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基于功能／行为集成的自主式移动机器人进化控制体系结构 
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  Abstract  本文针对自主式移动机器人控制体系结构中两类典型方法的不足，提出了一种
进化控制体系结构，实现了基于AI模型的方法与基于行为的方法的优势互补．文中阐述了进
化控制的思想，并应用于移动机器人控制结构的设计．该结构使移动机器人具备良好的学习
和适应能力、较快的响应速度，同时拥有较好的理性和完成给定任务的能力．
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