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动态环境中基于模糊概念的机器人路径搜索方法 
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  Abstract  本文提出一种基于模糊概念的动态环境模型，以及在此模型基础上的机器人路
径搜索方法．这种方法利用动态环境中物体的运动信息进行局部搜索．通过计算机模拟实
验，证明这种方法在移动障碍和移动目标的环境中能有效的实现机器人避碰和导航．
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