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引言



机器人导航技术01

随着机器人技术的不断发展，自主导航已成为机器人领域的研究热点。

大鼠机器人作为一种仿生机器人，其导航技术对于实现机器人的自主运

动和智能化具有重要意义。

未知环境挑战02

在实际应用中，机器人往往需要面对复杂且未知的环境。因此，研究大

鼠机器人在未知环境中的导航技术，对于提高机器人的环境适应性和自

主性具有重要意义。

建模与控制方法03

为了实现大鼠机器人在未知环境中的自主导航，需要研究有效的建模和

控制方法。通过建立环境模型和控制策略，可以使机器人更好地感知和

理解环境，从而实现自主导航。

研究背景与意义



国外在机器人导航技术方面起步较早，

已经取得了一系列重要成果。例如，

基于SLAM（Simultaneous 

Localization and Mapping）技术

的导航方法已经在许多机器人平台上

得到了广泛应用。此外，深度学习等

人工智能技术的发展也为机器人导航

提供了新的解决方案。

近年来，国内在机器人导航技术方面

也取得了显著进展。国内高校和科研

机构纷纷开展相关研究，提出了一系

列具有创新性的导航方法和算法。例

如，基于视觉传感器的导航方法、基

于激光雷达的导航方法等。

未来，随着人工智能、计算机视觉等

技术的不断发展，机器人导航技术将

朝着更加智能化、自主化的方向发展。

同时，多传感器融合、深度学习等技

术的应用也将进一步提高机器人导航

的准确性和鲁棒性。

国外研究现状 国内研究现状 发展趋势

国内外研究现状及发展趋势



研究内容、目的和方法

通过本研究，旨在实现大鼠机器人在未知环境中的自主导航，提高机器人的环境适应性

和自主性。同时，通过探索新的建模和控制方法，为机器人导航技术的发展提供新的思

路和方法。

研究目的

本研究将采用理论分析和实验验证相结合的方法进行研究。首先，通过文献综述和理论

分析，了解国内外相关研究的现状和发展趋势；其次，设计并实现大鼠机器人的导航系

统；然后，研究未知环境的建模方法；接着，设计并实现基于模型的控制策略；最后，

通过实验验证所提出方法的有效性和可行性。

研究方法
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大鼠机器人平台设计与实
现



基于大鼠的生物特性，进
行机器人的仿生学设计，
包括身体形态、运动方式
等。

仿生学设计 模块化设计 可扩展性设计

将机器人划分为不同的功
能模块，如感知模块、控
制模块、运动模块等，便
于开发和维护。

考虑机器人的可扩展性，
以便在未来进行功能升级
或添加新模块。

030201

机器人总体设计



根据导航和自动控制的需
求，选择合适的传感器，
如超声波传感器、红外传
感器、陀螺仪等。

传感器选型

选用适当的执行器以实现
机器人的运动控制，如电
机、舵机等。

执行器选型

合理配置传感器和执行器
的位置与参数，以优化机
器人的感知能力和运动性
能。

配置与优化

传感器与执行器选型及配置



    

控制系统硬件架构

主控制器

选用高性能微处理器或DSP作为主控

制器，负责实现各种控制算法和任务

调度。

通信接口

设计稳定的通信接口，实现主控制器

与传感器、执行器以及其他设备之间

的数据传输。

电源管理

设计可靠的电源管理方案，为机器人

提供稳定的电力供应。
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人机交互

设计友好的人机交互界面，方便用户对机器人进行控制和监视。

同时，提供远程控制和调试功能，便于开发和维护。

01

操作系统

选用实时操作系统（RTOS）或嵌入式Linux等作为软件平台，

提供多任务处理和实时性保障。

02

控制算法

开发适用于大鼠机器人的控制算法，包括路径规划、避障、定

位等。

软件系统设计及实现



03

未知环境导航算法研究



基于SLAM的地图构建方法
SLAM技术概述

介绍SLAM（Simultaneous 

Localization and Mapping）技术的

基本原理、应用领域和发展趋势。

基于视觉的SLAM

探讨视觉SLAM的基本原理、视觉特

征的提取和匹配，以及基于视觉的

SLAM算法设计和实现。

基于激光雷达的SLAM

阐述激光雷达在SLAM中的应用，包

括激光数据的获取、处理和特征提取，

以及基于激光雷达的SLAM算法设计

和实现。

多传感器融合SLAM

研究多传感器融合在SLAM中的应用，

包括激光雷达与视觉传感器的融合、

IMU与视觉传感器的融合等，提高

SLAM的精度和鲁棒性。



介绍路径规划算法的基本原

理、分类和应用领域。

路径规划算法概
述

阐述基于图的路径规划算法，

包括Dijkstra算法、A*算法

等，以及这些算法在机器人

导航中的应用。

基于图的路径规
划

探讨基于采样的路径规划算

法，如RRT（Rapidly-

exploring Random Tree）

算法、PRM（Probabilistic 

Roadmap）算法等，以及

这些算法在复杂环境下的性

能表现。

基于采样的路径
规划

研究机器学习在路径规划中

的应用，如基于深度学习的

路径规划、强化学习在路径

规划中的应用等，提高路径

规划的智能化水平。

机器学习在路径
规划中的应用

路径规划算法研究
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