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 برد کشتي هوايي - موقعيت عرضي ةتاريخچ. 3 شکل بعدي کشتي هوايي تاريخچة موقعيت سه. 2شکل 
  

  
 غلت کشتي هوايي ةزاوي ةتاريخچ. 5 شکل برد کشتي هوايي - رتفاعا ةتاريخچ. 4 شکل

  

  
 گردش کشتي هوايي ةزاوي ةتاريخچ. 7 شکل پيچش کشتي هوايي ةزاوي ةتاريخچ. 6 شکل

  

  
 ة سرعت عرض کشتي هواييتاريخچ. 9 شکل . تاريخچة سرعت افقي کشتي هوايي8شکل 
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 سرعت عرضي القايي مايکروبرست ةاريخچت. 17 شکل سرعت افقي القايي مايکروبرست ةتاريخچ. 16شکل 
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 نرخ غلت القايي مايکروبرست ةتاريخچ. 19 شکل تاريخچة سرعت عمودي القايي مايکروبرست. 18شکل 

  

 

 

 خطيکنترلر غير. تاريخچة بالابر راست در 21شکل  . تاريخچة نرخ پيچ القايي مايکروبرست20شکل 

  

  
 بالابر چپ در کنترلر غيرخطي ةتاريخچ. 23 شکل راست در کنترلر خطيبالابر  ةتاريخچ. 22 شکل

  

  
 خطية رادر بالا در کنترلر غيرتاريخچ. 25 شکل ورودي بالابر چپ در کنترلر خطي ةاريخچ. ت24 شکل
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 خطيکنترلر غيررادر پايين در  ةتاريخچ. 27 شکل کنترلر خطي ة رادر بالا درتاريخچ. 26 شکل

 رادر پايين در کنترلر خطي ةتاريخچ. 28 شکل

LQR
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1. vicory model 

2. unmanned aerial vehicle(UAV) 

3. PID 

4. Federal Aviation Administration 

5. Monte Carlo 

6. F16 

7. pitch 

8. H2, H∞ 

9. YEZ-2A 

10. added mass 

11. lamb 

12. buoyancy 

13. direction cosine matrix (DCM) 

14. Illinois 

15. terminal area simulation system(TASS) 

16. static gain scheduling 

17. nonlinear dynamic inversion 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                                                                                      
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


