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无人机滑降着陆控制系统设计
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摘要：针对滑跑型无人机回收阶段对下滑角跟踪以及触地时姿态角的高要求，设计了一种无人机滑降着陆控制方式；首先，

给出了滑降控制系统结构图，在此基础上分别进行了滑降横侧向控制器和滑降纵向控制器的设计，具体进行了直线航迹和圆航迹

的控制方法以及下滑段的高度控制量算法的分析；然后，进行了滑降着陆控制模式设计，将滑降过程分解为降高、平飞、下滑以

及拉平４个阶段分别进行设计，并在拉平阶段给出了俯偏航距仰角控制量与离地高度的关键技术公式；仿真结果表明，该无人机

滑降着陆控制系统平飞段偏航距小于５ｍ，接地时偏航距约为０ｍ；平飞段高度跟踪误差为０ｍ，下滑段高度跟踪误差２ｍ；落地

姿态角为０．４°；具有高度控制误差小、偏航距离短、落地姿态角安全性高的优点，能满足滑跑无人机对滑降阶段的控制要求。
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０　引言

由于无人机具有造价低、安全性高、实用性强等优点，

在军用和民用领域都扮演着越来越重要的作用。对于固定

翼无人机而言，起降成为了制约其发展的主要因素，目前

常用的固定翼无人机回收方式包括起落架跑道滑降、滑橇

滑行，伞降以及垂直起降［１］。伞降是当无人机到达降落区

域上空后自动或手动控制打开降落伞完成后续伞降着陆；

垂直起降主要针对旋翼无人机或倾转旋翼无人机的降落，

对滑降阶段的三维航迹跟踪要求不高。针对滑橇滑行以及

起落架滑行两种回收方式，对自主着陆下滑飞行的平稳性、

横侧向纠偏的高效性、降落位置的准确性以及落地姿态角

的安全性提出了严格的要求。

高九州［２］以无人机地速、下沉率和横侧向偏航距为控

制目标，应用内模控制原理，完成了着陆纵向和横向滑降

控制器的设计，其在末端拉起时采用了高度的指数衰减控

制，通过高度的控制将无人机姿态摆平，这种策略存在姿

态响应、收敛慢的缺点，可能会导致落地姿态角差无人机

受损。朱雯雯［３］将着陆阶段分为直线下滑和指数拉起以及

浅下滑来设计，并选择不同的空速和轨迹角下飞机模型的

配平结果作为滑降的依据，能满足无人机滑降段对飞行高

度和侧向偏差的要求，但整个过程采用速度开环控制，无

人机空速在下滑段变化较大，实际飞行数据无法与配平值

中的姿态很好地对应。

针对以上分析，本文首先设计了无人机滑降着陆控制

系统结构图，具体设计了滑降横侧向控制器和滑降纵向控

制器，并在横侧向控制器设计中给出了直线航迹和圆航迹

的控制律设计方法，在纵向控制器设计中进行了下滑段高

度控制量的分析计算；然后设计了一种滑降着陆控制系统，

详细介绍了滑降过程控制模式，最后通过仿真实验完成对

该滑降控制系统进行验证。

１　滑降着陆控制系统结构设计

无人机滑降着陆控制包括滑降横、侧向控制和滑降纵

向控制［５］。航迹控制结构如图１所示，其中包括飞机模型、

执行机构、飞行控制系统 （包括横侧向控制器和纵向控制

器）、传感器模块和导航系统 （包括航线角、偏航距以及高

度控制量的计算）。
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图１　无人机滑降控制系统结构图

１１　滑降横侧向控制器设计

在无人机进入滑降阶段后，要保证无人机尽快地跟踪

上预定的航线，减小横向偏移能使无人机顺利通过下滑窗

口，且在拉平段末端要减小与预定跑道的偏差，这就需要

进行横侧向的精确控制。横侧向控制器是以航向角控制为

内回路，航向角控制器的输出量作为副翼和方向舵执行机

构的控制量，通过调节副翼和方向舵实现无人机的平面航

迹控制。当无人机与预定航迹出现偏差时，需要对其进行

纠偏控制，而航向角的控制量也是由航线角与航迹偏差的

控制综合后得出，具体的滑降横侧向控制结构如图２所示。

图２　滑降横侧向控制结构图

实现过程为：由无人机的位置和给定的航程点，计算

出无人机与航线的垂线距离以及航线角，通过航迹控制器

来消除偏差，并得到所需的航向角控制量，将其给入到航

向控制器中，通过执行结构不断调整副翼和方向舵的偏转

角度，从而实现无人机对平面航迹的跟踪。

在滑降过程中会用到航线跟踪以及定点圆盘旋降高。

对直线航迹而言，偏航距离通过无人机到当前航线的距离

计算，具体的航向角控制率如下：

ψ犵 ＝ψ０＋犓犘Δｄ＋犓犐∫
狋

０
Δ犱ｄ狋＋犓犇

ｄ（Δ犱）

ｄ狋
（１）

　　圆航迹的偏航距离通过无人机到圆心的距离与盘旋半

径的差来得到，具体的航向角控制率如下：

ψ犵 ＝ψ０＋∫
狋

０

犞
犚
ｄ狋＋犓犘Δ犱＋犓犐∫

狋

０
Δ犱ｄ狋＋犓犇

ｄ（Δ犱）

ｄ狋
（２）

式 （１）中，ψ０为航线航迹角，Δ犱为偏航距，犓犘为比例系数，

犓犐为积分系数，犓犇 为微分系数，式 （２）中，犞 为无人机的

飞行速度，犚为圆盘旋半径。

１２　滑降纵向控制器设计

滑降过程中不仅对无人机的平面航迹偏差有较高要求，

而且无人机的高度控制以及触地时的俯仰角也要满足一定

条件。所以在滑降过程中不仅要对无人机的高度进行跟踪

控制，同时也要在接近地面时对无人机的俯仰角进行拉起

控制，以确保触地时飞机抬头，起落架后轮先触地。无人

机的高度控制以俯仰角控制回路为内回路，俯仰角控制器

的输出量作为升降舵执行机构的控制量，通过调节升降舵

实现无人机的高度控制［６７］。其中，高度控制量的计算是通

过导航系统解算完成的。具体的高度控制器结构如图３

所示。

图３　滑降纵向控制器结构图

实现过程为：首先，根据地面站发送的滑降航线的航

程点，导航软件将航程点的高度信息提取后，根据无人机

当前的位置，通过数学方法实时计算无人机所需的高度控

制量，将其送入到飞控系统的高度控制器中，通过调节升

降舵的偏转角来实现无人机的高度控制［８］。当飞机距离地

面高度较低时，采用内环俯仰角控制，将飞机纵向姿态拉

平，以免发生飞机机头或螺旋桨先触地的情况。

高度控制量的计算方法：通过给点的航程点坐标，实

时计算无人机在任意航线位置时对应的应飞高度值，具体

的计算过程如下［４］：

如图４所示，犃犅 表示当前无人机的航线，其中航程点

犃（狓犃，狔犃，狕犃）和犅（狓犅，狔犅，狕犅）的位置已知，将犃犅投影到水

平面犡犗犢上得到线段犆犇 ，其中犆的坐标为（狓犆，狔犆，０），犇

的坐标为，且有狓犃 ＝狓犆 ，狔犃 ＝狔犆 ，狓犅 ＝狓犇 ，狔犅 ＝狔犇 。

图４　投影法计算高度

坐标点犈表示无人机的位置，为了求出无人机在犈点

时对应的航线应飞高度，将犈投影到水平面得到点犉 ，再

将犉点投影到上犆犇 ，得到投影点犌，而犌点对应的犃犅航

线上的犎 点的高度值即为无人机的应飞高度。

在图４中，犈（狓犈，狔犈，狕犈）点的坐标已知，则犉（狓犈，狔犈，０）

已知，又因为直线犃犅 已知，则犌犉 的数学式：

狔－狔犈 ＝－
狓犅－狓犃

狔犅－狔犃
（狓－狓犈） （３）

　　直线犆犇 的表达式为：
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狔－狔犃

狔犅－狔犃
＝
狓－狓犃
狓犅－狓犃

（４）

　　设犌 点坐标为犌（狓犌，狔犌，０），联合式 （３）和式 （４），

可得：

狓犌 ＝

（狓犅－狓犃）（狔犅－狔犃）（狔犈－狔犃）＋（狓犅－狓犃）
２狓犈＋（狔犅－狔犃）

２狓犃
（狔犅－狔犃）

２
＋（狓犅－狓犃）

２

（５）

狔犌 ＝

（狔犅－狔犃）
２
狔犈＋（狓犅－狓犃）

２
狔犃＋（狓犅－狓犃）（狓犈－狓犃）（狔犅－狔犃）

（狔犅－狔犃）
２
＋（狓犅－狓犃）

２

（６）

　　为了方便计算，将平面犃犅犆犇 分离出来，如图５所示。

由上述计算求得犌点坐标为犌（狓犌，狔犌，０），且犃、犅、犆、犇

的坐标均已知，当航程点犃的高度坐标值低于犅 点高度坐

标值时，见图５左图。

图５　航线侧面投影

根据几何知识可以推导出如下关系：

犃犑
犎犑

＝
犃犐
犅犐

犆犌
犎犑

＝
犆犇
犅犐
犎犑＝

犆犌
犆犇
犅犐 （７）

　　则可以推导出 犎 点的高度值，即无人机的应飞高度

犺为：

犺＝狕犎 ＝狕犃＋
（狓犆－狓犌）

２
＋（狔犆－狔犌）槡

２

（狓犆－狓犇）
２
＋（狔犆－狔犇）槡

２
（狕犅－狕犃）（８）

　　同理，当航程点犃的高度坐标值高于犅 点高度坐标值

时，见图５右图，可以推导出犎 点高度值犺为：

犺＝狕犎 ＝狕犃－
（狓犆－狓犌）

２
＋（狔犆－狔犌）槡

２

（狓犆－狓犇）
２
＋（狔犆－狔犇）槡

２
（狕犃－狕犅）（９）

　　通过上述方法，可以求得无人机在任意位置时对应的

应飞高度，即无人机的高度控制量，通过高度控制器实现

对航线高度的跟踪控制。

２　滑降着陆控制模式

根据滑降着陆过程中对飞机航迹和姿态的要求，将滑

降过程分为４个阶段
［９］，分别为盘旋降高段、平飞段、下滑

段以及末端拉平段。从平飞段到无人机着陆的滑降过程如

图６所示。

滑降过程首先是降高段，当无人机返回到降落点上空

后先进行圆盘旋降高，此时采用速度闭环方式，发动机工

作在慢车状态，当高度满足一定条件且飞机航向角与滑降

下滑线的航线角之间满足设置的条件后便开始进入水平平

飞段；平飞段是保证飞机很好的跟踪水平航迹，减小飞机

图６　滑降过程图

的侧向偏移，并进行下滑前姿态调整；平飞段末端进行飞

机下滑窗口判断，当满足下滑窗口约束后进入到下滑段；

下滑段控制无人机始终跟踪给定的航线坡度，同样在下滑

段采用速度闭环控制方式，发动机工作在慢车状态，直到

高度满足一定条件后进入拉平段［１０］，在拉平段发动机怠速

运行，纵向控制模式由高度控制切换为俯仰角控制，完成

触地前俯仰角调整。

１）由降高段进入平飞段的判断条件为：

（１）无人机飞行高度＜＝犎１；

（２）飞机航向角与航线的夹角小于１０度或者飞机距离

圆盘旋与航线切点位置距离小于５０ｍ。

２）平飞段高度犎１设置为２００ｍ，平飞段水平距离犡１

设置为３０００ｍ。为了使无人机从圆盘旋进入直线航线后有

较长时间收敛，犡１的值可以根据地形条件考虑适当放大。

３）下滑窗口判断条件：

（１）无人机沿航线方向飞行，与下滑航线起点距离小

于５０ｍ；

（２）飞机的偏航距离绝对值小于１０ｍ；

（３）飞机当前高度与平飞段高度给定值的差的绝对值

小于１０ｍ。

４）预定下 滑点到拉 平点的水平距离 犡２ 设 置 为

４０００ｍ，拉平高度犎２为１０ｍ，第一次下滑到预定拉平高

度后开始进入拉平段。

５）进入拉平段后，发动机风门减小，设置为怠速运行

状态。

６）拉平段采用俯仰角控制，具体的俯仰角给定值计算

方法为：

θ犵 ＝
θ０－θ１
犎２

犎３＋θ１ （１０）

　　其中：犎３为飞机相对跑道的高度；犎２为预定拉平高度；

θ０为拉平段初始俯仰角给定值，取下滑段转换到拉平段时的

俯仰角指令值；θ１为接地俯仰角指令给定值，为了保证接地

时后轮先触地且螺旋桨不会划到地面，降其设置为２°。

３　仿真与分析

根据前边对滑降模型的分析，给定滑降航线为： （０，

０，１０００），（７０００，０，２００），（１００００，０，２００），（１４０００，

０，１０），（１５０００，０，０）。初始时间为０ｓ，无人机初始飞行

高度为１０００ｍ，空速为４０ｍ／ｓ，航向角为０°，发动机工作
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时的最小风门开度限制为１０％。无人机从初始状态进入航

线，完成滑降过程，具体的仿真结果如图７～１１所示。

图７　无人机滑降平面图

图８　无人机滑降ｘ－ｈ图

图９　无人机滑降空速图

图１０　无人机滑降风门开度图

无人机从初始位置出发，沿着狓轴方向飞行，当到达

７０００ｍ位置处开始进行切航线圆盘旋降高飞行。由图７～

图１１　无人机滑降俯仰角图

１１可知，盘旋降高阶段圆盘旋半径为１０００ｍ，俯仰角为－

６°，由于给定速度为４０ｍ／ｓ，而下滑时无人机的势能转化

为动能，飞行速度增大到５０ｍ／ｓ。节气门开度保持最小值

１０％。整个盘旋降高过程用时约２６０ｓ，高度从１０００ｍ下

降至２００ｍ，下滑率为３．０８ｍ／ｓ。

当无人机飞行高度不大于２００ｍ时，无人机航向角与

航线的夹角小于１０度或飞机距离圆盘与航线之间切点的距

离小于５０ｍ时，无人机进入平飞段。由图７～１１可知，刚

从圆盘旋进入平飞段时，会出现最大４５ｍ的偏航距，平飞

段沿着狓方向飞行３０００ｍ，平飞段结束时，航迹偏差收敛

到５ｍ。飞行高度保持２００ｍ，对应的俯仰角约为０度。无

人机空速从下滑段末端的５０ｍ／ｓ，通过速度的闭环调节控

制，保持到给定值４０ｍ／ｓ，对应的发动机风门开度约

为２１％。

平飞段结束后进入下滑窗口判断，由于此时侧向偏航

距为５ｍ，飞行高度为２００ｍ，高度控制误差为０ｍ，满足

窗口通过条件，即当无人机与下滑航线起点距离小于５０ｍ

时，直接进入下滑阶段。由图５～９可知，下滑阶段无人机

的偏航距逐渐减小，当下滑段结束时，偏航距为０ｍ。由于

下滑段高度控制为实时计算无人机当前位置对应的下滑高

度，而高度控制到该值需要一定的时间，所以不能保证无

人机完全跟踪下滑航线，而是在航线上方以相同的坡度下

滑，同一水平位置下，无人机的应飞高度与实际飞行高度

偏差约为２ｍ。整个下滑过程用时约９０ｓ，下滑高度为

１９０ｍ，高度下滑率为２．１１，下滑率较盘旋降高时减小，俯

仰角约为－４°，空速增长幅度小于盘旋降高阶段，最高达到

４４ｍ／ｓ，由于采用速度闭环控制，对应的发动机风门开度

逐渐减小至１０％。

当无人机下滑到距离地面高度小于１０ｍ时，进入到拉

平阶段，发动机怠速运转。由图７～１１可知，无人机从１０

ｍ高度到触地用时１４ｓ，高度下滑率为０．７１ｍ／ｓ。发动机怠

速运行后，无人机速度从４３ｍ／ｓ降低至３７ｍ／ｓ，水平方向

无人机从１４０４０ｍ位置处滑行到１４６５０ｍ，共滑行６１０ｍ。

触地时的俯仰角为０．４°，飞机保持较小的抬头姿态角，满

足滑降着陆对无人机的触地俯仰角要求。

４　结束语

本文通过分析当前无人机的滑降着陆控制方式，结合

某型无人机模型，设计了一种无人机滑降着陆控制方式，
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首先进行了滑降着陆控制系统架构设计，给出了滑降横侧

向控制器结构，并在横侧向控制器设计中进行了直线航迹

和圆航迹的控制律设计；之后设计了滑降纵向控制器结构，

在纵向控制器设计中给出了下滑段高度控制量的计算方式；

在滑降着陆控制结构的基础上，设计了一种滑降着陆控制

流程，详细介绍了滑降过程的控制模式。

经过仿真分析表明：１）无人机在整个滑降过程中横向

控制满足设计要求。在刚进入平飞段时由于航线切换出现

４５ｍ偏航，在平飞段结束时偏航距为５ｍ，在飞机接地时，

偏航距减小为０ｍ。２）整个过程中高度控制和接地俯仰角

满足设计要求。平飞段飞机飞行高度为２００ｍ，控制误差为

０ｍ；下滑段高度跟踪误差为２ｍ；接地时无人机姿态为稍

微抬头，俯仰角为０．４°。

本文设计的无人机滑降着陆控制系统能很好地完成回

收阶段无人机的安全着陆，整个滑降过程中具有偏航距离

小，高度控制误差低，水平方向滑行距离较短，落地姿态

角安全性高的优点，能满足滑跑型无人机对滑降阶段的控

制要求。

参考文献：

［１］靳宏斌，朱连伟，李伟伟．固定翼无人机起降方式 ［Ａ］．（第

五届）中国无人机大会 ［Ｃ］．２０１４．

［２］高九州．无人机自主着陆控制 ［Ｄ］．合肥：中国科学院大

学，２０１６．

［３］朱雯雯．轮式起降无人机全包线控制律设计技术研究 ［Ｄ］．

南京：南京航空航天大学，２０１２．

［４］许宗飞，袁冬莉，刘小俊，等．小型无人机三维导航控制研究

［Ｊ］．计算机测量与控制，２０１０，１８ （４）：８２７ ８２９，８３２．

［５］范东生，邢小军，赵亚青，等．基于自适应模糊ＰＩＤ的无人机

四维航迹控制研究 ［Ｊ］．计算机测量与控制，２０１８，２６ （１）：

１０７ １０９，１１４．

［６］王　健，王承龙，李　智，等．基于自适应模糊ＰＩＤ的四旋翼

飞行器悬停控制 ［Ｊ］．桂林电子科技大学学报，２０１６ （５）：

４０６ ４１１．

［７］何湘智，王荣春，罗倩倩．固定翼无人机纵向控制律设计及仿

真验证 ［Ｊ］．科学技术与工程，２０１０，１０ （９）：９２ ９６．

［８］张　鹏，王　键．小型固定翼无人机纵向姿态控制律的研究

［Ｊ］．计算机测量与控制，２０１５，２３ （８）：２６８６ ２６８８．

［９］郑积仕，蒋新华，陈兴武．基于ＣＦＤ方法的固定翼无人机着陆

控制建模 ［Ｊ］．信息与控制，２０１２，４１ （１）：５１ ５６．

［１０］吴政隆，李　杰，关震宇．基于光流的固定翼小型无人机自主

着陆控制 ［Ｊ］．系统工程与电子技术，２０１６，３８ （１２）：２８２８

檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳檳

２８２９．

（上接第７５页）

［３］陈　晨，薛新宇，顾　伟，等．喷雾机喷杆结构形状及截面尺

寸优化与试验 ［Ｊ］．农业工程学报，２０１５，３１ （９）：５０ ５６．

［４］王金武，白海超，孙小博，等．水田喷雾机喷雾装置设计与动

态分析 ［Ｊ］．农业机械学报，２０１９，５０ （３）：６９ ７９．

［５］彭才望，孙松林，蒋　苹，等．自走式水田高地隙喷杆喷雾机

喷雾试验研究 ［Ｊ］．安徽农业科学，２０１８，４６ （２４）：１６７

１６９，２１５．

［６］崔龙飞，薛新宇，丁素明，等．大型喷杆及其摆式悬架减振系

统动力学特性分析与试验 ［Ｊ］．农业工程学报，２０１７，３３

（９）：６１ ６８．

［７］ＴａｈｍａｓｅｂｉＭ，ＲａｈｍａｎＲＡ，ＭａｉｌａｈＭ，ｅｔａｌ．Ｒｏｌｌｍｏｖｅｍｅｎｔ

ｃｏｎｔｒｏｌｏｆａｓｐｒａｙｂｏｏｍｓｔｒｕｃｔｕｒｅｕｓｉｎｇａｃｔｉｖｅｆｏｒｃｅｃｏｎｔｒｏｌｗｉｔｈ

ａｒｔｉｆｉｃｉａｌｎｅｕｒａｌｎｅｔｗｏｒｋｓｔｒａｔｅｇｙ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＬｏｗＦｒｅｑｕｅｎ

ｃｙＮｏｉｓｅＶｉｂｒａｔｉｏｎ＆ＡｃｔｉｖｅＣｏｎｔｒｏｌ，２０１５，３２ （３２）：１８９ ２０２．

［８］ＫａｎｇＳ，ＹａｎＨ，ＤｏｎｇＬ，ｅｔａｌ．Ｆｉｎｉｔｅ－ｔｉｍｅａｄａｐｔｉｖｅｓｌｉｄｉｎｇ

ｍｏｄｅｆｏｒｃｅｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｅｌｅｃｔｒｏ－ｈｙｄｒａｕｌｉｃｌｏａｄｓｉｍｕｌａｔｏｒｂａｓｅｄ

ｏｎｉｍｐｒｏｖｅｄＧＭＳｆｒｉｃｔｉｏｎｍｏｄｅｌ［Ｊ］．ＭｅｃｈａｎｉｃａｌＳｙｓｔｅｍｓａｎｄ

ＳｉｇｎａｌＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ，２０１８，１０２：１１７ １３８．

［９］ＹａｎｇＭ，ＰｅｎｇＣ，ＬｉＧ，ｅｔａｌ．Ｅｖｅｎｔ－ｔｒｉｇｇｅｒｅｄＨ∞ｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒ

ａｃｔｉｖｅｓｅｍｉ－ｖｅｈｉｃｌｅｓｕｓｐｅｎｓｉｏｎｓｙｓｔｅｍｗｉｔｈｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｃｏｎ

ｓｔｒａｉｎｔｓ［Ｊ］．ＩｎｆｏｒｍａｔｉｏｎＳｃｉｅｎｃｅｓ，２０１９，４８６：１０１ １１３．

［１０］ＳｈｅｎＷ，ＪｉａｎｇＪ，ＳｕＸ，ｅｔａｌ．Ｃｏｎｔｒｏｌｓｔｒａｔｅｇｙａｎａｌｙｓｉｓｏｆｔｈｅ

ｈｙｄｒａｕｌｉｃｈｙｂｒｉｄｅｘｃａｖａｔｏｒ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆｔｈｅＦｒａｎｋｌｉｎＩｎｓｔｉ

ｔｕｔｅ，２０１５，３５２ （２）：５４１ ５６１．

［１１］崔龙飞，薛新宇，丁素明，等．双钟摆主被动悬架式大型喷

雾机喷杆动力学仿真与试验 ［Ｊ］．农业机械学报，２０１７，４８

（２）：８２ ９０．

［１２］薛　涛，李　伟，杜岳峰，等．大型高地隙喷雾机喷杆主动

悬架自适应模糊滑模控制 ［Ｊ］．农业工程学报，２０１８，３４

（２１）：４７ ５６．

［１３］沈景新，李青龙，孙永佳，等．喷杆喷雾机智能控制系统设

计及试验 ［Ｊ］．农机化研究，２０１９，４１ （１）：１３３ １３７．

［１４］魏新华，邵　菁，缪丹丹，等．喷杆式喷雾机喷杆高度及平

衡在线调控系统 ［Ｊ］．农业机械学报，２０１５，４６ （８）：６６

７１．

［１５］潘佛雏，邓伏栋，温浩军．喷杆高度在线调控设计与试验研

究 ［Ｊ］．农机化研究，２０１７，３９ （１１）：１０７ １１１．

［１６］庞科旺，马亚民．船用永磁同步电机参考模型自适应模糊控

制研究 ［Ｊ］．舰船科学技术，２０１８，４０ （３）：７６ ８０，１０５．

［１７］ＬｉＹ，ＴｏｎｇＳ．Ａｄａｐｔｉｖｅｆｕｚｚｙｃｏｎｔｒｏｌｗｉｔｈｐｒｅｓｃｒｉｂｅｄｐｅｒｆｏｒｍ

ａｎｃｅｆｏｒｂｌｏｃｋ－ｔｒｉａｎｇｕｌａｒ－ｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｎｏｎｌｉｎｅａｒｓｙｓｔｅｍｓ［Ｊ］．

ＩＥＥＥＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＦｕｚｚｙＳｙｓｔｅｍｓ，２０１８，２６ （３）：１１５３

１１６３．

［１８］ＪｉａｎＷ，ＳｕＢ，ＪｉｎｇＬ，ｅｔａｌ．Ａｄａｐｔｉｖｅｆｕｚｚｙｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｆｕｌｌ

ｓｔａｔｅｓｃｏｎｓｔｒａｉｎｅｄｓｙｓｔｅｍｓｗｉｔｈｎｏｎｓｔｒｉｃｔｆｅｅｄｂａｃｋｆｏｒｍａｎｄ

ｕｎｋｎｏｗｎｎｏｎｌｉｎｅａｒｄｅａｄｚｏｎｅ ［Ｊ］．Ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ Ｓｃｉｅｎｃｅｓ，

２０１７，３７６：２３３ ２４７．

［１９］ＤｅｐｒｅｚＫ，ＡｎｔｈｏｎｉｓＪ，ＲａｍｏｎＨ．Ｓｙｓｔｅｍｆｏｒｖｅｒｔｉｃａｌｂｏｏｍ

ｃｏｒｒｅｃｔｉｏｎｓｏｎｈｉｌｌｙｆｉｅｌｄｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｏｕｎｄａｎｄＶｉｂｒａｔｉｏｎ，

２００３，２６６ （３）：６１３ ６２４．

［２０］周卫东，廖成毅．控制方向未知的ＳＩＳＯ非仿射系统间接自适

应模糊输出反馈控制 ［Ｊ］．控制理论与应用，２０１３，３０ （９）：

１１３１ １１３７．




