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(57)摘要

本发明提出一种机器人对接充电桩运动控

制的方法，对检测到的充电桩位置施行运动路径

规划。接收充电桩位置开始运动之后，在对接过

程中继续进行充电桩位置的检测。控制检测的充

电桩位置点和上次检测的位置点位在预设的范

围内，在阈值范围内增加可信任度。若差值大于

阈值范围，则信任度的值减小，并对新坐标按照

检测的位置进行融合，生成新的充电桩坐标位

置。当信任度大于阈值范围之后，将充电桩坐标

位置传入到模糊控制器当中，机器人开始按照检

测的位置进行对接。在对接充电桩的过程中，根

据机器人当前对接过程中的状态，实时监测到达

充电桩的距离和偏角，并对运动控制进行校正，

直到对接操作完成。
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1.一种机器人对接充电桩的运动控制方法，其特征在于：包括以下步骤：

S1.机器人运动到充电桩前的点，执行对充电桩的检测,  测充电桩是否存在，需要利用

模板数据进行匹配计算；

S2.在充电桩前，根据激光雷达扫描的数据值转换保存成图像，检测与模板的相似度，

只有相似的程度达到可信任的对接程度，机器人才能够进行对接过程的操作；

S3.在对接过程中实时的检测机器人位置以及偏向夹角，根据目标位置的偏角差值来

进行纠正，直到对接到充电位置。

2.根据权利要求1所述机器人对接充电桩的运动控制方法，其特征在于：

匹配计算利用融合HU不变矩计算扫描的图像与模板图像的相似程度：

，其中A代表扫描的图像矩阵，B代表模板图像矩阵，得到的

值越小，相似程度越大，则判定充电桩存在。

3.根据权利要求1所述机器人对接充电桩的运动控制方法，其特征在于：对角度范围内

的雷达数据进行计算，获得充电桩的位置：

，n为设计的角度

范围内包含的雷达个数，li是当前第i条激光雷达的数据值，∆ i是激光雷达的角分辨率，

遍历扫描范围内的激光雷达数据，对各角度上的分量求取均值，得到充电桩相对于机

器人的坐标位置。

4.根据权利要求1所述机器人对接充电桩的运动控制方法，其特征在于：将计算的充电

桩位置传入运动控制时，计算出的新位置与上一次的位置进行差别计算，

；

，坐标点（，）表示新得到的坐标位

置，坐标点（，）表示上一时刻得到的坐标位置；

两个变量阈值都在限定的范围内才会传入到运动规划中，并增加置信度；若两个变量

的阈值不满足限定范围，则置信度降低；

当误差范围大于阈值范围后，对两个位置（x1，y1）、（x2，y2）进行融合计算，得出新的充

电桩位置，可信任度进行增减；

。

5.根据权利要求1所述机器人对接充电桩的运动控制方法，其特征在于：在运动控制的

过程中需要对激光雷达的数据进行避障的处理，利用激光检测到距离(x,y) ,根据运动速度

v，在 内运动的距离，得到新的坐标位置（*,y），再利用射线法对点进行判断，计算机器人

脚印位置是否会发生碰撞。

6.根据权利要求1所述机器人对接充电桩的运动控制方法，其特征在于：在旋转以及前

进的过程中根据当前过程状态及距离目标的偏差值来进行运动控制的计算,获取机器人当
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前位置及距离充电桩的距离，计算当前机器人朝向的偏差角，根据设定的比例系数，得出控

制机器人的控制速度,比例计算：

根据机器人前进距离及计算的偏差角来计算机器人发送的速度,（x，y）是充电桩位置，

( , )是机器人实时位置。
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机器人对接充电桩的运动控制方法

技术领域

[0001] 本发明涉及一种机器人运动控制方法，具体涉及一种机器人对接充电桩的运动控

制方法。

背景技术

[0002] 随着科技的发展，各种机器人开始出现在各个生活场所，用于代替人工执行一些

任务，服务机器人正逐步替代部分人工的工作。目前，已将机器人广泛应用于餐厅、酒店、医

院、博物馆、文化馆、政府机构等场景中，提供配送、引导、讲解等服务。应用于上述场景中的

机器人需要克服使用场地的限制，进行无轨道移动。机器人具有电源系统，当电量消耗后，

需要对电源系统及时进行充电。机器人自动寻找充电桩进行充电，是自主移动机器人必须

具备的功能。

发明内容

[0003] 本发明目的是提供了一种机器人对接充电桩的运动控制方法，对检测到的充电桩

位置施行运动路径规划。

[0004] 本发明为实现上述目的，通过以下技术方案实现：

一种机器人对接充电桩的运动控制方法，其特征在于：包括以下步骤：

S1.机器人运动到充电桩前的点，执行对充电桩的检测,  测充电桩是否存在，需要

利用模板数据进行匹配计算；

S2.在充电桩前，根据激光雷达扫描的数据值转换保存成图像，检测与模板的相似

度，只有相似的程度达到可信任的对接程度，机器人才能够进行对接过程的操作；

S3.在对接过程中实时的检测机器人位置以及偏向夹角，根据目标位置的偏角差

值来进行纠正，直到对接到充电位置。

[0005] 所述机器人对接充电桩的运动控制方法优选方案，匹配计算利用融合HU不变矩计

算扫描的图像与模板图像的相似程度：

  QUOTE   ，其中A代表扫

描的图像矩阵，B代表模板图像矩阵，得到的值越小，相似程度越大，则判定充电桩存在。

[0006] 所述机器人对接充电桩的运动控制方法优选方案，对角度范围内的雷达数据进行

计算，获得充电桩的位置：

  QUOTE   

，n为设计的角度范围内

包含的雷达个数，li是当前第i条激光雷达的数据值，∆ i是激光雷达的角分辨率，

遍历扫描范围内的激光雷达数据，对各角度上的分量求取均值，得到充电桩相对

于机器人的坐标位置。

[0007] 所述机器人对接充电桩的运动控制方法优选方案，将计算的充电桩位置传入运动
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控制时，计算出的新位置与上一次的位置进行差别计算，

  QUOTE   ；

  QUOTE  

，坐标点（，）表示新得到的坐标位置，坐

标点（，）表示上一时刻得到的坐标位置；

两个变量阈值都在限定的范围内才会传入到运动规划中，并增加置信度；若两个

变量的阈值不满足限定范围，则置信度降低；

当误差范围大于阈值范围后，对两个位置（x1，y1）、（x2，y2）进行融合计算，得出新

的充电桩位置，可信任度进行增减；

  QUOTE   。

[0008] 所述机器人对接充电桩的运动控制方法优选方案，在运动控制的过程中需要对激

光雷达的数据进行避障的处理，利用激光检测到距离(x,y) ,根据运动速度v，在  内运动

的距离，得到新的坐标位置 ，再利用射线法对点进行判断，计算机器人脚

印位置是否会发生碰撞。

[0009] 所述机器人对接充电桩的运动控制方法优选方案，在旋转以及前进的过程中根据

当前过程状态及距离目标的偏差值来进行运动控制的计算,获取机器人当前位置及距离充

电桩的距离，计算当前机器人朝向的偏差角，根据设定的比例系数，得出控制机器人的控制

速度,比例计算：

根据机器人前进距离及计算的偏差角来计算机器人发送的速度,（x，y）是充电桩

位置， 是机器人实时位置。

[0010] 本发明的优点在于：

接收充电桩位置开始运动之后，在对接过程中继续进行充电桩位置的检测。控制

检测的充电桩位置点和上次检测的位置点位在预设的范围内，在阈值范围内增加可信任

度。若差值大于阈值范围，则信任度的值减小，并对新坐标按照检测的位置进行融合，生成

新的充电桩坐标位置。当信任度大于阈值范围之后，将充电桩坐标位置传入到模糊控制器

当中，机器人开始按照检测的位置进行对接。在对接充电桩的过程中，根据机器人当前对接

过程中的状态，实时监测到达充电桩的距离和偏角，并对运动控制进行校正，直到对接操作

完成。

具体实施方式

[0011] 下面对本发明实施例中的技术方案进行清楚、完整地描述，显然，所描述的实施例

仅仅是本发明一部分实施例，而不是全部的实施例。基于本发明中的实施例，本领域普通技

术人员在没有做出创造性劳动前提下所获得的所有其他实施例，都属于本发明保护的范

围。

[0012] 一种机器人对接充电桩的运动控制方法，其特征在于：包括以下步骤：

S1.机器人运动到充电桩前的点，执行对充电桩的检测,  测充电桩是否存在，需要

利用模板数据进行匹配计算；
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S2.在充电桩前，根据激光雷达扫描的数据值转换保存成图像，检测与模板的相似

度，只有相似的程度达到可信任的对接程度，机器人才能够进行对接过程的操作；

S3.在对接过程中实时的检测机器人位置以及偏向夹角，根据目标位置的偏角差

值来进行纠正，直到对接到充电位置。

[0013] 本实施例中，匹配计算利用融合HU不变矩计算扫描的图像与模板图像的相似程

度：

  QUOTE   ，其中A代表扫

描的图像矩阵，B代表模板图像矩阵，得到的值越小，相似程度越大，则判定充电桩存在。

[0014] 本实施例中，对角度范围内的雷达数据进行计算，获得充电桩的位置：

  QUOTE  

，，n为设计的角度范围

内包含的雷达个数，li是当前第i条激光雷达的数据值，∆ i是激光雷达的角分辨率，遍历扫

描范围内的激光雷达数据，对各角度上的分量求取均值，得到充电桩相对于机器人的坐标

位置义。

[0015] 本实施例中，将计算的充电桩位置传入运动控制时，计算出的新位置与上一次的

位置进行差别计算，

  QUOTE   ；

  QUOTE  

，代表新位置的横向坐标，新位置的纵

向坐标，代表上一次位置的横向坐标，上一次的纵向坐标；

两个变量阈值都在限定的范围内才会传入到运动规划中，并增加置信度；若两个

变量的阈值不满足限定范围，则置信度降低；

当误差范围大于阈值范围后，对两个位置（x1，y1）、（x2，y2）进行融合计算，得出新

的充电桩位置，可信任度进行增减；

  QUOTE   。

[0016] 本实施例中，在运动控制的过程中需要对激光雷达的数据进行避障的处理，利用

激光检测到距离(x ,y) ,根据运动速度v，在 内运动的距离，得到新的坐标位置

，再利用射线法对点进行判断，计算机器人脚印位置是否会发生碰撞。

[0017] 本实施例中，在旋转以及前进的过程中根据当前过程状态及距离目标的偏差值来

进行运动控制的计算,获取机器人当前位置及距离充电桩的距离，计算当前机器人朝向的

偏差角，根据设定的比例系数，得出控制机器人的控制速度,比例计算：

根据机器人前进距离及计算的偏差角来计算机器人发送的速度,（x，y）是充电桩
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位置，(  QUOTE    ,  QUOTE    )是机器人实时位置存储资源；一个FPGA加速单元，可

根据FPGA芯片的内部逻辑资源，确定选用的池化层模型数量。

[0018] 最后应说明的是：以上所述仅为本发明的优选实施例而已，并不用于限制本发明，

尽管参照前述实施例对本发明进行了详细的说明，对于本领域的技术人员来说，其依然可

以对前述各实施例所记载的技术方案进行修改，或者对其中部分技术特征进行等同替换。

凡在本发明的精神和原则之内，所作的任何修改、等同替换、改进等，均应包含在本发明的

保护范围之内。
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