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A tananyag 

Oktatási cél: áttekintést adni a pilóta nélküli repülőgépek (UAV) polgári-, és katonai alkalmazásáról, valamint 

bemutatni az automatikus repülésszabályozás szükségességét, és ismertetni a klasszikus automatikus 

repülésszabályozás feladatait. 

Tematika: Repüléstörténet. UAV-történet. Merevszárnyú-, és forgószárnyú UAV. Repülésmechanikai 

alapismeretek. Koordináta-rendszerek. Egyenesvonalú mozgás egyenletei, átviteli függvényei-, és állapot-

egyenletei. A forgómozgás egyenletei, átviteli függvényei-, és állapot-egyenletei. Nemirányított (erőhatásmentes) 

légijárművek analízise idő-, és frekvenciatartományban. Stabilitás fogalma: statikus és dinamikus stabilitás. 

Robotpilóták fejlődése, szerkezeti kialakításaik. UAV automatikus repülésszabályozó rendszerek. Térbeli 

helyzetstabilizáló rendszerek. Szöghelyzet-stabilizáló rendszerek. Magasságstabilizáló rendszerek. Sebesség-

stabilizáló rendszerek. Irányszög stabilizáló rendszerek. A rendszerszintézis (szabályozótervezés) különféle 

módszerei. Számítógéppel támogatott előzetes szabályozótervezés. 

Félévközi követelmények 

Oktatási hét  

2.-3. Repüléstörténet. UAV-történet. UAV alkalmazások polgári-, és katonai feladatokra. 

4.-6. UAV térbeli mozgás matematikai modellezése. 

7. 1. zárthelyi dolgozat a (2.–6.) hét foglalkozásainak tananyagából. 

8.-9. Robotpilóta-elmélet. Stabilitás-javító rendszerek. UAV repülésének automatizálása. 

10.-12. Térbeli mozgás helyzetstabilizáló rendszerei. Szöghelyzet stabilizálás, 

magasságstabilizálás. Sebességstabilizálás. 

13. Modern automatikus repülésszabályozó rendszerek. 

14. 2. zárthelyi dolgozat a (8.–13.) hét foglalkozásainak tananyagából. 

15. Záró foglalkozás. ZH pótlás. 

A félév során a hallgatók a két zárthelyi dolgozatra (ZH) egy-egy osztályzatot kapnak. A tárgyból aláírást és 

félévközi jegyet az a hallgató kap, aki 2, legalább elégséges érdemjegyű zárthelyi dolgozatot ír. Az „Elégtelen” 

értékelésű zárthelyi dolgozatok javítására egy lehetőséget biztosítunk konzultáció keretében, valamint egy 

lehetőséget a 15. foglalkozás időkeretében. Ha valamelyik ZH-t elégtelenre írja a hallgató, és nem javítja azt, 

akkor az évközi jegy értékelése „Elégtelen”. Ha valamelyik ZH-t nem írja meg a hallgató, és nem pótolja azt, a 

hallgatót a kurzusról le kell tiltani. 

A pótlás módja: konzultációkon, és a 15. foglalkozáson. 

Részvétel: A részvétel a ZH-kon kötelező. 

A félévközi jegy megállapítása: a zárthelyi dolgozatokra kapott osztályzatok (kerekített) átlaga. 
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A tárgy minőségbiztosítási módszerei: a félévet követő intézeti oktatói értekezlet és a hallgatók bevonásával tartott 
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