Amikor a repulogép latni is kezd

A modern replil6gépek navigacids rendszerei és fejlett szenzorai rendkivili pontossaggal képesek
meghatdrozni a jdrmU helyzetét és mozgasat. Arrél azonban nem adnak informaciét, hogy milyen
veszélyek kozelednek a kdrnyezetbdl - példaul mas replilé6gépek, drénok, madarrajok vagy varatlan
akadalyok.

A repilésbiztonsag ndvelése érdekében a HUN-REN SZTAKI Rendszer- és Iranyitaselméleti
Kutatdlaboratériuméban (SCL) a Szdmitdgépes Optikai Erzékelés és Feldolgozas
Kutatélaboratériummal (COSP) egylttmdikddve ezen a hianyossagon dolgoznak: céljuk, hogy a
repllégépek kamerak és intelligens képfeldolgozd algoritmusok segitségével érzékeljék
kornyezetiiket, és képesek legyenek reagalni is ra.

A HUN-REN SZTAKI kutatdi olyan képalapu technoldgiakat fejlesztenek, amelyek lehetévé teszik, hogy
a légi jarmdvek ne csak navigaljanak, hanem észleljék és értelmezzék is kdrnyezetiiket, sét kiilsé
beavatkozas nélkiil reagaljanak a valtozé helyzetekre - sokszor olyan esetekben, amikor a
hagyomanyos szenzorok mar nem nyujtanak megoldast.

»A sajat helyzetlink és mozgasunk ismerete csak a torténet egyik fele - magyarazza
Bauer Péter, az SCL kutatdja. - Kdrnyezetérzékelés nélkiil még a legpontosabban navigald
repulégép is vak lehet a kozvetlen veszélyekkel szemben.”

A nagy utasszallité replil6gépek esetében ezt részben ellensulyozza a Iégiforgalmi iranyitas és a
fedélzeti Utkozéselkerll6 rendszerek, amelyek segitségével a repilégépek megosztjak egymassal
pozicidjukat, magassagukat és sebességiiket. Az alacsonyabb légtérben azonban - kiiléndsen ott, ahol
kisebb repildégépek és drénok replilnek - ezek a rendszerek gyakran hianyoznak, vagy hasznalatuk
nem kotelezd. A dronok példaul egyre gyakrabban taldlkozhatnak mas drénokkal vagy konnyd
repllégépekkel, amelyek nem lathatdk a Iégiforgalmi irdnyitas szamara, és fedélzeti jeladdval sem
rendelkeznek. llyen kérnyezetben a biztonsag nagyrészt a megfeleld kérnyezetérzékelésen malik.

A HUN-REN SZTAKI egyik uttoré fejlesztése éppen erre a problémara kinal megoldast.

,EQy drénra szerelt kamera segitségével teljesen autondm mddon észlelni tudjuk a masik
légi jarmdvet, meg tudjuk allapitani, hogy veszélyt jelent-e, és idében végre tudjuk hajtani
az elker(l6 mandévert” - mondja Bauer Péter.

A projekt kilonlegessége, hogy minden dontést maga a jarmd hozott meg: nem vett részt benne
emberi kezel6, és a szamitdsokat sem egy felhében miikddé nagy teljesitményl szamitégép végezte.

A kis drénok mérete, tdomege és energiaigénye erdsen korlatozott, ezért minden olyan
megoldas, amely helyben képes mlkddni, rendkivil fontos” - teszi hozza a kutaté.

A gépi latas a repllés mas terlletein is hasznos lehet. A SZTAKI kutatéi tobb projektben is vizsgaltak,
miként lehet a kamerakat tartalék szenzorként hasznalni abban az esetben, ha a hagyomanyos
rendszerek meghibasodnak vagy megbizhatatlanna valnak.
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Az Eurédpai Unio altal finanszirozott, az ONERA francia kutatékézpont vezetésével megvaldsult VISION
kutatasi programban az SCL és a COSP feladata az volt, hogy kameraképek alapjan hatarozza meg a
repllégép futdpalydhoz viszonyitott helyzetét leszallds kozben. A mlszeres leszallité rendszerek
radidjelekkel vezetik a repilégépeket a futépalyakhoz, és egyre gyakoribbak az ezt kiegészité GPS-
alapu megoldasok is. Mindkét mddszer azonban érzékeny lehet kilsd zavarokra: interferencia,
varatlan objektumok vagy akar szandékos jelzavaras is befolyasolhatja mdkodésiiket. llyenkor a
képalapu navigdacié tartalékként és ellenérzési mechanizmusként mikodhet.

»A GPS-jelek megzavarasaval a repilégép eltérithetd a tervezett Gtvonalrél, mikdzben az
autopildta azt hiheti, hogy minden rendben van - mondja Bauer Péter. - A képfeldolgozas
ebben az esetben valdsagellenorzést végez: a kamera képét dsszeveti azzal, aminek a
kdrnyezetben lennie kellene, igy a rendszer észlelheti az eltéréseket.”

Nemrég a HUN-REN SZTAKI kutatdéi egy masik problémara is innovativ megoldast talaltak. Az
ugynevezett tanusitott drénokra vonatkozo eurdpai eldirasok szerint a jarmd iranyitérendszerének
akkor is biztonsagosan kell mikddnie, ha az egyik szenzor meghibasodik. A hagyomanyos megoldas
tobb szenzor és GPS-vevé alkalmazasa, gyakran harmas redundancidval: ha a hdrom szenzor kozil az
egyik hibas adatot ad, a masik kettd egyezd mérését tekintik helyesnek.

,De mi torténik akkor, ha csak két szenzor marad, és azok eltér6 adatokat szolgaltatnak?
Honnan tudja a rendszer, melyik hibds?” - veti fel Bauer Péter. ,A mi megkdzelitésiink
egyszerU és praktikus: a dronokon altaldban amugy is van kamera, ezért ilyenkor ezt
haszndljuk harmadik szenzorként. igy a rendszer képes feloldani az ellentmondast, és
biztonsagosan tovabb mukadni.”

A megoldas annyira Gjszerd, hogy varhatéan hamarosan szabadalmi oltalmat is kap.

A kdrnyezet pontos érzékelése mindig kulcsfontossagu volt a repulésben. A képfeldolgozas és a gépi
|atas terén elért legljabb eredmények azonban mar azt is lehet6vé teszik, hogy a gyorsan terjedd kis
|égi jarmUlvek - drénok és konnyl repuldgépek - is érzékeljék kornyezetiiket, és 6nalléan reagaljanak
a varatlan helyzetekre.

»Ami 0t évvel ezel6tt még megvaldsithatatlannak tlnt, ma mar elérheté - mondja Bauer
Péter. - A fedélzeti eszk6zok kisebbek, kdnnyebbek és energiatakarékosabbak lettek,
mikozben a kameratechnoldgia is rengeteget fejlddott. Ezek a valtozdsok olyan
kutatdsokat tesznek lehetévé, amelyek alapvetéen novelik a repllés biztonsagat.”
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