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100% Maguyar innovacio

SatiNav Robotics Megfizetheté modularis robotika

Kiildetésiink

Megfizethetd, modularis robotrendszereket fejlesztink valas
Ipari, mezogazdasagi és szolgaltatasi feladatokra, amelyeket
konnyu testre szabni és skalazni.

Ipari igény

Szamos a monoton, manualis vagy mechanikus feladat, amit
robotok is el tudnak végezni -> automatizalhato feladatkorok
kilondsen olyan teruleteken, ahol munkaeréhiany van.

A jelenlegi robotrendszerek tobbnyire tul dragak, tul osszetettek,
vagy nehezen adaptalhatdk kulonbozé feladatokra.

About us

Nyolc hallgaté a BME-r6l és egy amerikal szakértoé:
(mechatronikai mernokok, mernokinformatikusok,
és egy kozgazdasz).



Vizualis Al Navigacio

’ Robot-navigacid Robotikal Alapmodellekkel
" - A-bol B-be navigacio egyetlen fedélzeti kameraval
- Al modell fut a robot sajat GPU-}an

A modell el6tanitasahoz hasznalt adatok: 2‘
- 26 nyilvanosan elérhetd adatbazis
- sajat robotokkal gyujtott adatok

» Robot-specifikus adaptacio
y - finomhangolas

- szimulacids adat a lefedettség bovitésére

Tanitasl tamogatas metrikus kiértékeléssel.:

- feladatspecifikus teljesitmény

- szoclalis (emberkozell) navigacio
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Az igenyelt er6forrasokkal harom A100-20C szamitogépet hoztunk Iétre

A “tanitas” felszereltsege: 20GB gpu - 64 GB cpu RAM, 16 vCPU, 4TB ssd adatbetaltésre
Az adatmennyiség miatt az adatfeldolgozas 20 TB hattertarral van tamogatva

Az utolsd szamitdgép pedig az uj algoritmusok tesztelésére szolgal

Az elsé féléves IdGszakban tortént, zokkentmentesen
A adatfeldolgozashoz szukséges hattértar fokozatosan lett bavitve

Nagyobb modellekkel vald tesztelés korlatozva (20Gb max)
Szamos adathalmaz letoltese nehezkes (vedett oldalak)
Szamitogepre telepitett bongészo lassu

google drive szinkronizalassal gyors, de kétléepcsis
“scp” lassu




Kihasznaltsag

Sati-Prime (20GB gpu, 64GB cpu)

- 100% gpu és cpu terheltség

- Adathalmaz cachelése, betoltéesének optimalizacidja

- Diffuzids Transzformer tanitasa, alapmodell kiertékelése
- Maost vizualis slamet és szegmentacios algoritmusokat tesztelunk rajta
- Webots szimulacio és Ros?2 teszteld kornyezet

Sati-Cimbi (20GB gpu, 32GB cpu)
- 100% cpu és 70 % gpu terheltseg
- Folyamatos adatfeldolgozas a sajat adathalmaz formatum eléréséhez
- Parhuzamositott adatletoltés, gpu tamogatott adatfeldolgozas
- Képszekvenciak augmentacioja (Stable Diffusion Imprinting)

Sati-Laci (20GB gpu, 32GB cpu)

- Adatletoltés (gyorsitasert)

- Kisebb algoritmusok tesztelése
- (Visszaadas folyamatban)
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Vector Database

25 TB
sok nem felhasznalhato

&0 ProjectPro

800 GB
jpeg tomarites, alacsony felbontas, egységes méret

-

DRACO

2./ TB (DiHDVE-S) 3D DATA COMPRESSION
fo cel a GPU teher csokkentese

PCA: varhato akar 100x tomaorites

Faiss vektor index; tovabbi akar 100x tomaorites

josolt adat, nagy kép->pontfelhd modellbdl
2.4 TB (Google Draco)
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altalanositas uj szituacidkra és feladatokra
uj robotokra valo gyors adaptacio
emergens viselkedések:
pl. Intfuitiv navigacid emberek kozott
tovabbi skalazhatdsag tdmogatatasa:
jelentds GPU-erdforrast igényel
elésegitheti varosméretu vizualis
navigacios terkepek kialakitasat,
teljes autonomiahoz, valas kornyezetben

g
—
[\
3
-
o

[*

p

LS

1

0.5

Aug 16 Aug 18 Aug 20 Aug 22 Aug 24
2025

Time



Eredmények

Cégalapitas 2025 aug 21.-én
Még mindig koral startup fazisban vagyunk, ennek ellenére
szamos eredmennyel rendelkezunk:

Erdészeti robotokra leadott megrendelés és kutatasi
egyuttmukodés a Soproni Egyetemmel

Aktiv targyalasok a KFC magyar étterem halozataval ! / , ol
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El6adas Dr. Palkovits Laszld mesterséges intelligenciaert
felel6s kormanybiztos Urnak
e potencialis egyuttmukodés Magyarorszag Kormanyaval

Megkereses a 10 millid Fa mozgalomtol, ultetd robotokra

Iparjogvédelmi szabadalomra el6készitett, sajat fejlesztésd
robot-infrastruktura és navigacios algoritmusok
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2026-ban piacra lépés sajat infrastruktaraval

A navigacios modellunk tanitdsanak gyorsitasaért
kiszerveztuk a szoftver kornyezetunk és adathalmazunk
sajat Nvidia 5090 GPU clusterunkre.

Tervezzuk egy széleskorud iranyito-szerver kiépitéset, mely a

varosmeretld navigacios térképeket és a robotflottat kezelné.
-> Komondor HPC (2XxAMD EPYC 7763), 128 cpu mag,
8xA100 40 GB gpu, 2x 200 Gb/s halbzat

Beltéri és kultéri platformok bevetése igény szerint ipari és
szolgaltatasi piacokon (nem vagyunk korlatozva adott
felhasznalasi karokhoz).

Magyarorszag robotikal oktatasanak el6segitése:
-> robotprogramozas, multigeneracios oktatasi platform



Felhd Tapasztalatok

Hatalmas segitséq kezdo projektek szamara iR
Kutatok szamara kiemelkedd szolgaltatas \;& 4
Konnyl hasznalat, stabil kapcsolat \'"/A Il. Orszagos !

Van, hogy lefagy a gép, de az altalaban a felhasznalé hibaja * @ i
Kezdeti lepesekhez elegend6 hardver szolgaltatas '\T HUN-REN Cloud

%y Talalkozo
. . . e %
Halozat gyorsasagaval nem volt gond (e
-> 13 TB adat masolasa 4-5 nap alaftt.
-> Kulon koszonet Torok Ferencnek a teljes projekt alatti

aktiv tamogatasert!

Felléepd hiba esetén aznap vagy masnap kaptunk valaszt
-> (Informatikusként illett megoldani magunknak)

Egyetemi er6forrasokhoz viszonyitva kiemelkedd
Ajanlani tudjuk kutato tarsainknak!



KonklGzid

Koszonjiik a HUN-REN Cloud altal nyajtott szamitasi kapacitast!

Az els6 egy evben elengedhetetlen volt szamunkra
-> segitett eljutni egy TDK-tdl egy Robotikal vallalkozasig!

Most mar sajnos nagyobb eréforrasokra 1s szuksegunk van
-> peszeéltunk ilyen lehetdsegroél a Felhd vezetéségevel, de nem
célszerl és nem Is akarjuk elvenni szamos projektdél a
szolgaltatast!

Osszességében rendkivil elégedettek vagyunk a felhével és a HUN-
REN Cloud csapata altal nyujtotta segitséggel!
-> kulon koszonet Torok Ferencnek!

Az end-to-end neuralis rendszerek és az embodied Al fejlédésére
tekintettel javasoljuk, hogy legyenek elérhet6k nagyobb hardver
egysegek, mivel szamos feladat a jovében egy g2.2xlarge (40Gb)
GPU-nal nagyobb kapacitast fog igényelni.

-> a robotika 1s ebbe a kategoriaba tariggl



http://drive.google.com/file/d/1BHlC4mcv0jDxFExgrlP1RJQ-W9dW6xXB/view
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