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Pilota neélkiili légijarmuvek korszeru
helyzetmeghatarozasa:
Elmeéleti lehetoseégek és egy hangalapu
detektalasi projekt

Készitették:
Ardai Istvan Tamas Dr. Karoly Krisztian 6rnagy



A Kulturdlis és Innovaciés Minisztérium EKOP-2025-NKE-4-1-161
kédszamu Egyetemi Kutatéi Osztondij Program - a Nemzeti

Kutatasi, Fejlesztési és Innovacios Alapbdl finanszirozott szakmai
tamogatasaval készult



Mirol lesz sz6?

A kutatas celja motivacioja

* Drénok fizikai jellemzdi, detektalasi lehetbségei
e Audio alapu dron detektald projekt

* Modell és a program mikodése

* Mérések és gyakorlati tapasztalatok

* Eredmeények

 Konkluzid, Osszegzés



A kutatas celja, motivacioja



Dronok fizikai jellemzoi



* Aerodinamikai felépités

* Meghajtas

* Vezérlo jel, autonomia

* Beépitett szenzorok

* Kuilso fuggesztmények

* Feladat, rendeltetés alapjan
» Gyartasi technologia




Dronok detektalasi modjai



* Radio lokacios, radar alapu W e g\m
lokalizacio | «

| UAV Controller Device

Rx1 : ': Rx2
I UAV Detection System I
. 1
o

e Radiofrekvencias azonositas

* Elektrooptikai és infravoros
képalkotassal

* Lidar (3D pontfelho

e Akusztikai

* Koperativ (Remote ID,
transzponder)

e Halozati analizis
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Audio alapu dron detektalo
projekt



A modellrol




* Input: egy dimenzids id6 fliggé hangvektor
e Output: Ido-frekvencia kép levetitve a szubjektiv hangmangassagot leiré Mel-skalara
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A program mukodese




Hanganyagok osztalyozdsa MI feltanitdsa
Hanganyagok felvétele ganvag v

o, , 3mp-es szegmensek, Mel- CNN halézat tanitdsa és
Sajat és archiv adatok 2 :
spektrogram generalas modell mentése

et

Mérés / Valés idejli futtatds

Kiképzett modell betdltése

/

Program elemzés

Tenzorképzés és inferencia
futtatds _\*

FIGYELMEZTETES

Taldlati valdszinliség e ..
— y > 0.57 Pop-up \nzualTs rlasz‘sas és
Mikrofon kapcsolat El8 hangfelvétel telemetria logolds
Laptop aszinkron —»| Hangcsomagok rogzitése és
JavaScript-Python hid Base64 kddoldsa | - Nen
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A meresek elokeszitese
gyakorlati tapasztalatok a
program mukodeése soran,

eredmenyek



Elokésziletek:

 Utvonal pontok el6zetes
felvétele

* Program és hardver ellendrzes

 Megfelel6 idbjaras kivarasa és
kilonboz6 idékben torténd
mereés
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Mereések szama (db)
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Mérések szama (db)

pey
(o]
'

2

N
o
'

10 -

25

o2

2026. 09. 28.

50

Ardai Istvan Tamas

Dron detektalasi projekt méresi
mmm  Osszes mérés (db) mm Sikeres meérés (db)

EKOP-2025-NKE-4-1-161

’

eredmenyei
—G3— Sikere!ségi arany (%)

2 o )
6;@‘% &Q}b éé@
o A &

Pilota nélkiili légijarmtivek korszerii helyzetmeghatarozasa

17

=100

- 40

-20

Sikeresséqi ardny (%)



Mérések kiértékelése:

* Pontossag

* Hibafaktorok

 Anomaliak és egy kis szerencse
* Javitasok, megoldasok
 Modell finom hangolas

2026. 09. 28. Ardai Istvan Tamas EKOP-2025-NKE-4-1-161 Piléta nélkiili Iégijarmlivek korszer(i helyzetmeghatarozasa 18



Ismételt mérések:

e Javult a dron detektalas pontossaga

e Az érzékenyebb mikrofon miatt nétt a
hattérzaj

e Tobb lett a hamis pozitiv jelzés,
ugyanakkor a hamis negativ nem
valtozott érdemben



Konkluzio, osszegzes



A mért adatok min6éségének jelentésége

A mérések pontossaganak javitasa

A mérések részben sikeresek voltak és javuld tendencidt
mutattak

Nem lehet kizardlag 1 féle detektalasi modszerre
tdmaszkodni

Tovabbi kutatasi lehetéségek a modell finom hangolasaval,

illetve mas eljarasok egyuttesével



KOSZONOM A FIGYELMET!

uni-nke.hu

Elérhetdség: aistvan26@gmail.com
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