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题目：A-STC：一种基于拍卖的多机器人协同螺旋生成树覆盖运动规划方法 

概要：多机器人覆盖运动规划问题是多机器人领域常见问题，要求任务区域内每个点都被机器人传感器或

者执行器覆盖一次。提出一种新的有效离线运动规划方法，即基于拍卖的螺旋生成树覆盖（A-STC）

算法，解决多机器人覆盖运动规划问题。首先，将布局空间分解为机器人最小覆盖半径两倍的大栅

格。基于大栅格之间的连通关系，生成一个无向连接图。机器人可利用巡航无向图中的生成树得到

覆盖的运动轨迹。其次，A-STC 算法采用拍卖机制构造每个机器人的生成树。在该拍卖机制下，每

个机器人都可成为拍卖机器人和竞价机器人。拍卖机器人通过启发式规则从自身生成树的邻居节点

中选择一个节点作为拍卖物品。竞价机器人根据拍卖节点的连通关系和运动轨迹的估计长度确定竞

标价格。运动轨迹的估计长度主要取决于生成树中的节点和边的类型。最高出价的竞价机器人被选

为中标机器人。拍卖过程后，可接受的覆盖运动轨迹可被快速规划生成。计算实验证明了 A-STC 算

法和运动轨迹估计方法的有效性。将提出的算法与前沿算法进行比较，结果显示，所提运动规划方

法运行时间和计算结果在大规模算例上具有明显优势。 

关键词：覆盖运动规划；多机器人系统；拍卖算法；螺旋生成树覆盖算法 
 


	题目：A-STC：一种基于拍卖的多机器人协同螺旋生成树覆盖运动规划方法

