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Repülő robot autók 
 
Absztrakt: Az autóipar, kutatás és fejlesztés szempontjából a repülő robot 

autók megjelenésével, napjainkban robbanásszerű változásokon megy keresz-

tül. Az autonóm repülő robot autók megvalósítását, intelligens mobil robotok, 

robot helikopterek-drónok, Robotika 4.0 az utóbbi években megjelent kutatási 

és fejlesztési eredményei teszik lehetővé. Az autonóm repülő robot autó 

(Flying Robotic Car) érzékeli és értékeli a környezetet, digitális technológiák 

segítségével ütközésmentesen irányítja, navigálja önmagát, térben közlekedik, 

helyből fel- és leszállni képes (VTOL), hajtásuk elektromos. Ma már több cég 

fejleszt repülő autót. A közleményben áttekintjük a repülő robot autók leg-

újabb fejlesztési eredményeit (Terra Fugia TF-X). 

Kulcsszavak: autonóm repülő robot autó, Flying Robotic Car, érzékeli és 

értékeli a környezetet, digitális technológiák, elektromos hajtások, térben köz-

lekedik, helyből fel- és leszállni képes, VTOL, Robotika 4.0, Terra Fugia TF-

X. 

Repülő robot autók fejlesztése 

 

Repülő robot autók fejlesztésével ma több cég foglalkozik: Terra-

fugia, Aero Mobil, Volocopter, Lilium, Hunday, Uber és Bosch. 

Az autonóm repülő robot autók megvalósítását, intelligens mobil 

robotok, robot helikopterek-drónok, Robotika 4.0 azutóbbi években 

megjelent kutatási és fejlesztési eredményei teszik lehetővé [1-35]. Az 

autonóm repülő robot autó (Flying Robotic Car): érzékeli és értékeli a 

környezetet, digitális technológiák segítségével ütközésmentesen irá-

nyítja, navigálja önmagát, térben közlekedik, helyből fel- és leszállni 

képes (VTOL), hajtásuk elektromos, lehetővé teszik az okos közleke-

dést (Smart Mobility) ajtótól-ajtóig (Door to Door). 

A Hyundai és az Uber légitaxik fejlesztésén dolgozik.  

A Bosch cég az önvezető légitaxik univerzális vezérlőegységét és 

érzékelőit fejleszti [36-41]. 

A repülő robot autók mozgását, kinematikáját és dinamikáját, két 

koordinátarendszerben figyeljük, az egyik a földhöz a másik a repülő 

robot autóhoz kötődik (1. ábra). 

 
 Dr. Mester Gyula, c. egyetemi tanár, a Magyar Mérnökakadémia rendes tagja, Óbu-

dai Egyetem, Biztonságtudományi Doktori Iskola, Budapest 



406 

 
1. ábra A repülő robot autó kinematikáját és dinamikáját,  

két koordinátarendszerben figyeljük 

 
Terrafugia TF-X repülő robot autó 

 

Véleményünk szerint ma a Terrafugia cég TF-X repülő robot au-

tója ma a legkorszerűbb [42].  

A Terrafugia egy kínai tulajdonban lévő vállalat, az Egyesült Ál-

lamokban, Massachusettsben, Woburnban székhellyel rendelkezik, TF-

X nevű repülő autót fejleszt.  

A TF-X úgy lett kialakítva, hogy képes legyen rotorjaikat lehaj-

tani, lehetővé téve a jármű számára, hogy utcai legális közúti járművek-

ként is közlekedjen.  

A Terrafugia TF-X repülő autó főbb adatai: helyből száll fel és 

le, VTOL maximális sebessége: 322 km/óra, 805 km hatótávú, négy 

üléses. 

A következő ábrákon bemutatjuk a Terrafugia TF-X repülő robot 

autó közlekedését közúton mint: kerekeken gördülő közúti jármű és 

repülés közben. 
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2. ábra A Terrafugia TF-X repülő robot autó kijön a garázsból. 

 

 
3. ábra A Terrafugia TF-X repülő robot autó kerekeken közlekedik. 
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4. ábra A Terrafugia TF-X repülő robot autó megáll és helyből felszáll. 

 

 
5. ábra A Terrafugia TF-X repülő robot autó repül a cél felé. 
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6. ábra A Terrafugia TF-X repülő robot autó helyben leszáll. 

 

 
7. ábra A Terrafugia TF-X repülő robot autó kerekeken közlekedve 

célba ér. 

 
Összefoglalás 

 

Az autonóm repülő robot autók megvalósítását, intelligens mobil 

robotok, robot helikopterek-drónok, Robotika 4.0, utóbbi években meg-
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jelent kutatási és fejlesztési eredményei teszik lehetővé. Az autonóm 

repülő robot autó (Flying Robotic Car) érzékeli és értékeli a környeze-

tet, digitális technológiák segítségével ütközésmentesen irányítja, navi-

gálja önmagát és 3 D térben közlekedik, helyből fel- és leszállni képes 

(VTOL), hajtásuk elektromos. A közleményben áttekintettük a repülő 

robot autók legújabb fejlesztési eredményeit (Terra Fugia TF-X). 
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