Планирование траектории движения мобильного робота 
в среде с препятствиями   на  основе модифицированного алгоритма оптимизации роя частиц

Ян Шуай
аспирант
Московский государственный университет имени М.В.Ломоносова, 
физический факультет, Москва, Россия
E–mail: shuai.yang21@physics.msu.ru
В последние годы использование мобильных роботов в различных отраслях становится все более распространенным и они постепенно становятся частью нашей жизни. Планирование траектории является важной частью технологии мобильных роботов. Цель планирования траектории заключается в создании маршрута или группы точек, чтобы робот мог перемещаться от начальной позиции к конечной позиции в среде с препятствиями, соответствуя некоторым критериям оптимизации, таким как минимальное расстояние, минимальное время, минимальное энергопотребление и максимальная безопасность.

Алгоритма оптимизации роя частиц - это популярный метод оптимизации, который применяется для решения различных задач, включая планирование траектории движения робота. В этом алгоритме каждое реализуемое решение в пространстве поиска рассматривается как частица. Сначала создается начальный рой, т.е. случайным образом инициализированные частицы в пространстве решений. Изменение положения частиц в пространстве поиска основано на социально-психологической тенденции особей подражать успеху других особей. Рой состоит из набора частиц, где каждая частица представляет собой потенциальное решение. Положение каждой частицы изменяется в соответствии с ее собственным опытом и опытом ее соседей.

В данной статье авторы представляют метод планирования траектории мобильного робота с использованием алгоритмов роя частиц и предлагают три модификации классического алгоритма роя частиц.

Вводил два новых параметра в PSO: глобальный определитель оптимума для глобального лучшего LODgBest и локальный определитель оптимума для персонального лучшего LODpBest. Цель параметров - подсчитать количество последовательных итераций, в течение которых персональный лучший и глобальный лучший не дают улучшения. Поскольку эти частицы не могут улучшить свой gBest или pBest, они больше не вносят вклад в поиск глобального оптимального решения. Это указывает на то, что частицы насыщены и нуждаются во внешней тяге для увеличения своей мощности.

Во время работы алгоритма скорость частиц может быть слишком большой, поэтому на скорость частиц накладывается ограничение. Пусть верхний предел скорости равен Vmax. Но если мы сделаем это, то ограничим возможность выскочить из локального оптимума. Чтобы увеличить разнообразие популяции, скорость устанавливается на некоторое случайное значение, когда скорость частицы превышает максимальную скорость.

В данной работе функция коэффициента инерции построена таким образом, что она начинает оставаться максимальной, затем уменьшается от большого к малому и, наконец, остается около нуля в качестве минимального значения. Этот метод обеспечивает хороший баланс между возможностью глобального поиска и возможностью локального поиска.
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