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A TUDOMANYOS PROBLEMA MEGFOGALMAZASA

A pilota nélkiili repiil6gép-tervezés komplex, sok kihivast tartalmazé folyamat. A megren-
deloi igények, feltételek, kovetelmények, és/vagy a gyartotol érkezett észrevételek, vissza-
jelzések szintézise alapjan, ) kezdeményezések, otletek, és technologidk alkalmazasaval
megy végbe. Ennek az Gsszetett tevékenységnek egy fazisa a robotpildta rendszer elézetes
tervezés, amikor is az egyik teljesitendd cél a repiil6gép szabalyozéastechnikai problémai-
nak megoldasa.

A stabilitasi, irdnyitasi problémak a pilota nélkiili repiilégépet ért kiils6é zavarokbol, bel-
sO zajokbol, vagy a kormanyszervek meghibasodasabol adodhatnak.

A szandékos, illetve kdrnyezeti — kiilsé és/vagy belsd — hatasok eredményeként érkezd
manoverparancsok hatdsanak befolyasoldsaval biztosithatd a pilota nélkiili repiilégép bizton-
sagos légi lizemeltetése, illetve fedélzeti berendezéseinek védelme. A repiil6gép miikodési
képességei biztositasanak egy lehetséges megoldasa robotpildta (repiilésszabalyozo) alkalma-
zasa. Ennek tervezésénél alapkdvetelmény, hogy — a rendelkezésre allo dinamikus modellek
allapotegyenleteit felhasznalva — megismerjiik a szabalyozott berendezés muiikodési tulajdon-
sagait, amelyek meghatarozasahoz id6- és frekvenciatartomanybeli vizsgalatok elvégzése és
elemzése sziikséges. Az analizisek eredményeit figyelembe véve megtervezhetd a repiiléssza-
balyoz6, ami biztositja a térbeli helyzet stabilizalasat, valamint a megfelel6é zavarelharitasi
tulajdonsagokat.

Jelenleg a Magyar Honvédségben nincs rendszeresitve pilota nélkiili repiildeszkoz. Az
1988-ban kezdddott magyar—cseh fejlesztés eredményeként megépiilt a Szojka—III pildta nél-
kiili repiilégép. A repiilégép a 90-es éveknek megfeleld fejlettségli, alacsony koltségvetéssel
(150 milli6 forint) fejlesztett robotrepiildi koz¢ tartozik. Felhasznalasi lehetdségeit €s lizemel-
tetését tekintve viszonylag egyszerli €s olcso eszkoz.

Véleményem szerint a Szojka—III pilota nélkiili repiilégép az egyik lehetséges megoldast
jelenti a haderd atalakitas és modernizalas alatt all6 Magyar Honvédség szamara szamos, a
rendeltetésébdl adodo feladat koltséghatékony megoldésara.

KUTATASI CELOK

A doktori értekezésem elkészitése soran a repiilégép-tervezés egy részfolyamatanak

megoldasara véllalkoztam. A dolgozatomban a kdvetkezd kutatasi célokat tliztem magam elé:

1. rendszerezni és Osszefoglalni a repiilésszabdlyoz6 rendszerek elméleté¢hez kapcso-
16do, és a replilésszabalyoz6 rendszer szabalyozodjanak elézetes tervezéséhez alkalmazott
szabalyozastechnikai ismereteket, a feladatok megoldasdhoz sziikséges mértékben, oly
moddon, hogy felhasznalhato legyen a repiilémérnok képzésben is, elvégezni az iranyithato-
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sagi és megfigyelhetdségi vizsgalatokat, hogy bizonyitsam, a Szojka—III pilota nélkiili re-
ptildgép repiilésmechanikai matematikai modellje alkalmas kiindulas korszer(i robotrepii-
16gépek eldzetes szabalyozodtervezéséhez;

2. elvégezni a repiilésszabalyozo eldzetes tervezését, elkésziteni a repiilésszabalyozo
rendszer eldzetes tervezés id6- és frekvenciatartomanybeli analiziseihez sziikséges 0j forrés-
programot MATLAB® kérnyezetben, és a felhasznalt repiilésmechanikai matematikai model-
len bemutatni az elkészitett MATLAB® m-fajlok gyakorlati alkalmazhatésagat a repiilégépek
szabalyozdinak hangolasakor, és a repiildgépek eldzetes tervezése soran;

3. végrehajtani a szamitogépes tdmogatassal megtervezett repiilésszabalyozd rendszer
determinisztikus és sztochasztikus analizisét, amely alkalmas arra, hogy kovetkeztetéseket
vonhassak le a szimulaciok eredményeként kapott repiilésszabalyoz6 rendszer miikodésé-

6l és alkalmazhatosagarol.

KUTATASI MODSZEREK

Kutatasi céljaim elérése, és a dolgozat elkészitése érdekében az alabbi modszereket alkalmaz-

tam:

* tanulményoztam az értekezés témajahoz kapcsolédé szakirodalmakat, céliranyos
kutatasokat folytattam konyvtarakban, és az interneten;

* rendszereztem a megszerzett ismereteket;

*  konzultaltam repiiléstudomannyal foglalkozd és/vagy szabalyozastechnikéban jar-
tas szakemberekkel;

«  MATLAB® m-fajlokat készitettem a vizsgalatok elvégzéséhez;

* megfigyelhetdségi és irdnyithatosagi vizsgalatokat folytattam,;

» analiziseket végeztem 1d06- és frekvenciatartomanyban;

»  célkitlizéseimhez kapcsolodo tevékenységem és kutatasaim részeredményeit rend-
szeresen publikéaltam szakmai kiadvanyokban és adtam el6 konferencidkon;

* az elvégzett munkarol kollégaimtol kértem és kaptam reflektalasokat, észrevétele-
ket, segitséget, amelyeket beépitettem az elkészitett dolgozatba;

+  szamitogépes szabalyozotervezést végeztem az analizisek eredményeit felhasznalva.

AZ ELVEGZETT VIZSGALATOK OSSZEFOGLALASA

Az értekezést 6 f6 részre — bevezetés, 4 fejezet és 0sszefoglalas — osztottam fel. Az érte-
kezés végén irodalomjegyzék, publikacios lista talalhatd. A dolgozat része két elektronikus
melléklet, amelyekben a Szojka—III pilota nélkiili repiilégép tobbvaltozds repiilésmechani-
kai matematikai modelljei, és a kitlizott kutatasi célok elérése érdekében MATLAB® kor-

nyezetben irt ) forrdsprogram talalhato.



A bevezetésben azokat a motivacids tényezoket irtam le, amelyek az értekezésem megira-
sara inspiraltak. Itt mutattam ra a kutatas aktualitdsara, valamint itt irtam le a kutatds modsze-
rét, fogalmaztam meg a kutatdsom hipotéziseit, kutatasi célkitlizéseimet és a varhaté eredmé-
nyeket. A bevezetd rész végén ismertettem a Szojka—IIl pilota nélkiili repiildgép—

komplexumot.

Az elsé fejezetben szakirodalmi hivatkozasok felhaszndlasaval dsszefoglaltam a repiil6-
gépek térbeli mozgasanak definidlasdhoz hasznalt koordinatarendszereket, a merev szarnyu
repiilégép egyenes- és forgdmozgasat leird egyenleteket. Ismertettem a hossziranyt és oldal-
iranyl mozgas atviteli fliggvényeit. Bemutattam az iranyithatosag, megfigyelhetdség, stabili-
tas fogalmait. Megallapitottam, hogy a Szojka—III nemiranyitott repiilégép matematikai mo-

dellje eleget tesz a szabalyozotervezes sziikséges €s elégséges feltételeinek.

A masodik fejezetben ismertettem a repiilésszabalyozo rendszer eldzetes tervezéséhez
hasznalhat6 — 1d6- és frekvenciatartomanybeli — klasszikus és modern szabalyozotervezési
eljarasokat, valamint az értekezés témajahoz kapcsoloddo MATLAB® fiiggvényeket és segéd-
programokat. A szabalyozotervezési eljarasok vizsgalata soran arra a kovetkeztetésre jutottam,
hogy:
~ aklasszikus szabalyozotervezési eljarasok csak egyvaltozos rendszerre alkalmazhatok;

- az egyvaltozos, determinisztikus szabalyozasi rendszerek iddtartomanybeli tervezésére
szamos integralkritérium all rendelkezésiinkre;

= az integral kritériumok megfeleld kivalasztasa a gyakorlatban Gsszetett feladat;

> egy—egy integralkritérium alapjan megtervezett zart szabalyozasi rendszer az adott
integralkritérium tekintetében optimalisnak mondhat6, mig az 0sszes tobbi integralkri-
térium szempontjabol nem feltétleniil optimalis;

= apildta nélkiili repiilégépek repiilésmechanikai matematikai modelljei, még zavarasmenetes
esetben is tobbvaltozosak, tehat a 1égijarmiivek robotpildtai csak az allapottéren tervezhe-
tok;

= modern szabalyozastechnikaban tobbvaltozos szabalyozasi rendszerek tervezésére sza-
mos maddszer ismert, amelyek lehetdvé teszik az optimdlis, vagy nem optimalis szabalyo-

zasi rendszerek tervezését determinisztikus és sztochasztikus rendszerek esetén is.

A harmadik fejezetben bemutattam a repiildgépeken alkalmazott robotpilotak altalanos fel-
épitését, ¢s mitkddési elvét. Szakirodalmak és szabvanyok felhasznalasaval meghataroztam a
repiilésszabalyozd rendszer tervezéséhez sziikséges iranyitastechnikai mindségi kovetelmé-
nyeket. Elvégeztem a nemirdnyitott repiildgép rendszeranalizisét id6- és frekvenciatarto-
manyban. Elézetes szabalyozotervezést végeztem. Alapjel-kovetési vizsgdlatokat folytattam.
Az elvégzett vizsgalatok eredményei alapjan megallapitottam, hogy:

= a Szojka—III repiil6gép nemiranyitott hossz- és oldalirany mozgasa instabil;

» a replilogép biztonsagos légi lizemeltetéshez és az elbirt iranyitastechnikai mindségi

kovetelmények biztositasahoz repiilésszabalyozé rendszer megtervezése indokolt;



A négyzetes integral kritérium (LQR) optimalizalasan alapul6 tervezési modszer €s a polus
athelyezés tervezési modszer felhasznaldsaval szamitogépes szabalyozdtervezést végeztem.
Id6- és frekvenciatartomanybeli analiziseket folytattam. Megéallapitottam, hogy a megterve-
zett magassagstabilizald és dolési szogstabilizalod rendszerek eleget tesznek a zart szaba-

lyozasi rendszerekkel szemben tamasztott alapjel-kovetési eldirasoknak;

A negyedik fejezetben a kiilsé zavardsok modellezésére fehérzaj generator jelébdl szii-
rok segitségével sztochasztikus jeleket allitottam eld. A légkori turbulencia fiiggdleges
Osszetevoje sztochasztikus idGsorat kdzepes erdsségli szélre hataroztam meg. A 1égkori
turbulencia szamitogépes modellezésére 1ij MATLAB® forraskodot készitettem. Megvizs-
galtam a harmadik fejezetben ismertetett megtervezett magassagstabilizalo és ddlési szog-
stabilizalé rendszerek zavarelharito képességét. A dolgozat terjedelmi korlatai miatt a
tovabbiakban csak a repiilési magassagstabilizald rendszert vizsgaltam. A vizsgalatok alap-
jan megallapitottam, hogy a Szojka—III pildta nélkiili reptildgép P-szabéalyozoval miikodo
repiilési magassagstabilizald rendszere zavarelharitd képességének javitasa sziikséges. A
repiilési magassagstabilizald rendszer zavarelharitd képességének javitasara uj strukturaja,
PDT1-szabalyozoval (aranyos-differencialo-egytarolds savszird) mikodo zart szabalyoza-
si rendszert terveztem. Szamitogépes vizsgalatokkal bizonyitottam, hogy a PDT1-szlirével
miikodo zart szabalyozasi rendszer alapjel-kovetési €s zavarelharitasi tulajdonsagai megfe-

lelnek az eléirt irdnyitastechnikai mindségi kovetelményeknek.

Az Osszefoglalasban Osszegeztem az elvégzett kutatdsaimat, és tézisekbe foglaltam uj
tudoményos eredményeimet. Ajanldsokat tettem az értekezés felhasznalhatosagara €s a
tovabbi kutatasok lehetséges iranyaira.

OSSZEGZETT KOVETKEZTETESEK

A Szojka-III pilota nélkiili repiilégép tobbvaltozds repiilésmechanikai matematikai mo-
dellje eleget tett a szabalyozotervezés szlikséges €s elégséges feltételeinek.

A Szojka—III pilédta nélkiili repiil6gép repiilési magassagstabilizald rendszere, €s a repii-
1és1 dolési szogstabilizalo rendszere szamara tervezett P-tipust szabalyozok biztositottak a
zart szabalyozasi rendszerek stabilitdsat, a megfeleld alapjel-kovetést, és eleget tettek az
iranyitastechnikai mindségi kovetelményeknek, de sziikséges volt a magassagstabilizald

rendszer zavarelharito képességének javitasa.

A tervezett PDTIl-sziirdvel miikodd zart szabalyozasi rendszer alapjel-kovetési ¢€s
zavarelharitasi tulajdonsagai megfelelnek az eldirt iranyitastechnikai mindségi kovetelmények-
nek.

A kitlizott kutatési célokat teljesitettem, a dolgozatban leirt szamitogépes eldzetes ter-
vezeési modszerrel megterveztem ¢€s analizaltam a Szojka—III pildta nélkiili repiilégép repii-
1ési magassagstabilizald robotpilotajat.



A tervezési modszer nem csak a Szojka—III pilota nélkiili repiilégép repiilésszabalyozo
rendszerének tervezésére alkalmas, hanem barmely mas repiildtechnika repiilésszabalyozo

rendszerének tervezése soran is altalanosan felhasznalhato.

UJ TUDOMANYOS EREDMENYEK

Az értekezésben bemutatott kutato munkdm 0j tudomanyos eredményeit a kovetkezo tézi-
sekbe foglaltam 0ssze:

1. Tézis Kidolgoztam egy — a repiilésmechanika és a modern szabalyozastechnika
egyiittes alkalmazasat bemutato — szamitogépes elozetes tervezési eljarast [S.3., S4.,
S.s., S.6., S.7., S.10., S.11., S.13., S14.].

1.1. A szabélyozastechnikai feladat megoldasa érdekében kivonatoltam, céliranyosan rend-
szereztem ¢&s Osszefoglaltam a repiilogépek térbeli mozgasanak matematikai modellezésére
vonatkozé elméleti ismereteket, valamint a repiilésszabalyozoé rendszerek elméletéhez kapcso-
16d6 és a szabalyozotervezésnél alkalmazott modern szabalyozastechnikai ismereteket.

1.2.  Szamitogépes vizsgalatok eredményeképpen megallapitottam, hogy a Szojka—III
pildta nélkiili repiildgép tobbvaltozds repiilésmechanikai matematikai modellje eleget tesz
a szabalyozotervezés sziikséges és elégséges feltételeinek.

1.3.  Szamitogépes idd- és frekvenciatartomanybeli analizisekkel bizonyitottam, hogy a
tobbvaltozos replilésmechanikai matematikai modellel meghatarozott nemiranyitott repiil6-
gép instabilan viselkedik. Ebbdl kovetkezik, hogy a repiilogép biztonsagos 1égi lizemelteté-
s€hez olyan — az el6irt irdnyitastechnikai mindségi kovetelményeket teljesitd — zart repii-
1ésszabalyoz6 rendszer tervezése sziikséges, ami biztositja a repiildgép stabilitasat.

2. Tézis A tobbvaltozos repiilésmechanikai matematikai modell felhasznalasaval lefoly-
tatott rendszeranalizis alapjan a négyzetes integral kritériumra (LQR) épiilé tervezési
modszer és a polus athelyezés tervezési modszer felhasznalasaval egy, a tovabbiakban min-
taszeriien alkalmazhato, szamitogépes szabalyozotervezést végeztem [S.3., S4., S.6., S.8.].

2.1. Az LQR szabalyozotervezési modszer alkalmazasaval megterveztem a Szojka—III pi-
lota nélkiili repiildgép hossziranyt mozgasa allapotvaltozodinak stabilizalasat biztositd optima-
lis, teljes allapot—visszacsatolasu zart szabalyozasi rendszert. Az elvégzett ido- és frekvencia-
tartomanybeli szamitdgépes rendszeranalizis eredmények alapjan megallapitottam, hogy a zart
szabalyozasi rendszer eleget tesz az eldirt irdnyitastechnikai mindségi kdvetelményrendszer-
nek.

2.2. A Szojka-III piléta nélkiili repiildgép oldaliranyt mozgasa allapotvaltozdit stabili-
zalo zart szabalyozasi rendszer szamitogépes ido- és frekvenciatartomanybeli vizsgalatai-
nak eredményeit kiértékelve arra a kdvetkeztetésre jutottam, hogy az LQR tervezési mod-
szer alkalmazasa az el6irt mindségi jellemzok tekintetében megfeleld rendszer tervezését
tette lehet6vé. Az LQR mddszer sulyozé matrixainak beallitdsa azonban nehézséget oko-



zott, ezért a — gyakorlatban 4altalanosan elfogadott — dominans poluspar hatasdnak érvé-
nyesiilése érdekében 1) szabalyoz6 tervezése sziikséges.

2.3. A polus athelyezés modszere felhasznaldsaval megterveztem az oldalirdnyt mozgas
allapotvaltozoit stabilizalo zart szabalyozasi rendszer szabalyozojat. 1d6- és frekvenciatar-
tomanybeli analizisekkel bizonyitottam, hogy a zart szabalyozasi rendszer eleget tesz az
eldirt irdnyitastechnikai mindségi kovetelményrendszernek.

2.4. Megvizsgalva a repiilési magassagstabilizald, és a dolési szogstabilizald zart szaba-
lyozasi rendszerek alapjel-kovetési tulajdonségait, megallapitottam, hogy a stabilizalo
rendszerek alapjel-kovetése eleget tesz a zart szabalyozasi rendszerekkel szemben tamasz-
tott altalanos iranyitastechnikai mindségi kdvetelményeknek.

3. Tézis A repiilési magassagstabilizalo rendszer zavarelharito képességének
javitasa érdekében uj strukturaju szabalyozot terveztem [S.1., S.2., S.9., S.12., S.15.].

3.1. Kiils6é zavarasok hatdsanak modellezésére egységugrasjelet és fehérzaj generator ki-
mend jelébol sziirdk segitségével eldallitott sztochasztikus jeleket alkalmaztam. A 1égkori
turbulencia fliggdleges Osszetevdje sztochasztikus iddsorat kozepes erdsségli sz€lre hataroz-
tam meg. A légkori turbulencia szamitogépes modellezésére i MATLAB® forraskodot készi-
tettem.

3.2.  Azelvégzett determinisztikus és sztochasztikus zavarelharitasi analizisek eredményeinek
kiértékelése alapjan megéllapitottam, hogy a Szojka—III pilota nélkiili repiildgép P-szabalyozdval
miikodo repiilési magassagstabilizalo rendszere zavarelhdrit6 képességének javitasa sziikséges.
3.3. A szamitdégépes rendszeranalizis eredményei alapjan a repiilési magassagstabilizald
rendszer zavarelharité képességének javitasara 0j struktiraju, PDT1-szabalyozoval (aranyos-
differencialo-egytarolds savsziird) mikodod zart szabalyozasi rendszer alkalmazésat javasol-
tam.

3.4. Szamitdégépes analizisekkel bizonyitottam, hogy az altalam tervezett PDTI-
sziirovel mikodo zart szabalyozasi rendszer alapjel-kdvetési és zavarelharitasi tulajdonsa-
gai megfelelnek az eldirt irdnyitastechnikai mindségi kovetelményeknek.

A KUTATASI EREDMENYEK GYAKORLATI FELHASZNALHATOSAGA,
AJANLASOK

Az értekezés felhasznalhat6 a repiildmiiszaki mérndkok képzéséhez. A dolgozatban elkészitett
szabalyozéasok, és azok vizsgalata szamitdgépes szimulacioval tortént. Az eredmények fel-
hasznalaséaval kisérleti berendezés készithetd, amely tesztelése valos koriilmények kozott foly-
tatodhat. Uj szabalyzok tervezésekor 6sszehasonlitasi alapot képezhetnek az altalam hasznalt
tervezési modszerek, és elért eredmények mas szabalyozotervezeési modszerekkel szemben.

A vizsgalatok kiterjeszthetok egy nemlinearis dinamikus analizis elvégzéséhez. Az elkészi-
tett MATLAB® m-fajlok felhasznalhatok repiildgépek szabalyozoinak tervezéséhez. Az
elvégzett vizsgalatok kiinduldpontot képezhetnek mas repiilégépek robotpilota rendszerei-
nek eldzetes tervezéséhez.
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moddszerével, Repiiléstudomanyi Kézlemények, Szolnok, 2005. (megjelenés alatt).

S.5. Szegedi, P. A Szojka—IIl nemiranyitott repiilégép analizise, Repiiléstudomanyi Kézlemények,
Szolnok, 2005. (megjelenés alatt).

S.6. Szabolcsi, R. — Szegedi, P. Pilota nélkiili repiilogép repiilésszabalyozo rendszerének elozetes mérete-
zése, Fél évszazad forgoszarnyakon a magyar katonai repiilésben, Tudomanyos konferencia, Repii-
léstudomanyi Kozlemények Elektronikus kiilonszama, Szolnok, 2005 04. 15. (CD mellékleten).

S.7. Szegedi, P. A piléta nélkiili repiilogépek iranyithatosaganak és megfigyelhetdségének vizsgalata,
Repiiléstudoményi Kozlemények XIV. évfolyam 34. szam, Szolnok, 2003. (129-150).

S.8. Szabolcsi, R. — Szegedi, P. Computer Aided Control Law Synthesis For The Unmanned Aerial
Vehicle, Pannonian Applied Matematical Meetings PC—141, 22-25 May, Balatonalmadi,
Hungary, 2003. (in print).

S.9. Szabolcsi, R. — Szegedi, P. Modeling Atmospheric Disturbances Affecting Motion of the
UAYV, Pannonian Applied Matematical Meetings PC—141, 22-25 May, Balatonalmadi, Hunga-
ry, 2003. (in print).

S.10. Szabolcsi, R. — Szegedi, P. Pilota nélkiili repiilogépek szamitégépes analizise, Szolnoki
Tudoményos Koézlemények, Szolnok, 2002. (CD ROM-on).

S.11.  Szabolcsi, R. — Szegedi, P. Robustness Analysis of Control Systems, Pannonian Applied
Matematical Meetings PC—136, 24-26 January, God, Hungary, 2002. (in print).

S.12. Szabolcsi, R. — Szegedi, P. Robustness Analysis of the Flight Control Systems, 8th Mini
Conference on Vehicles System Dynamics, Identification and Anomalies, November 11-13,
Budapest, 2002. (in print).

S.13.  Szabolcsi, R. — Szegedi, P. Robustness Analysis of the Flight Stability Augmentation Systems,
Pannonian Applied Matematical Meetings PC—136, 24-26 January, God, Hungary, 2002. (in
print).

S.14.  Szabolcsi, R. — Szegedi, P. Robustness stability and robust performance of the automatic
flight control systems, AARMS, MZNDU, vol. 1., issue 2., Budapest, 2002. (253-269).

S.15. Szabolcsi, R.—Szegedi, P. Design of the Chebyshev BR filter for the Elastic Aircraft
Longitudinal Stability Augmentation System, Procedings of The 1°" International Symposium on
,Future Aviation Technologies”, Budapest-Szolnok, Hungary, 12-14 April, 2002. (43-52)

Tudomanyos kozéleti tevékenység:

1. 1998. ,Merre, Hova Helikopter” konferencia szervezo bizottsaganak tagja;

2. 2000. ,,A Megujul6 Magyar Repiil6szakember Képzés™ konferencia szervezo bizottsaganak tagja;
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3. 2001. ,,A XX. szazad haditechnikai forradalmanak hatasa a XXI. szazad katonai repiilésére”
konferencia szervezd bizottsaganak tagja;

4. 2001. ,,A XX. szazad haditechnikai forradalmanak hatdsa a XXI. szazad katonai repiilésére”
konferencia ,,Gépészeti rendszerek és azok vizsgalata” szekcidjanak tarselnoke;

5. 2002. A Szolnokon rendezett 1°" International Symposium on ,,Future Aviation Technologies”
rendezvény szervezobizottsaganak a tagja;

6. 2002. A 157 International Symposium on ,Future Aviation Technologies” konferencia
Multidisciplinary Sciences 1. szekciojanak tarselnoke;

7. 2003. A ,,100 éves a géprepiilés. A Katonai Rendszerek Repiilégépei, a Katonai Repiilégépek
Rendszerei” konferencia szervezo bizottsaganak tagja;

8. 2003. A ,,100 éves a géprepiilés. A Katonai Rendszerek Repiilogépei, a Katonai Repiildgépek
Rendszerei” konferencia Pilota nélkiili repiilégépek szekcidjanak tarselnoke;

9. 2003. A ,,100 éves a géprepiilés. A Katonai Rendszerek Repiilégépei, a Katonai Repiildgépek
Rendszerei” konferencia Szamitdgépes halozatok szekcidjanak tarselnoke;

10. 2004. A ZMNE BJKMK BSc villamosmérndk szakinditasi bizottsaganak tagja;

11. 2005. A ,,Fél évszazad forgdszarnyakon a magyar katonai repiilésben” tudomanyos konferen-
cia szervezd bizottsaganak tagja;

12. 2005. A ,,Fél évszazad forgoszarnyakon a magyar katonai repiilésben” tudomanyos konferen-
cia Pilota nélkiili repiil6gépek szekcidjanak tarselnoke;

13. 2005. A Magyar Hadtudomanyi Tarsasag Légieré Szakosztalyanak tagja.

14. 2005. Az MTA DAB Miiszaki Szakbizottsag Repiilomiiszaki Munkabizottsaganak tagja;

SZAKMAI-TUDOMANYOS ONELETRAJZ

Nevem Szegedi Péter, 1969-ben sziilettem Miskolcon. K&zépiskolai tanulmanyaimat a mis-
kolci 1II. sz. Ipari Szakkozépiskolaban végeztem. 1987-t0l a Zalka Maté Katonai Miiszaki
Féiskola hallgatdja voltam. 1990-ben a fdiskola Katonai Hiradastechnikai Uzemelteté Sza-
kan Atviteltechnikai Berendezések Agon jo mindsitésii oklevelet szereztem.

1990. szeptember 1. hatdllyal kineveztek elsd tiszti beosztdsomba az 5. Jasz-Nagykun-
Szolnok Légvédelmi Tiizérdandarhoz. Alegység parancsnoki beosztasokban szolgaltam 1992-ig.
Kérésemre, 1992. szeptemberében beiskolaztak a Budapesti Miiszaki Egyetem Villamosmérnoki
¢és Informatikai Kar Hiradastechnikai Szakan a HM tisztek részére szervezett specialis okleveles
mérnokképzésre. 1995-ben jeles zardvizsgakat tettem €s jo mindsitésii oklevelet kaptam.

1996. januar 1-t6l a Szolnoki Repiil6tiszti Foiskola oktatdja lettem. Négyhonapos
szakmai csapatgyakorlaton vettem részt Kecskeméten az 59. Szentgyorgyi Dezsé Harca-
szati Repiildezrednél. A szakmai gyakorlat végeztével a MiG-29 tipusu repiildgép mérnoki
teenddinek ellatasabol vizsgat tettem.

1996. szeptember 1-t6l a Zrinyi Miklos Nemzetvédelmi Egyetem, Vezetés- és Szervezéstu-
doményi Kar, Fedélzeti Rendszerek Tanszék foiskolai tanarsegéde, majd az emlitett tanszék
egyetemi tanarsegéde voltam. Jelenleg a Zrinyi Miklos Nemzetvédelmi Egyetem Bolyai Janos
Katonai Miiszaki Kar, Repiildmiiszaki Intézet, Fedélzeti Rendszerek Tanszék foiskolai docense
vagyok.



2004. aprilis 1. hatallyal megbiztak a Zriny1 Miklos Nemzetvédelmi Egyetem, Bolyai Janos
Katonai Miiszaki Foiskolai Kar, Repiilomuszaki Intézet igazgatohelyettesi teenddinek ellatasa-
val.

Tizéves oktatoi palyafutasom soran a villamosmérnoki €s a gépészmérnoki szakon tanu-
16 hallgatok képzésében vettem és veszek részt.

1999-ben angol kdzépfoku nyelvtanfolyamon vettem részt.

2000-ben ECDL alapfokt szamitastechnikai iizemeltetéi tanfolyamon vettem részt. A
tanfolyam végeztével sikeres vizsgakat tettem és megszereztem az Eurdpai Szamitogép-
hasznaloi Jogositvanyt.

2000-ben részt vettem a Gabor Dénes Fdiskola Informatikai Rendszerek Intézete éltal szerve-
zett tavoktatasi tanfolyamon, amelyet sikeresen elvégeztem. Diplomamunkaként az Analog
Elektronika tantargy tantargyi itmutat6jat dolgoztam ki a tdvoktatés specialis kovetelményeinek
megfeleléen. A diplomamunkdmat egy Kvalifikacios Bizottsag elétt védtem meg.

2001-ben a Zrinyi Miklés Nemzetvédelmi Egyetem Bolyai Janos Katonai Miiszaki Fo-
iskolai Kar Fegyverzettechnikai Tanszéke altal szervezett CADKEY tervezd program ke-
zel6i tanfolyamon vettem részt.

2003-ban orosz alapfokt nyelvtanfolyamon vettem részt.

2004. szeptember 1-tdl a Zrinyi Miklos Nemzetvédelmi Egyetem, Bolyai Janos Katonai
Miiszaki Kar, Reptildmiiszaki Intézet igazgatohelyettesi feladatait latom el.

2004. szeptemberétdl a ZMNE BJKMK BSc villamosmérndk szakinditasi bizottsdganak
a munkajaban veszek részt.

2004. szeptember 14-én a Honvédelmi Minisztérium Oktatasi és Tudomanyszervezd
Foosztalya beiskolazott a BME Miiegyetemi Tavoktatasi ¢s Felndttképzési Kozpontja éltal
szervezett tdvoktatasi tutor képzo tanfolyamra, amelyet sikeresen elvégeztem.

2005-ben Lapoda 2.1 Multimédia-szerkesztd tanfolyamot végeztem.

2005. marciusaban beléptem a MHTT Légierd Szakosztaly tagjai soraba.

2005. oktoberétdl az MTA DAB Miiszaki Szakbizottsdg Repiildmiiszaki Munkabizott-
sdganak vagyok a tagja.

Angol nyelvbdl ,,A” és ,,B” tipust kozépfoku, orosz nyelvbdl ,,C” tipusu alapfokt kato-
nai szakmai anyaggal bovitett allami nyelvvizsgaval rendelkezem.

% ok ok o3k

Ezuton is koszonetet mondok mindazoknak, akik kritikai észrevételeikkel, tanacsaikkal,
véleményiikkel segitették a kutatomunkam sikeres elvégzését, a kitlizott célok teljesitését.

Kiilon koszondm Dr. habil. Szabolcsi Robertnek, tudoméanyos témavezetdmnek a
sokéves faradozasat, Gtmutatasat.

Szolnok, 2005. oktober 21.

Szegedi Péter mk. drnagy
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