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Mobil meroallomas navigacioja kontrollalt
mikroklimatikus kornyezetben

Bevezetés

A hidrokulturas novénytermesztés hosszii multra tekint vissza.
Sziikebb kornyezetiinkben ezen a téren nagy lemaradas és informaciohi-
any tapasztalhato. Vilagviszonylatban tobb mint 200 névényfajt tartanak
z0ldségnovényként szamon [1]. Eurdpaban valamivel tobb, mint 40 a
termesztésben 1évo zoldségfajok szama, hazankban is 40—42. Automati-
zalt vilagban éliink. Ahogy régen a gépiesedés megindult, a gyarakban
kevesebb munkast kellett, hogy alkalmazzanak a munkafeladatok elvég-
zésére. Ezeket a gépeket emberek vezéreltek, kezeld nélkiil a gépek nem
voltak képesek Onélldéan elvégezni a feladatukat. Vannak a vildgban
olyan teriiletek, ahol szinte semmilyen novénykultira nem terem meg. A
modern iiveghazak e korlatok legydzésére hivatottak. A technologiai
hatteriik elérte azt a fokot, mikor nincs semmilyen hatasa a kiilsé 1d6ja-
rasnak a benti novénykultara fejlédésére. A kornyezeti feltételek teljes
szimulalasat meg lehet valositani kisebb vagy nagyobb energia felhasz-
nalassal [2]. Persze azokon a teriileteken ahol a beruhazasi koltségek és
termelési koltségek tul magasak lennének, érdemtelen draga iiveghézi
technoldgia hasznalata, ajanlatos inkabb beszallitassal megoldani a sziik-
ségleteket.

A makett szerkezete

A makett eldallitasahoz célszerii konnyt, tartds €s erds anyagokat
hasznalni. A vas vaz valamint a boritashoz hasznalt ,,lexan” j6 megoldas.
A 42m x 3.65m (15.33m2) alapteriilet elegendd a kisérleti ndvények
fejlodéséhez és megfigyeléséhez [4].

* Simon Janos, PhD hallgato, Szabadkai Miiszaki Szakfdiskola, Informatikai Tanszék-
csoport -féiskolai tandrsegéd, Szabadka

580



1. abra
Kontrollalt mikroklimatikus kérnyezet tervrajza

A szelldztetés a bejarat feletti ablakkal van megoldva és ventiléa-
torok segitségével lehet megoldani a levegd gyors aramlasat. Fenn a
mennyezeten két fényforras talalhato, ami a megfeleld fényviszonyokat
biztositja [5]. Fontos szempont volt az egyszeriiség és a konnyen besze-
rezhetd anyagok alkalmazasa [3]. Mindezeket figyelembe véve esett a
valasztas a konténeres, vagy vodros termesztési eljarasra, a zsakos €s
végiil a csatornds maddszer is tesztelésre keriilt. A ndvények kivalaszta-
sanal is a nalunk elészeretettel termesztett paradicsom, paprika, uborka
¢s foldieper fajtak kertiltek tesztelésre.

A rendszer informatikai hattere

A Szabadkai Miiszaki Szakf6iskolan létrehoztunk egy internet
alapu tavvezérelt laboratoriumot, amely allando fejlesztés alatt 4ll. Az
interneten keresztiil megvalositott oktatds mar ma is nagyon fontos része
a hatékony mérnokképzésnek [6]. Az 0j technoldgiak elsajatitasa érde-
kében igény van az ilyen jellegli fejlesztésekre. A felhasznaloi feliilet
egy egyszerl €s konnyen kezelhetd feliiletet biztosit a felhaszndlo sza-
mara. A szoftver tovabbfejlesztése széleskorti alkalmazast és tobb lehe-
tOséget von maga utan [8]. Mivel a szerver valds idoben miikodik, és
periféridkat iranyit, megkdveteli a hardver és szoftver Osszehangolt
munkajat.
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2. abra

A rendszer felhasznaloi feliilete

Fontos a minél hatékonyabb programkéd, mivel a vezérlés vég-
rehajtasa egyes hardverelemeken azonnal sziikséges, mint példaul a ka-
mera irdnyitasa, amelynél nem mindegy, hogy par fokkal késébb all-e
meg vagy elébb, mint ahogy a vezérlést megadjuk [7]. Egyes perifériak
pedig milliszekundum nagysagrendii idécsuszasra is hibasan miikddnek,
mint példaul a hdmérd one-wire (egy vezetékes) interfésze, ahol fontos a
pontos késleltetések beallitasa [9]. Ezen kiviil pedig figyelmet kell fordi-
tani arra, hogy az ethernet kommunikéci6é soran a nem megfelelé prog-
ram- illetve hardverelemek miatt adatcsomagok vesztésére keriilhet sor.
Az eddig elért eredmények arra biztatnak benniinket, hogy a munkat és
fejlesztést folytatni kell.

A mobil merdallomas

A folyamatiranyitd berendezések teljes szerkezeti valtozason
mentek at, az utdbbi évtizedekben. Az analog technikat szinte teljes mér-
tékben a digitalis technika valtotta fel. A tisztan hardver megoldasok
helyett a szoftver jelentdsége keriilt tulstilyba [11]. A centralizalt kabele-
z¢s helyébe a helyi informatikai halézat kertilt. A kozponti feldolgozast
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az elosztott intelligencia kdvette [10]. A tisztan matematikai algoritmu-
sok mellett megjelentek a mesterséges intelligencia mdodszerek. Az ipari
folyamatok szamitégépen valo vizualizalasahoz sziikségesé valt az adat-
gyljto rendszerek kifejlesztése, melyek segitségével kovethetok a valos
idejti folyamatok [12].
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3. dbra
A mobil méréallomas kapcsolata
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A mobil méréallomas tobb mérési funkcidt lat el. Rendelkezik
hémérdvel, paratartalom, gyorsulas érzékelokkel [14]. Ezeket az adato-
kat vezeték nélkiili szenzor halozaton keresztiil tovabbitja egy feldolgo-
z0 szamitogeépre.
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4. abra

A mobil méréallomas navigacioja

Méromiiszerei kozé tartozik még a fényerdsség-érzékeld. A mo-
bil méréallomas elejére van szerelve egy ultrahangos tavolsagmérd, ami
ugy miikédik, hogy ha valami 30 cm tavolsagra keriil hozza, digitalis
jelet kiild a kimenetén [13].
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A vezérleés kiértékelése

Az 0ntdzOviz az liveghdzi novénytermesztésben az egyik legna-
gyobb mennyiségben felhasznalt anyag. Némely iiveghazi novényter-
mesztésben akar 10,000 m® 6nt6z8viz is elfogyhat éves szinten, egy hek-
taron [15]. A nagyobb iiveghazaknal célszerii sajat vizforras létesitése,
mivel ez ekkora mennyiségii vizsziikséglet a vizhaldzatrol (kdzponti
halozat, ivoviz) taplalni nem lehetséges [17].
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5. dbra
Csapadék havi lebontasban

Az iiveghazak flitése elhanyagolhatatlan. A fontossaga nagyobb,
mint a hiitésnek a tikkaszto nyari napokon. A hiitést konnyebb Kivitelez-
ni, mint a fiitést, akar a locsolo rendszer aktivaldsa (szellztetés) vagy az
arnyékolas nagy hatékonysagot ér el [16]. Az iiveghazak fiitését altala-
ban padlofiitéssel illetve hdsugarzokkal oldjdk meg. Bar a padlofiités
hatékonyabb és sziikségesebb, mint a levegd fiitése, a levegd fiitése alta-
laban nem elegendd, mivel a novények gyokérzete még mindig meg-
fagyhat [18]. Ezért szoktak alkalmazni a padlo és hésugarzos flitést, egy-
szerre az optimalis klima allapot elérésére [21].
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6. dbra
Kiilsé és belsd homérséklet

Az esbszerll (porlasztasos) mikro 6ntdzésnél elsé 1épésben a ren-
delkezésre 4ll6 viznyomas ¢€s a sziikséges vizhozam ismeretében lehet
fuvokaméretet, az 6ntdzés céljanak ismeretében pedig szorofej szerkeze-
tet valasztani [19]. A gyartok katalogusai jol elkiilonitik a lomb alatti, a
fagyvédelmi, a parasito, az altalanos mezdgazdasagi célii vagy mas ki-
alakitasi szorofejeket. Ellendrizni kell a teljesitménytdblazatokat, de
nem art, ha referenciaként elfogadott lizemeld- vagy mindsitd helyen
érdeklédiink az adott gyartmany tapasztalatair6l [20].

0:00 13.7 9.6°C 1008.0 hPa ENE 32kmh 4.8km'h T6% 0.0mm 03.may.20L1.

0:05 13.7 9.6°C 1008.0 hPa East 32kmh 4.8km'h T6% 0.0 mm 03,may.2011.

0:10 13.7 9.6°C 1008.0 hPa East 32kmh 4.8km'h T6% 0.0 mm 03,may.2011.

0:15 13.6 9.4°C 1008.0 hPa NE 1.6kmh 4.8kmh T6% 0.0 mm 03,may.2011.

0:20 13.7 9.7°C 1008.4 hPa SW 1.6kmh 4.8kmh T7% 0.0mm 03,may.2011.

0:25 13.6 9.8°C 1008.4 hPa WSW 1.6kmh 3.2kmh T8% 0.0mm 03.may.20L1.
1. dbra

Az adatbazisba keriilt adatok szerkezete

A tapoldat a novényhazi rendszerek elhanyagolhatatlan része. A
novények egy korlatolt teriileten nének, ez a talaj nagyon gyorsan el-
veszti a tapanyag tartalmat. Ezen tapanyagok potlasat a régi tiveghazak-
nal a teljes foldréteg kicserélésével oldottak meg [22]. A korszeri {iveg-
hazaknal ezt a tdpanyaghianyt a tdpoldat adagoldsaval valdsithaté meg.
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8. abra
Relativ paratartalom és hémérséklet napi lebontdasban

A kiilonb6zé novények, zoldségek novekedését és fejlodését
nagyban befolyasolja az 6ket éré fény mennyisége, valamint a nappal és
az ¢jszaka valtozasa. A napfényorak meghosszabbitdsaval, azaz mester-
séges vilagitas alkalmazéasa nagymértékben megnoveli a termelés haté-
konysagat [23]. A mesterséges megvilagitas lehetdvé teszi a novények
novekedési idoszakanak a meghosszabbitasat, sot ennek az id6szaknak a
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vezérlését [25]. Ilyen megoldasok mellett kevésbé kell hagyatkozni a
napfényre, ez nagyban noveli a hatékonysagot,némely ndvénytermesztd
hazban (iiveghazi megoldasban) mar teljesen kihagytdk a napfény al-
kalmazasat,mindossze csak kis mértékben hasznositsak [24].

W T

9. abra
A novények kontrollalt mikroklimatikus kornyezetben

A szamitogeép segitségével barmely rendszert, feliigyeld platfor-
mot vezérelni lehet. A szamitogép jelentdsége az liveghazi rendszersza-
balyozasban felbecsiilhetetlen [14]. Az adatok, amelyeket ilyen moédon
0sszegyljthetiink, nagyban segitséget nyujthat a késdbbiekben. Fejlodési
grafikonokat, rendszer megoldasokrol adatokat hogy mennyire valtak be,
¢s még sok olyan adatot feljegyezhetiink, ami a késébbiekben jol johet.
Régebben, amikor az ember iiveghazat hasznalt, és ha nem jegyezte le az
adatokat, példaul hogy egyes novényfajok, milyen hémérsékleti éghajlat
alatt érzi jol magat, gyakran ugyanazon hibakat vétették [4]. Azok az
idok mar régen elmultak, hogy a termelének meg kellett jegyeznie, mi-
lyen gyakran kellett 6nt6znie a ndvényeket, hogy azok jo termést produ-
kaljanak. Ezekre a dolgokra ma mar a szamitogép figyel oda, és sziikség
szerint korrigal.
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