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يفاز - PID رويو پ يليرو تحليرهبر، پ يتور در مانور اول برايالو يةسرعت، ارتفاع و زاو ي. نمودارها۷شکل 

 مانور اول رو دريپ يسمت برا ية. نمودار زاو8شکل 

 

يفاز - PIDرو در حالت ين رهبر و پيه سمت بيارتفاع، سرعت و زاو ي. خطا۹شکل 
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 مانور دوم يبعد سه ي. نما۱۰شکل 

 

يفاز - PID رويو پ يليرو تحليرهبر، پ ينمودار ارتفاع و سرعت در مانور دوم برا .۱۱شکل 

مانور دوم يرو برايپ يسمت برا ية. نمودار زاو۱۲شکل 

يفاز - PIDرو در حالت ين رهبر و پيسمت ب يةارتفاع، سرعت و زاو ي. خطا۱۳شکل 
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