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UAV navigacio

* Course
— Tervezett utvonal
* Bearing
— Haladasi irany (E-hoz képest)

* Heading
— A gép orra ebbe az

iranyba néz
(E-hoz képest)

http://www.paddlinglight.com/articles/technique/navigation-course-bearings-and-headings/
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< UAV navigacio

(Széghiba: -pi és +pi kbzott!)

http://mww.movable-type.co.uk/scripts/lationg.html



Aerosim

E!Lihrary: aerosimlib ;lglil
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Aerosim modell:
Aerosonde ,Laima” UAV

http://www.barnardmicrosystems.com/UAV/milestones/atlantic_crossing_1.html
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Inicializalas

F111111 RUON THIS FIRST !!11]

EINIT

clear all;
close all:;

gleobal target waypoint
$Cel forduldpont sorszama

target waypoint=X;

global lat;
global lon;
lat=_;
lon==;

tDunakeszi reptér 4 *

global waypoint list

waypolnt list=[
47.e206, 19.1434;
47.6206, 19.1573;

47.e092, 19.1573;

47.e0%2, 19.1434

=r

(kb)1000m

$1. forduldpont

$2. forduldpont

%3. forduldpont
1:%4. forduldpont

waypolnt list=degZrad(waypoint list)
21-tdl szamoz, nem nullatsl!!l

twaypoint list (1,lat)
twaypoint list (1, lon)

plotMap () ;

47.68206
19.1434

'Decimal Degres'
'Decimal Degree'
'"Decimal Degrees'
'Decimal Degree'

formatumban

formatumban

formatumban
formatumban
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Navigation.m

function [ ocutput args ] = navigation( input args )

tglobalis wvaltozdk behivasa

global target waypoint; %cél forduldpont sorszama a listan belil
global lat; % l-es index (latitude) waypoint list-he=z

global lon; % Z-es index (longitude) waypoint list-hez

global waypoint list; % forduldpont lista (lat,lon koordinata parok)
global h; % plot handler

waypoint radius=100; %[méter] forduldpont radiusza

$input argomentumok atadasa
uav_lat=input args(l);
uav_lon=input args(2);
uav_heading=input args(3);

hold on; %diagram eddig kirajzolt elemeinek a megtartasa

plot(radZdeg(uav_lon), rad2deg(uav lat),'--v'); % aktualis pozicid kirajzolasa



=1 o N i L [

= WD o

[ = =
VNS

-
1 W= |

LI

16

Navigation.m

function [ ocutput args ] = navigation( input args )

tglobalis wvaltozdk behivasa
global target waypoint; %cel fordu
global lat; % l-es index (latitud
global lon; % Z-es index (longil
global waypoint list; % forduly
global h; % plot handler

waypoint radius=100; %[méte

wont lista

$input argomentumok atac
uav_ lat=input args(.);
uav_lon=input_args{i};
uav_heading=input args(>);

hold on;
plot (radideg(uav_lon), radiZdeg(uav lat),'--v');

pont sorszama a
waypoint list-he=
de) waypoint list
(lat,lon

forduldpont radiusza

Lstan beliil

Lathude
LongRude MATLAS
Function
Heading
Navigation

tdiagram eddig kirajzolt elemeinek a megtartasa

% aktualis pozicid kirajzolasa
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% 1; adott pontban (uav) a kivant haladasi irany kiszamitasa

tbearing.m-et felhasznalva -> bearing([FROM lat FROM lon TO lat TO lon]); témbként
megadva.

desired bearing=0;

% 2; uav - ceél forduldpont tavolsag szamitasa

tdistance.m-et felhasznalva -» distance ([FROM lat FROM lon TO lat TO lon]); tombként
megadva. Tavolsdg méterben értendd.

waypoint distance=0;

% 3; forduldpont léptetése, ha a forduldpont tavolsaga a forduldpont
% radiusznal kisebb
target waypoint=>;

$ 4. szdghiba (kivant és wvalds haladasi irany kiilénbsége, —-Pi...+Pi (-180...+180°%)
kbzott megadva)

heading error=0;
$kimenet

output_ args=[heading error, waypoint distance/1000]; % szdghiba radianban és tavolsag
km-ben




