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基于单轴光电探测系统的MUAV目标捕获与盘旋跟踪系统  
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摘要  研究了基于侧向单轴光电探测系统的微小型无人飞行器（MUAV）捕获、跟踪地面目标的飞行控制方法，

提出一种探测器单轴消除视场y向失谐角，MUAV航向控制消除视场x向失谐角的控制方案。采用常规的飞行动力

学纵向和侧向运动方程及小干扰线性化方法，并分别对MUAV定高寻航迹段、目标搜索捕获段及盘旋跟踪段进行

了MATLAB仿真。分析了侧向突风以及飞机俯仰角变化对视场中x向失谐角的耦合影响，并提出了解决方案。仿

真结果验证了所提方案的有效性，其能够满足MUAV持续盘旋跟踪地面目标的飞行任务。 
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