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  Abstract  本文面向多移动机器人系统，提出了一种适合于移动机器人个体的分层式体系
结构，包括系统监控层、协作规划层和行为控制层三个层次．其中系统监控层主要实现人对
系统的实时监控功能；协作规划层在与其它机器人相应层的交互过程中建立系统的分层式组
织形式，合理快速地完成任务的分解和分配，实现了机器人之间的任务级协作；行为控制层
主要采用基于行为的方法实现具体的运动控制．该结构满足了移动机器人渐趋复杂的应用环
境和日益增大的系统规模的要求．
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