Négy rotoros autonom robothelikopter modellje, Utk6zésmentes navigacidja,
palyatervezése és iranyitasa

A négy rotoros autondm robothelikopter olyan repiiléeszkdz, amely vezetékmentes
taviranyitassal rendelkezik, emiatt fedélzetén nincsen sziikség pildtara. Négy rotoros autoném
robot helikoptert alkalmaznak hadaszatban, épitdiparban, mez6-gazdasdgban, tlizoltosdgnal,
orvostudomanyban, megfigyelésre, tudomanyos kutatomunkara. A kutatdsi terv magéaba
foglalja a négy rotoros autondém robothelikopter kinematikdjat, dinamikdjat, iitkbzésmentes
navigaciojat, palyatervezését és iranyitasat.

Kutatasi célok:

A téma kutatasi feladatterve:

1) Irodalomkutatds: négy rotoros autondm robothelikopter nemzetkozi és hazai kutatasi
elézményei bibliografiai adatokkal alatdmasztva.

2) Négy rotoros autondm robothelikopter alapkutatdsi jellegének ¢és eredetiségének
meghatdrozasa.

3) A kutatasok varhat6 elméleti jelentdségének meghatdrozasa.

4) A kutatasok varhato gyakorlati jelentéségének meghatarozasa.

5) Négy rotoros autondm robothelikopter kinematikai és dinamikai modelljének attekintése,
fejlesztése és alkalmazasa stabilitasi, mozgastervezési és mozgashatékonysagi szempontokbol.
6) Négy rotoros autondm robothelikopter iitk6zésmentes navigacioja.

7) Négy rotoros autoném robothelikopter palyatervezése.

8) Négy rotoros autondm robothelikopter iranyitdsa, az iranyitasi modellek attekintése,
Osszehasonlitasa, fejlesztése és alkalmazasa hatékony mozgéstervezési szempontokbol.

9) Négy rotoros autoném robothelikopter iitk6zésmentes mozgéasanak mozgas szimulacioja.
10) Az Gjonnan kifejlesztett modszerek tesztelése valos rendszeren.
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