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Feladatkiiras

Szakdolgozat téma

z 7z

HUNveyor-HUSAR 2 minimal gyakorl6 tirszonda modell fejlesztése, programozasa.

Témavezeto

Dr. Hegyi Sandor

Megoldand¢ feladat

HUNveyor-HUSAR 2 minimal gyakorl6 tirszonda rendszerhez tartoz6 C nyelven progra-
mozhaté6 ASURO, tovabba PIC processzorral vezérelt HUSAR mobil robotok (roverek)
programozasa €s tovabbépitése.

Informaciok az egyetemi gyakorlé tirszonda modellrol

http://hu.wikipedia.org/wiki/Hunveyor

Rendelkezésre allo eszkozok

Terepasztalra helyezett gyakorlé minimadl Grszondék, robotok (roverek) és irdnyitdstech-

nikai eszk6zok.


http://hu.wikipedia.org/wiki/Hunveyor

El0szo

Amikor még szakkozépiskoldba jartam csoddlattal toltott el az a robot, amivel az akko-
ri végzbsok foglalkozhattak, programozhattik, gyakorlatban is kiprébalhattik az el6z6
években tanultakat. Mire otodikes lettem feledésbe meriilt, és mér senki nem foglalko-
zott a KUKA nevi robottal. Mindig sajndltam, hogy nem volt lehetdségem hozzaférni,
felfedezni, kiismerni a miikodését. Ekkor mér érdekeltek a szamitogéppel vezérelhetd,
eszk6zok, de nem tudtam hozzaférni sehol még hasonlé dolgokhoz sem.

A HUSAR (Hungarian University Surface Rover) program egy kisérleti gyakorl6
tirszonda modellje a HUNVEYOR projekten beliil, amit a Spirit, és az Opportunity, Mar-
son hasznélatos roverek alapjan épitenek Magyarorszagon tobb egyetemen, és szakkdzép-
iskoldban. A projekt célja az, hogy megismerkedjenek a hallgatok az Girkutatdssal, annak
problémadit atlassak, és fantdzidjukat elengedve 1j otletekkel segitsék az tirkutatds tovabbi
fejlesztésének menetét. Ez pedagdgiai szempontbdl nézve sem elhanyagolhatd, hiszen a
fejlesztés kozben legtobbszor gyakorlatban, tapasztalati titon megszerzett rendszerszem-

1élet elsajatitdsa magatdl értetddéen megy, részévé vilik gondolkoddsuknak.

Témavélasztaskor nagy mértékben szerepet jatszottak a kdzépiskolai el6zmények, és
az egyetemen folytatott Grkutaté-fejlesztd munka, ami alatt az egyik radié-tavirdnyitasa
rover a Husar-2b felgjitasat értem (1.4 rész). A NASA teszten valo részvétel utdn, a jarmi
szorny allapotba keriilt, ez indokolta a teljes feltjitast. Javitdsa kozben felmeriilt bennem,
hogy meg kellene oldani, hogy a rover irdnyithat6 legyen az Internetrdl. Persze teljesen

masképpen képzeltem el, mint ahogy azt a NET-Husaron ldtni fogjuk a tovdbbiakban.

Dr. Hegyi Sandor a HUNVEYOR projekt PTE-n beliili vezetdje altal kiirt szakdol-
gozati témak kozott volt HUSAR robotok €s taviranyitasanak feladata is. Ezt megfeleld

nehézségl kihivasnak éreztem, ezért belevagtam a megval6sitasba.



Koszonetnyilvanitas

Kiilon koszonetet szeretnék mondani :

— Gocze Zoltannak, az elektronikai problémak lekiizdésében,
— Griechisch Erikanak és Major Szabolcs Almosnak a lektordldsban

— Imrek Gyulanak a NET-Husar mechanikus szerkezetének megalkotasaban.

nyujtott segitségért.



I. fejezet

Bevezetés

I.1. Taviranyithaté Rover

A konkrét feladat egy segéd - rover Internetes irdnyitasdnak megvaldsitasa volt, melyre
a tovdbbiakban NET-Husarként (I.1. dbra) hivatkozom. Az Urtechnikanak egy fontos kér-
dése a tavolrdl irdnyithatésag és az abbdl eredd problémak megolddsa. Egy ilyen fel-
adat modellezése mar magaban foglalja, példaul az adatitviteli kommunikaciés kozeg

kérdéskorét, a meglévd technoldgidk dsszekapcesoldsanak probléméjét is.

I.1. abra. A NET-Husar 6sszeszerelt dllapotban

Pedag6gus szemmel nézve az elvégzett feladatot egy kaposzta leveleihez hasonl6
technoldgiai egymdsra épiilés vehetd észre. Minden kis részfeladat egy nagy egészhez



jarul hozza, amely a végén egy komplex rendszert alkot a maga pozitivumaival és hibdi-
val egyiitt.

A midsodik fejezetben a NET-Husar fizikai felépitésével, meghajtas, vezérlés, elek-
tronika elméletével ismerkedhetiink meg részletesen. A harmadik fejezetben azokrdl a
szoftverekrol, szoftverkomponensekrdl, lesz sz6, amiket a fejlesztéshez felhasznaltam,
utdna a rover C nyelven késziilt programjat nézziik részletesen. Negyedik fejezet a tana-
nyag telepités nélkiil kiprébalhat6 fejlesztés alapjat adé Live-DVD-r6l, és haszndlatardl,
otodik rész az Internetes irdnyitasrél a vezérlés kozben lezajlé kommunikécids folya-
matrél szél. A hatodik fejezet a NET-Husar oktatési szerepérdl, abban val6 felhasznalds
modjardl, tovabbfejlesztési célokrdl ad tdjékoztatdst. A hetedik rész a fiiggelék, melyben

/////

I.2. Hunveyor projekt

Az egyetem szamitdstechnika-technika tandri szakdra keriiltem 2004-ben. Negyedéve-
sen ismerkedtem meg kozelebbr6l a HUNVEYOR projekttel (A Husar-2b feldjitdsakor).
Az ELTE TTK Kozmikus Anyagokat Vizsgalé Urkutaté Csoportjanal (KAVUCS) indult
1997-ben. Egy kisérleti és gyakorl6 jellegli Girszondamodell épitéséhez fogtak, melyhez
a NASA egy 1960-as években haszndlt {irszonddja, a Surveyor3 (I.2. dbra) felépitése

szolgalt mintdul. Az rszondamodell épitésével a céljuk az, hogy egy Osszetett kisér-

I.2. 4bra. Surveyor3 a Smithsonian Institution, National Air

and Space Museum kiallitdsan



leti berendezés €pitésén keresztiil olyan tapasztalatokra tegyenek szert, amelyek a ter-
mészettudomdnyos targyak oktatdsdban sokoldaldan haszndlhatok. Az tirszonda modell a
Hunveyor (Hungarian university Surveyor) nevet kapta.

A Surveyor3 sikerének titka az egyszert felépités, a j6l megtervezett energetika, és elek-
tronika volt. A Surveyor3 (rkisérletek elemzése, és tanulmdnyozdsa utdn a robotépités
elGszor az ELTE TTK Altaldnos Technika Tanszékén kezd6dott meg, az Altalanos Fizika
Tanszéken folytatddott, majd bekapcsolddott a Pécsi Tudomanyegyetem Informatika és
Altalanos Technika Tanszéke és a Budapesti Miiszaki Féiskola székesfehérvari Kandé

Kélman Kardnak munkacsoportja is, késébb csatlakozott néhdny kozépiskola is.

I.3. A Husar roverek

A Husar egy Hunveyor keretein beliil m{ikod6 6ndll6 fejlesztési szdl, mely egy mobil
felfedezd robot-szonda. A Husar - roverek ugyanazokat a mérési feladatokat végzik, mint
az egy helyben all6 Hunveyor, viszont mobilitdsukb6l adddik, hogy sokkal jobban, és
tobbmindenre haszndlhatok. A mérési feladatok elvégzése utdn, az adatokat egy kdzponti
szamitogépre kiildik, melyet az kiértékel. A mobilitas kérdésével djabb problémak meriil-
nek fel. Az altaldban elvards, hogy a vdératlan helyzetekkel megbirk6zon, ha 6nalléan
nem tud donteni, vagy valami olyan probléma meriil fel ami veszélyezteti a kiildetés si-
kerét, akkor jeleznie kell a kozponti vezérl6 egységnek, hogy az a kezeld segitségét kérje.
Az 6ndll6 dontésekhez ,,gondolkoddshoz” valamilyen fedélzeti szamitogép megléte sziik-

séges. Erre a kiilonb6z6 Husar modelleknél kiilonb6z6 megolddsok sziilettek.

I.4. Husar-2b felijitasa

A bevezetSben emlitettem, hogy a Husar2-b feldjitdsa vezetett a robotok vildgdba. A
Mars Desert Station programban valo részvétel (1.3.dbra) utan a munkdt egyik csoport-
tdrsammal, bardtommal Fiilop Baldzzsal végeztiik. Oriiltiink, hogy ilyen munkat kaptunk,
hiszen darabjaira kellett sz€tszedni, majd az alkatrészek javitdsa utdn 6sszerakni, amibdl
teljesen megismerhettiik miikodését. Letakaritottuk a terepen Osszeszedett portol, meg-
javitottuk az eltorott napelemcelldt, a meglazult webkamerédnak 4j konzolt készitettiink,
majd fehér tapétdval vontuk be a rd szerelt aluminium részeket. A folyadékérzékeld elek-
tronika sem miikodott, azt at kellett forrasztani. Gondoltuk, djitunk is valamit, mert ne-
hézkes a szerelése a fix elektronikai bekotések miatt, ezért egy csatlakozdsort szereltiink

rd. Igy egy mozdulattal oldhaték az elektronikai kitések, a rd épitett eszkozok.
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1.3. dbra. Husar-2b terepgyakorlaton, Utah (Mars Desert Station program)

Radios fedélzeti kamera

Kamera-csatlakozd, bemeneti nyilasa " o T
Folyadékerzékelo

T

— =T

Univerzalis csatlakozé
a kénnyebb szereléshez.

[.4. abra. Husar-2b feljavitott valtozata
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II. fejezet

NET-Husar

Az 4ltalam fejlesztett jarmd, kevés, éltaldban a Husarral szemben tdmasztott kove-
telménynek felel meg, viszont jol modellezheté vele a komplex technikai rendszerek
Osszetettsége, ami nem is a fejlesztések miatt, hanem az okatdsban elfoglaland6 szerepe

miatt lehet fontos.

I1.1. Fizikai felépités

A NET-Husar felépitése adott volt, melyet egy el6z6 fejlesztés alkalmaval alakitot-
tak ki, csak kisebb, a bedllitdsokhoz és pontosabb miikodéshez sziikséges atalakitdsokat
kellett elvégezni rajta. Az alvdzon (II.1. dbra) kiviill, ami aluminium lemezbdl késziilt,
az épitéelemeket részben rossz, szdmunkra még haszndlhat6 szamitégépelemekbdl ny-
ertiik. A kerekek meghajtashoz, 5,257-os floppy egységbdl az olvaséfej mozgatasat végzd

1éptetémotorokat hasznéltunk fel.

Meg kell magyardzzam, miért éppen ezt a motortipust haszndltuk fel. A DC motorok
jellemzgje az, hogy elég nagy fordulaton miikddnek és csak attétellel (fogaskerekekkel)
lehet bedllitani a kivant fordulat/perc értéket, amit igen nehéz legyartani. Ha eldregyar-
tott attételt valasztunk, azon utélag nem lehet egykonnyen mddositani. A Iéptetémotorok
ezzel szemben konnyen szabdlyozhatdk, ami egy Internetes tdvirdnyitds megvaldsitasakor
fontos szempont az id6-késések miatt. Ezért dontottiink a 1éptetdmotor felhaszndldsa mel-
lett.

Lecserélt hardverelemek

z_ 7z

A NET-Husaron 1évdé motorok meghajtasat, az Orszagos Pedagdgiai Intézet meg-
bizdsabdl, az ELTE Altalanos Technika Tanszék 4ltal (1980-as évek vége) fejlesztett
Technomir egységek végezték. Ez a szdmitégéppel egy ISA csatoldfeliiletti kartyan ke-

resztiil kommunikdl. Ilyen csatlakozét a “90-es évek kozepe 6ta csak elvétve taldlni mi-
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kodd alaplapokon, djakon egyaltaldn nincs. Tehdt az ISA csatlakoz6 és a Technomir
egységek beszerezhetetlensége azonnal felvetette a vezérlés és a NET-Husarral valé kom-
munik4cids csatorna teljes dtgondoldsat, és cseréjét.

Mire is cseréltiik ?

A dontés nem volt egyszer(i. Mivel ma egyre nagyobb szerepet kap az USB!, ezért
elgondolkodtunk rajta, de viszonylagos bonyolultsdga miatt, végiil a nyomtatéport mel-
lett dontottiink. Elénye, hogy régi gépek majd 100%-4an megtaldlhaté. Az uj alaplapokra
is felkeriil, de mar nem mindegyikre. Az programozédshoz véalasztott C nyelvben is meg-
taldlhat6 a port programozasahoz sziikséges fiiggvénytarak (header dllomanyok).

II.1. 4bra. A NET-Husar 0sszeszerelt allapotban

I1.2. Meghajtas, lIéptetomotorok miikodése

Ez a motortipus specidlis feladatok elldtdsara késziilt, mint példaul a floppy, CD és a
nyomtatd-fej mozgatésa, ahol az olvasé és iréfejek pontos, preciz mozgédsara van sziik-
ség. Nagy teljesitményd léptetdbmotorokat alkalmaznak az iparban is. Pl.: CNC-mar6
gépeknél. Nincs a motorban szénkefe, ezért az élettartamat leginkabb a tengely csapa-
gyainak mindsége hatdrozza meg. Digitdlis jelekkel vezérelhet6k, melyeket egy integ-
ralt dramkor segitségével valdsitanak meg legtobbszor. Felépitésiik olyan, hogy minden
impulzusra egyet 1ép vezérléstdl fiiggden egyik irdnyba, majd ott megdll é€s megtartja

! Universal Serial Bus - Egy szabvanyositott interfész, amelynek célja az egyszerdi kommunikaci6
megoldasa kiilonb6zé eszkozok és a szamitogép kozott.
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helyzetét. Ezt hivjdk nyilt hurkd szabalyozédsnak, mert nem kell semmilyen mas eszkoz
ahhoz, hogy tudjuk, hogy a motor ,,hol 4lI”. A pontos miikodés feltétele az, hogy megfe-
leld fesziiltséget kapcsoljunk a megfeleld tekercsekre megfeleld sorrendben. A 1€péskoz
attél fiigg, hogy hdny tekercses a motor, és a forgd tengelyen levé médgnes hiny része
van ,,0sztva” magnesesen. A /1.2. dbran l4that6 a magnes kialakitdsa. A képen piros von-
alakkal jeloltem a polaritds hatdrait. Ebben az esetben egy korbefordulds alatt, a polari-
tas tizszer véltakozik. EbbSl adéddan annyi impulzust kell adni a motornak egy fordulat

megtételéhez. Ez megadja a Lépésszam / Fordulatot®. Negativum az, hogy van egy maxi-

Magnes a tengelyen, mely ko
valtakozva-polarizalt fi 2

I1.2. dbra. A polarizalt tengely-magnes

malis fordulatszama, ami f6l6tt nem képes teljesiteni, azért, mert mar nem tudja kovetni
a magneses tér valtozdsanak gyorsasdgat. Ebbdl adddik, hogy a magasabb fordulatszdm
nyomatékvesztéssel is jar. A motor tartényomatéka® is fontos jellemzd, hiszen ha dram

alatt van a motor, akkor megtartja a hozzdkapcsolt kerék, igy a kocsi dllapotat a lejt6n is.

Meg kell emlitenem, hogy a léptetdmotorok nem csak egész 1épéseket tudnak megten-
ni, hanem fél 1épéseket is. A programozds oldalét érinti jobban ha fél 1épésekkel akarjuk
megtenni a teljes fordulatot. A négy helyett hat bitet kellene meghatéarozott sorrendben

7 oz

megfeleld dllapotba billenteni, ami bonyolultabbd tette volna a program irasit, masrészt
az elektronikdt is ki kellene egésziteni, ha a késébbiekben szerelnénk a roverre barmilyen
alkatrészt amit kiilon irdnyithatéva kell tenni.

A fejlesztés elsd fazisdban megelégedtiink egy egyszer(, de stabilan mlikodd elektronikai
megolddssal, amit természetesen tovabb lehet fejleszteni a kivanalmaknak megfeleléen.

2 Lépésszam / Fordulat - A 1épések szdma a teljes fordulat alatt (360°)
3 Tartényomaték - 116 helyzetbdl ekkora erét kell kifejteni ahhoz, hogy kimozditsuk a motortengelyt.
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I1.3. Vezérlés

I1.3.1. Digitalis jelek

A szamit6gép logikai aramkorokbdl épiil fel, amit TTL*-nek hivunk. Ezek az dramko-
rok €s a hozza kapcsolt eszkozok elektromos jelek segitségével kommunikalnak egymds
kozott, amelyek teljesitményt nem, de informéciét hordoznak. Ezek a digitalis jelek. Tu-
lajdonsaguk, hogy két dllapotuk van, a NULLA és az EGY az ami az inform4ciét hordoz-
zak. Emlitettem az elektromos jeleket, amit 0ssze kell kotniink a fesziiltség-szintekkel,
hogy érthetd legyen. A standard fesziiltségszintek és a hozza kapcsolddé logikai szintek
a .1 tabldzatban lathatok. Ezekre a szintekre tudjuk majd a programunkkal allitani a
szamitogép LPT portjanak kivezetéseit, amire majd rakotjiik a motorokat vezérld elektro-
nikat.

Jelolés, logikai szint | Jelolés
L, 0, hamis 0-1,8V
H, 1, igaz 2,2-5V

II.1. tdblazat. A logikai szintekhez tartoz6
fesziiltségszintek

I1.3.2. A parhuzmeos port (LPT)

A parhuzamos, masik nevén LPT-port> az a kommunikdciés csatorna, amin folya-
matosan elérjiik majd a Roveriinket. Ennek a portnak vannak ki és bemenetei egyardnt
amelyekbdl fel fogunk hasznélni pdrat. A /1.3. dbra mutatja az LPT labkiosztasat. Az
adat-kimeneti labakat, 2-9, és a fold-labakat 18-25 hasznaljuk fel.

s 13 SEL (Select)
23— @ o 12 PE (Paper End)
g;:;: 3 e - 11BUSY
Ground 22,—|t@ : . éo ?CK
21— @ g Tl g
20— f@ g "ol
v-—e g Tl
184 — @ 5 5 Data Out
SELIN 17— 9 ® al 3
INIT 164— @ & : H
ERROR 15, g : i 3 0
AUTOF 144—@ g, T sTROSE

I1.3. abra. Az LPT port labkiosztasa

4TTL - Transistor-Transistor Logic, tranzisztorokbdl felépiilé logikai dramkorok.
> LPT-port - Line Print Terminal. Magyarul parhuzamos port vagy nyomtatéport. A nyomtatokkal

val6 parhuzamos kommunikdaciéra fejlesztették ki.

15



I1.3.3. A léptetomotorokat meghajté IC

Az éaltalunk valasztott integralt dramkor STMicroelectronics ® gyartmanyd, és az
L6219 tipusszamot viseli. Egy 1éptetdmotort képes meghajtani, a két tekercses fajtabél,
ezért majd kettdt haszndlunk fel beldle. A 11.4. dbra a 24 14bu IC rajza, amelyen lathatok
a labak funkcioi. Meg lehet valasztani a motorra adott fesziiltség nagysagat is. Esetiink-

ouTiA O 1 ~ 2 [ Us (LDAD SUPPLY)
ouT2A O 2 23 [0 SENSE1
SENSE2 ] 3 22 [J coMP. INPUT1
COMP. INPUT2 [ 4 21 [J ouT1B
auT2B O S 28 O Ie1
GND [ & 19 [J GND
GND [ 7 18 [] GND
ez2 a8 17 1 111
1120 3 16 [ PHASE1
PHRSE2 [ 18 15 [J UREF1
UREF2 [] 11 14 [1 RC1
RC2 [ 12 13 [0 Uss (LOGIC SUPPLY!

HealLE219-41

11.4. dbra. Az L6219 labkiosztasa

ben az dramkor tapfesziiltsége elegendd, ami 5V-t. Nagyobb teljesitményi motorndl, vagy
nagyobb nyomaték elérése érdekében tobb fesziiltséget is adhatunk, de vigydzzunk, az IC
tapfesziiltsége tovabbra is SV legyen.

I1.3.4. A vezérléséhez sziikséges tudnivalok
Logikai bemenetek - (/, /1)

Az Iy és I, a motorra kapcsolt fesziiltség szintjének szabédlyozdsara hasznélhat6 logi-
kai bemenetek. A I1.2 tdbldzat jelzi az I, és I; 1dbakon megjelend jelszintekhez és azok

kombindaciéjdhoz tartoz6 kimeneti fesziiltség szintjét. Lathat6, ha mindkét 1abat azonosan

I, | Motorra adott fesziiltség

Iy

H | H 0 Vg

L | H 113 Vg

H | L 2/3 Vg

L | L Maximalis Vg

I1.2. tablazat. Fesziiltség szabalyozésa I, és I; logikai szintjével

L szintre hizzuk, a motorokon es6 fesziiltség maximadlis lesz, viszont ha mindkét ldbra
,H” jelszintet kapcsolunk, akkor a motor tekercsein nem folyik dram. Vdlaszthatunk
1/3Vs, illetve 2/3Vg fesziiltséget is attdl fiiggden, hogy a Vs bemenetre mekkora fesziilt-
séget kapcsoltunk eredendden. Ezt azért fontos dtgondolni, mert a 1éptetdmotorok nem
viselik el ha huzamosan fesziilség alatt tartjuk. Ha tobb mint 5V-tal szeretnénk meghaj-
tani egy ilyen FLOPPY-motort, akkor gondoskodnunk kell programozaskor arrdl, hogy a
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végrehajtott 1éptetések utan a fesziiltséget csokkentsiik a portra adott megfeleld bitminta-

val.
Példaul:
Tegyiik fel, hogy Vs = 5V. Ahhoz, hogy a motorra 1/3 Vs, azaz 1,66V fesziiltség jusson,
az
Iy=1L
L =H

szinten kell legyen. A mi dramkori megvaldsitdsunkban az [, I; 0ssze van kotve, igy
egy vezérldbittel kapcsolhatjuk be és ki a motort. Ezt a bitet mindig ,,L” szintre huzva, a
motorra kapcsolt fesziiltség szintje dllandéan maximadlis, tehat Vg = 5V. Ezt huzamosan

melegedés nélkiil is kibirja a motor, rdaddsul igy a lejtén sem gurul vissza a jarmiviink.

Fazis labak - (Phy, Phs)

Ezek a bemenetek hatdrozzak meg a motor tekercsein foly6 dram irdnyét. A bemenetre
adott bitsorozattal hatdrozhatjuk meg a motor forgdsanak iranyat.
A IL.5 dbradn lathatd, hogy a PHASE2(IC-10.1ab),és a PHASE1(IC-16.14b) 1dbakat milyen
sorrendben és milyen allapotra kell hozni ahhoz, hogy a motor forogjon egyik irdnyba. A

masik irdnyu forgatdshoz a portra adott jelsorrendet meg kell forditani.
TELJES LEPES vezérlés

115} O T R R R

Ill 1 1 1 1 1 1 [ 1

Pt | ——
PRz | T

182

Iz

>

Bl H szint Bl L szint

IL.5. abra. Egy teljes 1épés megtételéhez az
IC Phy és Ph, labaira kiadando szintek és

idobeli eltérésiik egymdashoz képest
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IL.4. Aramkor, kapcsolasi rajz

Az IC-hez letolthetd prospektusban taldlhaté az ajanlott kapcsolds. I1.6. dbra, amitdl

el lehet térni, tobb esetben mi is ezt tettikk. Az dramkort 5V fesziiltségrdl iizemeltetjiik.

Ussa-5U

Uraf

L6219 e Ra
1K Cc
22¢
B2dpF
ia
3
RC Ra
1K Cec
4

I1.6. abra. Az L6219-hez ajanlott kapcsolasi rajz

A transzformdtort barmelyik elektronikai boltban megvehetjiik. Mivel a transzformator
kimeneti fesziiltségét altalaban nem tudjuk bedllitani 5V-ra (IC tapfesziiltsége), ezért eld
kell allitanunk. A feladatra megfelel egy 7805 tipusjelti harom l4bu stabilizator IC. Fel-
adata a megfeleld fesziiltség el6allitdsan kiviil, hogy a hédlézati fesziiltség ingadozasait
kompenzélja. Egy viszonylag egyenletes fesziiltségszintet kapunk, ami fontos a digitalis
jelekkel miik6dd aramkorok stabilitdsdhoz. Ha még azt is szeretnénk tudni, hogy be van-
e kapcsolva az dramkor, akkor egy LED®, és egy el6tét ellendllds kell csak hozzd. Az
ajanlott kapcsoldst (/1.6. dbra) kiegészitjiik ezekkel az alkatrészekkel. A bdvitett kapcso-
14si rajz a Fiiggelék VII1.4. dbrdjdn, a felhasznalt alkatrészek jegyzéke pedig a Fiiggelék
VIII. 1. tabldzatdban lathatd.

I1.4.1. Proba-aramkor épitése

Minden fejlesztés el6bb elméletben valosul meg, majd mikor gy tlinik, hogy minden
rendben, akkor kezd6dhet a megvaldsitas. Az elsé dolog, hogy megépitjiik az elektroni-
kat egy probapanelre (11.7. dbra), amely nagyon nem hasonlit a végleges véltozathoz, de
miikod6 daramkort kapunk. Ezzel meggy6zddhetiink arrdl, hogy a terviink j6, vagy kell-
e rajta modositani. Ha kell, akkor gyorsan tudjuk akdrmelyik alkatrészt cserélni, akar

® LED - Nevét a Light Emitting Diode angol elnevezés roviditésébdl kapta. Felfedez6je Rubin Braun-
stein.(1955)
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az aramkort is megvaltoztathatjuk kiilonésebb probléma nélkiil. Ehhez sziikséges néhany
kiilonleges szerszam, melyek nélkiil csak bosszisdg kiséri munkénkat. Ilyen az 6nelszivo,
vagy 6nszippant6, amivel a folyékonny4 valt 6nt felszivhatjuk a NYAK-rél, vagy a befor-
rasztott alkatrész 1abarol, igy kivehetd az alkatrész rangatds, tépés nélkiil is. Osszeszerelés

utdn a probapanel két oldala l4that6 a I1.8. dbrdn.

& ] =
L 0 ) W &
. ] O O ey

(a) Alkatrész oldal (b) NYAK-oldal

IL.8. abra. Probapanel beiiltetés utdn

Miutan a probapanel miikodik, megtervezziik a PCB programmal. Azért, hogy nézzen
ki valahogy, mdsrészt ha javitani kell, nem hiszem, hogy valaki képes lenne megmondani,

hogy pl.: egy leszakadt vezeték hova volt beforrasztva.
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I1.5. Nyomtatott aramkor (NYAK)

A j6 és konnyen reprodukdlhaté munkéhoz hozzitartozik az elekronikus dramko-
rok szamitogépes tervezése is. Ennek eldnyeit nem kell hangstilyoznom, hiszen aki mér
készitett valamilyen tervet vagy dokumentumot, tudja mennyire konnyen lehet utélag moé-
dositani.

I1.5.1. Tervezés

Ebben a folyamatban az operécids rendszer, Debian GNU/Linux készit§je éltal kar-
bantartott, tehat ,,gyari” PCB programja segitett. (Felhasznalt szoftverek: VIII.3 lista.)
Nem a legbaratsagosabb nyomtatott dramkor tervezd, de el lehet vele boldogulni ilyen
nehézségl feladat esetén. Tervezéskor késziilt képernySkép lathatd a (11.9. dbrdn). Min-
den igyekv6 meg tudja tanulni magatdl a program miikodését, sokat segithet a haladdsban
az Interneten elérhet$ rengeteg lefrds. Miutdn ezen til vagyunk, kovetkezhet a NYAK
kivitelezése. Kétféle modszert ismertetek, mindkettd pénztarcakiméld, de az elsd, a sza-

|= R

Fle Edt View Settings Select Buffer Conecte nfo Window Unnamed r_ s 2410,00 2050.00 | mil

........

b v | B

Fonte Stle
= sigral

* vigw=compenart grid=10.00 35 Eee=100 via=35.00200) dearance=10.0 text=100% buffer==1

11.9. abra. Az PCB munka kozben

badkézi megvaldsitds csak azoknak ajanlott, akik nem el6szor fognak bele ilyen munkéba.
Az alabbi bekezdésekben csak roviden pontokba szedem a fontosabb 1épéseket, mert az
elektronikus tananyagban részletesen kitérek mindenre.
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I1.5.2. Szabadkézi Kkivitelezés

RESZLETES TANANYAG A DVD-MELLEKLETEN :

| = Tananyag/Tananyag—-Szabadkezi.pdf <«

Lépések:

e A mellékelt Tananyag-DVD-r6l nyissuk meg az aldbbi dokumentumot, ami a ter-
vezett NYAK tiikrképe. Ezt kell rérajzolni a réz feliiletre.

/NYAK/NET-Husar_szabadkezi.pdf

Nyomtassuk ki, mindegy milyen nyomtatdval.

Viégjuk ki a rajzot a keret mentén, a kerettdl kb. 1cm-re, majd ragasszuk fel atlatszo

ragasztészalaggal a rézzel bevont oldalra ugy, hogy a rjaz feliil legyen.

Vegyiink egy pontozdét és a furatok helyét vigydzva, pontozzuk meg.

Ha biztosan minden pontot megpontoztunk, vegyiik le a rajzot a NYAK-r6l.

Neki is lathatunk egy lakkfilccel, a nyomtatott &ramkor szabadkézi felrajzolasanak.

Ez arégi, jo0l bevélt mddszer a legolcsobb, de a leglassabb is. Ha készen van (/1. 10. dbra),
kezdbédhet a marasi folyamat.

I1.10. 4bra. Kész dllapotd szabadkézi NYAK
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I1.5.3. Vasalos modszer

RESZLETES TANANYAG A DVD-MELLEKLETEN ;

’:> Tananyag/Tananyag-Vasalos.pdf <«

Lépések:
e A mellékelt NET-Husar DVD-r6l nyissuk meg a dokumentumot :
NYAK/NET-Husar_vasalos.pdf

e Papirboltban kaphat6 ,, miinyomo” papirra, nyomtassuk ki 1ézernyomtatéval. Ha
nincs elérhetd kozelségben ilyen, akkor a barmilyen nyomtatéval kinyomott oldalt
fénymadsoljuk rd4 a mlinyomo papirra.Hangstlyozom, csak 1ézertechnoldgias fényfa-

soldval lehet, multifunkcids tintasugaras nyomtatéval nem.

e Kivigds utdn ragasszuk a gondosan megtisztitott NYAK-ra tigy, hogy a nyomtatott

feliilet legyen a rézzel bevont oldalon.
e Vasal6val égessiik rd a papiron levs festéket a NYAK-ra.
e Virjuk meg, mig kihdil.

e Tegyiik bele vizbe és hagyjuk 4zni, majd tiz perc utdn, mikor a papir teljesen atazott,
és érezhetéen megpuhult, dvatosan hizzuk le réla. Nem baj, ha maradnak rajta apré
papirfoszlanyok, viszont a nagyobb darabokat dorzsoljiilk le a keziinnkel, mert a

papir miianyagbevonata gatolja a megfeleld maratast.

Ha j6l sikeriilt a festékanyag atvitele a NYAK-ra, nem tigy mint ahogy a II.11. dbrdn,
akkor kezd6dhet a maratas.
Osszegzés

Mindkét médszernek a Iényege az, hogy a rézfeliiletre vitt anyag ellendll6 a maréanyag
Osszetételével szemben. Els6 esetben a lakkfilc altal hagyott lakkréteg, méasodik esetben
a lézernyomtat6 vagy fénymadsolo festékanyaga. Mindkét eljarassal egészen j6 mindségi
NYAK-ot lehet késziteni, de nem szabad til picire tervezni a rajzot, nehogy rajzoldskor a

lakkfilc hegyének vastagsdga legyen ami miatt ujra kell tervezziik az egészet.

11.5.4. Maratas

RESZLETES TANANYAG A DVD-MELLEKLETEN :

= Tananyag/Maratas.pdf <
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II.11. abra. Rosszul sikeriilt a festékatvitel a

papirrdl. J6l kivehet6ek a hibak.

Miutén a nyomtatott aramkori rajzot NYAK-f6lidra valamilyen médszerrel atvittiik,
és meggy6zddtiink arrdl, hogy minden csik, pont a megfelel6 helyre keriilt, és nem érnek
Ossze a megrajzolt vezetékek, nekidllhatunk a maratdsnak. Lehet kapni a legtobb mikro-
elektronikai alkatrészekkel foglalkozé boltban TN 150 gyorsmaraté’ folyadékot. ame-
ly a folosleges rézfeliiletet eltavolitja, de meghagyja a felrajzolt drakort (I1.12. dbra).
A miivelethez ontsiink a szerbdl egy miianyag, vag iivegtilba annyit, hogy a NYAK-ot
ellepje. A mards gyorsasdga a maratoszer hdmérsékletétdl is fiigg, ami optimélis esetben
40°C kell legyen. Az ilyen meleg maratdszer gyorsitja a folyamatot. Ha hideg folyadékkal
maratunk akkor is gyorsithatjuk a folyamatot, a tdl lassd jobb, majd bal oldaldnak emel-

getésével, a folyadék ,, lotyogtetésével”.

I1.5.5. Faras

Az dramkori rajzunkban nincs hiba, eldontottiik, hogy megfelel, akkor az alkatrészek
beiiltetése el6tt még a forrpontok kdzepébe lyukat kell furni. Ehhez a miivelethez hasznal-
junk ¢0,5mm firéhegyet. Az ilyen kis furdszdrat nem lehet barmilyen tokmanyba befog-
ni, ezért, ha nincs mas valasztasunk, akkor egy kis akkumulatoros kézifuro is megteszi.
Vigyazzunk, hogy a furéhegy legyen éles, ellenkez6 esetben felgytirheti a forrpont ma-
radék rézbazisat, igy nem lesz mihez forrasszuk az alkatrész 1abat. A miiveletet a réz-
oldalrdl hajtsuk végre. (Felfelé nézzen az dramkor.)

7TN 150 - Vas-klorid alapi, gyorsitott, és aldmardddst csokkentd hatdsi maratdszer, nyomtatott

aramkori lapok és egyéb rézfeliiletek maratdsdhoz.
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I1.12. abra. Maratas

I1.13. abra. Farasi miivelet

I1.5.6. Beiiltetés

RESZLETES TANANYAG A DVD-MELLEKLETEN ;

‘ = Tananyag/Beultetes.pdf <« ‘

Ahhoz, hogy viszonyalag gyorsan és mérgel6dés nélkiil teljen az alkatrészek beiiltetésére
szant 1d6, bizonyos szabdlyokat be kell tartani. Az aldbbi pontokba szedett tandcsokat
fogadjuk meg, €s hajtsuk végre sz€ép sorban.

e Minden alkatrész labat miiszerészcsipesszel tobbszor hizzuk végig, igy eltavolitjuk

az oxidaciot, a forrasztas biztosabb, a rossz forrpontok miatt nem kell aggddnunk.
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e Az alkatrészeket valogassuk szét, hogy konnyebben megtaldlhassuk, mit, hova kell
beiiltetni.

e Legyen eldttiink nyomtatott, vagy elektronikus formaban a beiiltetési rajz €s alkat-
részjegyzék. Javaslom a nyomtatott format, mert tudunk ra jegyzetelni.

Ha ezekkel megvagyunk, akkor kezd6dhet a beiiltetési eljaras. Célszerd figyelembe venni

az aldbbi tandcsokat a munka végrahajtasakor.

e Nézziik végig az alkatrészeket, és azzal kezdjiik a beiiltetést, amelyik a legkevésbé
4ll ki a NYAK feliiletérsl. Altaldban a kovetkez$ sorrendet tartjuk, ha nem SMD?
alkatrészekkel dolgozunk :

1. atkotések, ellenallasok, diddak,

2. IC-foglalatok, DIP-kapcsoldk (mini kapcsoldk), jumperek, kerdmiakondenz4-
torok,

3. elektrolit-kondenzatorok, LED-ek,
4. csatlakozok, all6 tokozasu félvezetdk (7805)

e Ha van folyasztészeriink, akkor kenjiik be vele a NYAK-ot, hogy a forraszt66n
konnyen ,,befussa” a forrpontokat. Szaradas utan beiiltethetiink.

II.14. 4bra. Beiiltetés végeztével

8SMD - Surface Mounted Device, ami azt jelenti, hogy az alkatrészeket a nyomtatott dramkor
vezetékezett oldaldra ,,iltetik’ rd, nem kell minden alkatrész labanal megfirni a panelt.
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II1. fejezet

Szoftverek

II1.1. A NET-Husar egészének feliilvizsgalata

A NET-Husar elédje amely ugyanezt a célt valdsitotta meg, hogy irdnyithaté legyen
az Internetrdl, sok oldalon elavult. Egy rovid vizsgalat utdn tgy dontottem, korszerdsitek,
mivel azon formdban szinte reprodukalhatatlan lett volna. A probléma mind hardveres,

mind szoftveres oldalon fennallt.

A megval6sitds alapja egy Windows98e rendszer volt, amely elavultnak szamit. A
programozdsi feladatokat Borland Delphie-ben készitették amihez egy sajat dll fiigg-
vénytdrat is irtak, ami egydltaldn nem biztos, hogy kompatibilis lenne az djabb fejlesztési
Microsofte rendszerek barmelyikével. Masrészt nem vagyok hive a kereskedelmi szoft-

vereknek, f6leg nem akkor, ha operécids rendszerrdl van szo.

Mivel célom egy kis koltségvetésii, konnyen reprodukélhat6 rendszer megépitése volt,
nem is gondolkodtam olyan szoftverekben, melyek nem szabadon felhasznélhatdk. Kel-
lett keresni egy olyan rendszert amiben adottak a feltételek, ne kelljen kiilon forrds-
bol Osszeszedni a feladathoz sziikséges elemeket, majd azokat Osszegyurni egy miikodo
egésszé. A szerverek vildgaban elGszeretettel hasznélt Linux terjesztések elérhetdk barhol
a vildgon, ingyenesek, folyamatosan fejlesztik €s a legtobb terjesztés minden elemet tar-

talmaz, amire sziikségiink van.

III.1.1. Ajanlott szoftverek, szoftverkomponensek

Természetesen a valasztott Linux disztribiciénak (terjesztésnek) az aldbbi kritéri-

umok minden alpontjanak legaldbb egy komponensét tartalmaznia kell.
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Kovetelmények részletesen. (Ajanlottak alahtizva szerepelnek a listaban.)

C-fordito

" gec

Webszerver CGI-szkript timogatdssal

* Apache, Apache2
* thttpd

Kameraszerver és képrogzito

* motion
(http://www.lavrsen.dk/foswiki/bin/view/Motion/WebHome)

Szovegszerkeszto (Nem LWYSIWYG™! szovegszerkesztlre lesz sziikség.)
* vi, vim, gvim
®* nano

* mcedit, az mc része.

* Bluefish - Egy nagyon nagy tuddsu szovegszerkesztd, programozdshoz. (gra-
fikus)

* ’Gedit - Egy kicsi és kis tudasu szovegszerkeszté a GNOME munkaasztalhoz.
(grafikus)

e Bongészo java-script timogatassal

* Firefox, Iceweasel?

(http://www.mozilla—europe.org/hu/firefox/)
* Epiphany
* Konqueror
* Chimera

* Conqueror

Nem kell sokdig valogatnunk, mert a legtobb terjesztés eleget tesz a kovetelményeknek.
Mivel a Debian GNU/Linux az dltalam leginkdbb kedvelt, az ezen alapulé Ubuntu nevii
terjesztésre esett a valasztas, melyet biztonsag, stabilitds, gyorsasdg, széleskorl szoftver
€s hardware-tdmogatds jellemez. (A dolgozat készitéséhez hasznélt programok a Fiiggelék,
VIII.3. listdjaban ldthatok.)

'Szovegszerkesztésben a ,,What You See Is What You Get” = ,,azt kapja amit 1at” elvet kvetd szer-

keszt8. PI.: OpenOffice.org Witer programja.
2 Iceweasel v3.0.6 - a Debian GNU/Linux sajt fejlesztésii Firefox alapii bongészédje.
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II1.2. Programozas

Ha az elektronikai megvaldsitasi feladat végére értiink, akkor még semmi sem biz-
tos, hiszen ki kellene probélni, miikodik-e. Addig amig nincs egy vezérlGprogramunk,
otthoni koriilmények kozott nem lehet préba ald vetni az dramkort. A Vezérléséhez sziik-
séges tudnivalok c. (I1.3.4.) fejezetben emlitettem, hogy bizonyos ldbakra milyen jeleket
kell adni, és milyen sorrendben ahhoz, hogy a motorunk Iépjen valamilyen irdnyba. Itta C
nyelven irt mot or . ¢ program miikodésével foglalkozunk (VII1.2. fejezet). Ez a program,
a kész elektronikdhoz van illesztve. Amig nem biztos, hogy miikddik rendesen az elek-
tronikus rész, addig javaslom, ne nyuljunk bele a kédba, mert mindkett6tdl fiigg, hogy
a motorunk mozog-e. gy legaldbb a program biztosan miikodik. Lehet probléma a ny-

omtaté portjanak cime is, de nem tapasztaltam ilyet. Amelyik gépen probaltam, miikodott.

A programot egyetlen paraméterrel lehet meghivni, ami a NET-Husar halad4si irdnydnak
kezddébetiije (el6re,hatra,jobbra,balra), Pl.:

’ /usr/sbin/motor e ‘ Jelentése: NET-Husar, menj eldre!

II1.2.1. A program részei és magyarazatuk miikodési sorrenben

Paraméterek szamanak vizsgalata
Meg kell vizsgdlnunk, hogy kaptunk-e paramétert. C nyelv a paraméterek szdmat az argc
valtozéban tarolja. Mivel nekiink csak egyetlen paraméter kell, ezért a valtozéban 2 kell
legyen. Jogos a kérdés, hogy miért? Azért, mert az elsd paraméter mindig a futé program
neve, a misodik amit paraméterben megadtunk, majd a harmadik az a megadott masodik
paraméter €s igy tovabb. Tehat az els6 paraméter a C szerint mindig a program neve. Ezt a
paramétertomb 0. elemébdl tudjuk kiolvasni (argv/0]). Tehét, ha kevesebb a paraméterek
szdma mint 2, akkor nem kaptunk egyetlen kiils6 paramétert sem. fgy nem tudja a pro-

gram, mit akar a hivd, ezért hibaiizenet utin kilépiink.

if (argc!=2){
printf (" (HIBA) — A programnak meg kell adni egy parametert, \n\n \\
Hasznalat: motor [e | h | j | b] \n\n\t \\

e — elore\n\t \\
h — hatra\n\t \\
j — jobbraln\t \\
b — balra\n\n");

exit(1);

A port hozzaférésének beallitasa

Az ioperm fiiggvény paraméterezésétdl fiiggden bedllitja az 6t hivé rutin hozzaférési jogat
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a megadott porthoz. Ha nem tudja bedllitani, akkor hibat jelez, megoldasi javaslatokat
tesz, majd kilép.

if (ioperm(port,1,1))
fprintf (stderr, "(HIBA) — Nem erem el a portot: %x\n \\
1.) Lehet, nincs jogom hozza? MEGOLDAS, \\
ha futtatod ezt a parancsot:\n\n\t\t \\
>sudo chmod +s [eleresi ut]/motor ’\n\n \\
2.) Rosszul van megadva a programban a port cime. \\
A program elején keress egy ilyen sort: \\
#define port 0x378, \\
majd {ird 4t a ’378—at’ 278 —ra.\n\n
3.) Nincs LPT port a szamitogepben .\n\n", port), exit(10);

A megadott paraméter vizsgalata
Attdl fiiggben, hogy a paraméter a vizsgaltak kozé tartozik, meghivja a hozza tartozé

fiiggvényt, amely eldre, hdtra, jobbra, vagy balra irany lehet.

n_n

if (strncmp ("e", argv[l], 1) == 0)
elore () ;

if (strncmp ("h", argv[1l], 1) == 0)
hatra () ;

if (strncmp ("j", argv[l], 1) == 0)
jobbra () ;

if (strncmp ("b", argv[l], 1) == 0)
balra () ;

Egy iranyfiiggvény magyarazata. (Iranyfiiggvények: eldre, hdtra, jobbra, balra)
Eddig arrél volt sz6 a vezérlés targyaldsakor, hogy a portra kiildott bitmintaktdl fiigg
az, hogy miként viselkedik a vezérdportra kotott elektronika. Fontos, hogy ez csak akkor
igaz, ha a port 2-9-ig tart tiiskéit vessziik, mert ezek az adattiiskék, amiken a legkonnyebb
kommunikalni. Azt, hogy melyik tiiskére milyen jelet kell kiildjiink, azt a bekotés, 111.1.
dbra hatarozza meg. A megértéséhez kell a 2-es szamrendszer ismerete. Mivel a kettes
szamrendszerben csak a ,,0” €s ,, I ” értelmezettek, a bitsorozat ebbdl a két szambdl allhat.
PlL.:

A 0-dk és 1-esek bizonyos helyiértéken mas-mas értékkel rendelkeznek
Magyarézat:

21+ 04+2°+0+0+2%+2"+0 = 1661
128404324 0+0+4+42+0= 1660

Ha minden bit /, akkor az 6sszes helyiértéken levd szamot Ossze kell adni, igy jon ki 255.

20425 424 + 2% 4 22 + 21 4 20 = 2554
128 + 64+ 32+ 16 + 8+ 4+ 2+ 1 = 111111115 = 25500
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III.1. abra. Az dramkor kivezetéseinek bekotése a vezérlGportra

Amilyen 8 bites szdmot a portra frunk, annak megfeleld bindris kombindcioba 4ll-
nak be a kivezetések (2-9). Ha a kiirt szdmot bindrissa alakitjuk, akkor azt tapasztaljuk,
hogy az igaz, (TRUE) vagyis ’1” értéki bitek kozel +5V fesziiltségként jelentkeznek a
csatlakozotiiskéken, viszont ahol hamis, vagyis "0’ érték van, ott a kdzel nulla voltos fes-
ziiltséget mérhetiink.

Lépések istmétlése
Egy bitkombinacidra az elektronika a motor tekercseit ugy gerjeszti, hogy egyet 1é€pjen.
Egy teljes koriilforduldshoz #iz 1épésre van sziikség, amit egy ciklussal oldhatunk meg.
Pl.: a hatramenet ciklusa 24. sort6l kezdddik és a 40. sorig tart. A kozte 1év6 sorok adjdk
a ciklus magjat, amit addig ismétel, mig a feltétel igaz.

Varakozas fiiggvény
Ez a program legegyszeriibb, de egyben a legfontosabb része is, hiszen a portra irds
sebessége olyan nagy, amit a motorok, nem tudnak kovetni. Ezért be kell iktatni egy

vdrakozast ami a két jelsorozat portra kiildése kozott a megadott idore megéllitja a pro-
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gramot, majd tovabblép. A var() fliggvény 15-18. sorban taldlhat6. A usleep() fligvény a
megadott szdizadmasodpercig varakozik.

Amint l4ttuk, nem egy bonyolult programrél van sz6. Akér az is megérti, a miikodését,
akinek eddig kevés koze volt a programozashoz. Ha jobban el szeretne valaki meriilni a
parhuzamos port programozasaban, mert lat benne fantdziat, az Interneten sok épitési és

programozasi leirdst taldlhat magyarul is.
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IV. fejezet

Live-CD/DVD

A mai elvardsoknak megfeleloen egy ilyen tananyaghoz nem elég leirni, mit hogyan
készitettem el. Ha megprébalja valaki megépiteni és programozni a sajat jarmiivét, a meg-
felel6 rendszer hidnydban nem fogja tudni, vagy annyi id6t tolt az Osszedllitasaval, hogy
elmegy a kedve az egésztol.

Azért, hogy ezzel se kelljen foglalkozni készitettem egy telepités nélkiil kiprobalhato,
minden eszkozzel felszerelt, igynevezett Live CD/DVD-t. A szamitégépet errdl kell indi-
tani (boot-olni), és minden automatikusan elindul (webszerver, motion). Nem kell beal-
litani semmit, kivéve ha a csatlakoztatott webkamerat nem latja a rendszer. Ennek or-
vosldsara mér nem tudunk figyelmet forditani, de az Interneten nagyon sok j6 leiras talal-

hat6, kamera tipusonként eltéré megoldasi javaslattal.

IV.1. Inditas

Arra kell figyelniink, hogy mikor a bootoldsi folyamat elkezdddik, legyen minden
csatlakozatva, gondolok itt a webkamerdra. Ha csak késdbb csatlakoztattuk, a legegysz-
erlibb ha djrainditjuk a gépet, mert ha a mot i on nem érzékel kamerat, azonnal ledll. Ter-
mészetesen a gépkiméldbb megoldds, ha mot ion-t inditjuk Gjra. egy Termindl-t elinditva

(VIIIL.3. dbra) a kovetkezd parancs kiaddsaval lehet tjrainditani:
/etc/init.d/motion restart

Ha igy sem miikodik, nézziink utdna, kamerdnk milyen felbontast timogat. A motion
352x288 telbontasu képet kér a kameratdl. Meglehet, az nem tud ilyen képeket késziteni,
csak nagyobb felbontastit. Megoldasi lehetdségek a VIII. I (Hibaelhdritds - Webkamera)
részben.

A rendszer, induldsa utdn az IV.1. dbrdn lathat6é képpel fogad. Javaslom, hogy indit-

sunk egy bongészot, és gydzddjiink meg arrdl, hogy a kamera miikodik.
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IV.1. abra. Ubuntu Linux NET-Husar vdltozata indulds utdn

IV.2. Forraskod forditasa, futtatasa

IV.2.1. Forditas kézzel

Az egyik lehetdség, hogy mindent sajat magunk végziink 1€pésrél 1épésre. Ha nincs
gyakorlatunk az ilyesmiben, akkor sokat vesz&dhetiink. Ha mégis ezt az utat vélasztjuk,
a kovetkezd 1épéseket hajtsuk végre, miutdn a forrdsprogramot mdédositottuk. Nyissunk
egy termindlt (xterm, xtermindl-emuldtor), és adjuk ki a parancsokat:

e Viltsunk munkakonyvtarat: cd /home/nethusar/NET-Husar/C_forras
e Forditsuk le a programot: gcc $1 -o motor

o Adjunk ’s’-bitet' a f4jlnak: chmod +s motor

e Maisoljuk a telepitécsomagba: cp motor ../TELEPITO/usr/sbin

e Maisoljuk oda, ahonnan a CGI-script meghivja: cp motor /usr/sbin

Ha minden hibamentesen zajlott, prébaljuk ki bongész&bdl.

IV.2.2. Forditas szKkripttel

Azért, hogy konnyebb legyen a forrdst mddositds utdn kiprébdlni, hasznéljunk egy
egszer( bash szkriptet, ami nem csak forditja, hanem bedllitja a megfeleld jogokat, ma-
jd masolja a TELEPITO és az /usr/sbin konyvtarba is a bindris allomanyt. Igy rogton
kiprobalhatjuk bongészdbdl amit mddositottunk.

Usticky-bit Ha egy allomdny futtathaté és ’sticky-bit’-tel ruhdzzuk fel, futtatiskor nem a futtaté
nevében fut, hanem a tulajdonos nevében.
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A fordit6 szkript elérhetd az aldbbi helyen és néven:
/home/nethusar/NET-Husar/fordit.sh (forrdskdd:VIIL.2.2 fejezet)

Taldlunk egy Motor—-forditasa nevl linket (/V.2), mely a home konyvtarunkban

van. Ha a forditds hibaiizenet nélkiil lezajlott, akkor ideje kiprébdlni. Ha forditoszkriptet

@

Maotor-forditasa

N

IV.2. dbra. Motor-forditasa.link

hasznaltunk, vagy minden kézi miiveletet végrehajtottunk, lehetdségiink van a konzolos,
€s bongészds probdra is. Ha konzolon forditottunk, akkor csak meg kell hivni a programot

a megfeleld paraméterrel. Indit4s a kovetkezd paranccsal:

./motor h

vagy
/usr/sbin/motor h

Ha nem kapunk hibaiizenetet, a motoroknak mozogni kell, miikodo elektronika esetén. Ha
forognak a motorok, kiprébalhatjuk bongészbdl is. El6szor csak helyi géprdl probaljuk,
inditsunk egy Firefoxot, majd irjuk be a cimmezdbe: localhost, majd iissiink ENTER-t.
Ha bejon a weboldal (V.2. dbra), akkor a webszerver mar biztosan miikodik. Ha 1atjuk
a kapmera képét, az kitlinG, majd kattintsunk valamelyik irdnyité nyilra. Ha konzolrél
miikodott, akkor igy is miikodie kellene. Ha valami miatt nem megy, hajtsuk végre a

konzolos utasitdsokat 1€pésrdl 1épésre, majd prébaljuk Gjbol.

IV.3. NET-Husar elore telepitett rendszeren

Azokra is gondoltam, akik mar rendelkeznek egy telepitett Linux-szal. Nekik késziilt a
Tananyagok DVD-n taldlhaté TELEPITO csomag. Ez a program az alapvetd programokat
nem telepiti, csak a weboldalt, a motion bedllitédllomanyat a motormozgatd forraspro-
gramot, €s forditott véltozatat. Miel6tt hozzafognank, telepitsiik fel az Apache2, motion,
gcc csomagokat. Debian GNU/Linux esetén az aldbi parancs kiaddsaval lehet, rendsz-

ergazda terminalbol :

apt—-get install apacheZ motion gcc
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Ha ezek a csomagok telepiiltek, dt kell masolni a telepito konyvtarat a home konyvtarunk-
ba.

Figyelem! Ha webszervert miikodtetiink, és az szolgaltat is a telepités idején, akkor
ne futtassuk a telepitdcsomagot, mert az nem figyeli, hogy van-e a /var/www konyvtar-
ban valami, ezért ramasolja a miikod6 weboldalra az altalam készitett forrast, ami
nagy kavarodassal, adatvesztéssel jar!
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V. fejezet

Internetes iranyitas

V.1. Vezérlési folyamat

Nézziik, miként kapcsolddnak egyashoz Osszetett bonyolult technoldgiai rendszerek
a kis gyakorldrobotunk irdnyitdsdhoz. A V.I. dbrdn végigkovethetdk a rendszerek kap-
csolddasi pontjai és a kommunikacié folyamata kliens-gép, szerver-gép és a NET-Husar
kozott, utdna taglaljuk a minket kozvetleniil érint6 részeket

V.2. CGI

,, CGl (azaz Common Gateway Interface) az NCSA (National Center for Supercomput-
ing Applications) dltal kifejlesztett protokollszabvdny, amely (példdul Perl, PHP vagy C
nyelvii) alkalmazdsok informdcios szerverekhez - a gyakorlatban tiilnyomoan webszer-
verekhez (példdaul Apache vagy IIS) - valo kapcsoloddsdt teszi lehetévé. Ha a kliens
kérése futtathato fdjlra mutat, akkor a szerver futtatia azt és a kimenetet adja vissza a
kliensnek”[6]
Ezt a techonoldgiat hasznaljuk fel a NET-Husar irdnyitasara. Ha megnyitjuk az oldalt, és
rdkattintunk az irdnyité6 gombokra akkor a bongészd meghivja a CGl-script-et és dtad
egy, a paramétert, ami minden gombndl mds. A CGlI-script lefut, megkapva a gomb-
hoz rendelt paramétert, elore, hatra, jobbra, balra lehet megvizsgalja, majd meghivja
a /usr/sbin/motor programot, ami a motorokat forgatja.
A szkript az /usr/1ib/cgi-bin/megy.cgi tdtvonalon taldlhat6 a LIVE-DVD-n,
ha a gépet arrél inditottuk.
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CGI-script

A program irasakor fejtorést okozott, miként tudom lesz{irni a paramétert webszerver
altal visszaadott értelmetlennek latsz6 szovegbdl. Erre megoldést kindlt egy weboldal,
ahol megtaldltam, miként kell kezelni az igy kapott paramétereket. [7] Méar mas dolgom

nem volt, csak eldonteni, milyen paraméterrel hivjam meg a mot or programot.

A szkript (VIII.2.3. fejezet) miikddése:

e HTML fejléc elkiildése a kliens bongészonek. (4-5. sor)
e A PRG viltozo feltoltése a futtatandé program nevével. (8.sor)

e A kliens bongészdje altal kiildott paraméter leszlirése az TRANY valtozdba. (12.sor)

Kliens-gép

Bingésad

avaScript|

SEerver

<

LGl Seknipt

V.1. abra. Kommunikacié a NET-Husar €és a kliensoldali
bongészd kozott
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e A KULSO_TIP vdltozéba, a /var/www/config/IP dllomdny tartalmanak be-
olvasdsa. (Azt a cimet tartalmazza, amin elérhetd a weboldal. (15.sor)

e Avizsgal fiiggvény meghivasa. (38.sor) A fiiggvény (17-36.sor) az TRANY vil-
toz6t nézi meg egy case szerkezettel, majd meghivja a motor programot akkor
ha az irany a motor program altal értelmezett paraméter. Ha nem értelmezett

paraméter, akkor nem végez miiveletet.

e A HTML kéd tovéabbi részeinek elkiildése kliensoldalra a bongészének, ami wjra-

tolti az oldal megfeleld részét a KULSO_IP véltozdéban levd cimrdl. (40-44.sor)

V.3. Weboldal

A Weboldal tobb célt szolgdl. Tananyagok olvashatdk, letolthetdk, a rovert is ezen az
oldalon keresztiil figyelhetjiik, irdnyithatjuk. Tehnikai részleteket tudhatunk meg ebben a
fejezetben. Az oldal forrask6djét a dolgozat nem tartalmazza, csak a mellékelt Live-DVD-
n (/var/www konyvtarban) és a Tananyagok-DVD mellékleten a TELEP ITO konyvtar-
ban taldlhaté meg.

Tobb FRAME-re osztottam fel az oldalt. Azért, hogy ne az egészet kelljen ujratdltent,
minden alkalommal, ha valamire kattintunk. Oldal betoltésekor a megfelel6 FRAME-be a
megfelel6 HTML oldalrész keriil be. (V.2. dbra)

Felépitése

Az oldal a /var/www mappdban taldlhaté. Az oldal forrdsa a DVD-r6l val6 indulds
utdn a /home/robuntu/NET-Husar/TELEPITO/www kOnyvtarban talalhaté meg.
Modositds utdn a TELEPITO mappdban az install. sh - scripttel telepithetjiik a meg-
felel6 helyre.

e index.html - Az oldal FRAME-einek deklaracidja.
e cim.html - Az oldal fejléc-képét rakja ki.
e info.html - NET-Husar projektr6l alapvet6 informéciok.

e linkek.html - Hunveyor projektel és az (irkutatassal kapcsolatos oldalakra mu-

tatd linkeket tartalmaz
e menu.html - Meniik megjelenitését végzi.
e signo.html - Készitd elérhetdsége, és a felhasznalt szoftverek log6i linkekkel.

e tananyag.html - Elektronikus tananyagra mutaté linkeket tartalmazza.
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NET-Husar élében

V.2. dbra. Weboldal képernydkép

e vezerles_index.html - Vezérléshez tartozé két oldal FRAME-inek deklara-
cigja. (vezerles.html és js.html)

e vezerles.html - Vezérl6gombokat rakja ki, kattintdsra mehivja a megy.cgi
CGI-szkriptet.

e js.html - A kamera képét lehivja a szerverr6l és egy keretbe rakva megjeleniti.

Ezt JavaScript végzi.

Ballitasa

A NET-Husar LiveDVD-n levd weboldal tigy lett beéllitva, hogy a helyben-fejlesztést
tartottam szem el6tt. Ahhoz, hogy mésik géprdl elérjiik a weboldalt, legyen €é16kép, és az
iranyitas is miikodjon, 4t kell irnunk a HTML-ko6d bizonyos részeit. Az oldala /var/www
mappaban taldlhat6, ami a webszerver gyokere.

Két allomanyt kell szerkeszteni, a kovetkez6képpen:

e /var/www/config/IP

* Eztasort: localhost

* Erre cserélni: http://domain.hu,
o /var/www/Jjs.html

* Eztasort: http://localhost/images/lastsnap. jpg

* Erre cserélni: http://domain.hu/images/lastsnap. jpg

39



VI. fejezet
A technika-oktatas szerepe

Az ember folyamatosan atalakitja kornyezetét, mesterséges kornyezetet teremt maga
koriil. A technika hasonlé a miivészetekhez mindig Gjat teremt. A mivészet esztétikust, a
technika hasznosat hoz Iétre. Fontos, hogy a didkok megismerjék és értékeljék azt a szelle-
mi er6feszitést, amely az életiinket kényelmesebbé, jobba tevd technikat sziilte. Latniuk
kell, hogy a technika nagy lehetdséget jelent: az ember szabadsdgat terjeszti ki, jobban tud
gazdalkodni az erejével, egyre inkdbb ura a térnek és az idonek. A technikaoktatds célja,
hogy lehet6vé tegye a naprdl napra valtozd technika megértését, kovetését, hasznalatat,
fejlesztve a kreativitast. A gyorsan valtoz6 technikdnak vannak dlland6 részei, melyek
az évezredek soran felismert elvek, mddszerek, bevalt megolddsok. A konkrét elméleti és
gyakorlati ismereteken, jartassdgokon és készségeken til, ezekre alapozva ki kell alakitani
a technikai miiveltséget. Ehhez a gazdaséagi, kornyezetvédelmi, erkolcsi értékek elvarasok

egyiittes figyelembevételére van sziikség. Igy valik a technika szintetizal6 teriiletté.

VI.1. Urtechnikai modellek helye a technika tanitisaban

Hunveyor projekt

Maga a Hunveyor-projekt oktatasfejlesztési céllal indult, melyet szerz6i a Fizikai Szem-
le 2008/2. szamaban a kovetkez6képpen fogalmaztak meg.
»Egyfajta oktatdsi folhaszndldsi lehetdség volt az is, ha a Hunveyor-modellen folyta-
tott épitési munka elkészitési és megvalositdsi folyamatdt elemeztiik. A Hunveyor épitése
osszetett technologiai folyamat, ezért osszefoglalhato gydrtdsi folyamatdbrdn. Ez a folya-
matdbra a miiveletsorok térképe, melyen az ido fiiggvényében ldthatjuk a munka fdzisait.
Az oktatdsban megjelend szintézismodszerhez és a technologidk dsszehasonlité modsze-
réhez is kozel dll a Hunveyor gyakorlo ilirszonddn végzett épitd és fejleszté munka. A
miivelettérkép nemcsak sorba, hanem osszképbe is rendezi a szakaszonként és kiilon-kiilon

végzett épité miiveleteket. A munka elemzésének végeredménye az is, hogy a didkok job-
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ban dtldtjdk az egyes munkafolyamatokat, a részfolyamatok egymdshoz valo viszonyadt.
Képet alkothatnak a nagy munka egészérdl és részeirdl is, de a redjuk halmozott részlet-
ismeretek nélkiil. Megismerhetik tehdt a munkafolyamat dbrdzoldsi hierarchidjdt is. Ez
pedig elényosen formdlja nézeteiket abban az irdnyban, hogy minden rendszert egy jol
megragadhato szinten érdemes eldszor dttekinteni, folosleges részletek elhagydsdval. A
szerkezeti hierarchia tehdt a didkokban formdlodo rendszerszemlélet része lesz. Ez a hi-
erarchia ugyaniigy vonatkozik az anyagokra is, melyek tulajdonsdgait folhaszndljdk az

épités sordn és a technologidkra, melyek segitségével az épitést végzik.” [4]

VI1.2. Az oktatas hierarchiija

Fontos, hogy az oktatdsi rendszer felépitése olyan legyen, hogy a legkissebb elemtdl
a bonyolult, majd a rendszerbe szervezddd technoldgidkon at mutatssa be a természet-
tudomdny dgainak miikodését. Az 6vodatdl az egyetemig fokozatosan ismerjiilk meg az
egyszerl, majd egyre bonyolultabb rendszereket, ami hozzasegit a rendszerszemlélet ki-
alakuldsdhoz. A technika oktatds harom nagy fdzisra oszthatd. Eletkori sajatossdgokat is

figyelembevéve kovezkez6képpen néz ki.

Elemi szakasz

Ebben a szakaszban, 1-6.0sztdlyban, a tanuldk el kell sajatitsak az alapismereteket, ki
kell alakuljanak a legfontosabb tanulési készségek, alapvetd a ,,kéz pedagdgidja”, a kézii-
gyesség fejlesztése. Ebben a folyamatban szerepet kell kapjon a felfedezés 6rome, meg
kell tanulni az anyagok felhaszndldsdnak lehet6ségeit, a szerszamokkal végzett tevékeny-
ség folyamatat, alapanyagok modelleken, példaul papirmodellen keresztiil valé6 megis-

merését, felhaszndldsi lehetdségeit.

Als6 kozépiskolai szakasz

Ez a 7-10. osztdlyosokra vonatkozé szakaszban a tarsadalmi, természettudomanyi, és
technikai ismeretek elsajatitdsa, rendezett ismeretek megszerzése, a miikodés-mikodtetés
folyamatédnak, gyartasi folyamatoknak, a miikddési elvek, torvényszeriiségk atlatdsa lenne
célunk. Valamint fontos a kéziligyesség €s kreativitas fejlesztése. A munkadarab otletének
sziiletésétdl , tervezésén at az igényes, pontos kivitelezésig ezen elvek érvényesiilnek,
tovabba a kornyezettel valé gazdalkodas fontossdga is el6térbe keriil, pl.:Lufballonnal

meghajtott légmotoros robot.
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Fels6 kozépiskolai szakasz

Ebbe a szakaszba esnek a 10-12.osztdlyos tanuldk akiknek lehet&ségiik van a Téar-
sadalomtudomdnyi, Természettudoményi és technikai ismeretek széles korli megisme-
résére. Ide értem az Osszetett informatikai rendszerek, hdlézatok mikodését, pl.: NET-
Husar vezérlésének folyamatat is, de ide kapcsolddik a tobbi Honveyor projekt keretein
beliil fejlesztett Husar modellek mindegyike.

VI1.3. NET-Husar fejlesztés pedagogiai megkozelitése

A Hunveyor-modellek, roverek épitésének és haszndlatdnak tavlati célja, hogy Uj is-
meretanyaggal és szemlélettel boviiljon a természettudoményos targyak oktatdsa, és az
ehhez hasonl6 komplex rendszerek atlatdsanak képessége beleivodjon a didkokba. A rend-
szerszemlélet kialakuldsa, nagyon fontos a hétkoznapi €letben is, nem beszélve arrdl
mennyire fontos a fejlesztésbe vald bekapcsoldddshoz. A részfeladatok egyméshoz val6
illesztése, részek kompatibilitdsdnak megdrzése rendszerszemléletet kivén.

A tandrok a részletek tuddsanak birtokdban le tudjik sziirni a legfontosabb informa-
cidkat, melyek dtaddsdval nem belesulykoljdk, hanem felfedezésre 0sztonzik a didkokat.
A felfedezés 6rome mindig nagyobb, mint a tudas elsajatitdsdnak gyotrelmes munkdja.
Ily médon kivéan hozzdjarulni a technika tanitdsdnak megujitdsdhoz a Hunveyor projekt.
Remélem ezt sokan beldtjdk azok koziil is, akik feleldsek a technika és egyéb készségtar-
gyak szerepének csokkenéséért. Nagyon fontos lenne rovidtdvon ezen fontos targyak

helyének tisztdzdsa a kozoktatdsban.

A mai vildgban fontos lenne, hogy a minket koriilvevd technikai eszkdzarzendl miiko-
dése ismert legyen a felhaszndloi, tehdt az emberek szamara. Ezt hivatott a technika, mint
szintézistargy nyujtani. Sajnos az dltaldnos iskolai képzés utdan nemigen talalkozunk a
technika tantarggyal kozépiskoldban, vagy csak elvétve. A modern élet nagyméret(i rend-
szerek, kozosségi szervezetek miikodésének ismeretét, atlatdsdnak képességét kivanja. Ez
az ami nem alakul ki magatdl, és ha mar nincs is ahol készségszinten elsajdtitani, a fel-
ndvo generacid egy technikdhoz hozza nem értd ,,tudatlan” 6ndlléan fejlédni nem képes,
mas tarsadalmaktol fliggd lesz.

A NET-Husar épitését azon kozépiskoldknak ajanlom, melyek szeretnének a tech-
nika tanitdsan beliil egy komplex rendszert megépiteni, azon mint modellen szemléltet-
ni annak miikodését. Azért inkdbb kozépiskoldk, egyetemek figyelmébe ajanlom, mert
széleskorl ismereteket, rendszerben valé gondolkodast kovetel a NET-Husar megvalsi-
tdsa. Nem zdrom ki, s6t javaslom dltaldnos iskoldban is az ismertetését, hiszen a tanuld
gyerek fantdzidja sokkal jobban ki tud bontakozni, ha valami olyat 14t, amit kozvetlen
kozelrdl is megnézhet, netan részfeladatokat meg is valdsithat. Az tananyagot tobb részre
bontottam, melyekre utalok a megfelel6 fejezetekben. Egymasra épiilé egységek azok,

melyeket végrehajtva eljuthatunk a végkifeljletig. Mivel 6néll6 részekbdl tevédik Ossze,
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de azok egymadsra épiilnek, foleg a gyakorlati és technikai részekre gondolok, fontos a
sorrendiség. Tartalmaz alternativat pl. a nyomtatott-aramkor készitési fejezetben, igy a
helyzetnek megfeleléen lehet védlasztani az alternativak koziil. Nem kizart, hogy szakkor
keretén beliil valdsuljon meg mindez, ahol a didkok mar rendelkeznek a megfelel6 tech-

nikai alapokkal.

Modellezés

A technika-tanitds fontos eleme a modellezés. A j6 modell egy bonyolult rendszer
egyszerl szemléltetését teszi lehetové, ami csak azon elemeket tartalmazza amire sziikség
van. A gyakorlatban a méretaranyos modellt, kicsinyitett, vagy nagyitott formédban épitik
meg €és vizsgaljak. A Net-Husar is egy ilyen modell, ami nem egy nagyobb és nem egy
kissebb rendszer mdsolata ugyan, de a rendszerek 0sszetettségébd adéddan egy 1j modell,
ami alapjan el lehet jutni a tokéletesre.

Csoportmunka

A Net-Husar egy egyszerli mozgasra képes jarmi, aminek megépitése nem bonyolult
folyamat, de ardnylag hosszu id6t vesz igénybe. A feladatokat sok apré egymasra épiild
részre lehet bontani, amit a csaoport kiillondllé tagjai végezhetnek, majd a részfelada-
tok elvégzése utdn rendszerbe lehet foglalni, dssze lehet rakni egy bonyolult egésszé. A
feladatkiosztds a kovetkezOképpen lehetséges, amit kiillonboz6 csoporttagok hajthatnak

végre:
e Kell egy koordinator, ez lehet a tanar, aki 0sszefogja a feladatot, litemezi a munkét.

e Az elektronika tervezése kozos feladat, de lehet egyéni is.

e A forrasztasi feladatot lehet tobb tanuld kozott felosztani az alkatrészek maga-

ssdgatol fliggden.
e Programozasi feladat tobb részre osztdsa:

* Weboldal szerkesztése kiilon embert igényel.(j6, ha egyvalaki csindlja végig)

* A motor-meghajtéprogram fejlesztését végezheti valaki mds, akdr tobbe is.

A kis csoportokban fejlesztett egységeket 0ssze kell illeszteni egy miikodo egésszé, tehat
kellenek id&szakosan olyan megbeszélések ami alatt a k6zos pontokat fixaljak, megbeszé-
lik azokat a dolgokat amik nehézséget okoztak. Mivel fontos, hogy ne mindenki csak a
sajat érdeklodési korének megfeleld teriileten dolgozzon, lehet coportok kozotti cserét
felajanlani a kiilonb6z6 munkakoroket végzd tanuldknak, igy mindenki beleldthat mind-

abba amibe eddig nem volt lehet6sége. A tanar mint segit vesz részt a folyamatban,
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ha kell segit, koordindl, de nem f6szereploként van jelen. A didkok, mivel nem egyediil
dolgoznak segitik egymdst, nehézségeik lekiizdésében. Mivel a csoportban Osszetartds
sziikséges a sikerek eléréséhez, kialalkul a csoportszellem ami hajtja a dGjabb és sikere-
sebb megoldasok megtaldldsa felé a tagjait. Mindekozben kialakul a csoportok kozotti
természetes versenygés is. Ez hasonl6é a hétkdznapi életben munkahelyen tapasztalhat
koriilményekhez, ahol a nagyobb projekteken csapatban dolgoznak a probléma megolda-

2

san.

Oktatas menete

Mivel egy olyan eszkoz oktatdsardl van sz9, aminek anyagait elektronikus formdban
egy DVD-n kiilon mellékeltem, legtobb hozza kapcsolddé feladatot szdmitégépen kell
végezni, nem gondolom, hogy fel lehet osztani szabdlyos 6rdkra a megvaldsitds menetét.
Mivel csoportok kiilon is végezhetik az adott feladatokat, ezért a tananyag is ezen cso-
portokra lett felosztva. Minden alap munkdlat elvégzése utan konzultdcié sziikséges a
tovabbi feladatok elosztdsa végett. A tandr a dolgozat alapjan el tudja donteni, milyen
sorrendben hajtatja végre és melyik csoporttal a fennmaradé részfeladatokat. Nagyon sok
segytséget kaphatnak a munkdjukhoz, ha az Internetrdl is tdjékozodnak miel6tt végrehaj-
tanak bizonyos feladatokat. Természetesen a tananyag plussz informacidkkal is szolgdl a
dolgozathoz képest hiszen a vizudlis megjelenités alapjdn olyan plussz informécidkhoz

juthatnak, amit széban nem mindig lehet pontosan kifejezni.

Bemutatkozas az OTDK-n

Idén, is megrendezésre keriilt a 29. Orszdgos Tudomdnyos Didkkori Konferencia, me-
lyen ismét indult BAKSA LASZLO, a Robotfejlesztés és innovdcio a technika oktatdsdban
cimd el6addsaval, a rantdrgypedagdgia és oktatdstechnologia szekcioban. SzEép eredmén-
nyel zart, masodik helyezést ért el, els6 dijat nem osztottak ki. Az eldaddsdban helyet
kapott az egyéb feljesztési vonalak részben a NET-Husar is, ahol miikodésének rovid is-
mertetését, hallhatta a tisztelt publikum. Sz6 volt az oktatdsban egyre sziikebb szerepet
elfoglal6 technika-tanitds fontossagéarol és a folyamat visszafordisdsaban szerepet jatszo
trtechnikai kutatdsokrol is amik helyet kapnak a kozoktatds legkiilonbdzébb szinterein a
kozépiskolai szakkoron at az egyetemi képzésig. El6adds kozben ki is lehetett probélni a

rover irdnyitasat, akkor még tesztiizemi koriilmények kozott.
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VII. fejezet
Osszefoglalas

A dolgozat elején eltokéltem, hogy készitek egy olyan tananyagot, amibdl iskoldk a
sajat meglévo erdforrdsaikat felhaszndlva meg tudjdk ismételni azt amit én a fejlesztés

ideje alatt létrehoztam.

Ugy gondolom, az elsék kozott lehetek abban a torekvésemben, hogy egy szabadon
felhaszndlhaté ingyenes, tovdbbfejleszthetd platformon valdsitottam meg egy oktatdsi
célzatu fejlesztést, ami, az egyébként is gyengén tdmogatott és kevés alternativat nyujtd
technika-tanitds eszkozévé vilhat. Ami még fontos mindemellett, hogy a didkok a tech-
nika olyan teriiletére nyernek bepillantast, ahova csak dlmaikban tudndnak eljutni. Az
tirtechnikdba, annak fejlesztésébe valé bekapcsolddas szamos lehetdséget rejthet, szélesiti
latokoriiket, segitséget nytjthat jovébeli szakmdjuk megvalasztdsakor. Mivel rendszer-
szemléletet igényel, hamarabb kialakul a bonyolult rendszerek egyszerisitésének igénye,
ami azok atlatasat igényli.

A mai kor igényeinek minden tekintetben megfeleld szabadon felhasznalhat6 opera-
cios rendszerek régen kindtték a ,,nem felhaszndlobardt” jelz6t. Hihetetlen fejlodésiik
elért egy olyan pontot, amikor meg kell gondolnunk, megéri-e megvenni a kereskedelmi
szoftvereket, vagy inkdabb az ingyenesen elérhetd, rohamosan fejl6dd szoftverek mellett
dontiink.

Ez az ami arra sarkallt, hogy én is egy ilyen rendszeren fejleszzem a NET-Husart. En-
nek szemléltetésére késziilt el a NET-Husar Live rendszer, ami a fejlesztéshez sziikséges
elemeket mar tartalmazza. Telepités nélkiil kiproblahato, teljesértékii rendszert kapunk al-
tala. Természetesen lehet telepiteni is, ami utdn nem kell minden alkalommal ugyanazokat

a bedllitasokat megismételni kikapcsolds utén.

Az elektronikai feljesztések alatt mind jobbat akartam kihozni a szerkezetbdl, de
rgjottem, hogy kozben bizonyos dllomdsokon meg kell allni, elemezni, majd Gjra 4t-
gondolva jobbat alkotni. Az épitett sajat tervezésii elektronika éppen elegendé volt cél-
jaim eléréséhez, de elegendben Osszetett, hogy megfeleld elméleti és gyakorlati tuddas el-
sajatitasat tegye lehet6vé ezen a szakteriileten azoknak akik megvaldsitasat tlizik ki ennek

a jarmfinek, vagy ez alapjan barmilyen egyéb hasonl6 elven miikodének. Ugy gondolom
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elértem azt a célt is, hogy ha tovibb kellene 1épnem a fejlesztésben, tudom pontosan,
merre tennék 1épéseket, mit javitanék, mit adnék hozza.

Nem kis eredmény az, hogy érdemesnek taldltdk a dolgozatom témdjat megemliteni
egy Orszagos Tudomanyos Didkkori Konferencidn elhangz6 el6addson, ahol pedagdgiai
szempontok alapjan értékeltek.

Jovokép, tovabbi fejlesztési célok

Minden eszkozt amit valaki kitaldlt, megvaldsitott, tovabb lehet fejleszteni. Az ember
igényei egyre nagyobbak, a technikai rendszerekkel szemben.Ha megfigyeljiik a techni-
ka fejlodését, latjuk, hogy par év alatt a legbonyolultabb, legjobb rendszerek is elavultta
valnak. A huzo6 ipardgak kozott az Grtechnika nagy szerepet jatszik, mely a folyamatos
fejlesztési eredményeit lassan csopogteti a hétkoznapi életben hasznalt eszk6zokbe.
Mivel a fejlesztés sordn nem az volt a f6 szempont, hogy a legfejlettebb technikédval sz-
ereljiik fel a NET-Husart, ezért nem is tettiink semmilyen mtiszert a fedélzetre, viszont
fenndll a tovdbbfejlesztés lehetdsége.

Mikozben nyomtatokat szedtem szét 1éptetdmotor utan keresgélve, taldltam egy szivat-
tythoz hasonl6 szerkezetet, amit ugyancsak léptetémotor hajt. Valdsziniileg ugyanezzel
az elektronikdval lehetne miikodtetni és maris lenne egy folyadék-mintavevd szerkezet a
roveren, ami egy kis erre a célra elkiilonitett tartdlyba tudna folyadékot felszivni,, majd a

rover elszallitani tovdbbi vizsgélatra.

A kovetkezd otlet, az mar a vezérld szamitégép kivaltasat célozza meg. Mivel az al-
talunk haszndlt integralt &ramkor meghatdrozott impulzusokra reagél amit a szamitogépen
futtatott programmal generdlunk, a feladatot egy erre a célra fejlesztett integralt &ramkor
(IC) végezhetné el, amihez kevesebb vezErldbit felhaszndldsa lenne sziikséges. Az igy
felszabadult vezérl6biteket masra (pl.: szivattyd bekapcsoldsa, vilagitas ki/be kapcsoldsa)
tudnédnk felhasznalni. Fel lehetne szereni rd egy kissebb mesterséges intelligenciat biz-
tositd dramkort is, ami bizonyos helyzetekben 6nalléan donthetne, példdul nem engedné,
hogy szakadékba vezessiik ezzel onmagat védené. Lehetne vezetéknélkiili technoldgidkat
felhaszndlni, lehetne egy masik vazat épiteni mas, er6sebb motorokkal, ami djabb tavla-

tokat nyitna a fejlesztés elott.

Szoftveresen is lenne mit fejleszteni. Az egyik 6tlet az, hogy ne engedjlink mindenkit
egyszerre a rover irdnyitdsdhoz hozzéaférni. A weboldalon regisztracié utdn lehetne egy
id6intervallumot foglalni az irdnyitds megszerzéséhez. Gondolom mindenkinek lenne par
O otlete, ha elengedi a fantdzidjat.

Ezen célok magvaldsitdsdhoz sok kitartds, €s a kozben felmeriil6 gondok megolddsahoz
hasznalhat6 otletek kellenek, amit egy gimndzium, vagy szakkodzépiskola lelkes csapata
adhat. Ha nem is a teljes, de részleges magvalOsitdsa a lefrtaknak, a fejlesztd gondolkod4st
kialakuldsat nagyban eldsegiti.
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VIIL. fejezet

Fiiggelék

VIII.1. Hibaelharitas

Webkamera
Ellenorzés

Nézziik meg, hogy a Csiiz webka-merakezeld-vel latjuk-e a kamera képét. Inditsuk el a
programot. (VIII.1. dbra)

o Alkalmazasok

@ Akadalymentesités >

;,:‘ Fejlesztés >
| ‘_{‘: Grafika > || . Csiiz webkamerakezelo ..%;
m Hang és vided > @ F-Spot fotokggelo i

VIII.1. dbra. Csiiz webkamerakezeld helye a meniiben

Ha rendszeriink nem ismerte fel a kamerat, a Csiiz kozli veliink (VIII.2. dbra). Ebben az

esetben, Interneten kell megkeresni kamerdankhoz a megfeleld beiizemelési ttmutatét.

E Coliz

Csiiz  Sgzerkesztés Sugd
Nincs elérhetd kamera!
Towabbi informéciot a sdgaban talalhat.

VIIL.2. dbra. A csiiz nem ldtja a webkamerdt

A motion beallitasa

Ha miikodik a kamerdnk, akkor csak a motion program bedllitdsaival van probléma.
Nyissunk egy Rendszergazda termindl-t. (VIII.3. dbra)
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Rendszergazda terminal
Megnyit egy rendszergazda terminalt,

ksu-t hasznalva a jelszd bekérésére

VIIL.3. abra. Termindl megnyitdsa: kattintsunk az egérrel mutatott ikonra

Adjuk ki ezt a parancsot:
nano /etc/motion/motion.conf
Ha megnyilt a konfiguracids dllomdny, keressiik meg a

width=352
height=288

sorokat, és rjuk 4t arra a legkissebb értékre amit a kamera tud. Altaldban a dobozon fel
vannak tiintetve a tdimogatott felbontasok. Ha mégsem, probéljuk ki az aldbbi beallitést.

width=640
height=480

Ctrl+o billentyikombinacioval mentsiik a véaltoztatast, majd Ctr1+x -el Iépjiink ki a

nano-bdl. Inditsuk djra a motion-t,
/etc/init.d/motion restart

majd ellendrizziik a bongészével. Nyissuk meg a kezddoldalt (localhost), ha van kép,
akkor sikeresen elhdritottuk a hibat. Ha nincs kép, lehet, a motion valami miatt megint
leallt. A tovabbiakban a /var/log/syslog dllomany utolsé pér sordt javaslom meg-

nézni, mert a program ebbe irja a hibaiizeneteket, informdciokat.
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VIII1.2. Forraskodok

VIIL.2.1. ,,motor.c”’

/*
Ez egy printer —port bitjeit valtoztatni kepes program.
A parameterben megadott szamot kii rja a megadott port—ra

*/

#include <stdio.h>
#include <stdlib .h>
#include <unistd.h>
#include <sys/io.h>

(378)

varakozik .

16" — ¢t

irunk

#define port 0x378 /x a printer port cime x/
Ik #ARBARGHABHAHR fliggvények HHARBARBHHRHHAH «/
void var () // Ez a fiiggvény a megadott ezredmddsodpercig
{
usleep (15000) ;
}
void hatra () // Ez a figgvény a NET—Husart hdtra mozgatja
{
int i; // helyi wvdltozo deklardldsa ciklusvdltozdonak haszndljuk
for (i=0; i<10 ; i++4)
{
/x az EGYIK motor egy lépése x/
outb ((unsigned char)16, port); // A "port"—ra a
var () ; // Vdrakozik
outb ((unsigned char)48, port);
var () ;
outb ((unsigned char)32, port);
var () ;
/* a MASIK motor egy lépése x/
outb ((unsigned char)1, port);
var () ;
outb ((unsigned char)3, port);
var () ;
outb ((unsigned char)2, port);
var () ;
} 7/ CIKLUS vége
exit (0);
}
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59
60
61
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63
64
65
66
67
68
69
70
71
72
73
74
75
76
77
78
79
80
81
82
83
84
85
86
87
88
89
90
91

void elore () // Ez a fiiggvény a NET—Husart

{

int i;
for (i=0; i<10 ; i++)
{
/* az EGYIK motor x/
outb ((unsigned char)32, port);
var () ;
outb ((unsigned char)48, port);
var () ;
outb ((unsigned char)16, port);
var () ;
/¥ a MASIK motor x/
outb ((unsigned char)2, port);
var () 3
outb ((unsigned char)3, port);
var () ;
outb ((unsigned char)1l, port);
var () ;
}
exit (0);
}
void jobbra() // Ez a fiiggvény a NET—Husart
{
int i;
for (i=0; i<10 ; i++)
{
/* az EGYIK motor x/
outb ((unsigned char)16, port);
var () ;
outb ((unsigned char)48, port);
var () 3
outb ((unsigned char)32, port);
var () ;
/x az EGYIK motor x/
outb ((unsigned char)2, port);
var () 3
outb ((unsigned char)3, port);
var () ;
outb ((unsigned char)1l, port);
var () 3
}
exit(0);
}
void balra () // Ez a fiiggvény a NET—Husart
{

eldre

jobbra

hdtra

mozgatja

mozgatja

mozgatja
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93

94

95

96

97

98

99
100
101
102
103
104
105
106
107
108
109
110
111
112
113
114
115
116
117
118

119
120
121
122
123

124
125

126
127
128
129
130

int i;

for (i=0; i<10 ; i++)

{

/* az EGYIK motor x/
outb ((unsigned char)32, port);
var () ;
outb ((unsigned char)48, port);
var () ;
outb ((unsigned char)16, port);
var () ;

/% az EGYIK motor x/
outb ((unsigned char)1, port);
var () ;
outb ((unsigned char)3, port);
var () ;
outb ((unsigned char)2, port);
var () ;

}

exit(0);
}

Ik RABBABH#BH#ES D1t kezdodik a foprogram #HHEHAHHABHABHAH %/
main(int argc, char xargv[])

{

if (argc!:2){ // Ha a paraméterek szdma nem 2, akkor kilépiink .
printf (" (HIBA) — A programnak meg kell adni egy parametert,

\n\

nHasznalat: motor [e | h | j | b] \n\n\te — elore\n\th — hatra\

n\tj — jobbral\n\tb — balra\n\n");
exit(1l);
}

if (ioperm(port,1,1))

fprintf (stderr, "(HIBA) — Nem erem el a portot: %x\n 1.) Lehet,

nincs jogom hozza? MEGOLDAS, ha futtatod ezt a parancsot:
t\t “sudo chmod +s [eleresi ut]/motor ’\n\n2.) Rosszul van
megadva a programban a port cime. A program elején keress
ilyen sort :#define port 0x378 , majd ird 4t a ’378—at’

\n\n\

egy
278 —

ra.\n\n3.) Nincs LPT (nyomtato) port a szamitogepben. :(\n\n",

port), exit(10);
// printf("parameter :\n 0. %s\n\tl. %s \n\t2. %s\n", argv/[0],

[1], argv[2]);

if (strncmp ("e", argv[Il], 1) == 0) // Ha a paraméier "e"
elore () ; // Meghivjuk az elore fiiggvényt

argv

51




131
132
133
134
135
136
137
138
139
140
141

if (strncmp ("h", argv[1l], 1) == 0) //
hatra () ; // Meghivjuk

if (strncmp ("j", argv[l], 1) == 0) //
jobbra () ; // Meghivjuk

if (strncmp ("b", argv[l], 1) == 0) //
balra () ; // Meghivjuk

exit(0); //Kilépés hiba nélkiil

}

Ha a paraméter "h"

a hatra fiiggvényt

Ha a paraméter "j"

a jobbra fiiggvényt

Ha a paraméter "b"

a balra fiiggvényt
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VIIL.2.2. ,,fordit.sh” forditészKript motor.c-hez

#!/bin/bash

cd /home/nethusar/NET-Husar/C_forras
# Paraméter vizsgdlata
if ! test —z "$1" ; then
# gcc forditéval lefordittatjuk a "$1" paramadterben levs forrdst
echo —en "Forditas ... \t\t"
if gcc $1 —o motor ; then
echo —e "[OK]"

# jogot adunk mindenkinek, hogy a programot ROOT-ként futtathassa

echo —en "Jogosultsag beallitasa ... \t"
if chmod +s motor ; then

echo —e "[OK]"
else

echo —e "[HIBA]"
fi

# Bemasolja forditas utan a telelpitocsomagba
echo —en "Masolas: motor —> ../ TELEPITO/usr/sbin \t"
if cp motor ../TELEPITO/usr/sbin ; then
echo —e "[OK]"
else
echo —e "[HIBA]"

fi
echo —en "Masolas: motor —> /usr/sbin \t"
if cp motor /usr/sbin ; then
echo —e "[OK]"
else
echo —e "[HIBA]"
fi
else
echo —en "[HIBA]"
fi
else # Ha nincs paraméter ... hibaiizenet

echo "Adj meg paraméterben egy C forrdst! \n kimeneti allomany a
motor’ lesz"
fi
echo "Varok 10 masodpercet mielott kilepek..." ; COUNTER=10
while [ $COUNTER —gt 0 ]; do
echo "$COUNTER"
let COUNTER=COUNTER-1
sleep 1

done

il
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VIIL.2.3. ,,megy.cgi”

#!/bin/bash

# HTTP fejléc
echo “Content—type: text/html ; charset=ISO—-8859"

echo

## A valtozé a program teljes elérési utjat és nevét fogja tertalmazni
PRG="/usr/sbin/motor"

## Az irdnyt paraméterben kapjuk a kliens bongeszotol.

## Amire szuksegunk van, azt leszurjuk. es belerakjuk az IRANY
valtozoba

IRANY=‘echo "$QUERY_STRING" | grep —oE " (M[?&])IRANY=["&]+" | sed "s
/%20/ /g" | cut —f 2 —d "=""°

## Erre a kiils6 IP—re fog dtirdnyitani ez a generdlt HIML miutdn
lefutott.
KULSO_IP=‘cat /var/www/config/IP *

function vizsgal ()
{
case "S$IRANY" in
elore)

$PRG e

hatra)

$PRG h

jobbra)

$PRG j

balra)

$PRG b

stop)

$PRG s
esac

}
vizsgal

echo "<html><head>

<META HTTP-EQUIV=\"Refresh\"

CONTENT=\"0; URL=http ://$KULSO_IP/vezerles.html\">
</head><body ></body ></html>"
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VIIL.3. Felhasznalt szoftverek

e Operacios rendszerek

* Debian GNU/Linux 5.0 Lenny - Tervezésre, szerkesztésre, programozdsra

(http://debian.org)

* Ubuntu 8.10 Hardy Heron - Oktatdsi eszkoz, LIVE-CD. (webszerver, webka-
mera, motion)

(http://ubuntu.com)

Kapcsolasi rajz készitéshez

* gEDA - GPL Electronic Design Automation gshem version 1.4.0.20080127

(http://www.gpleda.org/)

Nyomtatott Aramkor tervezéshez

* PCB - ,,PCB, az interaktiv nyomtatott-dramkor tervezd” (verzio: 20080202)
(http://pcb.sf.net)

Programozashoz

* Bluefish szovegszerkesztd (verzio: 1.0.7)
(http://bluefish.openoffice.nl/)

Ezen dolgozat irasahoz

* ISTEX tordelSrendszert. (http://www.latex—project.org/)
° A ,,pdf” dokumentum pdfilatex-el késziilt.

* Kate szovegszerkesztd (verzio: 0.96.1)

Folyamatabra készitéshez

* Dia -, Strukturdlt diagramok szerkesztésére szolgdlo program.” (verzio: 0.96.1)

(http://projects.gnome.org/dia/)
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Kapcsolasi rajz
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VIIL4. bra. Aramkori rajz

Kiilon keretezve lithaté a tdpegység rész. Az Integralt aramkori részt kétszer kellene
feltiintetni, mivel igy is nehezen vehet6 ki minden részlet, csak egyszer szerepel a raj-

Zon.
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Alkatrészjegyzék

Alkatrész jelolés | érték | Darab || Alkatrész jelolés | Darab
ellendllas R; 56kS2 4 || Fesziiltség stabilizator IC 7805 1
ellenallas R, 19 4 || Léptetémotor-hajté IC L6219 2
ellenéllas R, 1k 4 || LED (g5mm) LED 1
ellenallas Ry 32092 1 || Kapcsol6 Dip; 1
kondenzator | C;, C. | 820pF 8 || Csatlakozépar (papa/mama) | CS; 4
kondenzator | C; 100nF 3 || Téapcsatlakozé CS, 1
kondenzator | Cy 100uF 4

VIII.1. tablazat. Alkatrészjegyzék
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Hallgatoi nyilatkozat

Alulirott diplomdz6 hallgaté kijelentem, hogy jelen szakdolgozat sajat munkdm ered-
ménye, a felhaszndlt szakirodalmat €s eszkozoket azonosithatéan kozoltem. Egyéb jelen-
t0s segitséget nem vettem igénybe.

Az elkésziilt szakdolgozatban taldlhat6é eredményeket a Pécsi Tudomédnyegyetem, mint a

feladatot kiir6 intézmény, sajét céljaira térités nélkiil felhaszndlhatja.

Pécs, 2009. majus 7.
alairas

58



Irodalomjegyzék

[1]

[2]

[3]
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Kozmikus Anyagokat Vizsgdlé Urkutaté Csoport (KAVUCS) munkdssdga
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Wikipédia - Hunveyorhoz, iirkutatdshoz kapcsolodo cikkek
http://hu.wikipedia.org/wiki/Hunveyor

Robotok és iirkutatds Modern Iskola 2008/9.

BERCZI SZANISZLO, HEGYI SANDOR, HUDOBA GYORGY: A Hunveyor gyakorlo

iirszondamodell sokoldalii folhaszndldsa a fizika tanitdsdban és a tantdrgyi kapcso-
latokban. Fizikai Szemle 2008/2.

[5] Miivelodési és Kozoktatdsi Minisztérium, Szakmai Irdanyitdsi Foosztdalya 1992-1993,

[6]

szerk:BARANYI KAROLY : Ez lett volna a NEMZETI ALAPTANTERYV 1993-ban

Wikipédia - CGl(protokoll)
http://hu.wikipedia.org/wiki/CGI_ (protokoll)

CGl Scripting Tips for Bash or SH
http://www.ffnn.nl/pages/articles/linux/cgi—scripting—
—tips—for—bash—or—sh.php

STMICROELECTRONICS : L6219 StepperMotorDriver manual, 2005.
http://www.st.com

59


http://planetologia.elte.hu/
http://hu.wikipedia.org/wiki/Hunveyor
http://hu.wikipedia.org/wiki/CGI_(protokoll)
http://www.ffnn.nl/pages/articles/linux/cgi-scripting-tips-for-bash-or-sh.php
http://www.ffnn.nl/pages/articles/linux/cgi-scripting-tips-for-bash-or-sh.php
http://www.st.com

	Feladatkiírás
	Előszó
	Köszönetnyilvánítás
	I Bevezetés
	I.1 Távirányítható Rover
	I.2 Hunveyor projekt
	I.3 A Husar roverek
	I.4 Husar-2b felújítása 

	II NET-Husar
	II.1 Fizikai felépítés
	II.2 Meghajtás, léptetőmotorok működése
	II.3 Vezérlés
	II.3.1 Digitális jelek
	II.3.2 A párhuzmos port (LPT)
	II.3.3 A léptetőmotorokat meghajtó IC
	II.3.4 A vezérléséhez szükséges tudnivalók 

	II.4 Áramkör, kapcsolási rajz
	II.4.1 Próba-áramkör építése

	II.5 Nyomtatott áramkör (NYÁK)
	II.5.1 Tervezés
	II.5.2 Szabadkézi kivitelezés
	II.5.3 Vasalós módszer
	II.5.4 Maratás
	II.5.5 Fúrás
	II.5.6 Beültetés


	III Szoftverek
	III.1 A NET-Husar egészének felülvizsgálata
	III.1.1 Ajánlott szoftverek, szoftverkomponensek

	III.2 Programozás
	III.2.1 A program részei és magyarázatuk működési sorrenben


	IV Live-CD/DVD
	IV.1 Indítás
	IV.2 Forráskód fordítása, futtatása
	IV.2.1 Fordítás kézzel
	IV.2.2 Fordítás szkripttel

	IV.3 NET-Husar előre telepített rendszeren

	V Internetes irányítás
	V.1 Vezérlési folyamat
	V.2 CGI
	V.3 Weboldal

	VI A technika-oktatás szerepe
	VI.1 Űrtechnikai modellek helye a technika tanításában
	VI.2 Az oktatás hierarchiája
	VI.3 NET-Husar fejlesztés pedagógiai megközelítése

	VII   Összefoglalás
	VIII    Függelék
	VIII.1   Hibaelhárítás
	VIII.2   Forráskódok
	VIII.2.1     ,,motor.c'' 
	VIII.2.2     ,,fordit.sh'' fordítószkript motor.c-hez
	VIII.2.3    ,,megy.cgi''

	VIII.3   Felhasznált szoftverek
	Kapcsolási rajz
	Alkatrészjegyzék
	Hallgatói nyilatkozat
	Irodalomjegyzék


