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A kis méretek, valamint a kis felszallé tdmeg és a kis repulési sebesség a
|Iégaramlatokra érzékeny rendszert eredményez.

A szabalyozo6 kordk bizonyos mértékig ezt a hatast képesek kiegyenliteni, de
folyamatos nagy eltérés érzékelése esetén a kuldetést meg kell szakitani!
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Kihat a fedélzeti elektronika, akkumulatorok mikoédésére, befolyasolja a szenzorok
muikoédését, kihat azok pontossagara.

Mechanikai elemek mukoédését befolyasolja (deformitas,
megszorulas, lefagyas stb...

Beavatkoz6 szervek teljesitményének csokkenése (kendanyag
dermedése)

Hémérsékleti hatarok pontos atgondolasa a tervezésnél!
Hémérséklet kiegyenlités (példaul fedélzeti fiités)
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o Mecnanixal rmegniodasodas

Motor teljesitmény csokkenés, majd leallas;
Motor hirtelen megszorulasa;
Beavatkozo szervek megszorulasa, hatarolasa, torése...
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U Elexironii<al rmegnioiasodis
Elektronikai egységek meghibasodasa (Redundans eszkdzre valtas
— ha van.)

Szenzor meghibasodas (adatfuzids rendszer kizarja a hibas
adatokat, illetve csdkkenti hatasukat).
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cINslegnioasodas
Program kiakadas, tévesztés (rejtett programozasi hiba;

valtozo érték hiba, ami példaul kilsd hatas —
nagyfeszultségui tranziens, eredménye).
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Szenzor adatfeldolgozas modulox

o Zajjal terhelt adatok szurése,
eloszurese;

o Predikcids vizsgalat utan a méresi
adat jellemzése egy valészinusegi
valtozdval (hihetdség vizsgalat);

Tobb, kulonb6z6 forrasbdl szarmazo
dat 6sszevetése (sulyozott szamitas);

Valés ideju adatfuzio



Lomrnunikacios csatorna Klasas
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Fedélzeten mindig legyen tarolt kuldetés, ami a
kommunikacié megsziinése utan autoném
végrehajthato!

Legyen megadott visszatérési, illetve legyenek
vészhelyzetben alkalmazhaté kényszerleszallasi
koordinatak!
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Infrastiruritra rmegniodsodas
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GPS vétel megszinés (rendszer lekapcsolas, lekodolas).

El6sz6r abban bizunk, hogy a vételkiesés atmeneti (attérés masik navigacios
rendszer jeleinek vételére, korozés, kildetés folytatas becsult koordinatakkal...)
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o roldl vezerlo szegmens Kigsgse
Az esemény kezelése megegyez6, a kommunikacios
csatorna kiesés, mint vészhelyzeti esemény kezelésével.
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