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标签

评论

非常好的一本书，值得好好学。

http://www.allinfo.top/jjdd
http://www.allinfo.top/jjdd


-----------------------------
此用户未填写评价内容

-----------------------------
任伟的两本著作在多智能体一致性方面都有很多启发作用，本书是其中的一本。不过，
原书倒也没有限定为航行体吧，应该是vechile；第二，出版社在数学方面的排版的确
是不够美观。

-----------------------------
书是正版，物流很快，不错。

-----------------------------
质量很好，介绍的很详细，学习LaTeX的最有效的参考书

-----------------------------
东西收到不错的?，物流很快杠杠的，很满意的一次网购

-----------------------------
送货上门没的说，时间安排也很合理，会提前预约联系，很棒

-----------------------------
还不错，凑合，理论性很强

-----------------------------
简直不能更赞！ 特别???喜欢喜欢

-----------------------------
正版图书，质量非常好，就是略贵

-----------------------------
非常好，包装完整，送货速度非常快，推荐

-----------------------------



正版出品，不错，正在好好学习中....

-----------------------------
刚拿到 希望对工作有作用

-----------------------------
还没看，但估计还可以

-----------------------------
京东送货速度快 态度不错

-----------------------------
很好，很不错，很有用！！！

-----------------------------
专业书慢慢看看吧。

-----------------------------
值得学习，好好研究研究，书不错

-----------------------------
还可以 还没仔细看

-----------------------------
同学推荐的书。

-----------------------------
一本很不错的书，值得购买，对工作有用！

-----------------------------
学习中，希望有所收获



-----------------------------
有用，很好！

-----------------------------
不错的书，不错的书。

-----------------------------
很好的一部书

-----------------------------
很好，很专业

-----------------------------
相当凑合

-----------------------------
书内容还没有细看，当时冲着给出的例子去的，结果网站打开什么都没有，有点坑，几
乎没有所谓的资料可言

-----------------------------
书中有文字有较多重影，怀疑不是正版

-----------------------------
给单位买的，找京东开具购书明细清单，竟然让我自付邮费，生气

-----------------------------
好

-----------------------------
第1章 协同控制中一致性算法概述 1．1 引言 1．2 文献综述：一致性算法 1．2．1
基本一致性算法 1．2．2 一致性算法的收敛性分析 1．2．3 一致性算法的设计与扩展
1．2．4 基于一致性算法的协作策略设计 1．3 本书概况 1．4 注释 致谢 第2章
关于单积分动力系统的一致性算法 2．1 基本算法 2．2 时不变通信拓扑下的一致性
2．2．1 采用连续时间算法的一致性 2．2．2 采用离散时间算法的一致性 2．3
时变通信拓扑下的一致性 2．3．1 采用连续时间算法的一致性 2．3．2
采用离散时间算法的一致性 2．3．3 仿真结果 2．4 注释 致谢 第3章



关于基准状态的一致性跟踪 3．1 问题描述 3．2 时不变一致基准状态 3．3
时变一致基准状态 3．3．1 基本的一致性跟踪算法 3．3．2
关于有界控制输入的一致性跟踪算法 3．3．3 一致基准状态的信息反馈 3．4
基于相对状态偏差的扩展 3．5 注释 致谢 第4章 关于双积分动力系统的一致性算法 4．1
一致性算法 4．1．1 时不变通信拓扑下的收敛性分析 4．1．2
切换通信拓扑下的收敛性分析 4．2 具有有界控制输入的一致性 4．3
无相对状态导数量测的一致性 4．4 注释 致谢 第5章
扩展到基准模型的双积分一致性算法 5．1 问题描述 5．2
具有信息状态导数基准模型的一致性 5．2．1
邻里航行体之间的信息状态导数相互耦合时的一致性 5．2．2
邻里航行体之间的信息状态导数没有耦合时的一致性 5．3
具有信息状态基准模型和信息状态导数基准模型的 一致性 5．3．1
所有航行体均可获知基准模型 5．3．2 领航-跟随策略 5．3．3 一般情况 5．4 注释 致谢
第6章 关于刚体姿态动力系统的一致性算法 6．1 问题描述 6．2
姿态一致性与最终角速度为零的情况 6．3 没有绝对和相对角速度量测的姿态一致性
6．4 姿态一致性与最终角速度非零的情况 6．5 仿真结果 6．6 注释 致谢 第7章
相对姿态保持与基准姿态跟踪 7．1 相对姿态保持 7．1．1
时不变相对姿态与最终角速度为0 7．1．2 时变相对姿态和时变角速度 7．2
基准姿态跟踪 7．2．1 刚体姿态由欧拉参数表示的基准姿态跟踪 7．2．2
刚体姿态由修正Rodriguez参数表示的基准姿态跟踪 7．3 仿真结果 7．4 注释 致谢
第8章 基于一致性的分布式多航行体协同控制设计方法 8．1 引言 8．2
协同控制问题中的耦合 8．2．1 目标耦合 8．2．2 局部耦合 8．2．3 全局耦合 8．2．4
时变耦合 8．3 具有最优协同目标的分布式协同控制方法 8．3．1 协同条件和协同目标
8．3．2 协作变量和协作函数 8．3．3 集中式协同方案 8．3．4 建立一致性 8．4
没有最优协同目标的分布式协同控制方法 8．4．1
由编队级（group-level）基准状态构成的协作变量 8．4．2
由航行体状态构成的协作变量 8．5 文献评述 8．5．1 编队队形控制 8．5．2
多个UAV的协同 8．6 本书后续内容 8．7 注释 致谢 第9章
多轮式移动机器人的集结和轴向校准 9．1 试验平台 9．2 试验运行 9．3 试验结果
9．3．1 集结问题 9．3．2 轴向校准问题 9．3．3 已得到的经验 9．4 注释 致谢 第10章
拥有虚拟领航者的多轮式移动机器人分布式队形控制 10．1
分布式编队队形控制体系结构 10．2 在多机器人平台上的试验结果 10．2．1
试验平台和试验运行 10．2．2 具有单个子编队领航者的编队队形控制 10．2．3
具有多个子编队领航者的编队队形控制 10．2．4
具有时变子编队领航者和时变通信拓扑的编队队形控制 10．3 注释 致谢 第11章
关于轮式移动机器人编队机动的分散行为方法 11．1 问题描述 11．2 编队机动 11．3
编队控制 11．3．1 耦合动力系统编队控制 11．3．2
基于无源化机器人阻尼的耦合动力系统编队控制 11．3．3 饱和控制 11．4 实物试验
11．5 注释 致谢 第12章 太空航天器的编队飞行 12．1 问题描述 12．1．1 基准坐标系
12．1．2 每艘航天器的期望状态 12．1．3 航天器动力系统 12．2
采用虚拟构造物方法的分散化体系结构 12．2．1 集中式体系结构 12．2．2
分散体系结构 12．3 编队分散控制策略 12．3．1 关于每艘航天器的编队控制策略
12．3．2 关于每个实例化虚拟构造物的编队控制策略 12．3．3 收敛分析 12．3．4
讨论 12．4 仿真结果 12．5 注释 致谢 第13章 多架空中无人航行体对火灾的协同监测
第14章 多架空中无人航行体协同监视问题 附录 参考文献 
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书评
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