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Одним из типов роботов является мобильный робот, который 

обеспечивает автономное перемещение из текущего положения в целевое 

положение для выполнения поставленной задачи. Важной проблемой для 

мобильных роботов в условиях миссии является поиск оптимального или 

близкого к оптимальному пути без столкновений из начального состояния 

в целевое состояние в соответствии с определенной метрикой 

эффективности. Цель статьи заключается в том, чтобы сосредоточиться на 

проблеме планирования траекторий движения мобильных роботов и 

представить обзор методов планирования траекторий. 

В зависимости от того, в какой степени мобильный робот 

воспринимает окружающую среду, планирование пути делится на 

глобальное планирование пути и локальное планирование пути. Методы 

реализации планирования пути для мобильных роботов можно разделить 

на традиционные классические методы и интеллектуальные методы. 

Классические методы, такие как метод искусственного потенциального 

поля, быстрое исследование случайного дерева, алгоритм A* и 

интеллектуальные методы, такие как нейронная сеть, генетический 

алгоритм и муравьиный алгоритм, применяются к мобильным роботам для 

реализации планирования пути в заданной среде [1-6]. 

Все методы планирования пути имеют недостатки, такие как 

тенденция попадания в локальные минимумы, разрывы в результирующих 

путях, высокие вычислительные затраты в высоко-размерных 

конфигурационных пространствах и тенденция к преждевременному 

сближению. Эти недостатки приводят к тому, что отдельные методы 

планирования пути не очень хорошо подходят для сложных сред, поэтому 

для их преодоления можно использовать комбинацию этих методов [7, 8]. 

На планирование пути мобильных роботов влияет окружающая среда. 

Планирование пути для мобильных роботов становится более сложным в 

динамических средах, поскольку мобильному роботу необходимо 

обновлять карту среды в реальном времени для получения информации о 

расположении препятствий. Для решения этой проблемы может быть 

использован совместный подход нескольких интеллектуальных устройств 

[9]. Интеллектуальные устройства взаимодействуют друг с другом для 

построения карты окружающей среды в реальном времени и передают еѐ 

мобильному роботу, который планирует и изменяет траекторию движения 

в реальном времени на основе информации об окружающей среде. Однако 

у этого метода есть ограничения, которые заключаются в ограничении 
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пространства окружающей среды и высоких требованиях к программному 

и аппаратному обеспечению для информационного взаимодействия между 

интеллектуальными устройствами. 
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