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1. Bevezetés

Motivacio, hogy a robotot megépitsilk onnan jott, mivel egyikiink
nagyapaja a Jugoszlav polgarhaboruban vett részt, és a kés6bbi bombazasokat
is latta, és elmesélte, hogy milyen nehéz a tormelékek kozott akarmit
megtaldlni. Reméljik ez a mi projektiink professziondlis megoldasa
megmenthette volna sok ember életét! A robotot azért terveztiik igy, mert a
pokok mozgékonyak, stabilak és egyszerti felépitéstiek.

1. abra: Pokrobotunk

2. Probléma megoldasanak menete

Eztarobotot 3 dimenziés Wanhao D6 duplikator nyomtatéval nyomtattuk
ki PLA anyagbol. Azért valasztottuk a PLA anyagot mivel ipari melléktermék,
valamint megujulé nyersanyagokbdl is el6allithaté. PLA a természetben relativ
gyorsan lebomlik megfeleld kortlmények kozott. A Pokrobot nevet arrél
kapta, hogy labai harom {6 részbél allnak, igaz egy igazi péknak nyolc ldba van,
és a mi robotunknak csak négy, de kinézete pékformat 6lt, ahogyan az 1. abran
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is latszik. Most mar megvan a pékunk, az iranyitasat egy DJI Tello drén,
valamint egy kozponti szamitégép végzi. A drénban jelen van egy 2MP-es
kamera, amely errdl a tereprdl fényképet készit és Wi-Fi-n keresztiil ezt a jpg
fajlt elkiildi a rendszer “agyanak”, a szamitégépnek. Mi Bluetoothon hozza
vagyunk a robothoz csatlakoztatva. A drén elkiildi a képet, amit egy Python
program fogad, és egy bindris matrixot general bel6le. Ez a program, ezt a
matrixot, egy C# programba helyezi at, amely grafelmélet segitségével
megkeresi a legrovidebb utat az (1,1) koordinatatél az (n, m) koordinataig.
Mikor kigenerdlja ezt az utat, a “W”, “A”, “S”, “D”, “Q”, “E” billenty{iknek
parancsokat ad, és ezeket a Bluetooth modul segitségével elkiildi a
robotunknak, amely aztdn vakon koveti a feladatokat. Ezt a folyamatot a 2.
abran vizualizaljuk.
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2. dbra: Vizuadlis magyarazat a miikodési elvrol

Mivel a mélységérzékel6-kamerdhoz nem tudunk hozzaférni, mert a gyartéd
nem tdmogatja azt, hogy barmit is tegyiink vele, igy mélységet nem tudunk
normalisan mérni, ezért Kkicsit nehezebb a terepet megjarnia, de
megvaldsithato. Elhelyeziink egy tikrot a f6kamera elé, és egy képzeletbeli
haromszoget csindlunk. A haromszog harom csucsa a drén, a robot, és a
legutols6 pont, amelyet a fékamera érzékel. Szogfiiggvények segitségével
meghatarozzuk a robot poziciéjat a dronhoz képest, valamint a végpont és a
drén kozotti tavolsagot. Ezt a kett6t Osszeadva megkapjuk egy bizonyos
egységben ezt az oldalt. Ezt kés6bb atalakitjuk poéklépésbe, amellyel
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megkaptuk, hogy mennyi ideig kell neki ezt megcsinalni, és hogy koriilbeliil
mennyi lépést kell neki megtenni ahhoz, hogy a jelenlegi végpontig elérjen.

3. Elért eredmények

Munkankat elkezdtiik lassan fél esztendeje, tobb verzidjat készitettiik el.
Egymasra épitettiik a fejlesztéseket. Az els6 verzi6 volt szadmunkra a
legnehezebb, mivel rengeteget kellet kisérletezni a labak helyes mozgatasaval
és pozicionaldsaval, és csak sétalni tudott. Masodik verzionk két infravoros-
fényérzékel6 segitségével kovetett egy fekete csikkal kijelolt utvonalat. Most
harmadik verziét allitjuk szemiik elé. Itt a megoldhatatlan probléma tarult
elénk, amit még az internet sem tudott megvalaszolni. Szégyenlem bevallani,
hogy csak a forditoprogram nem megfelel6 verzié volt, Python 2.7 helyett
Python 3.5-06s volt.

Mivel a projekt korabban el6adhaté allapotba keriilt, mint gondoltuk, ezért
ugy dontottiik, versenyeztetjiik a Neumann informatika versenyen. Tovabb
jutottunk a nemzetkozi dontére, Szekszardra.
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