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章节摘录

版权页：   插图：   Kim和Khosla（1992）采用势场法研究障碍物回避问题，在该方法中将目标点产生
的作用视为引力而障碍物产生的作用视为斥力。
在多无人机的路径规划中，通过引导无人机飞往势场最低点来避开环境中的障碍物。
Eun和Bang（2006）将障碍物视为圆形，并在它们周围设有安全圆。
 Zabarankin等人（2002）采用一种解析和离散优化法在二维平面内研究具有路径长度约束的最优风险
路径问题；Richards和How（2002）采用混合整数线性规划方法（MILP）研究碰撞回避问题。
以上这些方法产生的路径均没有考虑曲率约束，因此还需要对所产生的路径进行平滑处理得到可飞行
路径。
Fujimori等人（2002）将回避圆用于解决多个移动机器人的障碍回避问题，在该方法中两个机器人在指
定区域合作，而其他机器人在区域外等候。
但这仅适用于机器人，因为机器人可以在关键点先停止运动然后转弯，而这种方法并不适用无人机，
因为无人机不能停止运动，其飞行路径必须考虑曲率约束。
 三维空间内考虑障碍回避的路径规划更加复杂，因为无人机回避障碍物的运动方向有无穷多种。
同样，考虑其他约束，在三维空间内产生最短路径也更加复杂。
Kitamura等人（1995，1996）提出了一种用八叉树表示三维空间的方法，在该方法中空间被分解成了多
个可搜索的区域或单元，通过将势场应用于八叉树的每个单元可产生障碍回避路径。
 障碍回避问题在不同的应用领域都有研究：如飞行器被雷达、传感器或地对空导弹（SAMs）探测的
最小风险（Chan和Foddy（1985）；Hebert等人（2001）；Vian和More（1989）；Zabarankin等人（2002
）），潜艇被传感器探测的最小风险（Washburn l990），或搜索设备发现目标的最大概率（Assaf 
和Sharlin—Bilitzky 1994；Benkoski等1991；Eagle和Yee 1990；Koopman1980；Stone 1975；Thomas和Eagle
1995；Washburn 1983）。
障碍回避的另一个研究领域就是在民用航空中使用无人机，其碰撞回避算法等同于商用飞机可用的防
撞需求。
目前，已有的系统是“交通预警和防撞系统”（TCAS），这种告警系统是基于飞机上和地面上的传
感器提供的位置和高度信息实现的。
Dowek等人（2001）和Zeitlin、McLaughlin（2007）讨论了无人机在民用航空使用中的安全性问题
，Bicchi和Pallottino（2000）给出了一种针对空中交通问题的协同航线方法。
无人机与民用飞机能够在同一个受控空域飞行，这是一个非常活跃的研究领域并且需要进一步研究发
展，所研究的算法必须具有很好的鲁棒性和可接受性。

Page 4



第一图书网, tushu007.com
<<无人机协同路径规划>>

编辑推荐

《无人机协同路径规划》适用于无人机领域的科研和工程技术人员参考使用，也可作为无人机部队相
关人员参考使用，还可作高等院校飞行器设计、自动控制，计算机科学等专业的教材和参考书。
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