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Inicializalas
(init.m)

1 FINIT
2 F!1111] RUN THIS FIRST !!11!!
3 clear all;
= 4 close all;
O € global target waypoint
B 7 target waypolnt=Z; tCel forduldpont sorszama
=]
U £ global lat;
10 global lon;
D 11 lat=_;
A_ 12 lon==-;
13
I Fhunakeszi reptér 4 * (kb)1000m
5 global waypoint list
16 waypc:int list=[
7 47. ;, 1€ $1. forduldpont 'Decimal Degree' formiatumban
E 18 47. ; 16 $2. forduldpont 'Decimal Degree' formiatumban
19 47.5-' 92, 1¢ $3. forduldpont 'Decimal Degree' formiatumban
G 20 47 , 19,1434 1;%4. fordulépont 'Decimal Degree' formatumban
21 waypcunt list=degZrad(waypoint list)
Y 22 $1-tdl szamoz, nem nullatsl!!ll
23 $waypoint list(l,lat) : 47.6206
E 24 fwaypoint list(l,lon) : 19.1434
T 26 rlotMap () ;
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Navigation.m

function [ ocutput args ] = navigation( input args )

$globalis wvaltozdk behivasa

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

global lon; % Z-es index (longitude) waypoint list-he=z

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(.);
uav_lon=input_args{2};
uav_heading=input args(3);

hold on; %diagram eddig kirajzolt elemeinek a megtartasa
plot (rad2deg(uav_lon), radiZdeg(uav_lat),'--v'); % aktualis pozicid kirajzolasa
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Navigation.m

function [ ocutput args ] = navigation( input args )

tglobalis wvaltozdk behivasa
global target waypoint; %cel fordu
global lat; % l-es index (latitud

global lon; % 2-es index (longitfide) waypoint list

global waypoint list; % fordulgfont lista (lat,lon L 3tude

global h; % plot handler

waypoint radius=100; %[méte forduldpont radiusza LongRude MATLAB
. J o Funciion

Finput argomentumok atac Navigation

uav_lat=input args(.);
uav_lon=input args(Z);
uav_heading=input args(>);

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

pont sorszama a
waypoint list-he=

Lstan beliil

tdiagram eddig kirajzolt elemeinek a megtartasa

% aktualis pozicid kirajzolasa
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A feladat:

A
, 23 % 1; adott pontban (uav) a kivant haladasi irany kiszamitasa
O 24 tbearing.m-et felhaszn&lwva -> bearing([FROM lat FROM lon TO lat TO lon]); témbként
megadva.
25 desired bearing=0(;
B |
U 27 % 2; uav - cé&l forduldpont tavolsadg szamitasa
28 tdistance.m-et felhasznalva -> distance([FROM lat FROM lon TO lat TO lon]); témbként
D megadva. Tavolsag meterben ertendd.
29 waypoint distance=(;
30
A 31
I 32 % 3; forduldpont léptetése, ha a forduldpont tavolsaga a forduldpont
33 % radiusznal kisebb
34 target waypolint=>I;
L
E 36 % 4. szdghiba (kivant és wvalds haladisi irany kiilénbsége, —-Pi...+Pi (-180...+180%)
k&zd5tt megadwva)
G [
38 heading error=0;
Y [®
40 Fkimenet
E 41 output args=[heading error, waypoint distance/1000]; % szdghiba radianban &5 tavolsag
km-ben




