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Attekintés

2019 2023

SZTAKI dronvezérl6 rendszer
(Kiskaroly Albert)

Crazyswarm projekt
(Wolfgang Hoenig)

e Platform kifejlesztése a Crazyflie + Crazyswarm project telepitése a
2.X dron vezérléséhez. SZTAKI MIMO arénaban.

* ROS alapu kommunikaciés + Crazyflie dron iranyithatésaganak
rendszer OptiTrackhez elemzése.
optimalizalva.
e Adaptiv akadalyelkeriilésen

alapulé modszerek alkalmazasa.
(EWOK projekt)

e Drénraj automatikus vezérlése
szinkronizalt formaciéban.

2 2025. 01. 28.

Kornyezet megismerése
(Szeghy Géza)

Stabilitasi problémak
kikliszobolése, Uj funkciodk
bevezetése.

Az Ujabb Crazyswarm2 projekt
integralasa, kompatibilitasi
problémak megoldasa.

HoloLens interfész bevezetése
(Szeghy Géza)

+ ROS2 migraltatasa az Uj projekthez
valé alkalmazkodds érdekében.

e Kezdetleges drénvezérlé interfész
implementacioja Unity
segitségével.

» Halbzati kommunikacio kiépitése
UDP, majd ROS-TCP
protokollokkal.

Interfész tovabbfejlesztése

(Szeghy Géza)
MRTK3 kézfelismerés alapu
irdnyitas létrehozasa.

Kiterjesztett valdsagbeli virtualis
kornyezet megvaldsitasa.

Objektum detekcios lehetéségek
felderitése.
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Felhasznalt eszkozok
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A rendszer felépitése

HoloLens szenzor adatok
alapjan moédositja a virtualis
ikerpar térbeli helyzetét.

A szamitott koordinatakat
Wi-Fi hasznalataval
eljuttatjuk a szerverhez.

A szerver feldolgozza a
kapott adatokat és az
OptiTrack alapjan korrigal.

Szerver CRTP csomagok
segitségével utasitja a dront
radiés kommunikaciéval.
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Haldézati kommunikacié (UDP)

Motion
Configuration files L Capture
1
‘ .J\ Crazyflie Parameters Crazyflie ROS2
€« < P>
server Topics Python API
Services
Positional data s
Control logic

=
@n_apmm_mm i la'ansfonn_llstener_lmpl_562c54c03D
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Halozati tesztelési eredmények (UDP)

Paraméter modositasa és szinkronizacio nélkul 4167
Parameéter valtozatasaval, szinkornizacié nélkul 1423
Paraméterrel és szinkronizacioval 96
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Halézati kommunikacié (ROS-TCP)

Motion
Configuration files > Capture
\
Y
T
L’ g\ «_ | Crazyfiie Parameters | Crazyflie ROS2
server | 1opics |  PythonAPI
Services
A
"
Postional data Control logic «— S *
messages :
/pos_rot_RosPublisher /pos_rot
/control_RosPublisher /control fcmd_teleopl /goal_cfl

Iu'ansfonn_llsbener_lmpl_ssnclle

/poses [crazyfile_server
i osermirg > —
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Halozati tesztelési eredmeények (ROS-TCP)

HoloLens késleltetés
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HoloLens késleltetés
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Virtualis kdrnyezet

Unity tervezében
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Kézfelismerés alapu droniranyitas
Implementalt funkciok:

« Vizszintes irdnyd mozgas (roll, pitch)

Fugglleges iranyd mozgas (throttle)

Biztonsagi megallitas és referencia pont beallitas

Kézi iranyito panel (4 gomb):
Felszallas

Leszallas

Iranyitasi mod valtas
Virtualis kerités

Szimulacio ujrainditasa (uj)

Automatikus interfész orientacié
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Demonstraci

2025. 01. 28.
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Demonstrac
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Képfeldolgozas dronokon

ArUco jelol6 detekcid

|
frame
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Osszefoglalas

Elért eredmeények Kitekintés
« Unity-ben fejlesztett Hololens 2 applikacio létrehozasa . Pilota tesztcsoport eredmeényeinek kiertékelése
» Felhasznalébarat kezel6felllet kialakitasa » Azinterféesz szabadteéri alkalmazasanak tesztelése
« Hatékony halézati kommunikacié integralasa » Visszajelzo felllet beépitése
» Applikacio tesztelése a fizikai rendszerhez csatolva « Kornyezet dinamikus feltérképezése
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Koszonetnyilvanitas

A kutatast az Eurdpai Unio az RRF-2.3.1-21-2022-00004 azonositoju, Mestersé-
ges Intelligencia Nemzeti Laboratérium projekt keretében tamogatta. A TKP2021-
NVA-01 szdmu projekt a Kulturalis és Innovacids Minisztérium Nemzeti Kuta-
tasi Fejlesztési és Innovacios Alapbaol nyujtott tdmogatasaval, a TKP2021-NVA

és az EKOP-24-3 palyazati program finanszirozasaban valdsult meg.
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KEPAF 2025 - 15th Conference of the Hungarian Association for Image Analysis and Pattern Recognition, Magyarorszag, Héviz

Bugar-Mészaros Barnabas, Szeghy Géza Laszlé és Majdik Andras Laszlo, “Extended-reality powered remote drone operation for

disaster response”, ACIVS 2025 - Advanced Concepts for Intelligent Vision Systems, Tokyo, Japan (bekuldve)

M. Allenspach, T. Kétter, R. Bahnemann, M. Tognon és R. Siegwart, ,Design

and Evaluation of a Mixed Reality-based Human-Robot Interface for Teleoperation of Omnidirectional Aerial Vehicles”, ICUAS 2023 -
International Conference on Unmanned Aircraft Systems, Warsaw, Poland, 2023. jun., 1168-1174. old. doi:
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K. Konstantoudakis, K. Christaki, D. Tsiakmakis és tsai., ,Drone Control in AR: An

Intuitive System for Single-Handed Gesture Control, Drone Tracking, and Contextualized Camera Feed Visualization in Augmented
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Koszonom a figyelmet!

sztaki.hun-ren.hu
itk.ppke.hu
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https://sztaki.hun-ren.hu/
https://itk.ppke.hu/

