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Katasztrofavédelmi és karelharitasi célu
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Katasztrofavedelem és karelharitas

*Természeti katasztrofak
*\Vegetaciotlzek
e Szennyezések
* Foldrengések
e Arvizek

e Karelharitas
* Balesetek (veszélyes anyagokat szallito jarmdvek)
* Olaj és foldgazvezetékek




Célkituizés

e Katasztrofavédelmi és karelharitasi feladatok
elvégzése
* Biztonsagos tavolsagbol és magassaghbal
* A jelenlegihez képest jelent6sen alacsonyabb
koltseggel

* Minimalis emberi beavatkozassal, repulési
gyakorlat nélkul

* Gyors bevethetdséggel
* Rugalmasan valtoztathato funkcionalitassal
* Civil fejlesztésl rendszer, civil felhasznalasra



Meteor

* AeroTarget Bt. gyartotta a Magyar Honvédség szamara
célanyagnak a Mistral légvédelmi rakétak szamara

* Kézi és autonom repllésre képes

* A gépen elhelyezésre keriilt:
» Radarkeresztmetszet novel6 Luneberg lencse (célazonositas
el6segitése)
» Reflektiv foliaval bevont szarny
» 4db piropatron foglalat




BH-03

* Bonn Magyarorszag Elektronikai Kft. és a Budapesti M(iszaki FGiskola
egyuttmikodésébdl 2008-ban |étrejott kisméretl elektromos
meghajtasu robotrepllbgép

e IMU és GPS alapu navigacio

* Felszallas csorlbvel

* Leszallas hasra, manualis illetve autondm modon

e Az iranyitasi rendszer szoftverét Dr. Stojcsics Daniel fejlesztette ki

* Forduldépont alapu klasszikus navigacio










Tervezett rendszer

\\| Fesztavolsag 2.5-3.5m
. _ || Hossz 1,5-2m
== | Tomeg 3-10 kg
Hasznos teher 1-4 kg
| Repiilési ido 1-2 ora
Repiilési magassa 1000-2000 m
Akcioradiusz 5-10 km
Meghajtas Elektromos
Wém-’it&si mod Autonom/taviranvitott
SO VT T T E T ‘ﬁ@k‘?




Rendszer felépitése
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Foldi allomas
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Rendszer felépitése
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Repuldgép szabadsagi fokai

fiiggdleges tengely koriili forgas (Yaw)

Felhatjéerd

Tolderd

Hosszdalés, bélintas

Fiiggleges
vezérsik

izszintes
vezérsik

Térzs Magassagi-
ormany
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Navigacio, fordulépontok
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Fel- és leszallas
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Foldi allomas

B virtual Cockpit - Demo Version

—aieee V2 0,0 A
- Wp: 0 S
R

GPS Flight

Distance Covered:

0,61 km

+ Demo Contrals

+ Demo Routes

6 km/h

Wind speed 506 Airspeed

File Log Connection Diagram Filters Robot Waypaints Maps Settings
= s . -

_,..a-o- ’;‘v‘,\\n\ "’193 HA? Motor: i 26 °C
= - L ]
Kertészet ; ihesc: MM socc I 1 . 2 6 A.

Derité \@ -

¥ Voltage: LT
\ Distance From Wp: Next Wp: T 2 . 3 0 S .
472 m 1 . L]

Distance From Course:

Var:

Barometric attitude

=S

83

66 / 60
300
51/ 49

GPS attitude

=lode
=30G

= Ar Speed
= Altitude
=B Altitude

t t t t t T t
0:00:00 0:00:00 0:00:00 0:00:00 0:00:00 0:00:02 0:00:05

177,42,39,35,172,39*78

t
0:00:00 0:00:00
SGPGSV,4,4,14,37,35,

UEIEI 05 EIUU 12 U:UU:1E— 00013 00022 0:00:25

t
0:00:28

t
0:00:32

47° 34,2395" N ; 19° 20,6181"E




Foldi allomas

B virtual Cockpit - Demo Version
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Foldi allomas

E\l’irtual Cockpi mo Version
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Autondm repllés eredmeénye

47°34,75"

Eszaki szélesség

47°34,00”

szelsebesseg: 15km/h
irany: 265"

replilési ico: 30 perc

mecgtett ut: 36 km

19°19,60”

Keleti hosszusag

19°21,00”
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Osszegzés




Osszegzés |Repulési ido: 50 perc
Akcioradiusz: 5 km

Tervezett rendszer Megvalositott rendszer
Fesztavolsag 2.5-3.5m 3.1m
Hossz 1.5-2m 1.7m
Tomeg 3-10kg 5.5kg
Hasznos teher 1-4 kg 2 ke
Repiilési ido 1-2 ora 50 perc
Re;z?ﬁfé.sf magassa 1000-2000 m 2000 m
Akcioradiusz 5-10km S km
Meghajtas Elektromos Elektromos (1200W)
Irényitasi méd Autonom taviranvitott Autoném/taviranvitott
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Véglegesitett elektronika

Redundans RC
vevo

Stabilizalt
kamera




Véglegesitett foldi allomas
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Automatikus felszallas

Automatic takeoff




Néha a baj is bekovetkezik...




GPS alapu kamera stabilizator
robotrepulégéphez

SzerzO: Lovas Istvan

Konzulens: Dr. Molnar Andras, Dr. Stojcsics Daniel
OTDK 2015 - 1. Helyezés




Bevezetés

e Katonasag

* Felderités, megfigyelés
e Katasztréfavédelem

e Kritikus partszakaszok megfigyelése

* Mez6gazdasag, természetvédelem stb.




Celkittzés

* Platform fliggetlen rendszer kialakitasa

* Kis tomeg

* Kis teljesitmény

* Fliggetlenség
* Fix foldi objektum megfigyelése

* Mozgo légi jarmrdl

* Minimalis emberi beavatkozassal

» Képfeldolgozo algoritmusok nélkil, GPS koordinatak

alapjan, IMU (Inertial Measurement Unit) segitségével

* Informacido megjelenités

* OSD feliratozas (haladasi irany, GPS stb.)



Rendszer felépités

0sD .. \) aps
2,4Ghz Adé ‘

Magassagmérd modul

RN

Kamera

Bluetooth g J
" (4




Elmélet - célpont meghatarozasa

e Célpont iranya
* Tavolsag meghatarozasa

* Haversine formula
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Elmélet - célpont meghatarozasa

*Bdlintasi szog meghatarozas:
 Sajat és a célpont kozotti tavolsag
* Gép magassaga
* Célpont magassaga

3
F 3




Elmélet - Replil6gép orientacidja

* Fliiggbleges tengely korul (Yaw)
» Az oldaliranyu tengelye kordl (Pitch),
* A torzs hossztengelye korul (Roll)

fiiggoleges tengely korili forgas (Yaw)

Hosszdalés, balintis



Koordinata rendszerek

* Xz = repulégeép orra felé mutat
* Yy = jobb szarny felé
* Z, = X; €s Yg-vel jobbsodrasu rendszert alkot

g - ;,, _~Tp
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, . , , Hf_,,,«-“ f{?alﬂ;‘k #5{: B -
* X = Eszaki polus fele N~ Txﬁ”’
J4 . V4 s Z F- - " !-fh
* Y = Z; és X-vel jobbsodrasu TN
/
rendszert alkot v
Iy &g

3., abra. A Fild (E = Earth) éz a test (B = Bodv) koordinatarendszere



Rendszer blokkvazlata
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Mechanika




Mechanika




Kamerastabilizatoros gimbalra épitett
mechanika
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OSD feliratozo

* Kdvetéshez szukséges informaciok
megjelenitése a kamera képén:
e Szélességi és hosszusagi koordinatak,
* Magassagi adat,
* Repulési irany,
* HGmérséklet, légnyomas,
* Felszallasi ponttdl valé tavolsag .




OSD feliratozo
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OSD feliratozo




Tesztelés







Robotreplldégépek alkalmazasa




Légifotozas — nagyfelbontasu georeferalt
ortofoto készitése

Google earth
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Vadkar felmérés - Egyhazaskozar
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Teriilet: 26,33 ha

Egészséges teriilet fedési aranya: 84,4%
Vegetacio: 15,33 ha

Meddé: 11 ha

Korrigalt meddéarany: 26,2%
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Térfogat elemzeés, kitermelés
nyomonkovetése
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Hoortofotd készitése




Melegviz( patak 3D modell




Az Altal-ér dunai torkolata




Altal-ér dunai torkolata

(hémérséklete a mérés napjan 24 °C, a kornyezeti hémérséklet -2 °C volt)




Pocok szamlalas - Egyhazaskozar

196m2 (61db)




ld6soros felvételkészités - Egyhazaskozar
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Gamma doziseloszlas mérés




Gamma doziseloszlas mérés
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A Neumann Janos Informatikai Kar TDK tevékenységét és konferenciait tamogatja a Nemzeti Tehetség
Program és a Miniszterelnokség, az Emberi Er6forras Tamogataskezelo altal kiirt “Hazai Tudomanyos
Diakkori miihelyek és rendezvényeik tdmogatasa” cimi palyazata (NTP-HHTDK-20).

K6szondm a figyelmet!
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