
Négy rotoros autonóm robothelikopter modellje, ütközésmentes navigációja, 
pályatervezése és irányítása 
 
A négy rotoros autonóm robothelikopter olyan repülőeszköz, amely vezetékmentes 
távirányítással rendelkezik, emiatt fedélzetén nincsen szükség pilótára. Négy rotoros autonóm 
robot helikoptert alkalmaznak hadászatban, építőiparban, mező-gazdaságban, tűzoltóságnál, 
orvostudományban, megfigyelésre, tudományos kutatómunkára. A kutatási terv magába 
foglalja a négy rotoros autonóm robothelikopter kinematikáját, dinamikáját, ütközésmentes 
navigációját, pályatervezését és irányítását. 
Kutatási célok: 
A téma kutatási feladatterve:  
1) Irodalomkutatás: négy rotoros autonóm robothelikopter nemzetközi és hazai kutatási 
előzményei bibliográfiai adatokkal alátámasztva. 
2) Négy rotoros autonóm robothelikopter alapkutatási jellegének és eredetiségének 
meghatározása.  
3) A kutatások várható elméleti jelentőségének meghatározása.  
4) A kutatások várható gyakorlati jelentőségének meghatározása.  
5) Négy rotoros autonóm robothelikopter kinematikai és dinamikai modelljének áttekintése, 
fejlesztése és alkalmazása stabilitási, mozgástervezési és mozgáshatékonysági szempontokból. 
6) Négy rotoros autonóm robothelikopter ütközésmentes navigációja. 
7) Négy rotoros autonóm robothelikopter pályatervezése. 
8) Négy rotoros autonóm robothelikopter irányítása, az irányítási modellek áttekintése, 
összehasonlítása, fejlesztése és alkalmazása hatékony mozgástervezési szempontokból. 
9) Négy rotoros autonóm robothelikopter ütközésmentes mozgásának mozgás szimulációja. 
10) Az újonnan kifejlesztett módszerek tesztelése valós rendszeren. 
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