
《科技导报》编辑委员会

顾 问：韩启德，周光召

主 任：白春礼

副 主 任：冯长根，沈爱民，苏青，王务林，史永超

编 委（以姓名笔划为序）：

于起峰 王飞跃 王中林 王恩哥 王海波 王遵来 邓玉林 邓甲昊 叶中华 叶兴国 吕 植 吕建仁 任福君

任福继 许绍燮 朱茂炎 严纯华 严陆光 严晋跃 吴立新 吴智深 宋永华 宋伟宏 汪 玉 张 伟 张 骏

张开逊 张知彬 李 华 李 磊 李百炼 李家春 李家洋 杨 卫 杨玉良 杨秀生 沈志强 哈木拉提·吾甫尔

沈美庆 肖 宏 陈 政 陈运泰 陈赛娟 屈冬玉 郑 磊 罗 勇 金红光 姚檀栋 钟群鹏 饶子和 秦大河

翁 端 袁亚湘 郭 雷 郭孔辉 高 福 高 炜 唐劲天 康 健 阎克平 龚 克 景国勋 游苏宁 谢和平

鲁晓波 廖育群 蔡荣根 裴 钢 薛勇彪 魏炳波

·封面图片说明·

具有路径规划功能的移动机器人

移动机器人是一种可在复杂环境下工

作，具有自行规划、自主运行的智能机器人，

它集中了传感器技术、信息处理、电子工程、

计算机工程、自动化控制工程、人工智能等

多学科的研究成果，代表机电一体化的最高

成就，是目前科学技术发展最活跃的领域之

一。随着机器人性能的不断完善，移动机器

人在工业、农业、医疗、服务等行业中都得到

广泛应用，在城市安全、国防和空间探测领

域的有害与危险场合也得到很好地应用。

因此，移动机器人技术已经得到世界各国的

普遍关注。

通常，移动机器人是由微处理器、动力

组件和各类传感器所组成的，能在不同的环

境下执行任务。为适应不同的环境，各种移

动机器人，即空中、水中和陆地等不同环境

下的移动机器人应运而生。在空中和水中

的移动机器人常采用螺旋桨作为动力系统，

而陆地移动机器人因地面环境比较复杂，其

动力系统的选择则较为多样化，典型的动力

系统有轮式、机械足、轨道等。移动机器人

顺利完成任务的实现必须由安全无碰撞的

路径作为保障。为此，路径规划问题成为移

动机器人学研究的焦点。

移动机器人路径规划是指在有障碍物

的某一工作空间中，为遵循特定约束的移动

机器人规划出一条连接起止位置的安全无

碰撞的最优或近似最优路径，移动机器人沿

着这一规划路径能避开同其他物体的冲突

碰撞而到达目标位置。在路径规划中，规划

出的路径质量的高低关系着移动机器人整

体任务实施的成功与否。为此，“如何为移

动机器人规划出可行的最优路径”成为移动

机器人学研究领域的难题。

国内外的研究者在移动机器人路径规

划方面已经做了大量的研究工作，依据环境

信息是否已知可分为全局路径规划技术和

局部路径规划技术。基于地理信息的全局

路径规划技术，其理论研究已经相当完善，

但由于需要预先知道环境的准确信息，计算

量很大，主要路径规划技术有：可视图法、自

由空间法、栅格法、拓扑法和单元分解法等；

局部路径规划侧重于考虑机器人的当前局

部环境信息，利用传感器信息实时在线地进

行路径规划，与全局的路径规划相比，局部

路径规划更具有实用性和实时性，对环境具

有更强的适应能力。目前主要的局部路径

规划技术有：人工势能场算法、模糊逻辑控

制算法、神经网络算法、遗传算法和强化学

习算法等。
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页刊登了施文灶施文灶等的论文“路径预设的移动

机器人设计”。该文融合了霍尔传感器、红

外避障传感器和电子指南针等多种传感器

实现移动机器人的路径学习、信息存储和按

预设路径精确移动及返回等功能，为具有路

径规划的移动机器人在智能家居等环境中

的应用提供了一种新型的设计方案。

本期封面图片为一种基于多传感器融

合的预设路径的轮式移动机器人，由施文灶

提供。本期封面由王静毅王静毅设计。
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