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单积分模型SYSU编队设计
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控制四旋翼飞行器实现编队方式设计
[image: ]
[image: ][image: ]
[image: ]
[image: ]
我使用的控制器遵循上述公式采取了PID控制，结合单积分模型的控制共同决定了结果分数。当然字母间距、运行时间等也能对误差产生一定影响。
	单积分模型中控制增益kv与刚度矩阵R、距离误差z和期望速度dv相乘，起到了限制距离误差和期望速度之间的平衡作用。具体来说，当kv增加时，系统会更快地收敛到目标状态，但是可能会出现振荡。当kv减小时，系统会更缓慢地收敛到目标状态，甚至会导致无人机几乎不动的情况。
	控制器的原理是输入期望控制，输出飞行器整体推力与力矩。公式整体的推导较为复杂，涉及机器人运动学与动力学，且会解欧拉牛顿方程，但对公式的直观理解可以更好理解公式；这个公式基本是外环位置，内环姿态，计算扭矩与推力，可见推力与飞行器质量与z轴加速度有关，通过计算期望角度计算扭矩。
	我使用了Ziegler-Nichols整定方法来调节PID参数，首先将积分和微分增益设置为0，然后比例增益从零开始逐渐增加，直到到达极限增益KU，此时控制器输出值以恒定值振荡。KU和振荡周期TU根据不同的类型，按下表中的方式来设置比例、积分和微分增益。
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	在位置控制中，使用了三轴PID控制器来控制x, y, z轴上的运动。使用了误差积分来消除误差；在姿态控制中，通过计算出当前的欧拉角（phi, theta, psi），并使用欧拉角的导数来控制飞行器的姿态。
Kp是比例系数，它控制着系统的稳定性和响应速度。当Kp增大时，系统的响应速度会变快，但同时也会增加系统的震荡。
Ki是积分系数，它控制着系统的累计误差。当Ki增大时，系统会更快地消除误差，但同时也会增加系统的积分饱和。
Kd是微分系数，它控制着系统的响应速度。当Kd增大时，系统的响应速度会变快，但同时也会增加系统的偏差。
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