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ELƈSZĎ 

 

 

Az AquaRobotX v²z alatti robot®p²tƉ verseny 2024-ben ker¿lt megalap²t§sra azzal a c®llal, hogy a 

tudom§nyos ®s technol·giai innov§ci·t, k¿lºnºsen a v²z alatti robotika ter¿let®t, elsƉsorban a fiatalabb 

gener§ci·k kºr®ben n®pszerƣs²tse. A kezdem®nyez®s a gyakorlati tapasztalatszerz®s mellett hangs¼lyt 

fektetett a tudom§nyos kommunik§ci· fejleszt®s®re is, amely a verseny teljes idƉtartama alatt meghat§roz· 

szerepet kapott. 

¥sszesen 29 csapat, 130 hallgat· 22 k¿lºnbºzƉ kºz®piskol§b·l nevezett verseny¿nkre orsz§gszerte. A kºzel 

kilenc h·napon §t tart· program sor§n a r®sztvevƉk struktur§lt keretek kºzºtt ismerkedhettek meg a v²z 

alatti robotok tervez®s®nek, ®p²t®s®nek ®s tesztel®s®nek folyamat§val. A verseny lebonyol²t§sa sor§n kiemelt 

szerepet kaptak a mentor§l§si tev®kenys®gek, az online ®s szem®lyes workshopok, valamint a rendszeres 

konzult§ci·s lehetƉs®gek, amelyek t§mogatt§k a csapatok szakmai fejlƉd®s®t ®s elƉrehalad§s§t. 

A verseny fontos eleme volt a dokument§ci·s ®s m®diatartalmak k®sz²t®se. A csapatok feladatai kºzºtt 

szerepelt mƣszaki dokument§ci·k, koncepci·tervek, valamint vide·s besz§mol·k elk®sz²t®se, amelyek c®lja 

a fejleszt®si folyamatok bemutat§sa ®s a tudom§nyos kommunik§ci· gyakorlat§nak elsaj§t²t§sa volt. Ezek a 

feladatok hozz§j§rultak ahhoz, hogy a r®sztvevƉk §tfog· k®pet kapjanak a m®rnºki munkafolyamat egyes 

l®p®seirƉl, valamint saj§t tapasztalatokon kereszt¿l m®ly²ts®k el ismereteiket. 

A 2025. szeptember 13-§n megrendezett mer¿l®si versenyen 9 csapat, 33 hallgat· ®s 13 mentor vett r®szt ®s 

mutatta be az §ltaluk fejlesztett mer¿lƉ robotokat. A verseny z§r§sak®nt minden sikeresen teljes²tƉ csapat 

r®sz®re felaj§nlottuk a kiadv§nyban val· megjelen®s lehetƉs®g®t. Jelen kºtet ezeket, az AquaRobotX verseny 

sor§n elk®sz¿lt ºsszefoglal· mƣszaki dokument§ci·kat ®s absztraktokat tartalmazza. A kºtet bemutatja a 

csapatok §ltal fejlesztett v²z alatti robotok fel®p²t®s®t, mƣkºd®s®t ®s a megval·s²t§s sor§n alkalmazott 

megold§sokat. A dokumentumok egy¿ttesen t¿krºzik a verseny c®lkitƣz®seit, valamint azokat az 

eredm®nyeket ®s tapasztalatokat, amelyek a program megval·s²t§sa sor§n sz¿lettek. 

 

Kelt: Budapest, 2026. janu§r 20. 

 

AquaRobotX SzervezƉbizotts§g 
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1. Koncepci· rºvid ismertet®se 

2025. janu§r 8-§n iskol§nk versenyfelh²v§st kapott egy v²z alatti robot ®p²t®s®re, fejleszt®s®re. Az 

®rtes¿l®st kºvetƉen felcsillant benn¿nk a v§gy egy ilyen megm®rettet®sen val· r®szv®telre, mivel 

olyan bar§ti kºrrel rendelkez¿nk, akik kºzºtt tºbbf®le ter¿letre kiterjedƉ ®rdeklƉd®sƣek vagyunk, 

annak ellen®re, hogy azonos szakm§t tanulunk (SzoftverfejlesztƉ ®s -tesztelƉ) Csepregen a Vas 

V§rmegyei Szakk®pz®si Centrum N§dasdy Tam§s Technikum ®s Koll®gium§ban. A csapat gyorsan 

ºssze§llt; rºvid ºtletel®s ut§n a Bolyg· Hollandi nevet ragasztottuk a teamre. A csapat neve hozta 

mag§val a koncepci·t: olyan robotot ®p²t¿nk, ami hƣ a n®vhez, azaz egy ¼sz· nagyhaj·, illetve egy 

alulr·l belƉle kib¼j· kisebb mer¿lƉ haj·, mely a v²z alatti feladatokat hajtja v®gre. A koncepci· terve 

Autodesk Fusion 360-ban lett megrajzolva, mely az al§bbi §br§n l®vƉ v§zlaton l§that·: 

 

1. §bra Az ºtlet, melyen a koncepci·terv alapult (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

Ennek a koncepci·nak a megval·s²t§s§t a kºlts®ghat®kony, kºrnyezet¿nkben megtal§lhat·, r®szben 

¼jra felhaszn§lt alkatr®szek k®pezt®k. Pl.: g®p®p²tƉ aluprofil, XPS, ®teltart· doboz stb. 

A kis mer¿lƉhaj·hoz az alapºtletet egy LEGO-b·l ®p²tett tengeralattj§r· hozta meg az 

egyszerƣs®g®vel. A kialak²t§s§b·l fogva szimpatikus lett. A j§rmƣ a Brick Experiment Channel 

YouTube csatorna (https://www.youtube.com/@BrickExperimentChannel) Building a Lego-

powered Submarine 4.0 ð automatic depth control c²mƣ vide·ban l§that·. 

https://www.youtube.com/@BrickExperimentChannel
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1.1 A robot ®s vez®rl®s ismertet®se 

A robot ®s a hozz§ kapcsol·d· sz§m²t·g®p, illetve az egy®b perif®ri§k egy komplex rendszert 

alkotnak. Ez a rendszer az ºsszetevƉk, valamint a kommunik§ci·s ir§nyok szeml®ltet®se mellett az 

al§bbi blokkdiagramon l§that·: 

 

2. §bra A rendszer fƉ elemeinek blokkdiagrammja (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

Minden egys®g a dokumentum tov§bbi fejezeteiben r®szletez®sre ker¿l a felhaszn§lt alkatr®szek 

k®peivel, illetve az §ltalunk megval·s²tott beszerz®si csatorn§val. Ezen inform§ci·k felhaszn§l§s§val 

a robot ut§n®p²thetƉ, tov§bb fejleszthetƉ. Ez ut·bbi tulajdons§g§t tervezz¿k mi is v®ghez vinni a 

k®sƉbbiekben, ha lesz a versenynek 2. ă®vadaó. 

¶ Folyamat§bra: a vez®rlƉ szoftver mƣkºd®s®nek ismertet®se 

A robot k®t vez®rlƉszoftver hat§s§ra v§lik mƣkºdƉk®pess®: 

o a robot fed®lzeti sz§m²t·g®p®n (Raspberry Pi 4B) Python nyelven ²rt szoftver fut, 

o az ir§ny²t· rendszer sz§m²t·g®pe SSH kapcsolaton kereszt¿l adja a parancsokat a Raspberry-

nek, melyhez egy grafikus fel¿let is k®sz¿lt, illetve egy publikus weboldal az ®lƉ adatok online 

kºvet®se c®lj§b·l. 

A kºvetkezƉ k®t §bra ezen szoftverek mƣkºd®s®t ismerteti: 

Hardveres 
ƛǊłƴȅƝǘƽǇǳƭǘ

PC
(szoftveres 
ƛǊłƴȅƝǘƽǇǳƭǘύ

Projektor

Szenzorok
όƘǃƳŞǊǎŞƪƭŜǘΣ 
ǘłǾƻƭǎłƎΣ ƴȅƻƳłǎύ

Robot
(Raspberry Pi4)

Motorok
όƳŀƴǃǾŜǊŜȊŞǎΣ 
ƳŜǊǸƭŞǎύ

±ŞǎȊƘŜƭȅȊŜǘƛ 
łǊŀƳƪǀǊǀƪ
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3. §bra A Raspberry szoftver®nek folyamat§br§ja (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

A rendszer¿nk tartalmaz egy hardveres ir§ny²t·pultot is. Ez nem m§s, mint egy teljesen egyedi 

USB-s kontroller, mely billentyƣle¿t®seket szimul§l, azaz egy HID billentyƣzet eszkºz t²pus¼ beviteli 

perif®ria. Ezt szint®n mi k®sz²tett¿k, hogy m®g egyedibb legyen a robotunk, ®s m®g egy ponton 

megmutathassuk kreativit§sunk ®s k®pess®geink. 

 

4. §bra A PC-s alkalmaz§s fƉ komponensei (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

A v²zfelsz²n feletti technikai eszkºzºket tov§bbi k®t r®szre bontottuk: 

¶ a kezelƉ r®sz®re kialak²tott hardveres-szoftveres megval·s²t§sra, 

¶ a verseny n®zƉi r®sz®re k®sz²tett weboldalra, mely ®lƉben sug§rozza: 

o a kamer§k elƉtti ter¿let l§tv§ny§t, 

ω{ȊŜƴȊƻǊƻƪ ƻƭǾŀǎłǎŀ

ωYŀƳŜǊŀƪŞǇ

CǸƎƎǾŞƴȅŜƪ 
ƳŜƎƘƝǾłǎŀ

ωaƻŘǳƭƻƪ ƪŜȊŜƭŞǎŜ

ωWebszerver 
Ŧǳǘǘŀǘłǎŀ

Python

ωaŀƴǃǾŜǊŜȊŞǎ

ωaŜǊǸƭŞǎƛ ƳƻǘƻǊ 
ǾŜȊŞǊƭŞǎŜ

GPIO portok 
ǾŜȊŞǊƭŞǎŜ

Kimeneti 
adatok

Bemeneti 
adatok



 

9 

o a robot kºrnyezet®nek hƉm®rs®klet®t, 

o a robot elƉtti ®s alatti szabad t®r hossz§t, 

o a robotra hat· hidrosztatikai nyom§s nagys§g§t. 

A sz§m²t·g®pes alkalmaz§sn§l a folyamat§br§t nem ®rtelmezhetj¿k, mert csup§n billentyƣle¿t®st 

kºzvet²t, illetve a roboton fut· Python-ban ²rt szoftver virtu§lis k®pernyƉjek®nt funkcion§l. A 

dokument§ci· 3. Mell®klet®ben k®pernyƉfot· l§that· a kezelƉszoftverrƉl (a k®sz¿lts®gi 

§llapot§ban). 

2. Robot r®szletes bemutat§sa 

A robot sz§mos alkatr®szbƉl ®p¿l fel, melyek szinte mindegyike kºzvetlen¿l beszerezhetƉ a 

megjelºlt hivatkoz§sokon (mi ott v§s§roltuk). Igyekezt¿nk a legapr·bb r®szletekig felt¿ntetni 

minden be®p²tett ºsszetevƉt. 

2.1 Mechanikai fel®p²t®s bemutat§sa 

¶ Felhaszn§lt anyagok ismertet®se 

Ebben a fejezetben r®szletez¿nk minden hardverelemet, illetve adott esetben a be®p²t®s 

sz¿ks®gess®g®nek ok§t is. Az alkatr®szek felsorol§s§t a robot ºssze®p²t®s®nek sorrendj®ben tessz¿k 

meg az alkatr®szek fot·ival, illetve az ºsszeszerel®s egyes momentumainak megºrºk²t®s®¿l szolg§l· 

f®nyk®ppel vagy ennek hi§ny§ban Fusion-ben rajzolt k®p®vel. 

Az elsƉ alkatr®sz egy plexi lemez, mely a belsƉ fed®lzet a mini ătengeralattj§r·banó. ElsƉ kºrben 

4mm vastag volt, mely a fejleszt®s sor§n cser®lve lett egy r®gi LCD monitorb·l sz§rmaz· 

plexilemezre. Ennek eredeti feladata a h§tt®rf®nyhez sz¿ks®ges f®nycsƉ f®ny®nek eloszt§sa volt. A 

fed®lzet c®lja a legtºbb alkatr®sz ºsszetart§sa. Emiatt rengeteg furatot tartalmaz, melyek kºzºtt a 

szerel®s megkºnny²t®se ®rdek®ben sok kapott menetes perselyt is. Az al§bbi k®p m§r a k®sz 

alaplapot mutatja be: 
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5. §bra A kialak²tott fed®lzet (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

A fot·n l§that· 4db r®z t§vtart· a NYćK rºgz²t®s®re szolg§l. Az egy®b furatok szerepe a 

tov§bbiakban r®szletez®sre ker¿lnek. (A NYćK k®sƉbbi fejezetben lesz r®szletezve.) 

Az ºsszeszerel®shez sz¿ks®ges kºvetkezƉ alkatr®sz a robot fara, mely 4db M4x16mm s¿llyesztett 

fejƣ, kereszthornyos csavarral rºgz¿l az alaplaphoz. Az al§bbi §bra a Fusion-ben rajzolt alkatr®szt 

szeml®lteti: 

 

6. §bra A robot fara h§tulr·l (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

A 3D nyomtat§ssal k®sz²tett elem 4db sz§rnyat kapott a kºnnyebb manƉverez®s miatt. Kºzep®n 

ker¿lt elhelyez®sre a 9. §br§n l§that· ipari v²zhatlan csatlakoz·. Az als· k®t kºralak¼ ny²l§s a 

mer¿l®s-emelked®shez sz¿ks®ges (ezt ennek a fejezetnek a m§sodik fel®ben r®szletezz¿k), a felsƉ, 

kisebb furat pedig a nyom§sm®rƉ szenzor r®sz®re lett ăkif¼rvaó. Ennek a burkolati elemnek a 

nyak§n 2db O gyƣrƣ r®sz®re van v§jat kialak²tva. Ide szilikon tºm²t®st szerezt¿nk be. Ez a tºm²t®s 

szolg§l a v²zhatlans§g biztos²t§s§ra ®s a szerelhetƉs®g megkºnny²t®s®re is, b§r pont emiatt csak nagy 
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erƉvel lehet sz®tv§lasztani a k¿lsƉ kºpenytƉl. Az O gyƣrƣ a dokumentumban az orr-r®sz 

bemutat§s§n§l ker¿l ter²t®kre. 

Az egyedi tervez®sƣ alkatr®szek k®tf®le alapanyagb·l lettek nyomtatva: 

¶ feh®r PETG-bƉl a k¿lsƉ, v²zzel is ®rintkezƉ elemnek, 

¶ feh®r PLA-b·l a belsƉ, v²zzel nem ®rintkezƉ tart·szerkezetek. 

 

7. §bra PETG (forr§s: a k®p alatti 

beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

 

8. §bra PLA (forr§s: a k®p alatti beszerz®si 

hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://otter3d.com/termek/esun-petg-solid-white-1-75-mm-1000-g/ 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10046847.html 

 

9. §bra SD20-10P t²pus¼ ipari csatlakoz· (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005003983880621.html 

 
Ez az ipari csatlakoz· azon okb·l ker¿lt be®p²t®sre, hogy a robot ®s a felsz²ni ir§ny²t·kºzpont 

kºzºtti kommunik§ci· helyi vezet®kes h§l·zaton UTP k§bel seg²ts®g®vel megval·sulhasson, illetve 

a hossz¼ k§bel lev§laszthat· legyen a sz§ll²t§s ®s t§rol§s idej®re. Mindezek mellett a csatlakoz· ¼j 

funkci·t is kapott azon okb·l, hogy a kommunik§ci·ra csak 8 ®rintkezƉt haszn§l. Ez a funkci· 

pedig az, hogy seg²ts®g®vel bekapcsolhatjuk az akkuƉrt, ²gy kikapcsolt §llapotban is l§thatjuk a 

https://otter3d.com/termek/esun-petg-solid-white-1-75-mm-1000-g/
https://www.hestore.hu/prod_10046847.html
https://www.aliexpress.com/item/1005003983880621.html
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tºltºtts®get, ha csak szimpl§n bedugjuk a k§belt, mert a dug· 5-ºs ®s 6-os ®rintkezƉje ºsszez§rva 

kapcsol·k®nt mƣkºdik. 

 

10. §bra UTP k§bel (forr§s: a k®p alatti 

beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

 

11. §bra RJ45 krimpelhetƉ dug· (forr§s: a 

k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10027629.html 
LINK: https://www.hestore.hu/prod_10027512.html 

 
Az UTP k§belbƉl a falon k²v¿li v§ltozatot rendelt¿k a jobb hajl®konys§ga miatt, a hossza 30m, 

melyre a verseny szab§lyzata szerint maxim§lisan sz¿ks®g lehet. 

A kºvetkezƉ k®p m§r a fed®lzet ®s a far ºsszeszerelt §llapot§t mutatja: 

 

12. §bra A fed®lzet ®s a robot fara ºsszecsavarozva (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

Ezut§n egy 3D nyomtat·hoz gy§rtott v®g§ll§skapcsol· felszerel®s®re van sz¿ks®g, melybƉl 

ºsszesen 2db kell. Ez az®rt fontos, mert a s¿llyed®shez ®s emelked®shez haszn§lt ăszivatty¼ó 

dugatty¼ja egyik v®g§ll§sban megszorulhat, m§sikban pedig sz®tcs¼szhat, illetve ²gy van visszajelz®s 

az ir§ny²t· fel®, hogy ®ppen ¿resek vagy tele vannak a ballaszt tart§lyok. 

https://www.hestore.hu/prod_10027629.html
https://www.hestore.hu/prod_10027512.html
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13. §bra V®g§ll§skapcsol· (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005001571470811.html 
 
A kapcsol· bekºt®s®n®l csak k®t vezet®ket haszn§ltunk fel (COM ®s NO ®rintkezƉkn®l). A 

kapcsol·hoz sz¿ks®ges k§bel az 51. §br§n lesz l§that·. 

Az ¿res tart§lyt jelzƉ v®g§ll§skapcsol· felszerelve ²gy mutat: 

 

14. §bra A felszerelt v®g§ll§skapcsol· (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

A kºvetkezƉ alkatr®szek a robot mer¿l®s®hez sz¿ks®gesek. 2db 100ml-es fecskendƉ, §tt®teles 

motor, tengelykapcsol·, menetes sz§r. Ezek fot·i, illetve az Ɖket ºsszetart· keret Fusion-ben 

megrajzolt k®pei kºvetkeznek: 

 

15. §bra FecskendƉ (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005007488726351.html 

https://www.aliexpress.com/item/1005001571470811.html
https://www.aliexpress.com/item/1005007488726351.html
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16. §bra 12V §tt®teles motor (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://hobbielektronikabolt.hu/Atteteles-DC-Motor-12V-Gear-box-200-RPM-/-15-kg-
cm 

 
17. §bra Alum²nium tengelykapcsol· (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://hobbielektronikabolt.hu/D19L25-aluminium-flexibilis-tengelykapcsolo-6mm-x 

 

18. §bra M6 menetessz§r (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.praktiker.hu/epites-felujitas/csavar-zar-vasalat/csavar/jkh-menetes-szar-
horganyzott-6x50cm/p/256274 

 

19. §bra Motor ®s fecskendƉ tart· keret (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

https://hobbielektronikabolt.hu/Atteteles-DC-Motor-12V-Gear-box-200-RPM-/-15-kg-cm
https://hobbielektronikabolt.hu/Atteteles-DC-Motor-12V-Gear-box-200-RPM-/-15-kg-cm
https://hobbielektronikabolt.hu/D19L25-aluminium-flexibilis-tengelykapcsolo-6mm-x
https://www.praktiker.hu/epites-felujitas/csavar-zar-vasalat/csavar/jkh-menetes-szar-horganyzott-6x50cm/p/256274
https://www.praktiker.hu/epites-felujitas/csavar-zar-vasalat/csavar/jkh-menetes-szar-horganyzott-6x50cm/p/256274
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20. §bra 20x10mm aluprofil (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.obi.hu/profilok/arcansas-u-profil-aluminium-20-mm-x-10-mm-x-1000-
mm/p/5325097 

 
Az ăUó keresztmetszetƣ aluprofil a fecskendƉk dugatty¼j§nak ºsszefog§s§ra szolg§l. 

Az aluprofil mozgathat·s§g§hoz sz¿ks®g van egy 3D nyomtatott elemre, ami befogja azt az M6 

csavarany§t, mely a menetessz§r forg§sa j·volt§b·l line§ris mozg§st v®gez. A nyomtatott 

alkatr®szen kapott helyet a k®t v®g§ll§skapcsol· ¿tkºzƉje is: 

 

21. §bra Nyomtatott h¿vely (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

¥sszeszerelve az al§bbi rajzolt k®pen l§tszik: 

 

22. §bra Dugatty¼ ºsszekºtƉ egys®g (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

https://www.obi.hu/profilok/arcansas-u-profil-aluminium-20-mm-x-10-mm-x-1000-mm/p/5325097
https://www.obi.hu/profilok/arcansas-u-profil-aluminium-20-mm-x-10-mm-x-1000-mm/p/5325097
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Az elƉzƉekben felsorolt alkatr®szek teh§t a robot mer¿l®s®®rt felelnek. ¥sszeszerelve egyben 

ker¿lnek felszerel®sre, azaz a fed®lzethez val· csavaros rºgz²t®sre. A kºvetkezƉ (rajzolt) k®p ezt az 

ºsszeszerelt §llapotot, de m®g a fed®lzet n®lk¿l szeml®lteti: 

 

23. §bra ¥ssze§ll²tott v²zpump§s egys®g (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

A fed®lzet is csatlakozik a v²zpump§s egys®ghez: 

 

24. §bra A szivatty¼ csatlakozott a fed®lzethez (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 
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A menetessz§r v®ge, hogy stabil maradjon, csap§gyas rºgz²t®st kapott: 

 

25. §bra KFL08 t²pus¼ csap§gyh§z (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005007212898840.html 

 

26. §bra Csap§gytart· csap§gyh§zzal (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

A csap§gytart· jobb oldal§n a k®t hengeres ny¼lv§ny az el¿lsƉ v®g§ll§skapcsol· rºgz²t®si pontjai. 

A belsƉ g®ph§z be®p²t®se, illetve a fed®lzethez val· rºgz²t®se nem egyszerƣ feladat. KellƉ 

figyelemmel kell lenni a k¿lºnbºzƉ ki§ll· elemek (pl.: a v®g§ll§skapcsol·) ®ps®g®nek megƉrz®s®re, 

mert egy esetleges csere miatt szinte teljes sz®tbont§s v§lik sz¿ks®gess®. 

Az elsƉ k®p rajzolva §br§zolja az ºssze®p²tett §llapotot, az ut§na kºvetkezƉ pedig fot·zva. 

https://www.aliexpress.com/item/1005007212898840.html
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27. §bra A belsƉ mechanikai fel®p²t®s rajzolva (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

  

28. §bra A belsƉ mechanikai fel®p²t®s fot·zva (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

A robot manƉverez®s®®rt 4db BLDC motor a felelƉs. Ezeket a motorokat energi§val kell t§pl§lni. 

Ehhez, pontosabban a szerelhetƉs®g elƉseg²t®s®re a kºzvetlen forrasztott kºt®sek helyett XT60E-

F csatlakoz·kat haszn§lunk: 
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29. §bra XT60E-F csatlakoz· aljzat (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005002843308949.html 

 

30. §bra XT60-M csatlakoz· dug· (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10035492.html 

 
A csatlakoz· aljzatok rºgz²t®s®re egy szint®n 3D nyomtatott alkatr®szt tervezt¿nk: 

 

31. §bra XT60 aljzat tart· (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

A m§r eml²tett BLDC motorok term®szetesen a roboton k²v¿l kaptak helyet, hiszen csak ²gy tudj§k 

ell§tni feladatuk. A motorok nem saj§t beszerz®sƣek, azok a csapatok r®sz®re biztos²tottak voltak: 

https://www.aliexpress.com/item/1005002843308949.html
https://www.hestore.hu/prod_10035492.html
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32. §bra BLDC motor (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://rchungary.hu/Spitz-Brushless-Outrunner-3530-14-1100KV-2-4s-
78g?srsltid=AfmBOorP0haMao1Mmt_171DsVcmnSX_CHTSPZzuUYJr04sPniX71L-ve 

 
A motorok gy§ri csatlakoz·j§t nem szerett¿k volna elt§vol²tani, ez®rt hozz§ MR60 t²pus¼ aljzatokat 

rendelt¿nk: 

 

33. §bra MR60 t²pus¼ lengƉ aljzat (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005007067116430.html 

 
ESC-ket szint®n kaptunk, de az ®p²t®s sor§n egy p®ld§nyt siker¿lt rºvidre z§rni, ²gy p·tolnunk 

kellett: 

 

34. §bra 30 A-es ZMR kefen®lk¿li motorvez®rlƉ 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005003353151632.html 

 

https://rchungary.hu/Spitz-Brushless-Outrunner-3530-14-1100KV-2-4s-78g?srsltid=AfmBOorP0haMao1Mmt_171DsVcmnSX_CHTSPZzuUYJr04sPniX71L-ve
https://rchungary.hu/Spitz-Brushless-Outrunner-3530-14-1100KV-2-4s-78g?srsltid=AfmBOorP0haMao1Mmt_171DsVcmnSX_CHTSPZzuUYJr04sPniX71L-ve
https://www.aliexpress.com/item/1005007067116430.html
https://www.aliexpress.com/item/1005003353151632.html
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A BLDC motorokra egyedi propellerek ker¿ltek, melyekbƉl 3 p§r j§rt a kezdƉ k®szlet mell®. 

A v²zben az ºrv®nyek elker¿l®se miatt ellent®tes ir§nyban hajl²tott lap§tokkal lehet optim§lis 

manƉverez®st v®grehajtani, ez®rt az ·ramutat· j§r§sa szerinti ®s azzal ellent®tes hajt§sir§ny¼ lap§tok 

ker¿ltek a birtokunkba, melyek piros ®s k®k sz²nben voltak kinyomtatva. A kºnnyebb programoz§s 

miatt mindegyik v§ltozatb·l 1-1db zºld ®s s§rga sz²nƣt nyomtattunk, melyek ®s az eredetiek a 

kºvetkezƉ k®peken l§that·k: 

  

35.a §bra 2 f®le kapott propeller (forr§s: UNEXMIN Georobotics Kft) 

  

35.b §bra 2 f®le saj§t propeller (forr§s: saj§t k®sz²t®s az UNEXMIN Georobotics Kft munk§ja alapj§n) 

A motorok robotra val· felszerel®se ¼jabb 3D nyomtatott alkatr®sszel tºrt®nt meg. Ez szint®n saj§t 

fejleszt®s, melyn®l szempont volt az elƉre megadott maxim§lis k¿lsƉ m®ret, illetve az 

§ramvonalass§g mellett a k¿lºnbºzƉ erƉhat§sok miatt fell®pƉ fesz¿lts®gg·cpontok sz§m§nak 

csºkkent®se. Ċgy sz¿letett meg az al§bbi forma (h§tulr·l n®zve): 
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36. §bra A motortart· keret motorokkal ®s propellerekkel (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

Fel¿l egy alum²nium foganty¼ kapott helyet a kºnnyebb sz§ll²t§s miatt (lehajthat·, ahogy a k®pen 

is l§tszik, hogy ne rontsa t¼ls§gosan az §ramvonalass§got). A kºz®pen l§that· 160mm §tm®rƉjƣ kºr 

alak¼ kik®pz®s pedig a test helye, mely ut·bbit siker¿lt a sz§munkra elk®pzelt m®retben beszerezni. 

A robot kºpenye (test) v²ztiszta plexi csƉ lett, mely a k®pen l§that· m®retekkel rendelkezik: 

 

37. §bra Plexi csƉ (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005003818763750.html 

 
A robot ăorraó egy eredetileg d·mkamer§hoz gy§rtott v²ztiszta plexi burkolat, mely a k®pen l§that· 

param®terekkel rendelkezik: 

https://www.aliexpress.com/item/1005003818763750.html
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38. §bra Plexi b¼ra (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005003486276898.html 

 
A plexi csƉ ®s a plexi b¼ra egy¿ttes nyers hossza 312mm. A robot elƉ²rt maxim§lis hossza 400mm 

volt, ²gy a k®t elem ºsszekapcsol§s§ra ®s a csƉ h§ts· v®g®n val· lez§r§s§ra m§r csak 88mm 

hossz¼s§g maradt. Ezt ¼gy tervezt¿k, hogy az §ramvonalass§g megtart§sa mellett a k¿lºnbºzƉ 

csatlakoz§sok, valamint a szenzorok fogad§s§ra is alkalmas legyen. A feladat v®grehajt§s§hoz ism®t 

3D nyomtat·t vetett¿nk be, a meg§lmodott elemeket Fusion 360-ban tervezt¿k meg. A megrajzolt 

alkatr®szek renderelt k®pei a kºvetkezƉ §br§n l§that·k: 

 

39. §bra A plexi csƉtest ®s a b¼ra ºsszekºtƉje (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

A sz¿rke sz²nƣ alkatr®sz egy PETG-bƉl nyomtatott told·elem, mely a plexi csƉtesthez kapcsol·dik 

ragasztott kºt®ssel. Erre tett¿nk a felsƉ nyakr®szen kialak²tott v§jatba szilikon O gyƣrƣt v²zz§r· 

https://www.aliexpress.com/item/1005003486276898.html
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tºm²t®snek. A tºm²t®s m®retei: 150mm k¿lsƉ §tm®rƉ ®s 3,5mm a kºr alak¼ keresztmetszet®nek 

§tm®rƉje. Az O gyƣrƣt, mint sok minden m§st, k¿lfºldi forr§sb·l szerezt¿k be. 

 

40. §bra Rugalmas tºm²tƉ ragaszt· (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.praktiker.hu/epites-felujitas/epitoanyag-faanyag/epitesi-ragaszto/soudal-

fix-all-flexi-tomito-ragaszto-125ml-hibrid-polimer/p/419122 

 

41. §bra Szilikon O gyƣrƣ (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005003817877979.html 

Ezt a tºm²t®st haszn§ltuk fel a robot far§nak alakkal z§r·d· tºm²t®s®re is, de ott 2db ker¿lt egym§s 

mell®, ²gy h§tul elhagyhattuk a 39. §br§n vil§gosk®k sz²nƣ rºgz²tƉgyƣrƣt, ®s az ahhoz sz¿ks®ges 

20db rozsdamentes M3x16mm hengeres fejƣ, belsƉ kulcsny²l§s¼ csavarokat. 

A robot ºssze®p²t®se sor§n felhaszn§lt kºtƉelemeket az alkalmaz§suk hely®nek felsorol§s§val egy 

t§bl§zatban ºsszes²tj¿k, mely eme dokument§ci·ban a fejezet v®g®n lesz olvashat·. 

A robot §ramell§t§s§r·l egy 3 cell§s, 5000mAh-s l²tium-polimer akkumul§tor gondoskodik. Az akku 

XT90 t²pus¼ nagy§ram¼ csatlakoz·n kereszt¿l eteti elektronokkal a j§rmƣvet. A tºlt®s®hez meg kell 

bontani a robot burkolat§t a v²zhatlans§g miatt. 

https://www.praktiker.hu/epites-felujitas/epitoanyag-faanyag/epitesi-ragaszto/soudal-fix-all-flexi-tomito-ragaszto-125ml-hibrid-polimer/p/419122
https://www.praktiker.hu/epites-felujitas/epitoanyag-faanyag/epitesi-ragaszto/soudal-fix-all-flexi-tomito-ragaszto-125ml-hibrid-polimer/p/419122
https://www.aliexpress.com/item/1005003817877979.html


 

25 

 

42. §bra 5Ah-s li-po akku (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.sarkanyellato.hu/termek/5000mah-11-1v-2030c-lipo-akkumulator-turnigy 

 

43. §bra XT90 dug· a param®tereivel (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005003165278047.html 

 

44. §bra Aut·s biztos²t®k ®s tart·ja (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005006286934036.html 

A robot 15A-es k®ses olvad·biztos²t®kkal lett ell§tva. A biztos²t®ktart· ®s az XT90 csatlakoz· 

r®sz®re egy mƣanyag h§zat tervezt¿nk ®s nyomtattunk: 

https://www.sarkanyellato.hu/termek/5000mah-11-1v-2030c-lipo-akkumulator-turnigy
https://www.aliexpress.com/item/1005003165278047.html
https://www.aliexpress.com/item/1005006286934036.html
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45. §bra Biztos²t®k ®s akkucsatlakoz· h§za (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

A robot vez®rl®s®®rt felelƉs Raspberry Pi 4B-nek §ramell§t§sra is van sz¿ks®ge. Ezt nem 

kºzvetlen¿l az akkub·l kapja, hanem egy DC-DC step down konverteren kereszt¿l, mely a tervezett 

NYćK-on kapott helyet (l§sd: 0 fejezet). 

 

46. §bra 5V 5A step down konverter (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10038162.html 

A fesz¿lts®g §talak²t· kimenet®rƉl egy USB Type-C t²pus¼ szerelhetƉ dug·val ell§tott vezet®kkel 

juttatjuk el az §ramot a Raspberry-hez: 

 

47. §bra SzerelhetƉ USB Type-C dug· (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10047360.html 

https://www.hestore.hu/prod_10038162.html
https://www.hestore.hu/prod_10047360.html
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A tov§bbi alkatr®szek ®s szenzorok csatlakoztat§s§hoz tºbbek kºzºtt NYćK-ra forraszthat· 

sorkapcsot alkalmaztunk: 

 

48. §bra NYćK-ra forraszthat· sorkapocs (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10042494.html 

A kºvetkezƉ fejezetben bemutat§sra ker¿lƉ hƉm®rƉ elektromos kºt®s®re t¿skesor aljzatot 

forrasztottunk be: 

 

49. §bra TºrdelhetƉ t¿skesor aljzat (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10024148.html 

A BLDC motorvez®rlƉk (ESC-k) adatk§bel®t a biztons§gos, kontakthiba mentes csatlakoz§s 

®rdek®ben egy biztos²t· pecekkel ell§tott aljzatba pattintottuk: 

 

50. §bra Rºgz²tƉ f¿llel ell§tott pin header (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005002400831325.html 

A k®t v®g§ll§skapcsol· elektromos bekºt®se XHP4 szerelt csatlakoz·val tºrt®nt meg: 

https://www.hestore.hu/prod_10042494.html
https://www.hestore.hu/prod_10024148.html
https://www.aliexpress.com/item/1005002400831325.html
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51. §bra XHP4 a v®g§ll§skapcsol·hoz (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10041605.html 

A nagy §ramok kapcsol§s§ra ®s vez®relhetƉs®ge c®lj§b·l 30A-es fƉrel®t haszn§lunk: 

 

52. §bra 30A-es fƉrel® (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10041461.html 

A fƉrel® csatlakoz§s§ra gy§ri lengƉ aljzatot ®p²tett¿nk be: 

 

53. §bra FƉrel® csatlakoz·ja (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10029493.html 

Mivel a fƉrel® nem rendelkezik seg®d®rintkezƉvel, ²gy sz¿ks®g volt olyan kis §ram¼ 

kapcsol·kontaktussal rendelkezƉ p®ld§nyra, mely k®pes ºntart§sra is a megfelelƉ bekºt®s mellett. 

https://www.hestore.hu/prod_10041605.html
https://www.hestore.hu/prod_10041461.html
https://www.hestore.hu/prod_10029493.html
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A v§laszt§s az al§bbi k®pen l§that· v§ltozatra esett, mert ennek a l§bkioszt§s szerinti v§ltozata 

kºnnyen megtal§lhat· a Fusion elektronikai tervezƉ modulj§ban: 

 

54. §bra 2A-es seg®drel® (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10026290.html 

Egyes esetekben a biztons§gos szerel®s ®s ¿zemeltet®s ®rdek®ben a szabadon §ll· kºt®seket 

szigetel®ssel kellett ell§tni. Ehhez zsugorcsºvet alkalmaztunk: 

 

55. §bra ZsugorcsƉ szigetel®s c®lj§b·l (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10039260.html 

Eddig csak eml²t®sk®nt ker¿lt sz·ba a kºzponti vez®rlƉ egys®g. A robot egyes elemeinek 

mƣkºdtet®s®®rt egy Raspberry Pi 4B 2GB t²pus¼ mikrovez®rlƉ felel, mely szint®n az alapk®szlet 

r®sze volt. EbbƉl minden csapat kapott egy p®ld§nyt a robot ®p²t®s®hez: 

https://www.hestore.hu/prod_10026290.html
https://www.hestore.hu/prod_10039260.html
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56. §bra Raspberry Pi 4B (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.pi-shop.hu/raspberry-pi-4-model-b-2gb 

A stabil mƣkºd®s ®rdek®ben alum²nium hƣtƉbord§val l§ttuk el a Raspberry-t. A v§laszt§s a 

kºvetkezƉ k®pen l§that· p®ld§nyra ker¿lt, mert szerett¿k volna elker¿lni annak es®ly®t, hogy egy 

ventil§tor szerel®si s®r¿l®st okozzon emberben vagy vezet®kben. 

 

57. §bra Alubord§val felszerelt Raspberry (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/4000042536893.html 

A Raspberry ®s a NYćK lemez kºzºtti elektromos kapcsolatnak szint®n tºk®letesnek kell lenni, 

²gy a dupont vezet®kek helyett 40 eres szalagk§bel alkalmaz§sa hozta meg a k²v§nt eredm®nyt: 

 

58. §bra Raspberry-hez k®sz¿lt szalagk§bel (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10037454.html 

https://www.pi-shop.hu/raspberry-pi-4-model-b-2gb
https://www.aliexpress.com/item/4000042536893.html
https://www.hestore.hu/prod_10037454.html
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A Raspberry-t a fed®lzethez is rºgz²teni kellett. E c®lb·l sz®kszegletvasat v§s§roltunk: 

 

59. §bra Sz®kszegletvas (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.praktiker.hu/epites-felujitas/csavar-zar-vasalat/kotoelem-vasalat/jkh-

szekszegletvas-100-x-100-x-15-/-2-mm/p/401811 

 

60. §bra A Raspberry ®s tart·szerkezete ºssze§ll²tva (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

 

61. §bra A kameratart· a csapat nev®vel (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

https://www.praktiker.hu/epites-felujitas/csavar-zar-vasalat/kotoelem-vasalat/jkh-szekszegletvas-100-x-100-x-15-/-2-mm/p/401811
https://www.praktiker.hu/epites-felujitas/csavar-zar-vasalat/kotoelem-vasalat/jkh-szekszegletvas-100-x-100-x-15-/-2-mm/p/401811
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62. §bra A robot belseje ®p²t®s kºzben (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 
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KºtƉelemek 

A robot ®p²t®se sor§n sz§mos kºtƉelem felhaszn§l§s§ra van sz¿ks®g a rºgz²t®sekhez. A v²zzel 

kºzvetlen¿l ®rintkezƉ csavarok rozsdamentes ac®l anyag¼ak, m²g a tºbbiek horganyzottak. 

A t§vtart·k ®s menetes perselyek r®zbƉl k®sz¿lt p®ld§nyok. 

1. t§bl§zat P®ld§k a be®p²tett kºtƉelemekrƉl 

 

63. §bra M3 menetes persely (forr§s: a k®p alatti beszerz®si 
hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10042395.html 

 

64. §bra M3 8+6 t§vtart· (forr§s: a k®p alatti beszerz®si 
hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10039143.html 

 

65. §bra M3 mƣanyagbet®tes anya (forr§s: a k®p alatti beszerz®si 

hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10023123.html 

 

66. §bra M4 D fejƣ imbusz csavar (forr§s: a k®p alatti beszerz®si 

hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10035152.html 

 

67. §bra M3 s¿llyesztett fejƣ csavar (forr§s: a k®p alatti beszerz®si 
hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10022756.html 

 

68. §bra M3 hengeres fejƣ imbusz csavar (forr§s: a k®p alatti 
beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10035140.html 

 

 

https://www.hestore.hu/prod_10042395.html
https://www.hestore.hu/prod_10039143.html
https://www.hestore.hu/prod_10023123.html
https://www.hestore.hu/prod_10035152.html
https://www.hestore.hu/prod_10022756.html
https://www.hestore.hu/prod_10035140.html
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2. t§bl§zat Az alkalmazott csavart²pusok (saj§t ºssze§ll²t§s) 

Csavart²pus Mennyis®g Felhaszn§l§si hely 

M4x16mm s¿llyesztett fejƣ, 
kereszthornyos 

4db fed®lzet ®s far egym§shoz rºgz²t®se 

M3x8mm D fejƣ, belsƉ 
kulcsny²l§s¼ 

2db motor rºgz²t®se 

M4x8mm D fejƣ, kereszthornyos 4db dugatty¼k ®s U profil ºsszekºt®se 

M4x16mm hengeres fejƣ, belsƉ 
kulcsny²l§s¼ 

6db 3db kºralak¼ fed®lzet tart· keret fed®lzethez rºgz²t®se 

M4x8mm D fejƣ, kereszthornyos 2db csap§gytart· fed®lzetre rºgz²t®se 

M4x8mm D fejƣ, belsƉ 
kulcsny²l§s¼ 

2db csap§gy ®s csap§gytart· ºsszekºt®se 

M3x8mm hengeres fejƣ, belsƉ 
kulcsny²l§s¼ 

4db a 2db v®g§ll§skapcsol· rºgz²t®se 

M3x25mm s¿llyesztett fejƣ, 
kereszthornyos 

2db biztos²t®ktart· fed®lzethez rºgz²t®se 

M5x10mm hatlap fejƣ 1db fƉrel® biztos²t®ktart·hoz rºgz²t®se 

M3x8mm r®z t§vtart· + M3x8mm 
hengeres fejƣ, belsƉ kulcsny²l§s¼ 
csavar 

4db + 4db kondenz§torok tºltƉ-kis¿tƉ rel®je fed®lzethez 
csavaroz§sa 

M3x20mm r®z t§vtart· + 
M3x8mm hengeres fejƣ, belsƉ 
kulcsny²l§s¼ csavar 

4db + 4db az egyedi NYćK rºgz²t®se a fed®lzethez 

M3x25mm r®z t§vtart· + 
M3x8mm hengeres fejƣ, belsƉ 
kulcsny²l§s¼ csavar 

4db + 4db a motorvez®rlƉ rºgz²t®se az egyedi NYćK-hoz 

M3x8mm r®z t§vtart· + M3x8mm 
hengeres fejƣ, belsƉ kulcsny²l§s¼ 
csavar 

3db + 3db DC-DC konverter rºgz²t®se az egyedi NYćK-hoz 

M3x8mm r®z t§vtart· + M3x8mm 
hengeres fejƣ, belsƉ kulcsny²l§s¼ 
csavar 

4db + 4db v²zsziv§rg§s ®rz®kelƉ rºgz²t®se az egyedi NYćK-hoz 

M4x10mm s¿llyesztett fejƣ, 
kereszthornyos 

1db XT60 aljzat fed®lzethez rºgz²t®se 

M4x10mm s¿llyesztett fejƣ, 
kereszthornyos 

4db Raspberry tart· vasalat fed®lzethez rºgz²t®se 

M2.5x20mm D fejƣ, 
kereszthornyos 

2db Raspberry ®s az azt tart· vasalat ºsszekºt®se 

M4x10mm s¿llyesztett fejƣ, 
kereszthornyos 

2db Raspberry kameratart· a vasalatra csavaroz§sa 

M3x16mm hengeres fejƣ, belsƉ 
kulcsny²l§s¼ 

20db orrb¼ra rºgz²tƉ gyƣrƣje 

M3 mƣanyagbet®tes anya 39db ahol nincs menetes persely 

M4 mƣanyagbet®tes anya 21db ahol nincs menetes persely 

M5 mƣanyagbet®tes anya 1db fƉrel® rºgz²t®se 
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¶ LebegƉk®pess®g be§ll²t§sa 

A robotnak neutr§lisnak kell lenni ahhoz, hogy lebegni tudjon a v²zben, ami annyit jelent, hogy 

sz§raz tºmege ®s az §ltala kiszor²tott v²z tºmeg®nek azonos szinten kell lenni. Ezt figyelembe v®ve 

a v²zi j§rmƣ §tlagsƣrƣs®ge ®desv²z est®n 1  lehet.  Robotunk hasznos sz§raz tºmege 3,5 kg lett (a 

mƣkºd®shez sz¿ks®ges alkatr®szek, sallang n®lk¿l), t®rfogata kb. 7 dm3, teh§t kb 7 liter vizet szor²t 

ki, ha el tud mer¿lni teljesen. Viszont a neutr§lis §llapothoz s¼lyok be®p²t®s®re lett sz¿ks®g¿nk, 

hogy a hasznos tºmeg ăhaszontalanó tºmeggel kieg®sz¿lve el®rje a kiszor²tott v²z tºmeg®t. Ahhoz, 

hogy minden alkatr®sz elf®rjen a robotban ®s m®g szerelhetƉ is maradjon, elengedhetetlen volt a 

viszonylag nagy ƣrtartalom, ami m®g az elƉ²r§soknak is megfelel. Ċgy esett meg az, hogy a megadott 

400x300x200 mm maxim§lis m®ret el®r®se, vagyis tart§sa kºnnyebb volt, mint a megengedett 

maxim§lis tºmeg. C®l volt m®g az §ramvonalass§g kialak²t§sa is egy esetleges gyorsul§si verseny 

sikeres teljes²t®se ®rdek®ben. 

A lebegƉk®pess®g elƉseg²t®s®re ·lomtºmbºt ®s ac®lrudakat haszn§ltunk fel ballaszts¼lyk®nt a test 

als· fel®ben. Ez a s¼ly kºzel 4 kg-mal seg²ti elƉ a c®lokat. A tºmb ®s az ac®lrudak statikus tºmegk®nt 

vannak jelen, viszont a kor§bban bemutatott fecskendƉk a magukba sz²vott v²zzel dinamikus 

tºmegk®nt seg²tik a mer¿l®st. A koncepci·nkban kit®rt¿nk arra is, hogy nagy kapacit§s¼ 

kondenz§torokat alkalmazunk k®t okb·l: ballaszts¼lyk®nt ®s v®szhelyzeti emelked®s miatt. 

A kondenz§torokb·l ºsszesen 4x22000ÕF kapacit§st tºmt¿nk be. A tºmeg nºvel®s®re a 

sz¿ks®gesn®l v®lhetƉen j·val nagyobb kapacit§s¼ akkumul§tort vetett¿nk be, mely kºzel f®l kg-ot 

nyom. 

A robot meg®p²t®se sor§n szerett¿nk volna olyan anyagokat felhaszn§lni, amelyek m§r magukban 

seg²tenek a k²v§nt tºmeg el®r®s®ben, de a fejleszt®s l®pcsƉi ®s a rendelkez®sre §ll· anyagi keret ezt 

nem tette lehetƉv®. Ez®rt sok a mƣanyag, kev®s a nehezebb f®m. 

2.2 Robot szabads§gi fokainak ismertet®se 

¶ Szabads§gi fokok (DOF ð Degree of Freedom): 3 vagy 6 DOF rendszer ismertet®se 

Robotunk egyenes vonal¼ mozg§sra csak az Y ®s a Z tengely ir§ny§ban k®pes. Emellett az X ®s a 

Z tengelyek kºr¿li elfordul§sra a BLDC motorok teszik alkalmass§ az elhelyezked®s¿k r®v®n. A 
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t®rbeli mozg§s lehetƉs®g®nek le²r§s§t f¿ggetlen param®terek sz§m§nak meghat§roz§s§val 

jellemz¿nk (vilaglex.hu). Ha egy test a h§rom tengely ir§ny§ban egyenes vonal¼ mozg§sra k®pes, 

akkor 3 szabads§gi foka van. Ha egy test a h§rom tengely kºr¿l forogni k®pes, akkor szint®n 3 

szabads§gi foka van. Viszont abban az esetben, amikor az egyenes ir§ny¼ mozg§st a forg· 

mozg§ssal kombin§lni k®pes, ak§r 6 szabads§gi fokkal is rendelkezhet: 

 

69. §bra Szabads§gfokok (forr§s: (netfizika)) 

A Bolyg· Hollandi robotja oldal ir§nyban (X tengely ment®n) egyenes vonalban nem k®pes 

mozogni, illetve az Y tengely kºr¿l nem tud elfordulni. Ez®rt a mi eset¿nkben 4 szabads§gi fokr·l 

besz®lhet¿nk. 

V®lem®ny¿nk szerint tov§bbi 2db BLDC motorral m§r el®rhetƉv® v§lt volna a 6 szabads§gi fok, 

esetleg egy m§sfajta (nem XYZ tengelyes) elhelyez®ssel is megval·s²that·, de mi az elsƉ ºtlet¿nk 

kivitelez®s®t tartottuk szem elƉtt az elsƉ tapasztalatok megszerz®se ®rdek®ben. 

2.3 Biztons§gi funkci·k ismertet®se 

¶ Be§z§s detekt§l§sa ®s az §ramtalan²t§s folyamata 

A robot test®nek a v²z alatti feladatok v®grehajt§sa miatt IP v®delemmel kell rendelkeznie. Ez a 

v®delem egy Nemzetkºzi V®detts®gjelºl®s. Az elsƉ sz§m a szil§rd testek elleni v®delm®t, a m§sodik 

a v²z elleni v®delmet jelenti. Pl: IP69. (Malbini, 2019)  
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Robotunknak 2m m®lyen is mƣkºdƉk®pesnek kell lenni, ez®rt az IP69-es minƉs²t®snek megfelelƉ 

kialak²t§s seg²ts®g®vel tudja a feladatait v®grehajtani. Ennek elƉseg²t®s®re a kor§bban bemutatott 

rugalmas tºm²tƉ ragaszt·t ®s szilikon O gyƣrƣt alkalmaztunk. 

Viszont az ºrdºg nem alszik alapon (®s az elƉ²r§soknak megfelelƉen) v²zsziv§rg§s ®rz®kelƉt 

szerelt¿nk be annak ok§n, hogy k§rokoz§s elƉtt detekt§ljuk a betºrƉ vizet. A robot ®p²t®s®hez 

biztos²tott ®rz®kelƉ ºnmag§ban kev®s: 

 

70. §bra Water LEAK ®rz®kelƉ (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://bluerobotics.com/store/sensors-cameras/leak-sensor/sos-leak-sensor/ 

Ahhoz, hogy ez v®delmi eszkºzz® avanzs§ljon, kell tervezni vagy v§s§rolni egy rel® modult. Mi az 

ut·bbi mellett voksoltunk, ®s n®mi kutat·munka ut§n r§tal§ltunk egy alkonykapcsol· modulra, 

mely kis m·dos²t§ssal alkalmass§ v§lt c®ljainkra, ®s r§ad§sul kalibr§lhat· is. 

 
71. §bra Alkonykapcsol· rel®modul (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10040763.html 

https://bluerobotics.com/store/sensors-cameras/leak-sensor/sos-leak-sensor/
https://www.hestore.hu/prod_10040763.html
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A f®nyellen§ll§st lecser®lve a fenti Water LEAK ®rz®kelƉre, m§ris megvan a rel®kimenet¿nk. A 

trimmer p·tm®terrel a k¿szºb®rt®k finomhangolhat·. Az §ramkºr 12V-os t§pell§t§st ig®nyel, 

v²zsziv§rg§s eset®n a rel® beh¼z. A rel® nyit· kontaktj§val bontja az ºntart· kapcsol§sban levƉ kis 

teljes²tm®nyƣ rel® t§pell§t§s§t, ²gy a fƉrel® is bontja az akkumul§torb·l ®rkezƉ pozit²v t§pvonalat. 

Az §ramtalan²t§s egy r®szlete szimul§torban megrajzolva: 

 

72. §bra V²z®rz®kelƉ §ramtalan²t· (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

Az egysark¼ kapcsol· jelk®pezi a Water LEAK ®rz®kelƉt, az izz· pedig a fƉ§ramkºrt. A k¿lºnbºzƉ 

tesztek ®s k²s®rletez®sek alkalm§val arra jutottunk, hogy tov§bbi rel® be®p²t®s®re van sz¿ks®g, mely 

a szoftveres ir§ny²t·pulton kereszt¿l l§tja el funkci·j§t. Vez®rl®s®nek hat§s§ra (GPIO21) 

megszak²tja az alkonykapcsol·b·l kialak²tott v²zsziv§rg§s ®rz®kelƉ §ramell§t§s§t, ez§ltal a seg®drel® 

elvesz²ti az ºntart· kapcsol§s§t, ®s ²gy a fƉrel® is lekapcsol·dik, ergo a robot teljesen §ramtalan²tott 

§llapotba ker¿l. A rel® pontos sz§rmaz§sa a Koncepci· versenyen el®rt elsƉ helyez®s®rt j§r· 

fejlesztƉeszkºzk®szlet tartalma, mely az al§bbi §br§n l§that·: 

 

73. §bra Alkonykapcsol· rel®modul (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10035517.html 

https://www.hestore.hu/prod_10035517.html
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¶ Bekapcsol§si ®s le§ll²t§si szekvencia ismertet®se 

A v²zhatlans§g ®s nyom§s§ll·s§g mag§val hozza azt a nehez²t®st, hogy szint®n ezen felt®teleknek 

kell megfelelni a be ®s kikapcsol§snak is. Erre a mi megold§sunk az lett, hogy elhelyezt¿nk a robot 

test®nek bal ®s jobb oldal§n egy ®rint®s n®lk¿li kapcsol·t, mely reed rel® form§j§ban val·sult meg. 

Ezzel kapcsoljuk be ®s ki a seg®drel®n az ºntart§st. 

 

74. §bra V§lt· ®rintkezƉs reed (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.hestore.hu/prod_10043833.html 

A robot tºbbf®le m·don kapcsolhat· ki, illetve tud kikapcsol·dni: 

¶ reed rel®vel, k²v¿lrƉl m§gnes kºzel²t®ssel, 

¶ az egyedi, hardveres kontrolleren elhelyezett v®szle§ll²t· gomb megnyom§s§val, 

¶ a szoftveres ir§ny²t·pulton elhelyezett v®szle§ll²t· gombbal, 

¶ a v²z besziv§rg§s§nak ®rz®kel®s®vel. 

2.4 Szoftverfunkci·k r®szletes bemutat§sa 

¶ Vez®rl®si elv ismertet®se 

A Raspberry a hozz§ fejlesztett oper§ci·s rendszert futtatja, rajta Python nyelven ²rt szoftver fut, 

illetve webszerver ă®ló a begyƣjtºtt ®lƉ adatok online mutat§sa c®lj§b·l. 

A robot Python szoftver seg²ts®g®vel tud elƉre-h§tra mozogni, illetve jobbra-balra ®s fel-le fordulni. 

Ezt a programot lehet vez®relni WASD-billentyƣkkel, illetve kontrollerrel. 

¶ Esetleges auton·m funkci·k bemutat§sa 

https://www.hestore.hu/prod_10043833.html
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Auton·m funkci·val jelenleg nincs kibƉv²tve a robot k®pess®geinek list§ja, viszont a fejleszt®si 

tervben szerepel az elkºvetkezendƉ tapasztalatok felhaszn§l§s§val. 

2.5 Szenzorok bemutat§sa 

¶ A roboton haszn§lt szenzorok ismertet®se ®s elhelyez®s¿k 

A robot k¿lºnbºzƉ szenzorokat tartalmaz, melyek kºzºtt van kºtelezƉen alkalmazott, illetve 

szabadon v§lasztott. Az al§bbi szenzorok felhaszn§l§s§val val·sult meg a kºrnyezet ®rz®kel®se ®s a 

biztons§gi funkci·k: 

¶ hƉm®rs®klet ®rz®kelƉ, 

¶ nyom§s ®rz®kelƉ szenzor, 

¶ ultrahangos t§vols§gm®rƉ, 

¶ l®zeres t§vols§gm®rƉ, 

¶ integr§lt ®s USB webkamera, 

¶ v²zsziv§rg§s ®rz®kelƉ szenzor. 

A hƉm®rs®klet ®rz®kel®s®re egy digit§lis integr§lt §ramkºrrel rendelkezƉ szenzort haszn§lunk a 

robot tetej®n, a hossztengellyel p§rhuzamosan (l§sd: a k®sz roboton). 

 

75. §bra HƉm®rƉ (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005006459164363.html 

https://www.aliexpress.com/item/1005006459164363.html
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A nyom§sm®r®sre elƉszºr anal·g szenzort, majd k®sƉbb egy I2C buszos digit§lis szenzort 

®p²tett¿nk be. Az el®rt eredm®nyt ez ut·bbi szenzorral val·s²tottuk meg. A robot burkolat§nak 

ismertet®se sor§n a nyom§sm®rƉ be®p²t®si poz²ci·ja is be lett mutatva. 

 

76. §bra Nyom§sm®rƉ (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005008380977666.html 

A robot maga alatt k®pes m®rni a t§vols§got a mederig (vagy maximum 2m-ig), b§r az is igaz, hogy 

1m-n®l nagyobb t§vols§g eset®n sajnos csºkken a pontoss§ga. 

 

77. §bra Ultrahangos t§vols§gm®rƉ (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005005265736795.html 

A szenzor v²zhatlan, ²gy a robot h§z§n k²v¿l kapott helyet. Ehhez egy speci§lis form§j¼ rºgz²tƉ 

lapot gy§rtottunk 3D nyomtat·val (a k®pen k®k sz²nƣ): 

https://www.aliexpress.com/item/1005008380977666.html
https://www.aliexpress.com/item/1005005265736795.html
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78. §bra Az ultrahangos t§vols§gm®rƉ tart·ja (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

A robot orrb¼r§ja tartalmaz egy l®zeres t§vols§gm®rƉt is, hogy min®l pontosabban tudjuk 

meghat§rozni a robotot kºr¿lvevƉ szabad kºzleked®si ter¿let nagys§g§t. 

 

79. §bra TOF400 l®zeres t§vols§gm®rƉ (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005006160743016.html 

A robot elƉtti ®s alatti t®rrƉl ®lƉk®pet kºzvet²t¿nk a felsz²nre, megkºnny²tve ezzel a v²z alatti 

manƉverez®st. Mivel ®desv²zben mer¿l a dr·nunk, ²gy k®pes l§tni hagyom§nyos kamer§val. 

 

80. §bra Raspberry Pi kamera modul (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

https://www.aliexpress.com/item/1005006160743016.html
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LINK: https://www.hestore.hu/prod_10044632.html 

Kieg®sz²tƉ kamer§val lefel® is tudunk n®zni, mely a v²z alatti dokkol§s pontoss§g§t seg²ti: 

 

81. §bra USB kamera Raspberryhez (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://techfun.hu/termek/usb-kamera-raspberry-hez/ 

Felmer¿lt benn¿nk egy hƉkamera elhelyez®s®nek ºtlete is, mellyel a robot kºrnyezet®ben l§tn§nk, 

ha ember ¼szik p®ld§ul zavaros v²zben, de az §ra miatt egyelƉre elhagytuk. 

2.6 Saj§t tervez®sƣ §ramkºrºk 

A robot ºsszes 3D nyomtatott alkatr®sze az Autodesk Fusion 360-ban k®sz¿lt. Mivel a programnak 

van elektronikai tervezƉ r®sze is, ez®rt adta, hogy itt k®sz¿l el a kapcsol§s, itt lesz megtervezve a 

NYćK is. A nyomtatott §ramkºr fizikai megval·s²t§s§t t§mogat§sk®nt az Eurocircuits Kft. 

(https://www.eurocircuits.hu/) v®gzi az UNEXMIN Georobotics Kft-n kereszt¿l. A kapcsol§si 

rajz ®s a NYćK rajz a m®rete miatt a Mell®kletek kºzºtt l§that·, ellenben a NYćK renderelt k®pe 

itt: 

 

82. §bra Renderelt l§tv§nyk®p a NYćK-r·l (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

https://www.hestore.hu/prod_10044632.html
https://techfun.hu/termek/usb-kamera-raspberry-hez/
https://www.eurocircuits.hu/
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Az®rt dºntºtt¿nk a NYćK kialak²t§sa mellett, mert nagyon sok vezet®k¿nk lenne a robotban, mely 

a kuszas§guk miatt nehez²ten® a szerel®st. Itt kaptak helyet a k¿lºnbºzƉ modulok is: DC-DC step 

down konverter az 5V-os fesz¿lts®g elƉ§ll²t§s§hoz, egy H h²d motor driver modul a mer¿lƉ 

motorhoz, illetve a v²zsziv§rg§s ®rz®kelƉ egys®g. Mindezek mellett a szenzorok Raspberryhez val· 

csatlakoztat§sa is egyszerƣbb volt. A kialak²t§s ®rdekess®ge, hogy siker¿lt a NYćK egy oldal§n (alul) 

megval·s²tani minden huzaloz§st. 

Az al§bbi fot·kon a kºzponti NYćK ºssze§ll²t§sainak f§zisai l§that·k: 

 

83. §bra A NYćK a beforrasztott alkatr®szekkel (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 
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84. §bra A NYćK a kieg®sz²tƉ modulokkal (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

3. Ir§ny²t· kºzpont bemutat§sa 

Egy v²zfelsz²n feletti ir§ny²t· kºzpont felel a robot t§vir§ny²t§s§®rt, mivel jelen §llapot§ban auton·m 

mozg§sra nincs felprogramozva, csak a lehetƉs®gre elƉk®sz²tve. A sz§razfºldºn tºbb eszkºz 

egy¿ttesen alkot egy rendszert. A h§l·zati kapcsolat®rt egy router felel, az ir§ny²t· szoftver egy 

Windows-t futtat· laptopon megy, illetve egy egyedi fejleszt®sƣ, hardveres kontroller eg®sz²ti ki az 

eszkºzparkot. 

3.1 Ir§ny²t· kºzpont sematikus ismertet®se 

¶ Tervezett kin®zet ®s kezelƉszervek bemutat§sa 

A szoftveres ir§ny²t·kºzpontr·l k®sz²tett k®pernyƉfot· a 3. Mell®kletben szerepel, a hardveres 

kontroller l§tv§nyterve a 4. Mell®kletben kapott helyet. A szoftveres ºn§ll·an is mƣkºdƉk®pes, mert 

a laptopon rendelkez®sre §llnak a billentyƣgombok, melyek lenyom§s§val a manƉverez®s 
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kivitelezhetƉ. A hardveres kontroller egy kieg®sz²tƉ elem, mely egy virtu§lis billentyƣzetk®nt ker¿l 

megval·s²t§sra, ²gy nem kell k¿lºn funkci·t megh²vni annak mƣkºdtet®s®hez. 

KezelƉszervek: 

A szoftveres megval·s²t§sn§l kiz§r·lag gombok lenyom§s§val minden funkci· el®rhetƉ. 

A robothoz k®sz¿lt publikus weboldal is, §m itt csak a kamerak®pek ®s a szenzorok m®rt adatai 

l§that·k, innen nem ir§ny²that· a robot egy esetleges manipul§ci· megelƉz®se c®lj§b·l. 

A hardveres kontroller egy r®gi fadoboz, mely a belsej®be kapott egy joystick-ot, 3db gombot ®s 

egy 3 §ll§s¼ billenƉkapcsol·t, illetve a fedel®be egy tablet-et a szoftveres kapcsolat l®trehoz§s§ra. 

 

85. §bra Ipari joystick (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005006217604779.html 

 

86. §bra Motor¿zemm·d v§lt· (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005004027967587.html 

https://www.aliexpress.com/item/1005006217604779.html
https://www.aliexpress.com/item/1005004027967587.html
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87. §bra Emelked®s-s¿llyed®s kapcsol·ja (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005006943460057.html 

A rendszer kapott egy v®szle§ll²t· gombot is az elƉ²r§soknak megfelelƉen, mely USB-s, ®s egy elƉre 

programozhat· billentyƣle¿t®st (0) k¿ld a gazdasz§m²t·g®pnek: 

  

88. §bra K¿lsƉ v®szle§ll²t· gomb (forr§s: a k®p alatti beszerz®si hivatkoz§sr·l) 

LINK: https://www.aliexpress.com/item/1005007216047082.html 

 

89. §bra Az egyedi kontroller k²v¿lrƉl (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

https://www.aliexpress.com/item/1005006943460057.html
https://www.aliexpress.com/item/1005007216047082.html
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Ir§ny²t§s: 

Szoftveresen a W-A-S-D gombok az ir§nyokra, Q-E gombok az emelked®s-s¿llyed®s, a motor 

sebess®gfokozatainak v§lt§s§ra az 1-es, az ¿zemm·dok pedig a 2-es gombok kaptak szerepet. Egy 

v®szle§ll²t· is be®p²t®sre ker¿lt, mely a 0 lenyom§s§ra aktiv§l·dik. Hardveresen: joystick az 

ir§nyokra, billenƉkapcsol· az emelked®s-s¿llyed®s, gombok a motor ¿zemm·dokhoz. 

A billentyƣle¿t®sek imit§l§s§ra egy eg®szen egyszerƣ megold§st alkalmaztunk: egy noname USB-s 

billentyƣzetbƉl kiszerelt¿k az elektronik§t. Pr·b§lgat§sos m·dszerrel meghat§roztuk, hogy mely 

csatlakoz§si pontokra kell bekºtni a joystick-ot ®s a kapcsol·kat ahhoz, hogy az ir§ny²t§s 

billentyƣle¿t®seknek feleljen meg. 

Az al§bbi §br§n a billentyƣzetbƉl kiszerelt elektronika l§that·: 

 

90. §bra USB-s billentyƣzet elektronik§ja (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

 

91. §bra Az egyedi kontroller kinyitva (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 
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3.2 Kommunik§ci· ismertet®se 

¶ Robot ®s ir§ny²t· kºzpont kºzºtti adatkapcsolat 

Hardveres oldalr·l: 

A robot v®g®ben egy SD20 t²pus¼ 10 p·lus¼ v²zhatlan, ipari csatlakoz·t helyezt¿nk el, amin 

kereszt¿l UTP k§bellel biztos²tjuk a kommunik§ci·t a Raspberry ®s az ir§ny²t· PC kºzºtt, egy 

router kºzbeiktat§s§val. Az UTP k§bel 8 eres, a csatlakoz·b·l m®gis 10 p·lus¼t v§lasztottunk. 

Ennek oka, hogy a plusz k®t ®rintkezƉt a dug·ban ºsszeforrasztottuk, az aljzatban pedig az akkuƉr 

megszak²tott t§pvezet®keit kºtºtt¿k r§. Ċgy nemcsak haszn§lat kºzben, hanem kikapcsolt 

§llapotban is megbizonyosodhatunk az akku tºltºtts®g®rƉl azzal, hogy csatlakoztatjuk a 

kommunik§ci·s k§belt. 

A vezet®kes h§l·zat stabilit§sa biztos²t®k arra, hogy am²g nem s®r¿l az adatk§bel, addig §lland· ®s 

megb²zhat· adat§raml§s val·sul meg az eszkºzºk kºzºtt. 

Szoftveres oldalr·l: 

A robot ®s az ir§ny²t· kºzpont kºzºtt SSH adatkapcsolat zajlik, ami seg²ts®g®vel t§volr·l el tudjuk 

ind²tani azt a szoftvert, amivel vez®relni fogjuk a robotot. 

A kialak²tott rendszer ®rdekess®ge, hogy notebook helyett ipari tabletet haszn§lva csºkkenthetƉk a 

k¿lsƉ eszkºzºk sz§ma. A tablet r®sz®re a kontroller fedel®ben lett k®nyelmes hely. 

¶ Alkalmazott kommunik§ci·s protokoll 

Az SSH (Secure Shell) egy h§l·zati protokoll, amely biztons§gos kommunik§ci·s csatorn§t hoz 

l®tre k®t sz§m²t·g®p kºzºtt (jelen esetben a sz§m²t·g®p ®s a robot kºzºtt). Ez lehetƉv® teszi a t§voli 

el®r®st ®s a f§jlok biztons§gos §tvitel®t egy titkos²tott kapcsolaton kereszt¿l. (Sybell Hosting, 2019) 

SSH kapcsolaton kereszt¿l nemcsak az ir§ny²t§st val·s²tottuk meg, hanem a folyamatos fejleszt®s 

sor§n az ®ppen m·dos²tott f§jlokat is fel tudtuk m§solni a Raspberry Pi t§rol·j§ra, hogy kºzvetlen¿l 

rajta futhasson minden. A tapasztalatok azt mondj§k, hogy j· v§laszt§s volt, a jelenlegi tud§sunkkal 

a kommunik§ci· ny¼jtotta elƉnyºket maxim§lisan ki tudtuk haszn§lni. 
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¶ Kºzºlt adatok felsorol§sa 

SSH-n kereszt¿l kºzvet²tj¿k egy publikus weboldalra a kamer§k k®p®t ®s a v²zben m®rt adatokat, 

melyek a hƉm®rs®klet, a nyom§s ®s a t§vols§g elƉre ®s lefel®. 

A mell®kletek kºzºtt l§thatunk egy k®pernyƉk®pet arr·l, hogy milyen el® adatokat kºzvet²t a robot 

az ir§ny²t· szoftver (®s term®szetesen a robotot ir§ny²t· szem®ly) r®sz®re. 

4. ¥sszegz®s 

£rdekes kih²v§ssal szembes¿lt¿nk, mikor jelentkezt¿nk erre a versenyre. Tetszett, hogy nagyon ¼j 

dolgokkal foglalkozhatunk, egy teljesen m§s ter¿letet ismerhet¿nk meg ezzel a projekttel. Kor§bban 

m®g nem haszn§ltunk 3D nyomtat·t, nem volt tapasztalatunk 3D tervezƉ szoftverben val· 

rajzol§sban, de egyes f®mmegmunk§l§si feladatok is az ¼jdons§g kºr®be tartoznak. Nem besz®lve 

az elektronikai munk§kr·l: §ramkºr tervez®s, szimul§tor haszn§lata, sok-sok forraszt§s. 

Az indul§s mindj§rt egy nagy k®rd®ssel kezdƉdºtt: milyen legyen a robot? Szerencs®re mentoraink 

hatalmas seg²ts®ggel t§mogattak a projekt folyam§n v®gig, a LEGO-b·l ®p²tett t§vir§ny²t·s 

tengeralattj§r·t is egyik¿k javasolta alapºtletk®nt. Sok idƉt kellett ford²tanunk brain storming-ra, 

eszm®letlen mennyis®gƣ k®rd®st kaptunk a mentorainkt·l a megval·s²t§s mik®ntj®rƉl. A sok 

k²s®rletez®s amellett, hogy ®rdekes volt, sz§mtalan tapasztalatot hozott. Megismert¿k az 

inform§ci·gyƣjt®s eme m·dj§t is. Amellett, hogy szoftverfejlesztƉnek tanulunk, rengeteg kih²v§st 

adott a programoz§s is, mert eddig tºbbnyire webfejleszt®s volt a feladatunk, itt viszont hardverrel 

kellett kommunik§lni. Olyan probl®m§kba cseppent¿nk, aminek a l®tez®se is meglepett. 

A probl®ma felismer®se ®s megold§sa ¼j szintre emelte a k®pess®geink. Kiny²lt elƉtt¿nk a vil§g. 

Tetszik, hogy a leendƉ szakm§nkon bel¿l sokkal tºbb t®m§hoz tudunk hozz§sz·lni. Gyakran 

b¿tykºlj¿k a motorunk, de itt m®g forg§csoltunk is f®met ®s mƣanyagot is. £s tudunk m§r 

forrasztani is. Ez j·l jºn majd a motorszerel®sn®l, de egyre jobban foglalkoztat a gondolat, hogy 

milyen projektben tudn§nk a jºvƉben kamatoztatni mindazt, amit itt megtanulni. 
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Mell®kletek 

 

92. §bra Kapcsol§si rajz (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 



 

52 

 
93. §bra NYćK rajz (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

 

94. §bra Be¿ltet®si rajz (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 
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95. §bra Az ir§ny²t·pult k®pernyƉk®pe (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

 

96. §bra A hardveres kontroller rajza (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 
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97. §bra Az ºssze§ll²tott robot rajza (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 

 

98. §bra A robot elektronik§ja be®p²tve (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 
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99. §bra Az utols· teszt elƉtt a robot (forr§s: saj§t k®sz²t®s) 
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1. Koncepci· rºvid ismertet®se 

 
1. §bra: A tengeralattj§r· 3D modellje. 

A projekt c®lja egy t§vvez®relhetƉ dr·n tengeralattj§r· megalkot§sa. A v§z v²zvezet®k elemeken, 

az ir§ny²t§stechnika Arduino platformon, a kommunik§ci· RS485-ºs szabv§nyon ®s k²s®rleti 

t§vvez®rl®si m·dokon alapul. 

A koncepcion§lis f§zisban a c®l az egyszerƣ, de megb²zhat· ®p²thetƉs®g volt, hogy maguk az 

®p²tƉanyagok biztos²ts§k a sz¿ks®ges v²zhatlans§got ®s szerkezeti szil§rds§got, ez®rt kis m®retƣ 

v²zvezet®k elemekbƉl §ll· haj·ban gondolkodtunk. 

Az ir§ny²t§stechnik§hoz hagyom§nyos, m§r bev§lt elemekre t§maszkodtunk. A vez®rl®shez az 

Arduino platformot v§lasztottuk. A t§vir§ny²t§s megold§s§ra k®t elk®pzel®s sz¿letett. A vezet®kes 

RS485 kommunik§ci· csavart ®rp§ras §rny®kolt UTP k§belen. 

A meghajt§st a verseny ®p²tƉk®szlet®nek motorjaira ®s motorvez®rlƉire alapoztuk. 4 motoros 

koncepci·t k®pzelt¿nk el, elƉre, h§tra, fel-le mozg§s, jobbra, balra kanyarod§s k®pess®g®vel. 

Ezen gondolatok ment®n sz¿letett meg a koncepci·. 

¶ A koncepci· megv§laszt§s§nak okai 

o V²zvezet®k elemek: ErƉs, v²zz§r· modul§ris, bonthat· strukt¼ra. 
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o Arduino platform: Ismert, megb²zhat·, kºnnyen bƉv²thetƉ, kºnnyen m·dos²that· ®s 

fejleszthetƉ. PWM vez®rl®shez ®s soros kommunik§ci·hoz ide§lis. Jelfeldolgoz§shoz 

k®nyelmes platform. 

o RS485 + CAT 6 UTP: Az RS485 szabv§ny A-B k¿lºnbs®g alap¼, csavart ®rp§rral, kºzºs 

fºlddel ®s §rny®kolt vezet®kkel megb²zhat· hossz¼t§v¼ kommunik§ci·t biztos²t. Egyszerƣ, 

k®sz megold§s. 

¶ A koncepci· alapj§ul szolg§l· robot(ok) bemutat§sa 

o Interneten tal§lhat· robot projektek megtekint®se ut§n hat§roztuk meg a fentebb ismertetett 

alapelveket ®s koncepci·kat. 

1.1 A robot ®s vez®rl®s ismertet®se 

 

2. §bra: A tengeralattj§r· 3D robbantott elvi szerkezeti §br§ja. 

¶ Blokkdiagram: a robot ®s az ir§ny²t· rendszer fƉ r®szeinek bemutat§sa. 

o A robot fel®p²t®se robbantott §br§n: 
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3. §bra: A tengeralattj§r· 3D r®szletes robbantott szerkezeti §br§ja a behelyezett vez®rlƉt§lc§val. 

o A vez®rlƉt§lca: 

 

4. §bra: A kih¼zott vez®rlƉt§lca szerkezeti 3D modellje. 


