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Bevezetés

Mindig is érdekbdtem a robotok irant, igy nem volt kérdéses, hoglyen témat
valasszak. Amikor elkezdtem anyagotifgni a szakdolgozatomhoz és jobban elmélyilltem
benne, akkor dobbentem ra, hogy mennyire fellletegreteim vannak a robotika terén.
Tudni lehet, hogy ez a téma elég széles skalan gndearabbi tanulmanyaim soran inkabb
hal6zatokkal foglalkoztam, igy sikerilt egy szamameagyon érdekes feladatot kitalalni. A
dolgozat végére fel szeretnék épiteni egy kapasokdy eszktz és kesdg kozott, hogy
egymassal mindig tudjanak kommunikalni. Egy infocméserét kell elképzelni ahol a robot
adatokat, a felhasznal6 pedig parancsokat kuld.

Ha robotrél van sz6, mindenkinek mas-mas juthaéleszmert rendkivil sokoldalu
mechanizmus, szinte barmit el lehet végeztetni, vielddnb6sd feladatokat old meg attol
fuggéen, hogy mire programoztak. A szlav ,robota” szobx@d, jelentése szolgasag, munka.
Tobb definicid leirja mi is valdjadban, taldn a legmsabb:

,Ujraprogramozhatd, tobbfunkcios manipulator anyggo eszkdzok, részegységek
mozgatasara, megvaltoztatdsara programozott mdgdulaegitségével kulonféle feladatok
elvégzése érdekében.” (Robot Institute of Amen&80)

Emellett hozzavehetjik még a kovetéket: 6nmikdds eszkdz, mely ember formaju
vagy olyan feladatokat hajt végre, melyeket emigfrimevezink. ,Ef és intelligencia
egylittese, ahol a Mitalalkozik a valés vilaggal”. Létezik helyhez ktités mobil robot,
melyeknek a feladat elvégzéséhez helyvaltoztat@sraziksége.

A munkat az ember iranyitdsa alatt, ezzel fellgyehzt, vagy Onalldan is végezheti.
Altalaban ott keriilnek hasznalatra, ahol az emélenjéte veszélyes, de az olyan feladatokat
is elvégzik, amit human &vel nem lehet megvaldsitani, példauliaben végzendl munka,

de ha a Fo6ldon maradunk, akkor a nagy pontossdgdatekhoz szinte nélkilozhetetlen a
robotok jelenléte.

Sokaknal, &t szinte minden haztartadsban van robot, de ezekkaserhetk 6ssze az
automatakkal, amik programozhatoak és rendelkeneékebkkel, de hianyzik az irhato,

olvashaté memoaria, az adaptacios és a tanulassg&ége

! mesterséges intelligencia



Felhasznalasi tertletek [5]:

o Urkutatas
»  Urszondak
= Leszallb egységek

= Mobil bolygokutatd egységek

o0 Ipari robotok
=  QOsszeszersl

= Hegeszt
= Szereb
= Fesb

» Megmunkalo

=  Karbantart6

o Katasztrofaelharité robotok
=  Ti{zoltd robotok

» Felderit robotok (vegyi vagy sugar szennyezet tertleten)

o Katonai Robotok

= Akna felkutatd, megsemmisitobotok

Robotok alkalmazasi tulajdonsagai (az 1ISO 9283jagp
Alkalmazhatok a csuklok szama és tipusa, munkédkjeaés nagysaga, mechanikai merevség
€s engedékenység, abszolut és ismétlesi pontossaximalis terhelés, sebesség

programozasi tulajdonsagok, energiaigény és fizikéxiet szerint.

A felsoroltak kozlil a ké&bbiekben szeretnék egy altalanos 6sszefoglalast anpari,

haditechnikai és alrben munkalkodoé robotokral.



Robot részei

Robot haromd része:
= Mechanikai rendszer
=  Szenzoros rendszer

» [ranyitérendszer

Mechanikai rendszer, az akciot megvalésito résazsrd
= Helyvaltoztatd berendezés, mozgas a kérnyezetben
= Manipulaciés berendezés, kornyezetbeli objektumbkkaaldoperalas

(mechanika, anyagtudomany, beavatkozo szervek)

Szenzoros rendszer, az érzékelést megvaldsitozemds
» Belsiallapot, mechanikai rendszer allapota
= Kdulséallapot, kdrnyezet allapota  (anyagtudomany, jetigdzas,

adatfeldolgozas, informacio-visszakereseés)

Iranyitorendszer, az akcio és az érzékelés koptidaat
= Dontés egy adott akciorol a mechanikai rendszex k8rnyezet altal jelentett
korlatozasokat figyelembe véve (kibernetika, meastges intelligencia,

szakérdi rendszerek, szabalyozaselmélet)

Ipari robotok

»,Az ipari robot univerzalisan A&llithatd tobbtengélynozgd automata, amelynek
mozgas egymasutanisaga (utak és szogek) szabadoechanikus beavatkozas nélkul —
programozhaté é€s adott esetben szenzorral vezetetifogéval, szerszammal vagy mas

gyartoeszkozzel felszerelldetinyagkezelési és technoldgiai feladatra felhdsat@ [2].



Ipari robotokndl célszéra mar megléy ipari komponensek 6sszeintegraldsabdl épitkezni,
mivel a robotgyartd és automatizalasra szakosammjekkel nem lehet felvenni a versenyt,
egyedi hardvereldd nem éri meg felépiteni a rendszert kivéve, haj&ifetten erre van igény.
igy fejlesztésre csak kismériékoltséget kell forditani, az eszkdz megbizhatdspgdig az
ipari eszkdzoket gyarté cég garantalja.

Mobil robot esetében szikséges a nagy sebésségeték nélkili haldzati
kommunikacidkialakitasa. Illyenkor a robotok rendelkeznek a raksjf ipari kialakitasu
WLAN alapu vezeték nélkuli kommunikacios eszkézdkKermeészetesen ez minden, nem
fix helyzeti robotnal érvényes és alkalmazhat6. llyen esetekbmszor egy WLAN
hozzaférési ponttal nem valdsithatd meg a sziksigéket lefedése, igy a WLAN AP-ket
cellaszetien kell elrendezni. Az AP valtasnal egy Roomingveietet megy végbe és a

kommunikacio rovid idre megszakad. Az ipari WLAN eszkdzok ezt gyorsabbépesek

végrehajtani.
Ipar1 manipulatorok Ipari robotok
Programozhato Teleoperacios Pont-szakasz (PS)| | | Intelligens (SC)
manipulator manipulator vezérlés robotok

Szervorobot (CP)
palyavezerlés

1. &bra. Robotok csoportositasa iranyitasuk szerint



Ipari manipulatorok (,buta” vezérlés és kevés szabdsag)

Programozhat6 manipulator:

Megfogo szerkezettel van felszerelve, egyi$zés fix programjaval a vezeérlés egyetlen
mozgasciklus végrehajtasara alkalmas, példaul pagkmsan nikddé és a huzalozott
logikéra épld vezérlések. Programozasuk kényelmetlen.

Teleoperacios manipulator:
Itt kézi iranyitasrol beszélink, melynek taviraaght rudazattal, vagy joystick rendszer
erdatvitellel végzik. Ott vetik be, ahol a munkatéreamber szaméra veszélyes. A kéZétja

a munkateret, egy figy&hblakkal ellatott elvalasztott részben dolgozik.

Ipari robotok (,,0kos” vezérlés és szabadon programphato)

Pont-szakaszvezérldsrobot:
A célpontok adva vannak, a robot pélyait, annalédiéése hatdrozza meg. A poziciét
koordinatdk szerint helyzetérzékeléssel szamitjakPkC szinten vezérelh&t A robotkéz

helyzetét csak kevés pontban definiélja.

Palyavezérlési, vagy szervorobot:
Palydjat egy program hatdrozza meg, koordinatankéiin atméével rendelkezik. A

robotfunkciok és pélyak szamjegyesen programozh@6IC tipusu vezés).

Intelligens robot:

Szenzorokkal tajékozadik, palyavezérlést hasznéla@gas szinten programozott.



Robotok a harcme®n

Piléta nélkili repul 6 szerkezetek

Egyes szakemberek szerint, a XX. szazadi haborukbpitotaké volt adszerep, de lehet,
hogy a XXI. szazad mar a piléta nélkili és robatitégépeké lesz.

A jové légi kdzelharcai folyhatnak majd ember és embsetleg ember és robot, talan robot
és robot kozott.

A piléta nélkili repibgép (Unmanned Aerial Vehicle - UA), elsisorban katonai
feladatokra alkalmazott refidszkdz, amely valamilyen ©6n- vagy tavirAnyitassad,
leggyakrabban a kétkombinaciojaval rendelkezik, ezért fedélzetén samcszikség pilotara.
,Olyan repub szerkezetek, amelyeknek a letibgn tortéd vezetése (iranyitdsa) az ember

altal kbzvetve - az iranyitasra szolgalo berendeegftségével - torténik” [3].

Ennél a fogalomnal valamivel részletesebb az USAlelféi Minisztériuma altal hasznalt
meghatarozas, mely szerint az UAV hajtmel rendelkeé légi jarmi, mely nem hordoz

kezebt a fedélzetén, emelkedéséhez aerodinamikékeerhasznal, repilését 6n-, vagy
tavvezeérléssel valésitia meg, tobbszér felhaszt@lhbaldlos, vagy nem halalos terhet

hordozhat.

Az UAV-k koncepcioja élszor az amerikai polgarhaboru idején mertilt fel,efkor még
.csak” légballonokkal szallitott robban6anyagok kategével probaltdk megsemmisiteni a
masik fél bszer raktarait. A japanok gyujtébombakat szallitélldnokat juttattak az
ellenséges teriletek folé. Kénnglképzelni, hogy ezek gyakorlati megvaldsitasa melntul
hatékony, az egyre valtozé légmozgasok és egyatesaeti fenyegetésekkel szemben. A mai
UAV-n lévé szenzorok mar barmilyendgrasi korilménynél alkalmazhatoéak, fuggetlentl a
természeti adottsagoktol.

2 Katonai lexikon 457. oldal



A piléta jelenléte nélkil 30-40%-o0s sulycstkkenése® el, hiszen nem kell katapult és a
hozzéa tartozé jarulékai, valamint a pilota koré lepi&delmi rendszerre sincs szikseég.
Valamennyi vezé#l egysége ott van, ahol a piléta Ulne, igy a szereélgianyanak minden

elényét kihasznalja.

Az els, rendszerbe Allitott robotred@ép a német V-1 volt, mely a mai robotreéjpek
szinte minden ismerigegyével rendelkezett: sugarhajtdmhengeres torzs, egyenes
szarnyak, a célra vezérlést pedig tehetetlensémnyitdrendszer végezte. E$orban

szarazfoldél inditotték, de létezett levéhol és tengei indithato fegyver is.

A robotrepubgépek és konstrukcidik folyamatos fejlesztésen raknnkeresztil,
hatotavolsaguk novelése, és letlegn tarthatosaguk érdekében. A katonai alkalmazasuk

mellett, fontos szerepet jatszanak a polgéri étretbemint példaul:

» Mezégazdasag

= Kornyezetvédelem, meteorologia
» Foldtani és tengerfenék kutatasok
= Hatalrség, partirség

=  Telekommunikéacio, hiradas

» Thzszerészeti felderités

= Légqi, foldi forgalomiranyitas

Olyan feladatokra alkalmazzak ezeket az eszkoz@keglyek tul veszélyesek ahhoz, hogy
emberek életét kockaztassak, vagy tul sokaig egsetlbb napig is) eltart egy kildetés, igy
csak tobb piléta lenne képes teljesiteni. llyen etddrités, medfigyelés, tlizérsédizt
helyesbitése, célmegjeldlés iranyitott fegyverekmattiotechnikai atjatszas, radidelektronikai
zavaras és ceélrefigép feladatkorok.

Lehet passziv feldetitvagy felfegyverzett tamado eszkdz, ami egy haépngl komoly

elonyt jelent.
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2. bra. A Kettering Bug pil6ta nélkuili

repubbgép 1930-as évek

A mai UAV-k beprogramozasuk utan altalaban teljgdeinanyitasuak, tudjak mi a feladatuk,
képesek ondlléan felszallni, a kildetést teljesitenleszallas utan visszatérni a megadott
helyre.

A vadaszgeépekt atvették a fegyver nélkili feldeditszerepét, mert sokkal kevesebb
fegyvert vihettek magukkal, de ez nagyobb sebéskget is jelentett egy ellenséges géppel
szemben. Gyorsasaguk miatt, a felderitésnél negkélték az alcizott célpontokat, ezt mas
muszaki csoddk mellett a szintetikus képalkoté radakiiszobolték ki, melynek kamerai
rossz idben, kevés fénynél, de meg aikein is atlatnak.

Napjaink egyik korszérlégi jarmive a Predator nevet kapta. 2001. szeptember 11-e
Ota feladata a terroristak felkutatdsa, megfigyelé& hegyvidéki terlleteken megbuvé
terrositak barlangokban élnek és igy nehezen fighas célpontokat jelentenek a hadvezetés
szamara. A Predator a céltargy azonositasabamiéé&réstben precizids l1ézeres célmedjeldl
berendezést haszndl, igy a taktikai vadaszgépviezened fegyvert juttathat a céltargyra

nem kell cirkalnia.

11



3. abra. Predator

Az (j csalad az UCAV (Unmanned Combat Aerial Vehlicitt mar nincs szikség a
tavirdnyito pildtara. Ezeket a kezdet@kiagy tuléb képesséfyfegyverhordozdnak tervezték,
igy a korszdr komputertechnika révén lényegesen fejlettebb, nainfPredatortipusu
eszk6zok. A gép az ellenséges tamadast oOnall6 médelartverrel kerlli ki, ezért
fluggetlenebb és jobb tutl mint mas piléta nélkili gépek. Egy UCAVeljesen
automatikusan Gkodik, harckdzben figyeli a hadmveleti terlletet és a helyzetnek
megfeleben modositia az eredeti feladatkort. Akar 20-30eGis képesek, ami egy
vadaszgépnél a legjobb pilétaval is maximum 8-9esz@ravitacios terhelés lehet, emiatt az
UCAV olyan marbvereket tud végrehajtani, ami egy ember altal \@rzatplbeszkozzel

lehetetlen lenne.
Olyan esetek is vannak, mikor mar nem csak a taEzissnmunikalnak, hanem egymas
kozott is cserélhetnek informaciot, reagalhatnakaaci kornyezetre és valtoztathatnak a

célokon, illetve ezt egyenkeént is megtehetik.

Attol fuggéen, hogy milyen feladatot latnak el kétféle csoparsorolhatok, nem halélos
(non-lethal) és halalos (lethal). Nem halalos UA¥Xdpesek a terepen elhelyezett kilorthoz

12



tipust aknak felderitésére, adatok atjatszasarménhbdz pusztitdé eszkdézok szamara cél
(infra) megjeldlésre.

Feladatcsoportok
= hirszerzés, felderités, megfigyelés, harafri€rfelmérés
» elektronikai hadviselés
» az ellenséges légvédelem elnyomasa
= 4llo célok tamadasa
* mozgo célok tAmadésa
» ballisztikus rakéta és robotrepgEpek elleni védelem
= |égvédelem

= kozvetlen Iégi tamogatas

légi folény kivivasa.

Fontos a megfelélrejtettség, melynek érdekében az alabbi téfkestzkell figyelembe venni
és csokkenteni, ha szikséges:

= az UAV geometriai mérete

= hatasos visszavéefelllete

» zajkibocséatéasi tényér

= jranyitotta kell tenni a kétoldali kommunikacidépksolatot.

Elérhet, hogy csokkenjen a szemben all6 fél vizudlis, gldiacios, radidelektronikai és
hangfelderitési képessége, igy joval dbds tud reagalni. A tébbszori felhasznalhatdésag
erdekében fontos, hogy a légi jdrmbiztonsagosan visszatérjen a bazisra, erre azmeszk
bonyolultsagatol fluggen mas és mas elképzelések és gyakorlati megoldéteakek, kezdve
az egyszdibbekt! (elfogas haldval, foldet érés &rnydvel) a miiszakilag bonyolultabb
kivitelezésekig (automatikusiazeres leszallité rendszer).

Kommunikacios képesség
A szakérbk egybehangzoan azt Aallitjak, hogy a gben a habordk a hélézat alapa
hadviselésen alapulnak majd, melyet a digitaliscinezs és az azon folyé fiveletek

0sszetettsége jellemez. Minden részéwmk (beosztastol, poziciotdl, feladattol fliggetleni

13



ismernie kell a korulményeket, rendelkeznie kell déntését befolyasolé Iényeges
informaciokkal, melyek egy védett zart hal6zatbalkeek, és ebll érhetek el, megfeld
jogosultsagok kiosztasaval. Fontos, hogy ezek aatoda lehdt legpontosabbak és

legfrissebbek legyenek, valamint valosbeén jussanak el a felhasznaloi oldalra.

Hibék
A harcaszati Piléta nélkiuli gépek bar rendkivilékanyak, nem hibatlanok, feladataikat
bizonyos korlatozasokkal képesek végrehajtani. Nghobléma, melyek limitaldé faktorok
az UAV-k felhasznalaséban:
» sebezhédiség az ellenségesztol
» jdojarasi korulmények (borultsag, d&er szél/turbulencia, jegesedés, zivatar
tevékenység, stb.)
= foldi irAnyité allomastdél valo fudiség (korlatozott hatdtavolsag a lathatésag hatarain
beltl)
= Korlatozott frekvencia hasznalat
= jranyitasi és vezeteési informaciok kisugarzasa
= korlatozott szenzor képességek (hatétavolsag, rieiiépesséq)
= csekély tulédképesség

= extrém mérsékleti killonbségek (ésorban az akkumulétorral meghajtott UAV-nal)

A jov6 haborui bizonyara kiterjednek majd ame is, de mar napjainkban is Iétezik olyan
haditechnikai fejlesztés, melynek eszkdzrendszereagy innen fejti ki hatasét.
A hadszintereken megjelennek majd a robotok, majuhtalligens robotok, melyek egyarant

ellatnak tamado és védekezzerepet is.

14



Robotok a Marson

Jelen pillanatban is folyik a munka a voros bolygbtegismerésének nagy kérdése, hogy
robotok vizsgaljak, amelyek feljuttatdsa bar oldsomégis kevesebb ismeretet nyujtanak,
vagy koltségesebb, emberi expediciok induljanakndWét oldalnak megvannak a maga

eléonyei és hatranyai.

A Mars északi sarkvidéken szallt le a Phodirszonda, de mar tébb probléma jelentkezett,
amely emberi jelenléttel konnyen kikiszobothéeénne. A Fold kortli térségben jelenleg
idedlisan oszlik meg a munka a robotok (azazt&aildak) és az emberek (a Nemzetkozi
Urallomas legénysége) kozott. A hideghaborl sirdedtdutazasoknal szilletett tudomanyos
eredmények tobbsége joval kisebb raforditassalptotdal is elérhét lett volna, és

alaposabban megtervezett programmal, most sokisalitforméaciéval lehetne dolgozni.

Az trben végzett munka hatékonysaganak a kommunikéébeli késése szab hatart, mivel
nem lehet azonnal érzékelni mit csinél és lat amdapezért sok feladatot teljesen 6nalléan

kell végrehajtania [4].

Elényok, hatranyok
A robotokkal végzett kutatds legfontosabdngkei
» Viszonylag alacsony koltségek: aszondakkal végzett Mars kutatas olcsébb, mint az
emberes expedicid, mivel mostohabb koéralményeketkidrnak és nem kell
visszatérniuk a Foldre.
» Technoldgiai tapasztalatokirszondas vizsgalatok mar évtizedek o6ta zajlanak. A
hibakat, sikereket, kudarcokat figyelembe véveetgtik az Ujabbakat a mai szintre.
= Csekély biztonsagi igény: egy Mars-szonda elvesztésm jar egyetlen kutatd
halalaval sem.
» Mesterséges intelligencia: segitségével mar a Kaddlen nagymeértékben
szélesedhetnek a robotok képességei.
= Extrém tir6képesség: olyan kortlmeények kozott (hidedgisesugarzas, levégiany,

mérged kémiai kdrnyezet stb.) is dolgozhat, ahol ember medn tud.
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Latni a lathatatlant: a lathatd tartomany mellglyéb hulldmhosszakat, |ézeres vagy
radaros méréseket is hasznalhat.

Rendkivili memoria: nagy mennyidégelsre betaplalt adatot (terllet felépitése,
koordinatak, foldtani kégmmények helyzete stb.) képes hibatlanul felidézs,

gyorsan felhasznalni a munka keretében.

Nyilvan ezeket a hatranyokat az emberekkel végamattkahoz kell viszonyitani, igy meg kell

néznink a masik oldalt is.

A robotokkal végzett kutatds legfontosabb hatranyai

Onallé otletek hianya: nagyrészted programozott feladatokat hajtanak végre, ezért
az Uj viszonyokhoz nehezebben alkalmazkodnak, azimberek.

Miszerkészités hianya: csak azrel elkészitett iriiszerekkel képes méréseket
végezni, nem képes a detektorait helyi igényekbaziiani.

Altalanos rugalmatlansag: ez tartjak alegnagyobhtranynak az emberes
expediciokkal szemben. Eveken &t fejlesztett progkat hasznal, mégis
korlatozottan tud a kdrnyezethez alkalmazkodnieraéitben az ember lehet, hogy
ugyanazt a probléméat méasodpercek alatt kobnnyen lajago

Lassuség: terepen vald haladast csak lassan teidiédezni.

4. abra. Spirit 5. abra. Phoenix

16



Szenzorok

A korszefi robotok nyilt rendszerek, amelyek kommunikalninaki egymassal, informaciot
tudnak cserélni allapotukrol és fogadni tudjak agzétett feladatok koordinalt megoldasahoz
szikséges parancsokat, ha a feladatok tobb kdzvegyittmikddésével oldhaték meg.
Ezeket az informacidkat szenzorokkal érzékelik kaazi irdnyitashoz is sziikségesek [5].

A szenzorok alapvétfeladata a kérnyezeti informaciok fogadasa éshbitdsa a kdzponti

rendszer felé.

Tipusai:
o Passziv

» akdrnyezet fizikai jellenmit érzékelik, pl.: Bmérseklet, nyomas, fény, hang

0 Aktiv
» mikodésik soran maguk bocsatanak ki dngglet, mely visszavédését
erzekelik, pl.: radarok, megvilagitast igéhyl fényerzekelk, kamerak,

ultrahangos, |ézeres tavolsaguiér
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Telekommunikacio

A telekommunikécié alatt a jelek tovabbitasat értilo és vey kozott, valamilyen
atviteli kézegen, csatornan. A definicio részénadpljuk azt is, hogy mindez nagy
tavolsagon torténik, és a kommunikacidéselgitese a cél [6].

Az add kodolja, az atviteli kdzeg viszi, a vewedig dekddolja a jelet. A
telekommunikacié lehet egyiranya (televizié, radi@gy kétirdnyu (telefon, szamitdgépes
halozat).

E halézatok legfontosabb elemei: backbone, hulierphost, terminal.

Az informéaciét az elektronikus kommunikacié céljbézekre ki talalt eszkdzokkel
elektromos jellé kell alakitani. Az elektromos, kttemagneses jeleket nagy tavolsagra
tovabbithatjuk (Voice-over-IP (VoiP) vagy Sessiaitiation Protocol (SIP) protokoll).
Informacioé formailag lehet adat, széveg, hang, Kepekkel niiveletek végezhék, mint
példaul létrehozas/gjtés, kezelés/feldolgozéas, tarolas, kozlés/atvidal. informacio csere
kapcsolat maga a telekommunikacio.

Halozat tipusok, csoportositas

A méret vagy tavolsag meghatarozza a hal6zatbaalnadizott technikat, amely lehet
vezetékes vagy vezeték neélkili. Két vagy tobb ratldsszekapcsolasat internetwork-nek

nevezzik, legismertebb internetwork az Internet.

Atviteli technoldgiatdl fiiggen két csoportba oszthatdk a haldzatok.

Uzenetszorasos haldzat: a kommunikacié Ggy tortdrokly a csomoépontok a minden mas
csomopont altal kildétt csomagokat vagy keretekemegkapjak. A keretben Il&vcim
hatdrozza meg a cimzettet vagy cimzetteket, ésasdizett csomopontok dolgozzak fel a
keretet.

Pont-pont kapcsolat: csomopontparok kozotti kaptskl sokasagabol all. Itt egy adott
kuldétol egy adott cimzetthez kild6tt csomagot vagy keéresetleg mas csomopontokon

keresztll kell tovabbitani. Ezek taroljak és tovi§bk azt, amig el nem éri céljat.
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Fizikai tertlet nagysaga alapjan is meg kell kifiztbtni a hal6zatokat.

Személyes hélozati kornyezetek (Personal Area N&twoPAN) egy személy igényeit
elégitik ki.

Helyi halézatok (Local Area Network . LAN) egy katbzott mérdi terlletet fednek le,
tipikusan maganszemélyek, részlegek, kisebb ottrer@rvezetek vagy éplletek adott
emeletei birtokoljak 6ket. Az atviteli technoldgiak sebessége 10 Mbps4i6l Gbps
sebesséqgg terjed.

Varosi halézatok (Metropolitan Area Network . MANagyobb tertletet hidalnak at, példaul
egy varost.

Nagy kiterjedés haldézatok (Wide Area Network . WAN) nagy foldrajeiriletet fednek le,
egy allamot, orszagot vagy akar egy kontinensegy WAN, alhal6zatokban 6sszekapcsolt
hosztokbdl (kliensekdd és szerverekd) all. Uzenetkiildésnél a kiddaz tzenetet kisebb

részekre, csomagokra osztja.

Vezeték nélkuli halézatok

Rovidtavu halozatokrol akkor beszélink, ha az esikd6 és 10 meéteren belll vannak
0sszekapcsolva, példaul a Bluetooth fejhallgat@gndtogépek, szkennerek, monitorok,
billentytizetek.

Vezeték nélkili LAN szamitogepedh radio-modemmel és antennaval felszerelt hozeafer
pontokbdl all, melyek kildik és fogadjak az adatokafizikai terilet kb. 100 méter. Vezeték
nélkiali WAN kis és nagy savszélesfébaldzat is lehet. Digitalis hangot és adatokat is
tovabbit legfeljebb 2 Mbps sebességgel. Ha épilbetelhaszndljak, akkor a tavolsag tébb
kilométer is lehet.
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Wi-Fi

Az |EEE® altal kifejlesztett vezeték nélkiili mikrohullamGomunikéciét (WLAN)
megvalositd, széles Kign elterjedt szabvany (IEEE 802.11), melyet azdéitak ki, hogy
kivaltsak a vezetékes haldzatok korlatait, mégiseagrtéki maradjon azzal. Mindegy melyik
gyartotol vasarolunk eszkozoket, mindegyikikixdni fog egymassal, és kompatibilis lesz.
Segitségikkel radiés adatatviteli 0sszekottetésturtki létrehozni, de minden radiés
hél6zatnal felmerll az adatbiztonsag kérdése. A-Wiszkozok tartalmazzak a WEP-et ami a
wireless equivalency protocol, egy 40 bites titksi mely a vezetékes hél6zatokndl is

megszokott biztonsagot nyujt. Ezt is lehet novelii8 bites vagy nagyobb titkositast is

elérheé.
IEEE Megjelenés  Milkodeési frekvencia Sebesség (jellemzé)  Sebesség (maximalis)  Hatotavolsag beltéren  Hatotavolsag kiiltéren
szabvany ideje (GHz) (Mbit/s) (Mbit/s) (méter) (méter)

Eredeti

80211 1997 24 0.9 i ~20 ~100

802.11a 1999 5 23 54 =35 ~120

802.11b 1989 24 43 ki ~38 ~140

802.11g 2003 24 19 54 ~38 ~140

802 11n 2008 2475 74 248 ~70 ~250

80211y 2008 volt 3t 23 54 ~50 ~5000

6. abra. Legelterjedtebb szabvanyok

» 802.11a: 5 GHz-es frekvenciasavbarikiod eszkozok €inye a nagy tavolsag es
savszélesség, viszont jelletien csak pont-pont kapcsolatra hasznaljak és azzehhe
hasznalhatd eszkozok altalaban dragabbak. Kulonfisgos az optikai ralatas a két
pont kHzaott.

= 802.11b: 2,4 GHz-es tartomanyban tkadé eszk6zok hatotavolsaga a
terepviszonyoktdl fuggen széles skaldn mozoghat, lényegesen kisebb, aint
802.11a, pont-multipont kapcsolatoknal 1 km-es gugkoron belllre szoktak

tervezni. Atviteli sebessége max. 11 Mbit/s.

% Institute of Electrical and Engineers, Inc.
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= 802.11g: 2,4 GHz-en tkddé eszkOzok, a 802.11b-vel sok tekintetben megegyezik
routerek nagy része mindk&ttdmogatja. Einye, hogy nagyobb savszélességet képes
atvinni, hatranya pedig, hogy a tavolsag néveked#dényegesen romlik a hatasfoka
és érzékenyebb az interferenciara. Atviteli selggssgax. 54 Mbit/s.

= 802.11n: 2,4-5 GHz-en mozog, 248 Mbit/s maximaligitéli sebesség vezeték
nélkuli kapcsolat.

Kialakitasa lehet publikus, nyilt halézat, ami balnwi-fi routerrel kialakithato, az igy
létrehozott hal6zathoz bérki csatlakozhat, minderiérlatozéas nélkul.

A privat hdlozat sajat felhasznélasra lett kiakskititkos jelszo védi.

Publikus, zart halézatnal egy specialis szoftvardgskodik arrdl, hogy a halézatot csak egy
kod ismeretében, korlatozott ideig lehessen hasiznBlkzt a format rendszerint éttermek,
kavézok haszndljak, ahol az internet elérés foggabpz van kotve.

Kereskedelmi HotSpot szolgaltatas csak dijfizetiémében, korlatozott ideig hasznalhatd [7].

A feladat

A kezdeti feladatom egy négyketekrobot és a béazis kozotti kommunikacid
megvalodsitasa volt, amely vezeték nélkili Wi-Fitledazassal van megoldva. Szerencsésnek
érzem magam, mert k6z0s megegyezés alapjan, ezh@pgam kozelebb allo feladatra
modosult amely hasonlo, csak a platform valtozA#. Uj projektben fizikailag robot nem
szerepel, viszont ezt modellezve, Ugy utalok rantina tényleges résztv@e lenne a
kapcsolatnak. Fontos dolog, hogy igy eszkodz fliggetlett az egész imelet, igy a
késsbbiekben, tetszés szerint folytathatd a mar kiépdsveny. A projekt lényege maga a
kapcsolat megvaldsitasa, felépitése, hogy egy r@zoesetben példaul egy feldénibbotrdl
is beszélhetlink) és egy felhasznaldé miként tud konikdlni egymassal, és milyen adatokat
kildenek / fogadnak. A robot oldalon egy LabVIEWRk&Ekészitett program fut. Nincsenek
konkrétan rogzitve az elkildefigparancsok és a visszaéréaizenetek. Jelentéseket kiild,
amelyeket egy rendszer régzit, onnan barmikor amsashato, illetve a robotnak parancsok

kildhetk amité sorrendben végrehajt miutan a seréldekérdezte.
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Mint ezt latni fogjuk, a feladat hatékonyabb meg@ggilasa érdekében az egyes
részeken mas-mas programnyelvet, szoftvert, éeddrasznaltam. Ezeket szeretném réviden

bemutatni.

Felhasznalt programcsomagok

=  Xampplite 1.7.2

= Apache

= MySql

= Labview 8.5
= HTML

= PHP

= phpDesigner7

Apache

A robot és a kezéje két weblapon keresztll is kommunikal egymasggl, egy servert
hasznaltam, mivel bdngédxn nyitom meg adirlapokat, igy nem elég csak a PHP-t
telepiteni a gépre, mert béngésen nem lennénk képesek kozvetlenll megtekinteni a
scriptek miikbdését, mert az élsorban egy web kiszolgaloval szeretne kommunikalni.
Ahhoz, hogy hasznélhaté kornyezetet épitsink kindemképpen szikség van egy web
kiszolgalora is, igy az Apache-ra esett a valasztdgilt forraskodu, webkiszolgald
alkalmazas, ez van jelen tobb internetes szervisteimgyenes, de a bérelt tarhelyek nagy
része is ezt telepiti (a Google keéme®tor, és a Wikipédia elég j6 referencianak szamit)
Kézenfeké megoldas ha PHP-t, MySQL-t is hasznélunk. Tébbékok a kovetkez
operaciés rendszerekhez készitették el az Apachgnit, FreeBSD, Linux, Solaris, Novell
NetWare, Mac OS X és Microsoft Windows. Téilieges fajlok megosztasara is hasznalhato.

Szamunkra elegefidaz alap modul, mar ezzel is elég sok mindentradtiérni.
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MySQL

Az MySQL az egyik legelterjedtebb adatbazis-kézebbb felhasznalds, tdbbszald, SQL-
alapu relaciés adatbazis-kezellngyenes, és teljesen nyilt forraskédd LAMP (nu
Apache—-MySQL-PHP) 0Osszedllitds részeként koltséghay és egyszéen beallithatd
megoldast ad dinamikus web helyek szolgaltatasara.

Egyedi illeszt fellletekkel az adatbazis-keéelkléerhet C, C++, C#, Delphi, Eiffel,
Smalltalk, Java, Lisp, Perl, PHP, Python, Ruby ék programozéasi nyelvvel. A MySQL
honlapjardl grafikus felllétadminisztralo eszkdzok is letoltibkt MySQL Administrator €s
MySQL Query Browser.

A PHP nyelven irt, phpMyAdmin ami a feladatban @@ meg az adatbaziskezelést nyitott

forraskodu és széles kdrben elterjedt, néfisaeéminisztracios eszkoz.

A MySQL 5.x képességei:
= ANSI SQL 99, szamos kiegészitéssel
» Keresztplatformos elérhgtég
= Téarolt eljarasok
» Adatbazis triggerek
= Kurzor adatbazisok
= "View" adatbazisok
» Valédi VARCHAR tdmogatas
» INFORMATION_SCHEMA tdmogatas

= "Strict” (szigoru) mod

SSL tAmogatas (Secure Socket Layer, Biztonsagiegjé
» Lekérdezés gyorstar (cache)
» Egymasba agyazott SELECT —ek
» SzOveges indexelés és keresés a MyISAM motorral
= Beagyazott adatbazis-konyvtar
» Részleges UNICODE tamogatas
= ACID (Atomicity, Consistency, Isolation, Durabilitymegfelelés az InnoDB-vel,

BDB-vel és Cluster-rel
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= Tovabbfejlesztett MySQL Cluster
= "Példanyositas"

A feladatban szerepladatbazisban harom tabla készilt, mind mas feladatatnak el. Az
adatbazisokrdl altalanossagban elmondhatd, hogtoladarolasara alkalmas alkalmazasok
(szamunkra szerverprogramok), amelyek ®elalgoritmusaik, optimalizalt funkcibik
segitségével hatékonyan és gyorsan tudnak nagydatmennyiséggel is dolgozni. Az
adatokat tablazatokban taroljak, melyek logikusaroldhdl és oszlopokbdl allnak. A tabla
sora az adatrekord, amely tobb kulonbdmest (cellat) tartalmazhat, ezek az adattabla
oszlopai. Egy elemi méz(cella) tobb jellemeaael is leirhatd, példaul nevével, értékével,
tipusaval. A relaciés adatbazisokkal a tablak kibeéiticiés kapcsolatokat lehet létrehozni,

amelyek alapjan a kulonallo adattablakat logikadggmashoz lehet kapcsolni.

HTML

HTML* oldalt valészitileg mindenki latott mar. Ez egy leiré nyelv, melyetboldalaknak az
elkészitéséhez fejlesztettek ki, és mostanra ietesnszabvannya valt a W3C (World Wide
Web Consortium) tAmogataséaval.

HTML kodok altaldban széveges allomanyokban tatékila meg az internethez kapcsolédé
szamitogépeken. Ezek az allomanyok tartalmazzakahaza szimbolumokat, amelyek a
megjelenié programnak leirjak, hogyan is kell megjelenitefetve feldolgozni az adott
alloméany tartalmat. Megjelewitprogramnak a Mozilla Firefox 3.5.5 verzigju borgis

valasztottam.

A HTML allomany felépitése viszonylag egyszenarom & részre bonthato:
- a Dokumentum Tipus Definicié az allomany legaiejami a hasznalni kivant
DTD-t adja meg, pl:

<IDOCTYPE html PUBLIC "-//W3C//DTD HTML 4.01//EN"
"http://www.w3.org/TR/html4/strict.dtd">

“ HyperText Markup Language = hiperszdveges §ehplv
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- a HTML fejléc <headz ami technikai és dokumentacios adatokat tartalmaz
melyeket az internet bongésmem jelenit meg, tehat atlag felhasznal6é ezeket
nem latja

- €s a HTML torzsbody> amely a megjelenitetidnforméacidkat tartalmazza.

PHP

A PHP egy szamitdgépes szkript nyelv, természeteses mimi az elzéek nyilt forraskodu.
Legfébb felhasznalasi terlilete a dinamikus weboldaladzitése. A PHP-téként szerver-
oldalon hasznaljak, bar létezik parancssori inszdééis, illetve 6nallo, grafikus felllet
alkalmazasok is készitlidt vele. Esetiinkben az Apache serveren futnak a $trptek, és a
tablak,irlapok kozotti kommunikaciot valositjak meg.

Szinte minden webszerverre, operacios rendszepatiermra ingyenesen telepithefehat
amikor egy PHP-ben megirt oldalt akarunk elérnkiszolgalé ebszoér feldolgozza a PHP
utasitasokat és csak a kész HTML kimenetet kildi ebngésinek, igy a programkéd nem
lathat6 kliens oldalrol. Ehhez egy értelrdetinterpretert) hasznal, amely altalaban egy &uls
modulja a webszervernek.

A PHP nyelv lényegében nagymériékiegészitése a HTML-nek, ugyanis rengeteg olyan
feladat végezhétel vele, amelyre az ugyféloldali szkriptek nem ésgk (vagy ha igen,
korlatozottan). llyen példaul a bejelentkezés, datlzdziskezelés, filekezelés, e-mail kildése,
adatfeldolgozas, stb. Minden olyan esetben, ahglysmmu ismébds feladatsort kell
végrehajtani (példaul képek listdzasa és linkelbsikészités stb.), ott ez a programnyelv

nagyszei segitséeg.

LabVIEW

A National Instruments kdztudottan virtualigisaerezéssel foglalkozik, és piacvézet
a terlleten. Alapjaiban megvaltoztatta a tudosokméEsnokok megkozelitési modjat a
mérésadatdijtéshez és automatizalashoz. A LabView grafikuks$epi kornyezet tokéletes

valasztas azoknak, akik koltségtakarékosan akawigén feladatot elvégezni, melyek

® Hypertext Preprocessor
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korilményeit a valésagban példaul nehezen, dragagy egyaltalan nem is lehetne
megvalodsitani. Ehhez lehet kihasznélni a PC-ketlgszz4juk tartoz6 technoldgiakeyeit.

A LabVIEW programokat virtualis tszereknek, vagy rovidebben VI — oknak
nevezzik. Megjelenésiikben égkadestikben fizikai riiszereket utanoznak és nagyon széles
eszkozkészlettel rendelkeznek az adétg@g, adatelemzés, megjelenités és adattarolas
terlletén. A VI-ok harom rés#ballnak: az edlapbdl (front panel), blokk diagrambdl (block
diagram) és az ikon és csatlakozo pafidlicon and connector pane).

LabVIEW-ban kontrolok (control) és indikatorok (indtor) segitségével készithetjuk
el a felhaszndléi interfészt vagy mas néven ditapbt. A kontrolok kozé tartoznak a
forgatbgombok (knob), a nyomdgombok (push buttam)tarcsak (dial) és mas input
eszk6zok. Az indikatorok pedig a grafikonok (grgphlED-ek és egyéb megjelebit A
felhasznaldi interfész elkészitése utan VI-ok ésksirak felhasznalasaval ahhoz egy kédot
rendelhetiink hogy az @hapi objektumokat vezéreljuk. A blokk diagram eztkédot
tartalmazza. A LabVIEW tartalmaz beépitett eszk@rtde alkalmazasok Web-hez todén
kapcsolddasara, ami elengedhetetlen a feladatlzgat Web Szervere is van és tamogatja a

szoftver szabvanyokat, példaul TCP/IP halozat ésciizeX vezérb [8].

A megvalositas

Ahhoz, hogy a robot, és a neki utasitdsokat adba$zhalé kommunikalni tudjanak,
valamilyen kapcsolatot kell |étesiteni. Ez ugy varegvaldsitva, hogy a roboton egy
LabVIEW program fut, amely kildi az informéciokakalon neki készitefiirlapra, €s onnan
PHP script tovabbitja az adatokat egy adatbazikdezhozott adattdblaba. Ezzel eg§hdn,
ha kapott 0j parancsokat, akkor azt feldolgozza. égyszeit abraval tanulmanyozhaté, hogy

mirdl is van szo.

26



Apache server

robot adatbazis

tablak
robot jobs other
http://localhost/robot http://localhost/jobs
HTML drlap HTML drlap
robot USER/felhasznalé

7. abra. Feladat vazlata

K6z0s oldal

Az apache webserver és a MySQL adatbaziskda@bgastalan rikodéset egy kulon ilyen
feladatokra kialakitott programcsomag segiti. Ezampp_1.7.2 verzid. A feltelepités utan

futtatva a ..\xampplite\Xxampp_contol.exe —t, naggggszeiien el lehet inditani a sziikséges

modulokat.
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-
E XAMPP Control Panel Application — ||E|

XAMPP Control Panel | Service... | | SCM...
Modules

; _|:| Zue Apache  Running | Stop | | Admin... |
O sve MySgl  Running ["Bfgn | | Admin... |
[Jsve Filezilla [ start | [ |
] sve  Mercury | Start | | | :

Current Directory: D:ih\Installh\xampplite -
. Install Directory:

#s% WARNING: Directory mismatch *%* —
Status Check OK

Busy. ..

Apache started [Port 80]

Busy._ ..

MyS5gl started [Port 330&]

m

1

4| T | 3

|- —

8. dbra. Xampp

Apache started [Port 80]
MySq| started [Port 3306]
Lathatd, hogy melyik porton tudjuk elérni az alkalmasokat, ezekre szikségiink van mindkét

oldalon.

Urlapok elkészitése, elérése

Robot oldal

Bongésdben, nalam a mar emlitett Mozilla Firefox cimsoraba localhost-ot, vagy a
127.0.0.1-et kiadva megkapjuk az Apache Udvdaldalat és értesitést kapunk a sikeres
telepitésél, mikodés6l. (Barmi mast bedllithatunk inditdoldalld, ha maéljeztatjuk az
elérési utat az adott helyen.)

Az trlapokat HTML koddal irtam, PhpDesigner7-programgitsggével. (Tetszés szerint, akar
egy egyszér szoveges allomanyban is meg lehet irni a kdédakatem fontos volt, hogy

lassam az dsszes php, és HTML fajlt egyszerre.)
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Két weblapra van szikség, az egyiket a robot, akatasedig a felhasznal6 fogja kozvetlendl
elérni. Természetesen, aki a parancsokat adjacarrak, mindketit lathatja.
Az el legyen a robot oldali, ,robot” paraméterrel lehedjd elérni. A kddbdl kiemelek par

fontosabb dolgot, és révidem magyarazom:

..\xampplite\htdocs\robot\index.htm

<htmlI> ... </html> kozé kerll az egész kod
<head> ... </head> kozé kerll a fejléc
<body> ... </body>  kozé keril a megjelenitehkod

//IMeg van adva egy action, ami ténylegesen elhefzadatbazisban a bevitt adatokat

<form action="feldolgoz.php" method="post">

Il <tr> és <td> a sorokat és oszlopokat kezelilzekkeril a név ami megjelenik, és a valtozé
// amiben tarolva lesz.
<tr>
<td>ldg (hhmmss):</td>
<td><input type="text" name="ido" /></td>
</tr>
<tr>
<td>GPS szélesség:</td>
<td><input type="text" name="gps_szel" /></td>
<td>GPS hosszusag</td>
<td><input type="text" name="gps_hossz" /></td>
</tr>
/I Latasi viszonyokhoz legoérdiimenilél valaszthat6 két érték.
<tr>
<td>Latasi viszonyok:</td>
<td><select name="latasi_viszonyok">
<option value="J4">J6</option>

<option value="Rossz">Rossz</option>
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</select></td>
<td colspan="2"></td>

<[tr>

/l Egy gomb lenyomasaval lehet feltblteni az adatii a bevitt adatokat

<tr>
<td colspan="4" align="center"><input type="submit" value="Adatok felvitele"
name="gomb" /></td>

</tr>

A feldolgoz.php actionként szerepel az index.htm;lm€zzik hogyan épul fel

<?php .. ?> ko6zott szerepel a php kod

/I meg kell adnunk, hogy milyen felhasznal6é névjaszoval csatlakozzon a serverhez

include 'dbkapcs.php';

A dbkapcs.php minddssze enngfilall:
<?php $host ="localhost’;
$username = 'root’;
$password = ";
$database = 'robot’;
$kapcsolat = mysgl_connect($host, $username, $padiw
mysql_select_db($database);

?>

Il A kbvetked parancsok valtozékban taroljak a sztikséges infoidkat SQL utasitasok

Il segitségével. A kébb felépitett tablakat is rendezi. A robot kap éggdatot, és azt futasi
/I id6ben teljesiti. Arra szolgalnak a sorok, hogy halagsznalé kdzben tobb feladatot is

// kuld, akkor a robot, munkaja végeztével mindiemeen végzett sorszamu feladatot

/I kilistdzzon, ne csak az utolsot.
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$get_last_get_query = mysql_fetch_array(mysql_qUS&LECT * FROM other"));
$get_last_get = $get_last_get_query['last_getT;

$get_jobs = mysql_query("SELECT * FROM jobs WHE&Edat_id > $get_last_get");
$job_query = mysqgl_fetch_assoc(mysql_query("SELECFROM jobs ORDER BY id
DESC");

$last_get = $job_query['feladat_id];

mysql_query("UPDATE other SET last_get = '$last’;9et

Il Megfelelteti a valtozokat az értékeikkel, égdhi a ,robot” adattablaba, ezutan lekéri a
/I még el nem végzett feladatok listajat, és kiirja
if (isset($_REQUEST['gomb1)) {

$ido = $_REQUEST['ido;

$gps_szel =$ REQUEST['gps_szel;

$gps_hossz =$ REQUEST['gps_hossz];

$mitcsinalok = $_REQUEST['mitcsinalok?;

$kep_kamera = $_REQUEST['kep_kameraT;

$homerseklet = $ REQUEST['homerseklet];

$latasi_viszonyok = $ REQUEST'latasi_viszorjyok

mysql_query("INSERT INTO robot (ido, gps_sze$,_hossz,
mitcsinalok, kep_kamera, homerseklet, lataszonyok) VALUES (‘$ido’,
'$gps_szel', '$gps_hossz', '$mitcsinalbkep kamera’',
'$homerseklet’, '$latasi_viszonyok');");

echo "OK<br />Feladat ID: " . $job_query[‘felad_id] . "<br />" . $job_query['feladat];
while ($row = mysql_fetch_array($get_jobs)) {
echo "<" . $row['feladat] . ">";

}
else echo 'ERROR’;

>
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Bongésaben ahttp://localhost/robotcimen a kovetkézirlapot hoztam létre a bemutatott

kod kiegészitésével. Ez az index.htm—et keresieleniti meg. A robot haszndlja, adatai

feltoltésére.

9. 4bra. Robot weblap

Felhasznalé oldal

A felhasznélé meg tudja nézni a robot oldali adaids, de ha ez nem elég, vagy esetleg
nem megvalodsithatd, akkor a robot elkildi neki,jnégpen mit csindl. Ezt is edylapra tolti

fel. Egy képet is kiild, amely a weblapon megjelegikegy Microsoft Office Excel fajlt is, az
oszlopokban pedig az elvégzett feladat. Rendreabiktids, GPS szélességi és hosszusagi
fok, mit csinal, kép neve,dmérséklet, latasi viszonyok. Alrlap ugye HTML kod alapjan
jelenit meg, viszont php is szerepel benne, igy kiterjeszés helyett most index.php—ban

kell dolgozni.

A fontosabb részeket itt is kiemelem:
/I a kép nevét bekérve megjeleniti azt
<tr>

<td>Eredmeény</td>
<td>
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<img src="../kepek/<?php echo $robot_kep; ?>" />td>

</tr>

/Il megkapja az Excel fajlt
<tr>
<td>Log</td>
<td>
</a><a href="../log/log.xIs">log.xls</a></td>

</tr>

A képen szintén egiirlap lathatd, amitittp://localhost/jobstimen érek el. Megfigyelh&t

hogy a robot méar elklldte a képet, és a log fdjltHeladat szama, és Feladat dkbzn mi

tudjuk begépelni a parancsainkat.

33



Adatok felvitele

10. &bra. Jobs weblap

Adatbazis / adattablak
A phpMyAdmin-t ahttp://localhost/phpmyadminimen lehet elérni. EgysZ&n, gyorsan és

konnyen hozhatunk létre adattdblakat az adatbazitdr@m tablat készitettem, egyet a robot
oldalra ,robot” névvel, egyet a felhasznalonak gomévvel, és egy ,other’-t a feladatok
sorba rendezése miatt.

A tablak strukturdja:
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Mezo Tipus Egybevetés Tulajdonsagok MNull Alapérelmezett Extra

id int{11) MNem auto_increment
ido time Nem
gps_szel double Nem
gps_hossz double Nem
mitcsinalok text latin1_swedish_ci MNem
kep_kamera varchar(255) latin1_swedish_ci Mem
homerseklet int(11} Nem
latasi viszonyok varchar(255) latin1 swedish ci Mem

11. &bra. ,robot” tabla

Mezo Tipus Egybevetes Tulajdonsagok Null Alaperteimezett Extra
id int{11) Nem auto_increment
feladat id wvarchar(4} latin1_swedish_ci MNem
feladat text latin1_swedish_ci MNem
keszvan varchar(255) latin_swedish_ci Nem
eredmeny text latin1_swedish_ci MNem

12. abra. ,jobs” tabla

Mezt Tipus Egybevetés Tulajdonsagok HNull Alaperielmezett Extra
last get int{11) Mem O

13. 4bra. ,other” tdbla

Minden felkldott adat itt tarolodik, a m&nevével hivatkozhatunk ra a programban.

LabVIEW a roboton

A kapcsolatot TCP Open Connenction VI nyitja, hagadtuk neki a portot és a cimet amin
csatlakozik. Ez egy TCP Write —hoz kapcsolodik,lmregyetlen szal van még bevezetve a
hiba lekezelésén kivil. A szalon sztringként 6ssaeflizve az dsszes informacio, ami
szikséges ahhoz, hogyiatapot kitdltve, az a mogott elhelyezkKegobot” tdblaba irja a
kuldott adatokat. Tehat a Concatenate Strings Yiregyon hasznos segitség , mert mindent

0sszefiz amit megkap és egyetlen vonalon tovabbitja.
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IPOST:

|/robot/feldalgoz.php

HTTR/1.1
User-Agent: Mozilla/5.0 (Windows; U; Windows NT 6.1; hu; ne1.9.1.5) Gecko/20091102 Firefox/3.5.5 Host:

Content-Type: application/x-www-form-urlencoded

Keep-Alive: 300

Proxy-Connection: keep-alive

Content-Length:
Ilnca|h05t=

p{Em -+

o (R
rnhrin

14. dbra. Adatok 0ssZgfése

A TCP Write VI még ezeket kapja robottél, az abéthato sztringek mellet: -ido (amit a
rendszerorabdl olvas ki), -gps_szel, -gps_hossitgsimalok, -kep_kamera, -homerseklet, -
latasi_viszonyok, -gomb.

Ha ezzel megvagyunk, a robothoz tartoz6 feldoldgz b0l a feltbltés utan kapott Uzeridtb
ki kell venni a kdvetkek feladatot, esetleg tbbb feladatot, sorszamtol dagges

megjeleniteni azt a Front Panelen.

feladat

114

15. &bra. Szbvegrész kivagasa adott l6eBs indicator-ban tarolas

36



47 498970 15,043604

goto a4

16. 4bra. Front Panel

A robot elkiildi az elvégzett feladatrdl a log falképen lathat6 értékekkel a felhasznalonak,

€s megkapja a még el nem végzett parancsokat.
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Osszefoglalas

A dolgozatban megprobaltam lépéstépésre, érthéen elmagyarazni hogyan is
épitettem fel a kapcsolatot egy robot és a nelgitétsokat ado kezge kozott. Mindezek
elétt altalanos informéaciokkal probaltam szolgélni ardbban 6sszejott anyagok
ismeretében a kiulonbézipusba sorolhatd robotokroél, ezek kozil a legnéfibbek és a
legelterjedtebbek az ipari robotok, mert a mind@nmgyorsan fepds életlinket talan ezek
konnyitik meg a legjobban. Bemutattam a programokabgram nyelveket amelyek
segitségemre szolgaltak a feladatom teljesitéséhez.

Harcaszati és Mars jaro robotok i8vebb kifejtésre keriltek, mert egyrészt nagyon
sok lehefiség van a tovabbi fétlésikben, masrészt ezek hordozzak magukban mirataa ok
csucstechnoldgiai vivmanyokat, amiket a mérnokdkzésleken at fejlesztenek, finomitanak.
Lehetségeimhez meérten figyelemmel fogom kisérni a rdbdejlédését és kivancsian
varom, hogy mire jutunk a mesterséges intelligegéjekbe integralasaval.

Végezetil a mar nagyon régen lefektetett harom étoryel zarnam a
szakdolgozatomat [1].

Robotika 3 alaptérvénye (Isaac Asimov)

1. A robotnak nem szabad kart okoznia emberi |émylagy tétlenulirnie, hogy emberi

lény barmilyen kart szenvedjen.

2. A robot engedelmeskedni tartozik az emberi lényasitasainak, kivéve, ha ezek az
utasitasok az efstorvény efirasaiba Utk6znének.

3. A robot tartozik sajat védelmiégondoskodni, amennyiben ez nem Utkdzik @zésla

masodik torvény élrasaiba.
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Robotok a Marson

http://www.origo.hu/tudomany/vilagur/20080619-endieraqgy-robotok-nagy-

kerdesek-a-mars-kutatasaban.h(Rbotok a Mars kutataséara)
2009.11.07.

Szenzorok
http://mobil.nik.bmf.hu/tantargyak/ir-gyak/IR-Rob@sti.pdf
(Robotok felhasznalasi példai, szenzorok) 200971.1.0

Telekommunikacio
http://www.algotech.hu/hu/telekommunikacio
2009.11.06.

Wi-Fi
http://hu.wikipedia.org/wiki/Wi-Fi
2009.11.09.

LabVIEW
http://cnx.org/content/m13511/latest/
2009.11.12.
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Kdszonetnyilvanitas

Szeretném megkdszonni szuleimnek &enemnek a békés, nyugodt csaladi
hatteret és anyagi segitséget a tanulmanyaimhezhbd baraitmnek az
erkolcsi tamogatést.

Koszonetet mondok dr. Szabé Istvan témavemeek az elméleti és Juhasz
Tibornak a gyakorlati tanacsaiért.

40



