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Bevezetés

A szemelyzet nélkuli rendszerek (UAS - Unmanned Aerial System) alkalmazasa a taverzekelésben és fotogrammetriaban egyre inkabb elterjedOben van, egyre tobb sikeres példat latunk ra kulfoldon (pl. Mavinci,
MicroDrones, Sensefly vagy WeControl) és lassan hazankban is. A fejlédés oka nagyrészt a mikroelektronikai egysegek (inercialis egységek, GPS vevdk, mikroprocesszorok) tudasanak javulasa és az arak
csokkenésenek tudhato be nagyreszt. Koszonhetden a fent emlitett tényezdknek egyre kedvez6bb feltételekkel juthatunk hozza ilyen rendszerekhez, azonban a koltsegek a professzionalis eszkozok terén még mindig
igen magasak, ami nehany esetben ellehetetleniti vagy megneheziti a hozzaferést. Egy lehetséges tovabbi el6seqitd tenyez6 lehet nyilt-forraskdodu rendszerek alkalmazasa, melyekkel ingyenes eés rugalmasabb
funkciokhoz juthatunk UAV-unk kifejlesztése kozben. Poszterunk egy ilyen rendszert és a hozzatartozo elemeket, illetve az elsé repulések eredményeit mutatja be.

UAV Eredmeények

Platform Nagyfelbontasu domborzatmodell

Az alkalmazott platformnak mindenképpen egy j6l mandverezhet6, de egyben stabil, kdonnyen iranyithatd A nagyfelbontasu kepek nem csak interpretacios feldolgozasra alkalmasak, hanem a segitseégukkel
repulégépnek kellett lennie, amely elfogadhaté mértékben alkalmas hasznos teher hordozasara. Egy elOallitott egyeb szarmaztatott adatok is sokat segithetnek; ilyen szarmaztatott adat lehet digitalis
széleskorben elérhetd és megvasarolhaté modellrepllégép (Easy Star) alkotja platformunkat, mely domborzatmodell is. Pilismarot kozelében 2012 marciusaban végrehajtott repulés képei segitsegevel egy
anyaganak koszonhetéen konnyen javithatd akar a terepen is. A merevszarnyu elrendezésnek kis magassagkulonbségu teruletdomborzatmodelljét (terepifelbontas ~6 cm) allitottuk eld (3. kép).
koszonhet6en eldnye a hosszabb bevetesi ido a célteruletunk felett, illetve ezaltal az egysegnyi ido alatt
felmert terulet nagysaga.

A repuldgeép alapvetéen a hagyomanyos elrendezést koveti: vitorlazo szarnyprofil, hatso vizszintes és
fugglleges vezersikkal. Atorzs tetejen elhelyezett tolomotor erdsebb leszallasok alkalmaval jobban vedi a
propellert és magat a motort a sérulestol (1. kép).

F6bb egységek:

1-RC vevb

2 - GPS vevbegység

3 - Fedélzeti adatrogzito

4 - Motorszabalyzo

5 - Kefe nélkuli motor

6 - UDB beszerelve a torzsbe

Navigacios és stabilizacios rendszer Tozegmohalap
Sz6ce (Vas megye) kozelében leévé t6zegmohalapot interpretacios céllal fényképeztuk 2012 aprilisaban. A

képeken ugyan a novény, kis merete miatt, nem kiértékelheto, azonban a kepeken jol elkulonithetoek a ret
nedvességi viszonyai, ami tovabbi kovetkeztetésnek lehet alapja. Az itt keszult kepek teljes feldolgozasa

Az alkalmazott rendszer egy teljesen lelkesedesbOl
létrejott forum tagjainak terméke, mind a hardver
elemek, mind az azokon futo szoftver. Arendszer alapja
és kozponti magja az UDB-nek (UAV Development
Board-nak - 2. kep) nevezett egység, mely tartalmazza a
szoftvert futtatdo mikroprocesszort, gyorsulasmeroket és
giroszkopokat, illetve portokat a GPS vevbegység, a
kozel valos idejl telemetriat vagy fedelzeti adatrogzitést
lehetové tevO egységek és a repuldgép
kormanyszerveit mozgaté szervok felé. Az egység
fizikai méretei 70x38%x25 mm és a tomege csak 16 g igy
konnyen elhelyezhet6 a legtobb legi platformon (repulégép €s multirotoros rendszerek).

A szoftver (MatrixPilot) a http://code.google.com/p/gentlenav/ weboldalon elérhetd és szabadon
letolthet6/modosithatd a sajat igényeknek megfeleléen. Az éppen aktualis verzio a MatrixPilot 3.2.1
alverzio. A legalapvetdbb funkcidja a szoftvernek a repulégép stabilizacioja €s navigacioja, ezeket a
funkciokat az operator a hagyomanyos RC taviranyiton keresztul tudja valtoztatni: manualis iranyitas,
manualis iranyitas stabilizaltan és teljesen automata stabilizacios és navigacio. Ez utobbi esetben egy
el6re definialt, koordinatakkal (kozel 400 kulonbozo utponthoz) megadott utvonalat repul vegig az UAV-
unk. Tovabbi hasznos funkcio, hogy amennyiben kamerank egy szervokkal ellatott kerettel kapcsolodik a
repulénkhoz és/vagy helikopterinkhoz, a szoftver képes azt egy eldre meghatarozott helyzetben tartani a
késObbi repulés soran; az alkalmazott kamera mechanikus vagy elektromos ‘elsutése’ szintén megoldott
és parameterezheto.

Alkalmazott kamera

meg varat magara, azonban par példat az alabbiakban kozlunk:
Az aktualisan alkalmazott kamera egy Nikon L14 kompakt digitalis fényképezdgép, mely béven megfelel a
platform teheremel0 képességének. Akamerat egy szarny alatti keretben helyeztuk el, mely stabilan rogziti
a repulés soran es egyben vedi is a kulso behatasokkal szemben durvabb leszallasok kozben. A kereten
lett elhelyezve az a szervo is, mely a kamera kioldasat végzi mechanikusan. A kamera legjobb felbontasa 7
megapixel (CCD szenzor mérete: 5,76 x 4.29 mm), ami 70 m-es terep feletti repiilési magassag esetén Készénetnyilvénités
lehetdve teszi 2 cm terepi felbontasu digitalis legifenykeépek késziteset.

A projekt az Europai Unio tamogatasaval es az Eurdpai Szocialis Alap tarsfinanszirozasaval valésul meg, a
tamogatasi szerz6dés szama TAMOP 4.2.1./B-09/1/KMR-2010-0003.
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