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Fusion PV

1. A csapat

Lévai Ramén (13.) - hardver és rendszerintegracio; Balazs Janos (9.) - programozas, 3D
modell és nyomtatas; Farkas Gerg6 (13.) - foldi bazis szoftverfejlesztés; Balazsi Zsolt (13.) -
bazis hardver, marketing; Vigh Lajos, Nasz Zsolt - szakmai tAmogatas, beszerzés

Szolnoki SZC Palfy-Viziigyi Technikum; Szolnok, Tiszaparti sétany 2-3.

2. A elsodleges kiildetés

Mint ahogy a ajanlva is volt, mi is 2 hdmérséklet (BMP-280 szenzor beépitett h6mérdje és
DHT22-M), barometrikus magassag mérése (szintén BMP-280), valamint ennek legalabb
masodpercenkénti leradidzasa a fedélzetr6l (WLR089UO LoRa radiés modul, foldi dllomason
is). Vezérl6 szamitogép Raspberry Pi Zero 2 W, beépitett tapegységgel (3 x AKY-LP573450).
Mivel van “kollégank”, aki ért eme szenzorok felprogramozasahoz, igy minden sajat
programot hasznal.

3. Az masodlagos kiildetés

A mi csapatunk kiildetése a CanSat versenyen, a GPS tracking, térképen val6 megjelenités (GY-
NEO8MV?2), egy LED Kkijelz6 integraldsa (D091-12832-12C/BL)

4. Idoterv

2025 okt: Hardver- és rendszerterv; 2025. nov-dec: 3D tervezés, szenzor teszt,
szoftverfejlesztés; 2026. jan-febr: Osszeszerelés, ejtéernyd, kommunikacio teszt; 2026. marc:
Terepi tesztek (Viztorony 36 méterrdl ejtés), adatgyfijtés; 2026. apr: Verseny, prezentacio

5. Népszeriisités
I[skolai bemutatodk, online tartalmak (web, k6z6sségi média), nyilvanos adatmegosztas a

versenyt kovetden.
Célunk a miiszaki innovacié és kérnyezettudatossag népszerisitése.
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ElGzetes tevezet és alkatrész elhelyezések tobb szogb6l (3D)

F6bb elemek

(balroél-jobbra, fentrél-lefel):

GPS (GY-NEO8MV2); Modul (RPI Zero 2 W); Ellenérz6 h6mérséklet szenzor (DHT22-M);
Kommunikacié (WLR089UO); Kamera (RPI-CM-NOIR); T61t6 modul (MINICHG5-USBC)
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