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UAV



UAV navigáció

• Course

– Tervezett útvonal

• Bearing

– Haladási irány (É-hoz képest)

• Heading

– A gép orra ebbe az 

irányba néz

(É-hoz képest)

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



UAV navigáció

• Fordulópontok



UAV navigáció

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

Cél

Start

Észak

(Szöghiba: -180° és +180° között!) 



Aerosonde „Laima” UAV

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



Aerosim



Matlab



Modell



Modell

navigation.m

P szabályzó

Bemenet – „szenzor” adatok

Kimenet - hibajel

Beavatkozó jel



Inicializálás

• Init.m



(legegyszerűbb) UAV navigáció

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

Cél

Start

Észak

(Szöghiba: -180° és +180° között!) 



Navigáció

• Futtatás:

– init.m
futtatása

(új térkép)

– modell 
futtatása



Navigation.m



Navigation.m




