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矩形环境分解机器人遍历算法

张赤斌　　颜肖龙

（东南大学机械工程学院，南京 ２１１１８９）

摘要：提出了一种矩形分解的环境建模方法．该方法模型用环境分解出的节点及节点之间的连接关系网络来表
示．环境建模首先将环境分解为正方形区域，区域中心点代表该区域位置．在邻近区域有障碍物情况下，扩大正
方形边长形成矩形区域，有利于提高局部遍历效率．在这种环境建模思想下，提出了一种包含局部和全局２层结
构路径规划下的机器人遍历方法．在全局路径规划中子区域之间的探索采用了基于知识规则的方法，定义了决
定局部子区域向周围区域移动的一维优先权数组，该数组综合表征了本区域与相邻区域的遍历情况、连通关系

和用户定义优先权级别．局部子区域根据环境形状采用模版匹配法实现遍历．仿真实验结果说明，该方法简单、
高效，并适合解决复杂二维环境遍历问题．
关键词：路径规划；完全遍历算法；矩形分解
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