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移动机器人自主导航方法研究

一. 成果完成人及所在单位： 陈霞，罗鹏，李杰，王亚熙 电气工程与自动化学院

指导教师：刘美俊

二. 成果简介：

以室内移动机器人为研究对象，将 A*算法与栅格地图相结合，对小车关键技术路径规划展开研

究。使用 JavaScript对栅格地图进行构建仿真，得出了传统 A*算法和正方形栅格地图结合在大范围的

环境中会因为节点数的增多而导致扩展很多冗余的栅格，增加计算时间，且转弯次数多，路径不平滑，

为解决以上问题，提出了一套较为合理的改进方案，验证了该方案的有效性，在工程中为小车路径规

划提供了理论支撑。这项研究对提高小车自主导航的效率和安全具有重要意义。

三. 主要研究内容及创新点：

栅格地图是模拟现实生活中物体所处的环境，利用合理的构图方法将物体所处环境信息映射到无

数个栅格中，这样就可以简化物体所处的实际环境，得到一个易于后续实验仿真的地图。由于栅格地

图是用来反映物体所属的实际环境，而实际环境是较为复杂的，因此栅格的大小、形状都将影响后续

路径规划的效率、准确率。针对正方形栅格地图与正六边形栅格地图进行了仿真对比，（见图 1）研

究结果表明，正六边形栅格地图中规划的路径总长比传统栅格地图中规划的路径总长少了 23.7%，消

耗时间减少了 51.5%，搜索栅格数减少了 62.2%，转折次数少了 5 次，且转折角度小了 690°。A*算
法是一种单向搜索算法。在搜索路径的过程中，会来回搜索很多不必要的节点，导致搜索时间过长。

为了解决这个问题，在 A*算法中引入了双向搜索策略，它的思想是从起点和目标点交替搜索路径，

直到搜索路径相遇。在此基础上，还增加了动态加权系数�(�)，使算法能根据搜索深度自适应地调整

搜索速度，在保证路径最优的前提下提高速度。最后对传统 A*算法与双向动态加权 A*算法进行了对

比分析（见图 2），路径长度一致，但缩短了 86%的规划时间。研究结果指出，将正六边形栅格地图

与双向动态加权 A*算法结合能有效的改善传统算法计算时间长、转弯角度大、搜索栅格数多等缺点，

在确保规划效率的前提下，能更好地满足机器人的运动约束。

图 1 栅格类型仿真 图 2 A*与双向动态加权 A*对比
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