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题目：模型不确定性和执行器故障下的四旋翼飞行器主动容错控制方法 

概要：针对四旋翼飞行器的执行器故障，提出一种可靠的主动容错控制方法。该方法以模型参考自适应控

制理论为框架，保证四旋翼飞行器系统的全局渐进稳定性。为消除模型不确定性影响，增强系统鲁

棒性，径向基神经网络算法被集成到所设计的控制系统中，自适应地辨识模型不确定性，在线调整

参考模型。此外，为避免因执行器饱和及响应速率限制造成的不必要的系统性能下降，在控制器设

计过程中，同时考虑执行器动态特性。基于自适应两级卡曼滤波器设计的故障检测与诊断模块，可

以准确估计执行器控制效率损失故障。利用获取的故障信息，重新构造控制器的控制律，弥补执行

器故障的不利影响。仿真结果表明，在执行器有、无故障两种情况下，提出的主动容错控制方法都

能使四旋翼飞行器准确跟踪期望的参考信号。 
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