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摘要 

作为一种局部路径规划策略, 虚拟势场法由于其

简单易用, 效果良好而在机器人领域得到了广泛

的应用. 但是这种方法的缺点是在路径规划的过

程中, 机器人经常会陷入局部极小. 本文提出了

一种基于虚拟势场法的视觉路径规划策略, 可以
保证图像中的特征点在伺服过程中始终保持在摄

像机的视野之内, 并且通过稳定性分析证明了该

策略具有全局收敛性. 另外, 本文进一步探讨了

视觉伺服中另一个常见问题: 如何在规划过程中

得到较好的三维运动轨迹. 最后用仿真结果验证

了本文所提出的路径规划策略具有良好的性能.  
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