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内容概要

《轻于空气的航空机器人:无人飞艇的制导与控制》旨在使读者熟悉一些经研究证明行之有效的任务规
划与控制策略。这些策略由不同层次的一系列模块构成，这些模块白上而下相互交联，并包含按不同
评价准则明确定义的函数。第一层由离散搜索策略组成，用于周期性地产生趋向目标，同时能避开障
碍和威胁区域的航路点集合；第二层对航路点集合进行平滑，使所生成的航路在给定的速度和加速度
约束下切实可行；第三层产生可飞的、时间上连续的轨迹；最后一层是跟踪控制，目的是使规划航迹
与飞艇实测航迹之间的偏差降到最小。《轻于空气的航空机器人:无人飞艇的制导与控制》的内容即按
这种层次结构组织，主题包括建模、飞行规划、航迹设计与控制等，并在附录中介绍了一些实际项目
。
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