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لي است که در بهبود ئهاي پرندة داراي روتور، از جمله مساکنترل وضعيت پروازي ربات

زنندة وضعيت رباتعملکرد اين دسته از وسائل پرنده نقش مؤثري دارد. از جمله عوامل برهم

توان به اغتشاشاتي که در خلال پرواز در زواياي پروازي وسيلة پرنده هاي پرندة روتوري مي

هاي اصلاح و بهبود اين مشکل، شود اشاره کرد. طي ساليان گشذته، يکي از راهمي ايجاد

هاي پرندة اي از رباتهاي گوناگون است. در اين مقاله ابتدا گونهکنندهاستفاده از کنترل

شوند. پس از مقايسه ميان اين نوع ربات پرنده و ساير روتوري با عنوان کوادروتورها معرفي مي

کنندة فازي جهت کنترل ده و بررسي ساختار عملکردي آن، روند طراحي يک کنترلوسائل پرن

افزار متلب سازي کوادروتور مورد نظر در نرمشود. در ادامه، شبيهه ميئوضعيت سيستم ربات ارا

شود که کنترليان مشاهده ميسازي بيان شده است. در پاانجام و نتايج حاصل از اين شبيه

بودن در برابر تغيير پارامترهاي سيستم قادر به از بين شده ضمن مقاوميکنندة فازي طراح

 ترين زمان ممکن است.بردن اغتشاشات وارده بر وضعيت پرواز آن در بهترين و کوتاه
 

 

 سازي، کوادروتور، وضعيت پروازيکنندة فازي، ربات پرنده، شبيهکنترل 
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