
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



Fuzzy logika:

Mamdami szabályzó
• Átmenetes, nem határozott kijelentések



navigation.m

P szabályzó

Bemenet – „szenzor” adatok

Kimenet - hibajel
Beavatkozó jel



Simulink browser / 

Signal Routing /

Manual Switch
Simulink browser / 

Fuzzy Logic Toolbox /

Fuzzy Logic Controller



Fuzzy Toolbox

• Konzolban:

„fuzzy” 

utasítás

Bemeneti 

halmazok

Kimeneti 

halmazok

Mamdani

fuzzy 

következtetés

i szabályok

Fuzzy logikai 

szabályok



Input

• -pi … pi



Output

• -1 … 1



Mamdani control



Mamdani control



View / surface



View / rules



File / export / to workspace

• „iranyszabalyzo” név





Inicializálás

(init.m)



Különböző paraméterű Fuzzy | P típusú 

szabályzással megvalósult útvonalak


