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章节摘录

版权页：   插图：   只有在最后的计划中才会通报AO。
如果一个计划不包含任何需要同其他无人机协作任务（即JT）的话，则准备被执行。
然而，如果一个计划包含JT，计划协作将在第二阶段通过交互管理得到执行。
 交互管理者依靠分布式协商机制为协作多无人机间的行为提供方法。
所有的需要多无人机交互（简单的同步或者更复杂的JT）的任务都在交互管理部件上处理。
所以，从空间和时间上来看，对于每个涉及的无人机，联合操作都能够进行协作。
 与交互管理相关的细节在这里没有提供，因为它还在研究中。
在这里主要处理3个问题： 时间协作：通过无人机间的同步来实现。
我们定义和执行一个机制使得增加的协商与可能的时间间隔同步相关。
结果是，一组无人机知道一个共同的同步应该发生的时间间隔。
 空间协作：我们考虑交互模型来推断JT内的交互需求。
然后，在计划执行期间，通过在无人机的计划轨迹上应用计划合并协议能够安全地避免冲突。
 任务再分配：这个问题包括增强无人机的整体行为。
当相关时，允许它们重新分配一些任务。
对于每个无人机，相关性应该通过对当前计划中的当前任务费用／效用来进行评估（见2.5节）。
 在协作期间，交互管理器也可能需要进行与环境和无人机模型相关的计算和精炼，即依赖于专门的精
炼机。
 这些协作过程的结果是，一个协作的、准备被执行的任务序列生成并插入到当前MLE计划中。
 2.4.3专门的精炼机工具箱概述 专门的精炼机提供了大量的特性用来支持规划和协调期间的任务分解和
精炼，它们依赖于不同的模型（环境、无人机等），这些模型在无人机的活动期间有规律地更新。
另外，它们还提供一些与路径产生、感知计划和通信限制满足检查等相关的服务。
这些不同的过程都以一种及时的方式执行，所以符号规划器可以在规划建立期间以一种透明的方式使
用它们。
 在这里，关键是要提供具有特定信息的规划器和交互管理器。
这些信息允许它们估计机器人在给定（动态）环境下执行给定任务的能力、计算不同代价的能力和评
估加入一个给定任务到当前机器人计划中的能力。
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