
Środowisko MATLAB w rozwoju autonomii bezzałogowych statków 
powietrznych

Cykl wykładów: „Forum Akademickie 2023”

Poznań, 15.11.2023dr hab. inż. Wojciech GIERNACKI, prof. PP



• Dr hab. inż. Wojciech GIERNACKI, profesor Politechniki Poznańskiej
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• Unmanned Aerial Vehicles Research Group and AeroLab Poznan University 
of Technology Drone Laboratory

• IEEE Control Systems Society

• http://www.uav.put.poznan.pl
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MBZIRC’20

The Mohamed Bin Zayed International Robotics 

Challenge
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• Population: from 10 to 200 units,
• Iterations: from 5 to 500,
• Gains: KP, KI, KD: from 0 to 100











Metody iteracyjne:

- Fibonacci-search method (FIB),
- Golden-search method (GLD),
- the equal-division method (EQL),
- the dichotomy method (DIC),
- Broyden–Fletcher–Goldfarb–Shanno method (BFGS)








	Slide 1
	Slide 2
	Slide 3
	Slide 4
	Slide 5
	Slide 6
	Slide 7
	Slide 8
	Slide 9
	Slide 10
	Slide 11
	Slide 12
	Slide 13
	Slide 14
	Slide 15
	Slide 16

