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Az elmult években az elektromos mikromobilitdsi jarm{ivek (pl. elektromos roller, elekt-
romos egykereki, segway, hoverboard, elektromos gordeszka, egykerekii deszka) komoly
népszertiségre tettek szert. Haszndlatuk modern megoldéds az utolsé kilométeres logisz-
tikai problémadra. Egyszerti, kis tomeggel jaré kialakitdsuk egyediildllé mozgékonysagot
biztosit szdmukra, 4m egytttal komoly kihivas elé &llitja a felhasznaldkat. Irdnyitasuk a
hagyoményos jarmtivekkel szemben sokkal jobban igénybe veszi a felhasznal6 képessége-
it, dinamikai ismereteit. Ennek koszonhet6en elterjedésiikkel a személyi sériilésekkel jaro
kozuti balesetek szdma is megnétt. A jarmii-ember rendszer dinamikdjanak feltérképezése
és megértése nélkiilozhetetlen a mikromobilitdsi jarmtivek és a rdjuk vonatkoz6 kozleke-
dési szabalyok biztonsagosabba tételében. El6addsunkban a gordiilé kerekek alappéldaitol
indulva jutunk el a gordeszka és az elektromos egykerekii stabilitdsi problémaihoz. Bemu-
tatjuk, miként véltozik a dinamika a sebesség fliggvényében, miként vélik kritikus ténye-
z6vé a jarmiivezetd reakcidideje. Valamint miként gytjthetiink informadciét a jarmtivezetd
szabélyozasi stratégidjarol, amit aztan felhasznalhatunk autoném jarmftivek tervezéséhez.
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Az utasszallité repiil6gépek kovetkezd generacidi tervezésénél kulcsfontossdgu tényezd a
repiil6gép szerkezetének a silycsokkentése, amely hatékonyabb iizemanyag-fogyasztashoz
és alacsonyabb kornyezetszennyezéshez vezet. A szerkezet stulycsokkentésével a flexibilis
moédusok lengésfrekvencidi csokkennek. Ez az aerodinamikai er6kon keresztiil a merev test
dinamika és az elasztikus deformaci6 kozott nemkivéanatos csatoldst okozhat és flatter nevii
dinamikai instabilitdshoz vezethet. Kiemelten fontos feladat tehat a flatter aktiv elnyoma-
sa, amely az elmult években nagy figyelmet kapott (EU: SZTAKI — FLEXOP, FLIPASED
H2020, USA: PAAW NASA projekt). A flexibilis jarmtivek szabédlyozotervezésének egyik
f6 irdnyvonala a linearis paramétervaltozos (LPV) tervezés. A szabalyozoétervezés alapja
az aeroszervoelasztikus (ASE) modell, amely megadja a jarm{i aerodinamikajénak, struk-
turdlis dinamik&janak, merev test dinamikajdnak és a beavatkoz6 szerveken keresztiil a
szabalyozasi algoritmus kolcsonhatdsat. Fontos, hogy a repiil6gép-tervezés korai fazisdban
rendelkezésre alljon egy relativ egyszerti ASE modell, amely betekintést ad a repiil6gép



