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引言



在视觉环境探索方面，移动机器
人需要具备高效、准确的感知和
反应能力，以应对复杂多变的环

境。

反应式控制器设计是提高移动机
器人感知和反应能力的关键，对
于提升机器人性能、拓展应用领

域具有重要意义。

移动机器人技术在现代社会中的
应用越来越广泛，从工业生产到
家庭服务，都离不开移动机器人

的参与。

研究背景与意义



    

国内外研究现状及发展趋势

国内外学者在移动机器人反应式控制

器设计方面已经开展了大量研究，取

得了一系列重要成果。

目前，反应式控制器设计正朝着智能

化、自适应、鲁棒性更强的方向发展。

随着深度学习、强化学习等人工智能

技术的不断发展，未来反应式控制器

设计将更加注重在未知环境下的自主

学习和决策能力。



本文将重点研究基于视觉信息的移动机器人反应式控制器
设计方法，包括感知处理、决策规划、运动控制等关键技
术。

研究内容

旨在提高移动机器人在复杂视觉环境下的感知和反应能力，
实现更加智能、自主的机器人行为控制。

研究目的

采用理论分析与实验研究相结合的方法，通过建立移动机
器人视觉感知与反应式控制模型，进行仿真实验和实际场
景测试，验证所提方法的有效性和优越性。

研究方法

研究内容、目的和方法
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移动机器人视觉环境探索技术



获取环境图像信息，适用
于光线充足的环境，具有
成本低、分辨率高等优点。

摄像头 深度相机 激光雷达

能够获取环境的深度信息，
适用于室内和室外环境，
但成本较高。

通过激光扫描获取环境信
息，精度高、抗干扰能力
强，但价格昂贵。

030201

视觉传感器类型及特点



对获取的图像进行去噪、
增强等操作，提高图像质
量。

图像预处理

从图像中提取出有用的特
征，如边缘、角点、纹理
等。

特征提取

根据提取的特征对环境进
行建模，如构建地图、识
别物体等。

环境建模

环境信息获取与处理
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避障控制

通过视觉传感器实时检测环境中的障碍物，并控制机器人绕开

障碍物继续前行。

01

同时定位与地图构建（SLAM）

通过视觉传感器获取环境信息，并实时构建地图和定位机器人

位置。

02

路径规划

根据构建的地图和机器人当前位置，规划出一条到达目标点的

最优路径。

视觉导航与定位技术
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反应式控制器设计原理与方法



基于行为主义的反应式控制不依
赖于精确的环境模型，而是根据
机器人与环境的交互作用来产生

适当的行为。

行为主义控制理论
反应式控制器通过感知-动作循环
实现实时响应，即根据当前感知信
息快速做出决策并执行相应动作。

感知-动作循环

在面对突发情况或危险时，反应式
控制器能够触发紧急行为，确保机
器人的安全。

紧急行为处理

反应式控制理论基础



分层控制结构

感知模块设计

动作执行模块

控制策略制定

控制器结构设计与实现

采用分层控制结构，将复杂的

控制任务分解为多个简单的子

任务，便于实现和调试。

根据感知信息和控制策略，设

计相应的动作执行模块，如电

机控制、路径规划等。

针对视觉环境探索任务，设计

专门的感知模块，如摄像头、

深度传感器等，用于获取环境

信息。

基于行为主义控制理论，制定

适当的控制策略，如避障、目

标追踪、路径规划等。
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