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全向移动机器人编队分布式控制研究 
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  Abstract  简单介绍了NuBot机器人的两个主要组成部分：全向视觉和全向运动系统，并
给出了运动学分析．基于该机器人平台，提出了D-A和D-D控制两种跟踪算法．通过机器人之
间的相对定位和局部通信，实现了多机器人编队的分布式控制，同时，该算法可对机器人朝
向进行独立控制．针对不同情况下的编队避障问题，提出了编队变形和编队变换两种方法．
仿真和实际机器人实验表明，D-A控制方法能够实现平滑的编队变换；编队变形方法能够在尽
量保持原始队形的情况下保证编队顺利避障．
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