
Robotrepülőgépek 

útvonaltervezése

Intelligens Rendszerek

Gyakorlat



Navigáció

• Course

• Tervezett útvonal

• Bearing

• Haladási irány (É-hoz képest)

• Heading 

• A gép orra ebbe az 

irányba néz

(É-hoz képest)



Fordulópontok

• A gép mindig egy koordináta párból álló 

pozíció felé halad



Irányszögek

http://www.movable-type.co.uk/scripts/latlong.html

Észak

(Szöghiba: -pi és +pi között!) 

Start

Cél



Irányszögek

http://www.movable-type.co.uk/scripts/latlong.html (Szöghiba: -pi és +pi között!) 

Cél

Cél

CélCél

Cél

Szöghiba:0

Szöghiba: kb.0.5pi

Szöghiba: kb.0.9pi

Szöghiba: kb. -0.5pi

Szöghiba: kb.-0.9pi

Haladási irány



Aersim Blockset



navigation.m

P szabályzó

Bemenet – „szenzor” adatok

Kimenet - hibajel
Beavatkozó jel



Inicializálás

(init.m)



Futtatás

(init.m)



Navigation.m



Navigation.m



A feladat:


