
厦门理工学院研究生科技活动月——成果展示

基于 ROS 的配电室巡检机器人路径规划的研究

一. 成果完成人及所在单位：叶泽团 席洋，电气工程与自动化学院 指导教师：赵晶

二. 成果简介：

随着“无人值守变电站”的提出，配电室无人值守也被提上的议程，解决配电室巡检机器人路径

规划问题，使巡检机器人能在配电室中按预定点位自主移动，在这个能够自主移动的载体上装载其

他例如：相机，红外热成像仪，温湿度检测器，局部放电检测仪器等检测设备的条件下，对配电室

环境设备进行实时远程监控。达到解放劳动力，降低人工巡检遇到突发危险的可能性，提高职工安

全。目前，巡检机器人应用于室外变电站的较多，配电室这种小型环境的巡检机器人应用较少，在

劳动力成本急剧上升、机器人成本下降、安全性意识不断增强的背景下，配电室巡检机器人路劲规

划的研究，使机器人代替人工巡检成为可能，突破电力系统配电环节一大瓶颈，填补国内外同类产

品空白。

三. 主要研究内容及创新点：

本项目设计了一套基于机器人操作系统的用于配电室电气控制柜的巡检机器人的路径规划系

统，该系统采用激光雷达的同步定位与地图绘制技术和自主导航技术，完成了配电室巡检机器人自

主导航系统的搭建和路径规划设计。针对配电室巡检机器人全局路径规划的 A* 算法搜索效率低的

问题，提出了一个新的启发函数；利用 Floyd 算法优化了全局路径中存在的拐点多、路径弯折程度

大等问题；利用多段的高阶多项式对轨迹进行曲线优化，使路径适合配电室巡检机器人运动。在厦

门理工学院高压电力试验中心配电室仿真环境地图下，与 ROS 中的 A* 算法进行对比。实验对比分

析结果表明两者规划时间差别不大，但改进后的 A*算法规划的路径更加平滑、长度更短且路径转折

次数更少。

图 1 配电室巡检机器人实物图

四. 主要研究成果及应用情况
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