
2023 年 SEP“启航探索计划” 

项目一：无人机集群驱驰算法的设计与实现 

指导老师：蔡鹤 

简介：在机场附近的空域，鸟群的出现会威胁飞机的飞行安全。为避免安全隐

患，研究者尝试利用无人机将鸟群驱离。本项目的任务为设计监察无人机的算

法，将模拟鸟群飞行的无人机集群驱离目标区域。 

主要任务： 

1. 研究鸟群结队飞行的规律； 

2. 搭建无人机集群硬件平台； 

3. 通过 ROS 仿真与实验实现无人机集群的仿生飞行； 

4. 设计监察无人机的空间驱驰算法； 

5. 通过 ROS 仿真与实验验证空间驱驰算法的有效性。 

6. 攥写一份关于此项目的研究报告。 

 

项目二 基于机器学习的无人机智能避障系统 

指导老师：杨健 

简介：在无人机领域，飞行器的安全性和稳定性至关重要。本项目的目标是开

发一款基于机器学习的无人机智能避障系统，可以实时检测周围环境并自动调

整飞行路径以避免碰撞。通过本项目，学生可以学习到路径规划以及无人机控

制等相关知识。 

主要任务: 

1. 研究现有的无人机避障技术和算法； 

2. 选择适用于本项目的机器学习算法（例如深度学习、强化学习等）； 

3. 收集和处理训练数据，训练避障模型； 

4. 将避障模型部署到无人机上，优化性能和响应速度； 

5. 进行实际测试，分析系统性能，并撰写研究报告。 



 

项目三：复杂环境下无人机集群的编队控制 

指导老师：高焕丽 

简介：无人机集群的常见定位方式包括 GPS 定位，SLAM 建图定位，与 UWB 定

位。在复杂环境下，GPS 定位与 SLAM 建图定位可能无法工作。本项目的研究

目标为通过 UWB 定位获取无人机集群的相对位置信息，并基于相对位置信息

实现无人机集群的编队飞行。 

主要任务： 

1. 学习 UWB 定位的原理； 

2. 设计基于相对位置信息的无人机集群编队飞行算法； 

3. 通过 ROS 仿真验证定位算法与飞行算法的有效性； 

4. 搭建硬件平台，进行实际测试； 

5. 攥写一份关于此项目的研究报告。 

 


