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ابتدا با استفاده از روابط 14 تا 19 معادلات سیستم را می نویسیم. 
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برای پیاده سازی کنترل کننده پیشنهادی از رابطه 24 استفاده میکنیم. پارامترهای نامعلوم این رابطه در معادلات 20 تا 23 داده شده است. 
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فرض می کنیم هدف سیستم حرکت از مبدأ به سمت نقطه (10,-10,20) است. همچنین متغیرهای مربوط به جهتگیری در ابتدا در نقطه (1,2,0.5) قرار دارند که بایستی به نقطه صفر برسند. 


نتایج شبیهسازی را در نمودارهای بعد ملاحظه می کنید. سه نمودار اول مربوط به متغیرهای موقعیت و سه نمودار بعد مربوط به متغیرهای جهت گیری هستند. همانطور که دیده می شود رسیدن به نقطه مورد نظر به خوبی انجام شده است.[image: C:\Users\moh\Desktop\1.jpg][image: C:\Users\moh\Desktop\2.jpg][image: C:\Users\moh\Desktop\3.jpg][image: C:\Users\moh\Desktop\4.jpg][image: C:\Users\moh\Desktop\5.jpg][image: C:\Users\moh\Desktop\6.jpg]
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Feedback Linearization vs. Adaptive Sliding Mode Control for a
Quadrotor Helicopter

Daewon Lee, H. Jin Kim*, and Shankar Sastry

Abstract: This paper presents two types of nonlinear controllers for an autonomous quadrotor
helicopter. One type, a feedback linearization controller involves high-order derivative terms and turns
out to be quite sensitive to sensor noise as well as modeling uncertainty. The second type involves a
new approach to an adaptive sliding mode controller using input augmentation in order to account for
the underactuated property of the helicopter, sensor noise, and uncertainty without using control inputs
of large magnitude. The sliding mode controller performs very well under noisy conditions, and
adaptation can effectively estimate uncertainty such as ground effects.

Keywords: Feedback linearization, sliding mode control, UAV, quadrotor helicopter.
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