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Repiil6 robot autok

Absztrakt: Az autoipar, kutatds és fejlesztés szempontjabol a repiilé robot
autok megjelenésével, napjainkban robbanasszerli valtozasokon megy keresz-
til. Az autondm repiil6 robot autok megvaldsitasat, intelligens mobil robotok,
robot helikopterek-dronok, Robotika 4.0 az utdbbi években megjelent kutatasi
és fejlesztési eredményei teszik lehetévé. Az autondm repiilé robot autd
(Flying Robotic Car) érzékeli és értékeli a kdrnyezetet, digitalis technoldgiak
segitségével Utkdzésmentesen irdnyitja, navigalja 6nmagat, térben kozlekedik,
helybdl fel- és leszallni képes (VTOL), hajtasuk elektromos. Ma mar tobb cég
fejleszt repiilé autot. A kozleményben attekintjiik a repiilé robot autok leg-
Ujabb fejlesztési eredményeit (Terra Fugia TF-X).

Kulcsszavak: autoném repiilé robot autd, Flying Robotic Car, érzékeli és
értékeli a kornyezetet, digitalis technoldgiak, elektromos hajtasok, térben koz-
lekedik, helybdl fel- és leszallni képes, VTOL, Robotika 4.0, Terra Fugia TF-
X.

Repiilé robot autok fejlesztése

Repiil6 robot autok fejlesztésével ma tobb cég foglalkozik: Terra-
fugia, Aero Mobil, VVolocopter, Lilium, Hunday, Uber és Bosch.

Az autondm repiild robot autok megvalositasat, intelligens mobil
robotok, robot helikopterek-dronok, Robotika 4.0 azutébbi években
megjelent kutatasi és fejlesztési eredményei teszik lehetévé [1-35]. Az
autonom repiil6 robot autd (Flying Robotic Car): érzékeli és ertékeli a
kornyezetet, digitalis technolégidk segitségével (tkdzésmentesen ira-
nyitja, navigalja 6nmagat, térben kozlekedik, helybol fel- és leszallni
képes (VTOL), hajtasuk elektromos, lehetévé teszik az okos kozleke-
dést (Smart Mobility) ajtotél-ajtéig (Door to Door).

A Hyundai és az Uber légitaxik fejlesztésén dolgozik.

A Bosch cég az onvezetd 1égitaxik univerzalis vezerléegységét és
érzékeloit fejleszti [36-41].

A repiil6 robot autok mozgasat, kinematikajat és dinamikajat, ket
koordinatarendszerben figyeljik, az egyik a foldh6z a masik a repiild
robot autdhoz kotodik (1. abra).
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1. &bra A repiil6 robot autd kinematikajat és dinamikajat,
két koordinatarendszerben figyeljik

Terrafugia TF-X repiilé robot auto

Véleménylink szerint ma a Terrafugia cég TF-X repiil6 robot au-
toja ma a legkorszeriibb [42].

A Terrafugia egy kinai tulajdonban 1évé vallalat, az Egyesiilt Al-
lamokban, Massachusettsben, Woburnban székhellyel rendelkezik, TF-
X nevli repiil6 autot fejleszt.

A TF-X Ugy lett kialakitva, hogy képes legyen rotorjaikat lehaj-
tani, lehetdvé téve a jarmii szamara, hogy utcai legalis kozuti jarmiivek-
ként is kdzlekedjen.

A Terrafugia TF-X repuld auté fébb adatai: helybdl szall fel és
le, VTOL maximalis sebessége: 322 km/6ra, 805 km hat6tavu, négy
uléses.

A kovetkez6 abrakon bemutatjuk a Terrafugia TF-X repiil6 robot
autd kozlekedéset kozuton mint: kereckeken gordiilé kozuti jarmi és
repulés kozben.

406



- |

2. &bra A Terrafugia TF-X repiil6 robot autd kijén a garazsbol.

3. dbra A Terrafugia TF-X repi‘ﬁb’ robot auté kerekeken kozlekedik.
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4. 4bra A Terrafugia TF-X repiil6 robot autdé megall és helybdl felszall.
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5. abra A Terrafugia TF-X repiil6 robot auté repil a cél felé.
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7. ébra A Terrafugia TF-X repiil6 robot autd kerekeken kdzlekedve
célba ér.

Osszefoglalas

Az autoném repiilé robot autok megvalositasat, intelligens mobil
robotok, robot helikopterek-drénok, Robotika 4.0, utobbi években meg-
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jelent kutatasi és fejlesztési eredményei teszik lehetévé. Az autondom
repiil6 robot autod (Flying Robotic Car) érzékeli és értékeli a kornyeze-
tet, digitalis technoldgiak segitségevel Utkdzésmentesen iranyitja, navi-
galja onmagat és 3 D térben kozlekedik, helybdl fel- és leszallni képes
(VTOL), hajtasuk elektromos. A kbzleményben attekintettiik a repiild
robot autok legujabb fejlesztési eredményeit (Terra Fugia TF-X).
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