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طائرة رباعية المراوح تحقيقتصميم و   

كروبوت جوي   

 

( هي أزذي انًركباث اندىيت الأكثر يروَت وقذرة عهً انتكيف لإخراء انبسىث انعهًيت. Quadrotorانطائرة رباعيت انًراوذ )

طائرة يروزيت نها أربعت يراوذ )أربعت يسركاث( تستخذو نهرفع ونهتغيير الاتداِ , اثُيٍ يٍ  هيعبارة  سظببأانطائراث انرباعيت 

انًسركاث تذور في اتداِ عقارب انساعت ويذور الآخراٌ بعكس اتداِ عقارب انساعت , ويٍ تغيير سرع انًسركاث انطائرة يًكٍ أٌ 

وتصف الأطروزت ًَىرج رياضي نهطائرة انرباعيت وتى استخذاو يتسكى تتسرك إنً الأياو اوانً انخهف , إنً انيًيٍ وانً انيسار. 

PID   نهسيطرة عهً كم يٍ الارتفاع و الاتداهاث نهىصىل إنً الاتداِ انصسير. وتى يساكاة ًَىرج انطائرة بىاسطتMATLAB 

لأيثم يٍ خلال إيداد يعايلاث ( نهسصىل عهً يسار انطائرة اPSOنعذة سيُاريىهاث يختهفت. واستخذو خىارزييت أسراب انطيىر )

 FPNنهسيطرة عهً انطائرة وتى تسقيق وإيداد يعايلاث انًتسكى   FPN, إضافت نًا سبق  تى استخذاو انًتسكى  PIDانًتسكى

ونذيت يقاويت يعقىنت ضذ الاضطراباث.  PIDأفضم يٍ انًتسكى  FPNو أظهرث انُتائح إٌ انًتسكى  PSOباستخذاو خىارزييت 

  .(Ardunio mega 2560)0652 تى بُاء ًَىرج نهطائرة يع استخذاو اردويُى ييدا وأخيرا , قذ

 

 

Quadrotor aerial vehicles are one of the most flexible and adaptable platforms for undertaking aerial 

research. Quadrotor in simplicity is rotorcraft that has four lift-generation propellers (four motors), two 

motors rotate in clockwise and the other two rotate anticlockwise, by varying the speed of these rotors; 

the quadrotor can move forward, backward, right and left.  

This thesis describes a mathematical model of a quadrotor, also the PID controller has been used for 

controlling the attitude, Roll, Pitch and Yaw direction, also using the quadrotor equations to find 

decupling controller is first designed to reduce the effect of coupling between different inputs and 

outputs of quadrotor.  

The optimization algorithm has been used to find optimal PID controller parameters, also fuzzy Petri 

net (FPN) controller has been designed to control the quadrotor in height optimal path and trajectory 

optimal path. The optimal values for the FPN controller parameters have been achieved by using 

particle swarm optimization algorithm. 

 Quadrotor model has been simulated by MATLAB for several scenarios of testing, and the system 

performance has been measured by MATLAB, and simulation results showed that the FPN controller 

has a reasonable robustness against disturbances and good dynamic performance.  

Finally, prototype quadrotor has been built with using Arduino mega 2560, and several types of 

sensors in order to control the altitude and directions of quadrotor. 
 

Design and Implementation of Quadrotor Aerial Robot   
 


