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内容概要

《无人机系统自主控制技术丛书:多无人机自主协同控制理论与方法》围绕多无人机协同执行作战任务
对自主协同控制基础理论与关键技术展开了探讨，主要针对多机协同作战中的环境复杂性、无人机系
统复杂性、任务复杂性、时间敏感性、计算复杂性和通信复杂性等特点，对多无人机协同任务分配、
协同航迹规划、协同目标状态估计、协同编队轨迹优化、协同任务自组织以及典型作战应用等方面阐
述，反映了作者在该领域的最新研究工作，具有新颖性、前沿性、理论与应用密切结合的特点。
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章节摘录

版权页：   插图：   通过仿真试验可以看出，基于异步双精度滚动窗口的航迹规划方法的适应性强。
通过对全局窗口采样点数量和局部窗口范围的控制，易于实现在线规划时对航迹最优性与实时性的平
衡。
这种双精度滚动窗口策略在任务改变或战场态势发生重大变化时，可通过全局窗口的粗略航迹规划快
速搜索到新航迹，提高航迹全局的最优性和协作性，并能够通过一系列在线进行的精细航迹规划应对
环境的变化，修正和优化粗略航迹。
在精细航迹规划阶段，通过局部窗口限定了精细航迹搜索的空间，仅针对局部窗口范围内的有限区域
做更为细致的航迹规划，使用AI—DDPSO算法可以快速有效地找到当前最优航迹，满足实时在线航迹
规划的需求。
AI—DDPSO航迹规划算法中，采用角度偏差航迹表示方式，在UAV速度恒定情况下，比传统航迹点表
示法的维度少1／3，有利于提高算法计算速度。
基于局部滚动窗口的精细航迹规划，能够充分利用当前新信息，形成了观察一规划一执行一再观察的
闭环机制，通过跟踪任务执行过程中的状态变化，自适应地快速规划出能够回避威胁和障碍的飞行航
迹。
 3.1.3基于改进RRT的UAV在线航迹规划方法 UAV在执行诸如区域搜索、目标侦察等任务时，对于区
域内目标的具体位置和敌方威胁情况不完全确知，因此，UAV要能够根据任务过程中的实时探测信息
进行在线的自主航迹规划，这对规划算法的实时性提出了很高要求。
现有大多数航迹规划方法主要强调航迹的最优性，并在一定程度上考虑了航迹规划最优性和实时性之
间的矛盾，但计算时间仍然无法兼顾。
虽然近年来研究人员从航迹规划建模和求解两方面均提出了许多改进策略，如改进概率路标图(PRM)
的构造方法，提高智能优化算法的收敛速度等，但由于规划方法本身的限制，在应用于在线航迹规划
时，往往由于优化时间过长而丧失了现实可行性。
因此，需要研究快速有效的在线航迹规划方法，以满足UAV任务需求。
快速扩展随机树(RRT)算法能够根据当前环境快速有效地搜索高维空间，通过组态空间的随机采样点
，将搜索导向空白区域，适合于解决包含几何约束和动力学约束的航迹规划问题。
通过引入航迹代价，增加启发信息克服搜索的随机性，提出了基于改进RRT(Improved RRT.IRRT)
的UAV在线航迹规划方法，有效提高了航迹规划的时间性能。
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编辑推荐

《无人机系统自主控制技术丛书:多无人机自主协同控制理论与方法》可作为高等学校与科研院所中从
事人工智能与模式识别、机器人与智能系统、无人机系统工程等专业领域的研究和教学参考用书，也
可作为自动化、计算机、运筹学、信息处理领域其他相关专业师生及科研人员的参考用书。
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