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摘　要：受社会性昆虫劳动分工的启发提出一种群机器人地图创建的探索策略，以提高群机器人创建地图的效
率。当机器人所在顶点位置有未访问的路径时，机器人随机选择一条未访问路径进行访问；如果当前位置的所

有路径都已被访问，机器人会根据响应函数对下一访问位置进行概率选择。对算法分别进行了不同地图规模和

机器人数量的计算机仿真实验，根据算法评价指标（覆盖时间、路径重复覆盖次数和覆盖率）对实验结果进行了

评价，并与随机选择的算法进行了对比，结果表明算法是可行、有效的。最后指出了下一步研究的方向。
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,

　引言

地图创建是移动机器人研究领域中的基本问题，是移动机

器人实现自主导航和其他智能活动的关键和基础［１］。机器人

建立地图的问题通常被称为 ＣＭＬ（ｃｏｎｃｕｒｒｅｎｔｍａｐｐｉｎｇａｎｄｌｏ
ｃａｌｉｚａｔｉｏｎ）或 ＳＬＡＭ（ｓｉｍｕｌｔａｎｅｏｕｓｌｏｃａｌｉｚａｔｉｏｎａｎｄｍａｐｂｕｉｌｄｉｎｇ）
问题，即并发定位与建图［２］，而在 ＳＬＡＭ领域中研究的关键问
题包括地图的表示方法、不确定信息的处理方法、数据的关联、

自定位和探索规划［３］。相对于ＳＬＡＭ中其他问题，对群机器人
地图创建中探索规划问题的研究较少，而机器人的探索策略问

题是一个挑战性的规划难题［４］。地图创建的探索策略在现实

中有着广泛的应用前景，当环境的变化使原有地图不能准确地

反映实际环境信息，如地震使原有的交通道路被阻断、透水事

故造成井下巷道坍塌等，这时快速地获取受灾区域的地图，就

可为灾难搜救提供最新的环境信息，为救援决策提供帮助。采

用群机器人进行灾难时的地图遍历和创建，由于其鲁棒性、灵

活性和规模可伸缩性，使之成为可行的解决办法。目前提出的

适用于群机器人的探索策略有以下几种。仿照生物嗅觉气味

的按特定的方向对未知环境进行探测，如Ｈａｙｅｓ等人［５］提出群

机器人气味定位法等，但是这种方法只适合一些特殊的环境；

Ｙａｍａｕｃｈｉ［６］提出了基于边界的探测方法，其基本思想是让机器
人向已知区域和未知区域的边界运动，从而获得更多的未知环

境信息，但这种算法容易造成多个机器人向同一目标边界运

动，从而造成拥挤。还有人提出了以市场规则为基础的多机器

人探索策略，如Ｚｌｏｔ等人［７］提出的通过计算机器人到目标位

置的花费来决定机器人探测方向而使得成本最小，这种方法可

用于群机器人地图探测，且鲁棒性较好，计算简单，但其访问方

法只考虑了距离因素，影响了访问的效率。本文提出了一种基

于劳动分工模型的地图创建探索策略，目的是使群体机器人共

同遵守一种简单的探索策略，在这种策略的指导下机器人无须

集中控制，而采用分散控制方式就可以高效地完成地图创建，

这种探索策略具有规模可伸缩性和灵活性。
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　问题定义和算法前提条件

本文要解决的问题是实现群机器人对封闭二维空间内环

境地图的遍历。个体机器人具有有限的感知能力，能感知其当

前的位置，并识别当前位置通往其他位置的路径；机器人可通

过感知获取和存储局部地图，并在局部地图中设置已访问标志

点，将标志点及其连接路径保存于本地地图中；机器人能够与

其他机器人进行通信，发送自身位置信息及本地地图信息，并

可同时接收其他机器人的位置及局部地图信息；同时机器人可

以在某一标志点或某一路径上移动。

本文探索策略提出的基础是机器人利用标志法进行定位，

如Ｗａｎｇ等人［８］提出的地图创建方法。标志法是指机器人通

过对所访问的顶点和边做出可以识别的标志，来判断顶点和边

是否被访问过，通过对标志的识别和区分达到地图创建的目

的。本文算法所使用的地图表示方法是拓扑地图，主要是因为

用拓扑地图来描述环境中的关键路标及其之间的联系，具有全

局连贯性好、鲁棒性强的特点，特别适合对大而简单、可提取大

量高级特征的结构化环境进行描述［９］，如在前文提到的井下

救灾。在拓扑地图中存储一个顶点对应于环境中的一个特定

的地点，顶点间的弧线表示两个顶点对应的地点是相通的。在

此假定机器人可以有足够的空间存储地图。

利用本文提出算法进行群机器人地图创建，机器人需要具

备以下功能：

ａ）感知能力。机器人能够感知待探测环境的顶点和顶点
相邻的路径。

ｂ）移动能力。机器人能够由一个顶点移动到另一顶点。
ｃ）标志能力。机器人能够对顶点和顶点相邻的路径进行

标志，并且这个标志是唯一的。这要求机器人能对路径进行两

种标志：（ａ）临时标志（当机器人完成了对当前顶点的标志，还
不知道路径另一端是否被标志时对路径所做标志）；（ｂ）正式
标志（当机器人探知路径两边的端点都被标志时对路径所做

标志）。

ｄ）标志识别能力。机器人能对自己和其他机器人所做的
标志进行识别。

ｅ）标志更改能力。机器人能将临时标志改为正式标志。
ｆ）全局通信能力。当机器人将新的顶点或边加入所创建

的地图或集合Ｅ（用来存放机器人探索到的边）中时，会通知所
有的其他机器人进行数据更新；同时机器人也具备接收相应信

息的能力。

ｇ）冲突检测能力。当机器人在移动或通信过程中发生冲
突，能够自动采取措施避免冲突发生。

ｈ）简单运算能力。机器人能根据相邻顶点的已访问路径
和未访问路径，按本文提出的劳动分工算法进行简单运算，计

算出下一待访问顶点位置。

单个机器人所要维护的信息包括：

ａ）有限的无向图ｍａｔ＝（Ｖ，Ｌ）。机器人最终创建是一个有
限的无向图ｍａｔ＝（Ｖ，Ｌ），其中 Ｖ是无向图中顶点的集合 Ｖ＝
｛ｖ１，ｖ２，…，ｖｎ｝，Ｌ是无向图中边的集合Ｌ＝｛（ｖ１，ｖ２），（ｖ２，ｖ１），…｝。
机器人所创建的地图没有边长和方向等其他信息，顶点之间的

边只反映了顶点之间有路径相连。

ｂ）相邻边集合Ｅ。机器人对所在顶点的边进行探测时会
对边进行标志，这个标志是唯一且可以被所有的机器人所识别

的。开始是临时标志，当边的两端顶点被添加到所创建的地图

后，将临时标志改为由顶点标志命名的正式标志。

ｃ）相邻顶点权值信息数组 ｗｅｉｇｈｔ。机器人对当前顶点的
相邻顶点应用响应函数算法计算权值以后，权值保存在数组

ｗｅｉｇｈｔ中，供算法进行概率选择。

"

　劳动分工模型

自然界中一些社会性昆虫，如黄蜂、蚂蚁在完成哺育幼虫、

外出觅食、抵御外敌等多个任务时，会自动调节资源分配和参

与这些任务的数量［１０］。哺育幼虫的工蜂和工蚁倾向于移向幼

虫饥饿信号较强的区域；食物较少时个体将外出觅食；当外敌

入侵信号较强时，更多的个体将加入到抵御外敌的任务中。这

一现象可用劳动分工模型解释和说明，个体对不同任务都有一

个响应阈值［１１］，当任务的刺激强度超过个体的响应阈值越大

时，个体参与执行这个任务的概率就越大，相反，当任务的刺激

强度低于个体的响应阈值时，个体参与该任务的概率就会变

小［１２］。群机器人系统是特殊的多机器人系统，由许多无差别

的自治机器人组成，具有典型的分布式系统特征［１３］。受此启

发，在群机器人地图遍历的过程中，机器人根据劳动分工模型

选择路径，完成地图的遍历和更新，个体在顶点所连接的路径

都已访问的情况下，根据已创建的地图，得出邻近标志点的未

访问路径数量，计算响应函数值并确定其移动方向。基于劳动

分工模型的响应函数为

Ｔ（υｋ）＝
（ｕｋ＋αｃｋ）

∑
ｍ

ｊ＝１
（ｕｊ＋αｃｊ）

（１）

其中：ｕｋ为与路径ｋ相连标志点的未访问路径数量；ｃｋ为与路
径ｋ相连标志点处的已访问路径数量；α（０＜α＜１）为调节因
子；参数ｋ代表与当前顶点相连的不同路径；参数 ｖ代表不同
的与当前位置相邻的标志点；ｍ代表和当前顶点相邻的顶点的
个数。机器人对每个相邻顶点计算响应函数，以响应函数值为

概率，对所有相邻顶点进行概率选择，选出的相邻顶点作为机

器人下一次访问的新顶点。该方法使得机器人主动趋向访问

连接未访问路径较多的顶点，从而达到有效探索地图的目的。

)

　基于劳动分工模型的群机器人地图创建探索策略

本算法为机器人设定了六种状态：顶点识别状态（ｒｅｃｏｇｎｉ
ｔｉｏｎＳｔａｔｅ）、顶点信息标志状态（ｍａｒｋＳｔａｔｅ）、地图信息添加状态
（ｍａｐＡｄｄｉｔｉｏｎＳｔａｔｅ）、搜索状态（ｒｅｓｅａｒｃｈＳｔａｔｅ）、选点状态（ｓｅ
ｌｅｃｔＳｔａｔｅ）和移动状态（ｍｏｖｅＳｔａｔｅ）。其中顶点识别状态是机器
人对新到达的顶点进行判断，辨别该顶点是否被访问过；顶点

信息标志状态是机器人对未访问顶点及其路径进行标志的状

态；地图信息添加状态是机器人对访问到的顶点或边进行记录

的状态；搜索状态是机器人寻找临时命名边的状态；选点状态

是机器人调用选点算法计算下一移动目标的状态；移动状态是

机器人的运动状态。机器人状态转换如图１所示。
由图１可以看出，除移动状态外，机器人的其他五种状态

的转换是围绕机器人对顶点和边的标志进行识别、标记、获取、

查找和比较来完成的。在算法中为了判断机器人是否完成了

地图的创建工作，设定了一个集合 Ｅ来保存机器人在顶点信
息获取状态时探测到的与当前顶点相邻的边，称为顶点相邻边

集合Ｅ。集合Ｅ中的元素包含有机器人临时做出标志的边和

·５９·第１期 阎　静，等：基于劳动分工的群机器人地图创建探索策略研究 　　　



临时边更名后的正式边。机器人由随机顶点开始创建地图，首

先进入顶点识别状态。如果此顶点已被访问过，机器人则进入

地图信息添加状态，按顶点标志对此次访问边（指机器人由出

发的顶点到现在顶点的边）进行正式标志，正式标志的边会被

加入到集合Ｌ中，同时更新集合 Ｅ中相应的临时边为正式边，
完成后通知其他机器人更新相关信息，机器人进入搜索状态；

如果此时顶点未被访问过，机器人进入顶点信息标志状态，对

该顶点进行标志，并且机器人要对该顶点的边做临时标志，并

将临时标志边加入到集合Ｅ中，所有路径都做好标志后，机器
人进入地图信息添加状态，按顶点标志对此次访问边（指机器

人由出发的顶点到现在顶点的边）进行正式标志，正式标志的

边会被加入到集合 Ｌ中，同时更新集合 Ｅ中相应的临时边为
正式边，并通知其他机器人更新相关信息，随后机器人进入搜

索状态。在搜索状态，机器人会查找临时边来进行下一步遍

历，如果找到临时边，机器人进入移动状态；如果没有找到临时

边，机器人会判断已遍历边集合 Ｌ和顶点相邻边集合 Ｅ是否
相等。如果已遍历边集合Ｌ等于顶点相邻边集合Ｅ时，机器人
地图创建任务完成，算法结束；如果顶点的所有路径都被访问

过了，而此时集合Ｌ不等于集合Ｅ，机器人进入选点状态，在选
点状态调用上文提到的基于劳动分工模型的算法进行选点，选

定新顶点后，机器人进入移动状态。机器人在移动状态按选定

的路径进行移动，当机器人到达新顶点后进入顶点识别状态。

以上过程直到集合Ｌ等于集合Ｅ时结束，此时地图创建完成。

群机器人地图创建算法流程如下：

算法１　群机器人探测未知环境策略
输入：机器人的数量及开始位置。

输出：模拟现实拓扑地图的同构表示。

　ｉｎｉｔｉａｌｉｚｅ：
　Ｖ←；／／顶点集合初始化
　Ｌ←；／／已遍历边集合Ｌ初始化
　Ｅ←；／／顶点邻接边集合Ｅ初始化
　ｓｕｍ←０；／／时间步初始化
　ｓｔａｔｅ←ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎＳｔａｔｅ；／／机器人初始状态为顶点识别状态
　ｒｅｃｏｇｎｉｚｅ（ｎｏｗＶｅｒｔｅｘ）；／／机器人对当前顶点进行识别
　ｆｉｎｄ（ｔｅｍｐＥｄｇｅ）；／／机器人寻找临时边
　ｂｒｏａｄｃａｓｔ（ｕｐｄａｔｅ）；／／通知其他机器人更新相关信息
　ｂｅｇｉｎ
　ｖｉｓｉｔ←ｉＲｅｃｏｇｎｉｚｅ（ｎｏｗＶｅｒｔｅｘ）；
　／／机器人识别当前顶点是否被访问过
　ｉｆ（ｖｉｓｉｔ！＝ｔｒｕｅ）｛／／当前顶点未被访问过
　　ｉＳｔａｔｅ←ｍａｒｋＳｔａｔｅ；
　ｍａｒｋ（ｖｅｒｔｅｘ）；／／在顶点做标记
　Ｅ←ｔｅｍｐＭａｒｋ（ｅｄｇｅｓ）；／／该顶点相邻边做临时标记后加入Ｅ

　ｉＳｔａｔｅ←ｍａｐＡｄｄｉｔｉｏｎＳｔａｔｅ；

　Ｖ←ｍａｒｋ（ｖｅｒｔｅｘ）；

　ｂｒｏａｄｃａｓｔ（ｍａｒｋ（ｖｅｒｔｅｘ））；／／通知其他机器人更新相关信息

　ｉＳｔａｔｅ←ｒｅｓｅａｒｃｈＳｔａｔｅ；

　ｉｆ（ｆｉｎｄ（ｔｅｍｐＥｄｇｅ）＝＝ｔｒｕｅ）｛／／机器人找到了临时边

　　ｒｏａｄ←ｆｉｎｄ（ｔｅｍｐＥｄｇｅ）；

　　ｉＳｔａｔｅ←ｍｏｖｅＳｔａｔｅ；／／机器人移动到新访问顶点

　　ｓｕｍ←ｓｕｍ＋１；｝

　｝

　ｗｈｉｌｅ（Ｅ！＝Ｌ）｛

　　ｉＳｔａｔｅ←ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎＳｔａｔｅ；／机器人ｉ到达顶点后进入顶点识别

状态／

　　ｖｉｓｉｔ←ｉＲｅｃｏｇｎｉｚｅ（ｎｏｗＶｅｒｔｅｘ）；

　　ｉｆ（ｖｉｓｉｔ！＝ｔｒｕｅ）｛／／如果当前顶点未被访问过

　　　ｉＳｔａｔｅ←ｍａｒｋＳｔａｔｅ；

　　　ｍａｒｋ（ｖｅｒｔｅｘ）；／／将顶点标记

　　　Ｅ←ｔｅｍｐＭａｒｋ（ｏｔｈｅｒｅｄｇｅｓ）；／该顶点的其他邻边做临时标

记后加入Ｅ中／

　　　ｉＳｔａｔｅ←ｍａｐＡｄｄｉｔｉｏｎＳｔａｔｅ；

　　　ｍａｔ（Ｖ，Ｌ）←（Ｍａｒｋ（ｖｅｒｔｅｘ），ｖ１ｖ２）；

　　　Ｅ←ｃｈａｎｇｅ（ｖ１ｖ２）；／将集合 Ｅ中对应的临时命名边改为

正式边／

　　　ｂｒｏａｄｃａｓｔ（ｍａｒｋ（ｖｅｒｔｅｘ），ｖ１ｖ２）；

　　　ｉＳｔａｔｅ←ｒｅｓｅａｒｃｈＳｔａｔｅ；

　　　ｉｆ（ｆｉｎｄ（ｔｅｍｐＥｄｇｅ）＝＝ｔｒｕｅ）｛

　　ｒｏａｄ←ｆｉｎｄ（ｔｅｍｐＥｄｇｅ）；

　　ｉＳｔａｔｅ←ｍｏｖｅＳｔａｔｅ；／／机器人移动到新访问顶点

　　ｓｕｍ←ｓｕｍ＋１；｝

　　｝ｅｌｓｅ｛／／如果当前顶点已被访问

　　　ｉＳｔａｔｅ←ｍａｐＡｄｄｉｔｉｏｎＳｔａｔｅ；

　　　Ｌ←ｖ１ｖ２；／／将此次遍历路径加入已遍历边集合Ｌ

　　　Ｅ←ｃｈａｎｇｅ（ｖ１ｖ２）；／将集合 Ｅ中对应的临时命名边改为

正式边／

　　　ｂｒｏａｄｃａｓｔ（ｖ１ｖ２）；

　　　ｉＳｔａｔｅ←ｒｅｓｅａｒｃｈＳｔａｔｅ；

　　　ｉｆ（ｆｉｎｄ（ｔｅｍｐＥｄｇｅ）＝＝ｔｒｕｅ）｛

　　　ｒｏａｄ←ｆｉｎｄ（ｔｅｍｐＥｄｇｅ）；

　　　ｉＳｔａｔｅ←ｍｏｖｅＳｔａｔｅ；

　　　ｓｕｍ←ｓｕｍ＋１；｝ｅｌｓｅ｛

　　　ｉＳｔａｔｅ←ｓｅｌｅｃｔＳｔａｔｅ；

　　　ｌａｂ（ｔ）；

　　　／／ｌａｂ为选点算法，假设ｔ为当前位置，返回下一访问位置

　　　ｉＳｔａｔｅ←ｍｏｖｅＳｔａｔｅ；

　　　ｓｕｍ←ｓｕｍ＋１；

　　　｝

　　｝

　｝

　ｒｅｔｕｒｎｍａｔ；

ｅｎｄ

算法２　选点算法访问规则
输入：ｔ；（机器人当前位置），ｍａｔ（Ｖ，Ｌ）（已获得的地图信息）。

输出：ｎｅｘｔｖｅｒｔｅｘ（机器人要访问的下一位置）。

ｉｎｉｔｉａｌｉｚｅ：

　ｃｈｅｃｋＵｋ（ｋ）；／计算与第 ｋ条路径相连的标志点处的未访问

路径的数量／

　ｃｈｅｃｋＣｋ（ｋ）；／计算与第ｋ条路径相连的标志点处的已访问路
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径的数量／

　ｃｏｕｎｔＮｅｉｇｈｂｏｕｒ（ｔ）；／／计算ｔ顶点的相邻顶点数

　ｃｏｕｎｔＡｌｌＵｋ（ｔ）；／／计算ｔ顶点的相邻顶点共有多少条未访问路径

　ｃｏｕｎｔＡｌｌＣｋ（ｔ）；／／计算ｔ顶点的相邻顶点共有多少条已访问路径

ｂｅｇｉｎ

　ｉｆ（Ｅ！＝Ｌ）｛

　　ｍ←ｃｏｕｎｔＮｅｉｇｈｂｏｕｒ（ｔ）；

　　ｆｏｒ（ｋ＝０；ｋ＜ｍ；ｋ＋＋）｛／分别计算各顶点的已访问路径和

未访问路径／

　　Ｕｋ←ｃｈｅｃｋＵｋ（ｋ）；

　　Ｃｋ←ｃｈｅｃｋＣｋ（ｋ）；

　｝

　ＡｌｌＵｋ←ｃｏｕｎｔＡｌｌＵｋ（ｔ）；／／计算出相邻顶点的未访问路径总数

　ＡｌｌＣｋ←ｃｏｕｎｔＡｌｌＣｋ（ｔ）；／／计算出相邻顶点的已访问路径总数

　根据响应函数式（１）计算各相邻顶点权值Ｔ（Ｖｋ）；

　ｗｅｉｇｈｔ［ｋ］＝Ｔ（Ｖｋ）；

　按照计算出的权值进行概率选择，所选顶点作为新的待访问顶点；

　ｒｅｔｕｒｎｎｅｘｔｖｅｒｔｅｘ；

　｝ｅｌｓｅ｛

　ｒｅｔｕｒｎｔ；

　｝

ｅｎｄ

本策略中机器人无论处于何种状态，一旦收到其他机器人

的地图信息更新消息都会立即更新所维护的地图信息，机器人

所处状态不受影响。另外，本策略中地图创建完毕是指机器人

工作环境中的所有探测到的顶点及顶点相关的边，都被机器人

映射到了所创建的地图中。由算法１可知机器人向已遍历集
合Ｌ中添加的边，添加之前一定是一条相邻边集合 Ｅ中的临
时命名边，而添加到集合Ｌ后，机器人会立即更新集合 Ｅ中对
应的临时边为正式边。可知，当集合 Ｅ等人集合 Ｌ时，两集合
中的元素完全相同，此时集合Ｅ中不再有临时边，也就是说所
探测到的边都被添加到了地图当中，即地图创建完毕。

*

　仿真实验

*


!

　计算机仿真及算法指标

为了验证算法的有效性，编写仿真程序对提出的算法进行

实验，仿真程序用ＪａｖａＳＥ语言编写，利用Ｊａｖａ语言的多线程来
模拟多个机器人，机器人的数量根据实验者的要求来确定。如

第１章中所述，这里采用拓扑地图来对现实环境进行抽象模
拟。理论上讲，实验中的顶点可以不受限制，但由于计算机的

内存等硬件条件限制，本文实验中将最大顶点个数设置为１２０
个，最多用２４个机器人对地图进行探测。拓扑地图为无向连
通图，连通路径由计算机随机产生，机器人探测的未知地图由

矩阵表示，顶点之间没有通路用数字０表示，有通路用数字１
表示。为保证图的连通性，矩阵一行中必须有一个元素为１，
规定每个顶点的相邻边数最多不超过８条。最后，机器人创建
出的地图也由矩阵表示，顶点之间没有通路用数字０表示，有
通路用非０数字表示。这里规定两个不同顶点之间的直接路
径按一条边计算，机器人完成一次顶点之间的路径探测算一个

时间步，即机器人走了一条边。

为了分析本算法创建地图的效率，使用下面的参数来评价

算法：

ａ）覆盖时间＝所有机器人访问地图所用的时间步总和／

机器人个数，此指标表示创建此地图，机器人所用的总代价。

ｂ）路径重复覆盖次数 ＝覆盖时间／所创建地图的边的总
数，得出的平均值称为路径重复覆盖次数，此指标表示边被机

器人重复访问的次数，也可以说该指标表示机器人访问到一条

边所用的时间步。

ｃ）地图覆盖率 ＝机器人所创建地图边数／模拟实验地图
的实际边数，此指标用来衡量机器人所创建地图的准确程度和

完整性。

*


"

　算法仿真实验

首先按照本文提出探索策略进行以下实验。实验目的是

分析随着地图的顶点、边数，以及机器人数量的增加，上述指标

的变化情况，以证明算法在待探测范围扩大和机器人数量增多

的情况下依然有效。为使所得指标更具有可比性，设定机器人

数量占待探测地图顶点数的 ２０％，分别对 １０、２０、３０、４０、５０、
６０、７０、８０、９０、１００、１１０和１２０个顶点的地图进行测试，机器人
数量分别是２、４、６、８、１０、１２、１４、１６、１８、２０、２２和２４个，分别对
不同顶点数量的同一地图都进行２０次实验，以平均值作为实
验结果，本文实验中选点算法中的调节因子都设定为 α＝０．
３２，机器人随机分布在不同位置，对待探测地图进行访问，直到
对待探测地图实现完全遍历，即覆盖率为１００％。实验后将对
仿真实验得出的算法指标，即覆盖时间、路径重复覆盖次数和

地图覆盖率进行分析。如图２所示，是仿真实验中一个２０顶
点的拓扑地图，共３６条边。

实验结果列在群机器人地图创建实验结果表中，如表１所
示，并对表中的路径重复覆盖次数用折线图来进行分析，如图

３所示。
表１　群机器人地图创建实验结果

顶点数

（机器人数）
地图边数

２０次实验平均

覆盖时间

／时间步

２０次实验平均

路径重复覆盖

次数／时间步／边

覆盖率

／％

１０（２） １４ ７９．７３ ５．７
２０（４） ３３ ２３８．６９ ７．２３
３０（６） ５５ ４６６．１８ ８．４８
４０（８） ７３ １１５６．７１ １５．８４
５０（１０） ９５ １２５９．９９ １３．２６
６０（１２） １１３ １７５４．３３ １５．５２
７０（１４） １３４ １９８５．１６ １４．８１
８０（１６） １５２ ２９５７．８５ １９．４６
９０（１８） １７１ ２６０２．９６ １５．２２
１００（２０） １９０ ３６２４．５９ １９．０７
１１０（２２） ２１２ ５７２３．０３ ２７
１２０（２４） ２３３ ４０７３．４９ １７．４８

１００

　　将实验结果表１中的数据２０次实验平均重复路径覆盖值
按地图顶点数和机器人数绘制成折线图，如图３所示。

从图３中可以看出，随着待探测地图的规模扩大和机器人
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数量的增多，平均路径重复覆盖次数增长缓慢，有时甚至还有

所下降，没有出现爆发性的增长。路径的重复覆盖次数也可以

看做每条边的平均访问代价，路径重复覆盖次数的增长趋于平

缓，这说明算法在保证全覆盖的情况下，将边的平均访问代价

控制在了一定范围内。在实验的过程中，路径重复覆盖次数没

有随着地图范围的扩大和机器人数量的增加出现爆发性的

增长。

*


)

　两种不同选点方法比较

由于本文提出的探索策略是基于拓扑地图的，与其他已有

算法度量单位和研究的侧重点都有所不同例如 Ｚｌｏｔ等人的衡
量指标为机器人在移动时的覆盖面积，即单位移动距离的平均

覆盖面积；Ｗａｎｇ等人研究的地图创建中，机器人需在给定时间
在约定地点合并地图。其与本文算法给定的条件并不相同，因

此都无法和本文提出的探索策略进行比较。而本文算法的关

键在于当机器人所在顶点的所有路径都被访问后，机器人对下

一访问位置的选取，实验对此情况下的选点采用另一种随机选

点策略。通过两种策略实验结果的对比，来说明基于劳动分工

模型探索策略的有效性。算法对比采取如下方式：利用计算机

仿真程序对６０和１２０个顶点的地图进行测试，机器人的数量
分别是１２和２４个。测试过程中让机器人分别采用两种访问
策略对地图进行遍历：ａ）让机器人遵守本文提出的选点算法
对地图进行遍历；ｂ）让机器人采取随机选点策略对地图进行
遍历，即当机器人所在顶点没有未访问路径时，机器人不采取

任何策略，只是随机选取一个相邻顶点作为下一访问目标。两

种方法所遍历的地图结构是完全相同的，并且都要实现地图的

完全访问，即覆盖率１００％，实验对每种地图都进行２０次实验
最后取平均值。由于实验测试用的地图顶点数、边数和机器人

数都是完全相同的，因此只考察具有代表性的实验指标覆盖时

间。实验结果如表２所示。
表２　群机器人地图创建对比测试实验结果

顶点数

（机器人数）

／个

本文算法２０次

实验平均覆盖

时间／时间步

随机选取

顶点２０次实验

平均覆盖时间

／时间步

覆盖率／％

６０（１２） １８３２．７５ ２１１６．９８
１００

１２０（２４） ４５０５．２８ ６８２８．６

　　观察表２的结果可以发现，当群机器人使用本文提出的基
于劳动分工模型的策略创建地图时，耗费的时间步低于采取随

机策略所耗费的时间步，随着地图规模的扩大，群机器人采用

本文策略所节省的时间步也随之增加。将表２绘制成对应的
柱状图会更加直观，如图４所示。

通过对比测试进一步证明了本文提出的基于劳动分工模

型的探索策略在群机器人地图创建过程中的有效性。

*


*

　实验结果总结

通过实验可以看出，本文提出的算法在当待探测范围扩大

且机器人数量增加时仍然有效，提高了机器人在创建地图过程

中的目的性。特别是当机器人面对当前顶点的所有路径都被

访问时，应用本文的选点算法使机器人对下一访问顶点选取更

具有目的性，机器人访问有未访问路径顶点的概率大大增加，

即尽可能地让机器人所走的每一步都对未知环境的探测作出

了贡献，所有的机器人都遵守这一算法要求，使得群机器人在

地图创建的过程中整体表现出了很强的目的性，从而保证了地

图创建过程的高效，并且算法本身没有对机器人的出发位置作

任何限制，这使算法有了更好的适应性。

+

　结束语

本文提出的群机器人地图探索策略是地图创建工作的一

个重要方面，本文算法是以拓扑地图为环境表示，建立在假设

机器人能够进行顶点和路径标志，可以更改标志，并且能够正

确识别顶点和路径上所做标志，以及机器人可以进行全局通信

的基础之上完成的，将研究重点放在了机器人在创建地图过程

中如何选择探测路径，从而保证群机器人创建地图的高效完

成。通过各种仿真实验的结果可以看出，本算法是有效的。下

一步工作将着重对带有权值信息的拓扑地图环境进行研究，并

对算法响应函数和相关参数进行优化设计，使算法更具有实用

性且效率更高。
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