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A tananyag

Oktatési cél: attekintést adni a pilota nélkiili repiilégépek (UAV) polgéri-, és katonai alkalmazasarol,
valamint bemutatni az automatikus repiilésszabalyozas sziikségességét, és ismertetni a klasszikus
automatikus repulésszabalyozas feladatait.

Tematika: Repuléstorténet. UAV-torténet. Merevszarnyu-, és forgoszarnyd UAV. Replilésmechanikai
alapismeretek. Koordinata-rendszerek. Egyenesvonall mozgas egyenletei, atviteli fliggvényei-, és
allapot-egyenletei. A forgdémozgas egyenletei, atviteli fuggvényei-, és allapot-egyenletei. Nemiranyitott
(er6hatasmentes) 1égijarmiivek analizise id6-, és frekvenciatartomanyban. Stabilitas fogalma: statikus és
dinamikus ~ stabilitds. Robotpilotak fejlédése, szerkezeti kialakitasaik. UAV  automatikus
repllésszabalyozé rendszerek. Térbeli helyzetstabilizal6 rendszerek. Szdghelyzet-stabilizalé rendszerek.
Magassagstabilizald rendszerek. Sebesség-stabilizald rendszerek. Iranyszdg stabilizalé rendszerek. A
rendszerszintézis (szabalyozotervezés) kiilonféle modszerei. Szamitdgéppel tamogatott elbzetes
szabalyozotervezés.

Félévkozi kbvetelmények

Oktatasi hét

1. Regisztracios hét.

2. Repliléstorténet. UAV-torténet. UAV osztalyozas.

3. UAYV alkalmazasok polgari-, és katonai feladatokra.

4, UAV  térbeli mozgds matematikai modellezése. Koordinata-rendszerek.
Kormanyer6k és nyomatékok létrehozasa. Térbeli mozgas mozgasegyenletei.
nemlinearis mozgasegyenletek linearizalasa. Derivativ egyiitthatok.

5. Egyenes vonalu és a forgdmozgas mozgasegyenletei. A révidperiodikus mozgas. A
hosszuperiodikus mozgas mozgasegyenletei. Reprezentativ atviteli fliggvények.

6. Statikus és dinamikus stabilitas.

7. 1. zarthelyi dolgozat a (2.-6.) hét foglalkozasainak tananyagabol.

8. Robotpilota-elmélet. Stabilitas-javitd rendszerek. UAV repiilésének automatizalasa.

9. Délési szog stabilizalo rendszer é€s teljes korl iranyitastechnikai vizsgalata.

10. Bolint6 szdg stabilizalo rendszer €s teljes korl iranyitastechnikai vizsgalata.

11. Iranyszog stabilizalo rendszer és teljes kori iranyitastechnikai vizsgalata.

12. Térbeli mozgas helyzetstabilizal6 rendszerei. UAV repiilési magassaganak
stabilizalasa. Repllési sebesség stabilizalasa.

13. UAV modern automatikus repllésszabalyozé rendszerek. Aktiv repiilésszabalyozas
és funkcioi.

14. 2. zérthelyi dolgozat a (8.-13.) hét foglalkozasainak tananyagabdl.

15. Zard foglalkozas. ZH potlas. Alairas és évkozi jegy megszerzése.

A félév soran a hallgaték a két zarthelyi dolgozatra (ZH) egy-egy osztalyzatot kapnak. A targybol
alairast és félévkozi jegyet az a hallgatd kap, aki két, legalabb elégséges érdemjegyli zarthelyi
dolgozatot ir. Az ,Elégtelen” értékelésti zarthelyi dolgozatok javitasira egy lehetéséget biztositunk
konzultaci6 keretében, valamint egy lehetéséget a 15. foglalkozas id6keretében. Ha valamelyik ZH-t
elégtelenre irja a hallgatd, és nem javitja azt, akkor az évkozi jegy értékelése ,Elégtelen”. Ha
valamelyik ZH-t nem irja meg a hallgatd, és nem poétolja azt, a hallgatot a kurzusrol le kell tiltani.

A poétlas moédja: konzultaciokon, és a 15. foglalkozason.

Részvétel: A részvétel a ZH-kon kotelezd.

A félévkozi jegy megéllapitasa: a zarthelyi dolgozatokra kapott osztalyzatok kerekitett atlaga.
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A targy mindségbiztositasi modszerei: a félévet kovetd intézeti oktatdi értekezlet és a hallgatok
bevonasaval tartott minéségbiztositasi értekezlet visszajelzéseinek visszacsatolasa.

Budapest, 2017. januar 5.
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