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成果摘要： 

  该项目利用人工势场法的基本思想，引入了神经网络结构和神经计算技术及遗传算法，解决了二维环境中多边形及

圆形障碍物的避障问题，并使规划出的无碰路径达到折线形全局最短（路径）。然后提出了一些新的理论和算法，弥补

了已有相关研究的缺陷。该项目提出的新算法解决了二维环境中多边形及圆形障碍物的避障问题，并使规划出的无碰路

径达到折线形全局最短路径。提出了一种线性再励的自适应变步长算法，利用线性再励的学习方法，实现了步长的自适

应选择。该项目对基于神经网络的路径规划问题进行了很好的研究，给出的理论和算法计算简单，具有并行性，计算速

度快，且易于推广到三维空间等突出的优点，有很好的应用价值，这些理论和算法是移动机器人路径规划问题的一个理

论创新，是对移动机器人路径规划问题的理论和算法的补充和完善。 
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