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A tananyag

Oktatasi cél: attekintést adni a piléta nélkili 1égijarmiivek (UAV) polgéri-, és katonai alkalmazésarol, valamint
bemutatni az automatikus repilésszabalyozas sziikségességét, és ismertetni a klasszikus és a modern automatikus
repulésszabalyozas feladatait.

Tematika: Replléstorténet. UAV-térténet. Merevszarnyl-, és forgdszarnyd UAV. Repulésmechanikai
alapismeretek. Koordinata-rendszerek. Egyenesvonall mozgas egyenletei, atviteli fuggvényei-, és allapot-
egyenletei. A forgémozgas egyenletei, atviteli fliggvényei-, és allapot-egyenletei. Nemiranyitott (er6hatdsmentes)
légijarmitvek analizise id6-, és frekvenciatartomadnyban. A stabilitds fogalma: statikus és dinamikus stabilités.
Robotpilotak fejlédése, szerkezeti kialakitasaik. UAV automatikus repllésszabdlyozd rendszerek. Térbeli
helyzetstabilizalé rendszerek. Szoghelyzet-stabilizaldé rendszerek. Magassagstabilizalé rendszerek. Sebesség-
stabilizalé rendszerek. Iranyszog stabilizal6 rendszerek.

Félévkozi kovetelmények

Oktatasi hét

1. Regisztracids hét.

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

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

4, UAV térbeli mozgas matematikai modellezése. Kormanyerdk, nyomatékok.

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

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

7. Robotpiléta-elmélet. Stabilitas-javito rendszerek, azok felépitése, és iranyitastechnikai
vizsgalata. UAV repilésének automatizalasa.

8. Euler-szdgek stabilizalé rendszerei. A d6lési szog stabilizald rendszer teljes kort (alapjel
kovetés, zavarelharitas, stabilitds, mindség) iranyitastechnikai vizsgalata.

9. Az irdnyszog stabilizald rendszer teljes kort (alapjel kdvetés, zavarelharitas, stabilitas,
mindség) iranyitastechnikai vizsgalata.

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

11. Magassagstabilizald rendszerek.

12. Sebességstabilizald rendszerek.

13. Modern automatikus repiilésszabalyozd rendszerek. Aktiv repiilésszabalyozas.

14. Zarthelyi dolgozat a (2.-13.) hét foglalkozasainak tananyagabol.

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

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

A poétlas moédja: konzultacion, és a 15. foglalkozéson.

Részvétel: A részvétel a ZH-n kotelezd.

A félévkozi jegy megéllapitasa: a zarthelyi dolgozatra kapott érdemjegy.
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A targy mindségbiztositasi modszerei: a félévet kdvetd intézeti oktatdi értekezlet és a hallgatok bevonasaval tartott
mindségbiztositasi értekezlet visszajelzéseinek visszacsatolasa.

A kurzusra olyan hallgaték jelentkezése kivanatos, akik érzelmileg elkotelezettek a téma irant, aktivak, és
személylikben motivaltak, hogy az UAV replilésszabalyozas tertiletén, ami a modern robotika egyik gyorsan és
forradalmi modon fejlédd aga, teljesen Gj ismereteket, és képességeket szerezzenek.

Budapest, 2020. januar 31.

Prof. Dr. Szabolcsi Rébert
tantargyfelelds oktato
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