Planet Express

Ahogy a programozo latta...

Egy kis visszatekintés: 2008 Oszén hatdroztuk el, hogy elindulunk a Magyarok a Marson
versenyen. (Turczel Jozsef - Turci, Kerényi Pal - Kepa, és én (Bernard Balazs)). A teljes feladat
megvaldsitasa két részbdl all: kell egy vizen ¢€s szarazfoldon egyarant jol kozlekedd robot és egy PC
oldali program, ami az ¢l6 kamerakép foldolgozasaval szabalyozza azt. Mivel mindharman mikrovezérld
programozasaban ¢és hardvertervezésben vagyunk / voltunk inkabb jartasak, adodott a kérdés, hogy akkor
ki irja a PC oldali szabalyozoszoftvert. A robothoz hozza tudunk fogni, tudtuk merre induljunk, de a
képfeldolgozast szinte teljes sotétséggel fedte a homaly. Turci és én voltunk erre esélyesebbek, végiil az
elsé keesmazasen csapatmegbeszélésen elvallaltam, de Turci is ajanlkozott, hogy ha kap télem X és Y
koordinatakat, akkor O a vezérlést megirja javaban. Végiil rim maradt a teljes program kitalalasa és
megirdsa. Kepa és Turci nekiugrottak a robotnak én meg alltam a szakadék szé€lén €s probaltam repiilni.
A gond az volt, hogy utoljara kb. 10 éve tanultam a CA-VO-t (csavd) - mert kotelezd volt - mint 4GL-t,
amit mar akkor se nagyon szerettem. Viszont a webkamera programozasa régota piszkalta a fantaziamat,
de idiilt id6hiany miatt sosem tudtam nekifogni, ezért megmaradt egy eltemetett szdndék szintjén. A
csapat nevét hamar sikertlt tisztazni, egyhangtian a Planet Express név mellett dontottiink utalva az
alapmiinek szdmito6 rajzfilmsorozatra. A roveriink neve meg APC lett, mint az Aliens film csapatszallitd
jarmiive. A Microsoft Excel helpjébdl, makrézasi és VBA kornyezetébdl probaltam tanulni. Egész jol
ment, egyszeriinek latszott a dolog. Eleinte a tomoritetlen, 24 bites .bmp formatumot probaltam
feldolgozni assembly-s megkozelitésben, azaz: Binary Access segitségével megnyitottam a képfajlt és az
55-ik bajtra alltam ra. Ezutan mar térdig gazolhattam az RGB komponensekben. A feladat egy darab
255, 0, 0 - azaz Red - pixel megtaldldsa volt, egy olyan .bmp fajlban, ami 3 pixel széles €s 1 pixel magas
volt. (Ilyeneket gyartottam Photoshopban) Ezutdn jott a kétdimenzids vildg: 4x4-es fajlban kerestem az
adott pixelt és kiirtam a sor €s oszlopkoordinatait a feliiletre. Kozben leszedtem a netrdl a Visual Basic,
Microsoft altal tanuldsi célzattal ingyenessé tett kornyezetét. Ez persze egészen mas volt, mint az Excel
VBA-s "inkubatora". A kovetkezd 1épés egy 800x600-as képben megtalalni az eldzdleg beleszinezett
Red (255, 0, 0) pixelt, aztan pixeleket, végiil az utolsonak megtalalt két pixel tavolsagat X és Y, valamint
az Osszekotd egyenes hosszdban megadva. Sajnos ez a mddszer nagyon lassinak bizonyult. Ekkor
attértem a Visual Basic altal biztositott lehetdségekre, a képfajlban valo "manualis" 1épdelés helyett. Ez a
megoldas mar gyorsabbnak mutatkozott. A fajl fejlécébdl mar csak a dimenzidadatokat olvastam ki a
késdbbi ciklushatarolasokhoz.

A  www.magyarokamarson.hu -rol letolthetdvé valt a webkamera alloképsorozata. Ezt
felhasznalva Paint-ben firkaltam roverszeri (nem rovarszerii, ROVER-szer(i) pacat egy-egy kék ¢€s zold
pixellel az elején és a végén, mint irdnyfények. Ennek megtalalasa és Osszekotése volt a feladat. Miutan
ez mar alloképre ment simén, adodott a gondolat: mi legyen a szabalyozo redszer alapdtlete? Foltettem a
kérdést: hogyan dontdm el 3 pixelrdl, hogy merre menjen a rover? Ha azt tudom, hogy milyen szinii az
elsé és a hatso iranyfény €és tudom az elérendd pontot, akkor mi legyen a képlet, a mogottes matematika?
A megoldas azonnal beugrott: az elsd €s hatsd irdnyfények megtaldldsa mar nem gond az ismert
szininformaciok alapjan. Az ttvonal kijelolésénél a folvett (végigkattintgatott) koordinatak is ismertek,
tehat a szabalyozas kiilsé ciklusa egy For .... Next (az elsdnek folvett koordinatatol az utolsoig), azon
beliil pedig Do ... Loop Until Elertukasarokpontot=True ciklusban terelgetjiik a rovert a soronkdvetkezo
(a For ciklus szerint éppen aktualis) sarokpontig. A rover egyenesének (az elsd és hatso iranyfényeken
atmend vonal) alapjan feldllitok egy normalt koordindta-rendszert, az egyszerliség kedvéért a hatso
iranyfényt az origdba helyezem. Ez alapjan mar siman szamolhat6 a rover egyenesének egyenlete. Innen
a pont €s egyenes tavolsagszamitasara alkalmas képlettel megvan az eltérés mértéke. Az eltérés eldjele
megadja az iranyt is (a rover szogallasatol fiiggden). Lényegében ez a megoldas vitte végig a versenyen a
roveriinket az Eurdpa II -ig. Innen mar "csak" a soros port kezelését kellett megtanulni, Szetap opcidt
beépiteni, tolerancia lehetdségét megvaldsitani, ligyesen "szétvagni" a kodot, egy Foldbazisra és egy
Marsbazisa, megoldani a két szoftver kozotti biztonsagos (visszanyugtazott) kommunikaciot, beépiteni a
szabalyozasba a hibatlirési képességet, azaz talalja meg a rovert, ha elvesztette de tigy, hogy az ne jarjon
az egész kép feldolgozasaval, kézivezérlési lehetdséget, ha kozbe kell avatkozni, stb., stb. Mindekdzben
Kepa ¢s Turci agyaltak a roboton, szervét beleztek, hogy az ne csak szdgtartomanyban legyen képes
forogni, hanem mint egy DC motor... stb. En is szivesen ott lettem volna veliik, de mig Ok a robotot



fejlesztették, nekem a Visual Basic -et kellett annyira megismernem, hogy az abban megirt program
képes legyen ellatni a feladatat. A kocsméaban persze gondolatban beleraktunk hdelhajlason alapulo
doleésérzekeldt, gyorsulasérzeékeldt, szivattyukat a gyorsabb mozgéashoz, stb. Ezekbdl sajnos nem lett
semmi, egyrészt mert sokmindent nem lehetett kapni, amit szerettiink volna, masrészt mert rendkiviil
kevés 1donk volt a suli és a munka mellett... Az els6 tesztelésiink meglepden jol sikeriilt. Ekkor lattam
es¢lyt arra, hogy a rover képes lesz a szabalyozd rendszer szerint arra haladni, amerre kijeloltiik szamara
a bejarando6 utvonalat. Persze alig-alig haladt a rover, de a teszt rengeteg tapasztalati hozadéka késébb
meghozta gyiimolcsét. Ekkor még a webkamerat a sajat programom kezelte (WDM driveren keresztiil)
¢és persze még nem volt kiilon foldi és marsi bazis sem. A tlis pukkasztas viszont teljesen kudarcnak
bizonyult: a rover a 12 cm atmérdre fjt, parkettara leragacsolt lufit, félig magaald gytirve legazolta, a tii
bemélyedt a lufiba masfél centit, de az nem pukkant ki... Komoly problémat okozott a kép betdltése
webkamerardl: én a WheresJames ingyenes szoftvert hasznaltam a fejlesztésnek ebben a szakaszaban,
azaz a képet fajlba mentette 1 képkocka / sec sebességgel, és én meg onnan olvastam be. Igen dm, de
gyakran "jottek" fél és negyedképek, hiszen a WheresJames még irta a képfajlt, amikor én mar olvastam
azt, igy elo6fordult, hogy a betoltott képnek csak a felsd harmada volt kép, a tobbi csak zaj... A
WebcamXP-vel nem voltam kibékiilve, teljesen leterhelte az idén 11 éves, P2 533MHz-es, celeronos
koviiletet. A fejlesztd gépem meg egy villamcsapott berendezés, igy egyetlen usb port sem mikodott
rajta. Egy kozépkategoria aljdnak szamité webkamerat vettem (Logitech 3500), azzal probalkoztunk. A
kezdeti idOkben a breadboardon készitettem iranyfényeket: szines led fényét visszavettem, ¢&s
raboritottam egy szinezett papirt. A kamera az ir6asztalrol nézett le, a padlon meg a ladbammal tologattam
a breadboardot €s figyeltem, mit is csinal a program. Késobb is ez maradt az irdnyfényteszt, mert a robot
Kepanal volt. (A masodik (els6 medencés) proba utan megkaptam egy hétre, 6t akkor terhelte meg a
suli.) A tesztek soran hamar kideriilt, hogy az irdnyfények megtalalasa kritikus az egész szabalyozasi
rendszerre nézve. Leddel "optikanléve" a kamerat, az kivérzéses jelenséget szenved: a led altal
modositott pixelhalmaz szininformacioval nem fog rendelkezni csak, mint fehér paca lesz lathato a
képen. Idokozben atkoltoztem feleségem laptopjara, azt hurcibaltuk teszteléshez. (Ez azért is volt
idvozitd 1épés, mert a VB ekkor mér rendszeresen - és mentés nélkiil - kilépett, igy az el nem mentett
valtoztatasok "elszalltak". Ezért szinte minden 0j sor utan célszerli volt menteni egyet, st varatlan
kilépés utan meg kellett varnom, mig a HDD-intenziv programbezarodas végetér, ismét inditani a VB-s
projekteket (Marsbazis-Foldbazis), megkeresni, hogy épp hol editaltam a kodot, és ismét feltolteni a
koponyacsontom 4ltal hatarolt memoriateriiletre a kod éppen modositas alatt 1év6 Osszefiiggéseit, €s azok
hatasait a programrendszer tobbi részére.
Ré4adasul a monitorom is csak fél ora lizemidot
kovetden kezdett el élesedni, a teljes ¢€lességet
csak a végtelenbe tartdo i1d0 alatt érné el, ezt
viszont nem tudtam kivarni...) Az elsé medencés
tesztnél Kepanal allitottunk fel egy
gyermekmedencét a lakdsban (a fényviszonyok
miatt), amirdl a teszt soran deriilt ki, hogy két
helyen is lukas. Itt mar elkiiloniilt a Foldbazis és a
Marsbazis, valamint a WebcamXP-vel kibékiilve
a feleségem laptopja, mint képszerver jelent meg
a lokalneten. Marsbazisnak egy selejtezett
szervert vittem, ami kb. 60 kilos tomegével ¢és kb.
70  decibeles  zajszennyezésével, de  két
processzoraval és tobb, mint 1 gigabajtnyi
memoarjaval mar siman ellatta a marsi bazis
funkcigjat. (A versenyre szedelddszkodve Kepa
javasolta, hogy vigyiikk magunkkal - az eredeti terv ez volt, de Turci kozben szerzett egy 1 U magas
(rackmount) vasat, ami kb. 50 kildval volt kdnnyebb, mint az én "gépallatom" - biztos ami biztos alapon,
de végiil otthonhagytuk.) Kepa laptopja avanzsalt Foldbazissa.

Az utolso teszten a medencét mar nalunk a kertben, egy féltetd alatt allitottuk fol, a kamera kb. 3,3
méteren volt. Az a teszt nagyon jol sikeriilt, bar az irdnyfények problémdja még nem oldodott meg.
Ekkorra mar sikeriilt venni egy gyermekeknek szant (teszkos), halds gytjtoben, 100 darabos kivitelben
kaphatd6 muanyag labdat, homogén szinekben. Ezeket félbevagva (csiszolopapirral érdesitve)




megoldottuk az irdnyfények boritasat. Turci ott
helyben megtervezte a kor alaka nyakot smd
ledekkel. Ekkor méar csak egy hét volt hatra a
versenyig.
Kozben persze zéaporoztak az oOtletek a lufi
kipukkasztasara: Kepa gyartott egy olloskart, (az
ekkor még nem miikodott) aminek a szervoja - mint
késObb kideriilt - annyira megrantotta a tapot, hogy
elhasalt téle a radi6. Az utolsd hétre szinte tobb
megvaldsitando feladat maradt, mint a megel6z6 egy
honapra! Ekkor meriilt f6l a pengés megoldéas, ami
Kepandl a parkettan jol ment, a versenyen a tesztek
soran viszont siralmas eredményt hozott: a rover
nekitolta a lufit a palya szélének és folyamatos
eldremenetben sem tudta kidurrantani azt. Ez utan
kapott tiiket az els6 10kharito, a zsilettpengék kozé.
Persze a verseny eldtti napokban 4t kellett irnom a
programot, hogy f6l lehessen venni az Gtvonal mellett pukkasztasi zondkat is: az igy megadott teriileten
beliil az olldkart kell miikddtetni. A leutazas el6tti napon dertilt ki, hogy az olldkar szervoja "elkaszalja"
a radiot, igy ezt aztan rapid modon kellett kigyomlalnom a szoftverbdl. Az utols6 vizes tesztre - verseny
eldtt egy héttel - irtam egy moziprogramot, ami lényegében annyi, hogy a multimaster kommunikéci6ja
< Marsbazis - Foldbazis paros koziil ekkor a
Mrasbazis folymatosan kozvetiti az altala
megtalalt iranyfények X és Y koordinatait, amit a
Foldbazis felrajzol a kijelolt utvonallal (az
utvonal sarokpontjaiban elhelyez egy kis kort,
mint dizdjnelemet), és a pukkasztasi zdéndkat.
(Ezeket sargaval (lufi szine.)) A Marsbazis altal
"visszal6tt" els6 ¢€s hatsofények X és Y
koordinatai alapjan pedig az irdnyfények szinével
megegyez0 szinnel szintén egy-egy kis kort,
amelyeknek koézepe az a pont, ahol a
képfeldolgozds  soran a  Marson  futd
szabalyozoszoftver megtalalni vélte a fényeket.
Ez nagyon latvanyos volt, de sajnos lassitotta a
program futasdt a folyamatosan kozvetitett
informaciotomeg, a  versenyen nem 1S
hasznaltuk....

A rover szaggatottan haladt, ezt szerettiik volna raszabdlyozassal "folyamatositani": Biztonsagi
okokbol a rover szoftvere a kapott parancsot csak 500 milisecundumig hajtotta végre. A szabdlyozé
szoftverben, a Szetapban allithatova tettem a soros port addsiddt: azaz a szabdlyozas eredményeként
kialakult parancsot a Marsbazis csak az ebben a valtozdban tarolt ideig hagyta a roverre, az 1d6 lejarta
utan kiildott a rovernek egy Allj parancsot. Ennek elhagyasa a szabalyozoé programbol és a rover
programjabol folyamatossé tette volna a haladast. Illetve elegendd lett volna a roverben mondjuk 600-ra
allitani, a képfeldolgozas €s szabalyozéas ennyi 1d6 alatt lefut a komolyabb hardveren, igy a rover oldali
biztonsagi - 600 milisec -es - védelem sosem jutott volna érvényre csak, ha a szoftver elvesziti az
iranyfényeket hosszabb idére. Mindez persze dugéba dolt egy masik gond miatt: amig a rover a kapott
parancsot végrehajtja - azaz miikodnek a szervoéi - addig a radié nem tud venni semmit a Marsbazistol. A
szabalyozd szoftverbdl kigyomlalt kodrészleteket a verseny napjan szogeltem vissza. Szerettiik volna
"0sszeloni" ezt az iddzitést hiszen ha a PC oldali szabalyozas pl. 340 milisec. -enként kiild {j parancsot a
rovernek, akkor a rover oldalon 300 milisec. -et bedllitva két parancsvégrehajtds kozott csak 40
milisecundumot allt volna a szervo (feltéve, hogy a parancsot ebben a 40 milisecundumban meg tudja
"venni" a Marsbazistol).... Ezzel szerettiik volna athidalni a HopeRF eszkoz sildnysagabol fakado
tetemes idoveszteséget. Ez sajnos nem jott Gssze, mert én a verseny elotti €jszaka kidoltem, Turci és
Kepa ezalatt az irdnyfényeket ,,hangolta”, és mire megprobaltuk valamelyest csokkenteni — hajnaltajt —




ezt az idoveszteséget, az akkuk teljesen lemeriiltek. (A normalis persze az lett volna, ha tudunk
kommunikalni a roverrel mikdzben az halad. Tehat nem kell megéllitanunk, ha parancsot adunk neki....)

A szabalyozo szoftverbe az utolso teszt eldtti héten bekeriilt egy Kézivezérlés funkcio is. Erre
kattintva - a kotelezd késleletetés letelte utan - a Marsbazis szoftvere "elfelejti" a bejarando6 utvonalat, a
rovernek kiild egy Allj parancsot és lehetévé valik a rover manualis iranyitisa. A versenyszabalyok
értelmében minden irdnyité gomb lenyomasa utan kotelezden varni kell 15 masodpercet. Viszont egy
iizenetcsomagban lehet tobb utasitas is, igy beépitettem a szoftverbe az egyes parancsok felvételének
lehetdségét, igy a Rec gombra kattintva tobb iranyitd gombot is lenyomhattunk igényeinknek megteleld
sorrendben, amiket egyetlen 15 masodperces késleltetéssel, egyetlen iizenetcsomagban juttat el a
rendszer a Marsra, ahol a kordbban beszetapolt, Sorosportadasidé valtozoban tarolt késleltetéssel
"lejatsza" a rovernek, amiket az végrehajt. (A versenyen erre sem volt sziikség.) Mar a masodik tesztnél
nyilvanvalova valt, hogy ha a szabalyozo szoftver megtalalja az iranyfényeket, akkor siméan kézbentartja
a rover mozgasat. A Marsbazis szoftverben az ellendrzés miatt 0sszekdtottem a megtalalt irdnyfényeket.
A képfeldolgozas gyorsitasara pedig kitaldltam egy lokalis szkennelést: azaz a Marsbazis
teriilet, amelybe belefér a 8x8 méteres palya, amit a Foldbazisrdl lehet folvenni. Mér ez kisebb, mint a
teljes 640x480 -as képteriilet.

A cél nem csak az volt, hogy a palya mellett, azon kiviil elhelyezkedd robotok, csapatok, kzonség szinei
/ ruhdzata ne zavarjon, hanem a kisebb képteriilet ardnyosan rovidebb 1d6 alatt dolgozhaté f6l. Ha az
iranyfények jol lathatéak a szoftver szamdra is folyamatosan, akkor soha tobbet nem kell az egész
Munkatertiiletet f6ldolgozni. Ekkor ugyanis a szoftver meghatdroz egy befoglald sikidomot, amelybe -
némi ratartassal - beleférnek az irdnyfények €s a soronkdvetkezd koordindta sarokpont. Ezt a sikidomot
meg is rajzolja a Marsbazis. (Ez inkabb a korabbi fejleszési szakaszbdl maradt meg.) Ennek a
sikidomnak a teriiletét dolgozza f6l az algoritmus: az adott pixelt szétdobja R G B komponensekre, ¢és a
Foldbazis Szetdp -jaban megadott toleranciaval szlirve vagy megvannak az iranyfények, vagy halad
tovabb a feldolgozd rutin. Késdbb ez is finomodott (a verseny eldtti napokban), azaz a rutin
végigszkennelte az Osszes pixelt a befoglalo sikidomban akkor is, ha megtalalta az els6é és hatso
iranyfények pixeleit. Ugyanis beépitettem egy belsd sziirést, ami vizsgalta az eredetinek - a Foldbazison -
folvett iranyfény R G B 6sszetevok mindegyikénél a kozépértéktdl valo eltérést, és ha talalt olyat a rutin,
amely R G B komponensharmas kozelebb esett ehhez a kozépértékhez, akkor azt tekintette a megtalalt -



elsé vagy hatsoé - irdnyfénynek. (Tehat az eredetileg folvett pixel szinéhez a szinben legkozelebb esot
jatéklabda, ami az irdnyfények boritasat adta, alig volt nagyobb atmérdjli, mint 6 cm, ezért a
miiholdképen egy par pixelbdl allo foltocska jelent meg. A verseny soran a Marsbazis szabalyozo
szoftverének Lokalszken - befoglalo téglalapot feldolgozo - algoritmusa, par alkalommal elvesztette az
iranyfényeket. Ekkor viszont egy Latdszog nevili valtozo értékével megnovelt befoglald sikidomot
dolgozott {6l ismét a rutin. Ha nincs meg az irdnyfények koziil legaldbb az egyik, akkor a Latdszog
novelésével a miiholdkép adott részteriiletét szkennelte ismét végig. Tehat a rutin a mitholdkép azon
tertiletén "kapirgalt" az iranyfények utan, ahol az valosziniileg felbukkan. Ez Gigy alakult ki, hogy tartani
kellett a rover ki / elsodrddasatol. Foleg akkor, amikor az ollés lufipukkasztdo oOtlete kezdett
korvonalazddni. Eldfordulhatott ugyanis, hogy az ismét szétnyild olloszerkezet pont elloki a rovert a
lufitol, vagy a rover egyik széle pont beleiitkozik valamibe és arrdl kifordulva kikeriil a befoglald
sikidom tertiletérdl. Ezért volt lathaté a téglalap megnovelt kirajzoldsa a Marsbazison, amikor tolerancian
kiviilre keriilt a rover legalabb egyik iranyfénye.

Latvanyos lett volna kiadni a Marsbazis képét a projektorra, de a szerveren nem volt, csak egy

monitorcsatlakozd, az meg kellett nekiink. Feleségem laptopja - amit Foldbazisnak hasznaltunk -
lelassult volna, ha a madasodik monitorkimenetre raaggattuk volna a projektort. A tesztek soran
csatlakoztattunk hozza kiils6 megjelenitét, de a laptop érezhetden komotosabba valt téle, igy ezért
protestaltam, amikor a szervezOk kért€k a projektorkabel bedugasat. De kézikameraval vették a miisort,
remélem mi is kapunk beldle legalabb egy .avi -t. A Marsbazis kapott egy folyamatjelzé funkciot is:
n¢hdny Shape objektummal jeleztem, hogy melyik fazisban dolgozik éppen a program. Az egyes fazisok
(Képbetoltes, Képfeldolgozas, Szabalyozas) végrehajtasa soran a megfeleld Shape objektumot zoldre
szineztem, amig az adott fazis végrehajtodik, igy konnyedén lathatd volt az egyes fazisok végrehajtasi
sebessége ¢s idOaranya. Ez csak a fejlesztés kezdeti szakaszdban rendelkezett jelentdséggel, de a
"végleges" verzioban is benne maradt. A koviilet gépemen a soros portot nem ismerte fol az operacios
rendszer (mert az a gép annyira régi), ezért a Marsbazis szoftvere kapott egy Radio engedélyezése
parancsgombot, amivel az "alapban" (defaultként) tiltott radiot lehetett engedélyezni. Az Exit és About
gombok mellett mar csak a GO parancsgomb az, amivel a Marsbazis szoftvere rendelkezett. Ezzel
indulhatott a szabdlyozasi folyamat. A "végleges" verziobol ki szerettem volna hagyni a Radid
engedélyezése és a GO gombokat, de erre sem maradt idd. Viszont ezekre csak egyszer kellett kattintani,
innentdl kezdve minden konfiguralas, parancs €s kérés (pl. mozi lizemmoddhoz) a Foldbazisrdl érkezett és
a Marsbazis automatikusan reagalt ra.
Masképpen: a Foldbazisrdl szetapoltam mindent, jeloltem ki az Gtvonalat, munkateriiletet, vetem {6l az
iranyfényeket egy (azaz két) kattintassal, mindez "atpergett" lokdlneten a Marsbazisra, amelynek
szabalyoz6 algoritmusa szimpla parancsokkal iranyitotta a rovert, amely a radion keresztiil kapott
utasitdsokat végrehajtotta. A rover programja dontéseket nem hozott, mindenben a Marsbazis
szabalyozasi rendszere dontott. (PL.: ha elvesztette az iranyfényeket, akkor a Latdszog novelésével egyre
nagyobb teriiletet dolgozott volna f6l a rover legutdbbi helyzetének ismeretében, végiil a teljes
Munkateriiletre keresett volna 3 alkalommal. Ezutan - a kotelez6 15 sec. - es késleltetéssel - a
Foldbazison megjelenik az irdnyfények 1j felvételének sziikségességét jelzo felszolitas.)

A Foldbazison a miitholdkép lekérése is 15 sec. -es késleltetésti volt (Szetaplodshoz), hiszen a
szabalyok értelmében a Fold-Mars tavolsagot igy kotelezd szimbolizalni, €s a mihold a Mars koriil
kering! Az elsd terv az volt, hogy a palya szélérdl indulva (a rover hatsé kerekeivel érintve a szélét),
kikertiljiik az els6 akadalyt, "fol"megyiink a lufiért, majd "le" a masikért és végiil érintjiik az Eurodpa 11 -
Ot. Ezutan megyiink a jégmezdre a tobbiekért. Mindez igy is indult, de az elsd lufi pukkasztdsa utén,
amikor mar j6tt "lefelé¢" a rover, Kepa javasolta, hogy menjiink a jégre.



(Az iranyfényeket stabilan latta a szoftver - egy-két alkalom volt, amikor a Latdszog valtozoval kellett a
szabalyozasnak ndvelnie a keresést, nem azért, mert elsodrodott hanem, mert elvesztette a fényeket.)
Ekkor a Kézivezérléssel kozbeszoltam, a 15 masodperc késleltetés alatt a rover eljutott a rdmpa

"magassagaig". Uj utvonal felvételével felvittem a jégre, fordulas balra "f61" a lufin tlra, fordulas vissza,
jobbra ¢és "lefelé", végiil a rampa mell6zésével lecsobbantunk a jégmez06 "aljan" a lenti lufi felé. Kanyar a

lufira és irany az Europa II.




A lufit tartd konzolba némileg "belegabalyodott",
de az alacsony meriilésnek kdszonhetden, mindig
le tudott vergddni a vasakrol. Amikor Kepa a
sorsolason az elsd helyet csipte meg, (pedig
sulykoltam az ukazt: "csak az els@ helyet ne,
barmit, csak azt NE!", de a szerencse mar csak
ilyen...) akkor erds aggalyaim voltak: a szoftver
nem volt készen, a Visual Basic le sem forditotta,
mert a legutobbi moddositds "nyomai" nem
stimmeltek szintaktikailag, ezeket villamgyorsan
el kellett varrni, a szoftver feliiletén a leutazas
napjan (pénteken) ratett cimkedoboz (Label elem
— hibakeresési célzattal (valami valtozo értékét
monltoroztam)) még ott ¢ktelenkedett, €s egy alapos atgondolas €s teszt kellett volna, hogy némi esélyt
lassak a sikerre. A verseny napjan kigyomlaltam a programbol a pénteki, sebtében elkdvetett
modositasok maradekat €s teszteltiink volna, (mentiink kb. 110 centit) de az akkuk pont ekkor meriiltek
le teljesen. Kepa az akkutoltokkel varazsolt, igy egy atdrotozott megoldassal, markans toltdarammal
probaltuk feltdlteni az akkukat. Szoval 9:56 -kor deriilt ki, hogy 10:00 -kor indul a versenyiink.... a
szoftver még atmeneti allapotban, az akukk félig iiresek, stb... Menet kozben kideriilt, hogy az
Urkozpontnak épitett paravan mogotti infrasrtuktira nem mikddik: az UTP kabel nem linkelt f5l,
(szerencsére volt masik), a miholdképet sugarzd szamitégép nem 4all szoba semmilyen egérrel, majd
lefagy, végiil folyamatosan sipol. Attila négykézlab szerelte, mi meg az 6 feje f6l6tt kabeleztiink. Mire a
gépek ledlltak, mire attrogeroltuk ¢ket az Urkdzpontba, mire a sipolds géppel lett valami (Hatalmas
koszonet ezért is Sipos Attilanak, hiszen pikk- pakk megoldotta valahogy a gondunkat), mire folalltak a
gépeink, mire lattdk a miholdképet, és egymadst, mire indult a Marsbazis szabalyozo szoftvere, mire
indult a Foldbazis... ekkorra mar kb. 30 perces késésben voltunk és mar elindult a kiildetési 1d6
visszaszamlalasa is....

Ekkor még Ossze kellet 16ni a Foldbazis szoftverét a Marsbaziséval, beéllitani a soros port
paramétereit, inditani a feldolgoz6 folyamatot a Marsbazison, hogyha a Foldrél megérkeznek az adatok,
akkor legyen ami szabalyoz... stb., stb. (Volt olyan csapat, amelynek a robotja 8 masodperccel a
visszaszamlalds indulasa utdn mar megmozdult, a miénk még percekig ott vesztegelt, mire az
alapbedllitdsokat megtettiik, folvettem az utvonalat és kattinthattam a GO-ra, hogy a kotelezd 15 sec.
utan a Marsbazis hozzaldsson a rover terelgetéséhez. Rdadasul a portszdmot nem iruk be (alapértelmezett
értéken maradt), igy le kellett 10ni a szabdlyozast és Ujraszetapolni a portszamot, ujabb 15 sec... A
Marsbazis leforditott .exe -bdl futott, a Foldbazist viszont a VB-s kornyezetbdl, hiszen nem volt 1d6
befejezni a programot, féltem, hogy valami ottmaradt dologba 1ép ¢és akkor .exe esetén total lerobban,
kornyezetbdl futtatva még van esély tovabblokdosni a végrehajtast. Még kellett volna egy hét és egy 20
perces teszt a palyan, hogy "késznek" nyilvanitsam - adott funkcionalitds mellett - a programrendszert. A
Foldbazis és a Marsbazis kozotti visszanyugtazott atvitelt még a leutazas napjan finomitottam, igy volt
es¢ly, hogy adott kontextusban eldobja a szinkront a két program (ha esetleg elrontottam a logikat
valahol...). De aztan nagyon stabilnak bizonyult, pedig nagyon egyszerii, "kettds parancskiildéses,
visszanyugtazott, multimaster" megoldast taldltam ki. Ahol lehetett az egyszerii, tilbonyolitasoktol
mentes megoldasokra torekedtem a szabalyozd szoftverrendszer megirdsa soran. gy gyorsabb a
kodvégrehajtas, és atlathatobb a kod. JovOre a visszaszamlalas induldsakor mi is csak a GO-ra kattintunk,
(ha nem is 8 masodperc, de azért a kotelezd késleltetés lejarta utan azonnal indulna a roveriink) feltoltjlik
az akkukat és Osszehangoljuk a rovert a szabalyozd szoftverrel. Es persze a mostani, kezdeti
tapasztalataimat folhasznalva - feltéve, ha jovore is én irom a képfeldolgozo-szabalyozo programot -,
alaposabb ¢&s tobb teszteléssel egy "készebb" szoftverrel vagunk majd neki a Mars meghoditasanak.

Nagyon j6 mulatsag volt, fantasztikus volt a hangulat, remek megoldasokat lathattunk, nagyszerii
embereket ismerhettem meg, és végre személyesen is taldlkozhattam Géczi Gaborral (aki nem mellesleg
torott szervoval vitte végig a robotjat €s igy is a negyedik helyezést szerzte meg!)! Kepa irt mar a
robotrol, de egy-két gondolattal én is szeretnék hozzajarulni a leirdsdhoz: a versenyen tobben keresték a
massziv vasat a robotban, de a puritan nyaklap alatt csak a kifacsart akkuk pihentek. Paran alig akartak
elhinni, hogy ilyen kevés alkatrésszel megvalosithato egy robot. Pedig meglepden sokminden belefér egy



mikrovezérlobe! A tobbi csak a tap, a radio, és a szervok illesztése volt. (Az viszont biztos, hogy
legkdzelebb messze elkeriiljiik a HopeRF termékeket. A silany radiéo miatt szinte annyit allt a rover,
amennyit haladt. Vagyis a rover haladasi ideje — ezaltal a kiildetési 1do — a kétszeresére nott...) Kepa és
Turci egy minden izében jol atgondolt robotot hoztak Ossze! A zsenialis kerékprofilnak kdszonhetd
oldalazasi képességért — Kepa Otlete — a csapat megosztott kiilondijat is kapott. (Illetve a dijbol csak az
oklevelet.) A PC oldali programban is hasonlora torekedtem: egyszerti - gyors lefutasa - szabalyozasi kor
épiiljon f0l.

A versenyre valo késziilés hatalmas toleranciat igényelt feleségem részérdl, hiszen amikor a munkabdl
faradtan hazaestem, (némi taplalék és nem kevés koffeinmennyiség bevitelét kovetden) szinte csak a
Visual Basic megismerésével és a program fejlesztésével foglalkoztam. Hatalmas koszonet illeti Ot ezért,
sOt a végén meég a laptopjat is elragadtam magammal, hogy az legyen a Fdldbazisunk. Kdszonet a
szervezoknek, a zslirinek, hatalmas koszonet jar Sipos Attilanak a rengeteg munkéért, ami lehetdvé tette,
hogy ennyien csobbanhassunk a Marson! Reméljiik lesz jovore is verseny!



