Masterprojekt / Masterarbeit TU

Lageregelung eines Quadcopters

Modellierung und Parameteridentifikation

= Definition von Experimenten zur
Parameteridentifikation

= |Implementierung und Durchfihrung am Quadcopter

= Modellvalidierung
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Hinweis: Die genaue Aufgabenstellung wird individuell festgelegt,

abhéngig davon ob die Arbeit im Rahmen eines Masterprojekts oder

KO nta kt . M d rtl N K| I'c h e nga St einer Masterarbeit durchgeftihrt wird.
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