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1. Bevezetés

A koronavirus-jdirvany megvaltoztatta mindennapjainkat. Az oltasnak
koszonhet6en részben mar visszatért életiink a megszokott mederbe, azonban
a virus, és ezaltal a maszkviselés tovabbra is veliink maradt. Sokan nem vettél
fel a harmadik oltast, vagy egyaltalan nem olttattdk be magukat, igy Ok
tovabbra is veszélyben vannak. A maszkviselési szabalyok intézményenként
eltéréek, azonban ha kotelezé is maszkot hasznalni, ennek betartasat nehéz
ellendrizni. Ha belépéskor maszkot visel az illet6, nem jelenti, hogy néhany
perc mulva nem valik meg t6le, igy az intézményi tartézkodas soran is sziikkség
van az ellendérzésre. Ez azonban hatalmas emberi eréforrast igényelne, és
terhet réna az iskola alkalmazottjaira, akik igy nem tudnak egyéb feladataikat
ellatni.

A projekt ezt a problémat hivatott megoldani: egy robotot hoztunk
létre, ami 6ndlléan képes kozlekedni az iskola folyoséin, ellenérzi, hogy az
illet6 hord-e maszkot, és ha nem, akkor figyelmezteti a szabalyok betartasara.

2. Probléma megoldasanak menete

Projektiink célja egy egyszerl, felhasznalobarat, konnyen kezelhetd, és
koltséghatékony eszkéz megalkotasa volt. Az egyszeriliség érdekében
felhasznaltunk kész eszkozoket, de készitettiink sajat alkatrészeket is a
robothoz.

2.1. Hardveres felépités

A robot miikodése két f6 vonalon éplil fel: az egyik, hogy ellendrizziik a maszk
meglétét, és annak hidnya esetén figyelmeztetjiik az érintettet, a masik pedig a
robot automatikus kozlekedése. A maszkellendérzés viszonylag konnyen
megoldhaté: szlikség van egy kamerara, és egy miniszamit6gépre. Kameraként
egy mar nem hasznalhat6 laptop webkamerajat hasznaltuk, USB-n keresztiil
csatlakoztattuk a miniszamitégéphez. A miniszamitégép pedig egy Raspberry
Pi 3-as, Raspbian Lite operacids rendszerrel. A mozgaté6 elektronikat pedig a
Makeblock mBot adja, mely az ultrasonic szenzora segitségével tajékozédik. A
két épitéelem sziikség esetén képes soros kapcsolaton keresztiil
kommunikalni. Az eszk6éz aramellatasdért egy erre a célra 0Osszedllitott
kétcellas litium-ion akkupakk felel.
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2. abra: A robot prototipusa
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2.2. Szoftveres felépités

A robot mozgasaért felel6s mBot eszkdzon egy, a nyilt forraskéda gyari
firmware alapjan ir6dott sajat firmware fut, mely az Arduino IDE segitségével
készilt. Ez a firmware olyan modositasokat tartalmaz, mely optimalizdlja a
miikodést az ellatott feladathoz. A maszkviselés felismerését és az arra torténé
reakciot végz6 Raspberry Pi 3 a Raspbian operacios rendszert futtatja, melyen
az altalunk irt kod fut. A kéd Python nyelvben irédott, de az automatizaciéhoz
bash scripteket is haszndltunk. A kéd megirdsakor nyilt forraskédua
konyvtarakat is felhasznaltunk, ezek pontos listdja megtaldlhaté a Github
tarolonkon, mely az alabbi linken keresztiil érhet6 el:
https://github.com/tcgmilan/mbot-mask-detection

A maszkellendrzést gépi tanulas, mesterséges intelligencia
segitéségével oldottuk meg (TensorFlow).

2.3. Miikodés a gyakorlatban

A robot o6nalléan kozlekedik a folyosén, és pasztdzza az ott tartézkodo
személyeket. Amint észreveszi, hogy valaki nem hordja a maszkot,
hangjelzéssel (text-to-speech megoldas hasznalataval) széban figyelmezteti az
illet6t a szabalyok betartasara. A hangjelzések egy el6re definialt listabol
valasztédnak ki, minden figyelmeztetés szovegét véletlenszerlien valasztja
meg a késziilék. Az anomalidk elkeriilésének érdekében a maszkellen6rzés
némi késleltetéssel torténik, igy elkeriilhetd, hogy végtelen ciklusba keriiljon,
és ,beakadjon a robot lemeze”. Fejlesztési célunk, hogy valamely médon a
maszkot hordoékkal is interakcidba 1épjlink, és pozitiv megerésitést adjunk
szamukra cselekedetiik helyességét dijazva. Ezt példaul egy egyenként
cimezhetd LED-ekbdl allé6 matrixbdl kirajzolt szmajlival vinnénk véghez.

2.4. Kihivasok

Fontos volt, hogy a projektet igy valésitsuk meg, hogy az ne titk6zzén a GDPR-
ral. Mivel kameras megoldasrol beszéliink, ez szadmos adatvédelmi kérdést
felvet, és az eszkoz hasznalatat megneheziti, korlatozza, hogyha adatvédelmi
aggalyok adddnak vele kapcsolatban. Eppen ezért nem gyfjtiink személyes
adatokat, a maszkellen6rzés sordn kép nem Kkeriil rogzitésre. A robot nem
szankcionalja a maszkot nem viseld illet6t, csupan figyelmezteti, ezzel novelve
a komfort és biztonsagérzetet. Eles hasznalat esetén eleinte minden bizonnyal
meglepd, és a gyerekek szamdara érdekes lesz az eszkdz. Ez felveti annak a
kockazatat, hogy a ,tesztelésiik” sordn megvalnak a maszktél, illetve az
arcukhoz érnek fertétlenités nélkil, azonban a kezdeti izgatottsagot kovet6en
varhat6an hozzaszoknak majd.

3. Elért eredmények

A munka oroszlanrészével elkésziltiink: a maszkdetektalas, és az arra adott
reakcié miikodik, illetve a robot képes 6nalléan kozlekedni. A tesztek soran a
maszkviselés érzékelésével nem voltak gondok, ezt azonban a fényviszonyok
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és a kamera elhelyezkedése befolyasolhatja, ezzel kapcsolatosan vannak még
hatra tesztek. Eles kornyezetben még nem tudtuk tesztelni, de amint ez
megtorténik, az ebbdl szadrmaz6 tapasztalatok alapjan szeretnénk még
fejleszteni az eszkozt. A palyami jelenleg nem rendelkezik kiilsé burkolattal,
igy az informatikat kedvel6k szamara érdekesebb megjelenést biztosit, a
végleges késziiléknek azonban szeretnénk egy kiils6 boritast, mely nagyobb
biztonsagot és baratsagosabb megjelenést eredményez
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