
e riasztdsi méd (O - nincs, 1 - csak szerver, 2 - szerver + mobil),
* riasztasi lizenet.
Kritikus koncentracio6 esetén a szerver:
e értesitést kiild a mobilalkalmazéasnak,
* opciondlisan tovabbitja az {izenetet egy kijeldlt cimre.

3.5. Adatbazis struktara

A rendszer relaciés adatbazist haszndl, amely az aldbbi f6 tablakat
tartalmazza:
*  Users - felhaszndloi adatok
* Sensors - érzékel6k adatai
* Log - mért adatok naplézasa
* Parameters - rendszerparaméterek
A Log tdabla minden méréshez eltarolja:
e datum ésidd, szenzor azonosito,
* (O, LPG, SMOG, COz koncentracio.
Ez lehet6vé teszi statisztikdk és hosszu tava elemzések készitését.

3.6. Mobilalkalmazas

A mobilalkalmazas funkciéi:
* riasztasok fogadasa,
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e aktualis mérési adatok lekérdezése,

*  érzékeldk allapotanak megjelenitése,

* lzenetkiildés a szerver felé.
A rendszer igy biztositja, hogy veszély esetén az illetékes személy azonnal
értesiiljon az eseményrdl. A funkciok mindegyike még nem miikodik!

3.7. Tesztprogram

A fejlesztés soran kilon tesztprogram késziilt, amely szimulalja az érzékel6k
miikodését, mesterségesen generdl hatarérték feletti adatokat, segiti a
riasztasi mechanizmus ellenérzését. Ez lehet6vé teszi a rendszer biztonsagos
tesztelését valos gazkibocsatas nélkil.

4. Elért eredmények

A projekt eredményeként egy mik6dd prototipus rendszert hoztunk létre,
amely még finomitdsra var, de 1étezé funkcioi:
* valds id6ben méri és tovabbitja a gdzkoncentraci6 adatokat,
* tobb érzékel6t képes kezelni,
* adatbazisban napl6zza a méréseket,
¢ automatikus riasztast kiild mobil eszkozre,
* paraméterezhetd hatarértékekkel mikodik.
A rendszer elényei:
* intézményi kérnyezetben is alkalmazhaté,
¢ Dbdvithet6 tovabbi érzékel6kkel,
e oktatasi célra is kivaléan hasznalhaté (IoT, adatb&zis, haldzat,
mobilfejlesztés),
* alacsony koltségl, kereskedelmi rendszereknél rugalmasabb
megoldas.
A projekt sordn hardveres, szoftveres és adatbazis-tervezési tapasztalatot
szereztlink, valamint komplex rendszerintegraciét valdsitottunk meg. A
rendszer még nincs teljesen kész, tobb elem tesztelés, fejlesztés alatt van!

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

A fejlesztés sordn mesterséges intelligenciat nem hasznaltunk a rendszer
mutkodésében. A forraskéd (a lent felsoroltak kivételével), adatbazis-
struktira és rendszertervezés sajat fejlesztés eredménye.
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6. A palyamunka korabbi bemutatisa

A pdalyamunka koradbban nem kertlt bemutatdsra mds versenyen vagy
konferencidn. A rendszer a SZIIV 2026 versenyre késziilt.

7. Felhasznalt forraskodok:
e  Grafikonok: JAVA JFreeChart - https://www.jfree.org/jfreechart/

e MQ-2 érzékel6: https://github.com /cakraawijaya/MQ2 LPG

e LOLIN (WEMOS) D1: https://github.com/BorisKotlyarov/ESP8266-
WiFiSetupManager,
https://github.com/esp8266/Arduino/blob/master/libraries/ESP8

266WiFi/src/WiFiUdp.h

Irodalomjegyzék

[1] SZIIV verseny honlapja: https://www.infu-szeged.hu/sziiv, (Utolsé
megtekintés datuma: 2026. 02. 19.)
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https://github.com/esp8266/Arduino/blob/master/libraries/ESP8266WiFi/src/WiFiUdp.h
https://github.com/BorisKotlyarov/ESP8266-WiFiSetupManager
https://github.com/BorisKotlyarov/ESP8266-WiFiSetupManager
https://github.com/cakraawijaya/MQ2_LPG
https://www.jfree.org/jfreechart/
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Kisvallalati szerverek védelmi rendszere alacsony koltséggel
adatvesztés elkeriilésével

RackSense

Bazsdr Alex, Solymosi Ddvid
Felkészit6: Homolya Zoltdn, Nyéki Istvdn
Dunadjvdrosi SZC Rudas K6zgazdasdgi Technikum és Kollégium,
2400 Dunaujvdros, Romai kérut 47-49.

1. Bevezetés

A kisvallalatokndl gyakran hasznélnak rack szekrénybe szerelt szervereket és
hélézati eszkozoket. Ezek mikodése sordn jelentés hé termelédik, amely
megfelel6 hités hidnydban tulmelegedéshez vezethet. A tdl magas
hémérséklet vagy paratartalom az eszk6zok meghibdsodésat, adatvesztést
vagy akdr hardverkdrosodast is okozhat.

A nagyvallalati kornyezetben erre a problémdra léteznek professziondlis
megoldasok, azonban ezek koltsége gyakran tul magas kisebb cégek szamara.
Emiatt sziikség van egy olyan rendszerre, amely alacsony koltséggel képes
figyelni a kornyezeti értékeket és sziikkség esetén megvédeni a
berendezéseket.

A RackSense célja egy olyan rack-be épitheté védelmi rendszer létrehozasa,
amely figyeli a hdmérsékletet és a paratartalmat, és kritikus értékek esetén
automatikusan ledllitja a szervereket adatvesztés nélkiil, majd megszakitja az
aramellatdst.

2. Létezd, hasonld megoldasok bemutatasa

A szervertermekben altaldban professziondlis kornyezetfigyel6 rendszereket
alkalmaznak. Ezek képesek mérni a h6mérsékletet, paratartalmat, valamint
riasztast kiildeni probléma esetén.
Az ilyen rendszerek azonban gyakran dragdk és bonyolultak, igy kisvallalati
kérnyezetben ritkdn alkalmazzdk Oket. Sok esetben csak egyszerid
ventilatorok vagy manuailis ellendrzés biztositja a megfelel6 mikodést.
A RackSense célja egy olyan rendszer 1étrehozésa volt, amely:

1. alacsony kéltségi

2. egyszertien telepithet6

3. automatikusan mikddik

4. nem igényel folyamatos feliigyeletet
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3. Probléma megoldasanak menete

3.1. A probléma ismertetése

A rack szekrényekben elhelyezett eszk6zok jelentés hét termelnek. Ha a
hémérséklet til magasra emelkedik, az eszk6zok instabilld valhatnak vagy
meghibasodhatnak.
A magas pdaratartalom szintén problémadat jelenthet, mivel korréziét és
rovidzarlatot okozhat.
A probléma az, hogy a legtébb kisvdllalat nem rendelkezik automatikus
védelemmel ezek ellen a kdrnyezeti hatasok ellen.
Ezért sziikség volt egy olyan rendszerre, amely:

1. folyamatosan figyeli a kornyezetet

2. felismeri a veszélyes allapotokat

3. Dbiztonsagosan ledllitja a rendszert adatvesztés nélkiil

4. megszakitja az dramellatdst meghatarozott id6 utan

3.2. A javasolt megoldas bemutatasa

A RackSense egy rack-be szerelheté eszkdz, amely egy mikrokontroller
segitségével figyeli a kornyezeti értékeket.
A rendszer {6 részei:
1. Arduino mikrokontroller
2. hoémérséklet és paratartalom szenzor
3. relé modul
4. szamitégépen futd vezérl6 program
A rendszer miikddése a kovetkezé:
1. Az Arduino folyamatosan méri a h6mérsékletet és paratartalmat.
2. Ha valamelyik érték meghaladja a kritikus hatart, az Arduino jelet
kiild a szamitégépnek USB porton keresztiil.
3. A szamitégépen futé program fogadja ezt a jelet.
4. A program szabdlyosan ledllitja a szamitégépet.
5. Meghatarozott id6 elteltével az Arduino relé segitségével megszakitja
az dramellatast.
A szamitégépen futé program Python nyelven késziilt, majd futtathaté
allomannya lett alakitva a PyInstaller segitségével.
Ez lehet6vé teszi, hogy a fejlesztési kdrnyezet telepitése nélkiil is futtathatd
legyen a program.
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4. Elért eredmények

A projekt soran sikeriilt 1étrehozni egy miikéd6 rack védelmi rendszert,
amely képes automatikusan reagilni a veszélyes kornyezeti értékekre.
A rendszer képes:
1. hémérséklet mérésére
2. péaratartalom mérésére
3. kritikus értékek felismerésére
4. szamitégép ledllitdsara
5. é&ramellatds megszakitdsara
A megoldas elényei:
1. alacsony koltség
2. egyszert felépités
3. megbizhat6 mikddés
4. automatikus védelem
A rendszer kulén6sen hasznos lehet kisvallalatok szamadra, ahol nincs
lehet6ség draga szerver termes megolddsok alkalmazdasara.
A RackSense képes megel6zni:
1. tulmelegedést
2. hardverhibakat
3. adatvesztést
4. nem megfelel6 rendszerleallast

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

A projekt sordn mesterséges intelligenciat hasznaltunk a szamitégépen futé
Python program elkészitéséhez.
A mesterséges intelligencia segitséget nyujtott:

1. az USB kommunik4cié megvalésitdsaban

2. aszamitogép leallitdsanak programozasaban

3. ahibék javitdsaban
Az Arduino program elkészitése sordn nem haszndltunk mesterséges
intelligenciat.

6. A palyamunka korabbi bemutatasa

A palyamunka kordbban beaddsra keriilt az OTIO versenyen, azonban ott
nem keriilt bemutatésra.

A jelen pdlyamunka kib4vitett és tovabbfejlesztett véaltozata a korabbi
verzionak.
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Irodalomjegyzék

[1] Arduino dokumentacid:
https://www.arduino.cc/ (Utolsé megtekintés datuma: 2026. 02. 22.)

[2] Python dokumentacio:
https://www.python.org/ (Utols6 megtekintés datuma: 2026. 02. 22.)

[3] Pylnstaller dokumentécio:
https://pyinstaller.org/ (Utolsé megtekintés datuma: 2026. 02. 22.)
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Autonom felderit6 robot térképezési és adatnaplozasi funkcidval
Simonics Dominik

Simonics Dominik
Felkészité: Rdcz Erika
Arany Janos Gimndzium, 7150 Bonyhdd, Fdy lakdtelep 34.

1. Bevezetés

Projektem célja egy autondm mikodésti, LEGO Mindstorms EV3 alapu
felderit6 robot fejlesztése, amely képes akadidlyok érzékelésére,
kornyezetének feltérképezésére és mikodési adatainak naplézasara.

A rendszer hardver és szoftver integraci¢jara épiil, és a miiszaki informatika
teriiletéhez kapcsolddik. A fejlesztés soran célunk volt egy oktatasi céld, de
mérnoki szemléletli rendszer megvaldsitasa.

2. Létezd, hasonlé megoldasok bemutatasa

Az autoném mobil robotok az iparban és kutatdsban széles koérben
alkalmazott rendszerek. A térképezés egyik legismertebb moédszere az
occupancy grid modell [1]. A lokalizdcié és térképezés problémdjit a
szakirodalom SLAM néven targyalja [2]. A LEGO Mindstorms EV3 oktatési
célu robotikai platform [3], amely MicroPython kérnyezetben programozhatd
[4].

3. Probléma megoldasanak menete

3.1. A probléma ismertetése

A cél egy olyan autoném robot létrehozasa volt, amely képes ismeretlen
kérnyezetben biztonsdgosan mozogni és a kornyezetérdl digitdlis térképet
késziteni. Kihivast jelentett a szenzorok mérési pontatlansiga és az
odometriai hibdk kezelése.

3.2. A javasolt megoldas bemutatasa

A projekt célja egy autoném miikddést, felderitési feladatokra alkalmas mobil
robot létrehozésa volt, amely képes ismeretlen kornyezetben biztonsagosan
mozogni, akadalyokat érzékelni, valamint a kornyezetérdl digitalis
reprezentacidt késziteni. A fejlesztés sordan a hardveres rendszertervezés és a
szoftveres algoritmusfejlesztés parhuzamosan zajlott.
A megvalositas f6bb dllomasai a kovetkezdk voltak:

1. mechanikai felépités megtervezése,

2. szenzorok optimadlis elhelyezése,
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alap akadélyelkeriil6 algoritmus implementdldsa,
odometridn alapul6 poziciébecslés bevezetése,
racsalapu térképezési modell kialakitésa,
adatnaplézo rendszer fejlesztése,

7. rendszerintegracié és tesztelés.
A fejlesztés soran tobb gyakorlati problémaval szembesiiltiink, példaul a
szenzorok mérési zajaval, a motorok pontatlansagab6l eredé
pozicideltéréssel, valamint a térképezési algoritmus kezdeti instabil
miikddésével. Ezeket paraméterhangoldssal, mintavételezési periédus
optimalizaldsaval és algoritmikus korrekciéval sikeriilt kezelni.
A javasolt megoldas harom f6 alrendszerbdl 4ll:

ok w

+  Erzékelési alrendszer

* Navigécids és dontési algoritmus

»  Térképezési és adatnapl6zé modul
Erzékelési alrendszer
A robot két ultrahangos szenzort alkalmaz az eliilsé bal és jobb oldalon. Ezek
lehet6vé teszik az akadalyok irdny szerinti azonositasat. A szinérzékel6 a talaj
reflexi6jat méri, amely segitségével hatdrvonal vagy kijelolt zona
detektédlhato.
Navigacios algoritmus
A vezérlés ciklikus adatgytjtésen alapul. A robot minden ciklusban:

* Beolvassa a szenzoradatokat.

+  Osszehasonlitja azokat az elére definialt biztons4gi kiiszébértékkel.

* Meghatarozza a kovetkez6 mozgasallapotot (elérehaladas, fordulas,

héatralas).
Az algoritmus determinisztikus, feltételes eldgazasokon alapulé dontési
rendszert alkalmaz.
Odometrias poziciébecslés
A robot a motorok szdgelforduldsa alapjan becsiili a megtett tavolsagot. A
kerék kertiletének ismeretében a linedris elmozdulas az alabbi 6sszefiiggéssel
szamithato:
s=(¢p/360)-m-d

ahol ¢ a kerék elforduldsa fokban, d a kerék &atmérdje,
s a megtett Gt. Ez a szamitas lehet6vé teszi a robot (%, y) koordinatajanak
kozelité meghatdrozasat.
Racsalapi térképezés
A kornyezet reprezentaldsara occupancy grid modellt alkalmaztunk. A tér egy
meghatarozott méretd cellahdléval reprezentdlt, ahol minden cella allapota
lehet:
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e jismeretlen,

e szabad,

e foglalt (akadaly).
Az ultrahangos szenzor &ltal mért tdvolsag alapjan a robot a mért irdnyban
akadalyt jel6]l a megfelel6 cellaban.
Adatnapldzas
A rendszer CSV formatumu naplofajlba rogziti:

1  idébélyeg,

2 becsiilt pozicio (x,y),

3  irdnyszog,

4 ultrahangos szenzorértékek,

5  aktudlis miikddési dllapot.
Az adatnaplézis lehet6vé teszi a miikddés utdlagos kiértékelését, a navigacio
pontossaganak vizsgalatat és a paraméterek optimalizalasat.
A robot két ultrahangos szenzort és egy szinérzékel6t alkalmaz. A motorok
forgdasabdl odometridval szamitjuk a megtett utat az (1) egyenlet alapjan.

s=(¢/360)-m-d (1)

Az (1) egyenlet segitségével szamitjuk a robot linedris elmozdulasat.
A rendszer mikodési paraméterei az 1. tdblazatban lathatok.

Paraméter Erték
Kerékatméré 56 mm
Biztonsagi tavolsag 200 mm
Mintavételezési id6 100 ms
Maximalis sebesség 200 deg/s

1. tdblazat: A robot miikodési paraméterei

4. Elért eredmények

A fejlesztés eredményeként létrejott egy autondm navigaciéra képes robot,
amely térképezési és adatnaplézasi funkcidval rendelkezik.

A rendszer demonstralja a hardver-szoftver integraci6, a szenzoradat-
feldolgozas és a valos ideji dontéshozatal mikodését.

A fejlesztés eredményeként létrejott egy autoném mikodésti mobil robot,
amely  képes ismeretlen kornyezetben torténé navigaciora,
akaddlyfelismerésre, racsalapi térképezésre és miikodési adatainak
strukturalt naplézasara.

A rendszer sikeresen integralja a hardveres és szoftveres komponenseket. A
két ultrahangos érzékel6 irdny szerinti akadalyfelismerést tesz lehet6vé, mig
az odometridn alapulé pozicidbecslés biztositja a kornyezet digitalis
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reprezentdcidjanak felépitését. A térképezési algoritmus mikddése stabil, a
cellaalapu modell jol szemlélteti az occupancy grid elvet.

Az adatnaplézé modul lehetévé teszi a mikoédés utélagos kiértékelését. A
rogzitett adatok alapjan elemezhet6 a navigicié pontossiga, az
akadélyelkeriilés hatékonysaga és a paraméterek optimalizilasa.

A projekt djszert(isége abban rejlik, hogy egy oktatasi célu robotplatformon
valosit meg térképezési és adatnaplozasi funkcidt integralt rendszerként. A
megoldas tdlmutat az egyszert akaddlyelkeriil6 robotokon, mivel kdrnyezeti
modellt épit és strukturalt adatgytijtést végez.

A fejlesztés szakmai minGségét a rendszeres tesztelés, a paraméterhangolas,
valamint a matematikai modell alkalmazdsa biztositja. A palyamt logikusan
felépitett, a problémédtdl a megolddson &t az eredményekig dtlathaté médon
mutatja be a fejlesztési folyamatot.

A pélyamunka jelen forméjaban uj fejlesztés, amely kordbban nem keriilt
bemutatésra.

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

A dokumentdcié szerkesztése soran nagy nyelvi modell keriilt felhasznélasra
a szovegezés és szerkezet kialakitdsdnak tAmogatdsara.

A robot mikodése nem alkalmaz mesterséges intelligenciat, hanem
determinisztikus, szabdlyalapu algoritmuson alapul.

Irodalomjegyzék
[1] A Thrun, S, Burgard, W., Fox, D.: Probabilistic Robotics. MIT Press, 2005.

[2] Durrant-Whyte, H., Bailey, T.: Simultaneous Localization and Mapping
(SLAM): Part I-1I. IEEE Robotics & Automation Magazine, 2006.

[3] Siciliano, B., Khatib, O. (Eds.): Springer Handbook of Robotics. Springer,
2016.

[4] Choset, H, Lynch, K. M., Hutchinson, S., Kantor, G., Burgard, W., Kavraki,
L., Thrun, S.. Principles of Robot Motion: Theory, Algorithms, and
Implementations. MIT Press, 2005.

[5] Fox, D., Burgard, W., Thrun, S.: Markov Localization for Mobile Robots in
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Adatatvitel hexadecimalis elektronikai tton
Analo-digitdlis

Bor Gergé
Felkészité: Mdrton Arnold Botond
BMSZC Bolyai Janos Mliszaki Technikum és Kollégium
1134, Budapest Vdci ut 21

1. Bevezetés

A vildg és a technoldgia elére haladdsidval rohamosan né az igény a
megbizhaté és gyors adatatvitelre minél olcsébban.

Vannak informacidk (példaul: t6zsdei arfolyamok) amit nagy sebességgel kell
eljuttatni tdvoli helyek kozott. Az elektronikus informadcidkozlést a
leggyorsabb drajel és a tranzisztorok kapcsolasi sebessége limitdlja. A masik
megoldds az optikai informaciéatvitel. De ez is csak fénysebességre képes,
ezért a tovabbi gyorsitds az informacié siritésével érheto el.

Fontos szempont a megbizhatésag is. Analég jelekkel lehetne egyetlen
pillanatban a legt6bb informaciét atkiildeni. Elméletben ez a szdm a végtelen,
de ezt sajnos limitalja az értelmezés pontossdga. Ez nem megbizhat6 mivel a
vilag tele van elektromos zajokkal. Ezek pedig mind az értéket ,torzitjak”,
amit atvinnénk. A jelfeldolgoz6 dramkorok is torzitjdk az érzékeny analdg
jeleket az alkatrészeik tiiréseinek vagy a nem megfeleld a felépitésiik miatt.
Az arazas egy masodlagos szempont, de nem teljesen elhanyagolhatd, mert a
felhasznaldk az olcsébb megolddsok felé hajlanak és ez sokkal t6bb embert
vonz. Az ipari kdzpontok szerver szobdiban a gyors nagyteljesitményd
szerverek dragdk mert sok elektromos alkatrész és kabelek vezetékek
kellenek bele. A hatdsfokuk nem 100%, a veszteség, mint hé jelenik meg. Ezt
el kell vezetni, ami djabb draga és sok energiat fogyasztd hiité6gépek
végeznek.

A hexadecimdlis megolddsom ezt a hirom elényt 6tvdzni egyetlen
rendszerben.

2. Létezd, hasonlé megoldasok bemutatasa

Az Espacenet-en val6 kutatdsom soran nem taldlkoztam az én megolddsom
semmilyen formajaval. Hasonl6 hozza az analdg adatdtvitel, amit 19.
szdzadtol kezdve hasznélnak, de ezt mdra lecserélték tobbségében digitalisra
viszont az én rendszerem nem teljesen tiszta analég jelekkel dolgozik. Ettél a
megoldasom teljesen Uj szemszdgbdl kozeliti meg ezt a problémat.
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3. Probléma megoldasanak menete

A kitizott cél egy uj elektronikus szamit6gép kommunikécios képességeinek
megismerése, illetve a ma hasznalatos digitdlis rendszerek ezen dj
rendszerrel valé halézat alkotdsanak vizsgdlata, ahol a digitdlis rendszernek a
hexadecimalis eszkoz jelrendszere és kodoldsa alapjan kiildott jeleket kell
értelmezni, feldolgozni és elallitani.

3.1. A probléma ismertetése

A mai vilagban rengeteg adatot kiildiink hal6zatokon. Ez idébe telik, és a
kommunikdaciés protokoll komplexitdsdval a hardver is nagyobb, dragabb
lesz, tobb aramot fogyaszt. A soros kommunikdciés helyett j6 megoldas
lehetne a parhuzamos, de a nagy bitszamon dolgozé gépek esetén (64 bit, 32
bit) sok vezetéket kell, ami athalldst eredményez, ami miatt majdnem dupla
annyi vezeték kell, ugyanis minden adatvezeték kozé kell egy fold, ami elnyeli
ezeket.

3.2. A javasolt megoldas bemutatisa

Az informdcié 4tkiildése marad a megszokott soros modszer 4m nem
bitenként kiildom az informdaciét, hanem 4 bitenként hozzdrendelek egy
analog fesziiltségértéket OV és tapfesziiltség kozott egyenletesen elosztva
mely eredmények az 1. szdmu tébladzatban lathatéak, tiltott zéndkkal
meghatdrozva. Ennek okdn az &tkiildési ideje a 4-ére csokken, ha nem
szamitjuk a digitdlis hexadecimalis 4talakitdst, amit a digitalis rendszernek el
kell végeznie. Nagy terjedelmd adatok esetén az 4tviteli id6é jelent6sen
csokken.

3.3. Abrak

1. dbra: Az daramkor elvi felépitése
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2. dbra: Az Aramkor kapcsolasi rajza

3.4. Tablazatok

Logikai értékhez rendelt fesziiltségértékek
Logikai érték Arduino Eredeti rendszer

0 ov ov

1 0,33V 1,6V

2 0,66V 3,2V

3 1v 4,8V

4 1,33V 6,4V

5 1,66V 8V

6 2V 9,6V

7 2,33V 11,2V

8 2,66V 12,8V

9 3V 14,4V
A 3,33V 16V

B 3,66V 17,6V

C 4v 19,2V

D 4,33V 20,8V

E 4,66V 22,4V

F 5V 24V

2. tdblazat: A logikai értékekhez rendelt fesziiltségértékek
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4. Elért eredmények

A projekt hardveres részrél osszedllt. A rendszer 2db Arduindt tartalmaz az
egyikhez csatlakoztatott 16x2-es LCD kijelz6vel. A k6d készitése folyamatban
a hibdk kijavitdsa és a kdd egyszerisitése és hatékonysiaganak novelése
végett.

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

Mesterséges intelligencidt a program megirdsdhoz, mint segitséget

hasznéltam. Ilyenek az Gj vezérlési struktirdk megértése, adat tipusok

atalakitdsa és konyvtar irdsa, valamint haszndlata és miikddése.

6. A palyamunka korabbi bemutatasa

A palyazatom szorosan kapcsolédik az Elektronika hexadecimdlis alapokon
cimi pdlyadzatomhoz, amit az Orszdgos Tudomdnyos és Innovaciés Olimpidn
inditottam, de ott egy d&ramkérileg Gj rendszer megalkotdsa a vizsgdlat targya,
mig itt a rendszerek halézat alkotdsa és a digitdlis technikdval valé
egyittmikodés.

Irodalomjegyzék

[1] KrétaIKT projektmunka
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ESP-32 gesztus alapu multimédia vezérlé
MotionDrive

Madrk Benedek, Puskds Levente
Felkészit6: Késmdrki Tibor
Szent Mdr Iskolakézpont, 7621 Pécs, Papnévelde utca 1-3.

1. Bevezetés

Amikor projektiink otletén és az dltalunk megoldandé probléman
gondolkodtunk, akkor éhatatlanul is felmeriilt, hogy jo lenne, ha nem csak
valami érdekes kiityiit taldlndnk ki, hanem lehet6ség szerint valami, az
emberek biztonsdgdt is érint6 problémat prébalndnk meg orvosolni. Ehhez
pont kapdra jott, hogy a KRESZ szabdly médositds miatt Gjra el6térbe keriilt a
kozlekedésbiztonsdg és mint azt tobb kutatdsbdl is tudjuk a balesetek
tulnyomd tobbsége figyelmetlenségbdl torténik. Ezt a statisztikdat tovabb
rontotta a modernebb autdkba bekeriils, beépitett vagy telefonos multimédia
vezérl6 rendszer, ugyanis a vezet6knek igy arra is oda kell mar figyelniiik. Ezt
a problémait orvosolja a mi eszkdziink, ami egy autéba szerelhet6 gesztus
alapd multimédia vezérls. Igy a soférnek elég csak az egyik kezének
mozdulataival allitani a hangerd6t, vagy valtani a zenék k6zott mikdzben végig
az utat tudja nézni ahelyett, hogy egy kijelz6t nyomkodna.

2. Létezd, hasonlé megolddsok bemutatasa

Tobb német prémium autégyarté is haszndl ilyen gesztusvezérlést a
jarmuveikben (1. tdblazat). A BMW példaul 2015-ben mutatta be el6szor az
iDrive gesztusvezérlését. A legtobb autdban a gesztusvezérlés egy infravoros
kamera, illetve MI alapu képelemzés segitségével miikodik, amely a kéz
pozici6jat és mozgasat figyeli a kozépkonzol kérnyékén.

3. Probléma megoldasanak menete

Célunknak tiiztiik ki, hogy készitslink egy utdlag gépjarmiivekbe szerelhet6
gesztusvezérl6t. Ezdltal nem csak kényelmesebbé és élvezetesebbé, de
biztonsdgosabba is tehetjik a kozlekedést. A kivitelezés Otleteléssel
kezdédott. (A projekt logikdja az 1. dbran lathaté.) Ezutdn alkatrészlistat
készitettiink. A tervezésnél kiemelt figyelmet forditottunk a meguajulé
energiaforrasok hasznalatara, igy egy napelem panel is a projekt része lett a
sziikséges alrendszerekkel.
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3.1. A probléma ismertetése

A kozlekedésbiztonsag Magyarorszagon tovabbra is komoly problémat jelent,
ugyanis a hazai statisztikdk szerint évente tébb szdz haldlos és tdbb ezer
stlyos sériiléssel jar6 kozuti baleset térténik. Ha a baleseteket okaik alapjan
vizsgaljuk, akkor a gyorshajtas, elsébbség meg nem addsa, és a kanyarodasi
szabdlyok be nem tartisa mellett a vezetd figyelmetlensége is kimagaslé
aranyban fordul eld.

A modern autékban egyre gyakrabban taldlkozhatunk érint6képernyés
multimédids rendszerekkel, amelyek tovabb terhelik a vezet6t. Tébb kutatds
is bebizonyitotta, hogy az érint6képerny6 kezelése joval tobb figyelmet
kovetel, mint akdar egy nyomégombos rendszer, viszont a legijabb kisérletek
igazoltdk, hogy a kiilénb6z6 gesztus vezérl6 rendszerek akar tovabbi 65%-kal
is javithatjdk a vezetés min6ségét, biztonsagat.

Bar ezt a rendszert (mint mar emlitettiik) tobb gy4arté is hasznélja a fels6
kategorias autékba beépitve, viszont magyar (és eurépai) viszonylatban mi
vagyunk az elsék, akik olyan gesztusvezérlés alapi média kezel6 rendszert
fejlesztiink ki, amit a gépjarmd gyartéjatdl, tipusatél és felszereltségétdl
fiiggetleniil barki konnyedén felszerelhet. gy, ezt a biztonsagi és kényelmi
funkciét azoknak is biztositjuk, akik nem fizethetnek meg egy 1j autét, vagy
csak kedvelt jarmtviiket szeretnék fejleszteni.

3.2. A javasolt megoldas bemutatasa

F6 vezérl6 egységnek egy ESP-32 modult valasztottunk, a koénnyd
programozhatosag, hitelesitett Bluetooth és WiFi architektira, valamint a
kompakt méret és alacsony energiafelhaszndlds miatt. A modult alapvetéen
egy napelem panelbdl nyert energidval mikddtetjik, illetve egy Li-Ion
akkumuldtor biztositja a miikddést. Borult idé esetén viszont az USB-C-s
toltés lehetésége is rendelkezésre 4ll. A napelem visszatoltése ellen Schottky
diéda kerilt beépitésre. A toltésvezérlé képes kezelni az akkumulatort, a
napelemet, illetve az USB t6ltést is egyben. Ezutdn egy kiilon modul
szabdlyozza az 5V-os tdp fesziiltséget az ESP-modulnak. A modulhoz egy
APDS-9960 gesztusgesztusszenzort kapcsoltunk ezzel érzékelve a felhasznald
kézmozdulatait. A kapcsoldsi rajz a 2. 4bran szerepel. A jeleket Bluetooth
kapcsolaton keresztiil kiildjiik a médiat szabalyozé okoseszkézre. Igy tudjuk
allitani a hanger6 szintet, tudunk a kodvetkez6 és el6z6 zeneszamra véltani,
illetve tudjuk sziineteltetni, elinditani azt. Lehet6ség van hivis fogadasra és
elutasitdsra is, szintén kézmozdulatokkal csupéan.
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3.3. Abrak

.
Mapalem
panel

Stabil 5V MOkBdésért Geszius-
elballitasira Telelts chip szenzar

I“

1. dbra: A projekt logikaja

TITLE:

G EosyEDA—
Date:

ESPI2-Multimedia-Controller REV: 1.0

Sheet: 11
2 Crawngy Levents Fuskds
I

2. dbra: Kapcsolasi rajz

3.4. Tablazatok

A gesztusvezérlést alkalmazoé gyartok

Gyarto Példa modell

Mire hasznalhat6?

BMW BMW 7 Series

Hanger6 éllitasa, hivas fogadasa, meni
vezérlés kézmozdulatokkal

Volkswagen | Volkswagen Golf

Infotainment lapozds kézmozdulattal

Mercedes- Mercedes-Benz
Benz S-Class

MBUX rendszer kamera alapu
kézmozdulat felismeréssel

1. tablazat a gesztusvezérlést alkalmazo gyartokrol
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4. Elért eredmények

Mivel ezt a gesztusvezérl6t ezen a versenyen mutatjuk be el6szor ezért eddig
semmilyen tényleges eredményt nem értiink el, bar a verseny kimenetelét6l
fiiggéen tervezziik a projekt folytatasat és esetleges kibévitését. Magaval a
projekttel mar elég sokat foglalkoztunk mindketten. Az otlett kézos és az
alkatrész beszerzést is egyiitt csinaltuk, ez utdn viszont leosztottuk a munkat.
Puskdas Levente volt felelés a projekt hardveres részéért, amit
maradéktalanul teljesitett is, igy a sziikséges elektronika miikddésre kész
allapotban van és jelenleg a szoftver alfa tesztjei folynak rajta. Ugyanis az
eszkoz szoftveres részét Mark Benedek csindlja a 3D nyomtatott vazzal egytitt
és bar a program irasa kdzben voltak nehézségek, jelenleg annak fejlesztése is
a végsé stadiumba lépett.

5. A mesterséges intelligencia hasznalata a palyamunka
elkészitése soran

Fontosnak tartjuk, hogy a folyamatosan fejl6d6 vildggal 1épést tudjunk
tartani, ennek kulcsa pedig a mesterséges intelligencia haszndlata. Azonban
valédi értéknek a sajit magunk 4ltal végzett munkat tekintjik, ezért a
projekthez MI-t csupdn Otleteléshez, tervezéshez, informadcidgytjtéshez
hasznaltunk, a dokumentumban szereplé tartalmak sajat munkank
eredménye.

6. A palyamunka korabbi bemutatasa

A palyamunka egyedi 6tlet, kordbban mds versenyre elkészitve, bemutatva
nem lett.

Irodalomjegyzék

[1] Chengyong Cui, Guojiang Shen, Yu Wang, Yile Xu, Hao Du, Wenyi Zhang,
Xiangjie Kong: bit.ly/4r0FYoD, 2023. 03. 30

[2] Ilse M. Harms, Daniél A. M. Auerbach, Eleonora Papadimitriou, Marjan P.
Hagenzieker: bit.ly/3P30B9e, 2025. 05. 08

[3] Kozlekedésbiztonsag honlapja: bitly/4bbBWVD, 2025. 03. 31 08:47
(legutdbb megtekintve: 2026. 02. 25 1:29)
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Buny0s csillagok
Csillagok

Bartha Janos Déniel, Csukas Balint, Kasza Adam
Felkészit6: Gati Szabolcs
Debreceni SZC Beregszaszi Pl Technikum és Kollégium,
4032 Debrecen, Jeriké u. 17.

1. Bevezetés

Sok jatékos szembesiil azzal a problémadval, hogy a vezetékes kontroller
hasznédlata PC-n kényelmetlen, a hivatalos vezeték nélkili adé-vevd
beszerzése pedig koltséges megoldds. A projekt célja, hogy bemutassa,
hogyan haszndalhatjuk vezeték nélkiili Xbox 360 vezérlénket PC-n anélkiil,
hogy megvennénk a draga hivatalos eszk6zt. Nekem programozds nem
csupan a végso kifejlet elkészitésérdl, hanem a kreativ probléma megoldas
folyamatarol szdl, mikézben sajat otleteimet tudom kifejleszteni. A Brawl
Stars cimd jatékkal hosszu ideje jatszok, és nem is csoda, hogy egy ehhez
hasonld, de sajat szabdlyokra és megolddsokra épiilé jatékot akartam
késziteni. A Python programozasi nyelv és a Pygame modul kival6 alapot
biztositott ahhoz, hogy ezt az elképzelést megvaldsitsam, mikézben
jelentésen fejl6dott a programozdi gondolkoddsom. Ehhez sok segitséget
nyujtott az, hogy mar régdéta kddolok kisebb méretii jatékokat a Pygame
keretrendszer segitségével, viszont mar régota gondolkoztam arrol, hogy
tudnék-e egy nagyobb méreti jatékot fejleszteni?

2. Technikai Utmutaté: A Hardveres Atalakitas és Szoftver
Létrehozasa

A projekt megkezdéséhez az aldbbiakra lesz sziikség:

1. Meghibasodott Xbox 360: Egy ,piros gyirils” vagy egyéb hibas
konzol, amelyb6l kinyerhet6 az RF modul.

2. USB kabel: Barmilyen régi kdbel, amely elvaghatd.

XBOX 360 kontroller

4. Didédak: 1N4001 vagy azzal egyenértékdi diéda (2 db) a
fesziiltségesokkentéshez.

5. Forrasztd eszk6zok: Paka, forrasztéanyag és alapvetd elektronikai
ismeretek.

w
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I.1épés: Az Xbox 360 szétszerelése és az RF modul kinyerése

IL. 1épés: Forrasztas és bekotés
1. USB csatlakoztatas: Forrassza az USB adatvezetékeket és a
tapellatast az RF modul megfelel6 pontjaihoz.

2.1. Szoftveres Konfiguracié

A hardver elkésziilte utdn a szamitégépnek fel kell ismernie az eszkozt. Mivel
ez egy egyedi megoldas, az illeszt6programot médositani kell.
Illeszt6program beszerzése: XBOX 360 kontroller szoftver.

3. Tesztelés és Hasznalat

Sikeres telepités utdn ellenérizze a miikédést a jatékeszkozok
diagnosztikajaban. Mostantél vezeték nélkil jatszhat PC-n, egy
Ujrahasznositott eszkozzel.

3.1. A Fenntarthato Jovéért: Az Ujrahasznositas Jelentisége

Ez a projekt nem csupén egy technikai megoldds, hanem kivalé példa a
korforgdsos gazdasag gyakorlati alkalmazasara is. Miért fontos az

Ujrahasznositas?
1. Hulladékcsokkentés: Csokkenti a lerakdékba keril6 szemét
mennyiségét.
2. Eréforras-kimélés: Kevesebb 1dj nyersanyag kitermelésére van
sziikség.

3. Energiahatékonysag: Az ujrahasznositids jellemzéen kevesebb
energidt igényel, mint az 4j gyartas.

4, Gazdasagi hatas: Uj munkahelyeket teremt az iparagban.
Az egyén szerepe és a tévhitek
Gyakori tévhit, hogy egyetlen ember cselekedete nem szamit, de az egyéni
hozzéajarulasok 6sszead6dva globdlis hatdst érnek el. Mit tehetiink mi?

1. Gydjtsiik szelektiven a hulladékot.

2. Vasaroljunk tudatosan, kertilve a felesleges csomagolast.

3. Valasszunk djrahasznositott vagy djra hasznalhat6 termékeket.
Innovativ Gjrahasznositas (Upcycling) a gyakorlatban
Az XBOX 360 RF modul atalakitisa tokéletesen szemlélteti, hogyan adhatunk
4j életet az elavult elektronikdnak. Ahelyett, hogy a hibas konzol elektronikai
hulladékka valt volna, az alkatrészei (az adapter) uj funkciét kaptak. A
folyamat soran kreativitdssal és némi miszaki ismerettel a ,szemetet” értékes
eszkozzé alakitottuk &t, Osszekotve a régi hardvert a modern szoftveres
koérnyezettel.
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1. 4bra: Meghibasodott Xbox 360 szétszerelése

Split screen és tobbjatékos élmény:

A tobbjatékos élmény megvaldsitdsa érdekében egy split screen (osztott
képerny6s) rendszert alakitottam ki, amely lehetévé teszi, hogy t6bb jatékos
egyszerre, egy szamitégépen jatsszon.,> Kiilén kameranézeteket,
karaktereket és bemeneteket kellett kezelni egy idében és lehet6vé tettem,
hogy a jatékosok szabadon valasszanak a kiilénb6z6 irdnyitdsi médok kozott
(kontroller, egér + billentytzet, valamint kizarélag billentytzetes vezérlés).

A Pygame feliiletkezelése és rajzoldsi funkcidi segitségével sikeriilt a
képernyé6t tobb részre osztani, igy minden jatékos sajat nézettel rendelkezik.

3 A Bl 110 o7 spaera UTES G y i a
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2. dbra: A jaték programozasa

A meniirendszer, UI kialakitdsanak technikai nehézségei: A jaték fejlesztése
sordan a felhasznaldi feliilet leprogramozasa az egyik legjelentésebb
feladatnak bizonyult, hiszen a Pygame nem tartalmaz elére elkészitett Ul
elemeket, és ezeket nagyon sokdig tartana folyamatosan ujra irni, ezért
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minden meniipontot, gombot sajit logika alapjan kellett megvalésitanom
osztalyok segitségével. Igy létre tudtam hozni eléggé reszponziv meniiket. A
meniik elkészitése sordn kiilon figyelmet kellett forditanom arra, hogy a
kivalasztasi logika fiiggetlen legyen az irdnyitds tipusatol, ezt egy kurzor
segitségével oldottam meg amit minden kiilonféle irdnyitdsi méd tud
vezérelni.

A botokhoz egy olyan mesterséges intelligenciat kellet létrehoznom, amely
logikai dontéseket hoz véletlenszdm-generdlds alapjan. Erre kiilén motivalt
voltam, mivel a Brawl Stars-ban a botok nem elég okosak és egy olyan ai-t
akartam létrehozni, ami altaldban logikus dontéseket hoz, és viszonylag
nehéz legy6zni.

4. A mesterséges intelligencia hasznalata a pAlyamunka
elkészitése soran

A pélyamunka készitése sordn nem hasznaltunk mesterséges intelligenciat

segitségként.

5. A palyamunka korabbi bemutatasa

A péalyamunka eddig még nem lett bemutatva sehol mashol.
Ko6szononjlik a figyelmet.
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Egylittmiik6dé partnereink

E Xo n M (o) bi I ExxonMobil Hungary Kft.

www.exxonmobil.hu

8 4iG Informatikai Zrt.
www.4ig.hu

Morgan Stanley

M 0 I’g a n Sta n l_ey Magyarorszag Elemz6 Kift.

www.morganstanley.com

3i Fejleszto és Szolgaltato Kft.
www.3i.hu

D Bl 'l— I Digital Kft.
I g I a www.digital.co.hu
é evoSoft Hungary Kft.

e V 0 S 0 ‘Ft www.evosoft.hu
T E CO n Ce p t TEConcept Hungary Kft.

www.teconcept.hu

Hungary Kft.

CAS

CAS Software Kft.

www.cas-software.hu

;}EHVM.L:IOS
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SZTE TTIK Informatikai
Intézet
www.inf.u-szeged.hu

SZTE Természettudomanyi és
Informatikai Kar
www.sci.u-szeged.hu
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