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Mobil merőállomás navigációja kontrollált  

mikroklimatikus környezetben 
 

Bevezetés 

A hidrokultúrás növénytermesztés hosszú múltra tekint vissza. 

Szűkebb környezetünkben ezen a téren nagy lemaradás és információhi-

ány tapasztalható. Világviszonylatban több mint 200 növényfajt tartanak 

zöldségnövényként számon [1]. Európában valamivel több, mint 40 a 

termesztésben lévő zöldségfajok száma, hazánkban is 40–42. Automati-

zált világban élünk. Ahogy régen a gépiesedés megindult, a gyárakban 

kevesebb munkást kellett, hogy alkalmazzanak a munkafeladatok elvég-

zésére. Ezeket a gépeket emberek vezéreltek, kezelő nélkül a gépek nem 

voltak képesek önállóan elvégezni a feladatukat. Vannak a világban 

olyan területek, ahol szinte semmilyen növénykultúra nem terem meg. A 

modern üvegházak e korlátok legyőzésére hivatottak. A technológiai 

hátterük elérte azt a fokot, mikor nincs semmilyen hatása a külső időjá-

rásnak a benti növénykultúra fejlődésére. A környezeti feltételek teljes 

szimulálását meg lehet valósítani kisebb vagy nagyobb energia felhasz-

nálással [2]. Persze azokon a területeken ahol a beruházási költségek és 

termelési költségek túl magasak lennének, érdemtelen drága üvegházi 

technológia használata, ajánlatos inkább beszállítással megoldani a szük-

ségleteket. 

 

A makett szerkezete 

 

A makett előállításához célszerű könnyű, tartós és erős anyagokat 

használni. A vas váz valamint a borításhoz használt „lexan” jó megoldás. 

A 4.2m x 3.65m (15.33m
2
) alapterület elegendő a kísérleti nővények 

fejlődéséhez és megfigyeléséhez [4]. 
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1. ábra 

Kontrollált mikroklimatikus környezet tervrajza 

 

A szellőztetés a bejárat feletti ablakkal van megoldva és ventilá-

torok segítségével lehet megoldani a levegő gyors áramlását. Fenn a 

mennyezeten két fényforrás található, ami a megfelelő fényviszonyokat 

biztosítja [5]. Fontos szempont volt az egyszerűség és a könnyen besze-

rezhető anyagok alkalmazása [3]. Mindezeket figyelembe véve esett a 

választás a konténeres, vagy vödrös termesztési eljárásra, a zsákos és 

végül a csatornás módszer is tesztelésre került. A növények kiválasztá-

sánál is a nálunk előszeretettel termesztett paradicsom, paprika, uborka 

és földieper fajták kerültek tesztelésre. 

 

A rendszer informatikai háttere 

 

A Szabadkai Műszaki Szakfőiskolán létrehoztunk egy internet 

alapú távvezérelt laboratóriumot, amely állandó fejlesztés alatt áll. Az 

interneten keresztül megvalósított oktatás már ma is nagyon fontos része 

a hatékony mérnökképzésnek [6]. Az új technológiák elsajátítása érde-

kében igény van az ilyen jellegű fejlesztésekre. A felhasználói felület 

egy egyszerű és könnyen kezelhető felületet biztosít a felhasználó szá-

mára. A szoftver továbbfejlesztése széleskörű alkalmazást és több lehe-

tőséget von maga után [8]. Mivel a szerver valós időben működik, és 

perifériákat irányít, megköveteli a hardver és szoftver összehangolt 

munkáját. 
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2. ábra 

A rendszer felhasználói felülete 

 

Fontos a minél hatékonyabb programkód, mivel a vezérlés vég-

rehajtása egyes hardverelemeken azonnal szükséges, mint például a ka-

mera irányítása, amelynél nem mindegy, hogy pár fokkal később áll-e 

meg vagy előbb, mint ahogy a vezérlést megadjuk [7]. Egyes perifériák 

pedig milliszekundum nagyságrendű időcsúszásra is hibásan működnek, 

mint például a hőmérő one-wire (egy vezetékes) interfésze, ahol fontos a 

pontos késleltetések beállítása [9]. Ezen kívül pedig figyelmet kell fordí-

tani arra, hogy az ethernet kommunikáció során a nem megfelelő prog-

ram- illetve hardverelemek miatt adatcsomagok vesztésére kerülhet sor. 

Az eddig elért eredmények arra biztatnak bennünket, hogy a munkát és 

fejlesztést folytatni kell.  

 

A mobil mérőállomás 

 

A folyamatirányító berendezések teljes szerkezeti változáson 

mentek át, az utóbbi évtizedekben. Az analóg technikát szinte teljes mér-

tékben a digitális technika váltotta fel. A tisztán hardver megoldások 

helyett a szoftver jelentősége került túlsúlyba [11]. A centralizált kábele-

zés helyébe a helyi informatikai hálózat került. A központi feldolgozást 
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az elosztott intelligencia követte [10]. A tisztán matematikai algoritmu-

sok mellett megjelentek a mesterséges intelligencia módszerek. Az ipari 

folyamatok számítógépen való vizualizálásához szükségesé vált az adat-

gyűjtő rendszerek kifejlesztése, melyek segítségével követhetők a valós 

idejű folyamatok [12]. 

 
3. ábra 

A mobil mérőállomás kapcsolata 

 

A mobil mérőállomás több mérési funkciót lát el. Rendelkezik 

hőmérővel, páratartalom, gyorsulás érzékelőkkel [14]. Ezeket az adato-

kat vezeték nélküli szenzor hálózaton keresztül továbbítja egy feldolgo-

zó számítógépre.  

 
4. ábra 

A mobil mérőállomás navigációja 

 

Mérőműszerei közé tartozik még a fényerősség-érzékelő. A mo-

bil mérőállomás elejére van szerelve egy ultrahangos távolságmérő, ami 

úgy működik, hogy ha valami 30 cm távolságra kerül hozzá, digitális 

jelet küld a kimenetén [13]. 
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A vezérlés kiértékelése 

Az öntözővíz az üvegházi növénytermesztésben az egyik legna-

gyobb mennyiségben felhasznált anyag. Némely üvegházi növényter-

mesztésben akár 10,000 m
3
 öntözővíz is elfogyhat éves szinten, egy hek-

táron [15]. A nagyobb üvegházaknál célszerű saját vízforrás létesítése, 

mivel ez ekkora mennyiségű vízszükséglet a vízhálózatról (központi 

hálózat, ivóvíz) táplálni nem lehetséges [17]. 

 

 
5. ábra 

Csapadék havi lebontásban 

 

Az üvegházak fűtése elhanyagolhatatlan. A fontossága nagyobb, 

mint a hűtésnek a tikkasztó nyári napokon. A hűtést könnyebb kivitelez-

ni, mint a fűtést, akár a locsoló rendszer aktiválása (szellőztetés) vagy az 

árnyékolás nagy hatékonyságot ér el [16]. Az üvegházak fűtését általá-

ban padlófűtéssel illetve hősugárzókkal oldják meg. Bár a padlófűtés 

hatékonyabb és szükségesebb, mint a levegő fűtése, a levegő fűtése álta-

lában nem elegendő, mivel a növények gyökérzete még mindig meg-

fagyhat [18]. Ezért szokták alkalmazni a padló és hősugárzós fűtést, egy-

szerre az optimális klíma állapot elérésére [21]. 
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6. ábra 

Külső és belső hőmérséklet 

 

Az esőszerű (porlasztásos) mikro öntözésnél első lépésben a ren-

delkezésre álló víznyomás és a szükséges vízhozam ismeretében lehet 

fúvókaméretet, az öntözés céljának ismeretében pedig szórófej szerkeze-

tet választani [19]. A gyártók katalógusai jól elkülönítik a lomb alatti, a 

fagyvédelmi, a párásító, az általános mezőgazdasági célú vagy más ki-

alakítású szórófejeket. Ellenőrizni kell a teljesítménytáblázatokat, de 

nem árt, ha referenciaként elfogadott üzemelő- vagy minősítő helyen 

érdeklődünk az adott gyártmány tapasztalatairól [20]. 

 

 
7. ábra 

Az adatbázisba került adatok szerkezete 

 

A tápoldat a növényházi rendszerek elhanyagolhatatlan része. A 

növények egy korlátolt területen nőnek, ez a talaj nagyon gyorsan el-

veszti a tápanyag tartalmát. Ezen tápanyagok pótlását a régi üvegházak-

nál a teljes földréteg kicserélésével oldották meg [22]. A korszerű üveg-

házaknál ezt a tápanyaghiányt a tápoldat adagolásával valósítható meg. 
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8. ábra 

Relatív páratartalom és hőmérséklet napi lebontásban 

 

A különböző növények, zöldségek növekedését és fejlődését 

nagyban befolyásolja az őket érő fény mennyisége, valamint a nappal és 

az éjszaka változása. A napfényórák meghosszabbításával, azaz mester-

séges világítás alkalmazása nagymértékben megnöveli a termelés haté-

konyságát [23]. A mesterséges megvilágítás lehetővé teszi a növények 

növekedési időszakának a meghosszabbítását, sőt ennek az időszaknak a 
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vezérlését [25]. Ilyen megoldások mellett kevésbé kell hagyatkozni a 

napfényre, ez nagyban növeli a hatékonyságot,némely növénytermesztő 

házban (üvegházi megoldásban) már teljesen kihagyták a napfény al-

kalmazását,mindössze csak kis mértékben hasznosítsák [24]. 

 

 
9. ábra 

A növények kontrollált mikroklimatikus környezetben 
 

A számítógép segítségével bármely rendszert, felügyelő platfor-

mot vezérelni lehet. A számítógép jelentősége az üvegházi rendszersza-

bályozásban felbecsülhetetlen [14]. Az adatok, amelyeket ilyen módon 

összegyűjthetünk, nagyban segítséget nyújthat a későbbiekben. Fejlődési 

grafikonokat, rendszer megoldásokról adatokat hogy mennyire váltak be, 

és még sok olyan adatot feljegyezhetünk, ami a későbbiekben jól jöhet. 

Régebben, amikor az ember üvegházat használt, és ha nem jegyezte le az 

adatokat, például hogy egyes növényfajok, milyen hőmérsékleti éghajlat 

alatt érzi jól magát, gyakran ugyanazon hibákat vétették [4]. Azok az 

idők már régen elmúltak, hogy a termelőnek meg kellett jegyeznie, mi-

lyen gyakran kellett öntöznie a növényeket, hogy azok jó termést produ-

káljanak. Ezekre a dolgokra ma már a számítógép figyel oda, és szükség 

szerint korrigál. 
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