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内容概要

　　无人飞行器任务规划是实现无人飞行器自动导航的一项关键技术，是人工智能及导航、制导与控
制领域中的重要研究方向之一。
本书结合作者的研究工作，系统、深入地介绍了无人飞行器任务规划的概念、理论及方法。
主要內容包括任务规划建模、任务规划数字地图技术、任务规划威胁信息建模技术、单无人飞行器航
路规划、单无人飞行器多航路规划、多无人飞行器协同任务分配、多无人飞行器协同航路规划等多个
方面。
　　《无人飞行器任务规划》适合于人工智能及导航、制导与控制相关专业的硕士、博士研究生作专
业参考书，也适合于任务规划领域的科研工作者和工程技术人员作为参考资料。
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章节摘录

版权页：插图：4.克隆选择操作从每一个抗体扩增操作得到的子种群中选出一个最优抗体组成新的抗
体群，此时的抗体群规模应该和初始种群规模是一样的。
在这里，注意：不是在所有抗体中进行最优选择，而是从每个抗体对应的子种群中分别进行选择。
由于克隆选择算法的选择操作只在具有相似基因特征的子抗体群中进行，而不是在所有抗体中进行，
从而不会像遗传算法那样最终收敛于一个最优解。
7.4.6 新抗体的补充在生物免疫系统中，为了保持抗体的多样性，每天都会产生大量的新抗体进入免疫
系统，其中绝大多数因为亲和度低而遭到抑制死亡，但是仍然有极少数的抗体具有较高的亲和度而获
得了进行克隆扩增的机会，通过亲和度成熟过程而成为优秀的抗体。
为了模拟这种抗体循环补充的机制，增加了克隆抗体补充操作，以提高抗体的多样性，实现全局范围
内的搜索优化，避免陷入局部最优解。
克隆补充操作，即在每一次对抗体群AB进行克隆选择扩增之前，从一个随机产生的规模为Ⅳ，的候选
抗体群A6，中选出亲和度最高的N.形成规模Ⅳ为的抗体群A6。
7.4.7 优秀抗体的记忆通过记忆操作将每次产生的优秀抗体存人记忆库中，保存起来。
在单uAV多航路规划中，设定对于每个uAV需要得到3条不同的优化航路。
因此，将记忆库的容量设定为3，即最终记忆库中的抗体就是人们所希望得到的问题解。
记忆操作，主要是从每次完成克隆操作后得到的抗体群体当中，选择抗体的亲和度函数值大于记忆阈
值的3个最优抗体添加到记忆库中。
由于记忆库的容量被设定为3，因此每次添加之后还要应用相似抑制算子对其进行判断，是否将现有
记忆库的抗体进行替换，从而始终保持记忆库中的抗体数为3。
7.4.8 单无人飞行器多航路规划流程单uAV多航路规划流程如下。
（1）根据编码，应用随机数函数随机产生群体的初始抗体A6。
（2）针对每一抗体，形成相应的航路，并计算相应抗体的抗体一抗原亲和度函数值。
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编辑推荐
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