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摘要 
移动机器人里程计误差建模是研究移动机器人定

位问题的基础. 现有的移动机器人里程计误差建
模方法多数针对某一种驱动类型移动机器人设

计, 运动过程中缺乏对里程计累计误差的实时反

馈补偿, 经过长距离运动过程定位精度大幅度降

低. 因此本文针对同步驱动和差动驱动轮式移动
机器人平台提出了一种通用的里程计误差建模方

法. 在假设机器人运动路径近似弧线基础上, 依
据里程计误差传播规律推导了非系统误差、系统

误差与里程计过程输入之间的近似函数关系, 进
而提出一种具有闭环误差实时反馈补偿功能的移

动机器人定位算法, 对定位过程中产生的里程计

累计误差给予实时反馈补偿. 实验表明新算法有

效地减少了里程计累计误差, 提高了定位精度. 
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