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Témaink:

* Arduino - roviden

* (CanSat- mini szatellit

* Elektromagneses hullamok
sebességének meghatarozasa méressel

* Sumo robot

* Lego-robotok

* Versenyek - RoboChallenge; WRO;
RoboTec
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Csatolhato szenzorok, aramkori elemek
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A homérsékletmeérés elve:

e Ohm torvénye: U =R x|

e Az ellenallast a ampermeéro

: : U
adataibol kapjuk: R = n

e 1000Q t= 0°C
e 6300 t=-80°C

e Az ellenallast a voltmérd
adataibol kapjuk meg:
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Csatolhat6 aramkoéri egységek

Shield- olyan elektronikus aramkorok, amelyek az Arduino
egységekhez egyszertiien illeszthetok; ezekkel bovitheto a
mikrokontroller feladatcsomagja. Pld.

Motor driver

GSM-GPS Shield Proto Shield



Az Arduino programozasa

Arduino IDE egy kereszt-platformos ...

Fajl Szerkesztés Vazlat Eszk6zok Stigo

Java nyelven irt fejleszt6kornyezet; ©O Do

BMP183test

"Wiring" nevezetl C/C* i g -
programkdonyvtarral, e

-programok: C/C** nyelven, amelyek o i o o
USB porton keresztul tolthetdk fel a

kontrollerre; p——"

A fejlesztGi kdrnyezetbe beépitett S
funkciok: s

}
}

void setup (): a haszndlt pin-ek, portok
es konyvtarak megadasa; egyszeri;
void loop (): tobbszor fut, kimeneti és
bemeneti valtozok a feladat szerint;

Kézikonyv, segédlet:
https://www.peschka.hu/userfiles/7/files/tavir arduino notebook.pdf



https://www.peschka.hu/userfiles/7/files/tavir_arduino_notebook.pdf
https://www.peschka.hu/userfiles/7/files/tavir_arduino_notebook.pdf
https://www.peschka.hu/userfiles/7/files/tavir_arduino_notebook.pdf

Mi a CanSat?

Egy 330ml -es uditds dobozba zart autonom
méroegység, amely tudomanyos feladatok

végrehajtasara alkalmas. @

Egy diakok altal tervezett és megépitett NV V
eszkdz, amely modellezi a valddi Ve
muholdak mozgasat, mikodését.

Kreativ, innovativ
tanulasi lehetoség.
Erdekes, csapatépito,
otletes muhelymunka.




A CanSat program célja:

a CanSat muholdegység megépitése

a meroegység tervszerinti makodese a fellovés alatt és
kilovés utan is (aramforras, a szenzorok bekapcsolnak,
adatatvitel megkezdodik)

az ejtoernyo hatékony nyilasa, mikodese

esési sebesseg (8-8,1)m/s

valos legkori adatok rogzitése a kiilonb6zo
magassagokban (elvart es mért adatok kozott ne legyen
nagy kiilonbség)

sikeres foldet érés, az egység mukodik landolas utan is;
hatéekony radickommunikacié és adatatvitel

a mert adatok rogzitése, feldolgozasa, ertékelese;



cansats in europe |WEINIINERINER N Enm

Otletbérze: mi A feladat Az eszkdz
legyen a mérési tudomanyos megtervezése és
feladatunk megalapozasa. megeépitése

A modulok, , Az egysé
.y Tesztelés, .y g}l, &
vezérl6k, szenzorok |—1 , . el6készitése a
. , probamérések
o0sszehangolasa feladatra.
. Adatrogzités 5 (lisité
Mérések, 8 ITES, Ne’p.?erusrc’es,
... elemazés, zardjelentés,
prezentacio. L ) N ,
értékelés. 0sszegzés.




Otletborze



Arduino Paper Piano.mp4
Arduino Paper Piano.mp4
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UV szenzor

GPS GP735T egység:
RFM69H adoegység

GSM egység ¢és LIPO akku

OPENIlog, Reduino Core mikrovezérld

ALTIMU10V4 szenzor; orajel
egység DS1307

CMOS Kamera

HTU21D hémérséklet.
paratartalom szenzor

Piezo - iités szenzor



Az INTRUDER rakéta adatai (ez emeli 1km magasra a
méroegységet): gyorsulas 11g, sebesség: 550km /h,

tomeg 3kg, hosszusag: 1,5m, kilokési nyomas 40at
The Rocket Launch il e D

2012 Andoya
Rocket Range,
Norvégia



~ = 2012 Andoya Rocket Range, a ,Bolyai” csapat
,%‘



CanSat2o12_Andoya.mp4

sensorReading | Arduino 1.8.5

Figier Editare Schita Instrumente Ajutor

sensorReading

roid loop() {

// Serial.print (analogRead (A4));
float pressure=readPressure();
float LM35temp = readTempLM35();
float NTCtemp=readTempNTC () ;

Serial.print (pkld);
Serial.print (", ");
Serial.print (pressure);
Serial.print (", ");
Serial.print (LM35temp) ;
Serial.print (", ");
Serial.print (NTCtemp) ;
Serial.println();
Seriall.print ("iovanalex, "):
Seriall.print (pkId);
Seriall.print(",");
Seriall.print (pressure);
Seriall.print (", "):
Seriall.print (LM35temp) ;
Seriall.print (", ");
Seriall.print (NTCtemp) ;
pri

ntln();

Seriall.

GPS modul
CMOS kamera

ARIMU-1o-v4
Gyorsulas,
giroszkop,

magnetometer

HTTU21D
Homeérseklet,
paratartalom

UV 8il132 és
MQ2 gazszenzor

\

Altiméter
MPL3115A2
Nyomdsszenzor
magassagmerd

SZMK CanSatl3 / Piezo-knock

Mini Rover

Atmel
ATmega 2560
Mikrokontroller

Talajszenzor

Telemetria

Filldi egység: Yagi
antenna,
laptop, PC;
Adattirolis és elemzés;




CanSatl5

szenzorok:
nyomas;
hémérséklet;
| Magassag:
~ MPL3115A2;
| Relativ
paratartalom
HTU21D;
LSM303D
magnetometer;
UV index,
MQ-2 gazok;
gyorsulas;
g|roszkop,

kamera;
Talajnedvesség,
Piezo knock
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File Edit Video Track Coordinate System View Help
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0.1

Adatfeldolgozas

A Cansat landolasi utja

Humidity: 17%
Pressure: 94560Pa
Temperature: 10.48°C
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A hémérséklet valtozasa az egység emelkedése és esése alatt

mérési pontok
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Most repiilével inditjak az
egységeket....

CanSat 2018

A Mikd18 csapat, akik II. dijat nyertek
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CanSat2o12_Andoya.mp4
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Az elektromagneses sugarzas sebességének

meghatarozasa
La pt op col\:ii:::)‘lal-er . € . ER2

CANSAT
Pressure,
Temperature,
Humidity sensor _
Wait < Wait D
v v
Write a byte Read FIFO data

Package Data recive

send over? over?
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a 0,321058] 0,31883] 0,3508146/average
¢ (10° m/s)| 3,114702| 3,13644| 2,8505086| 3,033882
a(day2) | 0.38215| 0.368516| 0.329877| average
(10 m/s) | 2.616776| 2,713584| 3,031431| 2,787264
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Meteo egység épitése V.V. Aron munkaja
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Szenzorok
inicidizalasa

A kivant szenzor kivalaztasa a

mozgaserzekeld segitségével

rrm r rd r - '
B Idojaras az elmiilt 24 orahan
dmérséklet(°C) 16.31
_| Légnyomas(kPa) 94.38 | _ -
Pdratartalom(%) 28 —
Fényerdsség(Lux) 57
]
]
e8/00 e8/1e0 e8/20 e8/30 es8/4e e8/5@ e9/ee e9/1e e9/2@ e9/3@ e9/40
Homérséklet(°C) == Légnyomds(kPa) == Pdratartalom(%) === Fényerdsség(Lux) CanvaslS.com

Homeérséklet: 17.14 C
Paratartalom: 28 %o

Fényerdsség: 96 Lux http://globalweather.000webhostapp.com/

Légnyomas: 94.48 kPa

Ditum: 2016-12-07 09:41:01 Medgyesi A. és V. V. Almos munkaja


http://globalweather.000webhostapp.com/
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8 Dotiduliabial ’ There is a noticable latency in
\ ' the MJPEG stream coming
from the phone. This is the
general behaviour of any IP
camera, so | cannot do
anything about it.
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Arduino Paper Piano.mp4
Arduino Bluetooth camera robot control with C# application.mp4

Tuddsklub [gy késziilnek a robotok



tudósklub2.mpg
tudósklubb_végleges.mpg
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Hasznos linkek: ARDUINO, CANSAT

https://www.arduino.cc/

https://store.arduino.cc/
https://www.esa.int/Education/CanSat/Registrations are o
pen for the European CanSat Competition 2019

(s

cansat \\\&\\\\1—- eSa

ESA  EDUCATION TEACHERS' CORNER ®:\\L7:\)

About Cansats in
Europe
+ What is a CanSat?

ESA > Education > CanSat &

I}

+ Choose your mission

REGISTRATIONS ARE OPEN FOR THE EUROPEAN CANSAT COMPETITION 2019!

- 2 October 2018 ESA Education is happy to
announce that the European CanSat Competition
opens today! Teams made up of 4 to 6 secondary
school students aged 14-20, from ESA Member
and Associate Member States ! 2, are invited to
participate.

Current campaign
+ How to apply
+ Calendar 2018-2019

+ Competition guidelines

National competitions
+ List of national
competitions

+ How to organise a
national competition

Team GSat, Portugal track their CanSat after
launch.


https://www.arduino.cc/
https://store.arduino.cc/
https://www.esa.int/Education/CanSat/Registrations_are_open_for_the_European_CanSat_Competition_2019

Az el6adas elkészitését a Magyar Tudomanyos Akadémia Tantargy-
pedagogiai Kutatasi Programja (471027 ) tamogatta.



