
 

首 页 本刊介绍 编 委 会 作者指南 下载中心 期刊征订 在线留言 联系我们 English

兵工学报   2013, Vol. 34  Issue (4): 443-450    DOI: 10. 3969/ j. issn. 1000-1093. 2013. 04. 010

研 究 论 文   最新目录| 下期目录| 过刊浏览| 高级检索   |  

基于非线性动态逆的水下运载器控制方法研究

崔 乃 刚 1, 白 瑜 亮 1, 常 亚 武 1, 王 小 刚 1, 许 江 涛 2

1. 哈尔 滨 工 业 大 学 航 天 学 院 , 黑 龙 江 哈 尔 滨 150001; 2. 哈 尔 滨 工 程 大 学 航 天 学 院 , 黑 龙 江 哈 尔 滨 150001

Underwater Vehicle Control Method Based on Nonlinear Dynamic Inversion

CUI Nai-gang1, BAI Yu-liang1, CHANG Ya-wu1, WANG Xiao-gang1, XU Jiang-tao2

1. School of Aerospace, Harbin Institute of Technology, Harbin 150001, Heilongjiang, China; 2. School of Aerospace, Harbin Engineering University, 
Harbin 150001, Heilongjiang, China

京 ICP备 05059581号  
版 权 所 有  2013 © 兵 工 学 报 编 辑 部  

访问总数:334018  今日访问:175  当前在线:24 

摘要 图/表 参考文献(0)  相关文章 (2) 


