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0 引言

在信息化时代中，我国微电子技术不断发展、网络技术

也不断进步，促进了机器人技术的提升。在这种情况下，工

业机器人展现出了非比寻常的优越性。移动路径导航设计是

移动机器人领域中的关键构成部分，其设计水平影响着机器

人技术的发展，所以加大对人工智能的研究力度，并尝试将

其应用在机器人移动路径导航的设计中，可有效提高移动机

器人的设计质量。

1 人工智能概述

当前，国内外对人工智能的研究较多，研究成果也颇为

丰富，但是并没有统一人工智能的定义。从整体情况来看，

人工智能主要是在高端科技范围内对大脑功能进行的研究和

模拟，从而模仿人类的思考、推理以及学习能力。在科技水

平不断提升的背景下，我国对人工智能的研究成果不断增加，

且人工智能也成为了科技领域研究的热点，在机器人的研究

中具有重要价值。

2 人工智能机器的识别与视觉

在正常情况下，人们可以快速感知周围的环境与形式，

并进行判断。但是，对于智能机器来说想要做到这一点较为

困难。研发机器识别技术与视觉技术可以在一定程度上解决

这一问题，所以研究人员与技术人员在对机器识别技术以及

视觉技术进行研究时，利用视觉计算理论构建周围环境图像

的模型尤为重要。

近年来，相关学者在分析国内外机器人智能领域的相关

技术时发现，机器人的智能视觉功能存在诸多问题，例如识

别物体的速度较慢、分析物体的速度较慢，和人类视觉的水

平还有很大的差距。但是，站在理论层面来看，科学技术不

断进步，可以在一定程度上提高机器智能视觉识别的能力，

缩小其与人类视觉水平之间的差距。例如，可以利用循序渐

进的研发模式，将二维图像逐渐转变为三维图像，从而缩小

视觉分析差距，提高机器对物品的辨识效率。

3 机器人移动路径导航智能控制技术

3.1 神经网络

机器人研发需利用多种先进技术，神经网络技术就是其

中之一，可以完善机器人的功能，使机器人具备更多的先进

功能，例如障碍躲避功能、路径选择功能等。

当环境拓扑结构组织图内部当中的互联网在给定目的地

之后，机器人就可以通过网络能量函数设计出最佳的路线。

机器人可以灵敏地躲避障碍，并根据不同位置的实际情况设

计不同的路径，从而增强机器人的智能化特点，满足机器人

的智能导航需求。Kohonen 互联网当中存在自动组织性质，

可以自动整合传感器采集的所有信息并进行应用，这样自动

组织就可以根据结果反映采集样本的分布情形，且可以通过

神经元权向量的方式表达自由空间方式。同时，也可以对地

图当中的各个位置触发进行学习，从而选择到目的地的不同

路径，完善机器人的智能导航模式。

3.2 模糊控制

想要实现机器人的路径自主导航具有较大的难度，因为

其中有很多不确定的因素，而利用模糊推理可以在一定程度

上解决这些问题。

模糊逻辑是模糊推理的基础，可以转变专家控制系统，

即将其转变为自动智能控制系统。在模糊逻辑技术的支持下，

可以有效采集图像边缘像素和轮廓等多种信息，之后可以对

这些信息进行并行处理从而获得可靠信息。

模糊控制在机器人路径导航当中的应用体现在多个方

面，主要体现在智能处理行为与动作，如躲避障碍物体、调

整行进速度、追踪移动目标等，识别动作不同，激活机器的

结构也会发生改变。传感器在采集完信息之后，会整合信息

并进行激活判断，同时在模糊推理算法的影响下，会确定优

先级行为，之后通过机器开展操作。

3.3 进化控制算法

进化控制算法主要是由传统进化计算理论以及反馈控制

理论形成的，有利于提升机器人移动过程中的适应能力和学

习能力。利用进化控制算法可以快速解决较为复杂的问题。

例如，若机器人所处的环境较为复杂，就能够利用控制算法

优化控制方案，机器人就可以根据这一控制方案调整自身的

行为，增强自身的适应性。此外，进化控制算法在专业性问

题的处理中具有较大的优势，因为其可以根据周围环境与状

态的变化更新知识库，并实现目标。

4 在人工智能背景下进行移动机器人路径规划的趋势

4.1 将慎思行为规划与反应式行为规划结合起来

在正常情况下，若以反应式行为为前提创新静态环境模

型，会具有良好的规划效果。但是，反应式行为规划方法在

环境内部当中有很多非模型障碍物等情况，所以在很多情况
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其次，在固定位置放置加工所用工具，比如细齿平锉刀、冲

头等，放位置便于作业人员的操作和抓取，同时相应位置放

置一个坡度适当的装置。在进行一系列改进后，员工操作无

需全程佩戴手套，动作更加便捷，拿取工具效率也更高。最后，

在细齿平锉刀端部设置一个手柄，便于员工握取，同时也能

使加工操作更便捷、省力。

2.3.3 改善加工现场布局

在加工现场进行实地调查后，经可行性分析，于车间恰

当位置新增一出口，各工作台位置也进行合理调整。位置调

整坚持运输成本最低、运输路径最短、占地面积最小的原则。

2.4 效果评价

在 IE 技术应用下，主要立足现场布置、管理及台上工艺

的层面改进汽车空调外壳的加工生产线。通过实施相关改善

措施，可有效节约产品加工期间所需的物力、人力，大量减

少加工生产中的多余无效劳动。其改进点主要体现在两方面：

①对两道加工流程进行合并处理，大约消除 136 次的产

品取放动作，有效减少多余劳动。原本被过多分解的工序进

行了合理的合并处理，人员投入减少，工作台中加工移动次

数也明显减少，有助于员工保持平衡的加工作业状态。将原

本首道工序到第二道工序中间涉及到的多余工作消除，有助

于加快生产速度，缩短加工周期，使生产过程具有更强的节

奏性、连续性。

②通过对现场进行重新布局，可明显减少出现路线拥堵

或迂回情况，使车间生产成本及运输成本都明显减少，整体

工作效率大大提升。

经过相关统计，生产线改善之前要完成加工、检查、搬运、

储存一系列工序，所需工序数为 14，总时间为 376.4min，总

距离为 78m，投入总人数为 22 人；而改善之后，同样的一系

列工序所需工序数为 9，总时间为 312.9min，总距离为 40 m，

投入总人数为 16 人，改善效果明显。

3 结语

文章基于 IE 技术对某企业的汽车空调外壳车间生产线进

行改善。首先结合项目概况全面分析影响加工效率与生产成

本的因素，而后着重对加工现场的布局及工艺流程进行改善，

使加工过程更加优化，有效缩减生产成本，提升了生产效率。

在日渐激烈的市场环境下，企业要更关注应用 IE 技术，通过

科学的思想理论有效提升生产率，促进企业长足发展。
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下并不适用。为此，一些学者提出了混合控制结构，即在应

用反应式行为规划的同时应用慎思行为规划，从而解决该模

型的各种问题。LowKH 在无法预知的状态当中可以利用慎思

行为规划与反应式行为规划相结合的混合控制结构避撞导航，

此时异步运行状态当中可以显示出不同的行为模块。这一规

划模块与一般的控制结构不同，可以获得大量的点集，且这

些点集不是完整的路径，且反应式模块自身就存在避撞以及

目标制导两项功能。

某学者提出了三层控制结构，即由慎思层、序列层以及

控制层共同构成的控制结构。其中，慎思层主要负责进行路

径规划等工作；序列层主要连接慎思层和控制层，可以保障

机器人准确把握环境；控制层可以通过反应式行为感应周围

环境。也有一些学者提出了一种具有实时性的混合控制结构，

可以在较短的时间当中选择最正确的动作，从而满足反应式

行为的变化需求。

4.2 将局部路径规划与全局路径规划结合起来

在一般情况下，需要根据已知环境信息进行全局规划，

这样才能够有科学的适用范围，但在未知环境当中可以应用

局部规划，但是反应速度相对较慢，且对规划系统的品质有

较高的要求。但是，如果能将全局规划和局部规划结合起来

就可以有效解决一些问题，达到理想的规划效果。

某学者提出了三层控制结构，且将全局规划当作最高层，

将势场法内部局部规划当作第二层，将航向角方法当作最底

层，这是更适用于杂乱环境的路径规划方法。也有学者提出

一种新型的多级结构，即由全局规划、局部规划、智能监督

以及传感器信息融合等层次共同构成的结构，其中局部规划

主要包括路径优化和局部路径计算这两层，通过这一分层可

以有效利用局部规划的时间，并获得理想效果中的移动路径。

5 结语

神经网络、模糊控制以及进化控制算法在机器人移动路

径导航中具有重要作用，将这些算法结合起来可以形成新的

算法，优化移动机器人的导航控制行为，增强移动机器人的

灵活性与实时性。但是，人工智能并未完全成熟，实际应用

效果还没有达到理想效果，所以应该继续加大研究力度，通

过人工智能提高机器人的设计质量。

参考文献：

[1] 董炫良 . 人工智能模式下机器人移动路径导航设计研究 [J]. 佳
木斯职业学院学报 , 2017, 000(003):P.416-417.
[2] 高峰 , 张立杰 , 迟春梅 . 人工智能模式下机器人移动路径导航

设计研究 [J]. 区域治理 , 2017, 000(009):125-126.
[3] 周伟娜 , 张凯秀 . 人工智能机器人在核医学病房中的初步应用

与展望 [J]. 国际放射医学核医学杂志 , 2020, 44(12):750-754.
[4] 黄春芳 . 人工智能在智能机器人领域中的研究与运用 [J]. 科教

导刊 , 2017, 000(019):31-32.
[5] 赵友 . 探究计算机视觉技术在移动机器人中的应用 [J]. 信息通

信 ,2016,000(006):80-81,82.

（上接第 31 页）




