
469 

Dr. Mester Gyula

 és Dr. Rodić Aleksandar

 
 

 

Négyrotoros robothelikopter modellje és irányítása 
 

Modeling and Control of Quad-Rotor Helicopter 

 
Abstract - Autonomous outdoor quad-rotor helicopters increasingly attract the atten-

tion of potential researchers. Several structures and configurations have been devel-

oped to allow 3D movements. The autonomous quad-rotor architecture has been cho-

sen for this research for its low dimension, good manoeuvrability, simple mechanics 

and payload capability. This paper presents the modelling and control of an autono-

mous outdoor quad-rotor helicopter. 

 

Bevezetés 

 

Az első négyrotoros helikoptert (1. ábra), Gyroplane No.1 néven 

a Louis és Jacques Breguet 1907-ben építették meg, képes volt 1.5 m 

magasban lebegni [1].  

 

 
1. ábra  

Gyroplane No.1 

 

A négyrotoros robothelikopter (2. ábra) helyben felszálló és le-

szálló pilóta nélküli légi jármű, amely nem igényel kiépített repülőteret. 

Egy kisebb szabad terület vagy a szállítójármű felülete is elegendő a 

négyrotoros robothelikopter fel- és leszállásához.  
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Szállítójármű alkalmazásával jelentősen megnövelhetjük a jármű 

mozgásterét.  

 
2. ábra  

Négy rotoros robothelikopter 

 

Négyrotoros robothelikopterek felhasználási területe, a helyből 

való fel- és leszállási képessége, a lebegése miatt folyamatosan bővül, 

így tehát alkalmazzuk: a hadászatban, mezőgazdaságban, tűzoltóságnál, 

légi megfigyelésre, optikai felderítésre, nehezen hozzáférhető terepen 

segítségnyújtásra (pl. síbalesetek), erdőtüzek felderítésére, tudományos 

kutatómunkára, stb. 

 

Négyrotoros robothelikopter modellje 

 

A négyrotoros robothelikopter több bemenetű és több kimenetű 

(Multi Input Multi Output) rendszer, modellje a 3. ábrán látható. A 2-es 

és 4-es rotorok forgásszöge megegyezik az óramutató járásával, míg az 

1-es és 3-as rotorok forgásszöge ellentétes az óramutató járásával. A 

rotorok fix állásszögűek.  

A robothelikopter tömegközéppontjához kötött oxyz mozgó ko-

ordinátarendszer (B-frame) módosított Euler szögei a földhöz kötött vo-

natkozási koordinátarendszerhez OXYZ viszonyítva (E-frame) a követ-

kezők: (csavarás-Roll), θ (billentés-Pitch), ψ (forgatás-Roll). 
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A robothelikopter függőleges mozgását a négy robot szögsebes-

ségének együttes növelésével vagy csökkentésével irányítjuk [1-4].  

 
3. ábra  

Négyrotoros robothelikopter modellje 
 

Az x,y,z tengelyek körüli forgómozgásokat (csavarás, billentés, 

forgatás) a 4. ábra szerint valósítjuk meg. 

 
4. ábra  

a) Emelkedés, b) csavarás, c) billentés, d) forgatás  

 

Az oldalirányú mozgást az egymás mellett lévő rotorok szögse-

bességének változtatásával lehet megvalósítani.  

A robothelikopter a következő elektronikus modulokból van fel-

építve: repülés-irányító központi modul, motorvezérlő modul, giroszkóp 

és gyorsulásmérő modul, elektronikus iránytű modul, helyzet meghatá-
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rozó és magasságmérő modul, barommetrikus szenzor modul, világítás 

és helyzetjelző modul. 

Alkalmas nagyfelbontású videó eszközök megemelésére és a tér-

ben elhelyezkedő kiválasztott céltárgyak elérésére.  

A navigációs rendszerek együttesét tartalmazó repülő szerkezet a 

kiegészítő GPS és elektronikus iránytű segítségével magától is repülhet. 

A kézi irányítás folyamatában át lehet adni a repülés felügyeletét 

a fedélzeten elhelyezet GPS robot pilótának. 

 

Négy rotoros robothelikopter kinematikai és dinamikai modellje 

 

A merev testnek tekintett hat szabadságfokú robothelikopter tér-

beli mozgását az 5. ábra szerinti koordinátarendszerekben vizsgáljuk: 

  
5. ábra  

A robothelikopter tömegközéppontjá-

hoz kötött oxyz mozgó- (B-frame) és  

a földhöz kötött OXYZ vonatko-

zási (E-frame) koordinátarendszerek 

 

 

A robothelikopter pozícióját és orientációját a következő vektor-

ral határozhatjuk meg [5-13]: 

 

s = [X Y Z  θ ψ ]
T        

       

(1)  

A mozgó koordinátarendszer orientációja a vonatkozási koordi-

nátarendszerhez viszonyítva leírható a következő rotációs mátrixszal: 
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a rendszer Jacobi-féle mátrixa: 
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ahol a T mátrix: 
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A 03x3 nulla mátrix, további jelölések: c =  cos , s =  sin  stb. 

Négyrotoros robothelikopter sebességvektora a mozgó koordinátarend-

szerben: 

 Tzyx  v                                                                                     

(5) 

Így a négyrotoros robothelikopter kinematikai modellje felírható 

a  következőképpen: 
vJs                 

(6) 

A dinamikai modell felírásánál figyelembe vesszük a négyrotoros 

robothelikopter tömegét m és az átlós inercia mátrixát J. A rotorok négy 

felhajtóerőt: F1, F2, F3, F4  és nyomatékot: M1, M2, M3, M4 biztosítanak. 

Így négy bemeneti és hat kimeneti nagyságról beszélhetünk (x, y, z, 

 , , ). A Newton törvények alkalmazásával felírhatjuk a robotheli-

kopter dinamikai modelljét [3]:  
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A fenti kifejezésekben a következő jelölések: Kx, Ky, Kz, K , K , 

K  kísérlettel meghatározható légellenállási tényezőket jelentenek. 
   

Négyrotoros robothelikopter irányítása 
 

Az irányításnak az a feladata, hogy a tömegközépponthoz kötött 

mozgó koordinátarendszer origójának a sebessége és a tengelyek szög-

sebessége a repülési feladatnak megfelelően változzon a vonatkozási 

koordinátarendszerhez képest. A több bemenetű: F1, F2, F3, F4, és több 

kimenetű: x, y, z,  , , , négyrotoros robothelikopter irányítási blokk-

vázlatát a 6. ábrán mutatjuk be [3]. A robothelikopter irányítási eljárásai 

a következők: 

 PID irányítás,  

 Backstepping irányítás és  

 Fuzzy irányítás.  

A három irányítási eljárás eredményeit a robothelikopter pálya-

követési feladata esetében a 7. ábrán mutatjuk be [1]. 
 

 
6. ábra  

A négyrotoros robothelikopter irányítási blokkvázlata 
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7. ábra  

Három irányítási eljárás alkalmazása pályakövetési feladat esetében 

 

Összegzés 

 

A közlemény több bemenetű és több kimenetű négy rotoros ro-

bothelikopter modelljével és irányításával foglalkozik.  

Áttekintettük a négy rotoros robothelikopter felépítését, kinema-

tikáját és dinamikáját. Mozgását a tömegközéppontjához kötött mozgó- 

és a földhöz kötött vonatkozási koordinátarendszerben vizsgáltuk.  

Bemutattuk egyre bővülő alkalmazási területeit is.  
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