無人直昇機之自主停懸 
[bookmark: _GoBack]本論文在探討無人直昇機自主停懸之控制器設計。之前我們已經利用系統鑑別的方法找出小型無人直昇機”翔蛉”(H-Ling，為雷虎翼手龍90級)的動力參數。在此基礎之上，我們設計了PID控制器來穩定它停懸時的姿態。僅管直昇機的動力學是非常複雜且常互相偶合，但在停懸時，通常只需考慮四個主要動態的控制：週期性側向輸入對滾轉率輸出、週期性縱向輸入對俯仰率輸出、尾懸翼輸入對偏航率輸出、以及集體槳矩輸入對垂直位置輸出。在我們的研究中，亦考量了來自環境的擾動，諸如陣風等，並將之用高斯分佈的隨機變數來模擬。本文採用Ziegler-Nichols Tuning Method 來選擇每個控制器的參數，並提供數值模擬結果來顯示我們的設計是有效。

