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· 张建英，刘暾  

基于人工势场法的移动机器人最优路径规划  

张建英，刘暾

哈尔滨工业大学 航天学院 

收稿日期 2006-10-25   修回日期 2006-12-19   网络版发布日期   2007-8-10   接受日期    

摘要  提出一种解决人工势场法目标不可达问题的方法。分析了传统人工势场法中的固有缺陷：目标不可达；在
障碍物附近或通过狭小通道时的抖动问题。通过选取适当的增益系数解决了目标不可达问题，使机器人快速到达
目标点。用拉紧法去除路径的冗余节点并用极坐标下对称多项式优化出圆滑的最优路径。仿真结果证实了所提方
法的正确性和有效性。 
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