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Актуальность темы



Цель
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Разработка и 

исследование системы

управления 

квадрокоптером.



——МГТУ им.Н.Э.Баумана——

Задачи

Дать определение квадрокоптера, 

рассмотреть классификацию, 

описать устройство 

квадрокоптера, указать какие 

задачи он выпоняет.

Разработать математические 

модели динамики квадрокоптера.

Рассмотреть и создать систему 

управления квадрокоптером в 

MATLAB, указать её особенности.

Исследовать поведение системы 

по полученной модели.

Обработать реальные 

экспериментальные данные.

Сделать выводы.
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математическое моделирование

теория автоматического управления
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В работе используется 
экспериментальное подтверждение.

Методы исследования
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О работе

Система координат квадрокоптера

𝑋𝑒 𝑌𝑒 𝑍𝑒

𝑋𝑏 𝑌𝑏 𝑍𝑏

𝜓 𝜃 𝜑
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Математическая модель 

динамики квадрокоптера
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Модель движения 

квадрокоптера в MATLAB Simulink

Вход системы – блок  

«Hope position»; 

Внешний контур –

блок «Position»; 

Внутренний контур –

блок «Direction»; 

Модель кинематики и 

динамики квадрокоптера 

– блок «System».
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Модель квадрокоптера в 

MATLAB Simulink

Рис. 2. Контур управления положением

квадрокоптера

Рис. 3. Контур управления ориентацией

квадрокоптера
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Коэффициенты ПИД-

регуляторов
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Результаты
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Результаты

Квадрокоптер с синтезированными ПИД-

регуляторами может точно достичь желаемого

положения и стабильно зависать в этом

положении. Таким образом, цель данной

работы достигнута.
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Программа



Изучение пространственного 
и автономного управления и 
группового поведения 
квадрокоптера.
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Практическое 
использование 
результатов работы
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