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Munkavégzés helye: SZTAKI Rendszer és Iranyitaselméleti Kutatélaboratérium részlege

Jelentkezés hatarideje: 2023.07.31.

A SZTAKI-rél roviden:

A Szamitastechnikai és Automatizalasi Kutatointézet (SZTAKI) az orszag legnagyobb és
legsikeresebb informatikai kutatdintézete. A SZTAKI az informatika, az
informacidtechnologia, szamitastudomany és rokonteruletei tudomanyanak szakmai
mdhelye.

A SZTAKI gyakornoki programia:

A SZTAKI kiemelt hangsulyt fektet a jové kutatdinak, fejleszté mérnokeinek kinevelésére,
valtozatos projektmunkakat, mentorokat, eszkdzoket kinalunk megegyezés szerinti rugalmas
munkarendben. Elkotelezettek vagyunk az irant, hogy a leend6 szakemberek minél
magasabb mindségl és a piaci igényekhez jobban igazodd képzést kapjanak. Tobb hazai
egyetemmel allunk szoros kapcsolatban, hogy ismereteinket, kutatas-fejlesztési
tapasztalatainkat atadjuk a hallgatéinknak. A Gyakornoki Program soran a hallgatok
fejleszthetik a felhivasban szerepld téma elsajatitasat és a gyakorlatban valé megismerését.

A fogado részleg: Rendszer és Iranyitaselméleti Kutatélabor

Munkavégzés helye: SZTAKI, Kende/Lagymanyosi utcai épulet, Budapest, XI. kertlet ,

Jelentkezés médja: Onéletrajzzal elektronikus Gton: Péni Tamas és Téth Roland gyakorlati
témavezetdk részére a peni@sztaki.hu és tothroland@sztaki.hu valamint ,cc”-ben a
hr@sztaki.nu e-mail cimen.
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Kvadkopter dinamikus modelljének meghatarozasa gépi tanulassal

Autondm kvadkopterekkel szemben egyre inkabb elvards a nagy sebességgel torténd
mand&verezés, a valtozé muikodési korulményekhez valo gyors alkalmazkodas valamint komplex
mandverek gyors és pontos végrehajtasa. Ezeknek a feladatoknak a megoldasa nemlinearis
szabalyozasi modszerekkel lehetséges, amelyek megtervezéséhez szikség van a dréon pontos
dinamikus modelljére. Jelen nyari gyakorlat feladata egy kvadkopter nemlinedris dinamikus
modelljének el8allitasa repulés kozben gydjtott mérési adatok felhasznalasaval. A feladat els6
lépése a nominalis modell meghatarozasa. Ehhez a fizikai térvények alapjan felirt
mozgasegyenletekbdl indulunk ki és a cél a modellben 1évé fizikai paraméterek meghatarozasa. A
kovetkezd |épésben a nominalis modellt tanulé komponenssel (neuralis hald) egészitjuk ki annak
érdekében, hogy a modell tovabb pontosithaté és az esetleges, mikodés kdzben bekdvetkezé
valtozasokhoz és kulsd zavarasokhoz adaptalhaté legyen.

A hallgaté feladata: a nomindlis modell meghatarozasahoz kapcsolédd
parameéterbecslési feladat megfogalmazasa és megoldasa, majd a
modellaugmentaciéhoz hasznalt neurdlis hald megvalasztasa, az identifikdcidhoz
szukséges mérési adatok gydjtése, és a hald tanitasa. Az identifikaciot elséként szimulalt
kvadkopterre kell elvégezni, majd az eljarast valés dronrél gyljtott adatokra is
alkalmazni kell. Ehhez rendelkezésre all a labor altal fejlesztett szimulacidos kornyezet,
amelyben tobbféle kvadkopter digitalis ikermodellje elérhetd. A valds tesztekhez adott
all az AlMotionLab teszt aréna, melyben miniatlr Crazyflie és nagyobb méret(, egyedi
tervezés( dronokkal lehet repulési teszteket végezni. Mindkét kornyezethez
magasszintl szoftvertamogatas tartozik, amely lehetévé teszi, hogy a hallgaté kizarélag
a feladatahoz szorosan kapcsolédd funkcidk fejlesztésével foglalkozzon, az egyéb, a
kisérletekhez szUkséges kiegészitd komponenseket felhasznalasra készen megkapja.

Sziikséges elGismeretek: linearis algebra és analizis ismeretek; rendszerelmélet és
numerikus optimalizalas alapok; programozoi képesség; Matlab és Python
programozasi nyelvek ismerete



Learning quadcopter dynamics from data

Autonomous quadcopters are increasingly expected to perform maneuvers at high
speed, quickly adapt to changing operating conditions and perform complex maneuvers
quickly and precisely. These challenging tasks require nonlinear control methods, for
which an accurate dynamical model with precise knowledge of the physical parameters
of the drone is necessary. The task of this internship project is to create a nonlinear
dynamic model of a quadcopter using measurement data collected during flight. The
first step is to identify a nominal model. This model is based on the motion equations
derived from first principles and the goal is to determine the physical parameters the
model depend on. In the next step, the nominal model is augmented with a learning
component (neural network) to make it adaptable to changes and external disturbances
during operation. The student's task is to formulate and solve the parameter estimation
task related to the identification of the nominal model, select the neural network used
for model augmentation, collect the measurement data necessary for identification, and
train the network. The identification should be performed first on a simulated
quadcopter, then the procedure should be applied on real measurement data collected
during real flight experiments. The laboratory has developed a simulation environment
that provides digital twin models for different type quadcopters, and also we have the
AlMotionLab test arena created for real, indoor flight tests with miniaturized Crazyflie
and larger custom-designed drones. Both environments have high-level software
support that enables the student to focus solely on developing functions closely related
to his/her task while all auxiliary components needed to perform the experiments are
given ready to use.

Requirements: solid background in linear algebra and mathematical analysis; basic
knowledge in system theory and numerical optimization; programming skills; experience
in Matlab and Python.



