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A szakkollégiumi munkaban részt venni kivané hallgatok képzettségi szintiiktol fiiggden 3
megvaldsitando projekt koziil valaszthatnak:

1-2 féléves hallgatok: Egyensilyozo és vonalkoveté robot épitése és programozasa
LEGO Robot Inventor robotépité készlet felhasznalasaval.

A robot készlet segitségével mar akar kozépiskolds szintli ismeretek birtokaban is
érdekes robotika projekteket lehet megvaldsitani és megvaldsitdsuk sordn elsajatitani olyan
kompetenciakat (pl. programozas alapjai, koncepcionalis tervezés, mérnoki latasmaod, projekt
alapt szemlélet), amelyek igen fontosak lesznek mind a felsébb féléves mérnoki képzésekben
mind pedig a hallgatok jovobeli szakmai életében. A készlet elemei segitségével pl.
szemléltethetd egy szabalyzasi kor altalanos fizikai felépitése, beleértve a szenzorokat (a
készletben 1évd tavolsag/pozicid/optikai ¢érzékeldk), beavatkozd szerveket (a készlet
szervomotorjai) és a szabalyzot (maga az Inventor Hub). A szabalyzas miikodés kozbeni
koncepcidjanak bemutatdsdhoz elsé korben a hallgatok épithetnek és programozhatnak egy
egyszerli mobil robotot, ami képes egy pl. szigeteldszallaggal kijel6lt utvonalat kdvetni az
optikai érzékeld jele alapjan vagy képes két keréken egyensulyozni, hasonldan “segway” tipust
kozlekedési eszk6zokhoz, a Hub-ba beépitett szoghelyzet érzékelobodl kiolvasott értékek
alapjan.
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Egyensulyozé LEGO robot. Forras: https://thecodingfun.com/2021/03/15/lego-spike-prime-
use-pid-to-control-a-self-balancing-robot-and-some-key-points/

Vided: https://www.youtube.com/watch?v=thZrA6gASgY

2-3 féléves hallgatok: Cubotino Rubik-kocka kiraké robot osszeépitése és beiizemelése.

A Cubotino robot egy open-source Rubik-kocka-kirakoé robot, amit az ingyenesen
hozzatérhetd 3D-nyomtathato alkatrész-tervek, 6sszeszerelési leiras és Python kod segitségével
barki altal szabadon megépithetd. A robot lelke egy Raspberry Pi szamitogép, amely a hozza
tartoz6 kamera segitségével eldszor beolvassa a kocka oldalainak szin-mintazatat, ebbdl
kiindulva kiszamitja a kirakashoz sziikséges forgatasok paramétereit és azok sorrendjét, majd
azokat a beépitett két szervomotor segitségével végre is hajtja. Bar a robot megépitésének
leirdsa részletes, az Osszeépités folyamatanak végrehajtdsa és a miikddés paramétereinek
finamhangolasa (kod bizonyos valtozdinak beallitdsa) alapvetd mérnoki képességeket igényel


https://thecodingfun.com/2021/03/15/lego-spike-prime-use-pid-to-control-a-self-balancing-robot-and-some-key-points/
https://thecodingfun.com/2021/03/15/lego-spike-prime-use-pid-to-control-a-self-balancing-robot-and-some-key-points/
https://www.youtube.com/watch?v=thZrA6gASgY
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¢s nagyon szemléletes bevezetést nyljt a gépi latas-tanulas szerteagazo témakorébe. A robot
Osszeépitése kdzben mind a ,,hardweres” mind a ,,szoftveres” beallitottsagu hallgatok konkrét
gyakorlati ismeretekkel és sikerélménnyel gazdagodhatnak.

SOLVED !

\

Cubotino robot. Forras:

https://www.instructables.com/CUBOTino-Autonomous-Small-3D-Printed-Rubiks-Cube-R/

video:

https://www.youtube.com/watch?v=dEOLhvVMcUg&t=67s

3-4 féléves hallgatok: Erdvisszacsatolasra képes robotkar/ dinamikus robot végtag
aktuatoranak tesztelése, fejlesztésének elokésziiletei.

Az egyszeriibb pozicionalasi feladatokat végrehajtd robotok aktuatorai altalaban igen
»merev” mechanikai kapcsolatot megvalositd 1éptetd- vagy nagymértékben alul-attételezett
szervo motorok, amelyekre a kiils erék/nyomatékok nem hatnak vissza. Ez a megkozelités
azonban altalaban ellentétben all az él6lények végtagjainak mechanikai modelljével, ahol a
végtag mechanikai modelljét leginkdbb egy ,,puha” merevséggel rendelkezd tomeg-rugo-
csillapitas rendszerként lehet leirni. Egy ilyen organikusabb, deforméciora bizonyos hatarok
kozott képes robot mechanikdnak szamos alkalmazasi teriilete lehet, pl. hirtelen fellépd nagy
er6hatasokat elnyelni képes mobil robotok (ugrasok, esések kezelése, 1d. pl. a Boston Dynamics
cég hires ,robotkutydit”, vagy az MIT ,mini cheetah” robotjat), vagy bizonyos fajta
erdvisszacsatolas/teleoperacié megvaldsitasa, ami lehetévé teszi, hogy hogy a egy robot-
manipulator kezeldje érezze, hogy milyen ellenallasba iitkdzik a tdle tavol elhelyezett robotkar
vége. A fellelhetd publikdciok szerint ,,rugalmas” robot-aktuatorként altalaban megteleld
teljesitmény-vezérlé ,,driver” egységgel ellatott BLDC motorokat hasznalnak. Viszonylag


https://www.instructables.com/CUBOTino-Autonomous-Small-3D-Printed-Rubiks-Cube-R/
https://www.youtube.com/watch?v=dEOLhvVMcUg&t=67s
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elérhetd6 aron az ODrive Robotics (https://odriverobotics.com/) cég kinal hobbi-
félprofesszionalis szintli, programozhatd, pozicio- és sebesség visszacsatolassal ellatott BLDC
motor vezérldket, a projekt célja egy két motort és drivert tartalmazd teszt-stand épitése és
tesztelése, amelyben az egyik motor az eré-visszacsatolassal rendelkez6 ,,joystick”, a masik az
aktiv robotkar.

ODrive robotics teszt-stand, forras/video:
https://www.youtube.com/watch?v=VCX1bA2xnuY

MSC hallgatok: Inverz-inga egyensiilyozo robot épitése.

Az éllapot-visszacsatolassal megvalosithatd szabalyzasok egyik tipikus iskolapéldaja az
inverz inga egyenstlyozo robot, amely egy végénél csukldsan rogzitett rudat tart meg a felso
instabil egyenstlyi helyzetében, ugy, hogy az rad doélését a csuklos rogzitési pont gyors
vizszintes mozgatasaval kompenzalja. Az inga MATLAB-os és PLC-s hardware-in-the loop
szimulacidja és eldzetes Osszeépitése az el6zo félévekben mar megvaldsult, az aktualis félévben
pedig mar egy mitkodoképes prototipus kiprobalas tervezziik.

Az Gsszeépitett inverz-inga teszt-stand


https://www.youtube.com/watch?v=VCX1bA2xnuY
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Hosszutavu projekt — Bsc 3- 4 féléves vagy MSC hallgatok: Méroallomas.
A projekt célja:

Idgjarasi koriilmények €s vizmindség folyamatos mérése, tavfeliigyelete napelemes
energiaellatassal.

Mért adatok:

o szélsebesség, szElirany, UV index, csapadékmennyiség, megvilagitas, sugarzas,
hémérséklet, Iégnyomas;

e akkumulator fesziiltség;

e vizszint, vizhomérséklet, pH, TDS, EC értékek.

Miikodése:

Az akkumulatort a napelem a t6ltésszabalyzon keresztiil tolti, esetleges meghibasodas
esetén ez védi az akkumulatort a mélykisiilés ellen azzal, hogy lekapcsolja a berendezést.

A késziilékben taldlhaté védelmi funkcido az esetleges rongéldsok/lopasok elkeriilésének
érdekében. Ez nem a toltésszabalyzd kimenetén helyezkedik el, igy folyamatosan
miikoddképes. Mikrokapcsolok érzékelik az ajtonyitast, igy ha a nincs deaktivalva a védelem
az el6lapon talalhato kulcsos kapcsoldval, nyitaskor a sziréna bekapcsol €s iizenetet kiild a
felhasznalonak az eseményrdl. A tobbi kiilsé eszkoz védelmére egy ,,vezetékhurok™ szolgal,
ami at van vezetve a napelemen ¢és az id6jarasallomason, a vezeték megbontéasa esetén szintén
aktivalodik a védelem.

Az eszkozok kiilonbozé mddon kommunikalnak a Raspberryvel. Az adatok feldolgozasat,
naplozasat a HomeAssistant (roviden: HA) szoftver biztositja. A Docker egy konténerkezeld
program, ami kiillonbozo szoftverek kezelését segiti, sajat virtualis kornyezetet 1étrehozva neki.
A HA is egy konténerben fut, emellett Portainer ¢s MQTT szerver is telepitve lett. Az eldbbi a
grafikus konténerkezelést, az utobbi pedig kommunikacids csatornat biztosit az eszkozok
kozott.

Az 1ddjarasallomas és a vizmindség mérd WiFi-n keresztiil csatlakozik, mig a nyomasmérd
ADC-n keresztiil. Mivel az érzékeld kimenete 4-20mA tipusu, ezért a kettd kozott egy dram-
fesziiltség atalakité modul is helyet kapott.

A tavelérést egy USB-s 4G modem szolgéltatja. Mivel a mobilinternet nem ad publikus IP
cimet, igy Tailscale segitségével lehet elérni a Pi-t. Ezen keresztiil nem csak a HomeAssistant
oldalat tekinthetjiik meg, hanem tavoliasztal is elérhetd, igy konnyen modosithatdé a
konfiguracio. Az el6bb emlitett probléma miatt Tailscale nélkiil nem tudnank megtekinteni az
oldalt, ezért egy kiils6 SQL adatbézisba kiildi az aktudlis értékeket, amit egy webszerveren
keresztiil tudunk barhonnan elérni. Az egyes eszk6zok kiilon-kiilon olvado biztositozva vannak,
igy meghibdsodas esetén nem all le az egész rendszer.

Esetleges bovitéshez rendelkezik szabadon 1évé bemenetekkel €s relés kimenetekkel, igy pl.:
mozgasérzekeld és reflektor csatlakoztathatd. Mivel a Pi bemenetére max 3,3V-os fesziiltség
kapcsolhatd, Zener-diodak segitségével van védve a bemenet, igy akar 24V is rakapcsolhato.

Szamos 3D nyomtatott kiegészitd keriilt beépitésre, ami segitette a késziilék szerelését.



