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Abstract — This work deals with modeling, design and controof Miniature Flying Robots (MFR) with a
focus on Vertical Take-Off and Landing (VTOL) systens and specifically, micro quadrotors and LEO
satellites. It is about developing a brand new algihm with several improvements. It introduces a
mathematical model for simulation and control of sgh systems.

Key words: Attitude Control, Accelerometer, Magnetaneter, QuadCopter, Mirosatellite.

pozitiei absolute si pozitionarea propriuzisa conform
I. INTRODUCERE necesitatilor. Conform analizelor mai multor luérara

Provocarea stiintifica in proiectargiacontrolul micro-si ~ detérminat ca exista o problema in determinareatipbz

nanosatelitilor in spatigi a multicopterelor intr-un mediu €Xacte. De aici se poate de spus ca a inceputtamae
urban, reprezinta mediile extrensielipsa de realizari care dintr-un alt punct de vedersi anume - din ce cauza nu
ar permite o rezolvare simpla a problemei de atieidAlt p_oate_ fi Qetermlp_ata pozitia aparatului in oricenmeait de
motiv important care provoaca permanent inginesiee UMP sl orice pozitie.

domeniul larg de folosinta a acestor dispositivea L
momentul dat laboratoarele din intreaga lume aosatin
nivel destul de inalt pentru controlul robotilorease mjca
pe suprafata terestra, fie pe roti, fie pe piciolreci deja e
timpul sa depunem un effort mai mare pentru a zaalin
controlsi pentru dispozitivele zburatoare.

II. LABVIEW MEDIU DE CERCETARESI
PROIECTARESISTEMEINERIIIALE

LabVIEW este un mediu de programare grafic foldsit
milione de inginerki cercetatori pentru a dezvolta sisteme
sofisticate de masurare, testareontrol folosind inconite
grafice intuitivesi cabluri ce seamana cu un flowchart.

Fig.2. Interfata graphica pnr‘gigyctata pentru IMU.

Pentru a raspunde la aceasta intrebare am proigctat
asa numit laborator virtual in labview (Fig.2)unul real
in care am introdus senzorii (Fig.3)am creat un program
care trimite catre laboratorul virtual doar valeril
senzorilor.

Fig.1. Interfata graphica NI LABVIEW.

Ofera o integrare a mii de aparate hardwgarsute de
librarii pentru analize avansatg vizualizare a datelor -
toate pentru a crea instrumente virtuale. Platforma
LabVIEW este accesibila pentru diverse sisteme dEu fost analizate mai intii datele de pe magnetomet
operare.

Mai important in proiectarea intregului dispozitiv
conform scopului propus ar fi ddducruri: determinarea

Fig.3. Giroscop de Iaboratc;r’cu e de libertate.

evident s-a creat o harta a acestui sensor (Fig.4),
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mediul virtual, adica inclinarea pe roll sau pitgrevident
deja chiar miscarea pe yaw. Un Alt pas importaradast
instrumentariu a fost crearea unui obiect careogeste in
spatiul 3D conform datelor preluate de la senzacgsta
este paralelepipedul rosu din partea dreapta &.Fig.
Utilizarea paralelepipedului este un mod mai imnuite
a vedea comportamentul acestor senzori. In special
pozitionareai latenta procesului de calcul.

Il. CONCLUZII
Fig.4.a. Indicarea grafica a unghiurilor Euleryya&oll si Acest intrumentariu permite modificarea formulette
Pitch p. calcul ale unghiurilor Yaw, Roli Pitch. Utilizind acest

instrumentariu a fost posibil de testat o seridamule de
calcul a unghiurilor Rollsi Pitch, a fost posibil de
determinat in ce momentg pozitii ale senzorilor apar
nedeterminarile pentru fiecare fomula in parte,atest
context a fost determinat faptul ca datele senaoril
reprezinta un punct bine determinat pe sfera \atyse
cind folosind formulele de obtinere a unghiuriloolR
Pitchsi Yaw apar acele nedeterminari despre care am spus
mai sus. Astfel pentru fiecare formula in part@st posibil
de determinat momentele critice. In acest fel ®asit
Fig.4.b. Harta punctelor in spatiul 3D alclasificarea conform necesitatilor fiecarei formule
magnetometrului. algoritm folosite la moment in calculul pozitieistute fie
pentru module cum ar fi telefoanele mobile fie persfera
apoi au fost analizate datele de pe acceleromgetanasi a aerospatiala.
fost creat o harta a acestui sensor (Fig.4). pentru a realiza
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