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内容概要

　　《未知环境中移动机器人导航控制理论与方法》以未知环境中的移动机器人导航控制理论和方法
为研究内容，全书主要包括七个方面：机器人的体系结构，动力学模型与路径跟踪控制，环境建模与
定位，障碍物的检测，机器人导航策略，故障诊断与容错控制，机器学习理论及应用。
《未知环境中移动机器人导航控制理论与方法》重点介绍了机器学习、环境认知、运动规划、导航控
制等方面在理论和方法上取得的进展，意在推动认知科学、模式识别、非线性控制等学科的前沿问题
的研究，对提高探测移动机器人导航控制系统的技术水平，促进移动探测技术的发展，具有重要的科
学意义。
《未知环境中移动机器人导航控制理论与方法》可作为智能机器人研究和教学的参考书，也可供从事
智能机器人、人工智能、智能控制和智能系统研究、设计和应用的科技人员和高等院校师生阅读和参
考。
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章节摘录

第2章 未知环境中移动机器人系统的体系结构2.4 四层递阶式智能导航控制体系结构2.4.1 导航控制任务
分解与导航控制系统中的几个概念导航控制系统要代替驾驶员完成从接受目的地到控制车辆运行到目
的地这一驾驶任务，须对任务进行合理分解。
根据任务环境、时问跨度和空间范围等特点，整个任务可分为五个层次，具体如下：1.任务与子任务
任务是驾驶控制系统所接收的来自操作员的最宏观的命令，其内容为：从现实世界的某一点A到达另
一点B。
任务通常需要几十分钟甚至几天才能完成，其在空间上的跨度也往往很大。
子任务是对任务的分解，通常子任务的起点和终点应是位于对自主车来说具有相同结构特点道路上的
两点，也就是说自主车在执行某一子任务时应能采用同一控制策略。
通常子任务如：沿具有两车道的公路从A1到A2，沿乡间公路从A2到A3等。
每个子任务的持续时间一般从几分钟到几小时不等。
2.行为行为是自主车为了应付不断变化的交通状况而采取的一种动作序列。
每种行为都应能满足自主车在安全性、行车效率或对交通规则遵守上的一些要求。
一个行为的执行期通常为几秒到几分钟。
常见的行为如换入左车道并超越前方车辆，跟踪前方车辆，在交叉路口停车等待等。
3.轨迹（规划轨迹）轨迹是自主车所通过的路径及通过时的速度序列。
规划轨迹则是自主车在未来一段时间内期望经过的路径及期望经过速度的序列。
规划轨迹的时间长度一般为几百毫秒到几秒钟。
4.动作动作是驾驶控制系统所产生的，由各执行机构执行的最底层指令。
如油门开度为ai，前轮偏角为ξi等。
每个动作的执行时间通常为几毫秒到几十毫秒。
2.4.2 一个四层模块化的汽车自主驾驶控制系统结构以上述任务层次分解为基础，给出如图2.8所示的四
层模块化自主驾驶控制系统结构，其四个层次依次是：任务规划、行为决策、行为规划和操作控制，
另外还包括车辆状态与定位信息和系统监控两个独立功能模块。
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