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内容概要

本书共分11章，第1章介绍多机器人系统研究的发展概况以及几种典型的多机器人系统；第2章主要介
绍多机器人系统的特点、主要研究内容、设计方法及与其密切相关的可借鉴的研究领域；第3章介绍
多机器人系统体系结构；第4章介绍学习的有关理论和方法；第5章介绍几种多机器人避碰规划的方法
；第6章介绍多机器人系统实现队形形成和队形控制的方法，以及实现目标搜索和目标围捕的方法；
第7章介绍机器人间信息的共享和地图构建；第8，9章分别从仿真系统设计和多仿生机器鱼实验系统设
计的角度论述如何实现多机器人系统；第10章通过船舶制造业中的一个工程应用实例，说明多机器人
系统的实现；第11章介绍多机器人系统研究工作和实际应用中尚需解决的关键技术问题、基础理论问
题及其发展趋势和应用展望。
       本书主要供研究人员、工程技术人员开发多机器人系统理论与应用研究工作时参考，也可作为研
究生在多机器人系统方面的课程参考读物。
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编辑推荐

本书由绪论、机器人系统中的基本问题、多机器人系统体系结构、多机器人系统中机器人的学习、多
机器人避碰规划、多机器人队形问题研究、多机器人系统信息融合与环境构建、多机器人仿真系统、
多仿生机器鱼系统、多机器人协调搬运、焊接系统、多机器人系统的研究与应用展望、共11章组成，
将基础理论、关键技术、实际应用紧密结合在一起，使读者对多机器人系统有比较全面的认识和了解
，是研究和学习的重要参考。
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