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内容概要

　  《多移动机器人协同原理与技术》以多移动机器人的协同技术和方法为研究内容，涉及多移动机
器人的研究概述、体系结构、通信、协同机制、协作定位与建图、目标协作跟踪、多移动机器人系统
实例及其应用和展望等。
本专著着重介绍多移动机器人研究在体系结构、可重构通信、协同任务分配和路径规划、相关机器学
习、环境认知、多目标跟踪等方面的理论和方法上取得的一些进展，对于提高多移动机器人系统的协
同工作的技术水平，促进相关技术的发展，具有重要的科学意义。
　  本专著是在总结国家基础研究项目研究成果的基础上写成的，是作者进行创新研究成果的结晶，
其内容含有较为明显的创新。
本专著可供从事智能机器人、人工智能、智能控制和智能系统研究、设计和应用的科技人员和高等院
校师生阅读和参考。
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作者简介

蔡自兴，中南大学信息科学与工程学院教授、博士生导师、学位委员会主席联合国工业与发展组织
（UNIDO）审定的联合国专家、国际导航与运动控制科学院院士、纽约科学院院士、首届全国高校国
家级教学名师，徐特立教育奖获得者历任第八届湖南省政协副主席兼文教卫体委员会主任，全国政协
第九届和第十届委员会委员，兼任中国人工智能学会副理事长及智能机器人专业委员会主任、中国自
动化学会理事、中国计算机学会模式识别与人工智能专业委员会委员等，并任美国伦塞勒大学、俄罗
斯科学院圣彼德堡自动化与信息学研究所、丹麦技术大学、北京大学信息科学中心、中国科学院自动
化研究所、国防科技大学、北京航空航天大学、北京邮电大学等校客座教授／客座研究员等主要从事
智能系统、人工智能、智能控制、智能机器人研究主持并完成科教研究30多项，其中获国际奖励2项，
国家级奖励2项，省部级以上奖励12项已在国内外发表学术论文600多篇，出版专著、教材30多部，如
《人工智能及其应用》、《机器人学》、《智能控制》和“IntelligentControlPrincipies
，TechniquesandApplications”等此外，还主持国家级精品课程、国家级教学团队和全国双语教学示范
课程等国家教育部质量工程项目多项。
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章节摘录

版权页：第一章 绪论1.1多移动机器人系统简介多移动机器人领域研究始于1980年，最初的研究集中在
体系结构、运动规划、可重构几个方面。
随着应用领域的不断拓展，尤其是水下、空间、危险环境探索、服务及教育领域等场合的应用需求，
促使多移动机器人领域的研究课题逐渐深入和广泛。
与单机器人相比，多移动机器人系统具有许多优点：可以通过对某些任务进行适当分解，使多个机器
人分别并行地完成不同的子任务，从而加快任务执行速度，提高工作效率；可以将系统中的成员设计
为完成某项任务的“专家”，而不是设计为完成所有任务的“通才”，使得机器人的设计有更大的灵
活性，完成有限任务的机器人可以设计得更完善；可以通过成员间的相互协作增加冗余度，消除失效
点，增加解决方案的鲁棒性；可以提供更多的解决方案，降低系统造价与复杂度等。
由于这样一些优势，多移动机器人协同技术研究吸引了国内外学术界越来越多的兴趣与关注，出现了
大批的文献。
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