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摘要：传统粒子群算法存在收敛精度低、搜索停滞等缺点，导致机器人路径规划精度低。为了提高路径规划的精

度，对传统的粒子群算法进行改进。首先在算法运行的各阶段对惯性权重因子和加速因子同时使用三角函数的变

化方式自适应调整，使算法中的参数在算法运行各阶段的配合达到最佳，提高了算法的搜索能力；其次在算法中引

入鸡群算法中的母鸡更新方程和小鸡更新方程对搜索停滞的粒子进行扰动，并在引进的方程中使用全局最优解使

扰动后的粒子向全局最优解靠近；最后通过函数优化和路径规划两组对比实验，验证了改进算法在问题优化时具

有寻优精度高、鲁棒性好的优点。
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０　引言

路径规划是机器人研究中最基本、最关键的问

题
［１－４］

，目的在于寻找到一条从起点到终点的最短

路径，使机器人安全到达预定的目的地。近些年，专

家学者们提出很多有关机器人路径规划的算

法
［５－１５］

。一类是传统方法，如视图法
［８］
、人工势场

法
［９］
、自由空间法

［１０－１１］
等；另一类是新兴的智能仿

生算法，如粒子群算法
［７］
、鸡群算法

［１２］
、蜂群算

法
［１３］
、狼群算法

［１４］
、鸟群算法

［１５］
等。相较于传统的

算法，通过模拟生物的一种或几种行为而提出的智

能仿生算法，为解决复杂环境下的路径规划问题提

供了新思路。

粒子群算法（Ｐａｒｔｉｃｌｅｓｗａｒｍｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ，ＰＳＯ）
是一种模拟鱼群的仿生算法，具有易于实现、收敛速

度快、所需调整的参数少等优点，一经提出便得到学



术界的广泛关注
［１６－２０］

。针对 ＰＳＯ的研究主要集中
在参数调整

［１６－１８］
、种群结构改进以及与其他方法相

结合的改进
［１９－２０］

。文献［１６］通过分析惯性权重因
子 ω大小同 ＰＳＯ收敛性的关系，提出了线性自适应
惯性权重因子的 ＰＳＯ改进算法，提高了算法的收敛
性。文献［１７］在迭代过程中将适应度值较差的粒
子的惯性权重因子置零，减小了算法的无效迭代，使

算法的收敛性得到进一步提升。文献［１８］通过分
析加速因子 ｃ１、ｃ２和 ＰＳＯ收敛性的关系，提出了线
性的自适应加速因子的 ＰＳＯ改进算法，使算法的收
敛性获得了一定的改善。文献［１９］提出了 ＰＳＯ和
遗传算法的混合算法用于路径规划，文献［２０］提出
了雁群和 ＰＳＯ混合算法进行路径规划。虽然已有
文献对 ＰＳＯ进行了研究和改进，但目前粒子群算法
依然存在收敛精度低、搜索停滞等缺点，导致在路径

规划时不能得到最优的规划路径。

针对目前算法存在的问题，受文献［１２，１８］的
启发，通过分析文献中方法的优缺点，本文提出使用

三角函数的变化方式自适应地调整惯性权重因子和

加速因子，使惯性权重因子和加速因子在算法运行

各阶段的配合最佳，提高算法的搜索能力；然后引入

母鸡和小鸡两种更新方程对搜索停滞的粒子进行扰

动，提高粒子群的多样性，并在引入的方程中使用粒

子群全局最优解，使得扰动后的粒子向全局最优解

靠近，减少无效扰动，以提高算法的收敛精度及稳

定性。

１　ＰＳＯ算法的数学理论

文献［２１］首次提出粒子群算法，假设粒子群规
模大小为 ｎ，搜索区域维数为 Ｄ，ｘｉ＝（ｘｉ１，ｘｉ２，…，
ｘｉＤ）为粒子 ｉ（ｉ∈１，２，…，ｎ）在搜索区域的位置，ｖｉ＝
（ｖｉ１，ｖｉ２，…，ｖｉＤ）为粒子 ｉ的速度，ｐｉ＝（ｐｉ１，ｐｉ２，…，
ｐｉＤ）为粒子 ｉ搜索的最优位置，ｐｇ＝（ｐｇ１，ｐｇ２，…，
ｐｇＤ）为粒子群搜索的最优位置，则对于第 ｋ＋１次迭
代，粒子的位置更新公式为

ｖｋ＋１ｉｄ ＝ωｖ
ｋ
ｉｄ＋ｃ１ｒａｎｄ（）（ｐ

ｋ
ｉｄ－ｘ

ｋ
ｉｄ）＋

ｃ２ｒａｎｄ（）（ｐ
ｋ
ｇｄ－ｘ

ｋ
ｉｄ） （１）

ｘｋ＋１ｉｄ ＝ｘ
ｋ
ｉｄ＋ｖ

ｋ＋１
ｉｄ （２）

式中　ｖｋ＋１ｉｄ ———粒子 ｉ在第 ｋ＋１次迭代时，速度的
第 ｄ（ｄ∈１，２，…，Ｄ）维分量

ｘｋ＋１ｉｄ ———粒子 ｉ在第 ｋ＋１次迭代时，位置的
第 ｄ维分量

ｐｋｉｄ———ｋ次迭代后粒子 ｉ最优位置解的第 ｄ
维分量

ｐｋｇｄ———ｋ次迭代后群体最优位置解的第 ｄ维
分量

ω———惯性权重因子
ｃ１、ｃ２———加速因子
ｒａｎｄ（）———（０，１）间的随机数

２　ＰＳＯ算法的改进

造成传统的 ＰＳＯ收敛精度低，搜索停滞的原因
有

［２２］
：① 算法收敛后期，因粒子群多样性降低，导

致算法陷入局部最优值即“早熟”。② 因粒子容易
被困在较差的搜索区域并很难跳出，造成搜索停滞，

导致收敛效率低。为了解决上述问题，从粒子群参

数及算法更新方程两方面进行改进。

２１　ＰＳＯ算法的参数改进
传统的粒子群算法的更新公式包括 ３部分：上

一代粒子速度值、单个粒子学习部分和粒子群之间

相互学习部分。第 １部分受权重因子 ω的控制，第
２、３部分受加速因子 ｃ１、ｃ２的控制。目前较多的研

究主要集中在对一种参数的改进
［１６－１７］

，文献［１８］
对惯性权重因子和加速因子同时进行改进，相较于

对一种参数的改进，两种参数同时改进的 ＰＳＯ算法
在优化精度和收敛速度上具有一定的优势。但文

献［１８］中加速因子是在基于线性变化的基础上进
行扰动，导致扰动效果并不明显。因此本文在文

献［１８］的基础上做进一步改进，即将线性变化的加
速因子替换为非线性变化的加速因子，非线性扰动

强度大，有利于提高种群的多样性，这对解决“早

熟”问题是有利的。

本文惯性权重因子仍然使用文献［１８］提出的
余弦变化权重因子，其数学表达式为

ω（ｋ）＝
ωｍａｘ－ωｍｉｎ

２ (ｃｏｓπ ｋ
ｋ )
ｍａｘ

＋

ωｍａｘ＋ωｍｉｎ
２

（３）

其中 ωｍａｘ＝０９５　ωｍｉｎ＝０４
式中　ｋｍａｘ———最终迭代次数

ｋ———本次算法迭代次数
ω（ｋ）———第 ｋ次迭代对应的惯性权重因子

根据式（３）画出不同迭代次数时惯性权重因子
的变化曲线，如图１所示。

根据式（１），算法的学习部分受加速因子 ｃ１、ｃ２
的控制，ｃ１控制单个粒子的学习部分，ｃ２控制粒子
群之间的相互学习部分。文献［２０］中提到适当的
调节加速因子可以优化算法的寻优过程，优化前期

ＰＳＯ算法进行全局搜索时要求个体从全局学习，因
此要求前期 ｃ１取较大的值，后期 ＰＳＯ算法进入局部
搜索时群体学习很重要，要求 ｃ２取较大的结果。经
过分析，本文采用正弦函数模拟加速因子的变化，提
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图 １　ω变化曲线

Ｆｉｇ．１　Ｖａｒｉａｔｉｏｎｃｕｒｖｅｓｏｆω
　
出新的自适应加速因子
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ｓｉｎ π
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２
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

２

＋ｃβ （５）

式中　ｃａ、ｃｂ、ｃα、ｃβ———待确定参数
按照文献［２０］，ｃ１在［０５，２５］和 ｃ２在［０５，

２５］取值时，可得到较高的寻优结果，因此确定
ｃａ＝１，ｃｂ＝１５，ｃα＝１，ｃβ＝１５。图 ２、３分别为加速
因子 ｃ１、ｃ２随迭代次数的变化曲线。

图 ２　ｃ１变化曲线

Ｆｉｇ．２　Ｖａｒｉａｔｉｏｎｃｕｒｖｅｓｏｆｃ１
　

图 ３　ｃ２变化曲线

Ｆｉｇ．３　Ｖａｒｉａｔｉｏｎｃｕｒｖｅｓｏｆｃ２
　
图１～３中实线为按三角函数规律变化的自适

应惯性权重因子 ω及加速因子 ｃ１、ｃ２，虚线为各参数
的线性规律变化。从图中可以看出，３个按照三角
函数规律变化的参数之间是一种配合的关系，这是

因为算法迭代前期惯性权重因子取值较大，ＰＳＯ算
法进行全局搜索，此时加速因子 ｃ１大、ｃ２小，有助于
个体对全局的学习；到了后期惯性权重因子取值较

小，ＰＳＯ算法进行局部搜索，此时 ｃ１小、ｃ２大，有助
于局部搜索时群体的学习，并且 ３种参数都是按三
角函数规律增大或减小，使得各参数的大小配合达

到最佳，提高算法的搜索能力。

将所提的按三角函数规律变化的惯性权重因子

和加速因子方程代入式（１）、（２）得
ｖｋ＋１ｉｄ ＝ω（ｋ）ｖ

ｋ
ｉｄ＋ｃ１（ｋ）ｒａｎｄ（）（ｐ

ｋ
ｉｄ－ｘ

ｋ
ｉｄ）＋

ｃ２（ｋ）ｒａｎｄ（）（ｐ
ｋ
ｇｄ－ｘ

ｋ
ｉｄ） （６）

ｘｋ＋１ｉｄ ＝ｘ
ｋ
ｉｄ＋ｖ

ｋ＋１
ｉｄ （７）

式（６）、（７）为含有自适应参数的ＰＳＯ算法的位置更
新公式。

２２　引入多种更新策略
当粒子被困在较差的搜索区域时，算法的优化

结果一般会变差
［１７］
，本文的优化问题是求取最小

值，其变差的情况表示为

ｆ（ｘｋ＋１）＞ｆ（ｘｋ） （８）
式中　ｆ（ｘｋ＋１）———第 ｋ＋１次迭代所得适应度值

ｆ（ｘｋ）———第 ｋ次迭代所得适应度值
如果算法运行时连续３次迭代出现式（８）描述

的情况，认为粒子处于较差的搜索区域，粒子出现无

效搜索。为了解决这一问题，本文受鸡群算法
［１２］
的

启发，通过引入鸡群算法中母鸡和小鸡 ２种不同扰
动强度的更新方程，对无效搜索的粒子进行扰动，其

目的就是通过不同强度的扰动增加粒子的多样性，

使粒子跳出较差的搜索区域，脱离局部最优。

当第１次判定粒子出现无效搜索时使用母鸡更
新方程进行扰动

ｘｋ＋１ｉｄ ＝ｘ
ｋ
ｉｄ＋ｓ１ｒａｎｄ（）（ｐ

ｋ
ｇｄ－ｘ

ｋ
ｉｄ）＋

ｓ２ｒａｎｄ（）（ｘ
ｋ
ｔｄ－ｘ

ｋ
ｉｄ） （９）

其中 ｓ１＝ｅｘｐ（（ｆｉ－ｆｇ）／（ａｂｓ（ｆｉ）＋ε）） （１０）
ｓ２＝ｅｘｐ（ｆｉ－ｆｔ） （１１）

ｆｉ＝ｆ（ｐ
ｋ
ｉ）

ｆｇ＝ｆ（ｐ
ｋ
ｇ）

式中　ｔ———粒子序号，ｔ≠ｉ
ｆｉ———第 ｉ个粒子的适应度值
ｆｇ———全局最优适应度值

ε———保证分母不为零的极小数，本文调用
Ｍａｔｌａｂ２０１４自带的极小数为 ２２２５１×
１０－３０８
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ｓ１、ｓ２———学习因子
ａｂｓ（）———取绝对值函数

当式（９）扰动失败即粒子使用式（９）更新之后
仍然是无效搜索状态，这时将加大扰动强度使用小

鸡更新方程进行扰动。

ｘｋ＋１ｉｄ ＝ｘ
ｋ
ｉｄ＋ＦＬ（ｐ

ｋ
ｇｄ－ｘ

ｋ
ｉｄ） （１２）

式中　ＦＬ———［１，２］之间的任意实数，为了获得较
大的扰动，本文取 ＦＬ＝２

式（１２）类似于鸟群算法中鸟群飞行行为［１５］
，可

以使粒子从一个位置跳到另一个位置。

式（９）、（１２）为在原来方程的基础上改进后的
方程，与原方程的不同之处在于改进后的方程都用

了全局最优位置解，目的是在对这些搜索较差的粒

子进行扰动时，同时使这些粒子向全局最优位置靠

近，避免了无效扰动，有利于提高算法的搜索效率。

改进后算法流程如下：

（１）ＰＳＯ算法各参数初始化包括粒子初始位
置、初始速度等，令迭代次数 ｋ＝１。

（２）计算粒子的适应度值，计算当前各粒子的
个体最优值以及种群的全局最优值。

（３）使用式（６）、（７）对粒子更新。

（４）连续迭代３次，判断 ｆ（ｘｋ＋１）＞ｆ（ｘｋ）是否成
立，成立转至步骤（５），否则转至步骤（８）。

（５）使用式（９）对粒子进行扰动。
（６）连续迭代３次，判断 ｆ（ｘｋ＋１）＞ｆ（ｘｋ）是否成

立，成立即式（９）扰动失败转至步骤（７），否则转至
步骤（８）。

（７）使用式（１２）对粒子进行扰动。
（８）计算位置更新后各粒子的适应度值并更新

个体最优适应度值以及全局最优适应度值。

（９）判定 ｋ是否达到最大迭代次数，若是输出
最优收敛结果，否则转至步骤（３）。

３　实验结果与分析

为了验证本文对传统粒子群算法改进的有效

性，本文任意选取５个标准测试函数进行函数优化，
并将其应用于机器人路径规划，从实际应用来验证

算法的有效性，实验平台为 Ｍａｔｌａｂ２０１４。
３１　函数优化

选取的 ５个测试函数包含了多种类型，其基本
的数学性质如表 １所示，表中 Ｕ表示单峰值，Ｍ表
示多峰值，Ｎ表示不可分离，Ｓ表示可分离。

表 １　标准测试函数

Ｔａｂ．１　Ｓｔａｎｄａｒｄｔｅｓｔｆｕｎｃｔｉｏｎ

函数 函数名 维度 自变量取值范围 函数公式 函数特征 理论值

ｆ１ Ｍａｔｙａｓ ２ ［－１０，１０］ ｆ（Ｘ）＝０２６（ｘ２＋ｙ２）－０４８ｘｙ ＵＮ ｆｍｉｎ＝０

ｆ２ Ｅｇｇｃｒａｔｅ ２ ［－２π，２π］ ｆ（Ｘ）＝ｘ２＋ｙ２＋２５（ｓｉｎ２ｘ＋ｓｉｎ２ｙ） ＭＮ ｆｍｉｎ＝０

ｆ３ Ｓｐｈｅｒｅ Ｄ ［－１００，１００］ ｆ（Ｘ）＝∑
Ｄ

ｉ＝１
ｘ２ｉ ＵＳ ｆｍｉｎ＝０

ｆ４ Ｒｏｓｅｎｂｒｏｃｋ Ｄ ［－４，４］ ｆ（Ｘ）＝∑
Ｄ－１

ｉ＝１
［１００（ｘｉ＋１－ｘ

２
ｉ）
２＋（１－ｘｉ）

２］ ＵＳ ｆｍｉｎ＝０

ｆ５ Ａｃｋｌｅｙ Ｄ ［－３２，３２］ ｆ（Ｘ） (＝－２０ｅｘｐ －０２ １
Ｄ∑

Ｄ

ｉ＝１
ｘ２

槡 )ｉ (－ｅｘｐ １
Ｄ∑

Ｄ

ｉ＝１
ｃｏｓ（２πｘｉ )） ＋２０＋ｅ ＭＮ ｆｍｉｎ＝０

　　为了保证实验所得数据的有效性，每个标准测
试函数单独进行５０次统计实验，根据统计结果计算
出最优值、平均最优值（Ｍｅａｎ）和标准差（Ｓｔｄ），对改
进算法（ＷＣＰＳＯ）的性能进行评价。对比算法选用
传统算法即固定惯性权重粒子群算法

［２１］
（ＰＳＯ）、线

性自适应惯性权重因子粒子群算法
［１６］
（ＷＰＳＯ）和

线性自适应加速因子粒子群算法
［１８］
（ＣＰＳＯ）３种较

为常用的算法。所有算法设置相同的参数：种群数

６０，迭代次数１０００。实验结果如表２所示。
从表 ２的整体优化结果可以看出，对于不同类

型的函数，本文所提出的改进算法（ＷＣＰＳＯ）均取得
了较高的收敛精度并且优于其他算法，其次是

ＷＰＳＯ，传统的 ＰＳＯ算法收敛效果最差。表 ２中，
函数 ｆ３、ｆ４、ｆ５通过改变维度，验证各算法对不同

维度函数的优化性能：对于 ｆ３，ＷＣＰＳＯ在不同维度
上均取得了优于其他算法的结果；对于 ｆ４、ｆ５，在不
同维度时所有算法均取得相似的最优结果，但从

均值和方差可以看出，ＷＣＰＳＯ稳定性明显优于其
他算法。

３２　路径规划实验
将改进的算法（ＷＣＰＳＯ）应用到机器人路径规

划，验证改进算法在实际应用中的有效性。

３２１　环境模型
采用导航点模型

［１］
构建环境模型如图 ４所示，

起点坐标（０，０），终点坐标（９，８），障碍物数学表达
式为

（ｘ－ａ）２＋（ｙ－ｂ）２＝Ｒ２ （１３）
式中　（ａ，ｂ）———障碍物圆心坐标
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表 ２　函数优化结果

Ｔａｂ．２　Ｒｅｓｕｌｔｓｏｆｆｕｎｃｔｉｏｎｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ

函数 函数维度 ＰＳＯ ＣＰＳＯ ＷＰＳＯ ＷＣＰＳＯ

最优值 ３３６７００３×１０－１１ ３３４９５１３×１０－１２８ ４２４１１７０×１０－１４８ ４９１９４３６×１０－１５８

ｆ１ Ｍｅａｎ ６８６６４５７×１０－９ １２４７２３２×１０－１２２ ２３９４０７１×１０－１４３ ５１７７４７６×１０－１５６

Ｓｔｄ ６５２６７０７×１０－９ ２１６２５１１×１０－１２２ ６４３９９００×１０－１４３ ８２０１３７２×１０－１５６

最优值 ７０９９３９３×１０－８ ４１１６１７８×１０－１２３ ２５４９８６２×１０－１４５ ２８７１６９３×１０－１５６

ｆ２ Ｍｅａｎ １６８２４３２×１０－６ ５１９３６５２×１０－１１９ ３５９７６２８×１０－１４２ １７２１４７７×１０－１５２

Ｓｔｄ １６３６９９５×１０－６ ７６００３７４×１０－１１９ １００７３９９×１０－１４１ ３０８１６１９×１０－１５２

最优值 ３７０１９３３×１０－９３ ４４９９８５１×１０－１２３ ２４６１０８２×１０－１４４ ５５３８４９７×１０－１５７

２ Ｍｅａｎ １３９５８８４×１０－８８ １４３９１５２×１０－１２０ ２５６２１６７×１０－１４２ １１３１１２１×１０－１５３

ｆ３
Ｓｔｄ ３４５００４０×１０－８８ ２５８７３６７×１０－１２０ ６００２５５６×１０－１４２ ２５５３８８１×１０－１５３

最优值 ２８６９０００×１０－１２ ５０８３０６９×１０－１９ １６９６６７１×１０－１９ ５３５０３３１×１０－２２

１０ Ｍｅａｎ ６１４９２９７×１０－４ ４５３７０８７×１０－１４ １１０３６５８×１０－１４ ２９２９４８２×１０－１７

Ｓｔｄ ２２９６４０２×１０－３ １１８２３７０×１０－１３ ３１１４９８９×１０－１４ ３２０３８３４×１０－１７

最优值 ０ ０ ０ ０

２ Ｍｅａｎ ０ ０ ０ ０

ｆ４
Ｓｔｄ ０ ０ ０ ０

最优值 ２１３６４０３ １６０００３７ ９５０６９０１×１０－２ １１６６３５７×１０－２

１０ Ｍｅａｎ ６２７７６０１ ３４８２０５７ ３９７２７３０ １８０７７４７

Ｓｔｄ ２０７７０８６ １５８４１３６ ２７５７４２０ １０２２２７５

最优值 ８８８１７８４×１０－１６ ８８８１７８４×１０－１６ ８８８１７８４×１０－１６ ８８８１７８４×１０－１６

２ Ｍｅａｎ ８８８１７８４×１０－１６ ８８８１７８４×１０－１６ ８８８１７８４×１０－１６ ８８８１７８４×１０－１６

ｆ５
Ｓｔｄ ０ ０ ０ ０

最优值 ３２５３４７７×１０－９ ２２３４５８３×１０－９ ２２１６２７１×１０－１１ ３５７４４７４×１０－１１

１０ Ｍｅａｎ ０３７３１３８６ ６２１２２３９×１０－５ ０２０６４１２８ １４９３４９９×１０－９

Ｓｔｄ ０６９３０３７８ １７５４３７６×１０－４ ０５８１７７３８ １８９６００８×１０－９

图 ４　环境模型

Ｆｉｇ．４　Ｅｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔｍｏｄｅｌ
　

Ｒ———障碍物半径（图 ４中较大圆的半径为
１，其余小圆的半径都为０５）

３２２　适应度函数
设起点坐标 Ｓ（ｘ０，ｙ０），终点坐标 Ｔ（ｘｎ＋１，ｙｎ＋１），

一个粒子代表一条路径，其在 ｘ方向和 ｙ方向上的
位置为 Ｘ＝（ｘ１，ｘ２，…，ｘｎ），Ｙ＝（ｙ１，ｙ２，…，ｙｎ）。路
径长度函数即适应度函数为

Ｌ＝∑
ｎ

ｉ＝
(

０
（ｘｉ＋１－ｘｉ）

２＋（ｙｉ＋１－ｙｉ）槡
２＋

∑
Ｋ

ｋ＝１
ｗＶ（ｋ )） （１４）

其中 Ｖ（ｋ） (＝ｍａｘ１－
（ｘｉ－ａ）

２＋（ｙｉ－ｂ）槡
２

Ｒ（ｋ）
， )０
（１５）

式中　Ｋ———障碍物个数
Ｖ（ｋ）———避障约束惩罚函数
ｗ———安全因子，根据文献［１］设置 ｗ＝１００
Ｒ（ｋ）———障碍物 ｋ的半径

图４中从起点到终点理论上最短的无障碍路径
长度 Ｌｍｉｎ＝１２１４１５９０。
３２３　实验结果分析

实验选用函数优化结果仅次于改进算法的

ＷＰＳＯ算法作为对比算法，２种算法参数设置相同：
种群规模１５０，迭代次数５００。为了保证结果的可靠
性，改进算法和对比算法分别进行１０次独立实验。

图５为１０次实验中ＷＣＰＳＯ算法和ＷＰＳＯ算法
所得到的路径长度曲线，绿色曲线是理论上最短的

无障碍路径长度曲线。从图 ５中可以看出：１０次实
验中本文的改进算法更加接近理论值，并且一直保

持较优的规划路径，算法稳定性较好；ＷＰＳＯ算法虽
然也能获得较优的路径，但算法波动大，稳定性较

差。图 ６、７分别为 １０次实验中 ＷＣＰＳＯ算法和
ＷＰＳＯ算法路径规划的仿真结果。通过图６和图７
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图 ５　实验对比结果

Ｆｉｇ．５　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｒｅｓｕｌｔｓ
　

的对比可以很直观地看出本文改进算法鲁棒性好、

路径规划精度高的特性。

４　结束语

为了解决目前粒子群算法中因存在搜索精度

低、搜索停滞等现象，导致在机器人路径规划中不易

获得最优路径的问题，本文对传统的粒子群算法进

行改进，使用三角函数变化规律自适应地调整算法

中的各个参数。与传统的线性自适应参数相比，基

于三角函数规律变化的参数能够更准确地模拟在算

　　

图 ６　改进算法路径规划结果

Ｆｉｇ．６　Ｐａｔｈｐｌａｎｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｏｆｉｍｐｒｏｖｅｄａｌｇｏｒｉｔｈｍ
　

图 ７　ＷＰＳＯ路径规划结果

Ｆｉｇ．７　ＰａｔｈｐｌａｎｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｏｆＷＰＳＯ
　

法迭代过程中各个参数的变化趋势，使得各参数的

大小配合达到最佳，从而使得各参数的作用充分发

挥。通过在引入的母鸡和小鸡更新方程中使用全局

最优解，对搜索停滞的粒子进行扰动，增加了粒子多

样性，避免了搜索停滞的问题，实验结果表明改进的

算法具有一定的应用价值。
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７７３第 １２期　　　　　　　　　　　　　　　贾会群 等：基于改进粒子群算法的路径规划


