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European Civil and Commercial UAV Market.
Total Market by Vertical Segment, 2008-2020
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e Rendkivul dinamikusan fejl6dé terilet
o Komoly piaci potencial (széles alkalmazasi terilet)
o Innovacio altal vezérelt
o Uj kutatdsi eredmények gyors megjelenése
* Nincsenek kiforrott megoldasok
o Hatdsagi szabalyozas hianya
o
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Figure 2: Annual UAS Sales for Agriculture,
Public Safety, and Other Markets
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' Mire kellenek a UAV-k?
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Polgari felhasznalas:

e Katasztrofavédelem (arviz, erdotuz,
légszennyezeés stb. figyelése, mérése)

* Tudomanyos kutatas (meteorologia stb.)

* Rendészeti feladatok (zavargasok, hatarvédelem)
Katonai felhasznalas:

e Felderités, informacio szerzés

e Harci alkalmazasok
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Marvin helicopter
 Tomeg: 11 kg

* Hasznos terhelés: 5-7 kg
« Rotor atmeéro: 1,8 m

e Hossz:1,65m



% Meteorologiai kutatas, felderités
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Global Hawk
 Tomeg: 11 500 kg Hatotavolsag: 19 000 km

* Hasznos terhelés: 1360 kg
* Fesztavolsag: 40 m

*  Maximalis rep. magassag: 20 000 m
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Harci alkalmazas
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MQ-9 Reaper (Predator)

* Tomeg: 4540 kg

* Hasznos terhelés: 200 kg + fegyverek
* Fesztavolsag: 20 m

*  Maximalis rep. magassag: 15 200 m
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A tudomany részérdl foleg j algoritmusok fejlesztése, tesztelése, Gj koncepciok
bizonyitasa a feladat €s a cél, nem a piacképes repiildgép rendszer



' Robotrepulégép rendszer fejlesztés f6 lépései
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1. A repulogép kivalasztasa (felépités, teherbiras)
2. A rendszer kalibralasa

3. Modellalkotas (szamitasok, szélcsatorna és egyéb mérések,
repilés kozbeni mérések)

4. A szabalyozasi algoritmus (gyakorlatilag programkod)
megtervezése és fedelzeti szamitogépre vitele

5. Foldi tesztelés:
1. HIL (hardware in the loop) tesztek
2. Fedélzeti tesztek

0. Légi tesztelés
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Repulégépek
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3m 10kg




6 . Navigaciés szenzorok
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e Kész termék megvétele (hasznalata konnyd, gyors, de
részletes mikodése ismeretlen)

* Sajat fejlesztés (hosszabb, lassabb, de mikddése mlnden
részletében ismert) —
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Fuggdleges gyorsulasok afoldon allva
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Centralized and converted elevator deflection and converted pitch rate response TEST
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Szabalyozasi feladatok
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e Stabilizalo szabalyzas (bedontés, bolintas)

» SzO6g referenciajelek kovetése

* Sebesség / magassag tartds

 Utvonal pontok, vagy kotott dtvonal kdvetése

* Hibadetektalas, hibakorrigalas, rekonfigural6 szabalyzas
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Phycore MPC555 / 40MHz
Phycore MPC5200 / 400MHz



Hardware-in-the-loop szimulacio felépitése
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Kutatointézet
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North displacement [m]

GPS koordinatak kozti repulées
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Aircraft Path From GFS Tracking

300+

2001

100

Morth displacement [m]
(-

-100

200 F

-400 -300 -200 -100 0 100 200 300 A00
East displacement [m]



z T
. e § Es a megbizhatosag:

SZTAKI g Magyar Tudomanyos Akadémia
~ Szamitastechnikai és Automatizalasi Kutatointézet

* Egyszeres, vagy kétszeres hardware rendszer?

0,00000 hibadetektalas
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N ) napjainkban
Onteszt és reconfiguracié hibavadszinilisége a duplikilt rendszerben
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I”

e Sajat ,intelligenciaval” rendelkez6 6nallo egységek, hiba
diagnosztikaval és korrekcioval, ha lehetséges

Federated vs. IMA

Flight Controls Displays
Flight Management Navigation Computer
Inertial Reference System Mission Computer

Radar
Sensor systems
FLIR
EO/OP

Weapons Control
Engine Controls Stores Management
Engine Monitoring - Targeting Computer
Fire Control

Integrated modular avionics (IMA) koncepcid
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Utvonal kévetés hibadetektalassal
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ONR (USA) program, célok:

* A masik (kozeli) replil6gép felderitése (radar / kamera)

* Relativ pozicio és sebesség becslése, veszélyesség eldontése

* Elkerul6é mandver, a gép altal végrehajthato tartomanyon
belll
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Safety sphere Safety discs
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K6szOnom szepen a
figyelmet!



