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Oktatasi cél: attekintést adni a pilota nélkiili légijarmiivek (UAV) polgari-, és katonai alkalmazasardl, valamint
bemutatni az automatikus repiilésszabalyozas sziikségességét, és ismertetni a klasszikus és a modern automatikus
repiilésszabalyozas feladatait.

Tematika: Repiiléstorténet. UAV-torténet. Merevszarnya-, és forgbszarnyu UAV. Repiilésmechanikai
alapismeretek. Koordinata-rendszerek. Egyenesvonali mozgés egyenletei, atviteli fiiggvényei-, és allapot-
egyenletei. A forgomozgas egyenletei, atviteli fliggvényei-, és allapot-egyenletei. Nemiranyitott (er6hatasmentes)
légijarmiivek analizise id6-, és frekvenciatartomdnyban. A stabilitas fogalma: statikus és dinamikus stabilitas.
Robotpilotak fejlédése, szerkezeti kialakitasaik. UAV automatikus repiilésszabalyozd rendszerek. Térbeli
helyzetstabilizald rendszerek. Szoghelyzet-stabilizald rendszerek. Magassagstabilizald rendszerek. Sebesség-
stabilizalo rendszerek. Iranyszog stabilizalo rendszerek.

Félévkozi kovetelmények

Oktatasi hét

1. Regisztracios hét.

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

3. UAYV osztalyozas. Merevszarnyt, és forgoszarnyu UAV. Repiilésmechanikai
alapismeretek. Koordinata-rendszerek.

4, UAYV térbeli mozgés matematikai modellezése. Kormanyerdk, nyomatékok.

5. Az egyenesvonalu mozgas egyenletei, atviteli fliggvényei-, és allapot-egyenletei. A
forgdmozgas egyenletei, atviteli fliggvényei-, és allapot-egyenletei.

6. Nemiranyitott, erdhatasmentes 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 stabilizalo rendszerei. A d6lési szog stabilizalo rendszer teljes korii (alapjel
kdvetés, zavarelharitas, stabilitds, mindség) iranyitastechnikai vizsgalata.

9. Az iranyszog stabilizalod rendszer teljes kori (alapjel kovetés, zavarelharitas, stabilitas,
mindség) iranyitastechnikai vizsgalata.

10. A bolint6 szog teljes kori (alapjel kdvetés, zavarelharitas, stabilitds, mindség)
iranyitastechnikai vizsgalata.

11. Magassagstabilizal6 rendszerek.

12, Sebességstabilizald rendszerek.

13. Modern automatikus repiilésszabalyozé rendszerek. Aktiv repiilésszabalyozas.

14, Zarthelyi dolgozat a (2.—13.) hét foglalkozasainak tananyagabdl.

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

A félév soran a hallgatok egy zarthelyi dolgozatot irnak, amelyre egy osztilyzatot kapnak. A targybol alairast és
félévkozi jegyet az a hallgato kap, aki legalabb elégséges érdemjegyil zarthelyi dolgozatot ir. Az ,,Elégtelen”
értékelésii zarthelyi dolgozat javitasara egy lehetdséget biztositunk konzultacié keretében, valamint egy
lehetdséget a 15. foglalkozas id6keretében. Ha a ZH-t elégtelenre irja a hallgatd, és nem javitja azt, a hallgatot a
kurzusrdl le kell tiltani.

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

Részvétel: A részvétel a ZH-n kotelezo.

A félévkozi jegy megallapitdsa: a zarthelyi dolgozatra kapott érdemjegy.
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A targy mindségbiztositasi modszerei: a félévet kovetd intézeti oktatdi értekezlet €s a hallgatok bevonasaval tartott
mindségbiztositasi értekezlet visszajelzéseinek visszacsatolasa.

A kurzusra olyan hallgatok jelentkezése kivéanatos, akik érzelmileg elkotelezettek a téma irdnt, aktivak, és
személyiikben motivaltak, hogy az UAV repiilésszabalyozas teriiletén, ami a modern robotika egyik gyorsan és
forradalmi médon fejlédo aga, teljesen 1j ismereteket, és képességeket szerezzenek.
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