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.Az adat az Gj olaj. Ertékes, de
finomitas nélkdl nem igazan
haszndalhato fel.”

®
— Clive Humby, a Tesco Clubcazrd

mogott allo adatelemzd
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Miext hasznosak az adatok?

Az adatokkal pontosabban
josolhatunk trendeket.

A hatékonyabb mukédés és
dontéshozatal kulcsa lehet.

A kozszolgaltatasokban az
adatvezérelt elemzések gyorsabb
reagdldst és testreszabott
megolddasokat tesznek lehetbvé.

Szemeélyre szabott
termékajanlok, mesterséges
intelligencia, okoseszkdzok.
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Szamitogépes mérési adatgylijtés

Gyartosorok

Szenzorokkal
észlelik a gépek
meghibasodasat,
mielStt az komoly
kdrokat okozna.

Okosotthonok

A kulénféle érzékelSk adatai
alapjan a rendszer
automatikusan szabéalyozza
az okoseszkozoket.

Kozlekedés-
iranyitas

Forgalmi adatok alapjdn
a ldmpdk vezérlése
dinamikusan valtozik,
csdkkentve a dugdkat.



Robotvezeéerles

A robotok ,,érzékszervei”: a
szenzorok.

Valds idejud informdacidkkal
seqitik a déntéshozatalt és a

mozgdstervezést.
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Miert fontosak
a szenzorok?

Visszacsatolast adnak a
vezérlérendszernek: biztositjak
a helyes mukodést.

Pontos helyzet- és
kérnyezetmodell segiti a
feladatok automatizalasat.
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Kihivasok

Nagy adatfeldolgozdsi igény,
valos idejl reagalas
szUkségessége.

Kalibrécio, karbantartds és
koltségek kezelése.




Woxrld Robot
Olympiad

Nemzetkozi robotépitési- és
programozdsi verseny, ahol
didkcsapatok mérik éssze
tuddsukat.

2024-es téma: Természeti
katasztrofak.




Woxrld Robot
Olympiad

NextGEN csapat

Négy honap intenziv munka — Qj
robotépités, tébbféle épitési- és
szoftveres megoldas tesztelése.

52 induld kézul a 8. hely az
alapkihivasban, 11. hely az extra
kihivasban.
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LEGO MINDSTORMS EV3

A LEGO altal

kifejlesztett készlet, ami
egy programozhato
agybél (kisméretd
szamitdgép),
motorokbdl és
szenzorokbdl all.

Moduldris felépités,
azaz egyszeruden
cserélheték az
alkatrészek, kbnnyen

boévitheték a funkciok.

Programozasi
lehetdségei a
blokkos felUlettdl a

Python-szerU
kérnyezetig terjed
(széles tanuldsi Gt).



Fényszenzoxr: A robot szeme

A szenzor fényt bocsdijt ki, és méri, mennyi verédik
vissza az adott fellletrdl.

Alkalmazhatjuk vonalkdvetésnél, szinfelismerésnél,
vagy kontrasztmérésnél.
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Giroszkopos szenzor: Stabilitas és
o pontos fordulas

GYROSCOPE

Front Tilt (x)

Rotation (y)
., . L. Side Tilt (z)
Erzékeli a robot elforduldsdnak e
meértékét X, Y, és Z tengelyeken. ARM

COLOR

ULTRASONIC(cm)
Gyakran haszndljgk egyenes TOUCH
tartdshoz és a kanyarok pontos

bevételéhez.
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LEGO Mindstorms
Spike
Kovetkezo generdacios LEGO

robot modernebb szenzorokkal
és alkatrészekkel.

Fejlettebb, gyorsabb,
rugalmasabb vezérlé.
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Hogyan ,hibazhat” a robot?

A szenzor (pl. szinérzékel®)
nem mukodik rendesen.

Szenzor
hiba

Kornyezeti
tényezok
Erds fény, csuszos felllet,

szUk sarkok, vonalszakadds.

Kilazult kabel, rossz
portba dugott szenzor.

Haxdveres
probléma

Szoftveres
beallitasi hiba
Ha rosszul van

beprogramozva a reakcio
a mért adatra.

A szenzor olyan értéket
mér, ami nem redlis (pl.
valami megzavarja).
Kiugro
adat

Ezek
kombinacioja®©
A legosszetettebb
problémdk tébb ilyen
hibanak az eredményei.



nes(sensorport):

< color_sensor.reflection(sensor|
return 1
elif 95 < color_sensor.reflection(sensorport):
return 6
elif ( color_sensor.reflection(senserport) < 2¢) and (celor_sensor.rghi(sensorport)[@]
/ return 4
= eli < color_sensor.reflection(sensorport) <
\ return 2

g. A elif 38 < color_sensor.reflection(sensorp
g’/ if color_sensor.rgbi(sensorport)|¢
\ return 5
2lif color_sensor.rgbi(sensorport)
return 2
elif color_sensor.rgbi(sensorport)[1] <
return 7
alse:
return -1



PID algoxritmus




Hogyan torténik az adatanalizis?

) ) ) Elemzési modszerek kivalasztasa
Célmeghatarozasa Milyen statisztikai és gépi tanuldsi
Mit szeretnénk elérni az modszereket alkalmazzunk?

elemzéssel? (pl. trendek

azonositdsa,
doéntéstémogatas)
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kezelése, zaj kiszUrése.

Eredmények értelmezése
Hogyan befolyasoljak az
eredmények a
gyakorlatot?

Vizualizacio
Grafikonok, diagramok,
melyek seqitik az
adatok megértését.



Adatgylijtés a mindennapokban

Okostelefonok Okosoérak
‘Helyadatok, Pulzusszadm, alvasi
alkalmazashasznalati ciklusok, aktivitdsi
szokdsok, értesitések. adatok.
Haztartasi
eszkozok

Okos hutok, termosztatok,
hangvezérelt asszisztensek.
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Adatgylijtés a

K6zosségi média—
Mit posztolunk, kikkel 1épUnk
kapcsolatba, mire reagalunk.

Bongészési
szokasok

Sutik, keresési
elézmények, kattintasok.
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mindennapokban

E-kereskedelem

Milyen termékeket nézunk
meg, vasarolunk, értékeltnk.
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Adatgylijtés a mindennapokban

Varosi rendszerek

Forgalmi kamerdk,
kbz6sséqi kdzlekedés
adatai.

Munkahelyek

Produktivitdsi szoftverek,
idényilvantartasok.

Banki

tranzakciok

Mikor, hol és mire
koltunk.




Mit adott

Fani

Csapatmunka szeretete
Valtozdsokhoz valé gyors
alkalmazkoddst
Algoritmizdld képességeket
Sikerélményeket és
inspirdciot

N
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nekiink az elmult ev?

Peti

Specidlis vilagnézetet
Analitikus
gondolkdképességet
Rengeteg tuddst

Eletre sz616 élményeket

Simon

Uj gondolkozasi menetet
Egyuttmukddést csapattal
Progblémak gyors és
egyszerl megolddasa
Oroémet és élményt
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—_ Az informatika vildga olyan, mint egy végtelen
puzzle: minden egyes megoldott probléma egy Uj
lehetbséget nyit meg arra, hogy valami nagyszerdt
alkossunk.”

®
- Randall Munrxoe, amerikail

karikaturista, iro é€s mernok ®
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Koszonjuk
a figyelmet!

Béarkai Flora Fani, Pigniczki Péter, Suti Simon

------
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