
Eh
sa

n 
Sh

ar
afi

an
 A

rd
ak

an
i

Ehsan Sharafian Ardakani

Cooperative Motion and Position  
Control of a Swarm of Mobile Robots

Universität Stuttgart
Institut für Technische und Numerische Mechanik 

Ba
nd

 6
2 

(2
02

0)
  

Band 62 (2020)

C
oo

pe
ra

tiv
e 

M
ot

io
n 

an
d 

Po
si

tio
n 

C
on

tro
l o

f a
 S

w
ar

m
 o

f M
ob

ile
 R

ob
ot

s



Cooperative Motion and Position

Control of a Swarm of Mobile Robots

Der Fakultät Konstruktions-, Produktions- und Fahrzeugtechnik

der Universität Stuttgart

zur Erlangung der Würde eines Doktor-Ingenieurs (Dr.-Ing.)
genehmigte Abhandlung

von

Ehsan Sharafian Ardakani

aus Teheran, Iran

Hauptberichter: Prof. Dr.-Ing. Prof. E.h. Peter Eberhard

Mitberichter: Prof. Dr. C. David Remy

Tag der mündlichen Prüfung: 08. November 2019
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