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allgemein

Studierendenprojekt am Lttt far Lwit- und Raumfahrt)

Ziel des Projekts:
A theoretische Grundlagen praxisnah anwenden
A Entwicklung eines UA®mannedaerial §ystem)
A automatische Beobachtungsfliige realisieren
A Projektarbeit und Teamfahigkeit fordern
A Aufbau einer Lehrveranstaltung
Finanzierung durch das Fachgebiet
Unterstltzung durch Sponsoren

Durchfihrung von Abschlussarbeiten im Proje
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UAV:UnmannedAerial Vehicle
A . ST SAOKYSG SAYy dzyoSYlyyd$Sa

UAS UnmannedAerial System

A Bezeichnet ein gesamtes unbemanntes System

UAVs unterscheiden sich in der
Steuerung

A automatisch
A ferngesteuert

Zivile Einsatzgebiete:

Land/ Forstwirtschaft
Katastropher Umweltschutz
Uberwachungsaufgaben
Kommunikation

Forschung (Flugregelung)

Wachsender ziviler Markt fir UAS
Spitzentechnologie
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Der VGfSUChStI’égGAL EX I ﬁirborne Laboratory For EXperimentson Inflight Systems)

5._;;3/1|\/|asse 12 O kg
Span nwelte‘:j._‘?f? 400m
Leistung: 1,50 kW
Nutzlast:  ca.1kg




Der VGFSUChStI’égGAL EX I 8irborne Laboratory For EXperimentson Inflight Systems)




Der VGI'SUChStI’égGAL EX I girborne Laboratory For EXperimentson Inflight Systems)
schematischer Aufbau:
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schematischer Aufbau:

Seitert /[HOhenruder &

Seiten /Hohenruder & / N Querruder
N o — - - -
N P Spoiler

@ Flap
P Spoiler
| Querruder




Der VGI'SUChStI’é.gGAL EX I girborne Laboratory For EXperimentson Inflight Systems)
schematischer Aufbau:

Seitenr /H6henruder -

e

Seiten /Hohenruder =
N

Aktuator-
einheit

Flap
———"SPollEr

|Querrudei

=
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Der FCQ?ight Control Computer)
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Der FCQ:tht Control Computer)

U Datenauswertung
U Flugregelung

U Kommunikation mit
der Bodenstation
(Uber Modem)




Der FCQ?ight Control Computer)

Ulnnerer Autbau optional

AoSpd 9YOSRRSK t/
mit PC104 BUS Netzteil

COMSchnittstelle
Embedded PC

CAN/R232
Schnittstellen
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DieSensoren

Sensoren Y

der Luftdaten

(ktuatoren ' m ,. \System
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DieSensoren
U DasLuftdatensystem
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DerlronBirdOPeNALEXIS

U dronBirdd 1 dzN.
Hardwareln-The
Loop Simulation

U Zweck:

A Verifikation
A Fehlererkennung







Bodenstation
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U Live
Datentbertragung

U Generierung von
Trajektorien

U Live Darstellung
A Position
A Lage
A Systemparameter

U Missionsmanagment
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vector’
dSPACE

EAGLE 15
www.cadsoft.de M e leX I e

Microelectronic Integrated Systems

ADVMNTECH
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Alexis.cpp

Logging Integration der Fligh€ontrolLaws

ver- AR
bessern in dieOnboardSoftware

Missionsmanagementg Datenlink

Systemuber

Code e*’& wachung e
Dateizugriffe : Cé%légiinpc_c Nutzlast (Spannung, Boderz*u

integrieren Drehzahl,
Funk)







