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Abstract: As a convenient communication device, mobile phone has been widely used. This paper elaborates a method which is based on DTMF(Dual Tone Multi Frequency) technology to control quadrotor’s flight attitude in real-time by mobile phone keys. With the Mathematical Modeling of quadrotor, the quadrotor’s flight attitude can be controlled rapidly by Fuzzy-PI Controller. This control method can be universal in real time and in long distance, which has wide application prospect.
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一、引言
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
二、系统总体结构设计
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。如图1所示。
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图1 系统结构图
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。如表1所示。
表1 手机按键对应四旋翼动作表
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三、手机控制
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。如表2所示。
表2 手机按键双音多频频率表
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本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。如图2所示。
[image: image4.jpg]wRER

T

s

1

T

v

T

e





图2 手机控制原理图
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
四、四旋翼飞行器的数学模型
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。定义如下：
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    （1）
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。得到如下模型：
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   （2）
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
五、模糊PI控制器的设计
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
六、系统仿真及测试
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
（一）模糊PI控制器控制效果仿真
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
（二）手机控制测试
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
七、结论（Conclusion）
本文提出了一种利用手机控制四旋翼飞行器姿态的方式，通过音频解码、姿态建模、设计模糊PI控制器的方式实现了手机对四旋翼姿态的实时控制。
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