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Abstract

The main goal of our popularization program is to present and promote Hungarian underwater
environments in a scientific manner, with particular attention to the younger age groups. Our goal is to
expand the public's knowledge of these places, as wetlands attract significant tourist interest. The program
strives to correct misconceptions on a scientific basis, by integrating geological, environmental and
biological approaches. Through the widely known research sites, differentiated target groups can be reached
by region, with increasing social reach as the program progresses.
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Kivonat

Tudomany-népszeriisité programunk f6 célja a hazai vizalatti kérnyezetek tudomanyos jellegii bemutatdsa és
népszeriisitése, kiilonos tekintettel a fiatalabb korosztilyokra. Célunk a lakossag ismereteinek bovitése e
helyekrdl, hiszen a vizes élohelyek jelentds turisztikai érdeklédést valtanak ki. A program torekszik a tévhitek
tudomanyos alapu korrekciojara, foldtani, kérnyezettani és biologiai megkozelitések integralasaval. A széles
korben ismert kutatasi helyszinek révén régionként differencialt célcsoportok érhetok el, a program
elorehaladtaval novekvo tarsadalmi eléréssel.

Kulesszavak: ROV, tudomany-népszertsités, viz alatti robotika

1. BEVEZETES

Programunkat 2025 januarjaban inditottuk el, melynek egyik célja, hogy bemutassuk Magyarorszag
lenylig6zo vizalatti vilagat. Az UNEXMIN Georobotics Kft. (UGR) vizalatti kutatérobotok (ROV-k)
segitségével kiilonbdzé magyarorszagi viztestek robotikai felderitéseit mutatja be [1].

A kutatas célja, hogy jobban megismerjiik a tavainkat, folydinkat, vizalatti barlangjainkat, egyéb
elarasztott, ember altal épitett teriileteinket, valamint a hozzajuk kapcsolodd természetrajzi kincseinket. A
megismerendd teriiletek k6zé tartoznak (sok mas egyéb helyszin mellett) a lakossag altal stirin latogatott, de
alaposabban nem ismert viztestek, példaul a budapesti Feneketlen td, a Balaton a Velencei t6 és a Tisza té
egyes részei, a Duna és a Tisza folyok bizonyos teriiletei, a Molnar Janos barlang, a Megyer-hegyi
tengerszem, a Rudabanyai t6, a Mulato-hegyi tengerszem és egyes termalfiirdokhoz kapcsolodo épitett,
melegvizes puffertartalyok. Kiilon figyelmet forditunk arra, hogy ne csak a vizalatti vilagot, de a hozza
kotodo felszini kdrnyezetet is bemutassuk, és amennyiben kapcsolodik valamilyen altalanosan ismert tévhit
vagy legenda a teriilethez, akkor azt megcafoljuk vagy megerdsitsiik.

A projekt masik 6 célja, hogy kozértheté moédon mutassa be a vizalatti kutatasok eredményeit, ezzel
névelve a tudomany iranti érdeklodést és bizalmat. Az igy gy(ijtott informaciokat latvanyos és kozérthetod
formaban, videok, 3D modellek ¢és animaciok révén tessziik elérhetdvé a nagykozonség szamara,
Osszefoglalasul pedig egy tudomanyos ismeretterjesztd film fog elkésziilni.
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A projekt kozvetetten lehetdséget ad arra is, hogy a kdzonség megismerje a legmodernebb vizalatti
kutatorobotokat és azok mukodését. Ezaltal kdzelebb hozzuk a tudomany vildgat a hétkdznapi emberekhez,
kiilonosen a fiatalabb generaciokhoz. A projekt altal létrehozott ismeretterjesztd anyagok betekintést
nyujtanak a vizalatti vilag rejtett kincseibe, hozzajarulnak a természeti értékek megérzéséhez és a
tudomanyos ismeretek széleskorii elterjesztéséhez. A kozOsség bevondsaval erdsitjiik a tudomany iranti
elkotelezettséget és érdeklddést, valamint eldsegitjiik a kdzosségi tudomany hazai tamogatasat és noveljiik a
tarsadalmi tudatossagot és a természeti kincseink megbecsiilését.

2. A VIZALATTI KUTATOROBOT BEMUTATASA

1. abra: UG-1 egyedi fejlesztesti vizalatti kutatorobot 3D modellje

Az 1. abran lathato robot egy hatmotoros, viz alatti felmérd platform, amelyet kifejezetten komplex
kornyezeti kutatasok és ipari alkalmazasok szdmara lett kifejlesztve. A motorok elrendezése lehetové teszi a
pontos mandverezést és stabil lebegést, ami kritikus a szlik, akadalyokkal teli vagy aramlasokkal terhelt
kornyezetekben. A rendszer navigaciojat egy DVL (Doppler Velocity Log) tdmogatja, amely nagy
pontossagu sebesség- és pozicidadatokat biztosit, ezzel lehetové téve a preciz utvonaltervezést és térbeli
lokalizaciot.

A robotra szerelt sztere6 kamera részletes vizualis dokumentacidot nytjt, amely a valds ideji
helyzetfelismerést és a kornyezet elemzését segiti. Emellett a platform modularis felépitési, igy kiilonféle
szenzorok (példaul akusztikus, kémiai, optikai vagy geofizikai érzékelok) kdnnyen integralhatok ra az adott
kutatasi céloknak megfeleléen. Ez a rugalmassag biztositja, hogy a robot széles korben alkalmazhat6 legyen,
legyen sz6 banyaszati feltarasrol, barlangkutatasrol, mérndki felmérésekrél vagy kornyezetvédelmi
vizsgalatokrol.

A fedélzeti adatfeldolgozasnak és a fejlett szoftveres algoritmusoknak koszonhetden a robot képes a
kornyezetérdl haromdimenziés modelleket 1étrehozni, amelyek pontos rekonstrukciot tesznek lehetdvé.
Ezaltal a kutatok és mémdkok olyan informacidkhoz jutnak, amelyek hagyomanyos modszerekkel nem,
vagy csak jelentds koltségek mellett lennének elérhetdk. Egy, ennél a robotnal joval fejlettebb rendszer
lathat6 a 2. dbran, z UX1-Neo elnevezést kutatérobotunk, amely képes 1500 méter mélyen is felderiteni az
ismeretlen teriileteket és jaratokat [2, 3, 4].

Osszességében a rendszer egy sokoldalli, megbizhat6 és bévithetd eszkdz, amely 0j tavlatokat nyit a
viz alatti felmérésekben ¢s adatgytijtésben.

2. abra UX1-Neo egyedi fejlesztésii vizalatti kutatorobot bevetés kézben
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3. APROGRAM CELKITUZESEI

A projekt f6 lizenete a vizalatti teriileteink megismerése. Ennek érdekében a projekt soran kiilonb6z6
online média anyagok keriilnek publikalasra, amelyek kozponti eleme a révid videods tartalmak, emellett
viszont szamos statikus képi, szdveges €s az 3. abrahoz hasonldé médon digitalisan létrehozott (3D modellek)
is kozlésre keriilnek. Kiemelendd, hogy a vizsgalni kivant teriileteket mas modszerekkel vald bemutatasa
nem lehetséges. A technologia sajatsagaibol adodik, hogy barmilyen helyszinen is torténik kutatas, a robotok
mozgdképet rogzitenek, igy azokat rovid idé alatt publikalasra alkalmas videokka lehet alakitani. A
megfeleld mindségh tartalmak elérése céljabol hazai és nemzetkdzi szintéren is elismert médiaszakemberek
és tudomanykommunikatorok bevonasa fog megtorténni, akik nagyszamu, relevans mivel rendelkeznek,
valamint a vizalatti kutatdsokban €s az ahhoz kapcsolodo természettudomanyi agakban is jartasak.

3. &bra A Hranice Abyss, a vilag legmélyebb elarasztott godorbarlang 3D térképe a csehorszagi
Hranice varos kozelében

Fontos szempont tovabba, hogy olyan helyszineket keressiink fel, amelyek irant a célkdzonségek
érdeklédnek, igy novelve az elérések szamat. A helyszini, személyes interakciokbol levont kovetkeztetéseket
fogjuk felhasznalni arra, hogy a kommunikacios stratégiank folyamatosan javuljon.

Az luzenetek megfogalmazasa egyszeri és érthetd nyelvezettel torténik, hogy minden célcsoport
szamara konnyen befogadhatok legyenek, elkeriilve a talzott szakmai zsargont. Interaktiv és vizualis
tartalmak, mint révid videok, animaciok és inf6 grafikak segitik a komplex informéaciok kdnnyti befogadasat.
Inspiralo torténeteket hasznalunk, bemutatva a helyszinek tagabb értelembe vett érdekes torténeteit, valamint
a projekt sordn elért eredményeket, hogy kdzelebb hozzuk a tudomany vilagat a kozonséghez.

A projektbe az UGR kutatocsoport tagjain kiviil Dr. Balazs Gergely — barlangbiologus és buvar,
professzionalis filmkészitd, valamint Lerner Balazs — rendezd, ird, operatdr, buvar keriilt bevonasra. A
médiaszakemberek szamos referenciaval. hazai és nemzetkozi dijakkal rendelkeznek, ezért tapasztalatuk és
szaktudasuk kiemelt szerepet jatszik tudomany-népszeriisitd programunk szinvonalas és eredményes
megvaldsitasaban [5].

2.1. Kommunikacios csatornak és platformok

A projekt legfontosabb kommunikacios csatornai a kiillonbozé kézosségi média platformok, foként a
TikTok, Facebook, Instagram, YouTube és LinkedIn.

Ezek a feliiletek lehetévé teszik, hogy a projekt {izenetei a legszélesebb kdzonséghez eljussanak és
folyamatosan 11j tartalommal lathassuk el 6ket. YouTube csatornankon eddig megjelent rovid filmek és
podcastek csak az elmult honapban kozel 2700 megtekintést ért el. A kutatointézet sajat honlapjan belill a
program aloldalan rendszeresen kozzétessziik a legfontosabb informaciokat. Emellett tudomanyos
rendezvényeken (Fold Napja, Muzeumok Majalisa, Foldtudoméanyos Forgatag) és filmfesztivalokon is be
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fogjuk mutatni az elkésziilt alkotasokat és elért eredményeket. Ugyancsak az elérések szamat ndvelendo,
kiilonb6zo tartalmakat kivanunk megjelentetni a magyarorszagi médiaban.

A kiilonboz6 megértési szintekkel parhuzamba vannak allitva a projekt altal létrehozni kivant
médiaalkotasok és kommunikacios csatornak. A révid videods, fényképes €s szoveges tartalmak a kdnnyen
befogadhato szinthez tartoznak, a podcast beszélgetések a téma irant érdeklédod kozonség szamara szakmaibb
tartalmakat hoznak létre, a tudomanyos ismeretterjeszto film pedig atmenetet képez a kettd kozott.
média analitika segitségével figyeljiik az interakciok, megosztasok, hozzaszolasok és elérések szamat a
TikTok, Facebook, Instagram, YouTube és LinkedIn platformokon. Ezenkiviil a weboldal forgalmat is
nyomon kovetjik. Mérjik a helyi kitelepililéseken megjelend kozonség létszamat, ezen kivil a
médiamegjelenések (cikk, interji, tudositdsok) szama is monitorozasra keriil a projekt kiilonbozo
szakaszaiban A program megvalositasa és sikeressége szempontjabdl kulcs teljesitmény mutatok kozé
tartozik a kozosségi médiaposztok elérésének szamai, az interakcio (kattintdsok, like-ok, megosztasok,
hozzaszo6lasok) szama, valamint a versenyre jelentkezd didkok (és iskolak) szama. Ugyancsak a
teljesitménymutatok kozé tartoznak a projektet bemutatd cikkek, riportok és egyéb médiamegjelenések
szamai.

4. EREDMENYEK

A tudomany-népszeriisitdé program soran létrejové alkotasok ujszerlisége abban rejlik, hogy a
hazéankban a mai napig szinte ismeretlen vizalatti robottechnologiat és az azzal végzett kutatasok
eredményeit kozérthetd formaban bemutatja. Mivel a projekt nem pusztan a technologiai oldalra koncentral,
hanem a természetfoldrajz, a kornyezettan, a geologia, a biologia €s az épitett kdrnyezet bemutatasat is
célozza hazai példakon keresztiil, igy egy olyan multidiszciplinaris alkotast hozunk Iétre, amely a
magyarorszagi vizalatti kincseink teljes kori megismerése szempontjabdl eddig nem valosult meg. A 4.
abran lathat6 az UG-1 egyedi fejlesztésti kutatorobotunk kamerafelvétele az Apci tengerszemben, amelyet
mar a program keretében deritettiink fel. Kiilon kiemelendd, hogy a kutatni kivant teriiletek bemutatasa mas
eszkozokkel nem lehetséges, kizardlag digitalis 3D térmodell alkotas révén. Ezaltal a kozonség megismerheti
a fent emlitett tudomanyagak eddig elfeledett vonalait, és megismerkedhet a vilag élvonaldba tartozo
vizalatti robotokkal is.

-
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4. dbra. UG-1 robot kamerafelvétele az Apci tengerszemben

KOSZONETNYILVANITAS

A 149043 — Elsiillyedt rejtélyek: Utazas kutatorobottal hazank vizalatti vilagaiba szamu és elnevezésii
projekt a Kulturalis és Innovacidés Minisztérium Nemzeti Kutatasi, Fejlesztési és Innovacios Alapbdl nytjtott
tamogatasaval, a Tudomanyos Mecenatura palyazati program finanszirozasaban valdosult meg.
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