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前 言

无人机自主控制是当今无人系统领域的研究热点,且近几年已经发展成为无人机技术领域的一个关键研究领域.由于执行

任务环境的高度动态化、不确定性以及飞行任务的复杂性,自主飞行控制能力的提高是目前无人机系统技术发展的重要目标.

近年来,在国家科技部、国家自然科学基金委员会、总装备部、总参谋部、空军装备部、海军装备部、二炮等支持下,我国

学者从无人机自主控制的基础理论、关键技术、工程应用特别是国防应用、产业化推广等多个层面展开全面系统研究,并取得

了很多高水平成果.通过理论和方法上研究的突破,为无人机系统的自主化、综合化和智能化提供了重要技术支撑,也推动了

无人机应用的蓬勃发展.

为了进一步推动无人机自主控制技术及应用发展,为广大从事无人机自主控制研究的广大科技工作者集中搭建一个平台,

在《控制理论与应用》主编、编委和编辑们的大力支持下,我们发起并组织出版了“无人机自主控制”专刊,得到了无人机自

主控制领域广大专家和学者的热切关注,来稿涉及固定翼无人机、四旋翼无人机、无人直升机、高超声速无人飞行器以及新概

念无人机等,稿件主题涵盖了无人机自主控制从顶层到底层的所有领域.经过严格的多轮评审,最终录用了35篇稿件,无论稿

件数量和质量都超过了预期,来稿反映了国内无人机自主控制领域的最新研究进展和最新成果.所录用论文的作者均为国内

无人机自主控制领域的专家与学者,他们或在理论上有所创新,或对国家重大工程中有显著贡献,或在理论与工程实践的结合

中成果突出.

在《控制理论与应用》编委会和编辑部的大力支持下,我们将这些最新成果分别在《控制理论与应用》2015年第10期和

第11期出版,本期是“无人机自主控制”专刊的第2期,包含了17篇稿件.

在本期论文中,方勇纯等针对四旋翼无人飞行器运送系统,提出了一种新颖的轨迹规划与跟踪控制方法;林辉及其合作者

提出了一种滑模极值搜索控制策略并应用于无人机全电式自主刹车系统,并进行了实验研究.朱纪洪及其合作者研究推力矢

量无人机尾坐式垂直起降的控制方法,提出了水平/垂直欧拉角综合姿态解算方法以解决欧拉角奇异的问题;鲜斌等针对四旋

翼无人机执行器发生部分失效时的姿态控制问题,在同时存在未知外部扰动和执行器故障的情况下,设计了一种基于自适应

滑模控制的容错控制器,并进行了实验验证;张友民等针对带末端角度和末端速度约束的无人机空中加油自主会合问题,设计

了一种3维分数阶滑模导引律,使无人机在无加油机主动配合的情况下具备自主会合能力;陈增强等针对四旋翼盘旋系统的姿

态控制问题,设计了3种离散型自抗扰控制器,并进行了仿真和实验研究;杨卫平等提出了基于混合式架构的多源导航信息自

主管理方法;吴云洁及合作者基于制导控制一体化方法的思想,将滑模变结构控制和自抗扰控制技术结合于动态面控制结构

中,提出一种固定翼无人机自动着陆方法;罗德林、吴顺祥及其合作者将多agent系统引入到大规模无人机集群对抗决策系统

中,提出了基于多agent系统的大规模无人机集群对抗决策方法;代冀阳等提出了一种飞行器路径规划的分层势场算法;蔡志

浩等针对小型无人机在无卫星导航信号条件下的导航问题,结合光流及地标定位本文设计了使用摄像头、惯性测量器件、超声

测距仪等传感器融合的无人机室内导航方法,并进行了实验研究;章卫国及其合作者针对变体飞行器的多目标控制问题,提出

了一种切换线性变参数控制方法;王道波等提出了一种基于在线滚动优化理论的无人自转旋翼机起飞控制方法;蒙志君等提

出了一种无人直升机姿态控制方法,用以抑制无人直升机飞行过程中外界扰动以及模型不确定性等扰动.刘燕斌等针对高超

声速飞行器模型具有高度非线性和易变的动态特性,提出了一种应用保护映射理论的高超声速飞行器大包线控制律设计方法;

周锐等提出了面向目标跟踪的多机协同通信保持控制方法;刘贵喜教授及其合作者提出了一种在无人机机载相机图像序列中

自主探测与跟踪多个机动目标的方法;

最后,对《控制理论与应用》编委们和编辑部提供的这次组织“无人机自主控制”专刊的宝贵机会和辛苦工作表示由衷

感谢,对广大投稿作者的大力支持表示衷心感谢,也非常感谢投身或关注我国无人机自主控制技术研究的广大读者们！
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