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Hagyomanyos VS elosztott architektura

 Dedikalt eszkozok:

UAYV konfiguralasa.
Utvonal tervezése.
Telemetria megjelenitese.
Fedeélzeti képek videok

megjelenitése, feldolgozasa.

Egyeéb fedélzeti szenzorok
adatainak megjelenitése,
feldolgozasa.

 Dedikalt eszkozok:
— Adatbazis kezeld.

Halozati adatszolgaltato.

« Onallé kliensek:

UAYV konfiguralasa.
Utvonal tervezése.
Telemetria megjelenitese.

Fedelzeti képek videok
megjelenitése,
feldolgozasa.

Egyeb fedélzeti szenzorok

adatainak megjelenitése,
feldolgozasa.
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Mission Planner TEMPORARY FORM




AirGuardian Virtual Cockpit September ( - = X

Project Help m from Diefault Airplane

Mcﬁec:@EndMissian;@Fcec
replilo-tér

Mext Wpt: [

4 « TargetDist: 412 m
DS AGL'GE Angle Dev: i5¢
Courze Dev: 136 m

Target Spd: 70 km/h

Target Alt: 200 m

Target Lat:  47° 36" 15.00" N
Target Lon: 19°08"41.39"E

O A -

| ﬂmf
|| -ﬁnlﬂl %DIHI ﬁml‘

400 ;
= = = Al
|| ALT IHI SPD |H| HBG !‘ o _Sgé'm&
200 1 - = B —B. Altitude
e e e e s R Air Speed

0
21:21:53 21:21:53 21:21:53 11:21:53 [z




RDED'IFI-IEDVIEELEE TUDOMEANYO0S IKONFERENCIA

AirGuardian Virtual Cockpit
Livs stream from Default Airplans
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Project  Tools  Help

Next Wpt: 15

Target Dist: 425 m

Angle Dev: 147°

Course Dev: 94 m
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Target Lon: 19°08'41.39" E
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AirGuardian ¥irtual Cockpit
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AirGuardian Virtual Cockpit
Project  Tools  Help

Next Wpt: 5

Target Dist: 405 m

Angle Dev: -30°

Course Dev: 243 m
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Livs stream from Default Airplans
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AirGuardian ¥irtual Cockpit

Project  Tools  Help Live stream From Defaulk Airplane
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* Hatranyok:  ElOonyok:
— Adatbazisszerver — Univerzalisan skalazhato
konfiguralas és (akar egy gépen is

hasznalhato).

uzemeltetes szukseges. o - |
: ... — Uj funkciokkal egyszerien
— A teljes rendszer validalasa Nevittete

specialis felkészulest (Ujabb kliensek
igenyel. hozzaadasaval).
— Egyazon adaton egyszerre
tobben is dolgozhatnak.

— Szeleskoru utofeldolgozasi
lehetOség.
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Koszonom a figyelmet!



