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Kik vagyunk mi?

Az Erdi Vérosmarty Mihaly Gimnazium hetedik osztalyos tanul6i vagyunk, Andorfer Zalan,
Botyanszki Zétény és Hanuszka Zente. Két éve foglalkozunk robotikaval. Els6 nagy
feladatunk egy iskolai nyilt napon, a kozonség el6tt tartott bemutatonk volt. Itt tobbféle
robotikai megoldast is kiprobaltunk: tdncolo robot, szamolasos robotok, keresési
algoritmusok.

Tavaly indultunk a WRO-n a RoboMission kategériaban, ahol a nemzeti dontébe jutottunk,
decemberben pedig az EAuCup versenyen vettiink részt. Zalan programozasban és a
kutatomunkéban vallal szerepet, Zétény az épitésben, dizajnban és a programozasban. Zente
pedig a markol6 robot terveivel, épitéssel foglalkozik. Heti szinten atbesz¢ljiik a problémakat
¢s hogy ki hol tart. A dokumentaciot kozosen készitjiik.

Projekt 0sszegzése

A projektiink célja, hogy élelmet biztositsunk és termelését egyszerisitsiik bolygonk siiriin
lakott teriiletein, és mas, olyan megfelel6 égitesteken, ahova emberi felfedez6 csapatokat
terveziink kiildeni a jovében.

Egy automatikus begyiijtérobottal talajt vagy regolitot juttatunk egy mér6 gépezethez, mely
felméri a talaj vagy regolit min6ségét, hogy eldontse, milyen ndvényt iiltessen el, amennyiben
alkalmas r4 a talaj, és tovabbi informéciot nydjthasson gondozoinak. A mérd gépezet NPK
értékeket mér, onnan becsiili meg, melyik névénynek lenne a legjobb a talaj mindsége, majd
automatikusan eliiltet egyet két novény koziil, és szortirozza az agyasokat. Ez felkésziti 6ket
arra, hogy utana vertikalis farmoléssal kindvesszék dket, vagy ha a koriilmények nem
megfeleléek az iltetésre, szimplan tovabbi informaciot szerezzen az égitest regolitjanak
Osszetételérol.

Projekt megvalodsitasa

A projekt két részbdl 4ll: a bazisbol és egy felszedd robotbdl. A bazist egy Arduino és egy
Lego Spike Hub mukaodteti. A szerkezetek épitését €s programozasat leegyszerlsiti az, hogy
legéval dolgozunk, és emellett, hogy mar tulajdonunkban volt ilyen készlet. Am mivel a
Spike nem tud kommunikalni az NPK szenzorral, sziikség volt egy mikrokontrollerre. Erre a
célra egy Arduino-t valasztottunk. A felszed6 robot jelenleg Lego Spike-kal mitkodik. A
folyamatot a felszedd robot kezdené: a projekt e része még nincs teljesen kidolgozva. Miutan
a felszedo robot foldet juttatott a bazis egyik tartalydba, érzékeli a robot tavolodasat egy
tavolsadgszenzor, amely az Arduindéhoz van kotve. Ezutan az Arduino megéntzi a regolitot,
hogy pontosabb mérést kapjunk, majd kommunikal a Spike-kal, ami leereszti a NPK-szenzort.
Miutén az Arduino végzett a méréssel, ismét jelez a Spike-nak, ami a futoszalag segitségével
tovabb viszi a regolit adagot, hogy eliiltesse a megfelel6 magokat és szortirozza dket.



A “felszedo” robot terve

Mikodése

Amikor elkezdtiik a projektet, mar volt egy markolokanalunk, de tul kicsi, ezért a robotnak
tobbszor kell korbe fordulnia. Viszont, ha nagyobb kart szeretnénk hasznalni, eldl sulyos
lenne és a motorok nem tudnédk felemelni a teli kanalat.

Van egy masik probléma is a robottal. Egyrészt a sima gumikerekek kiporognek a homokos
talajon, masrészt a motorokat, szenzorokat tavol kellett tartanunk a talajtol, mert ha nem
tessziik, a kosz és a homokszemcsék tonkre teszik az alkatrészeket. Ezért lanctalpas robotot
fogunk hasznalni. A lanctalpat hajto fogaskerekeket haromszog alakban helyezziik el, hogy a
rendszert a lehet6 legtavolabb tartsuk a foldt6l. Hogy biztosra menjiink, felrakunk majd ra egy
“védelmi réteget”, ami hasonld, mint egy milanyagzsak.

Az asoOkarral is vannak problémaink, tul nehéz egyetlen motornak, igy két nagyobbat
hasznalunk a kar felemeléséhez.

M¢ég van egy kihivasunk: hogyan megy vissza a robot a bazishoz? Megprébalkozunk egy

crer

tavolsaggal hatarozzuk meg.

Tervek a 6. oldalon

Mi az az NPK?

Az NPK a harom legfontosabb ndvényi tapanyag, a nitrogén (N), a foszfor (P) és a kalium
(K) roviditése. Ezek elengedhetetlenek a novények egészséges fejlddéséhez. A nitrogén
foként a levelek €s a zold tomeg novekedését segiti, igy kiilondsen fontos a vegetativ
szakaszban. A foszfor elsdsorban a gyokérfejléddésben, a viragzasban és a termésképzddésben
jatszik szerepet. A kalium szabdlyozza a vizhaztartast, erdsiti a novényi sejteket, és fokozza
az ellenallo képességet a betegségekkel és a szE&lsGséges iddjarassal szemben.

A noveények kiilonboz0 fejlodési szakaszaiban mas-mas NPK-aranyra van sziikség: kezdetben
tobb nitrogénre, virdgzaskor és terméséréskor viszont a foszfor és a kalium keriil el6térbe.
Fontos, hogy ismerjiik a ndvényeink igényeit, és ezek alapjan valasszon a robot megfeleld
Osszetételll tapanyagot. Az NPK tehat a ndvénytermesztés egyik alappillére, melyet tudatosan
kell alkalmazni a fenntarthat6 és hatékony termesztés érdekében.

NPK, Lego Spike, Arduino hasznalata egyszerre:

Az NPK szenzor €s az Arduino GPIO-n keresztiil kommunikal, amely egyszer(i, miutan egy
MAX485-6s chipet beiktatunk a ketté kozé. Az Arduino és a Spike kozott mar bonyolultabb.
Az elsé otletiink az volt, hogy egy RGB leddel és szinszenzorral tovabbitjuk az adatot, de ez
nem valt be, mert a szinszenzor a visszavert szint nézi, nem pedig a kibocsatatottat. Ezek utan
kitalaltuk, hogy a LED villogasanak Hz-ét szamolja a Spike, amelyet az Arduino bocsat ki.

Elektronikai rajz az 6. oldalon



Innovaciod és a projekt értéke

A projekthez inspiraciot vettiink a mar meglévd vertikalis farmolés 6tletébdl, de feladata
kiilonbozik, mivel még a termelés elotti felmérés 1épéseit teljesiti, ezzel még jobban
automatizalja a folyamatot. Egyes szakértok és sajat véleményiink szerint, ennek a
technologidnak a segitségével megkonnyithetjiik az élelmiszerszerzést a jovobeli tirkutatok és
asztronautak szamara. A robotunk segit megoldani a foldi nyersanyagokra vald hagyatkozast
egy idegen égitest felfedezése kozben, vagy ha ezzel a lehetdséggel nem lehet €lni a regolit
Osszetétele, vagy mas koriilmények miatt (pl. A Marson a regolit arzént és cianidot tartalmaz),
segit feltérképezni az égitest dsszetételét nagyobb teriileteken. Ezeket felgyorsithatja az, hogy
a bazis tud mikodni tobb felszedd robottal.

Ez a technologia nem csak az lirben lehet értékes, hanem f6ldi haszna is van. Mivel
rendszeriink 6nélldan kezeli a ndvények eliiltetését, rendszerezését és felkésziti az 4ltala
kezelt novényeket, hogy mesterséges koriilmények kozott, beltéren tudjék ndveszteni, és
emiatt azok kevesebb teriiletet foglaljanak el. Kiemelt jelentésége lehet az urbanizalt
teriileteken, ahol értékes szabad foldteriiletet takarithatunk igy meg, illetve amiért a benne
termesztett novények oxigént termelnek. Alkalmazhatéo még eddig nem hasznositott
sivatagokban is, ahol {iveghazakban lehet hasznositani a forrosagot. Emiatt szerintiink
megval6sitasa hasznos 1épés az ENSZ altal 6sszegytijtott Fenntarthatd Fejlodési Célok koziil
az ¢hinség megsziintetésének eléréséhez. A megoldas valdszinlileg céges kornyezetben és
kisvallalkozasok korében lenne népszerti, akiknek ez leegyszerlisitené a ndvénytermesztést,
illetve olyan maganszemélyek is hasznosithatnak, akiknek fontos, hogy csak az altaluk termelt
termékeket fogyasszak.

Elsésorban két teriileten kellett informéciokat gytijteni:
A novények termesztésehez sziikséges tapanyagok, koriilmények, meglévo technoldgidk.

Az ehhez sziikséges informaciok forrasa:
e USDA weboldala, kiilonb6zd tudomanyos, agrar cikkek (Lasd forrasok)
Bolygok foldrajza és Gsszetétele, és azok kapcsolata az élettel.

e Ezzel kapcsolatban Steinmann Vilmos, Marskutatd geografus, a Csillagaszati és
Foldtudomanyi Kutatokdzpont (CSFK) munkatarsa személyesen tartott nekiink
eldadast €s osztott meg veliink tudomanyos cikkeket.

Ebbdl példaul a kdvetkezd fontosabb dolgokat tudtuk meg: A viz megtalalhato a
Marson, de 5-10 km mélyen és nem olyan formaban, mint ahogy a Foldon. A Mars az
¢lhetd zona hataran van. Informaciokat kaptunk a marsi regolit (,,talaj”) 6sszetételérol,
hasznalhatosagarol, a bolygok kompatibilitasarol az €lettel, illetve Marskutatod robotok
miikodésérol, szenzorairol.

Business Canvas a 7. oldalon




Forrasok

e http://ars.usda.govhttps://www.ars.usda.gov/oc/utm/vertical-farming-no-longer-a-futuristic-
concept/

e https://www.grandviewresearch.com/

e https://www.verticalfarmdaily.com/

e Wamelink et al, Open Agriculture, 2019

e https://how2electronics.com/measure-soil-nutrient-using-arduino-soil-npk-sensor/
e NPK aranyok:

o Yin, Zc., Guo, Wy., Liang, J. et al. Effects of multiple N, P, and K fertilizer
combinations on adzuki bean (Vigna angularis) yield in a semi-arid region of
northeastern China. Sci Rep 9, 19408 (2019). https://doi.org/10.1038/s41598-019-
55997-9

o Malghani, abdul latif & Ullah, Asmat & Sattar, A & Hussain, Fiaz & Abbas, Ghulam
& Hussain, Jamshad. (2010). RESPONSE OF GROWTH AND YIELD OF WHEAT
TO NPK FERTILIZER. 24. 185-189.
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Key Partnerships @

« Manufacturing suppliers
for parts manufacturing

« Possible joint development
and support with and from
Space Agencies

« Distributors for easier
transportation

Key Activities ﬁ

« Efficient and quality
manufacturing
« Close customer relationships:
+ Extensive documentation
» Well designed software

Key Resources

« Manufacturing equipment
and personnel

« Research personnel

« Maintenance personnel

- Transportation equipment

\/alue Propositions

o

» Mainly quantitative:

- cost reductionin
agriculture

« providing access to
freshly grown food in
space

- easier usability than
traditional farming
equipment

« better performance than
traditional means

Customer Relationships G

Dedicated personal assistance
before and after sale
maintenance and support.

Channels

Mainly selling using own

channels and distributors,
repairs and customer service
through own channels

Customer Segments

« Niche market

« Agricultural companies
« Space Associations

Cost Structure

« Biggest expenses:
» Research personnel
« Manufacturing

« Using fixed costs

Mainly value-based proposition

« Focused on economies of scope

» repairs

Revenue Streams

+ Asset (one-time) sales of the product
« Usage fees for:

« maintenance
« construction
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