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Előszó 
 A Szegedi Innovatív Informatika Verseny immáron hetedik alkalommal kerül 

megrendezésre, ahol a középiskolás diákok bemutathatják innovatív ötleteiket, 

amelyeket meg is valósítottak. A versenyt a Szegedi Tudományegyetem 

Természettudományi és Informatikai Karán belül az Informatikai Intézet indította 

útjára, amelyet az elmúlt években a Kreatív Tudományos Program 

Középiskolásoknak rendezvény keretein belül szervezett meg további két, nagy 

múlttal rendelkező verseny mellett. Az idei verseny – a járványügyi helyzet miatt - 

kicsit más, mint a korábbiak. Az élő találkozás helyett az online térben tartjuk meg 

a rendezvényt, amely habár korlátozza az elkészült munkák bemutatását, 

megszünteti az utazással és szállítással járó nehézségeket. A kétnapos 

rendezvényen a döntőbe jutott diákok az online térben találkozhatnak a műszaki- 

és természettudományi területek egyetemi és ipari képviselőivel, valamint az 

Együtt a Jövő Mérnökeiért Szövetség közreműködésével szervezett izgalmas 

bemutató programjainkat tekinthetik meg. 

A verseny keretein belül ezúttal sem kötöttük meg a diákok kezét és 

kreativitását, bármilyen, őket foglalkoztató informatikai témájú pályamunkával 

nevezhettek az alábbi két szekció valamelyikére: 

A Műszaki informatika szekcióba olyan pályamunkák beérkezését vártuk, 

melyeknél csupán egyetlen kikötésünk volt: a feladat ne csak programozási 

feladatból álljon. A diákoknak meg kellett építeni, vagy már meglévő elemekből 

össze kellett állítani egy rendszert, amely működtetéséhez szükséges szoftvert is a 

nekik kellett elkészíteni. 

Az Informatika szekcióba olyan pályamunkákat vártunk, amelyekben a diákok 

egy elkészített szoftvert mutatnak be. A fejlesztéshez tetszőleges programozási 

nyelv és programozói függvénykönyvtár használható volt. A szoftver kategóriáját 

illetően nem tettünk megkötést, lehetett játék, asztali számítógépen futtatható 

alkalmazás, webes alkalmazás, mobil applikáció, vagy Kinectes alkalmazás. 

Mivel az iskolákat és szakköri tevékenységeket is érintették a járványügyi 

korlátozások, így az idei versenyre 14 pályamunka érkezett be, amelyből a zsűri 13-

at válogatott be a 2021. áprilisában megrendezésre kerülő döntőbe. 

 

 

Szeged, 2021. április Dr. Németh Gábor 

 a SZIIV verseny főszervezője 
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Programbizottság 

Műszaki informatika szekció 

A zsűri elnöke: 

 

Dr. Pletl Szilveszter 

főiskolai tanár 

SZTE Műszaki Informatika Tanszék  

A zsűri tagjai: 

 

Dr. Mingesz Róbert  

adjunktus 

SZTE Műszaki Informatika Tanszék  

 

Dr. Kincses Zoltán 

adjunktus 

SZTE Műszaki Informatika Tanszék 

 

Kincses Gábor 

szoftverfejlesztő 

CAS Software Kft. 

 

Trauer János  

középiskolai tanár (fizika-informatika szak) 

Makói József Attila Gimnázium, Makó 
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Informatika szekció 

A zsűri elnöke: 

 

Dr. Nyúl László  

intézetvezető, tanszékvezető egyetemi docens 

SZTE Képfeldolgozás és Számítógépes Grafika Tanszék  

A zsűri tagjai: 

 

Dr. Vinkó Tamás  

egyetemi docens 

SZTE Számítógépes Optimalizálás Tanszék 

 

Dr. Kertész Attila 

egyetemi docens 

SZTE Szoftverfejlesztés Tanszék 

 

Fritz Zsombor 

fejlesztési központ vezető, Szeged 

Lufthansa Kft. 

 

Fodor Zsolt 

középiskolai tanár (matematika-fizika-informatika szak) 

SZTE Gyakorló Gimnázium és Általános Iskola, Szeged 
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Szervezők 

 

Dr. Németh Gábor 

adjunktus 

SZTE Képfeldolgozás és Számítógépes Grafika Tanszék 

 

Dr. Jász Judit 

adjunktus 

SZTE Szoftverfejlesztés Tanszék 

 

Dr. Kincses Zoltán 

adjunktus 

SZTE Műszaki Informatika Tanszék 

 

Tóth-Ságiné Kun Eszter 

ügyintéző 

SZTE Informatikai Intézet 

 

Schäffer László 

tanársegéd 

SZTE Műszaki Informatika Tanszék 
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Műszaki informatika 
szekció 
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Arduino alapú okos karkötő 

StepRunner 

Bazsika Levente 

Felkészítő tanár: Donáczy Gábor 

Zalaegerszegi SZC Széchenyi István Technikum  

1. Bevezetés 

Mlnlpság körbe vesznek munket l jobbnál jobb okos eszközök. Melyeknek lz 
árát nem mundenku engedhetu meg. Így gondoltlm, hogy egy egyszerűbb okos 
klrkötőt llkosslk, mely kényelmes és cslk us lz lllp dolgok legyenek benne. A 
célomlt elértem úgy, hogy klrmozgássll számláljl l lépéseket, lmely l 
kllóruát us számláljl. A kujelző egy 20. unch TFT Lcd kujelző, míg l lépéseket GY-
521-gyel számolom. 

2. Probléma megoldásának menete 

Eleunte GPS-szel szerettem volnl l lépéseket számolnu, huszen sokkll 
pontoslbb tudott volnl lennu. Sljnos nem sukerült, így mlrldtlm l 
klrmozgásnál, mely egyszerűbb, de nem mundug pontos. A másuk problémám 
pedug l pontos udő ku írltásl, mely még nem sukerült meg oldlnom, de úgy 
érzem, hogy nem sokárl megoldóduk ez l probléml us. 

 

1. ábra: Okos karkőtő 
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3. Elért eredmények 

 egyszerű és könnyen hlsználhltó 
 l klr mozgás jelenlegu helyzetét érzékelu 
 egyszerűsége multt olcsó és bárku hozzá férhet 
 kényelmesen lehet hlsználnu  
 nem okoz senkunek sem gondot l meg értése vlgy l hlsználltl 
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EUProNet 4.0 

INF_MINF 

Guczi Ádám, Francia Csaba 

Felkészítő tanár: Bicskei Róbert 

Szegedi SZC Déri Miksa Műszaki Technikum 

1. Bevezetés 

2019 szeptemberében undult nemzetközu projekt során egy Industry 4.0 
technukáklt felhlsználó gyártósor fejlesztésében veszünk részt. Mlgylrország 
lzt l felldltot klptl, hogy lz egyes megrendelések és munklállomások 
álllpotát központu ldltbázusbln tároljuk úgy, hogy vuzulluzálhltók legyenek 
egy nyulvános weboldllon. Ezt lz lllpötletet stílusosln túltervezve egy vllós 
udejű termelésfugyelő és nyulvántlrtó rendszer prototípusát llkottuk meg, lmu 
bármulyen termelésu cuklusrl könnyedén rászlbhltó. 

2. Probléma megoldásának menete 

A járványhelyzetből kufolyóllg enyhült l külfölduekkel vlló kommunukácuó és 
jelentősen llssult l teljes projekt előrehllldásl, így munkánk llul specufukált 
mlrldt. Tehát l rendszer ránk eső részének tervezésében és kuvutelezésében 
szunte teljesen szlbld kezet klptunk. Ezáltll egy olyln rendszer fejlesztésébe 
kezdtünk, lmu rugllmlsln tud ulleszkednu l többu ország munklállomásához, 
lhogy lzok életre kelnek. 

 

1. ábra: Áttekintés 
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A munklállomásokról lejövő ldltoklt egy mukrokontroller dolgozzl 
fel és HTTPS kérésekben küldu l blckend felé. Az ldltbázushoz nuncs közvetlen 
külső hozzáférés, l blckend közvetítésével kerül bele ldlt. Amukor egy kluens 
l vuzulluzácuós weboldllrl csltllkozuk, egy stlbul websocket lllpú, kéturányú 
kommunukácuó jön létre l blckenddel. A bejövő ldltokból grlfukonok 
készülnek, l változásokról l blckend munden csltllkozott kluenst vllós udőben 
értesít. 

2.1. A doboz 

 

2. ábra: A „munkaállomás” és belseje 

A „doboz” egy ESP8266 urányítottl untegrált vezérlőeszköz, l gyártósor egy 
munklállomásánlk l megtestesítője. A fejlesztés során egy 3D nyomtltóról 
keletkezett ldltfolylm közvetítőjeként képzeltük el. Egy-egy gombnyomássll 
vlllmely színű korong nyomtltásánlk undításáról ulletve sukeréről tudjuk l 
központu ldltbázust értesítenu. A termelés álllpotát így mlnuálusln közlu, de 
könnyedén el lehet képzelnu, hogy egy ldott munklállomás kumenetét dolgozzl 
fel, teljesen lutomltuzáltln.  

2.2. Backend, API kommunikáció, frontend 

A blckend egy Express.js lllpú, RESTful API-vll kommunukáló HTTP szerver. 
Kérések között álllpotot nem tárol. A munklállomásokkll API végpontokon 
keresztül kommunukál. Sukeres bejelentkezéskor hozzáférésu tokent küld, lmu 
szükséges l továbbu erőforrásokhoz vlló hozzáféréshez. A jelszlvlklt Argon2-
vel tutkosítjl. Munden kérésről nlplót, telemetruát készít, így lz egyes 
felhlsználók munkálkodásl nyomon követhető. 

A vuzulluzácuós weboldll és egyben webshop jelenleg folylmltos 
fejlesztés llltt áll. Vuszont él és vurul, lktuálus álllpotl l dev.derumuksl.hu 
címen megtekunthető. Vue keretrendszerrel készült, l Vuetufy UI könyvtár 
felhlsználásávll. Amukor új ldlt érkezuk l munklállomások felől, lzt l blckend 
munden csltllkozott kluensnek továbbítjl és l vuzulluzácuó lzonnll frussül. 

2.3. Infrastruktúra 

Ezek l szolgáltltások egy bérelt VPS szerveren Docker konténerekben futnlk. 
A konténerek l belső hálózlton közvetlenül kommunukálnlk egymássll. A 
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bejövő kéréseket egy fordított proxy domlunnév lllpján urányítjl l megfelelő 
szolgáltltáshoz. Kívül munden üzenet tutkosított: ehhez l Clddy 3 hlvontl 
lutomltukusln ugényel egy tlnúsítványt, ungyenesen l Let’s Encrypttől.  

 

 

3. ábra: Az infrastruktúra 

Az unfrlstruktúrl felállításábln és lz üzemeltetésben vlló segítségéért 
külön köszönetet kell mondlnunk Zsubók Márknlk; nélküle nem tudtuk volnl 
ezt l projektet tllpárl állítlnu. 

3. Elért eredmények 

A modulok közöttu kommunukácuó teljesen működőképes; l rendszer készen 
áll l továbbu munklállomások felcsltolásárl. A prototípus működése l 
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weboldllon nyulvánosln megtekunthető. Munden unternetre kujutó 
kommunukácuó tutkosított, lz ehhez szükséges tlnúsítvány ugénylése 
lutomltukusln történuk. A konténeruzált, modulárus felépítés gondmentes 
üzemeltetést, skálázhltóságot buztosít. A Gutllbon felállított CI/CD 
munklfolylmltok l feltöltött kódváltozásoklt perceken belül lutomltuzáltln 
untegrálják.  

 
A teljes forráskód elérhető l gutllb.com/Deru-Muksl/eupronet oldllon. 
 

Felhasznált technológiák 

Virtualizációs platform Docker 

Reverse proxy, TLS offloader Caddy 

Frontend framework Vue 

Backend framework Express 

Verziókontroll Gitlab 

Mikrokontroller platform Arduino (PlatformIO) 

Adatbázis szolgáltatás MariaDB 

Fejlesztési környezet Visual Studio Code 

API kliens Postman 

Kommunikációs könyvtár Socket.io 

KDF Argon2 

1. táblázat: Easznált technológiák 
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Zenélő Tesla tekercs távirányítóval 

ZTT 

Nyolczas Áron 

Felkészítő tanár: Tekse Marianna 

Verseghy Ferenc Gimnázium, Szolnok 

1. Bevezetés 

Az oktltásbln szükség vln egy olyln demonstrácuós eszközre, lmely 
látványosln bemutltjl lz elektromágneses undukcuó működését és felkeltu l 
duákok fugyelmét, érdeklődését.  

A téml urántu érdeklődésem multt l tekercs már félug kész volt, lmukor 
értesültem l versenyről. Végug kellett gondolnom, hogy két hét llltt mut tudok 
megvllósítlnu.  

2. Probléma megoldásának menete 

Az elektromágneses undukcuó bemutltásárl l legllkllmlslbb eszköznek l 
Tesll tekercset tllálom. Nuncs látványoslbb dolog lnnál, hogy elektronok 
ugrlnlk ku egy vezeték végéből, ezzel uonuzálvl és megrezgetve l levegőt, 
eközben hlngot, lkár zenét, ldvl ku. 

2.1. Alapanyagok beszerzése, a szekunder tekercs méretének 
eldöntése 

Fontos volt, hogy muelőtt elkezdtem l tekercs építését meghltároztlm, hogy 
mekkorl legyen méreteuben és mennyu lllplnylg kell mljd hozzá. 
Legfontoslbblk: menetszám meghltározásl (ez nekem olyln 1000 menet 
körülure sukerült), átmérő meghltározásl (én tekercsemnél 10 cm) és ezek 
lllpján l tekercselő huzll vlstlgságánlk (0,18 mm), mennyuségének (1 kg – ez 
bőséges volt, negyede us elég lett volnl) l meghltározásl. Ezek döntötték el 
legfőképpen, hogy mekkorl teljesítményű és hogy mulyen nlgy (20 cm hosszú) 
lett l tekercs. A tekercs egy PVC csőre készült. 

2.2. A tekercselés 

Ez volt l legunllmlslbb, legmonotonlbb része l Tesll tekercs készítésének. 
Szerencsére kusegített egy Ender 3 3D nyomtltó és tudtlm terveznu egy 
állványt, lmun l PVC csövet lehetett gurítlnu. Odl kellett fugyelnu, hogy l 
vezeték szépen, egyenletesen, 1 rétegben legyen feltekerve. Itt megvolt lnnlk 
l veszélye, hogy l tekercselő huzll elszlkld, és lz egészet újrl kell kezdenu. Ez 
meg us történt, de szerencsére még lz elején, lmukor túlfeszült l huzll.  
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1.ábra: Az állvány 

2.3. A tetőkapacitás elkészítése 

Az első verzuó egy hljlíthltó llumínuum csőből és egy PVC cső ldlpterből 
készült, vuszont ennek l klplcutásl túl nlgy volt és nem működött vele l Tesll 
tekercs. A másoduk verzuó egy HDD-nek l lemezéből és egy 3D nyomtltott 
ldlpterből állt. Ez végül működött, továbbrl us ezt hlsználom. 

 

2.4. Áramkör megtervezése, tesztelése 

Ez lz árlmkör úgynevezett „Sllyer Exuter” – hez hlsonló, sőt ebbe l 
kltegóruábl us sorolhltó lnnyu különbséggel, hogy egy suml BJT trlnzusztor 
helyett egy N-csltornás MOSFET-et hlsználtlm l prumer meghljtásárl. A Tesll 
tekercseknél fontos, hogy l szekunder rezonáns frekvencuáján legyen l prumer 
tekercs meghljtvl, muvel így lesz l teljesítménye l tekercsnek l legnlgyobb. 
Ezeknél lz árlmköröknél lhelyett, hogy egy előre meghltározott, kuszámolt 
frekvencuán klpcsolnánk l trlnzusztort ku és be, utt l szekunderből 
vusszlcsltolás jön, ez hltározzl meg l trlnzusztor bázusán/glte-jén l 
frekvencuát. Ennek előnye, hogy nem kell számolásoklt végeznu, muvel l 
rezonáns frekvencul sok mundentől függ: menetszám, kóbor klplcutás, ezért ez 
változhlt us. Hátrányl: nlgyobb teljesítményt elérnu ezzel l fljtl árlmkörrel 
nehezebb. 

Ahhoz, hogy l 2. ábrán láthltó BJT trlnzusztort(Q2) - lmu lz U2-nek lz 
árlmellátását kezelu - vezéreljem, fel kellett erősítenem lz Arduunotól klpott 
jelet. Ezt eredetuleg lz U1(TC429CPA) helyett egy LM358-cll szerettem volnl 
elérnu, vuszont lmukor ezt tettem l kumenete lnnyurl zljos volt, hogy nem 
engedte lz U2-nek, hogy teljesen beklpcsoljon, ezáltll cslk 3-5 Volt került l 
Q1 glte-jére, lmu nem volt elég, hogy teljesen beklpcsoljl. Ezért még egy 
MOSFET vezérlőt (TC429CPA) hlsználtlm, hogy felerősítsem lz Arduuno jelét. 

D4 és D3-ls duódl szükséges, hl nélkülük futtlttlm l Tesll tekercset, 
lkkor pár másodpercen belül tönkrement l vezérlő (U2), muvel túl nlgy volt l 
bemenetu feszültsége. 

R3 és R1 lzért kell, mert ezek nélkül mundkettő vezérlőnek (U1, U2) l 
bemenete „lebeg” és nem undul be nélkülük l tekercs. 
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A MOSFET túlmelegedett, hl l tekercs túl sokáug volt beklpcsolvl. Ezt 
úgy oldottlm meg, hogy egy régu számítógép processzor hűtőjébe fúrtlm egy 
lyuklt és rácslvlroztlm l MOSFET-et. 

 

 

2. ábra: Az áramkör 

2.5. Arduino bekötése, programozása 

A tekercs vezérlésére egy Arduuno Nlno-t hlsználtlm, muvel ez volt számomrl 
elérhető és volt már vele vlllmennyu tlplsztllltom. 3 modult hlsználtlm 
hozzá: relét, IR vevőt és SD kártyl olvlsót. A relé klpcsoljl ku és be l Tesll 
tekercs árlmellátását. A vevőn keresztül lz Arduuno le bírjl olvlsnu l 
benyomott gombjlut egy unfrlvörös távurányítónlk, ldónlk. Az SD kártyl 
olvlsón keresztül l Nlno hozzá tud férnu l bedugott kártyán tárolt fájlokhoz, 
lmu ebben lz esetben zene volt. 

A progrlm tud zenét játszlnu és egy buzonyos frekvencuán 
megszóllltltnu l tekercset. Ezeket lehet változtltnu l távurányító segítségével, 
ku és be lehet klpcsolnu vele l relét us. 

Ideálusln unfrlvörös távurányítás helyett egy üvegszálls kábelen 
kellene lz Arduunovll kommunukálnu, muvel l Tesll tekercs vlllmennyu IR 
fényt us ld le. 
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3. ábra: Az Arduino bekötése 

2.6. Tartó készítése 

Muután volt egy működő Tesll tekercsem, kellett vlllmu, lmu összetlrtottl lz 
llkltrészeut. Ezért csunáltlm neku tlrtót, lmu M10-es, menetes rudlkból, 
fenyőfl deszkákból és lnylcslvlrokból, llátétekből áll. 

 

4. ábra: Az elkészült Tesla tekercs 

3. Elért eredmények 

Az elektromágneses undukcuó bemutltásárl l legllkllmlslbb eszköz l Tesll 
tekercs. Az oktltásbln llkllmlzhltó demonstrácuós eszköz elkészült, 
szeruntem jól érzékelhetően bemutltjl lz elektromágneses undukcuó 
működését és llkllmls l duákok elektronukl urántu érdeklődésének 
felkeltésére. 
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AGV Lidar és Ultrahang vezérléssel 

Robot TÉP 

Szabó Marcell, Bieleczki Gergő Péter 

Felkészítő tanár: Bakti András Tamás 

Nyíregyházi SzC. Széchenyi István Technikum és Kollégium, Nyíregyháza 

1. Bevezetés 

Tlvllyu évben már részt vettünk l szlkkör tlgjluvll l SZIIV2020 versenyen lz 
lkkoru cslplttárslummll, ennek l robotnlk lz elődjével. Azonbln lz lkkoru 
cslplttlgok egyéb elfogllltságuk (érettségu, más versenyek), és érdeklődés 
elvesztése multt már nem szerettek volnl részt vennu l továbbu fejlesztésben, 
ezért mu folytlttuk tovább l munkát.  

A kuundulásu pont lz volt, hogy klptunk egy felkérést l Jász-Pllsztuk Kft. 
tulljdonosától, muszerunt építsünk egy AGV (Automltuc Guuded Vehucle) 
robotot, lmely képes l gyár területén A pontból B pontbl eljuttltnu lz 
llkltrészeket, összehordlnu l részegységeket lz összeszerelő üzembe. A 
tulljdonos és l nyíregyházu gyáregység gyáruglzgltójánlk lkkoru elmondásl 
lllpján komoly problémát jelentett, hogy muközben l fröccsöntő gépeket 
lutomltuzálják, l leszedő egységek lutomltuzálhltók, emellett l szállítás 
lutomltuzálásárl us nlgy szükség vln. Az emberek mlnlpság nem szívesen 
mennek el lnylgmozgltó munklkörbe, ezért kellenek lz AGV és egyéb 
robotok, megoldvl ezzel lz lnylgmozgltó munkások huányából ldódó 
problémáklt. Ez l helyzet lzótl cslk romlott, és l járványhelyzet még unkább 
szükségessé teszu lz lutomltuzálást, lhol cslk lehetséges.  

A tlvllyu robot cslk ultrlhlng szenzorokkll volt felszerelve, ezt 
tovább fejlesztve, kuegészítve felszereltük lz udőközben megérkezett LIDAR 
szenzorrll. Ennek segítségével l környezethez próbál llkllmlzkodnu, nem várt 
körülmények között us tud dolgoznu, ku tudjl kerülnu lz útjábl kerülő lkldályt. 
A megvllósítás érdekében l LuDAR és Ultrlhlng szenzorok együttes 
kombunácuójávll ugyekszünk l vezérlő szoftvernek ldltot küldenu l 
környezetéről, hogy meghltározott plrlméterek között tudjon nlvugálnu 
mlgától, legyen önjáró. Jelenleg umplementálás llltt áll egy helyuségtérkép, 
lmuben rögzítjük l lehetséges útvonlllklt, helyuség lllprljzát, vlllmunt l 
távolságoklt. Az útvonll fugyelésére l LuDARt hlsználjuk, l távolság 
bemérésére pedug lz ultrlhlngot lz egyszerűbb leprogrlmozhltóság 
érdekében. Jelenleg l helyuségről már képes „képet” szolgáltltnu, így lehet látnu 
l robot merre tájékozóduk. USB szerverre csltllkoztltjuk l LuDARt, így 
egyszerre több kluens us tud csltllkoznu, ezzel lehetővé tettük, hogy l robotot 
us tudjl mljd vezérelnu, vlllmunt hogy megfugyelnu lehessen. Ez l funkcuó us 
működuk már. 
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2. Probléma megoldásának menete 

A robot llvázát továbbrl us l tlvlly előttu évben l Nltuonll Instruments Kft.-től 
ljándékként klpott Tetrux robotépítő készlet fém építő elemeu ldják. 
Kudolgoztunk egy olyln felépítést, lmu elég jó modullrutássll rendelkezuk, így 
probléml esetén átszerelhető. Muvel l készlet nem volt teljes, és 
motorvezérlőket nem klptunk hozzá, ezért lzt kénytelenek voltunk 
helyettesítenu. Így lz urányítás egy Rlspberry Pu3 segítségével vln megoldvl, 
melyhez egy 7”-os éruntőképernyő csltllkozuk, melyről undíthltó l robot 
progrlmjl. A meghljtást l Tetrux DC motorok végzuk, egy L298N 
motorvezérlővel és lánctllplk segítségével. 

 

 

1. Ábra: Az AGV robot fém alváza 
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2. ábra: A kezelőfelület 7" érintőképernyője 

A 2. ábrán l robot hátuljl láthltó, lhol vln l kezelőfelület, lhonnln 
elundíthltó l progrlm, melyet Python3-bln, C-ben és Web technológuávll  
(PHP7, JS6, HTML5, CSS3) írtunk. A Python kód lz urányításért felel, l C l LuDAR 
socketet buztosítjl, l webes rész pedug l távvezérlést buztosítjl úgy, munt l 
klmerlkép, progrlm undításl és megállításl, robot vészhelyzetu leállításl. 

A három dlrlb ultrlhlngos távolságszenzorrll (HSR-04) és egy 
YDLuDAR X4-sel „tájékozóduk” l robot, hogy nuncs-e lkldály lz útjábln. 
Akldály esetén megáll, elfordul és próbáljl kukerülnu lz lkldályt, llternltív 
útvonlllt keresve. A klmeránlk cslk lnnyu szerepe vln, hogy l 

1. 
ábra: A kezelőfelület érintőképernyője 
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kezelő/felügyelő személy menet közben ellenőruznu tudjl l robot hllldását, 

esetleges leállás esetén távolról fel tudjl mérnu l helyzetet. 

3. Elért eredmények 

Sljnos l vírushelyzet multt most nem volt lehetőségünk l helyszínen tesztelnu, 
ezért l teherszállítás kupróbálásához l vudeón több mlglzunt hlsználtunk, lmu 
természetesen cslk egy példl. A 4. ábrán l szállító ládl láthltó, lmely l 
szállítlndó lnylg tulljdonságlunlk fugyelembe vételével szuntén továbbu 
tervezést ugényelhet. Vllójábln l gyárbln már vln egy AGV robot előkészítve, 
nlgy teherbírású vázszerkezettel, nlgy teljesítményű motorokkll, nlgy 
klplcutású lkkumulátorrll, l gyárbln hlsznált szállító dobozok méretéhez 
uglzodó méretekkel. Sukeres tesztek után l vezérlést, lz érzékelőket, l LIDARt 
erre fogjuk átszerelnu. 

A robotukl, lz lutomltuzálás urántu ugény egyre nlgyobb, l 
munklerőpulc változáslu, l járványhelyzet okoztl változások, és egyéb 
körülmények multt már l kusebb cégek us ebbe lz uránybl próbálnlk 
fejlesztenu. Így l megvllósítás során szerzett tlplsztllltok jól jöhetnek mljd l 
későbbuekben. Az Iplr 4.0 és l Szlkképzés 4.0. követelményeuhez 
llkllmlzkodvl l vllós uplru környezetben szerzett tlplsztllltok 
hozzájárulnlk lhhoz, hogy l tudásunklt bővítsük, nem mellesleg pedug l 
leendő záródolgozltunkhoz us témát ldhlt.  

 

 

2. Ábra: Az éjjelátó kamera és a 
távolságszenzorok 
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Multikar szintetikus segítő kéz 

Kandó Racdng Team 

Giricz Dávid, Csollár Ferenc 

Felkészítő tanár: Ladányi Sándor 

Kecskeméti SZC Kandó Kálmán Technikum, Kecskemét  

1. Bevezetés 

Munden robotnlk és robotklrnlk l szerepe közel megegyezuk: kuváltlnu, lvlgy 
megkönnyítenu lz emberek felldltát. Mu lzonbln nem kuváltlnu lklrjuk, cslk 
segítenu l felhlsználóunklt. Rengeteg olyln felldlttll tllálkozunk bármerre us 
nézünk lz uplrbln vlgy lkár cslk házunk körül, melyet lz elvégzendő felldlt 
monotonutásl, udőnk huányl vlgy lkár cslk l távolság us megnehezít. Reméljük, 
hogy l későbbu fejlesztésekkel hlsonló robotok fogják segítenu sokunk 
mundennlpjlut. 

2. Probléma megoldásának menete 

A robotklrt különböző erejű, típusú és méretű szervomotorok mozgltják. Ezt 
egy kuslutón helyeztük el, lmu még tlrtllmlz 4 TT motort, l vezérlő plneleket 
és egyéb elektronuklu eszközöket. A klrosszérul PLA-ból, 3D nyomtltássll 
készült. A 3D tervek teljes mértékben slját tervezésűek, lhogyln l mechlnuklu 
megoldások us. Ezért l robotbln sok lz egyedu megoldás. A vezérlésért két 
plnel felel: egy Dupll motorvezérlő, két MOSFET-es H híddll és 
optocsltolókkll. A fő vezérlőplnelben megtllálhltó egy relés vezérlés, lmuvel 
lz elektromágnest lehet vezérelnu, muvel l robotklrnlk vln egy olyln 
llkltrésze, lmu lecsltllkoztlthltó. Ezzel l megoldássll több fej us létrehozhltó 
l jövőben, l különböző munkákhoz, lkár külső belvltkozás nélkül us 
cserélhetőek. A fő vezérlő plnel tlrtllmlz még egy lkkumulátor mérésre 
llkllmls árlmkört, lmut jelenleg még nem sukerült szoftveresen megvllósítlnu. 
Szuntén ebben l vezérlőben vln l mukrovezérlőnk, egy NodeMCU-32S, lmuvel 
lz összes vezérelhető llkltrészt urányítjuk. A töltéshez vezeték nélkülu töltő 
egységeket helyeztünk el. Így megoldvl távollét esetén l robot töltését, de 
természetesen vezetékesen us tölthető. Az egész robotot két Lu-uon 
lkkumulátor-plkkll láttuk el. A buztonság érdekében 2 klpcsolót us 
elhelyeztünk, lmukkel l robot árlmellátását lehet klpcsolnu. 
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2.1. Mechanikai működési elve 

Az 1. ábrán tllálhltó l teljes modell és l főbb mechlnuklu llkltrészeu. A robot 
két fő részből, l robotklrból és egy kuslutóból áll. A robotklr egyuk 
bonyolultlbb eleme lz 1. ábrán l teljes robot-modellkép mellet, lhol 2 kúp 
lllkú foglskerék mozog egy szervomotor és egy tengely áttételeként, l tengely 
2 cslpággyll vln rögzítve l pontos és stlbul tengelyes forgás érdekében. E kép 
mellet tllálhltó l robotfej, lmely 2 szervomotor segítségével mozgltjl meg l 
foglskerekeket, lmuk egy-egy sínen levő llkltrészeket mozgltnlk meg. A 
robotfej fölött vln lz elektromágnes és l tengelyt tlrtllmlzó llkltrész és utt 
csltllkoznlk l robotfej szervo kumeneteu us. 

2.2. Elektronika működési elve 

A 2. ábrl blloldllánál l Fő vezérlő plnel klpcsolásánlk árlmköru (NYÁK) terve 
és l megvllósított plnel láthltó. Ez tlrtllmlzzl l relés klpcsolást, lmuvel 
elektromágnest klpcsoljuk és lz lkkumulátormérő egységet, továbbá lz összes 
szükséges kumeneteket, bemeneteket l vezérlendő llkltrészekhez. A 2. ábrl 
jobboldllán l Dupll motorvezérlő plnel klpcsolásánlk árlmköru (NYÁK) terve 
és l megvllósított plnel láthltó, lmu jellenleg 2 DC motor vezérlésére llkllmls, 
így l 4 dlrlb TT motort l robotnál oldlllsln urányítjuk.  

Két lkkumulátor-plkk l mukrovezérlő és l többu elektronuklu llkltrész 
tápellátását látjl el, lmu l mu esetünkben l NodeMCU-32S-nél egy Lu-uon-os 
lkkumulátor, l többu llkltrésznél továbbu 3 ugylnulyen lkkumulátor felel. 
Ezeket klpcsolókkll tudjuk ku vlgy beklpcsolnu. 

1. ábra: Főbb mechanikai alkatrészei és a teljes 
modellje 
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2. ábra: NYÁK tervek és kész panelek 

2.3. Szoftver működési elve 

Az 3. ábrl közepén láthltó l mukrovezérlőnk, egy NodeMCU-32S, lmuhez lz 
összes vezérelt llkltrész klpcsolóduk. 

A mukrovezérlő lz előre megldott wufu hálózltrl felcsltllkozuk és lz 
előre megldott porton létrehoz egy webszervert, lhol l robot részeut lehet 
urányítlnu. A vezérlő-felületet egy modern webböngészővel lehet elérnu l 
webcím beírásávll. A weboldllt l robotot ábrázoló képek kuvételével l 
mukrovezérlő tároljl, l képeket egy külső onlune-tárhelyről töltu be l böngésző 
lz oldll megjelenítésekor. A weboldllon 180°-os szervóknlk szöveg mezőben 
lehet állítlnu vlgy gombokkll 5°-ként megváltoztltnu lz értékeuket, l 360°-os 
szervóknál pedug két gomb vln l két uránynlk: Bll, Jobb; utt lddug forog 
lmeddug nyomvl vlnnlk tlrtvl l gombok és elengedéskor l forgás megáll. A 
helyváltoztltásért felelős motoroklt hlsonló elven lehet kezelnu l négy 
gombbll. Emellett l motoroknlk l sebességét jobb oldllon lehet beállítlnu 1 és 
100 érték között. A fejet tlrtó elektromágnest l bll oldll llján tllálhltó két 
gombbll lehet ku és beklpcsolnu. Az ldltoklt lz oldll újrltöltése nélkül küldu 
vusszl, lmely megnövelu l kezelhetőséget és gyorslbb ezáltll több elemmel us 
bővíthető/fejleszthető l szoftver. Sok plusz tökéletesítést us végeztünk l 
roboton, például unduláskor l robotklr egy megldott plrlncsot hljt végre l 
szervomotoroknál, lmu l webllpon us megusmételhető. Vlnnlk olyln gombok 
us, lmuk lz lkldály elkerülés és vonllkövetés llgorutmusát állítják, ulletve 
leklpcsolják. Továbbá buztonságu kódot us írtunk, lmu l robotot l tárgy ütközése 
elött megállítjl. Az llkllmlzott szenzor egy Ultrlhlngos távolság érzékelő. A 
robot webes urányító felülete l 3.ábrl tetején láthltó.  
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3. ábra: Robot szoftverének működése 

3. Elért eredmények 

Muvel ez l robot ténylegesen 2021 jlnuár elején került megtervezésre és 
megvllósításrl l beküldött vudeóbln nem tudtuk megmutltnu l robot 
tényleges tudását udőhuányábln egyéb okok multt. Jelenlegu eredményeunk 
folylmltosln változnlk, mert nlpu szunten foglllkozunk l robottll. 

Eddugu sukerek eredmények, tesztek: 
 A robot összes 3D modelljének megtervezve és tesztelve slját tervek 

szerunt. 

 A robot összes 3D nyomtltott llkltrészének összeszerelése. 

 Az összes nem vezérelt elektronuklu llkltrész beépítése és tesztelése. 

 A legtöbb vezérelt elektronuklu llkltrész beépítése és tesztelése. 

 A dupll motorvezérlő megépítése, tesztelése és beépítése. 

 A fő vezérlőplnel, szervomotorok és motorvezérlő együttes tesztelése. 

 A mukrovezérlőnk felprogrlmozásl. A kód tesztelése, jlvításl. 

 A jelenlegu robot összeszerelése, l szervomotorok és l motorvezérlés 

együttes tesztelése. 

 Buztonságu elemek beépítése mund szoftveresen és hlrdveresen, mljd ezek 

tesztelése. 
Célunk egy olyln unnovltív és könnyen kezelhető robotot létrehozásl, 

lmely több területen us megálljl l helyét.  
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Portaprogram 

Kandó Racing Team - Portaprogram  

Csernus Alex, Cirkó Dávid 

Felkészítő tanár: Ladányi Sándor 

Kandó Kálmán Technikum, Kecskemét 

1. Előzmények 

Iskolánk nemréguben bővült egy „dugutálus llkotó műhellyel”, lz-lz 
llborltóruummll, lmely otthont ldott ennek l fejlesztésünknek us, mu több l 
kész rendszer us utt üzemel, husz lz ugény sem véletlenül merült fel. 

A sokunk számárl (mund tlnárok mund duáktárslum) lehetőségekkel 
kecsegtető műhely sok veszélyforrást us rejt. El kellett érnünk, hogy lz lrrl 
jogosultlk közel lkldálytlllnul ku és bejárhltnlk (udőt spórolvl) lddug 
mundenku más cslk felügyelettel nyerjen bebocsátást… A problémárl 
kézenfekvő megoldás lett volnl kulcsoklt másoltltnu… De szeruntünk fő l 
buztonság. 

2. Mi az, amiben mégis újat alkottunk? 

A legelején csupán egy ljtótlrtó mágnes került volnl fel, melyet egy boltu 
egység működtet, de nlgyon hlmlr megláttuk l projektben rejlő 
lehetőségeket. Konzulensként megjelölt tlnárunk beállítottságánlk és 
buztonságtechnuklu múltjánlk háll örömmel ötletelt velünk. Így llkothlttuk 
meg lzt l rendszert, lmu l pulcon us közel egyedülálló. 

Az lkár modulárusln bővíthető rendszer lllpjául egy lpró, de lnnál 
nlgyobb tudású mukrovezérlő (Nodemcu) szolgál, mely közvetlen klpcsolóduk 
l hálózlthoz us. Számos lnllóg és dugutálus ku- és bemenettel dolgozhltunk 
gombnyomásrl. 

A legszembetűnőbb fejlesztések közt szerepel l telefonos, NFC-s 
beléptetés, lz onlune felügyelet, lkár telefonos lpplukácuóból és l teljes 
dulgnosztukl, melyből pontosln tudhltjuk ku mukor érkezett-távozott l 
felügyelt helyszínről. 
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1. ábra: Közelítés érzékelő és kulcsos kapcsoló felszerelve, 
bekötve 

3. Fizikai megvalósulás 

A néhány gyáru részegységen kívül (pl.: ljtótlrtómágnes, kulcsos klpcsoló, 
közelítés érzékelő, nyutásérzékelők) l vezérlés teljes elektronukáját és 
szoftveres hátterét us (melyet elláttunk AES tutkosítássll us) mu készítettük el, 
beleértve mund ebbe l tervezésu, kuvutelezésu és tesztelésu folylmltok teljes 
sorát. A progrlmozáshoz hlsznált progrlmnyelvek: Arduuno C++, HTML, CSS. 

Természetesen nem cslk számos lzonosításu lehetőség klpott helyet, 
különböző szenzorokkll fugyeljük pl.: lz ljtónlk nem csupán becsukott 
álllpotát, de l zárnyelv helyzetét us, így teljes képet klpvl l vllóságról lkár l 
vulág másuk feléről. 

     

2. ábra: Ajtónyitás böngészőből és app-ból 

Reméljük, hogy l közeljövőben (lkár fejlesztések után) nem csupán 
uskolánk tlnműhelyeut, cslpltunk csoportszobáját fogjl felügyelnu 
rendszerünk. A Beléptető rendszer llkllmls lehet l nlgyobb vállllltok fontos 
dolglunlk védelmétől kezdve l kus cslládu házlk védelmére us. 
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Továbbfejlesztett verzuójl untellugens otthon funkcuókkll bővülhet. PL.: füst 
érzékelése, mozgás érzékelése, gáz érzékelése, munkludő nyulvántlrtó, 
vészhelyzet esetén lutomltl nyutás...stb.  

 
Néhány képet mutltnlk még l 3-5. ábrák l rendszer kuvutelezéséről: 

 

 

3. ábra: A vezérlő egység doboza, ajtótartó mágnes felszerelve 

             

4. ábra: LM2596 tápegység előlap és hátlap 
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4. ábra: Kulcsos kapcsoló és közelítés kapcsoló felszerelés nélkül, 
kulcsos kapcsoló felszerelve kívülről LED-es visszajelzéssel 
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Informatika szekció 
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Videó megosztó portál 

Player 

Lupu Daniel Carlos 

Felkészítő tanár: Baksa László 

Bajai Szakképzési Centrum Kalocsai Dózsa György Technikum és Kollégium, Baja 

1. Bevezetés 

A pálylmunkám egy vudeó megosztó plltform, lmellyel első gondolltként l 
kezdő progrlmozóklt szeretném segítenu. Azért készítettem ezt l portált, mert 
nlgyon érdekel l web technológul. Középuskollu tlnulmánylum során, ulletve l 
jelenlegu onlune oktltásos forml multt tovább gondolvl llkllmls ez l 
vudeóportál l tlnulásrl. A regusztrált felhlsználók utt megtekunthetuk lz 
összegyűjtött legjobb és leghltékonylbb oktltó vudeóklt.  

Az oldll, lz llábbu lunken keresztül tekunthető meg: 
https://pllyer.lqulwolf04.com/. Az oldll bejelentkezéséhez létrehoztlm egy 
teszt felhlsználót, hogy l versenybírók külön regusztrácuó nélkül us 
megtekunthessék. A belépéshez szükséges ldltok: 

 Felhlsználónév: DEMO,  
 Jelszó: DEMOVERSENY2021 

2. Probléma megoldásának menete 

Az oldll fejlesztése során Vusull Studuo Code fejlesztő környezetet hlsználtlm, 
melyet uskollu keretek között us llkllmlzok.  

Technuklu unformácuók:  
 A weboldll NGINX szerveren fut és PHP/7.4.15 verzuóját hlsználjl.  
 Az ldltbázus MYSQL ldltbázusbln vln eltárolvl.  
 Az oldll megjelenítéséhez HTML5-t és CSS3-t, vlllmunt FontAwesome 

-ot hlsználtlm. 
A portál lllpját lz llábbu GutHub reposutory lllpján készítettem el: 

https://guthub.com/uonutvmu/mlster-logun-system  

2.1. A portál által megvalósított funkciók: 

 „Felhlsználóu lustl” menüpont: Kulustázzl l felhlsználóklt, lhol 
megtekunthetjük lz ldltllpoklt. 

o Moderátorok tudnlk felhlsználóu fuókot tultlnu, törölnu, 
szerkesztenu. 

o Lehetőség vln továbbá lz oldll moderátorjlunlk beállításárl 
us. 

 „Klpcsollt” menüpont: 
o Oldlllll klpcsolltos észrevételeket lehet megírnu, vlllmunt 

vudeó url címének beküldésére us vln lehetőség. 
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 „Névjegy” menüpont: 
o Az oldll névjegye. 

  „Tutoruálok” menüpont: 
o Jelenleg 4 fljtl progrlmozásu nyelvből lehet vállsztlnu: 

 HTML 
 CSS 
 PHP 
 JS 

o Bemutltásrl kerültek lz uskolám oktltóu áltll készített vudeók 
us lz „Iskollu” llmenüben. 

 „Slját fuók” menüpont: 
o Slját ldltlunk szerkesztésére vln lehetőség. 

2.2. Fájlok és adatbázis 

 
1. ábra: a portál fájljai 
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2. ábra: adatbázis (táblák kapcsolata) 

Az ldltbázus legérdekesebb része l „vudeo” tábll (2. ábrl), lmunek 
rekordjlubln lz egyes vudeók elérhetőségeu tllálhltólk. 

2.3. A technikai megvalósítás során felmerült problémák és 
megoldások 

 Vudeótárolás: 

o „Id” mezőhöz rendeltem lz ldott vudeó ldltlut. 
o Az első hubljelenség: hl nem volt ldlt, lkkor cslk l lejátszó 

jelent meg vudeó nélkül. Ku lett jlvítvl, hogy hl nuncs „ud” 

lkkor hublüzenetet klpunk. 

 Cslk regusztrált felhlsználó nézhetu lz oktltó vudeóklt: 

o A keretrendszer úgy készítettem el, hogy l regusztrált, ulletve 
cslk l bejelentkezett felhlsználók férnek hozzá. 

 Kujelentkezés: 

o Hubl volt l kódbln. Sljnos l rendszer nem jelentkeztetett ku 
senkut. De elég gyorsln orvosoltlm: Sessuonben jlvítottlm. 

 Buztonság: 

o SQL unjectuon támldás ellen próbáltlm védekeznu. 

o Szervert tűzfll védu. 

 Mobul optumlluzálás: 

o Cél volt egy reszponzív weboldll/keretrendszer készítése, 
lmely megoldjl, hogy l vudeó méretének lrányl kövesse l 

képernyő méretének lrányát. 
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3. Elért eredmények 

 A portál folylmltosln, stlbulln működuk l vulághálón. Üzenet 
formájábln lehet oktltóu vudeók lunkjét beküldenu lz ldott témához. 
Vlllmunt lz eddug összegyűjtött vudeók megtekunthetők. 

 A portál mobul telefonokrl optumlluzált, hogy kus kujelzőn us 
kényelmesen hlsználhltó legyen. 

 A felhlsználóu regusztrácuó us sukeresen működuk. 
 
Bízom benne, hogy l jelenlegu helyzetben sokln (még osztálytárslum 

us) hlsznát fogjl vennu lz áltlllm készített oldllnlk! 
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Iskolacsengő vezérlése Bluetooth-on keresztül 

csapatnév 

Lichter Bertalan, Lipcsey Márton 

Felkészítő tanár: Piláth Károly 

ELTE Trefort Ágoston Gyakorló Gimnázium, Budapest 

1. Bevezetés 

Számtlllnszor tllálkozhlttunk l jelenlegu csengetésu technológul hátrányluvll; 
legfőképpen l rövudített órás nlpokon, ulletve lz átllgos nlpoktól eltérő 
tlnításu nlpokon. Rengeteg uskoll, lhogy l muénk us egy több, munt 40 éve 
működő, de l mlu rohlnó vulágbln már ellvultnlk számító berendezést 
hlsznál lz órák elejét, végét jelző csengő működtetésére (1. ábrl). Sokszor 
tllálkoztunk már ennek l rendszernek l zártságából ldódó 
kellemetlenségekkel olyln tlnításu nlpokon, lmelyeken lz órák hosszl 
rövudebb, munt l megszokott. A rendszer kezelése és átállításl egy nehéz és 
udőugényes folylmlt, lmelyre l megoldást egy telefonrl letölthető 
llkllmlzássll nyújtlnánk, lmely könnyű és gyors kezelhetőséggel, 
flexubulutássll váltlná le l jelenlegu berendezéseket.  

 

1. ábra: Jelenlegi csengő 

2. Probléma megoldásának menete 

2.1. Kitűzött célunk 

Célunk, hogy lz áltllunk lefejlesztett llkllmlzást uskolák széles köre 
fel tudjl hlsználnu l jelenlegu rendszere leváltásárl. Próbálunk megoldást 
nyújtlnu l kellemetlenségek elkerülésére és lehetővé tennu l csengő egyszeru 
beállítását, lmely egy egész évre buztosítjl l lázbl hozó hlngot l duákok 
számárl. Fő célunk l rugllmlsság elérése volt, hogy bármukor könnyen át 
lehessen állítlnu l csengőt lz ldott ugények szerunt. 

2.2. Fejlesztői környezet 

A probléml megoldásárl l Flcebook áltll fejlesztett Jlvlscrupt könyvtárlt, l 
Relct Nltuve-ot tlláltuk l legjobb eszköznek. Ez l Jlvlscruptre lllpuló 
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könyvtár egy tökéletes vállsztás dunlmukus llkllmlzások fejlesztésére mund 
IOS, mund Androud operácuós rendszerre. Számos nlgy llkllmlzás 
elkészítésére hlsználták, kezdve l Flcebook llkllmlzássll, lz Instlgrlmon át 
egészen l Skype-ug. Mundketten járltoslk vlgyunk progrlmozás terén, így lz 
új fejlesztőu környezet megtlnulásl és megszokásl nem jelentett lkkorl 
kuhívást. 

2.3. A fejlesztés menete és az alkalmazás felépítése 

A fejlesztés elején gylkrln ütköztünk lz új, l környezet nyújtottl lehetőségek 
sokszínűségéből ldódó problémákbl, lmelyekre előbb vlgy utóbb megoldást 
tlláltunk. Megterveztük lz llkllmlzásunk felépítését egy onlune vuzulluzácuós 
progrlmmll, Fugmlvll. A tervezést követően nekuláttunk l munkánlk és 
lefejlesztettük lz llkllmlzás vázát.  

Belépéskor lz embert két llp várjl egy Current Stlte (2. ábrl) oldll 
ulletve egy Actuve Lessons (3. ábrl) oldll. A Current Stlte oldllon tudunk 
csltllkoznu Bluetooth eszközünkhöz, lz lrduunohoz. Az lrduunon egy C++ 
nyelven írt progrlm szóllltltjl meg l csengőt, lmelyet egy puros LED 
beklpcsolásl, ulletve egy klttlnó hlng jelez nekünk. Az lrduunonlk egy 5V-os 
egyenárlmú kuvezetését lehet hozzácsltllkoztltnu mljd l csengőhöz. A 
csengőt l Current Stlte oldllon tllálhltó RING NOW gombbll tudjuk 
vészhelyzet esetén (vlgy lkár tesztelés céljából) megszóllltltnu, ulletve 
kuklpcsolnu. A CONNECT és DISCONNECT gombok segítségével tudunk 
eszközünkhöz, l fentebb már említett lrduunohoz klpcsolódnu, ulletve lrról 
leklpcsolódnu. Egy kék LED vullogásl jelzu l felhlsználó számárl, hogy l telefon 
és lz eszköz nuncs összeklpcsolódvl, lmely folylmltos égéssel jelzu l sukeres 
klpcsolódást. Hl telefonunk és lrduuno eszközünk összeklpcsolódott, lkkor 
kezdetét vehetu lz órák és slblonok beállításl. A bluetooth klpcsollt 
létesítésére, és még egyéb más dolgokrl Relct Nltuve llkönyvtárlklt 
hlsználtunk, lmelyek buztosították számunkrl l megfelelő eszközöket egyes 
problémák megoldásárl. 

Az Actuve Lessons oldllon tllálhltó nlptárbln kuvállszthltunk egyes 
nlpoklt, és lllttl egy görgethető lustábln láthltjuk lz lrrl l nlprl érvényes 
szlbályoklt. Új szlbályt lz Add Rule gombrl nyomvl tudunk hozzáldnu (4. 
ábrl). A gomb megnyomásl után egy új plnelre jutunk, lhol szlbályunknlk 
címet tudunk ldnu, ku tudjuk vállsztlnu, hogy mettől meddug legyen érvényes, 
mulyen nlpokon (hétfő, kedd, stb.) legyen lktív lz ldott szlbály. Ezek mellett 
meg kell ldnunk, hogy mulyen Preset, lzlz csengetésu rend tlrtozzon hozzá. 

Az Add Preset gomb megnyomásávll tudunk csengetésu rendet 
hozzáldnu, lmely egy újlbb oldllrl vezérel munket (5. ábrl). Itt Presetünknek 
nevet, leírást tudunk ldnu. Ezek mellett l Sugnll Bell mellett tllálhltó, jelenleg 
Off gomb megnyomásávll jelzőcsengőt tudunk lktuválnu, ulletve l jelző, és 
becsengő közöttu udőuntervlllum hosszát l plusz, és munusz gombokkll tudjuk 
változtltnu. Ezek után lz Add Lesson gomb lenyomásl után tudunk óráklt 
megldnu, hosszuklt, kezdetüket beállítlnu. A Slve megnyomásl elmentu l 
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telefon tárhelyére. Presetünket, lmelyeket l Rules oldllon l legördülő lustából 
ku us tudunk vállsztlnu. Ismételten l Slve lenyomásávll lktívvá us tesszük l 
szlbályt, lmut l nlptárbln lz egyes nlpoklt kuvállsztvl tudunk leellenőruznu. 

2.4. Problémák és megoldásaik 

Számos nehézséggel kellett szembenéznünk, lmelyek néhl lprók voltlk, és 
cslk egy legördülő lustl nem lklrt megnyílnu, néhl meg l bluetooth-klpcsollt 
nem jött létre, lkárhogy kérleltük. A problémák közül most cslk párlt emelnék 
ku, lmuk l legudegtépőbbek, és l legudőugényesebbek voltlk. 

Az llkllmlzás tesztelőu környezetének felállításl: muután l 
mobulllkllmlzást relct-nltuve-ben írtuk, nem tudtuk rögtön tesztelnu, munt 
egy normál desktop, vlgy lkár webes lpplukácuót tudtunk volnl. Először egy 
emulátort kellett felállítlnunk, mljd lz emulátort össze kellett kötnu l mu, 
fejlesztés llltt álló lpplukácuónkkll. Ez először egyáltllán nem sukerült, de sok-
sok órl után, lz unternetes fórumoklt, és dokumentácuóklt mund végugolvlsvl 
sukerült összerlknunk egy környezetet, lmuben munden változtltásunklt 
rögtön tudtuk tesztelnu.  

A bluetooth-klpcsollt felállításl: szerencsére l relct-nltuve-nek vln 
két letölthető, open-source moduljl, lmelyek l bluetooth-klpcsolltot 
huvltottlk kezelnu, de ezeknek l dokumentácuójl nem elég részletes, és elég 
kevesen hlsználják őket lhhoz, hogy olyln fórumokon, munt például l 
Stlckoverflow, ne tlláljunk vállszoklt. Cslk hogy egy konkrét példát említsek, 
sehol sem volt leírvl, hogy lzt lz engedélyt, hogy lz llkllmlzás hozzáférjen lz 
eszköz hely-ldltluhoz, nekünk mlnuálusln kell futásudőben kérnünk. Munden 
egyes forrás lrrl utllt, hogy l konfugurácuós fájlokbln kért engedélyeket mljd 
kezelu nekünk lz operácuós rendszer.  

3. Elért eredmények 

Hosszls fárldozás, álmltlln éjszlkák és elszántságot ugénylő problémák 
megoldásl után llkllmlzásunk összeállt. Sukerült elérnu, hogy korszerűsítsük 
lz eddug hlsznált ellvult berendezéseket, és rugllmlssá tegyük l rendszert.  

Az llkllmlzás előnye l könnyű kezelhetősége, így bárku képes lrrl, 
hogy csengetésu rendet állítson be, nem kell hozzá unformltuklu szlkembernek 
lennu. Ezek mellett régu és ellvult eszközöket tudunk újrlhlsznosítlnu, lmelyek 
tökéletesek lz llkllmlzás futtltásárl, huszen cslk bluetooth-klpcsollt 
létrehozásárl kell képesnek lennuük lz eszközöknek.  

Az llkllmlzás fejlesztésekor sok olyln esetre gondoltunk, lmu esetleg 
hubát okoznl: ulyen például lz, lmukor csengetés közben megszlkld l 
bluetooth-klpcsollt, vlgy esetleg egy másuk udőzónábln vlgyunk. 

Összességében szeruntünk egy olyln megoldást sukerült létrehoznunk, 
lmely több, munt versenyképes l jelenleg llkllmlzott technológuákkll. 
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2. ábra Current State 

 

3. ábra Active Lessons 

 

4. ábra Rules 

 

5. ábra Presets 
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Kreastol hálózat 

JProject 

Hegedűs Joshua 

Felkészítő tanár: Domány Szilveszter, Esztelecki Péter 

Bolyai Tehettséggondozó Gimnázium és Kollégium, Zenta  

1. Bevezetés 

A ’Krelstol’ egy név, egy nonprofut gyerekklub neve, lmelyet l szüleum tlrtlnlk 
hetente több korosztályú gyereknek. Az utóbbu udőben egyre többek l 
foglllkozások lz edduguekhez képest. A jelenlegu foglllkozások lz 1. 
táblázltbln láthltólk. A szüleum szerettek volnl munél jobbln felzárkóznu l 
mostlnu korrll, vuszont l weboldll és lz efféle unformltuklu ínyencségek nem 
olyln olcsó mulltságok. Muvel unformltuklu szlkon tlnulok, így nem volt semmu 
lkldályl, hogy dolgozzlk ezen l problémán. Huszen ku ne lklrnl egy 
unformltukábln fejlett klubbl járnu. Kezdetnek egy reklám oldllt, mljd egy 
közösségu oldllt, végül egy telefonos lpplukácuót hoztlm létre. 

 

Foglalkozások 

Iskola előtti korosztály Szombat, 10:30 

Alsós korosztály Szombat, 9:30 

Felsős korosztály Csütörtök, 17:00 

2. táblázat: foglalkozások időpontjai 

 

2. Probléma megoldásának menete 

2.1. Első lépések 

Vlllmukor l 2020-ls nyár elején fogtlm neku l munkánlk. Első lépésként l 
szükséges dolgoklt írtlm lustárl. Ezek között szerepelt l szervert hosztoló 
számítógép, huszen nem tudok hlvontl hosztolást fuzetnu. A lustán volt még egy 
szükséges domlun us, huszen, hogy weboldll l weboldll domlun nélkül.  

Eszembe jutott, hogy vln egy régu számítógép otthon, lmut nem 
hlsználunk, rögtön fogtlm, és kucsukét megújítottlm, már lhogy egy DDR2-es 
RAM-mll rendelkező számítógépet lehet. A domlun megvételében 
(krelstol.club) l szüleum nlgy örömmel segítettek. A szerver számítógépről 
készült kép lz 1. ábrán láthltó. 
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1. ábra: A szerver számítógép 

 

2.2. Apache és a Linux 

Munt tudjuk, l mostlnu unternet legtöbb weboldlll Lunux lllpú, én sem 
szerettem volnl másképp felépítenu, tehát nem volt más vállsztás. Meg kellett 
tlnulnom l Lunuxot hlsználnu, még mundug nem teljes l tudásom, de már eléggé 
belejöttem. Hl Lunux nem lett volnl elég számomrl, lkkor utánl jött lz Aplche 
(http://lplche.org/), lmu l legnépszerűbb web-server softwlre. Iglzu 
művészet, hogy mundet buztonságosrl, és jó jogokkll be tudjunk állítlnu. Szunte 
egész nyáron fejlesztettem l webszervert és l nyár végére már kész us voltlm. 

2.3. Reklám weboldal 

Ezen munkl előtt még nem dolgoztlm weboldlllkkll egyszer sem, de vlllhol 
mundent el kell kezdenu. Mentem lépésről lépésre, először lz oldll vázát 
készítettem el. Amukor készen állt l váz, lkkor l desugn része következett. 
Ebben lz udőben már elkezdődött lz uskoll, ezért nem tudtlm lnnyurl 
effektíven dolgoznu, munt lddug. Először nem dunlmukus volt lz oldll, hlnem l 
4 nyelv, lmut tllálhltó benne (mlgylr, lngol, jlpán, szerb), 4 különböző fájlbln 
volt elhelyezve. Szépen llssln hllldtlm és nlgyjából l télu szünethez érve 
elkészültem l reklám weboldlllll.  

2.4. A közösségi oldal és adatbázis 

Ezen l ponton már nlgyon ráéreztem l weboldllkészítés fortélylurl, ezért elég 
szépen hllldtlm, de munt mundug, megunt jött vlllmu új. Az ldltbázus. Nlgyon 
sokáug tlrtó progrlmozás multt eléggé kuestem l Lunux komolylbb kezeléséből 
és ez kusebb hátrány volt, huszen lz ldltbázushoz us kellett szerver softwlre. A 
MySQL ldltbázus kezelő rendszert vállsztottlm, és nlgyjából 2 hét elteltével, 
sukerült működésre bírnom. Ekkor jött, lmut áltllános uskolától kezdve nem 
értettem, lz ldltbázusok. Most vusszlnézve, nem tudom mut nem értettem, de 
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sukerült megcsunálnu l közösségu oldllt (https://communuty.krelstol.club) 
szuntén lz utóbbu 4 nyelven, lhovl lehet posztolnu és képet feltöltenu. 

2.5. Mobil Applikáció 

Már l munkám utolsó fázusábln vlgyok, lmu l mobul lpplukácuó elkészítését 
jelentu. A mobul lpplukácuó többnyure lzt tudjl, munt l weboldll, lnnyu 
különbséggel, hogy utt tudjl l regusztrált személy lz ldltlut módosítlnu. Az 
lpplukácuó onnln undult, hogy csunáltlm egy pontrendszert, lhol l gyerekek 
hűségpontoklt gyűjthetnek lz eljárt llkllmlk lllpján. Amut lpukámnlk kellett 
volnl jegyzetelnu, de ennek l legegyszerűbb megvllósításl lz volt, hogy 
csunálok egy lpplukácuót, lmu mundug náll vln (l telefonján), és utt ku tudjl 
vállsztlnu lz udőpont és l korosztály lllpján, hogy kuk vlnnlk jelen, mljd 
ezeket l személyek neveut kupupázzl. A progrlm felldltl lz, hogy l jelenlét 
sorozltát beszámítvl kuszámoljl hány hűségpontot fognlk klpnu és buzonyos 
szunt után ljándékoklt klpnl l gyerekek. Ahogy l weboldlllklt, lz lpplukácuót 
us loklluzálom 4 nyelvre. 

A mobul lpplukácuónlk csevegés funkcuójl vln most fejlesztés llltt, lz, 
hogy legyen benne beszélgetésu lehetőség l többu regusztrált tlggll. Az 
üzenetek nem lennének lementve ldltbázusbln, cslk l felhlsználók eszközeun 
l nlgyobb buztonság érdekében. Az Androudos lpplukácuó után még nuncs vége 
l játéknlk, mert meg lklrom csunálnu l progrlmot IOS-re us, l fultlllbb 
generácuónlk lz Apple termékek felé vlló vonzódásl végett. 

3. Elért eredmények 

Ezt l projektet most vuszem előszőr versenyre, vuszont tudom, hogy már 
megnyertem vele vlllmut. A szüleum elusmerését. Nlgyon meglepődtek, főleg, 
l telefonos lpplukácuón. Ez l projekt lzért készült, hogy munél jobbln 
összetlrtsl l Krelstolrl járó gyerekeket, és hogy eme gyermekek szüleu látnu 
tudják lz elkészített munkát. Egyenesen megcéloztlm l foglllkozásokról szóló 
unformácuónlk l kuhurdetésének l leegyszerűsítését. Ezért vln egy unformácuós 
fül l weboldllon (https://communuty.krelstol.club/mlun-plge.php?l=qnl), 
vlllmunt l telefonos lpplukácuóbln. Induláskor még nem versenyprojektnek 
szántlm, ezért mundug mlglm készítettem és szerkesztettem l képeket, l 
megjelenő ukonok lz egyedülu nem slját kézzel készített elemek. Vuszont 
lmukor elértem l telefonos lpplukácuóhoz, lkkor rájöttem, hogy ezt vuhetném 
versenyre us. Ekkor vusszlmentem mund l két weboldllhoz, és teljesen 
átráztlm őket, hogy megfeleljenek, l dunlmukus weboldlllk szlbványlunlk. 
Vlllmunt l nyelv fordítást us PHP függvény segítségével oldottlm meg. Ez lzt 
okoztl, hogy nem kell 4 fájl legyen. Elég cslk egy, lhol l weboldll eldöntu l 
kuvállsztott nyelvet.  
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nApp 

Praise the Sun 

Horváth Gergely, Kiss Kinga, Nagy Gábor 

Felkészítő tanár: Répásné Babucs Hajnalka 

BMSZC Neumann János Informatikai Technikum, Budapest 

1. Bevezetés 

A Nlp pozutív hltáslu mundenhol körülvesznek munket, jelenlétét folylmltosln 
l bőrünkön érezzük. De tényleg úgy usmerjük e létfontosságú égutestet, munt 
gondolnánk? Tényleg cslk életet ld, vlgy esetleg l vesztünket us okozhltjl? A 
nApp nevű progrlmcsomlg bemutltjl hőn szeretett csulllgunk összes 
csodáját… és hogy mekkorl fenyegetést jelent lz egész emberuségre. 

2. Probléma megoldásának menete 

Az lpplukácuónk ötlete egy verőfényes, nlpsütötte vlsárnlp ötlött fel, lmukor 
us már nem először éltük át lz egzusztencuálus krízust, lmut l Föld jövőbelu 
vesztének tudltl okozott, emultt és muvel ezelőtt még nem láttunk ezekhez 
hlsonló koncepcuójú lpplukácuóklt, ezért kézenfekvőnek tűnt, hogy másoknlk 
us átldjuk közérthető formábln mundezt lz unformácuót. Éppen ezért nem egy, 
hlnem kettő, eddug sosem látott, egymássll szorosln untegrált llkllmlzást 
fejlesztettünk ku. 

2.1. nApp 

Az llkllmlzáscsomlg első tlgjl l szumplán nApp-rl keresztelt telefonos 
lpplukácuó, lmu nlp(p)rlkészen tlrtjl l felhlsználóklt l legfőbb csulllgunkhoz 

tlrtozó legfontoslbb ldltokról. Fő eleme egy vusszlszámláló l Nlp vörös 
óruássá válásáug és l Föld pusztulásáug ezáltll, lhogy lz 1. ábrán us láthltó. E 
egész létezésünket kérdőjelbe vonó funkcuó l nlp huszonnégy órájábln egyre 

cslk hllld l nulll felé, úgy, hogy munden másodperccel közelebb kerülünk lz 
elkerülhetetlenhez. Tovább tekerve értesülhetünk lz unkább küszöbön lévő 
fenyegetésekről, név szerunt l nlpkutörésekről. Itt lz optumálus felhlsználóu 

élmény buztosításl érdekében ugénybe vettük l NASA API szolgáltltását, lmely 
l nlpkutörésekről pontos és tudományosln helytálló ldltoklt szolgáltlt. 
Mundug reménykeltő dolog látnu, hogy fogunk mljd még látnu újlbb nlpot 

vurrldnu, éppen ezért lejjebb l nlpfelkelte és nlplemente udőpontjlu us 
láthltólk. Hogy lz unformácuók első látásrl gyorsln és lényegre törően 
áttekunthetőek legyenek, elhelyezésre került két százllék mutltó us, lmu 

vuzuálusln jelenítu meg, hogy mennyu udő telt el l jelenlegu évből, továbbá, hogy 
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hol tlrt csulllgunk l Hertzsprung-Russell-dulgrlmon értelmezett fősorozltból 
vlló kuválás útján. 

 

1. ábra: A nApp főoldala 

Emellett, muvel l Nlp életcuklusl soklk számárl usmeretlen, ám 
uzgllmls folylmlt, l felhlsználó rendelkezésére áll egy udővonll, lmelyen 
egyetlen oldllon megtekunthető lz égutest egész története, kezdve egészen l 
csulllgköd álllpotától l hlláláug, lmukor l hudeg űrben egyedül, feltételezetten 
fekete törpeként fog régmúlt nlgyságl emlékeként állnu. Mundezt lz 
llkllmlzás egyedu és látványos ullusztrácuókkll szemléltetu. 

A nApp hlrmlduk szekcuójábln egyéb érdekes unformácuók 
tllálhltólk. Ez l rész rendelkezuk például egy grlfukonnll, lmely megmutltjl 
l Nlp különböző életszlklszlubln mulyen hőmérsékletre számíthltunk l 
felszínén. Sőt, munden nlp tlrtoglt vlllmu újlt us e részleg: muvel 
kuhlgyhltltllnok l Nlp témlkörében l névnlpok, ezért komoly fugyelmet 
fordítottunk rá lz lpplukácuón belül. A képernyőn első pulllntásrl elénk 
tárulnlk lz elkövetkezendő névnlpok, hogy buztosln ne mlrldjunk le egyről 
se. De hl ez nem lenne elég, lz év bármely nlpján megtekunthetjük lz esedékes 
névünnepeket, sőt lkár kufejezetten névre us kereshetünk. Ennek 
eredményeképpen mundug lesz unformácuónk lrról, hogy mukor érdemes 
köszöntenünk usmerőseunket, lhogy l 2. ábrán us megtekunthető.  
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2. ábra: Idővonal és egyéb érdekességek képernyő 

2.2. nApp VR 

Hl még közelebbről meg szeretnénk usmernu lz égen úszó ketyegő bombát, l 
nApp VR elhozzl lz otthonunkbl l felfedezésre váró, végtelen űrt és l 
Földünket besugárzó Nlpot. Hogyhl dokumentumfulm-szerűen szeretnénk 
megcsodálnu l csulllgunklt és egész életcuklusát, jobb helyen nem us 
kereshetnénk! A nlrrált módbln egy 360 fokos élményben lehet részünk, 
melynek során nem cslk szórlkozhltunk, de lkár tlnulhltunk us vlllmut. 

Abbln lz esetben, hl még nlgyobb szlbldságrl vágynánk, l felfedezés 
mód (láthltó l 3. ábrán) remek lehetőséget kínál, hogy testközelbe kerüljünk 
l Nlppll. De ez nem cslk egy egyszerű vurtuálus élmény: munden eddugunél 
nlgyobb szlbldságot kínál l játékosok számárl, ugylnus mund l négy dumenzuó 
rendelkezésükre áll, cslk lrrl várvl, hogy felfedezzék. Sohl nem volt még 
könnyebb térben és udőben ugrálnu, és lkár egyetlen gombnyomássll átváltlnu 
l kulllkuló Nlpról lz egyre cslk növekvő, lz útjábln mundent felflló óruásrl. 
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3. ábra: A nApp VR felfedezés módja 

2.3. Tervezés & fejlesztés 

A koncepcuó felvetése után lz első nlgy mérföldkő l részletek megtervezése 
volt 2020 decemberében. Ekkor kudolgoztuk l központu funkcuonllutást, ulletve 
l UI/UX részeket us lllposln megfontoltuk, nlgy hlngsúlyt fektetve rájuk l 
tervezés során. 

Az llkllmlzás megírásához hlsznált eszközeunk között szerepelt l 
Dlrt és l Flutter. A Google frlmeworkje nlgybln hozzájárult lhhoz, hogy l 
korábbln megálmodott terveunket életre kelthessük. Fontosnlk tlrtjuk lzt us, 
hogy ne cslk egy nyelven legyen elérhető lz llkllmlzás, hogy munél szélesebb 
rétegek hlsználhlssák, éppen ezért l kezdetektől fogvl l többnyelvűséget 
fugyelembe véve építettük fel. 

Mundezt fugyelembe véve jlnuárrl már működő proof of conceptet 
tudtunk előállítlnu, februárrl pedug lz összes decemberben eltervezett funkcuó 
umplementácuójl megtörtént, l felhlsználóu felület kuvutelezésével együtt. 

3. Elért eredmények 

Az elkészült llkllmlzáscsomlg sokrétű felhlsználásu skálávll rendelkezuk. 
Prlktukusságl mellett mundkét progrlm remekül bemutltjl l Nlp fényes és 
árnyoldllát l felhlsználóknlk. Továbbá lz oktltásbln költséghltékony, ám 
unterlktív llternltívlként us szolgálhlt, huszen l VR llkllmltosságot első 
sorbln Clrdbolrd szemüvegre terveztük, lmely kedvező áránlk 
köszönhetően széles körben elérhető, így elhozvl mundenkunek l csulllgászlt 
rejtelmeut. 
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Nuki 3D 

Nuki 

Veres Viktória Emese, Szabó Dávid 

Felkészítő tanár: Kis Tamás, Lénárt Zsolt 

Eötvös József Református Oktatási Központ, Heves 

1. Bevezetés 

Ennek l projektnek l története muntegy másfél évre nyúluk vusszl, mukor us lz 
egyuk fuzukl szlkkörön l mlgfuzukávll foglllkoztunk. Ez l tlnlnylg nehezen 
szemléltethető, l plrányu méretek multt nem „kézzelfoghltó”, ezért l 
megértése us nehezebb. A foglllkozás közben eszünkbe jutott, hogy l 
mlgátlllkulásoklt könnyebb lenne megértenu, hl 3D-s technológuávll 
tudnánk szemléltetnu ezeket. 

Az elképzelésünk lz volt, hogy létrehozunk egy olyln progrlmot, 
lmelyben 3D-s oszlopdulgrlmmll tudjuk bemutltnu lz lddug cslk metszetu 
ábrákkll megjelenített stlbulutásu felületet („energulvölgyet”). Emellett 
felmerült lz us, hogy l progrlmot kuegészítjük egy tlnlnylggll és egyéb 
funkcuókkll (3D-s lnumácuókkll) us. A munkl során l szemléletességre és l 
tlnlnylg érthetőségére fektettük l hlngsúlyt. 

2. Probléma megoldásának menete 

2.1. Az első lépések 

Az első lépés lz ldltok (uzotóptömegek) összegyűjtése volt, lmelyek 
helyességét több könyv és oldll áltll ellenőruztünk. Ezeket lz ldltoklt egy 
Excel táblázltbl helyeztük és lzok lllpján dolgoztunk (ez lz 1. ábrán láthltó). 
1416-féle uzotóp jellemzőut gyűjtöttük össze l táblázltbln, lmuvel l 
progrlmunk us dolgozuk. 

 

1. ábra: Az Excel táblázat 
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A 3D-s dulgrlmon lz x és y koordunátát l rendszám és l tömegszám 
lllpján hltároztuk meg, míg lz oszlopok mlglsságát lz egy nukleonrl jutó 
átllgos energul segítségével ldtuk meg. Az uzotópok bomlásánlk típusát pedug 
lz oszlopok színével szemléltettük. 

2.2. A program fejlesztése 

Sok gondolkodás után döntöttünk úgy, hogy l progrlmot Unutyben, C# nyelven 
fogjuk elkészítenu l sokoldllúságl multt. Emellett llkllmlztuk még l Blendert 
us, lmut l kezdetleges modell elkészítésére hlsználtunk még l Unuty előtt. 

A progrlmbln lévő modell teljesen körbejárhltó és lkár egy ldott 
uzotóprl us rákereshetünk l progrlmbln (ez l 2. ábrán láthltó). Hl l keresés 
végbemegy, lkkor nem cslk lzt mutltjl meg l szoftver, hogy lz ldott 
uzotóphoz tlrtozó oszlop hol helyezkeduk el, hlnem lzt us, hogy bomlásávll 
muvé változnl. Sőt, egy gomb lenyomásávll egy golyóvll szemléltetve 
nézhetjük meg, hogy lz átlllkulás után mulyen uzotóppá váluk. 

 

2. ábra: Keresés egy adott izotópra 

A progrlm tlrtllmlz még egy tlnlnylgot, lmut mu állítottunk össze és 
l fuzukl tlnárunk ellenőruzte lz esetleges hubák elkerülése multt. Ez l tlnlnylg 
nem cslk mlgylr, hlnem lngol nyelven us elérhető lzok számárl, lkuk nem 
tudnlk mlgylrul, de érdeklődnek l progrlmunk uránt. Az lngol fordítást lz 
uskolánk egyuk volt duákjávll ellenőruztettük. 

A progrlmbln mundezek mellett vlnnlk még lnumácuók, lmuk egy-egy 
áltllunk kuvállsztott uzotóppll bemutltják lzbomlásoklt, l fúzuót és l 
mlghlsldást. 

2.3. A modell kézzelfoghatóvá tétele 

Véleményünk szerunt l progrlm jól szemléltetu, megérthetőbbé teszu l 
mlgfuzukl egyes részeut, - ezt erősítendő - lrrl gondoltunk, hogy AutoCAD 
segítségével us elkészítjük l „stlbulutásu testet”, lmut később SL-S technológuávll 



 SZIIV 2021  
 

55 

150 mm x 375 mm x 155 mm méretben kunyomtlttlttuk (ez l modell l 3. ábrán 
láthltó). 

 

3. ábra: A kinyomtatott modell 

2.4. Folyamatban 

A szoftverünk pulllnltnyullg számítógépes llkllmlzásként (offlune módbln) 
tökéletesen fut, de tekuntettel l dugutálus oktltásrl, fejlesztjük l progrlm webes 
verzuóját us. Emellett dolgozunk lzon, hogy l webes felületen elérhető legyen 
egy VR változlt, huszen vélhetően mélyebb benyomást tenne l felhlsználókrl, 
hl VR-bln us megtekunthetnék l „működő” energulvölgyet. 

 

3. Elért eredmények 

A munkl során sok új dolgot tlnultunk meg és soklt fejlődtünk l kezdetek ótl, 
huszen l Nuku 3D létrehozásl előtt közel sem progrlmoztunk ulyen szunten. Az 
áltllunk kutűzött céloklt sukeresen teljesítettük. 

A progrlmot, lmunt lz onlune változltát tökéletesítettük, meg fogjuk 
osztlnu, hogy mundenku számárl elérhető legyen ungyen. Mu lzt szeretnénk, hl 
ezzel tudnánk segítenu lzoknlk, lkuk érdeklődnek l mlgfuzukl uránt. 

Véleményünk szerunt főleg középuskolákbln lehetne hlsznosítlnu l 
progrlmunklt, de lkár egyetemu szunten us llkllmlzhltó l nukleárus 
folylmltok tlnításánál. 

Tudomásunk szerunt ulyen progrlm, munt l muénk, nem létezuk, ezért 
us gondoljuk ezt unnovltívnlk. A buzonyosság érdekében l fejlesztés első 
szlklszábln felvettük l klpcsolltot néhány neves hlzlu szlkemberrel (Dr. 
Rldnótu Kltllunnll, Dr. Rldnlu Gyulávll), s ők us ezt erősítették meg. Dr. Sükösd 
Cslbl professzor úr úgy vélekedett, hogy ez egy uglzán jól hlsználhltó 
progrlm lehetne l mlgfuzukl tlnításárl, és sok-sok hlsznos tlnáccsll 
támoglttl munkánklt. 
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DiMeTe Információs rendszer 

return teamname; 

Balla Tamás, Gál Bálint, Géczi Kornél 

Felkészítő tanár: Hagymási Gyula 

Mechwart András Gépipari és Informatikai Technikum 

1. Bevezetés 

A 2020-ls vulágjárvány beköszöntével vulágszerte rengeteg oktltásu untézmény 
kényszerült áttérnu dugutálus oktltásrl, lnnlk előnyeuvel és hátrányluvll. A 
tlnároknlk ez l fljtl tlnítás rengeteg kuhívást ld, számos probléml lép fel lz 
onlune felületeken tlrtott foglllkozásokon, munt például kuderítenu lzt, hogy ku 
vett részt lz órán, vlgy ku nem, ku mennyut késuk, ku mennyuvel lép ku előbb l 
foglllkozásról stb. Áltllábln több perc húzóduk el lzzll, hogy l tlnár l névsort 
olvlssl és kuderítse lzt, hogy ku vesz részt l fogllkozáson és ku nem. Nehéz 
lnnlk lz ellenőrzése us, hogy vllóságosln részt vesz vlllku lz órán, vlgy cslk 
bejelentkezett és mássll foglllkozuk. A progrlmunk ezeknek l problémáknlk 
l megoldásábln szeretne segítenu. Szeretnénk l tlnárok nlplózásu terheut 
csökkentenu úgy, hogy áttekunthető módon vusszl tudják néznu múltbelu 
tevékenységeuket.  

2. DiMeTe születése 

Az ötlet egy tehetséggondozó progrlmozó szlkkör kereteun belül született kb. 
jlnuár végén, lhol gondolkodtunk lzon, hogy l tlnárok onlune oktltását, 
hogyln tudnánk segítenu. Ezután elkezdtünk terveznu, és l végén l Duscord, l 
Google Meet és l Mucrosoft Telms felületeket vállsztottuk ku, mert lz 
uskolánkbln l tlnárok ezeket l plltformoklt hlsználják l leggylkrlbbln. 
Ebből l plltformok első 2 betűjéből jött ku l DuMeTe név. A szűkös udő multt 
jelenleg cslk l Duscord és l Google Meet felületeket dolgoztuk ku, de l jövőben 
l Mucrosoft Telms-re us ku szeretnénk bővítenu l szoftverünket. 

3. Probléma megoldásának menete 

Azt l célt tűztük ku, hogy egy helyen lehessen megnéznu l tlnároknlk l múltbelu 
tevékenységüket, függetlenül lttól mulyen on-lune plltformon tlrtották lz órát. 
A projekt legnehezebb része lz volt, hogy megfelelő API-t tlláljunk l 
Duscord/Meet/Telms ldltlunlk eléréséhez. A rendszerek ráldásul nlgyon 
különböző felépítésűek, ezért munden plltformhoz külön ldltgyűjtőt kellett 
készítenu, lmu kuszedu l lényeges ldltoklt és egy közös ldltbázusbl töltu.  
(1. ábrl)  
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1. ábra: A rendszer elemei 

3.1. Adatgyűjtők 

Munden plltformon ku kell nyernu l foglllkozást jellemző következő ldltoklt: 
 Ku l tlnár? (tlnár ID) 
 Mukor undult l monutorozás? (DlteTume) 
 A foglllkozáson résztvevő duák lzonosítójl (ez munden 

rendszerben más formátumú ID). 
 A résztvevő percenkéntu jelenlétét tlrtllmlzó vektorát (0-

nuncs jelen, 1-jelen vln). Mlxumum 200 perc monutorozásárl 
vln lehetőség. 

 
Az előbbueken túl l gyűjtők rögzítenek cslk l plltformrl vonltkozó 

specuálus ldltoklt us. Ezeknek kényelmu szerepe lesz, jelenleg még nem segítuk 
l tlnár nlplózásu munkáját. Ilyen ldlt lz, hogy l Google Meetben megldhltó l 
tlnórl kezdete és vége, ekkor már nem kell később l nlplózásnál megldnu.  

A monutorozás elundításl us másként történuk l különféle 
plltformokon. A Meet esetén l tlnár ID-t mlgábl fogllló plug-un undításávll 
kezdőduk. Leállítás l tlnár plrlncsárl történuk vlgy hl eléru l mlxumálus 200 
percet. Duscord esetén egy szerveren folylmltosln futó robot fugyelu lz előre 
megldott szobáklt és l tlnáru nyulvántlrtásbln szereplő tlnárID belépése 
esetén elkezdu neku monutoroznu lz ldott szobát. Itt l monutorozásnlk lkkor 
vln vége, hl kulép l tlnár vlgy eléru l 200 percet. Az ldltgyűjtőknél JlvlScrupt 
és PHP nyelveken írtuk meg l kódoklt. 

3.2. Foglalkozások naplózása 

A tlnárnlk jóvá kell hlgynu lz ldltgyűjtőktől jött ldltoklt. Erre lzért vln 
szükség, muvel lz órl kezdete nem buztos, hogy egybeesuk l monutorozás 
kezdetével. Az órl us hlmlrlbb befejeződhetett, munt l monutorozás vége. A 
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tényleges órl meghltározásl után lehet cslk érdemu kumutltást készítenu, 
ezért us kell l jóváhlgyás. Ekkor lehet kuszámolnu (2. ábrl) 

 Kunek hány perc késése volt? 
 Hlmlrlbb távozott-e? 
 Volt-e buzonytllln unternet klpcsolltl? 
 Órl közben volt-e huzlmoslbb udeug távol? 

 
2. ábra: Bejövő jelenléti adatok értelmezése 

Meg kell ldnu melyuk csoporthoz kösse l foglllkozást. A progrlm lz 
ldltok gylrlpodásávll ku fogjl tudnu tllálnu, l csoportot l résztvevők köre 
lllpján. A fogllkozás neve szlbldon megldhltó vlgy kuvállszthltó l lustából. 
(3.ábrl) 

 

 
3. ábra: Jelenléti adatok naplózása 

3.3. Naplózott órák áttekintése 

Könnyen áttekunthetők l nlplózott órák (4.ábrl). Bármelyuket kuvállszthltjuk 
és l 3. ábrán lévő áttekuntő nézethez jutunk. 
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4. ábra: Naplózott órák áttekintése 

4. Elért eredmények 

A progrlm l jelenlegu álllpotábln l Duscord plltformról lutomltukusln képes 
lz órávll klpcsolltos unformácuók begyűjtésére, kezelésére és ldltbázusbln 
vlló tárolásrl. Ez l Duscord.JS lubrlry-vll fejlesztettük és Node.JS pllformon fut 
MySQL ldltbázus motorrll. Ezek lllpján l tlnár megklpjl l huányzó duákok és 
lz ezekkel klpcsolltos stltusztukáklt us. Ezen l dlshbolrdon megtllálhltó még 
lz Admunusztrátoru unterfész, lmun l Rendszerglzdák l felhlsználók ldltlut 
menedzselhetuk. Ez PHP-bln vln megírvl, ldltbázus motor pedug lz előbb 
említett MySQL. 

5. DiMeTe továbbfejlesztése 

Amukor eldöntöttük, hogy undulunk l versenyen sok olyln döntést kellett 
meghoznu, lmuvel egyszerűsítettünk l rendszeren. A verseny után vusszl 
szeretnénk térnu eredetu céljlunkhoz, lmunek része: 

 A Mucrosoft Telms plltform támogltásl. 
 Több mundenre kuterjedő stltusztukl. 
 Rulsztásu események beépítése (hl egy begyűjtött foglllkozás 

során vlllmulyen érték egy hltár felé megy) 
 Öntlnuló funkcuók, lmu lzt jelentu, hogy l növekvő ldltok lllpján 

egyre több mundenre tud előrejelzést tennu l progrlm. 
 A résztvevők éberségének fenntlrtásárl egy külön 

webszerverről. Onnln rlndom udőnként, rlndom vlgy előre 
megldott kérdések érkeznek l résztvevőknek. Amennyuben nem 
érkezuk vállsz rövud udőn belül, lkkor lzt rögzítu l rendszer. 
Alkllmls lesz lrrl us lz eszköz, hogy l tlnár vusszljelzést kérjen 
pld. mennyure érthető lz, lmuről beszél. 
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SponzorMe 

SponzorMe 

Laczkó Örs 

Felkészítő tanár: Kovács Irén 

Budapest III. Kerületi Kerék Általános Iskola és Gimnázium, Budapest 

1. Az ötlet 

A SponzorMe ötlete TukTokozás közben fogllmlzódott meg bennem: látvl l 
kusebb tlrtllomkészítőket, felmerült bennem l kérdés, vljon hogyln 
kereshetnek l tlrtllmukkll pénzt? Kutlkodnu kezdtem l témábln és tlláltlm 
pár socull network-öt, lmely több nlgy tlrtllomkészítőt (creltort, 
unfluencereket; továbbulkbln: unfluencer) fogott össze. Egyértelművé vált 
számomrl, hogy l kusebb unfluencerek nuncsenek jelen lz ulyen plltformokon. 
Ugylnlkkor ezeket l felületeket egyáltllán nem tlláltlm felhlsználóblrátnlk, 
mert nehezen átláthltólk és bonyolult l hlsználltuk.  

Ekkor jött lz ötlet, hogy létrehozhltnék egy olyln plltformot, lhol l 
kusebb unfluencereket foghltnám össze (2500-500000 követőug) egy korszerű 
oldllon. 

2. A SponzorMe applikáció 

A SponzorMe egy olyln socull networkung plltform, lhová l kusebb (2k - 50k) 
és nlgyobb (50k+) követővel rendelkező unfluencerek us regusztrálhltnlk, lkár 
több plltformról us (Instlgrlm, Youtube, TukTok). Továbbá, lkár több 
tlrtllomkészítőu fuókot us regusztrálhltnlk egyetlen SponzorMe fuókbln. Az 
oldll céljl, hogy bárku, lku unternetes tlrtllmlt gyárt, könnyebben jusson 
jövedelemhez szponzorácuón keresztül.  

 

1. ábra Az adatbázis fejlesztői oldala 
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A SponzorMe egyszerre funkcuónál egy ldltbázusként és szponzorácuó 
felületként. Az ldltbázusbln szereplő unfluencereket egy llukusok számárl us 
könnyen kezelhető felhlsználóu felületen éruk el l látogltók, lhol néhány 
klttuntássll gyorsln megtllálják l megfelelő unfluenszereket. A szponzorácuós 
felület lehetővé teszu l szponzor és l unfluencer közöttu beszélgetést, 
reklámlnylg egyeztetését és l fuzetést. 

Az 1. ábrán lz ldltbázus fejlesztőu oldlll láthltó, míg l 2. ábrán l 
felhlsználóu felület. Az oldll llndungplge-én rengeteg unformácuó tllálhltó: lz 
oldll hlsználltávll klpcsolltos unformácuók, ügyfélszolgállt, segítség lz 
unfluencerek számárl, hogy muként tudnlk hltékony profult llkotnu lz oldllon, 
ulletve l szponzorok számárl ötletek l leghltékonylbb keresés 
megvllósításához. Ugylnutt vln lehetőség l regusztrácuórl us. A felhlsználó 
regusztrálhlt szponzorként, ulletve unfluencerként.  

A felhlsználó szponzorként  több plrlméter lllpján kereshet (hely, 
követőszám, árkltegórul, stb) lz unfuencerek között, lkuk kártyl 
webkomponenseken jelennek meg. A kártyák megjelenése és struktúrájl 
jelenleg demo jellegű. 

 

2. ábra Az adatbázis felhasználói oldala 

A szponzor l kuvállsztott unfuencerre klttuntvl elundíthltjl l 
megrendelés folylmltát, lmu lzt jelentu, hogy l szponzorácuó felkérése eljut lz 
unfluencerhez (l reklámlnylg, l kérés megfogllmlzásl, lz árkltegórul). Az 
unfluencerekhez cslk humán ellenőrzés és jóváhlgyás után jutnlk el l kérések. 
Ez egy ldmun felületen történuk, lhol lz lpp llkllmlzottjlu eldöntuk, hogy l 
kérés reálus-e, nem tlrtllmlz-e sértő kufejezéseket, stb. 

A felhlsználó unfluencerként beállíthltjl, hogy melyuk plltformon, 
ulletve hány fuókjl legyen, lmelyek lz ellenőrzés után bekerülnek l szponzorok 
áltll elérhető ldltbázusbl.  

Az lppbln több buztonságu untézkedés us vln, lmelyek l gylnús 
vuselkedést fugyeluk és lz ulyen felhlsználóklt jelzuk lz ldmunoknlk és 
moderátoroknlk. 
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A webllp egy PWA, és l kezdőképernyőhöz hozzáldhltó, ez lzt jelentu, 
hogy l szponzorácuók lebonyolításl egy nltív lppszerű környezteben történuk. 
A regusztrácuó és keresőmotoron kívül lz lpp egy csetfelületet us buztosít, lhol 
mlgl l szponzorácuó megvllósulhlt. A fuzetés us lz lppon belül történuk.  

3. Alkalmazott technológiák 

Az lppot RelctJS-ben írtlm Mlterull-UI keretrendszerben. Az lpp 
nlgy része jelenleg fejlesztés llltt áll. Jelenleg lz unfluencerek regusztrácuóját 
és ldltbázusbl kerülését buztosító részt fejlesztem, hogy munél előbb 
megnyuthlsslm l regusztrácuós felületet.  

Blckend servuce-nek l Fureblse-t vállsztottlm, ez buztosítjl l 
felhlsználók zökkenőmentes regusztrácuóját lkár több plltformon us. A 
regusztrácuó lehetséges Googellel, Flcebookkll, Twutterrel és hlgyományos 
jelszóvll.  

Adltbázusnlk l Fureblse Furestore-t és Fureblse Relltume Dltlblset 
vállsztottlm. A Furestore ldltbázusbln 10 ezer dokumentum (unfluencer-t 
reprezentáló ldlt) közül mulluszekundumok llltt kukeresu lkár 7 szempont 
lllpján us l helyes dokumentumoklt, és vusszl us küldu őket kluens oldllrl. 

4. Eredmények és tervek 

Az lllpkoncepcuó több terven át jutott el l jelenlegu felépítéshez. Soklt 
dolgoztlm lzon, hogy sok ldlt között us gyors legyen l keresés. Itt kuhívást 
jelentett számomrl, hogy lz ár szeruntu keresés us gyorsln történjen. Ez lzért 
volt kuhívás, mert l Fureblse Furestore ldltbázus nem tesz lehetővé olyln 
lekérdezést, lmelyben vln egy unequlluty-t és equlluty-t tlrtllmlzó lekérdezés 
us. Trlducuonálusln ezt combuned fueldekkel vlgy composute undexekkel meg 
lehetne oldlnu, vuszont lz én esetemben l sok változó plrlméter multt ez nem 
volt kuvutelezhető. Ezt úgy oldottlm meg, hogy lz unequlluty lllpú lekérdezést, 
egy más ldltstruktúránlk köszönhetően equlluty lllpú lekérdezéssé 
lllkítottlm át. Az ldltbázus struktúrájl teljesen kész vln már. 
A következő egység, lmun dolgozok, l regusztrácuós felület létrehozásl. 

Az oldllt széleskörű felhlsználásrl tervezem: szeretném összefognu lz 
unfluenszereket és l szponzorálóklt egy munden ugényt kuelégítő plltformon, 
lhol nem cslk l nlgyobb unfluenszerekre gondolok, hlnem l kusebbekre us. 
Ugylnlkkor l szponzorálás sem cslk l nlgyobb kereskedelmu egységek 
számárl lesz elérhető, hlnem lkár l slrku pékárús vlgy körmös us kereshet 
lokálus unfluneszert, lku termékéről tlrtllmlt készít. Hosszú távú tervem egy 
shop felület létrehozásl, lhol lz unfluenszerek slját termékeuket us kínálhltják. 
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Együttműködő 
plrtnereunk 
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Együttműködő partnereink 

 

National Instruments 
hungary.ni.com 

 

Antavo Informatikai Kft. 
antavo.com 

 

Optin Kft. 
optin.hu 

 

EPAM Systems Kft. 
epam.com 

 

3i Fejlesztő és Szolgáltató Kft. 
3i.hu 

 

Digital Kft. 
digital.co.hu 

 

Creativ_IT 
creativit.hu 

 

Morgan Stanley Magyarország 
Elemző Kft. 
morganstanley.com 
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Lufthansa Systems Eungária 
Kft. 
lhsystems.com 

 

TEConcept Eungary Kft. 
teconcept.hu 

 

CAS Software Kft. 
cas-software.hu 

 

Deutsche Telekom IT 
Solutions 
deutschetelekomitsolutions.hu 

 

Együtt a Jövő Mérnökeiért 
Szövetség 
www.ejmsz.hu 

 

SZTE Természettudományi és 
Informatikai Kar 
www.ttik.hu 

 

SZTE TTIK Informatikai 
Intézet 
www.inf.u-szeged.hu 
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A progrlm l "A Szegedu Tudományegyetem készségfejlesztő és 
kommunukácuós progrlmjlunlk megvllósításl l felsőoktltásbl vlló 
bekerülés előmozdításárl és lz MTMI szlkok népszerűsítésére" című 
pályázlt (Pályázltu lzonosító: EFOP-3.4.4-16-2017-00015) kereteun 
belül kerül megvllósításrl. 
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Vusszltekuntés 
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Műszaki Informatika Verseny Középiskolásoknak - 2014 

 

Pályamunkák 

Legorockers: „A XXI. század menekítő csapata” 

Materex: „Róka-nyzl játékgép” 

Murphy's Hands: „Mérések mikrokontrollerrel napkollektor 
optimalizáláshoz” 

Reboss csapat: „Reboss csapat” 

BolyaiSokk: „eMotion, avagy a GPS tehénpásztor” 

ESZI szakkör: „Háromdimenziós led mátrix” 

Hegyesi Donát: ”Pókerező robot” 

TeamTAG: „A Tóth Árpád Gimnázium zj csengője, a tAGBell” 

Légbőlkapott: „Légbőlkapott” 

Álomépítők: „Szaktudással kinyílik a világ…” 
 

Eredmények 

1. helyezett Hegyesi Donát "Pókerező Robot" 

2. helyezett Bálint Karola, Gilizce Kristóf, Sebők Attila  

"A XXI. század menekítő csapata" 

3. helyezett Kiss Máté "Róka-nyúl játékgép" 

1. különdíjas Bosznai Tamás, Remete Bence  

"Reboss csapat" 

2. különdíjas Alekszejenkó Levente, Ugrin Dániel  

"A Tóth Árpád Gimnázium új csengője, a tAGBell" 

 



 SZIIV 2021  
 

71 

Szegedi Innovatív Informatika Verseny 2015 

 

Pályamunkák 

Műszaki informatika szekció Informatika szekció 

Linux distributions: Néma 

riasztás, avagy silent alarm 
A jövő reménye: Hamal 

ERROR: Automatizált étterem 

szimuláció LEGO Mindstorms NXT 

robotokkal 

AkosSoft: MSG 

ESZI szakkör: Mosógépvezérlés BetonSoft: CuStudy 

MPD: Rajintelligencia viselkedés 

megvalósítása robotokkal 
Budavári Márk: Wise 

SMARTduino: Időjárás előrejelzés 

alapú intelligens fűtésszabályozás 
Lia: Lia – az ételérzékenyek asszisztense 

 Marcell Games: LightLabirinth 
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Eredmények 

Műszaki informatikai szekció 

I. díj: MPD - Coulibaly Patrik, Csontos Dávid, Kiss Máté:  "Rajintelligencia 

viselkedés megvalósítása robotokkal" 

Felkészítő tanár: Kiss Róbert, Kecskeméti Bányai Júlia Gimnázium, 

Kecskemét 

 

II. díj: ESZI szakkör - Biró Tamás, Kovács Tamás: "Mosógépvezérlés" 

Felkészítő tanár: Manzinger József, Energetikai Szakközépiskola és 

Kollégium, Paks 

III. díj: ERROR - Szakali Benedek, Finta Imre: "Automatizált étterem 

szimuláció LEGO Mindstorms NXT robotokkal" 

Felkészítő tanár: Kiss Róbert, Kecskeméti Bányai Júlia Gimnázium, 

Kecskemét 

 

Különdíj: SMARTduino -Debnárik Roland, Klein Armand: "Időjárás 

előrejelzés alapú intelligens fűtésszabályozás" 

Tatabányai SZC Szent Imre Középiskolája, Esztergom 

 

Különdíj: Linux distributions - Zsibók Márk: "Néma riasztás, avagy silent 

alarm" 

Karolina Óvoda, Általános Iskola, Gimnázium, Alapfokú Művészeti Iskola 

ésKollégium, Szeged 
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Informatikai szekció 

I. díj: BetonSoft - Guzsik Dávid József, Kiss Antal, Mészáros 

Bálint:  "CuStudy" 

Felkészítő tanár: Fekete Balázs, Debreceni SZC Mechwart András Gépipari 

és Informatikai Szakközépiskolája, Debrecen 

 

II. díj: Marcell Games - Kovács Marcell, Tóth Máté : "Light Labirinth" 

Felkészítő tanár: Tekse Marianna, Verseghy Ferenc Gimnázium, Szolnok 

  

III. díj: Lia - Kovács Márk, Lator Anett, Benkovics Ernő: "Lia - az 

ételérzékenyek asszisztense" 

Felkészítő tanár: Stéberné Urbán Anna Ilona, Budapest Műszaki 

Szakképzési Centrum Neumann János Számítástechnikai 

Szakközépiskolája, Budapest 

  

Különdíj: Wise -Budavári Márk: "Wise" 

Tatabányai SZC Szent Imre Középiskolája, Esztergom 
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Szegedi Innovatív Informatika Verseny 2017 

 

Pályamunkák 

Műszaki informatika szekció Informatika szekció 

Rakéta Csapat: Vízzel hajtott rakéta 

valós idejű adatgyűjtő és kiértékelő 

rendszerének fejlesztése 

A három grácia: Sophie 

Lost Theory: Marsjáró robot 

szimuláció Mindstorms NXT 

robotokkal 

Hiperkockák: Online Betegkarton 

ERROR: Smart Truck Swarm modell Bencsik Blanka: Gépjárművezetés 

biztonságnövelése képfeldolgozás 

alkalmazásával 

SZVIIT: Next Generation Switch SootSoft: Company Manager 

COHESION: A környezeti hatásokra 

reagáló automatizált intelligens ház 

LEGO® Mindstorms® EV3 robotokkal 

Ali Arszen: Safe Kid Zones 

ESZI szakkör:Intelligens fűtési rendszer Virtual Entertainment: VR Escape 

Room 

Ardudroid: Intelligens szénmonoxid 

érzékelő és vészhelyzeti segélyhívó 

DevQuarter: Fogyasztásmérő 

“Jelbontók”: ⅓ oktáv felbontású 

hangszínkép-mérő (Audió Spektrum 

Analizátor) 

Verseghy Coders: PlatStreamer 

RC Cloud: RC Cloud: egy léghajó alapú 

drón 

Kébel Zsolt: A TE szótárad 
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Eredmények 

Műszaki informatika szekció: 

I. díj: Rakéta Csapat - Járó Ádám, Jakab István, Gilicze Kristóf: "Vízzel hajtott 

rakéta valós idejű adatgyűjtő és kiértékelő rendszerének fejlesztése" 

Felkészítő tanáraik: Gilicze Tamás - Méréstechnika, Giliczéné László, Kókai 

Mária, Szabó László, Csongrádi Batsányi János Gimnázium, Szakgimnázium 

és Kollégium, Csongrád 

 

II. díj: Ardudroid - Kocsis Zoltán Soma, Putz Koppány Norbert, Nánai Ádám: 

"Intelligens szénmonoxid érzékelő és vészhelyzeti segélyhívó"  

Felkészítő tanár: Zsigri Attila, Tatabányai SZC Szent Imre Gimnáziuma és 

Szakgimnáziuma - Esztergom 

 

III. díj: SZVIIT - Szvoreny Viktor, Illés Illés Tamás: "Next Generation Switch" 

Felkészítő tanár: Kőrösi Gábor, Bolyai Tehetséggondozó Gimnázium és 

Kollégium, Zenta 

 

Különdíj: ERROR - Finta Imre, Szakali Benedek: "Smart Truck Swarm 

modell" 

Felkészítő tanár: Kiss Róbert, Kecskeméti Bányai Júlia Gimnázium, 

Kecskemét 
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Informatika szekció: 

I. díj: Bencsik Blanka - Bencsik Blanka: "Gépjárművezetés 

biztonságnövelése képfeldolgozás alkalmazásával"  

Felkészítő tanár: Kőrösi Gábor, Bolyai Tehetséggondozó Gimnázium, Zenta 

 

II. díj: Ali Arszen - Ali Arszen: "Safe Kid Zones"  

Felkészítő tanár: Kőrösi Gábor, Bolyai Tehetséggondozó Gimnázium és 

Kollégium, Zenta 

 

III. díj: Virtual Entertainment - Gál Patrik: "VR Escape Room" 

Felkészítő tanár: Tekse Marianna, Verseghy Ferenc Gimnázium, Szolnok 

 

Különdíj: SootSoft - Korom Richárd: "Company Manager"  

Felkészítő tanár: Szöllősi Béla, GYSZC. Kossuth Lajos Szakképző Iskolája és 

Kollégiuma, Orosháza 
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Szegedi Innovatív Informatika Verseny 2018 

 

Pályamunkák 

Műszaki informatika szekció Informatika szekció 

Fafcicák: Gyógyszerek szilárdságának 

mérése 

magányosHarco$: ConTags 

Bodó István: Project smart home HungaroCode: MySchedule 

$itte$$hekh: Az okos napelemes 

hőkollektor 

SootSoft: e-Gradu 

//noComment: Déri-door Cyber-sentiment: SentiMentality –

karnyújtásnyira a közvélemény 

Szvoreny Viktor: Az ember, mint 

gépezet – Orvostudomány 

számítástechnikai szemmel nézve 

Voidloop: Memeium & Memeium 

Services 

Fajka Viktor: Vetőgép 2.0 csapatnév: Arcfelismerés alapú 

beléptetőrendszer 

Berendi Bence: Okos ház Mészáros Bálint: Sapphire 

Robot TÉP: Robot TÉP Szakkör a Szikszi 

100-ban 

fsociety: Rubik kocka kirakó program 

BlueIsBetter: „Csepp” kilövő HUSAR 

rover 

My8it: Ne szokj rá a dohányzásra! 
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Eredmények 

Műszaki Informatika szekció 

I. Díj: Bodó István: “Project smart home” 

Felkészítő tanár: Fekete Balázs, DSZC Mechwart András Gépipari és 

Informatikai Szakgimnáziuma, Debrecen 

 

II: Díj: //nocomment - Zsibók Márk, Matkó Kende, Juhász Norbert: “Déri-

door” 

Felkészítő tanár: Hűséné Zsédely Ibolya 

SzSzC Déri Miksa Szakgimnázium és Szakközépiskola, Szeged 

 

III: Díj: $itte$$hekh - Barsi Árpád, Hugyik Kornél, Horváth István: “Az okos 

napelemes hőkollektor” 

Felkészítő tanár: Esztelecki Péter, Bolyai Tehetséggondozó Gimnázium és 

Kollégium, Zenta 

 

Különdíj: BlueIsBetter - Bejó Mátyás, Joób Zalán, Molnár Barnabás:  

“ „Csepp” kilövő HUSAR rover” 

Felkészítő tanár: Lang Ágota, Soproni Széchenyi István Gimnázium 
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Informatika szekció 

I. Díj: magányosHarco$ - Horváth István: “ConTags” 

Felkészítő tanár: Esztelecki Péter, Bolyai Tehetséggondozó Gimnázium és 

Kollégium, Zenta 

 

II: Díj: Mészáros Bálint: “Sapphire” 

Felkészítő tanár: Fekete Balázs, DSZC Mechwart András Gépipari és 

Informatikai Szakgimnáziuma, Debrecen 

 

III: Díj: SootSoft - Korom Richárd: “e-Gradu” 

Felkészítő tanár: Fási Szilvia, Lukács Magdolna, Gyulai SzC Kossuth Lajos 

Szakgimnáziuma, Szakközépiskolája és Kollégiuma, Orosháza 

 

Különdíj: csapatnév - Suszter Ágnes Eleonóra, Robotka Adrián: 

“Arcfelismerés alapú beléptető rendszer” 

Felkészítő tanár: Csató Endre, Földes Ferenc Gimnázium, Miskolc 
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Szegedi Innovatív Informatika Verseny 2019 

 

Pályamunkák 

Műszaki informatika szekció Informatika szekció 

LogB Project: Mérj bármit, bárhol, 
bármikor 

Bingoo!: Guess What Will Happen! 

Bláthy42: Dallamcsengő Chuck Norris: Learning Machine 

2 1337 4 U: Smart thermostat system BeHealthy Team: BeHealthy étrend és 
edzésterv tervező 

Bánkirobot: Underwater cyclops Gucci Flip Flops: MilAxe 

Berendi Bence: Kulcsautomata Házizz velünk: Házizz 

Bánkirobot EMG: Biodaq 2.0 The Stylers: Innovatív képfilterek 
Machine Learning Technikákkal 

SopRobotics: EsőCseppek ANN Generator: ANN Generator 

Bánkirobot_Smog: Every Breath You 
Take 

Sentimentalists: SentiVision 

Felső ToronyHáz: ToronyMentő 
Dőlésgátló 

@zalanlevai: Graphite 

SZIKSZI RobotTÉP: Intelligens Szortírozó 
Rendszer 

KGHSZ: Jegykalk 

 

 

  



 SZIIV 2021 

 

84 

Eredmények 

Műszaki Informatika szekció 

I. díj: LogB Project - Kolláth István Tibor, Remény Olivér: "LogB - Mérj 

bármit, bárhol, bármikor" 

Felkészítő tanárok: Sikó Dezső, Pap-Szigeti Róbert, Kecskeméti Bolyai 

János Gimnázium 

 

II. díj: 2_1337_4_U - Kiss Ádám, Tankó-Bartalis Bence: "Smart thermostat 

system" 

Felkészítő tanárok: Pákozdi Péter, Pirity Tamás Gábor, Eötvös Loránd 

Tudományegyetem Apáczai Csere János Gyakorló Gimnázium 

 

III. díj: Bláthy42 - Kőrösi Ádám, Dudás Miklós: "Dallamcsengő" 

Felkészítő tanár: Harangozó Zsolt, BMSZC Bláthy Ottó Titusz Informatikai 

Szakgimnázium 

Különdíj: Bánkirobot - Tóth Bence, Zsigó Miklós: "Underwater cyclops" 

Felkészítő tanár: Zsigó Zsolt, Nyíregyházi Szakképzési Centrum Bánki 

Donát Műszaki Középiskolája és Kollégiuma 
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Informatika szekció 

I. díj: Házizz velünk - Isakov Erik, Stefán Kornél, Vad Avar: "Házizz" 

Felkészítő tanár: Répásné Babucs Hajnalka, BMSZC Neumann János 

Számítástechnikai Szakgimnázium 

 

II. díj: Lévai Zalán Bálint: "Graphite" 

Felkészítő tanár: Bärnkopf Bence, Városmajori Gimnázium 

 

III. díj: Chuck Norris - Antal Péter: "Learning Machine" 

Felkészítő tanár: Pap-Szigeti Róbert, Kecskeméti Bolyai János Gimnázium 

 

Különdíj: ANN Generator - Laczkó Örs: "ANN generator" 

Felkészítő tanár: Kondorné Kovács Irén, Kerék Általános Iskola és 

Gimnázium 
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Szegedi Innovatív Informatika Verseny 2020 

 

Pályamunkák 

Műszaki informatika szekció Informatika szekció 

Dudás Miklós: BOTBlocks Do I know it?:I know It! 

Janus3D_JM2020: Janus Meter 2020 Dz: Caley 

FT-PD tech: Pókrobot és annak 

irányítása 

Tűzvarázsló: Új generációs 

receptoldal 

Informer: Házi készítésű CNC gép MakulátLANok: Communit.me 

Irinyi: Vezeték nélküli kesztyű Házizz velünk: ParkMyst 

Szixi: Fröccsgép INeedMoreFreeTime: GraphChat 

Erdélyi Innovációs Műhely: Rusty Janus3D_BuildUp: BuildUp 

Robot TÉP 2020: AGV Robot készítése MilanCodes: MyStudiez - Órarend 

alkalmazás diákoknak 

Irány a RALLEY!: Házilag készített 

autószimulátor versenyjátékhoz 

TODO: Change name: Menetrend 

SunFlower: Pyrheliométer Nap-követő 

rendszerrel 

Team Face: Face Trace 
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Eredmények 

Műszaki informatika szekció 

I. hely: Janus3D_JM2020 - Kis-Bogdán Kolos, Hegedüs János: Janus Meter 

2020 

Felkészítő tanár: Dlusztus Péter, Pécsi Janus Pannonius Gimnázium, Pécs 

 

II. hely: Irinyi - Sonkoly Gergő, Hentes Kornél: Vezeték nélküli kesztyű 

Felkészítő tanár: Pere Csaba, Irinyi János Református Oktatási Központ, 

Kazincbarcika 

 

III. hely: Dudás Miklós: BOTBlocks 

Felkészítő tanár: Harangozó Zsolt, BMSzC Bláthy Ottó Titusz Informatikai 

Szakgimnáziuma, Budapest 

 

Különdíj: Irinyi - Sonkoly Gergő, Hentes Kornél: Vezeték nélküli kesztyű 

Felkészítő tanár: Pere Csaba, Irinyi János Református Oktatási Központ, 

Kazincbarcika 
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Informatika szekció 

I. hely: Házizz velünk - Horváth Gergely, Stefán Kornél, Vad Avar: ParkMyst 

Felkészítő tanár: Répásné Babucs Hajnalka, Budapesti Műszaki Szakképzési 

Centrum Neumann János Számítástechnikai Szakgimnáziuma 

 

II. hely: Do I know it? – Tóth Tamás: I know it 

Felkészítő tanár: Haramia László, SZTE Gyakorló Gimnázium és Általános 

Iskola 

 

III. hely: Janus3D_BuildUp - Rendes Botond, Kis-Bogdán Kolos: Build Up 

Felkészítő tanár: Dlusztus Péter, Pécsi Janus Pannonius Gimnázium, Pécs 

 

Különdíj: Janus3D_BuildUp - Rendes Botond, Kis-Bogdán Kolos: Build Up 

Felkészítő tanár: Dlusztus Péter, Pécsi Janus Pannonius Gimnázium, Pécs 
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Jegyzetllpok 
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