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Boddcs Péter BMF KVK | villamosmérndki | Keresztrejtvény készitd program
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Bognar Adam BME KSK | kézlekedési adatmodelliének kialakitasa
Bonyolult, nem linaris sztochasztikus
P (s « ... | dinamikus rendszerek matematikai
Jaszi Eszter BME KSK | gépészmemoki modelliének automatikus generalasa és a
modellek vizsgalata szimuldcids kérnyezetben
miiszaki Mozg6képek digitalis képjavitasa DirectX
Krasznai Péter BMF NIK informatika N
kérnyezetben
(bsc)
A perspektiv abrdzolasmaod
L.&badi Jézsef PTE PMMK | épitészmémdk | arnyékszerkesziési torvényszertiségei és
szemlélietése AutoCAD segitségével
Réka Andras, BME VIK, villamosmémak, | A retina és latdkéreg kognitiv szamitési
Csap6 Adam Balazs | BME VIK informatika modelljei
Lombérzékelbvel ellatott mikrokontroller-
Tarnai Tibor Csaba | GDF informatika \{ezenrle’s Y pgrmete.azo—autom,atlka Kifejlesztése
és novényvédelmi alkalmazasanak
tapasztalatai
mérndk
Téth Andrés, BMF NIK, informatika, Jelbeszéd felismerd rendszer
Benedek Balazs BMF NIK | mémak '
informatika
Torok LaszI6 BME VIK | villamosmémaki | A2 émberi gliikoz-inzulin rendszer vizsgalata
cukorbetegség esetén
mérndk
Vigh Dénes, BMF NIK, |informatika, A . ,, .
KSvér Tibor BMF NIK Memok Myra Arcdetektaid ks Arcfelismerd Rendszer
informatika
Zsupos Gabor GDF mU$zakl_ S’zar:mt'ogeprol velzgrlelt izzészalas hablemez-
informatika vagdgep megvalositdsa
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Dinamikus webgaléria PHP alapokon

Bodécs Péter
villamosmérnoki szak 1. évfolyam
Budapesti Miiszaki Féiskola
Kand6 Kalmdn Villamosmérnoki Féiskolai Kar — Automatika Intézet
Témavezetd: Lamdr Krisztidn féiskolai adjunktus

Napjainkban egyre nagyobb igény a vildghdlén valé megjelenés, mar a magdnszemélyek
esetében is. Sokan szeretnének sajdt készitésii weboldalukon képeket is elhelyezni,
rendezett, kategorizalt formdban. Ez statikus HTML oldalds megvaldsitds esetén igen
hosszd, firadtsigos munka, hiszen minden egyes képhez Gj HTML lapot kell késziteni,
nem beszélve a linkoldalak elkészitésér6l, melyet minden egyes frissitésnél médositani
kell.

Ezen igény kielégitésére nagyon sok, dinamikus alapi webgaléria program létezik,
mellyel szerkesztofelilleten keresztil lehet a képeket adminisztrilni. FEzekkel
kapcoslatban az a tapasztalat, hogy az étlag felhaszndlé nem teljesen érti meg az
adminisztriciés felillet haszndlatdinak mikéntjét, és a végcél elérése eltt feladja.
Ezeknek a felhasznldléknak nydjt segitséget az 4ltalam készitett PixBELGalERY
fantdzianevet viseld weboldal modul, mely segitségével percek alatt, bonyolult
adminisztricié nélkil meg lehet alkotni az egyéni webgalériat.

Miikodési elve igen egyszer(l, az alkalmazis testreszabdsa 1-2 percet vesz igénybe. A
kész galéria eléréséhez mindossze egy PHP futtatdsi kdrnyezetet is biztosité tdrhely-
szolgéltatéra van szitkség. A modul mappdjéban taldlhaté ,.kepek” mappaba kell a kivint
képeket dtmdsolni, illetve azon beliil igény szerint almappdkba rendezni. Ezek utdn mar
miikodoképes is lesz a galéridnk. ..

A dolgozat ennek a weboldal modulnak a miikodését mutatja be, végigkivetve a modul
alaprészeinek és kiegészitdinek sziikségszerliségét és kivitelezésének médjait. ..
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Keresztrejtvény készité program

Boddcs Péter
villamosmérnoki szak II. évfolyam
Budapesti Miiszaki Foiskola
Kand6 K4lmén Villamosmérnoki Féiskolai Kar —~ Automatika Intézet
Témavezetd: Lamar Krisztidn f6iskolai adjunktus

Kellemes kikapcsoléddst nydjt emberek milliéinak a keresztrejtvény, egy szérakoztatd,
képességfejlesztd, memoria-karbantarté jéték. Ezen jatékok megfejtésénél taldn nagyobb
kihivast jelenthet magédnak a jatéknak az elkészitése..

Ezt azonban hézilag kivitelezni igen csak féradalmas, nehéz munka. Nemcsak a
rejtvényben szerepld meghatdrozdsok lehetséges kombindcidinak a kigondoldsa, hanem
sok esetben a tényleges kivitelezés, a lathaté és jdtszhaté végtermék eléallitdsa is
id6igényes feladat lehet. Ha laikusként belegondolunk, milyen médszerekkel is lehetne
hézilag gyértani egy keresztrejtvényt, sokaknak taldn a kozismert szdveg- és tablazat-
szerkeszté programok jutndnak eldszor esziinkbe Ezzel azonban — ha nincsen megfeleld
sablonunk — még a gyakorlottabbaknak is j6 par érdjba telhet egy minden szempontbdl
késznek tekinthetd keresztrejtvény elkészitése.

Az ilyen, nehéznek ldtsz6 megolddsok egyszeriibbé tétele céljaval keriilt megalkotdsra a
Keresztrejtvény készitd program, mely egyes részei jelenleg meég tesztelés alatt linak. A
program segitségével konnyedén szerkeszthetiink tetszéleges szinl, elrendezésii, méreti,
- 4mbdr egyenlére csak téglalap alapd -, jitszhat keresztrejtvényeket, melyeket a tervek
szerint az Internet segitségével lehet megosztani a jatszani vdgyok kozott.

Dolgozatomban a program felépitését, miikodését, valamint a tervezett jatéképitd modul
miikodési elvét mutatom be részletesen.




Gyér, 2007. aprilis 2-4. XXVIIL OTDK Miiszaki Szekci6
Széchenyi Istvan Egyetem

Adaptiv készletszabalyzo6 rendszer adatmodelljének
kialakitasa

Bognar Adam
Kozlekedésmérnoki Kar, Logisztikai szakirdny
Diplomazott 2006.-ban
Budapesti Miiszaki és Gazdasdgtudoményi Egyetem
Témavezetd: Béna Krisztidn, egyetemi tandrsegéd

Az informatika, az informicids technolégia fejlédésének egyenes kovetkezménye az
adatok mennyiségének rohamos novekedése. Az egyre nagyobb mennyiségben keletkez
‘adatok egyre (5bb és értékesebb informdci6t tartalmaznak, amelyeknek dontd
jelentdsége van egy-egy villalat piaci helyzetének alakuldsiaban. Minden modern,
informatikai megolddsokat alkalmazé cég szdmdra tehdt alapvetd fontossigd, hogy az
adatok mindig a lehetd legrovidebb id6 alatt a megfelelé mennyiségben és minéségben
alljanak rendelkezésre.

Napjainkban vildgosan létszik, hogy az 6ridsi adattSmegek hatékony és gyors
taroldsdt, kezelését egyediil a reldciés adatbdzisok tudjdk megval6sitani.

A dolgozatban megfogalmazottak alapttlete szakmai gyakorlatom sordn meriilt fel,
amelyet egy tdvkozlési multinaciondlis véllalatndl tlt6ttem. Feladatkorombe a tarsasig
folyamatiranyitdsi keretrendszeréhez tartozé Microsoft SQL Server 2000 adatbizis
kezelése, irdnyitdsa tartozott.

Munkdm sordn a gyakorlatban is megismerkedhettem az SQL lehetéségeivel,
mikodésével, a véllalati folyamatok kezelésében betsltott szerepével, széleskorl
alkalmazhatosdgdval. Az SQL adatbazis — értve ez alatt els6sorban egy adatbazis
szervert — képes barmilyen véllalati folyamathoz maximdlisan illeszkedni, fiiggetleniil az
adott folyamat miikodési mechanizmusitél és a kezelendd adatok mennyiségétél,
struktdrdjdtl. Az adatmodell ~ bizonyos hierarchikus kétottségek mellett — rugalmasan
alakithat6 ki, a tdbldkban tirolt adatok kezelése pedig a szabvany SQL nyelvvel
létrehozott és futtatott fliggvényekkel, eljdrasokkal valdsithaté meg.

Logisztikai tanulmdnyaim sordn taldlkoztam a készletszabalyzé rendszerekkel,
amely rendszerek mitkodéséhez nagy mennyiségii adat sziikséges. Ezen adatokat
azonban nem csak tdrolni, hanem megfeleld médon sziirni, kezelni kell.

Az egyetemen tanultak és a gyakorlati tapasztalataim alapjan dolgozatomban egy
adaptiv, dinamikus készletszabalyz6 rendszer adatbdzisdnak kialakitdsdval foglalkozom.
Dolgozatom célja bebizonyitani, hogy egy megfeleléen kialakitott adatbdzissal a
készletszabdlyz6 rendszer miikodése gyorsabbd és egyben Osszetettebbé, a szabdlyzis
folyamata pedig megbizhatdbb4 tehetd.

Tanulményom elsé részében felvazolom a készletszabalyzo rendszer adatbazisaval
szemben tdmasztott kovetelményeket. Bemutatom, hogy, az SQL adta lehetéségekkel
€lve, az adatbizis ezen elvirdsoknak maximalisan megfelel.

Az elméleti kérdések megvélaszoldsa utdn egy lehetséges gyakorlati megvalGsitdst
mutatok be Microsoft SQL Server 7 adatbézis alkalmazdsdval. Tovibba, bebizonyitom,
hogy a kialakitott adatbdzis mind felépitésének, mind mikodésének szempontjabol
megfelel az elméletben megfogalmazott elvarasoknak.
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Bonyolult, nem linearis sztochasztikus dinamikus
rendszerek matematikai modelljeinek automatikus
generaldsa és a modellek vizsgalata szimulacios
kornyezetben

Jaszi Eszter
Kozlekedésmérnoki Kar, 8. évf.
Budapesti Miiszaki és Gazdasdgtudomanyi Egyetem
Témavezetd: dr. Péter Tamds egyetemi docens

Vizsgilatainkndl ~a  kanadai  Waterloo  Egyetemen  kifejlesztett ~MAPLE
programrendszerre timaszkodunk.

Ennek sordn computer-algebrai médszereket alkalmazunk. Olyan automatikusan
generdlt matematikai modelleket hozunk 1étre, amelyek alkalmasak a térbeli nemlinedris
leng6rendszerek modellezésére és szabdlyozdsdnak végrehajtdsira.

A modell-generdlds egyik célja az, hogy az igy kapott nagy-bonyolultsdgd dinamikus
rendszerck matematikai modelljeit matematikai kornyezetben lehessen tovabb vizsgdlni.
A TDK dolgozat legfébb eredménye azonban az, hogy a kifejlesztett program
segitségével létrehozott matematikai modelleket azonnal szimuldciés kornyezetbe is el
tudjuk helyezni, és ezzel rendkiviil felgyorsul a rendszerek numerikus analizise is. A
programstruktira olyan, hogy lehetdvé teszi a sokféle modellek egymds kozotti gyors
4tépitését is. Alkalmas tovabbd a nemlinedris rendszerek ekvivalencia kérdéscinek
vizsgdlatara is.

Példaként, egyrészt olyan térbeli modellt mutatunk be, amelynél a jirmfivel egyitt rezgd
dttestek modellezését végezzilk el. Ez esetben, a nehézgépjarmiveknél javasoljuk a
szabdlyozdsi modelleknél az Gttest-rezgések figyelembevételét is.

A kérdéskor gazdasdgi kihatdsainak fontossdga vélhetSen tovdbbi vizsgdlatokat von
maga utdn.

Dolgozatunkban masik példaként, a vezetd-iilés komplex bio-dinamikai modelljét
mutatjuk be, fontos szempontként kiemelve a gépjdrmtre haté kdros rezgések
csokkentésének médszereit is.
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Mozgoképek digitalis képjavitasa DirectX kornyezetben

Krasznai Péter
Miiszaki-informatika BSC III. évfolyam
Budapest Milszaki Foiskola Szdmit6géptechnikai Intézet
Témavezetd: Fellegi Tibor féiskolai adjunktus

A TDK dolgozat célja egyrészt a képjavité algoritmusok, sz{irék optimalizéldsa €s valés
idejli futtatdsa az INTEIL SSE2 utasitiskészletet tdmogaté processzorok hasznilata
esetén, masrészt a mozgképek digitdlis képjavitdsa Microsoft DirectX kérnyezetben. A
fejlesztés eredményeként elkésziilt program lehetdvé teszi a zajos, rossz mindségii
analég vide6 forrdsok jelének digitalizdlds kozbeni valds idejli javitdsdt utélagos
renderelési id6 nélkiil, szemben a legtobb kereskedelemben hozzaférhetd programmal.

A TDK dolgozat tartalmazza:

o A képjavité algoritmusok, és sziirk dltalam megvalGsitott valds idejt
implementaldsit az Intel SSE2 utasitdskészletet tdmogaté processzorokra
optimalizdlva

e A Microsoft DirectX kornyezetben torténd programfejlesztést

e A program felhasznaldi leirdsat, a szlir6k haszndlatdban, beallitisdban szerzett
eredményeket és gyakorlati tapasztalatokat

A megvaldsitott szlirdk lehetévé teszik:

A felvételek szinvildganak feljavitdsat

Szellemkép eltdvolitdsat

Ismert, illetve felismerhetd spektrum statikus zaj eltdvolitdsat

Dinamikus, adaptiv zajsziiré algoritmussal a - véletlen eloszldsd zajok

csokkentését

e  Mozgdskompenzilt Deinterlace eljardssal félkép sorrend(i videé megjelenitését
progresszi{v megjelenitékon

e  Filmek villégdsanak (8mm, Super 8mm) megsziintetését

® @ @ e
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A perspektiv dbrazolasmod arnyékszerkesztési
torvényszeriiségei és szemléltetése AutoCAD segitségével

Léabadi Jozsef
Epftészmérnﬁk szak, 1I1. évfolyam
Pécsi Tudomédnyegyetem, Pollack Mihdly Miszaki Kar
Témavezetd: Voros Laszlo, féiskolai docens

A TDK dolgozat témdja a perspektiva drnyékszerkesztési sajdtossdgainak bemutatdsa
AutoCAD segitségével. A dolgozatnak kettds célja van: egyrészt Osszefoglalja a
perspektiva drnyékszerkesztési eseteit, masrészt ezeknek az abrdzoldsdval rdimutat arra,
hogyan haszndlhaté az AutoCAD szemléltetési segédeszkozként az dbrdzol6 geometria
oktatdsaban.

Az els6 rész az drnyékszerkesztés dltaldnos, térbeli osszefiiggéseirtl sz61 parhuzamos €s
centralis megvildgitds esetén. Ezt kovetéen bemutatja, hogy ezek az éltaldnos
osszefiiggések hogyan jelennek meg a perspektiv képen.

A misodik rész a perspektiv drnyékszerkesztés 10 eltérd esetét részletezi, melyek
killsnbozé eredményeket mutatnak attdl fiiggden, hogy a megvildgitds parhuzamos, vagy
centralis; a perspektiv rendszer egyenes, vagy dolt képsikos; milyen a fénysugarak irdny
a képsikhoz képest parhuzamos megvildgitds esetén; illetve hol helyezkedik el a centrélis
fénysugarak fényforrdsa.

A dolgozat harmadik része a mdsodik részben lefrtakat szemlélteti AutoCAD
segitségével, és ismerteti azokat az eszkozoket, melyekkel az arnyékszerkesztési esetek
torvényszeriiségei beldthatok.

A dolgozat a perspektiv drnyékszerkesztési esetek egyedi rendszerezésének példajan
keresztiil bebizonyitja, hogy az AutoCAD az dbrézold geometria oktatds, és a
mérnokképzés hatékony eszkoze lehet.
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A retina és latokéreg kognitiv szamitasi modelljei

Roka Andras
Csap6 Adam Balazs
Témavezetdk: Baranyi Péter, Korondi Péter, Reské Barna, Szdnt6 Péter

Napjainkban a kommersz személyi szamitégépek elemi miiveleteinek sebessége
tobbszazszorosa az emberi agyban lezajlé elemi miiveletek sebességének. Ezzel egyiitt,
az ember egy képre pillantva sokkal gyorsabban fel tud ismerni egy kort, egy négyzetet
stb., mint a mai legjobb szdmitégép szoftverek, és ahogy egyre bonyolultabb
alakfelismerési feladatokat prébdlunk megoldani, tgy egyre inkdbb novekszik az ember
folénye a szdmitdgép felett. Ennek oka, hogy a szemiinkben és az agyunkban teljesen
més médon zajlik a képfeldolgozds, mint az informatikdban haszndlatos mesterséges
képfeldolgozo algoritmusok. Ennek a felismerésnek a hatdsara kezdtiik el munkankat két
évvel ezelott.

Az emberi latds a szemnél kezdGdik, fgy mi is a szem modellezésével keztiink el
foglalkozni. Az elsé kérdés az, hogy miként torténik kép érzékelése, vagyis az érzékelk
hogyan helzezkednek el. Kordbbi irodalmakban azt taldltuk, hogy azért latunk olyan
élesen, mert az érzékeldink a térben redunddnsan helyezkednek el, de a legijabb
kutatdsok ezt cdfoltdk. Ugyanakkor, 1étezik a szemiinknek akaratlan, nagyfrekvencids
szemmozgasa, amelynek a szerepét eddig a kognitiv tudomanynak nem sikeriilt teljesen
megmagyardzni. Innen szdrmazik az az egyszerli Gtlet, hogy ha nincs térbeli, akkor
legyen a fényérzékeny sejtek kozott id6beli redundancia. Informdacidelméleti
szempontbdl e ketté egyenértékii lehet. Allitdsunkat szoftveresen és hardveresen is
igazoltuk egy Aéltalunk megtervezett miiszem segitségével, amelynek valés idében
mitkodd megvaldsitisa  Xilink Virtex II tipusd FPGA, illetve két eltérd fdzisi
rezgOmotorral mozgatott kamera felhasznaldsdval tortént.

A fent lefrt tremoros éldetektalé retinamodellnek a latérendszer késébbi dllomdsaira
gyakorolt hatdsait megvizsgiltuk, és a TDK dolgozatban tébb pontban leirjuk, hogy
miért tartjuk biolégiailag is helytallénak a feldllitott modellt.

Az emberi latidsban tovibbi jelentds feldolgozds torténik a ldtdkérgi teriiletekben,
amelyek koziil az elsédleges latokéreg (V1) egyes funkcidinak modellezésére
torekedtiink. A V1 kdzpontban jelentds szerephez jutd, kiilonbozé latott tulajdonsigokra
érzékeny Un. egyszer( sejtekre 3-dimenzids térbeli modellt alakitottunk ki, amelyet
VFA-nak (Visual Feature Array - Képi Tulajdonsdg Témb) neveztiink el. A VEFA-ban
fontos szerephez jut nemcsak az egyes sejtek érzékenysége, hanem a sejtek kozotti
serkentd és gatlé hatdsok bonyolult hal6zatinak bioldgiailag minél hitbb modellezése.
Kilon részben foglalkoztunk a VFA olyan lehetséges kiterjesztéseivel, amelyek mar az
egyszerll sejteknél jéval Osszetettebb vizudlis tulajdonsdgokra is érzékeny komplex
sejtek szerepének is helyt adnak. Az eredeti 3-dimenziés modell ilyen médon kapott 4-
dimenzids kibévitése kapcsdn tobb gyakorlati alkalmazdst tekintink 4t, mint pl.
csomépontok, sarokpontok, kiillonbozé tulajdonsdgi vonalmetszések szlirése, illetve
hdromszogek szilirése. A feldllitott modellben mindvégig cél volt az egyszerii hardveres
megvaldsithatésag €s a struktiralt, hierarchikus felépités.

Az dltalunk elvégzett munka jelentGségét és id6szerliségét j6l jelzi a témakorben szdmos
nemzetkozi konferencidn elért kivdlé eredményiink, illetve tobb kiilfeldi egyetem és
kutatocsoport didkjaival valé egytittmtiksdésiink.
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Lombérzékeldvel ellatott mikrokontroller-vezérlésii
permetezé-automatika kifejlesztése és novényvédelmi
alkalmazasanak tapasztalatai

Tarnai Tibor Csaba
Gabor Dénes Foéiskola
Miiszaki Informatika szak
Témavezetd: Dr. Kovdcs Gyorgy foiskolai tanar

TDK dolgozatban egy valés komplex miiszaki probléma megolddsit, egy modern
ndvényvédelmi  és  kornyezetvédelmi elSirdsoknak megfeleld mikrokontrolleres
vezérlbegységgel miikodd permetezé automatika  kifejlesztését ¢és a fejlesziés
tapasztalatait mutatom be.

A megoldand6 probléma kifejtése utdn a komplex rendszert nagyvonaldan, a sajat
fejleszté munkdm hardveres-, szoftveres megolddsat, pedig részletesen ismertetem,
kozéppontba helyezve az informatika és a mikroelektronika taldlkozdsit egy modern
folyamatiranyitdsi rendszer tervezése soran.

A problémit az okozza, hogy Magyarorszagon a gylimolesdsok permetezési modja nincs
dsszhangban a hatdlyos jogszabalyokkal, és nem is gazdasigos. Ennek eredményeként a
nsvényvédelemre forditott vegyszerek nagy része éppen a kdros kornyezeti terhelést
fokozza.

A hagyomdnyos permetezés sordn a gépkezeld kapcsolja be ¢s ki a permetezdgép
oldaldn elhelyezett széréfejeket, ezaltal ,,szabdlyozva” a vegyszer légtérbe jutdsat. Ennek
a modszernek az Achilles sarka maga az emberi tényezo.

Az dltalam kifejlesztett vezérldegység folyamatosan méri és kiértékeli a permetezégép
sebességét, megtett Gtjat, valamint a gép mindkét oldaldn elhelyezett érzékelbk jeleit,
melyek menet kozben érzékelik a permetezendd fik alakjdt, magassdgit, meglétét,
esetleges hidnyat. Az fgy begy(jtott adatokbol a mikrokontrolleres vezérlo digitalizalt
térképet alkot a kornyezetérdl, majd a felhaszndlSi paramétereket figyelembe véve
vezérli a permetezési folyamatot.

A rendszer LCD kijelz6n és a hozzé kapesolt termindlon keresztiil interaktfv kapesolatot
biztosit a kezel§ szdmdra. Szoveges és grafikus meniirendszere segitségével killonbdzd
tizemmaédok allithatéak be a hozzdjuk tartozé paraméterekkel. Killon meniipont segiti a
szervizelést és az iizembe helyezést, igy a késziilék installdldsi ideje €s koltsége
jelentdsen csokken. A késziilék rendelkezik PC csatlakozési lehetdséggel (RS-232,
ICD2) szervizelés, programfrissités céljabol. A fejlesztéshez kapcsoldddan - kiilsé
hardver elemekkel kiegészitett — PC-re irt programmal — szimuldtort készitettem. fgy a
mikrokontroller programjit és a hardvert tesztelni lehetett mar a korai fejlesztési
szakaszokban is, mind tizemi, mind szélséséges korilményeket szimuldlva.

A dolgozatban osszefoglalom a fejlesztés 1épéseit, elemezve a megvalGsitds soran
felmeriilt problémakat és az azokra hozott miiszaki dontéseket. Kitérek a permetezd
automatika segitségével megmiivelt teriileteken a kimutathaté gazdasdgi, okolGgiai
elényokre, felhaszndlva a gyakorlati mérések eredményeit. A befejezd részben a
készilék tovibbfejlesztésének lehetdségeirdl, a mdr jelenleg is folyamatban 1évé
tervezési munkdkro! szamolok be.

A munka ismertetéséhez szorosan hozzdtartozik a megvaldsitott rendszer milkddését
bemutatd video felvétel, amelyet az OTDK-ra bekiildstt anyaghoz fijlban csatoltam.
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Virtual Hand - Jelbeszéd felismerd rendszer

Benedek Balazs

mérndk informatikus szak, IV. évfolyam

Toth Andras
mérnbk informatikus szak, III. évfolyam
Budapesti Miiszaki Foiskola
Neumann Janos Informatikai Féiskolai Kar
Témavezetd: Vamossy Zoltan, {8iskolai docens

A dolgozat célja egy olyan alkalmazds részletes bemutatdsa, amely a halliskdrosultak,
siketek dltal haszndlt kézjclek szdmitégépes felismerését teszi lehetové. A rendszer
hardver cleme egy sztereo kamera. A kamera képen végzett objektumkeresést, az
alkalmazds HSV szinkonvertdld, intenzitds alapd sziird, valamint vékonyité
algoritmusok segitségével végzi el. A kézjelek felismerése egy neuron hildzattal
rténik, melynek bemenetét a sztereo képen detektalt objektumok jellemz6 pontjainak
parositdsabol kapott vektorok alkotjdk. Az alkalmazds fejlesztése Visual C++ Net 2.0-4s
kornyezetben, valamint Intel OpenCV, OpengGl és DirectX segéd konyvtirak
felhasznéldsaval tortént.
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Az emberi gliik6z-inzulin rendszer vizsgalata
cukorbetegség esetén

Torok Laszlé
Villamosmérnoki szak, V. évf.

Budapesti Miiszaki és Gazdasdgtudomanyi Egyetem
Témavezetdk neve, beosztdsa: Dr. Beny6 Zoltdn egyetemi tandr
Kovécs Levente tandrsegéd
Dr. Alméssy Zsuzsa féorvos
Dr. Kulcsdr Baldzs tandrsegéd

A Nemzetkozi Egészségiigyi Vildgszervezet (WHO) adatai alapjan cukorbetegség egyre
inkabb napjaink ,,népbetegségévé” valik. A szakirodalomban az ember cukor-inzulin
dinamikajanak lefrdsira tobb modell is sziiletett, amely tobbé-kevésbé ltalanos
formaban frja le a glikéz és az inzulin kozotti kolcsonhatdst. Jelen nemlinedris
modellezési eljards célja szertedgazo.

Els6sorban, a szakirodalomban fellelheté egyik legbonyolultabb, az tn. Sorensen-féle
kompartmentmodell analizise és szimuldcids kornyezetének elkészitése. A TDK
dolgozat célja, hogy az emlitett modellt Matlab-Simulink alatt implementdlva és
vizsgdlva bemutassa a nemlinedris rendszer alapvetd tulajdonsdgait. (stabilizalhatésag,
stabilitdsi tartomdny, irdnyithatésig, megfigyelhetdség).

Masodsorban, a bonyolult nemlinedris modell munkaponti linearizaldsdval olyan linedris
rendszer sereg készitése, mely a késébbiekben politépikus paraméterfiiggé modellezési
technikdk alkalmazdsat teszik lehetdvé. Tekintve, hogy a Sorensen modell linearizdldsa
19-ed fokd rendszert eredményez, a dolgozat kitér a modell rendjének csokkentési
lehetdségeire. Szintén cél a nemlinedris modell érvényességi teriiletének pontos
meghatdrozdsa. Természetesen itt nem csupdn matematikai, hanem orvosi élettani
megfontoldsok is szerepet jatszanak. A dolgozathoz szikséges mérési eredményeket a
Heim Pél Gyermekkoérhdz biztositja.

Az elmondottak alapjdn a dolgozatom elészor bemutatja a cukorbetegséget orvosi
élettani  szempontbél a kapesoléds  fiziolégids folyamatok olyan mélységl
magyardzatival, hogy a cukorbetegség folyamatainak ok-okozati dsszefiiggései miszaki
szemléletli embereknek is érthetd és kovethetd legyen. Ezutdn bemutatdsra keriil néhany
egyszertibb glikk6z-inzulin modelit. A dolgozat stlyponti részét a Sorensen modell
analizise adja.

1. Fony6 Attila: Az orvosi élettan tankdnyve. (Medicina, Budapest, 1999.) 299-323.

2. Lantos Béla: Irdnyitasi rendszerek elmélete és tervezése I. (Akadémia Kiadd, Bp.,
2001.)

3. Alberto Isidori: Nonlinear Control Systems. (Springer, Berlin, 1995.)
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MYRA - arcdetektald és arcfelismerd rendszer

-Kovér Tibor
Vigh Dénes
mérndk informatika szak, 2006. juniusdban végzettek
Budapesti Miiszaki Féiskola
Neumann Jdnos Informatikai Féiskolai Kar
Témavezetd: Vamossy Zoltan, féiskolai docens

Eredeti célkitlizéstink egy olyan rendszer megalkotdsa volt, amely képes videoképen
(amelynek forrdsa lehet videdkamera, vagy webkamera) emberi arcokat detektdlni és
felismerni. Célunk volt az is, hogy a detektdlds és a felismerés egyardnt t6bb mddszerre
tdmaszkodjon, a detektdlds és a felismerés folytonossdginak és pontossdgdnak
novelésére legyen a programban implementdlva egy arckovetd algoritmus, és az
arcfelismeré modulhoz kapcsolédjon egy kis adatbdzis, amely azoknak a személyeknek
az adatait és arcmintdit tartalmazza, akiket a rendszernek {6l kell tudnia ismerni.

A projekt elinditdsa utin kozel mdsfél évvel elmondhatjuk, hogy az eredeti tervek
sikeresen megvaldsultak. A program képes arcokat detektdlni, ehhez két gydkeresen
kiilonboz8 eljardst haszndl, egyfel6! egy mintaillesztéses, mdsfeldl pedig egy
bérszinsziiréses médszert, pontosabban ezek kombindcigjat. A felismeréshez szintén két
technika késziilt el. Mind a ketté széles korben ismert és haszndlt eljards, az egyik az
eigenfaces médszer, a mdsik pedig a Gabor wavelet-eken alapulé arcfelismer6 technika.
Az arckOvetés szintén megvaldsult, a program tehat tartalmaz egy pontkovetésen alapuld
eljarast, amely képes segiteni a detektaldst és az arcfelismerést, névelve a rendszer
pontossdgat valamint a rendszer miikodésének folytonossigit.

A detektalds és a felismerés pontossdga a 70-90%-os tartomdnyban mozog, ami biztatd
eredmény, és nemzetkozi viszonylatban sem szdmit rossznak, hogyha nem szdmoljuk a
tobb ezer dollarért megvdsarolhaté ipari alkalmazdsokat. A hatékonysdg pedig tovabb
novelhets j médszerek bevondsdval, és az eddigiek optimalizdldsdval.
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Szamitogéprol vezérelt izzoszalas hablemez-vagogép
megvalositasa

Zsupos Gabor
Gabor Dénes Foiskola Debrecen miiszaki informatika iv.
Témavezetd: Dr. Kovics Gyorgy

A szamitdstechnika médra mdar az €letiink minden olyan teriiletére beférkézott, ahol
adatokat kell tdrolni, feldolgozni, vagy ezek alapjdn valamit vezérelni kell. Szdmomra
legérdekesebb teriilet a mozgdsvezérlés. A szdmitégéprdl vezérelt mozgds pontos
eredményt ad, emellett még nagyon latvanyos is. Igy ez az egyik teriilet, ami felkeltette
érdeklédésemet. A fémmegmunkdlds, a mechanikus gépek javitisa néha egyszer(ibb
gépek készitése is a kedvelt id6toltéseim kozzé tartozik. Felvértezve a f6iskoldn szerzett
miiszaki, informatikai ismeretekkel, dgy déntéttem, hogy készitek egy szdmitogéprol
vezérelt sajat gydrtmanyu izz6szdlas hablemez-vagogépet.

A hablemez megmunkalds nem tal nagy mdltra tekint vissza. Az el6z6 ,.generdcios”
gépeknél a habvdgdst egy vastagabb méretii az alakzat profiljara kézzel hajtogatott drét
végezte. Az alapanyagot athuztdk a felhevitett drét alatt, és az levélasztotta a felesleges
anyagot. Ennél a megolddsndl nehéz volt betartani a méret és alakhiiséget. Egyszerre
csak egy elem volt kividghatd. Uj alakzat vigdsa esetén szilat kellet hajtogatni, vagy szdl
csere tortént. Ezekhez, a régi géptipusokhoz viszonyitva a szdmitégéprol vezérelt
modern habvdgégépek a termékek mindségében és a termelékenységben is Oridsi
elérelépést mutatnak. A habvagds digitdlis vezérlése, valamint a kiilonboz
alapanyagokhoz a megfeleld vdgdsi paramétereket tarsitva, nagyon preciz vigds vihetd
véghez. Bz a gép milkodése és felépitése szempontjabol hasonlit a sikdgyas plotterekre.
A habvigégépel is 1éptetdmotorok hajtjdk és itt is grafikus objektumok lekovetése a cél.
Mig a plottereknél a valos rajzoldst a toll végzi, addig a habvagogépeknél a ,rajzoldst”
az izz6szdl végzi. A gép 3 dimenzids dekordcids elemeket (pl.: cégfeliratokat), épitészeti
diszléceket vdg ki NIKECELL, STYROFOAM, STYRODUR és ezekhez hasonld
siriiségli  egyéb expanddlt polisztirén és  kémiailag térhdldsitott  polietilén-
habanyagokbdl. A vdgdéprogram képes a COREL DRAW HPGL (*PLT) vagy az
AUTOCAD HPGL (*PLT) formatumd fdjlban tdrolt alakzatok megjelenitésére a
képernyén (a programom védgdasztaldn), valamint képes levezérelni az elfogadott
ttvonal alapjdn a gépem valdsdgos vadgdasztaldn az alakzat mérethil kivagdsit. A
kétdimenzids mozgdst léptetdmotorokkal oldottam meg, vezérlésitkre az ADVANTECH
cég PCI 1240-es mozgdsvezérld kdrtydjat haszndltam. Az dltalam frt vagoprogram a
HPGL fdjlok adatai alapjdn, a képernydn megjeleniti az alakzatokat és vezérli a
léptetdmotorokat, valamint a vdgészdlat. Az ismertetésre kerlild gép tervezését, a
program és a ,hardver” elkészitését (néhdny esztergdldsi munkét kivéve) teljesen sajét
kezlleg végeztem.

Dolgozatomban beszdmolok a fejlesztés 1épéseirdl, a tervezés sordn figyelembe vett
szempontjaimrél  és ezekre hozott dontéseimrél, a fejlesztés kozben szerzett
tapasztalataimrél. A gépemhez hasonlé feladatot elldté és azonos méretli a
kereskedelemben kaphaté gép 4ra meghaladja az 1,7 millié Ft-ot. Sziikségem van egy
egyszerli anyagokbol olcséban létrehozott gépre, amely a pontossigban, a termék
mindségben és a munkavégzés hatékonysigiban mégis megfelel a magas igényeknek.
Az elkésziilt gépemmel a hablemez vdgds iparszerll végzését tervezem villalkozdsi
formdban.
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logisztika
Név Intézmény Szak Dolgozat cime
muszaki Léptetémotoros pozicionald rendszer

Katai-Urban Gabor
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mérndk
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informatika
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Léptetémotoros pozicionald rendszer irdnyitasa gyors
kimenettel rendelkezé6 OMRON PLC - vel

Katai —~ Urban Gabor
Miiszaki Informatika szak, IV. évfolyam
Kecskeméti Féiskola, Gépipari €s Automatizdlasi Mszaki Foiskolai Kar
Témavezetdk: Dr. Lajtai Ivdn, féiskolai docens
Dr. Pintér Istvén, féiskolai docens

A hajtastechnikdban killonleges szerepilk van a léptetdmotoroknak, ugyanis az
irdnyitdsuk vezérléstechnikai eszkozokkel valdsithaté meg. A szabdlyzokor, az Gtmérd
rendszer elmaraddsa leegyszer(isiti az alkalmazdst. Az fdjabb tipusi PLC-k
impulzuskimeneteinek felhasznaldsaval tetszbleges dinamikai feladat megoldhatd, igy a
nyomatéki karakterisztika inditdsra, gyorsitdsra és megdlldsra vonatkozd paraméterei
kénnyen betarthatok anélkill, hogy a poziciondld rendszer 1épést tévesztene. A PLC
utasitaskészletében megtaldlhatok azok az aritmetikai utasitdsok, melyekkel a
poziciondld utasftdsok paraméterei kinematikai adatokkd vagy forditva, a kinematikai
adatok a programozds paramétereire alakithaték dt. Dolgozatomban a CJIM CPU21
tipusti PL.C aritmetikai, adatkezelési és adattdrolasi funkciGinak felhaszndldsival egy
irdnyit6, mérd rendszert alakitottam ki. A poziciondld rendszer sebességét és
elmozduldsit tachométer generitorral és egy 200 mm -es Hottinger Gtadéval mértem. Az
analég jeleket dtalakitds utdn a PLC adatmemdridjiban- helyeztem el, majd FWRIT
utasftdssal memoériakartydra rogzitettem azért, hogy az igy kapott adatfdjl MS EXCEL
segitségével kozvetleniil feldolgozhaté és grafikonon dbrdzolhato legyen.
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A Boe-bot robot ultrahangos navigacioja

Kocsi Zsolt
Mérnok informatika szak, III. évfolyam

Erdoés Andras
Mérnck informatika szak, III. évfolyam
Budapesti Miiszaki Féiskola
Neumann Jdnos Informatikai Foiskolai Kar
Témavezetd: Dr. Molndr Andrés, féiskolai docens

A projekt célja autoném robotnavigdcié megvaldsitdsa Boe-bot robot és ultrahangos
tdvolsdgméré szenzor segitségével. A robot feladata egy, a felhaszndlétdl kapott, relativ
koordindtdra valé eljutds (amennyiben ez lehetséges) ismeretlen terepen. A szenzor
adataib6l épitett térképen mddositott hullimkiterjesztéses algoritmus segitségével
hatdrozza meg az ttvonalat.

A dokumentdcié tirgyalja a robot tetszdleges kornyezetben fejlesztett, kiils
vezérléprogram segitségével megvaldsitott iranyitdsat, a program €s a robot kdzotti
kommunikdciés protokollt, valamint a Boe-bot robot lehetéségeinek hatdrait.

Tdllépve ezen hatdrokon réviden ismerteti a projekt tovdbbgondoldsit : egy komplexebb

feladatok elldtdsdra alkalmas rendszer és egy hatékonyabb kornyezet-érzékelés
lehetéségeit. ‘
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Konvejoros csomagosztalyozé rendszer

Mészaros Tamas
Budapesti Miiszaki Fdiskola
Kandé Kélman Villamosmérnoki Féiskolai Kar
Automatika intézet IT1. évf.
Témavezetd: Knerczer Gyula foiskolai tandrsegéd

A TDK dolgozat egy intelligens csomagosztilyozé rendszer elvi
megval6sitdsdval foglalkozik. Feladatom volt a futdszalagon érkezé csomagok méret €s
stly szerint négy kategdridba orténé soroldsa. A tervezés £ szempontja volt, hogy a
csomagosztdlyozé rendszer vezérlése megvalGsithatd legyen egy 30 1/0 pont kezelésére
alkalmas programozhatd relével. Ezért a méret és sily érzékelés megolddsdnal
figyelembe kellett venni az alacsony be-, kimenet szdm, valamint az utasitiskészlet adta
lehet6ségeket.

A futészalagon érkezd csomagoknak el6szor a méretét hatirozom meg, majd a
stilymérd asztal segitségével a tomegét mérem meg. A magassig és a szélesség
meghatdrozdsa tdrgyreflexiés fotokapcsoldkkal torténik, a csomag hosszisigit pedig egy
inkrementilis jeladd jeléb6l szdmitja ki a kozponti egység. Figyelembe kell venni még a
csomag sulyét, amit egy analGég eréméré cella szolgdltat. Az érzékeldk altal szolgdltatott
jelek alapjdn a vezérlé egység négy kategéridba sorolja a csomagokat. Minden
kateg6ridhoz egy méret és sdlyhatdr van rendelve, amennyiben barmelyik mennyiség
meghaladja az adott kategdridra vonatkoztatott értéket, akkor a csomag eggyel magasabb
csoportba fog keriilni. A csomagvalogaté soron elhelyezett munkahengerek feladata a
csomag megfeleld talcara torténd tovabbitasa.

A dolgozat f6 része a program megvaldsitdsa létradiagrammban, egy példa
valamelyik kategéridhoz tartozé csomag ciklusdra. Tovdbbd targyalja a vezérlbegység
dltaldnos  leirdsdt, tulajdonsdgait, miikodését, bovithetdségét és  egyszerii
programozhatésdgat, valamint a felhaszndlt érzékelok mitkodési elvét, miiszaki adatait.
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PALCOM - Navigaci6 és térképezés PAL-optika
hasznalataval

Mornialla Laszlo
Pekar Tamas Gabor
Solymosi Csaba Gergé
mérnsk informatika szak, 1V. évfolyam
Budapesti Miiszaki Féiskola
Neumann Janos Informatikai Féiskolai Kar
Témavezetd: Vamossy Zoltan, féiskolai docens

A dolgozat témija egy olyan PAL optikdval felszerelt mobil robot megtervezése és
kivitelezése, amely autoném médon képes ismeretlen kdrnyezet feltérképezésére, és a
térkép alapjdn iitkozésmentes helyzetvéltoztatdsra. A robot navigélasi képességei az
egyszerli objektumkévetéstél a felhaszndl6 dltal a térképen definidlt célpontok kozotti
mozgdasig terjednek.

A robot egy hibrid médszerrel — genetikus algoritmussal, és hiba-visszaterjesztéssel —
képzett neurdlis hal6 segitségével autoném médon térképezi fel a szdmdra ismeretlen
kérnyezetet, majd a térképen statikus, valamint a beérkezett képen dinamikus akadaly-
felismerést végezve képes a felhaszndls dltal megadott cél pozicidba iitkdzésmentesen
eljutni.

A dolgozat részletesen ismerteti a hardver felépfiését, a kép feldolgozasihoz felhasznalt
algoritmusokat, a térképezés menetét, és annak alkalmaz4sit a navi gécid folyamaén.
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RobNav — Mobil Robot Navigilas

Nagy Zita
Palfalvi Istvan
Mérnok informatikus szak, IV: évfolyam
Budapesti Miszaki Féiskola
Neumann Jdnos Informatikai Foiskolai Kar
Témavezeté: Vamossy Zoltdn féiskolai docens

A projekt célja egy lanctalpakkal rendelkez$ robot kezdSpontbdl célpontba vald
eljuttatdsa. Utja sordn eléfordulhat, hogy akaddlyok keriilnek elé - ezeket észlelnie kell -
és ki kell keriilnie: iroddban asztalok, székek, egyéb targyak és az emberek elkeriilése. A
robot ldnctalpanak koszonhetden konnyedén képes megmdszni meredekebb emelkedOket
is, illetve képes a sajét tengelye koriill megfordulni. Folyamatosan kovetni kell a robot
mozgisit, és figyelni a szenzorait, hogy idében be lehessen avatkozni, ha akadaly
keriilne elé, ifletve tdlsdgosan eltérne a kivdnt dtirdnytdl.

A robotnak két f§ szenzora van, melyek a kivetkezdek: az infra tdvolsdgmérd, €s a
fényerosségmérd. A dolgozat taglalja a szenzorok mérési tesztjeit, a veliik elért
eredményeket, és a haszndlhatsdgot a projekt tovdbbi részében. A robotot kozvetleniil
mikrokontroller irdnyitja, kozvetetten pedig egy szdmitégépes program, mely
osszegylijti a szenzoroktdl érkezd adatokat, és ez alapjin felépit egy térképet a késObbi
felhasznélds céljabol.
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Robotizalt lemezmegmunkalas innovativ, \ij megoldassal

Paniti Imre
Gépészmérnoki szak, V. évfolyam
Budapesti M(szaki és Gazdasdgtudoményi Egyetem
Témavezeté: Haidegger Géza, tudomédnyos fémunkatirs, MTA SZTAKI

A TDK munka célja egy Uj lemezmegmunkaldsi technoldgia bemutatdsa, amely egy
jelenleg futd EUG6 (6th Framework Programme) kutatds-fejlesztési keretprogramban
szereplé SCULPTOR nevi projektben valdsul meg.

Az iparban haszndlt sajtoldsi technika igen koltséges - az egyedi sajtolé szerszdm
elkészitése miatt - olyan termékek létrehozdsdhoz, amib6l nem lesz tomegcikk.

Ezen termékek gyartdsa viszont elengedhetetlen, killondsen az egyedi gépjdrmii és pl. a
légi iparban. .

Olyan eljdrdsra van sziikség, ami nem igényel til nagy kezdeti beruhdzdst, flexibilis és
elérhet6 a kis- és kozépvallalatok részére.

A SCULPTOR az eurdpai lemezmegmunkdldsi technoldgidt hivatott forradalmasitani az
elobb emlitett igények kielégitése mellett.

Néhdny éve sikeriilt csokkenteni a koltségeket az ISF (Incremental Sheet Forming)
segitségével, aminél a felsé sajtolé szerszdm helyett egy NC (Numerical Control)
vezérlésii robot nyomja rd folyamatosan az alsé pozitiv forméra a lemezt, mikdzben
lokalis, maradé anyagvéltozast (deforméciot) hoz 1étre.

Az 1j technoldgia az alsé forma helyett is egy robotot haszndl és igy valdsitja meg a
DSF (dieless sheet forming), sajtol6 szerszam nélkiili lemezmegmunkaldst.

Ahhoz, hogy a rendszer kifogdstalanul Snmagdt vezérelni tudja, kilonbozé integralt
szenzorokra és aktudtorokra, beavatkozdkra valamint egy szinkronizalt vezérlésre van
szilkség a megmunkaldst végzd és a befogd szerszdmok haszndlatakor.

A hallgatd dolgozatdban részletesen beszdmol a jelenleg haszndlatban 16vé ISF
technoldgidrdl, a projektben résztvevé partnerek, valamint személyes dj kutatdsi és
fejlesztési tevékenységérol.

Bemutatdsra keriil egy nyilt forrdskédd NC vezérlés tovabblejlesztése a hozzd tartozd
hardware és software eclemekkel, ami alapjdt képezi egy univerzilis szinkronizilt
vezérlésnek.
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Telemanipuldcié az Intelligens Térben

Sziebig Gabor

Miiszaki Informatikai szak, V. évfolyam

Takarics Béla
Gépész szak, V. évfolyam
Budapesti Miiszaki és Gazdasdgtudoményi Egyctem
Témavezetdk: Dr. Korondi Péter, Docens
Dr. Szemes T. Péter, Tudomdnyos munkatdrs

A jelen dolgozat a telemanipuldcié egy specidlis fajtdjdval foglalkozik. Célunk virtudlis
onjaré robotok irdnyitdsa fizikai kapcsolat nélkil, egy virtualis mester eszkoz
felhaszndlasaval.

Altaldnossdgban a telemanipuldcié az ember (operdtor) érzékelési és cselekvési
képességeinek kiterjesztése egy tivoli helyre, ahol valamilyen manipulativ feladatot kell
elvégeznie. A telemanipuldcids folyamat és ezzel egyitt a telemanipulaciot
megvaldsité berendezés harom férészre oszthaté: mester eszkozre, amely az ember
és a gép kozotti kapesolatot teremti meg; a szolga egységre, amely a tavoli kbrnyezetben
hajtja végre az operdtor utasitdsait; és a mester és szolga egység kozotti informdcid
kozvetitd csatornara.

Esetlinkben a mestereszkoz az n. ,,intelligens tér’” koncepcicra épiil. Olyan koriilhatdrol
teret (szobat, utcit, épiiletet vagy nyilt terepet) tekintiink intelligensnek, amely a tér
dllapotit folyamatosan megfigyeld érzékel6k célirdnyosan kiépitett rendszerével van
ellitva. Az érzékeldktd] nyert informécié feldolgozdsit kovetben egy mesterséges
intelligencia alapt vezérld algoritmus érzékelni tudja a térben zajlé eseményeket, azokat
bizonyos szempontok alapjan egy megeldzd tanuldsi folyamatot kovetben értelmezni,
értékelni tudja, valamint az adott szitudciénak leginkdbb megfeleld 6ndllé dontést képes
hozni. Intelligens Tér koncepcidjdt Japanban dolgoztdk ki, és vdrhatéan Eurdpdban is
térhoditasra készill. Ebbe az ,Intelligens Tér” koncepcidba épiil bele a sajat fejlesztést
elosztott képfeldolgozé rendszer a DIMAN (Distributed Image Analayzer), amelyet
onmagdban a dolgozat egy értékes elemének tartunk. A DIMAN eredeti céljai sokkal
sltaldnosabbak, jelen dolgozat a DIMAN egy specidlis alkalmazdsdnak tekinthetd, amely
keretet ad a mester oldali rendszeriinknek. Konkrétan egy kamera képén egy borszin
felismer és egy helymeghatdrozé modul segitségével kovetjiik az operator kezének a
mozgdsit és ennck alapjén generalunk parancsokat a virtualis robot mozgatdsihoz.
Esetiinkben a tivoli kérnyezetet a szimitégép generdlja a robot szimuldtorunknak, amely
egy Player / Stage (nyilt forrdskéda szoftver). A dolgozatban leirt demonstraciéban az
operdtor a virtudlis robot segitségével egy virtudlis labdat prébal meg egy kapuba 16kni.
A dolgozat fontos eleme az informécié kozvetitd csatorna, amely az dn. RT-middleware
(OpenRTM-aist-0.2.0) platformon alapszik. Az RT betiik itt a robot technoldgidra
utalnak, és sok tekintetben nem optimélis a képfeldolgozds szempontjabdl. A
valasztisunk azért eset mégis erre a platformra, mert Japanban a kovetkezd generacids
robotok is ezt a platformot haszndljdk, {gy kés6bb a litérendszeriinket konnyen illeszteni
tudjuk a legijabb fejlesztésii japan robotokhoz. Az RT-middleware japén fejlesztdivel
kozvetlen kapesolatban allunk.
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Humanoid robotlab tervezése és megvaldsitisa

Tar Akos

Miiszaki informatikai, V. évfolyam

Veres Jozsef
Miszaki informatikai, V. évfolyam
Pdzmany Péter Katolikus Egyetem — Informécids Technolégia Kar
Témavezetd: Dr. Cserey Gyorgy, tudomanyos munkatdrs

Az emberszerll jiras jelenleg aktiv kutatdsi teriilet. Kénnyen elképzelhetd, hogy a jové
robotjai, mind katonai, mind kereskedelmi felhaszndldsban egyre inkdbb az ember
felépitéshez hasonld, két ldbon jaré humanoidok lesznek. Altalanossagban elmondhatd,
hogy ennek a teriiletnek a kutatdsaban résztvevd cégek eredményeiket nem nagyon

publikaljik.
A fejlesztésbe valé bekapesoléddst az is neheziti, hogy a kisérleti munkdhoz sziikséges
robotldbhoz nehezen lehet hozzaférni. Ezért célunk eléréséhez, - hogy jardsi

algoritmusokkal végezhessiink kisérleteket - egy sajat humanoid robotldbat is tervezniink
és épiteniink kellett.

A dolgozatunkban bemutatjuk a tervezés menetét és az dltalunk megépitett kétlabu 55
cm rmagas robotot. A dolgozatban részletesen targyaljuk rendszeriink hardveres
felépftését, a miikodtetd elekironika egyes elemeit és a mikrokontrollereken és a
szdmitdgépen implementalt vezérlé szoftvert is. Az elkésziilt eszkoz milkodoképességet
a megvalGsitott jards bemutatdsa igazolja. Az elvégzett kisérletek és a beépitett
szenzorokkal tortént mérések elemzése azt mutatja, hogy a robot alkalmas bonyolultabb
jarasi algoritmusok €s egyensiilyoz6 szabélyozdsok implementicidjara is. A dolgozatban
kitekintést adunk a szakirodalomban elérheté  jardsi  algoritmusokrél  és
megkozelitésekrdl ugyanakkor @sszehasonlitva ezeket indokoljuk, hogy melyeket
szeretnénk a kozeljovében kiprobalni és alkalmazni a roboton.

Munkénk {6 eredményének tartjuk, hogy statikusan stabil jardst valésitottunk meg az
altalunk épitett humanoid robotldbon.
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Laboratériumi X-Y asztal fejlesztése 1ézeres megmunkalas
céljara

Tarsé Gabor
Gépészmérnsk Szak, 111, évfolyam
Pannon Egyetem, Fizika Tanszék
Témavezetd: Dr. Kdntor Zoltdn, egyetemi docens

A munka célja, egy olyan, a kutatdsban és az iparban egyardnt haszndlhaté x-y asztal
elkészitése lézeres mikromegmunkélds és feliiletmegmunkdlds céljara. Az alkalmazds
egyben meghatdrozza a teljesitendd specifikdcidkat.

Hogy az akdr 8 mikronra fokuszdlhaté Nd:YAG lézerrel végezheté megmunkélds
teriiletszelektivitdsat ki tudjuk haszndlni, a mechanika dltal elérhet6 feloldds nem lehet
rosszabb, mint a nyaldbdtméré mintegy harmada, mig a CO, lézeres~vigds, hbkezel€s,
direktirds minimadlisan megkoveteli a 20 mm/s feletti cstcssebességet. Az asztalnak
minimum 150x150 mm? tartomanyban kell preciz stkmozgdst végeznie.

Az dltalam megvalésitott rendszerben a fenti specifikdciék megvalosulnak: Az elvart
felolddst menetes ors6 és 400 fél 1épés/fordulat felolddsd iireges tengelyd 1éptetdmotor
segitségével értem el, a mozgds precizitdsdt golydsszanas linedris vezetékek garantdljdk.
A felolddsi igény és a sebesség Osszeegyeztetését a motor, az elektronika gondos
megvdlasztdsa, és az egyedi tervezés tette lehet6vé.

A megvaldsitisban felhaszndltam a 3D mechanikai tervezés lehetdségeit, a tobb verzién
keresztil  fejlesztett — mozgdsvezérls  alaplapjdnak,  mikrovezérl6-kirtydjnak,
tapegységkdrtydjanak, motormeghajté-kartydjanak tervezésében az EAGLE szoftver
nydjtott segitséget. A felhaszndlé LabView alapi grafikus kezel6feliileten fér hozza az
RS-232 porton keresztill csatlakozé mozgdsvezéribhéz. Az alaplapon fentartottam a
motorvezérlé jelek kozvetlen hozzaférését elére nem latott specidlis alkalmazdsok
szamdra (Kcam CNC szoftver, stb)

Az alkalmazdsokrdl, cimszavakban:
MikroVikuum Kft, Budapest (1ézeres feliiletmegmunkalds, ipari technolégia fejlesztése)

Pannon Egyetem, Fizika Tanszék, Veszprém

impulzusiizem{i Nd: YAG és folytonos tizemli Nd:YAG lézer (lézeres direktiras,
lézeres gravirozds)

nagy teljesitményti diddalézer (Iézeres forrasztds, gravirozds)

He-Ne lézer, diddalézerek (precizids méréstechnikai fejlesztések)

Budapesti Miiszaki és Gazdasdgtudomdnyi Egyetem, Elekronikai Technolégia Tanszék,
Budapest

CO, lézer (polimerek, tiveg vigasa)

KrF excimer [ézer
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3. Anvagtudomany, anyaqgvizsqgalat |

Név Intézmény Szak Dolgozat cime
Bazsika Lilla BME KSK, . - Nedvesedési jelenségek mérése fémek
Weltsch Zoltan BME KSK 9ePesz, gepesz | 4o keramidk kozott
Bernath Andrea, BME GPK, gépészmeérndok, A . .
Orbulov Imre Norbert BME GPK gépészmérndk Konnyitett szerkezeti anyagok
] miiszaki Képlékeny alakvaltozasi munka, és
Biré Andrea ME GEK menedzser annak karosodast okozo részének
; meghatarozdsa kisciklust farasztasnal
: s " P Repcehamu dielektromos
Csaté Gabor ME MAK anyagmerndk tulajdonségainak vizsgalata
. - " x| Konirakeids henger atviteli
Fekete Tamas ME MFK gépészmemdki tulajdonséganak vizsgalata
Mg-Al rendszer mint hidrogén
Gallina Tibor Robert BME K&K ksk abszorbens 6ivdzet és szerkezeti
anyag
A kender mint biomassza
Juhész Borbéla ME MAK kohémérndk thzeléstechnikai tulajdonsagainak
elemzése
. wnny: | FéMtargyakba lézerrel irt logisztikai
Kiss Imre BME VIK \S/gl";?osmemokl kddok elekiromdgneses elvi
kiolvasasa
Lapis Erika ME MAK anyagmeérnok Lézeres felilletedzés vizsgalata
Mekler Csaba ME MAK kohdmeérndk Fellleti fazisatalakulas modellezése
Réti Jézsel, PE MK, vegyészmeérndk, | Nagyhémérsékletd szupravezetd
Kapitany Andrés PE MK kémia tanar szilard oldatok vizsgalata
Szabari Katalin PE MK veqyész Uj tipust kstéanyagok vizsgélata
Takécs Gabor PE MK vegyészmémok Foszfatbevonatok vizsgalata fém-gumi

hatarfelilet tapadéaséanak névelésére
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Nedvesedési jelenségek mérése fémek és keramidk kozott

Bazsika Lilla
Weltsch Zoltan

Gépész szak, IV. éviolyam
Budapesti Miiszaki és Gazdasdgtudomdnyi Egyetem
Kozlekedésmérnoki Kar
Témavezetd: Dr. Lovas Antal ( ny. egy. docens)
Udvardy Olivér (Phd. hallgatd)

A dolgozat a nedvesedési problémédkkal foglalkozik fémolvadékok €s
nemfémes anyagok, keramidk kozott. Az olvadék szildrd feliileten torténd viselkedését
vizsgaltdk a hémérséklet és a cseppen dtfolyé dram hatdsdra a Jarmlgydrtds és —javitds
Tanszéken Osszedllitott berendezés segitségével.

Az irodalmi Osszefoglaléban bemutattdk a fent emlitett jelenség fizikai €s
kémiai hétterét. Ezek utdn ismertették a nedvesedést j6l jellemzd peremszog mérésének
médszereit, bemutatva az altaluk hasznalt nyugvé csepp médszerét is, valamint az egyes
anyagpdrok esetén a feliileti fesziiltség valtozdsit. Kitértek az elektrokapilldris jelenség
lényegének lefrdsdra, valamint az 4tfolyé dram hatdsdra fellépd peremszogviltozds
mérésére alkalmas elrendezés elvének bemutatdsdra.

A kisérleti részben bemutattdk az 4ltaluk haszndlt berendezéseket, és ezek

kalibraldsat kitérve a mérés nehézségeire, és a pontos méréshez szitkséges Osszes
tényez6é bemutatdsdra. A dolgozatban kiilon megemlitették az aluminium olvasztdsaval
kapcsolatos problémakat. Kiilonboz médszereket mutattak be, melyekkel megprébaltak
megakaddlyozni az oxidréteg kialakuldsat.
Kimérték és értékelték a peremszog hdmérsékletfiiggését 6lom, 6n fémek és grafit
anyagpdrokon, valamint megvizsgdltdk a védogiz hatdsit. Kitértek az elekirokapillaris
jelenség vizsgdlatdra ugyanezen anyagokon. A mérési eredményeket diagramba foglalva
mutattdk be.

A dolgozatban kitértek egy modszer bemutatdsdra, mely alkalmas lehet a
nedvesedési problémak kikiiszobolésére
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Konnyitett szerkezeti anyagok

Berndth Andrea

Orbulov Imre Norbert
Gépészmérnoki szak, V. évfolyam
Budapest Miiszaki és Gazdasdgtudomdnyi Egyetem
Témavezets: dr. Németh Arpad, egyetemi adjunktus

Napjainkban, a 21. szdzad elején, a gépészeti céli alkalmazidsok szerkezeti anyagainak
z6me még mindig a vas alapi tvozetek csoportjabdl keriil ki. A 8 teherviselé elemek
dltaldnosan alkalmazott anyagai a killonboz6 acélok. Azonban mdr a milt szdzad végén
erbteljesen hatott a mérnoki koztudatban az a tény, hogy az alkalmazott gépeink tvmege
til nagy és ezért mitkodtetésiik nem ritkdn tSbbletenergia befektetést igényel. A mai
energiatakarékossdgra torekvd vildgunkban ez a tobbletkiadds megengedhetetlen. Ez az
cgyik f6 oka annak, hogy a mérnok tdrsadalom figyelme egyre inkdbb a kisebb fajsilyd
szerkezeti anyagok alkalmazdsinak lehetSsége felé fordult.

A kor elérehaladtdval egyre hatdrozottabban terjedt el a konny(ifémek alkalmazdsa.
Manapsig példdul a magnézium Stvozetek reneszdnszukat élik. 1827-ben felfedezték az
alumfniumot, amely 4tgondolt, tervezett oStvozésével jelentds teljesitményndvelést
érhetiink el, ami alkalmassd teheti teherviseld elemként vald beépitését, Ggy hogy
elStérbe keriil az alacsony fajsilyabdl kovetkez6 (omegesokkends.

Az ipari fejlesztések f6 irdnyvonaldt tehdt egyrészt a tdmegesokkentés motivalja. Ha a
tomegesokkentésen  kivill nincs  egyéb  kovetelmény, elérhetjitk  célunkat a
tomegoptimalizalt tervezés, illetve alacsony fajsdlyt anyagok alkalmazdsdval. A
konvenciondlis konnyiifémek és oOtvozeteik mellett ezen a téren jelennek meg a
dolgozatunk targydt képezd kompozitok, zdrt- és nyilt cellds fémhabok. Ugyancsak a
fémhabok jutnak tigabb szerepkorhoz akkor is, ha energiaelnyelés, szlirés, vagy nagy
fajlagos feliiletet kivané katalitikus folyamatok szdmadra keresiink szerkezeti anyagokat.
Ugyanakkor, ha a tomegesokkentés igénye mellé még terhelhetdségi igények is
csatlakoznak sor keriil a kompozitok modernkori, tervszer(t — mérndki — alkalmazasdra.
A jol megtervezett kompozitok képesek kihangsilyozni alkotGelemeik kedvezd
tulajdonsdgait (jelen esetben alacsony fajsily) a hatranyos jellemzok (jelen esetben
eléptelen mechanikai tulajdonsdgok) hattérbe szorftdsa mellett.

A 2005, évi tudomanyos didkkori munkdnkat a zdri- és nyilt cellds fémhabok és a
fémmdirixidt  szdlersitéses  kompozitok elddllitdsa  és  tulajdonsdgaik  vizsgdlata
témakorben  végeztilk, szervesen kapcsolddva  az  elmalt  évek  munkiihoz.
Dolgozatunkban szakirodalmi forrdsok alapjdn dsszefoglaljuk a fémmatrixd kompozitok
tipusaival kapcsolatos legfontosabb  ismereteket, alkalmazdsokat és alkalmazdsi
lehetdségeket ismertetiink. Targyaljuk a fémhabok fogalmat és elhelyezziik a konnyftett
szerkezeti anyagok, valamint a kompozitok csalddjaban. Osszefoglaljuk eldaliftdsi,
alkalmazdsi lehetdségeiket. Bemutatjuk az Anyagtudomdny és Technoldgia Tanszék
Fémes Kompozitok Laboratériumédban  dltalunk  alkalmazott hdrom  kisérleti
kompozitel6allit6 mddszert, megvildgitva az eldnytket és hdirdnyokat, a felmeriild
problémdkat. Ismertetjik az alkalmazott anyagvizsgilai mdédszereket és azok
eredményeit, Osszehasonlitdst végziink a nyilt és zdricellds fémhabok kozott.
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Képlékeny alakvaltozasi munka, és annak karosodast
okoz6 részének meghatarozasa kisciklusi farasztasnal

Bir6é Andrea
IV. éves miiszaki menedzser
Miskolci Egyetem Gépészmérnoki és Informatikai Kar
Témavezetd: Horvéthné Dr. Varga Agnes egyetemi docens
Dr. Nagy Gyula egyetemi docens
A dolgozat célja bemutatni azokat a legfontosabb kutatdsi eredményeket, amelyeket a
kisciklusti fdrasztdsi mérészamok alkalmazhatsiganak elemzgsébol kiindulva a
képlékeny alakvdltozdsi munka meghatdrozdsdra, mérésének megbizhatGsdgdra,
alkalmazhat6sdganak korlataira kaptunk. Ezek alapjn javaslatot fogalmazunk meg egy
Gjabb mérdszdm bevezetésére és egy lehetséges mddszert mutatunk be meghatdrozdsara.
A képlékeny alakviltozdsi munka, illetve az 4tlagos képlékeny alakviltozdsi munka
meghatdrozdsdra hengeres prébatesten végeztiink kisciklusd fdrasztévizsgdlatot
kiilonboz6 teljes alakviltozasi amplitidéval.
A C 45 (MSZ 61) anyagmindségii acél prébatest hdmérsékletvaltozdsanak modellezését
végeselem-mddszer segitségével végeztiik el.
A szamitds eredményének és a kisciklusi farasztds kozben melegedd prébatest
hémérsékletének Osszehasonlitdsa érdekében tjabb vizsgdlatokat végeztink. A
méréseket a  probatest - kozepére hegesztett Ni-NiCr, el6zetesen hitelesitett
termoelemmel, a kordbban megadott vizsgalati pataméterekkel végeztiik. A befogdkat
vizzel hitottilk. A vizsgélat kozben mért hdmérsékleteket folyamatosan rogzitettiik.
Az elvégzett kisérletek és szamitdsok alapjan a kovetkez6 legfontosabb megéllapitisok
tehetdk:

|

a képlékeny alakvéltozdsi amplitidéra (tartomdnyra) épuld kisciklusa
farasztdsi modelleknél elényosebb a képlékeny alakviltozdsi munkdra
épiil6 modellek alkalmazasa;

—  a képlékeny alakvaltozdsi munka mérésének relativ szérdsa 7-15% kozott
valtozik;

— a tonkremenetelig befektetett képlékeny alakvdltozdsi munka értéke a
bemetszés élességén kivill a képlékeny alakvdltozdsi amplitidénak is
figgvénye;

—~ a képlékeny alakviltozdsi, illetve az dtlagos képlékeny alakvéltozasi
munka értékei a képlékeny alakvdltozdsi amplitidé novekedésével egy
hatdrértékhez tart; ’

~ a képlékeny alakvéltozdsi munka helyett, annak anyagszerkezeti
véltozasokat, kdrosoddst okozd részének alkalmazdsa lenne elényds a
méretezésnél, ellenbrzésnél; ‘

~  a kdrosoddst okozdé munkdt a képlékeny 