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协作多机器人系统的模块化设计与实现 
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  Abstract  本文从讨论基于分布式人工智能(DAI)中多智能体系统(MAS)理论的多机器人的
合作策略入手，先提出了适用于多机器人合作机制的系统控制结构，再针对具体任务背景，
对多机器人系统的结构和功能进行了模块化分解，设计了系统原型．最后简要地介绍一下利
用面向对象技术完成的仿真系统程序实现．

  Keywords   协作多机器人系统；控制结构；模块化设计    

  收稿日期 修回日期

  通讯作者  

  DOI  PACS:TP24  

 

 

相关文章( 无 )<<< 

[PDF全文]

[HTML全文]

发表评论

查看评论


