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Oktatési cel: attekintést adni a pildta nélkili 1égijarmiivek (UAV) polgéri-, és katonai alkalmazaséarél, valamint
bemutatni az automatikus repilésszabalyozas sziikségességét, és ismertetni a klasszikus és a modern automatikus
repllésszabalyozas feladatait.

Tematika: Replléstorténet. UAV-térténet. Merevszarnyl-, és forgdszarnyd UAV. Repilésmechanikai
alapismeretek. Koordinata-rendszerek. Egyenesvonali mozgas egyenletei, atviteli fiuiggvényei-, és allapot-
egyenletei. A forgdmozgas egyenletei, atviteli fiiggvényei-, és llapot-egyenletei. Nemiranyitott (er6hatdsmentes)
légijarmiivek analizise id6-, és frekvenciatartomanyban. Stabilitdés fogalma: statikus és dinamikus stabilités.
Robotpildtak fejlédése, szerkezeti kialakitasaik. UAV automatikus repilésszabalyoz6 rendszerek. Térbeli
helyzetstabilizald rendszerek. Szdghelyzet-stabilizalé rendszerek. Magassagstabilizalé rendszerek. Sebesség-
stabilizalé rendszerek. Iranyszog stabilizal6 rendszerek.

Félévkozi kovetelmények

Oktatasi hét

1. Regisztracios hét.

2. Repliléstorténet. UAV-torténet. UAV alkalmazasok polgari-, és katonai feladatokra.

3. UAYV osztalyozéas. Merevszarnyu, és forgoszarnyi UAV. Repllésmechanikali
alapismeretek. Koordinata-rendszerek.

4. UAYV térbeli mozgéas matematikai modellezése. Kormanyer6k, nyomatékok.

5. Az egyenesvonall mozgas egyenletei, atviteli fliggvényei-, és allapot-egyenletei. A
forgbmozgas egyenletei, atviteli fliggvényei-, és allapot-egyenletei.

6. Nemiranyitott, er6hatasmentes 1égijarmiivek analizise id6-, és frekvenciatartomanyban.
Stabilitas fogalma. A statikus és a dinamikus stabilitas kritériumai.

7. Robotpilota-elmélet. Stabilitas-javitd rendszerek, azok felépitése, és iranyitastechnikai
vizsgalata. UAV repiilésének automatizalasa.

8. Euler-szogek stabilizalé rendszerei. A d6lési szog stabilizalod rendszer teljes kori (alapjel
kdvetés, zavarelharitas, stabilitds, mindség) iranyitastechnikai vizsgalata.

9. Az irdnyszdg stabilizalé rendszer teljes korii (alapjel kdvetés, zavarelharitas, stabilitas,
mindség) iranyitastechnikai vizsgalata.

10. A bolinto szog teljes korti (alapjel kovetés, zavarelharitas, stabilitas, mindség)
irdnyitastechnikai vizsgalata.

11. Magassagstabilizal6 rendszerek.

12. Sebességstabilizal6 rendszerek.

13. Modern automatikus repiilésszabalyozé rendszerek. Aktiv repllésszabalyozas. CCV-
technol6giak.

14. Zarthelyi dolgozat a (2.—13.) hét foglalkozéasainak tananyagéahdl.

15. Zar6 foglalkozés. ZH potlas. Alairas megszerzése. Evkozi jegy megszerzése.

A félév soran a hallgatok egy zarthelyi dolgozatot irnak, amelyre egy osztalyzatot kapnak. A targybdl alairast és
félévkozi jegyet az a hallgatd kap, aki legalabb elégséges érdemjegyti zarthelyi dolgozatot ir. Az ,,Elégtelen”
értékelésti zarthelyi dolgozat javitasara egy lehetéséget biztositunk konzultacié keretében, valamint egy
lehet6séget a 15. foglalkozas id6keretében. Ha a ZH-t elégtelenre irja a hallgatd, és nem javitja azt, a hallgatét a
kurzusrdl le kell tiltani.

A pétlas modja: konzultacion, és a 15. foglalkozason.

Részvétel: A részvétel a ZH-n kotelezd.

A félévkozi jegy megallapitasa: a zarthelyi dolgozatra kapott érdemjegy.
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A targy mindségbiztositasi modszerei. a félévet kovetd intézeti oktatoi értekezlet és a hallgatok bevonasaval tartott
mindségbiztositasi értekezlet visszajelzéseinek visszacsatolasa.

Budapest, 2017. szeptember 8.

Prof. Dr. Szabolcsi Rébert
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