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DRONOK
« UAV-k elterjedése

« Felhasznalasi teriletek kibovilése

* |lgény az uj szoftverekre

FELADATOK
« Szimulacids kornyezet felépitése és megismerése

 Dron mozgatasa

« Kamera adatok lekérése



A PX4-ROL ROVIDEN
«  Nyilt forraskédu

X

autopiLot

Repulés iranyitasa, vezérlese

Flight Stack és Middleware

Onmagaban a céljainkra nem elegendé
ROS, QGroundControl



A ROS-ROL ROVIDEN oo o
« Nyilt forraskodu o000 R O S
oo0o
« Robot Operating System
« Droén tavoli vezérlése (MAVLink, RTPS)

« Feliratkozas alapu kommunikacio (topicok)

« Unified Robot Description Format (URDF)



GAZEBO

SZIMULATOROK
* AirSim
+  jMAVSIm

« Gazebo

Window  Help
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GAZEBO
« PX4, ROS tdmogatasa

« Ko0zepes rendszerigeny

e Szenzorok szimulalasa
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GAZEBO



DRON KAMERAJA

« Kamera modul felhelyezése az URDF fajlban
« ROS topicon publikalasra kerl

« ROS image_view package

iris/camera_iris/image_raw




EREDMENYEK
« MI(kodé szimulacids kornyezet: ROS, PX4, Gazebo

« Sajat program alapjan egyszeri mandverezes

« Kamera felszerelése és annak képének lekérése

CELOK
« Beltéri navigacio
« Kamera adatainak felhasznalasa

* Objektum felismerés, gépi latas



