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摘要：本文提出一种在随机局部路径成本下使自主水下航行器在作业海域选择性地完成部

分预定任务的路径规划器。该问题被表述为定向越野问题的变体。本文在遗传算法（GA）

的基础上，提出一种基于贪心策略的遗传算法（GGA）。该算法包含一种新颖的通过在进

化过程中将不可行个体映射到可行解空间来提高优化效率的重生算子，并以差分进化规划

器计算确定性局部路径成本。局部路径成本的不确定性来自不可预测的障碍物、测量误差

和轨迹跟踪误差。为了提高规划器在不确定环境下的鲁棒性，设计了一种用于路径评估的

采样策略，通过对局部路径的概率密度函数多次采样，得到对路径实际成本的估计。通过

蒙特卡罗仿真实验验证所提规划器的优越性和有效性。仿真结果表明，所提出的GGA在总

收益方面优于同类算法4.7%–24.6%，而基于抽样的GGA路径规划器（S-GGARP）相较于

普通的GGA路径规划器（GGARP）提高了5.5%的平均收益。 
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