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М.А. ЧТЧЯН, Д.У. ЕГИАЗАРЯН 

НАСТРОЙКА ПАРАМЕТРОВ КВАДРАТОРА С L1 АДАПТИВНОЙ 
СИСТЕМОЙ УПРАВЛЕНИЯ ОПЫТНЫМ ПУТЁМ 

Произведены расчёт параметров и тестирование квадратора с адаптивной системой 
управления, в результате чего получена методика настройки параметров квадратора. В 
последнем даны первоначальные значения параметров, которые следует применять в 
начале настройки, чтобы избежать аварий. 

Ключевые слова: адаптивная система управления, мультиротор. 

M.A. CHTCHYAN, D.H. YEGHIAZARYAN 

TUNING OF A QUADROTOR WITH AN L1 ADAPTIVE CONTROL 
SYSTEM BY AN EXPERIMENT 

An empirical tuning and testing of a quadrotor with an L1 adaptive control system are 
carried out. As a result, a method for empirical tuning of the quadrotor parameters is obtained. 
The latter depicts the initial values for the parameters which should be applied at the beginning 
of tuning to avoid crashes. 

Keywords: adaptive control system, quadrotor. 
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А.Г. ДАРБИНЯН 

ДИНАМИЧЕСКАЯ МОДЕЛЬ ОТКАЗОУСТОЙЧИВОЙ СИСТЕМЫ 
УПРАВЛЕНИЯ КВАДРОКОПТЕРА В СРЕДЕ ПАКЕТА SIMULINK 

Рассматриваются структуры и методы проектирования отказоустойчивых систем 
управления квадрокоптерами. В среде пакета Simulink разработана нелинейная модель 
квадрокоптера, которая позволяет учитывать отказы двигателей и исследовать динамику 
системы управления в подобных случаях. 

Ключевые слова: отказоустойчивая система, квадрокоптер, система управления, 
динамическая модель. 

H.G. DARBINYAN 

A DYNAMIC MODEL OF A FAULT-TOLERANT CONTROL SYSTEM OF  
QUADROCOPTER IN THE SIMULINK PACKAGE ENVIRONMENT  

The structures and design methods of fault-tolerant control systems of quadrocopters are 
considered. A nonlinear model of quadrocopter, allowing take into account the faults of motors 
and investigate the control system dynamics in such cases, is developed in the Simulink 
environment. 

Keywords: fault-tolerant system, quadrocopter, control system, dynamic model. 
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