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基于规则库的巡线机器人自主越障动作规划 

李恩   梁自泽   谭民    

(中国科学院自动化研究所复杂系统与智能科学实验室) 

  Abstract  在电力线巡检机器人的控制系统中，采用分层规划的方式，利用产生式推理从
行为规划的层次上进行在线规划，生成行为序列，然后将生成的行为序列与离线规划出的知
识库相结合，生成自主越障的动作序列，实现机器人越障的自动控制．本文探讨了整个越障
规划的控制过程和规划方法，并通过实验验证了动作规划的可行性．
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