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A tantárgy neve:       Autonóm robothelikopterek ütközésmentes irányítása 

Melyik területhez tartozik: Szabadon felvehető tantárgy. 

A tantárgy kreditértéke:     6 kredit 

Felelős előadó:         Mester Gyula 

A tantárgy célja: Megismertetni a hallgatókat a négy rotoros robothelikopterek kinematikai és 
dinamikai modelljével, navigációjával és ütközésmentes irányításával. 

Teljesítés módja: beszámoló, az értékelés fajtája: háromfokozatú. 

A tantárgy felvételének előfeltételei: intelligens robotok.  
 

A tantárgy tartalma: 

Négy rotoros autonóm robothelikopter kinematikai és dinamikai modelljének áttekintése, fejlesztése 
és alkalmazása stabilitási, mozgástervezési és mozgáshatékonysági szempontokból. 
Négy rotoros autonóm robothelikopter ütközésmentes navigációja és pályatervezése. 
Négy rotoros autonóm robothelikopter irányítása, az irányítási modellek áttekintése, összehason-
lítása, fejlesztése és alkalmazása hatékony mozgástervezési szempontokból. 
Négy rotoros autonóm robothelikopter ütközésmentes mozgásának mozgás szimulációja. 
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A kurzus teljesítésének feltételei: 

A félév elismerésének feltétele: az órák rendszeres látogatása, a 3 ZH-ból  legalább 2 ZH teljesítése 
legalább 7-7 ponttal. Minden ZH-n 10 pontot lehet kapni, a dolgozatok pontszámainak összege al-
apján a minősítés: 0-13 pontig nem felelt meg (1), 14-22 pontig megfelelt (3), 23-30 pontig kiváló-
an megfelelt (5). A ZH-kat egyszer lehet javítani. 
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