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蔡自兴、贺汉根、陈虹等教授的新著《未知环境

中移动机器人导航控制理论与方法》已在科学出版

社问世,成为《21世纪先进制造技术丛书》的一枝新
秀, 作为该丛书的主编, 我深感荣幸. 专著是3位教
授和研究组成员, 在智能机器人领域多年来辛苦耕
耘, 取得丰硕成果的基础上, 精心凝练写成的, 高屋
建瓴,叶茂根深. 它的出版值得大家庆贺.

未知环境中移动机器人导航控制是人工智能和

先进机器人的国际前沿研究课题, 也是智能机器
人开发研究的热点和难点问题之一.专著在机器学
习、环境认知、运动规划、导航控制等方面取得突破

性进展.本专著围绕未知环境中移动机器人导航控
制这一主题,第2章在体系结构方面,提出了一个4层
递阶式智能导航控制结构, 成功应用于结构化环境
下的高速无人驾驶系统、中等起伏地形中自主越野

车的安全行驶以及未知环境中移动机器人的自主导

航,验证了该体系结构的实时性、环境适应性和可扩
展性. 在导航控制方面第3章提出能满足非完整约束
和控制量约束的轨迹生成方法和滚动时域跟踪控制

策略,得到了不确定环境下的鲁棒控制律、能同时完
成有限时间镇定和跟踪任务的统一控制律.第4章在
移动机器人的环境建模与定位方面, 进行了时空关
联地图构建、Monte Carlo定位和基于视觉的增量式
拓扑建模等研究.第5章在移动机器人的障碍物检测
方面, 提出了基于自适应滤波器的移动机器人的障
碍检测、基于激光测距的机器人3维感知系统和基
于视觉的避障等技术. 在移动机器人导航策略方面,
第6章提出一种近似Voronoi边界网络(AVBN)的拓扑
建模方法,生成虚拟障碍,解决了存在非凸集障碍的
复杂环境下边界网络的连通性难题,为路径规划提
供了一种新方法;提出适于未知环境的逆向D*路径
规划方法, 能够明显地减少搜索节点数量; 给出了
基于免疫进化和示例学习以及基于蚁群算法的移动

机器人路径规划方法. 第7章在故障诊断方面,提出
了一种新的自适应粒子滤波框架, 将领域依赖的建
议分布自适应和领域独立的粒子数目自适应两种机

制有机界结合起来. 为处理粒子滤波器效率与精度

之间的矛盾这一开放问题提供了一种有效的解决方

案.针对机器人的导航控制,第8章在机器学习理论
方面提出一个新的基于学习的移动机器人控制器设

计优化框架, 提高机器学习求解复杂优化决策问题
的效率,成功解决倒车控制和六轮移动机器人多轮
协调控制等问题,在机器学习方面做出贡献. 此外,
还在在基于核的策略迭代增强学习、多目标进化学

习等方面取得了重要研究进展,提高了机器学习求
解复杂优化决策问题的效率.

专著的出版将推动认知科学、模式识别、非线性

控制等学科的前沿问题的研究,为提高移动机器人
导航控制系统的技术水平,促进移动探测技术的发
展都具有重要的科学意义,为航天、海洋、军事、建
筑、交通、工业和服务业等领域移动机器人导航控

制系统的研究开发提供了新的设计理论和技术,对
于发展无人探测车、无人排险车、无人扫雷车和无

人运输车等极端条件下的作业机器人系统做出重要

贡献.

专著是诸多专家学者心血和智慧的结晶,也是国
家自然科学基金重点项目“未知环境中移动机器人

导航控制理论与方法研究”资助成果的展示. 该项
研究在蔡自兴教授主持下, 由中南大学、国防科技
大学和吉林大学3校上百名师生历经五年完成. 我
曾于2006年底参加了“未知环境中移动机器人智能
导航技术及3维感知平台的研制”项目的鉴定,对该
项目组所取得的突出研究成果,至今仍然记忆犹新.
在2007年初国家自然科学基金委信息科学部组织的
该重点项目结题验收会上,获得很高评价. 专著正是
在取得丰硕研究成果的基础上写成的,它是自然科
学基金资助的结果,也是蔡自兴教授等专家敢于探
索、开拓创新的成果.

本书具有学术思想新颖、内容翔实、结构严谨、

语言流畅、图文并茂等特色, 是一部难得的智能机
器人研究专著.专著的出版显示了我国机器人学研
究的突出进展, 也为系列丛书《21世纪先进制造技
术丛书》增添了光彩.


