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成果摘要： 

该课题以全方位轮式移动机器人为平台，研究未知不确定环境中自主工作的智能移动机器人定位、导航关键和共性技

术，提高移动机器人智能化与实用化程度。设计的全方位移动机器人平台采用四轮独立前进和转向驱动，实现八种运动

方式，保证机动性要求。机构部件模块化，机构部件参数可调整与结构形态可重构，使移动机器人平台具有重构特性；

设计了仿生沙地车轮和仿爬行动物类的转向架，使移动机器人平台具有仿生特性。机器人具有良好的复杂地形的通过性

和自定位能力。基于反应式控制模式，模拟人的思维方式研究移动机器人导航控制方法。结合人类驾车经验及模糊控制

理论，提出了双层模糊控制策略；同时采用了虚拟目标点的方法处理局部路径规划中经常出现的陷阱问题，克服了局部

最小问题。提出的导航方法即具有模糊控制所有的计算量小的特点，又能够适应复杂的环境，且具有较好的实时性，利

用红外、超声、定向陀螺、码盘和GPS等传感器给出的环境信息，实现了复杂未知环境移动机器人自主导航。课题总体

达到国际先进水平。该课题研究成果为移动机器人在未知环境中自主工作提供通用的环境信息获取、处理、避碰和导航

技术，目前在广茂达伙伴机器人公司应用。研究成果在社会服务、教育娱乐、航天、军事、环境探测等领域具有广阔的

应用前景。 
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