
半⾃主控制模式设计实验

例程⽬录：

序号 实验名称 简介 ⽂件地址

1 半⾃助控制基础实验

在基于Simulink的控制器设计与仿真平台上，

复现仿真实验分析四旋翼姿态和位置响应的特点，

记录当期望姿态为零时的⽔平位置响应，

记录当油⻔回中时的⾼度响应；

完成硬件在环仿真。

2 半⾃助控制基础

⽤遥控器解锁多旋翼，实现⼿动控制。

使⽤遥控器控制四旋翼时，四旋翼的姿态与⽔平

位置的表现与⾃稳模式相同，当油⻔摇杆回中时，

四旋翼⾼度能保持稳定

3 半⾃助控制基础实验

在⾃稳模式的基础上改成定点模式。

根据实验分析，与⾃稳模式相⽐，

多旋翼在定点模式下姿态和位置输出值的变化；

利⽤三段拨码开关实现三种模式的⾃由切换，

完成硬件在环仿真实验和实⻜实验。

4 半⾃主控制模式设计实验

根据基础实验和分析实验，

实现四旋翼三种半⾃主控制模式（⾃稳模式、

定⾼模式和定点模式）切换。
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