
多旋翼飞行器设计与控制

第十二讲 基于半自主自驾仪
的位置控制



东方智慧
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登高望远
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如何利用半自主飞控平台控制多旋翼完

成对指定目标位置的跟踪？

核心问题



大纲

1.问题描述

2.系统辨识

3.位置控制器设计

4.仿真研究

5.本讲小结
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1.问题描述

p基本介绍
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省去了繁杂的

底层开发

半自主平台中

含有未知量

1.问题描述

p基本介绍



1.问题描述
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p基本介绍

飞
行
模
式

自稳定模式

定高飞行模式

定点飞行模式

……

以此作为范例

进行展开

AR. Drone 可定高
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