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内容概要

　　微型飞行器（MAV）是当今航空、航天领域的一个崭新的尖端子领域，涵盖了空气动力学、微机
械、微电力、微计算机及自动控制等多个学科。
《微型飞行器建模与控制》以作者多年的相关研究工作为基础，主要针对MAV飞行动力学建模及其姿
态控制问题，将部分理论研究成果进行总结、提炼而成。
《微型飞行器建模与控制》主要内容有绪论、昆虫的振翅飞行机理、MAV飞行的动力学模型、MAV
飞行姿态的积分反馈补偿控制、MAV飞行姿态的模型分解控制、MAV飞行姿态的滑模自适应控制
、MAV飞行姿态的模糊神经网络控制、总结与展望等。

　　《微型飞行器建模与控制》可作为高等院校导航、制导与控制专业及相关专业的研究生与高年级
本科生的教材或课外读物，也可作为高等院校相关专业教师和从事微型飞行器研究及其应用的工程技
术人员的参考书。
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章节摘录

版权页：   插图：   昆虫通过不断扑动翅膀以获得空气动力，使其停留在空中，因此昆虫对滑翔利用得
十分有限。
为了产生这些气动力，昆虫需要空气加速——在悬停或垂直上升时使空气向正下方加速；在向前飞时
则使空气向下和向后加速。
在一次完整的振翅循环中，空气气流无时无刻地不在变化，但必须有一个一直指向上方的分量以抵消
昆虫的重量。
昆虫为了在飞行过程中产生足够的升力，就需要通过翅膀的灵巧变形，利用空气动力学效应来产生足
够有效的升力。
昆虫振翅运动方式具有如下特点： 首先，昆虫翅膀有较大幅度的扭转运动。
昆虫都能利用其翅根处的肌肉在一定范围内主动扭转其翅膀，因而在整个振翅飞行过程中翅膀攻角都
能不断变化。
惯性力和气动力也能够帮助进行这种扭转，还可以全凭这些力来驱动下扑与上扑交替之际翅膀的扭转
。
空气动力合力的作用点一般都是位于昆虫翅膀扭转轴线之后，这就往往使得在空气中飞行的昆虫翅膀
发生螺旋形的扭转。
 其次，翅膀的弯度（从翅膀前缘到后缘的曲线曲度）能够改变。
这种改变能够使翅膀比其不弯曲时产生更大的升力。
此外，昆虫能够改变翅膀的受力面积。
例如，有些种类蝴蝶能通过改变它们前翅和后翅相互叠合的程度来改变翅膀总面积的大小，蝗虫则能
在上扑时将其后翅收缩到半折叠位置来减小其后翅的面积。
这一点与鸟类的翅膀折叠运动有类似的作用。
 最后，昆虫采用倾斜的振翅平面，以产生不对称的气动力。
在向前飞时，这种倾斜的振翅平面能使翅膀在下扑时相对于空气的运动速度比上扑时更快一些。
由于昆虫翅膀和胸廓之间的扭转关节本身就是倾斜的，所以大部分昆虫天生就具有倾斜的振翅平面。
一些昆虫在想要使其振翅平面更加接近水平面时，还可通过将整个躯体更加向前倾斜来达到。
 随着飞行速度的增加，昆虫身体的攻角减小。
当以最大速度飞行时，身体攻角几乎接近于零，以减小身体的气动阻力。
振翅平面角（振翅平面与前进方向的夹角）也将随飞行速度的增加而越来越大。
昆虫前向飞行时，通常翅膀下扑的路线相对较长，而上扑的路线相对较短。
振翅上下运动的不对称性能够产生更加强有力的下扑，这主要用于产生支持身体重量的升力和部分前
驱力，而用力相对较小的上扑主要用于产生前驱力。
昆虫持续稳定飞行时不需要很大的前驱力，一般只需相当自身体重10％～20％。
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员的参考书。

Page 6



第一图书网, tushu007.com
<<微型飞行器建模与控制>>

版权说明

本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问:http://www.tushu007.com

Page 7


