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摘要：目的 优化物流 AGV 路径最优问题。方法 提出一种改进的混沌粒子群优化算法，采用基于 Bézier

曲线的路径规划模型，通过调整 Bézier 曲线的控制点数量，显著改善 AGV 轨迹路线的长度和平滑度。

结果 采用混沌粒子群滤波算法（CPSO）最优化处理 Bézier 曲线的控制点数，引入适应度函数，评估是

否满足终止标准，如果达到最大迭代次数或者在给定迭代次数时未修改最优解则终止 CPSO 算法，最后

利用选取的控制点计算出更短、更平滑的轨迹路线，提高了算法的寻优能力。结论 采用 CPSO 算法初

始化 Bézier 曲线可以获得更加平滑的最短路径。 
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AGV Path Planning Based on Chaos Particle Swarm Optimization Algorithm 

LI Kui 
(Practice Teaching Center, Shandong University of Art & Design, Jinan 250100, China) 

ABSTRACT: The work aims to optimize the AGV routing problem of logistics. An improved chaos particle swarm opti-

mization algorithm was proposed. The route planning model based on Bézier curve was adopted to significantly improve 

the length and smoothness of the AGV trajectory by adjusting the number of control points of the Bézier curve. Chaos 

particle swarm optimization (CPSO) algorithm was applied to optimize the control points of Bézier curves. The fitness 

function was introduced to assess whether the termination criteria were met. If the maximum iteration number was 

achieved or the optimal solution was not modified when the number of iterations was given, the CPSO algorithm was 

terminated. Finally, the selected control points were used to calculate the shortest and smoothest trajectory, which im-

proved the optimization capacity of the algorithm. Bézier curve initialized by CPSO algorithm can obtain the smoother 

shortest path. 
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路径规划技术广泛应用在 AGV 和轨迹跟踪等研

究中。路径规划的目标是在满足起点与终点之间的距

离 小，避免与障碍物进行碰撞以及提高路径曲线的

平滑性这 3 个条件下寻找 优路径。路径规划可以转

化为一定目标下的优化问题，如 短距离。同时，可

以限制一定约束条件，如无碰撞路径[1]。 

传统的路径规划算法在优化时假设路径环境已

知，路径环境中包含急转弯和一些多边形线条，并在

这样的环境中尝试寻找 优路径。萤火虫算法优化后

的路径曲线平滑性差，在沿多边形线条移动时，停止、

旋转和重新启动等不同模式的切换可能会额外增加

AGV 的工作量。这些传统的路径规划算法耗时耗力[2]。 

Bézier 曲线已经在平滑路径的规划问题中得到

应用，并能很好地生成自由曲线[3]。Bézier 曲线可以

绘制成一系列含有控制点的线段，控制点的选择可以

控制生成曲线的性能，因此这些控制点被用于 Bézier

曲线的优化。一些研究集中在使用遗传算法[4]、禁忌

搜索法 TS[5]和萤火虫算法 FA[6]等元启发式算法对这

些控制点进行优化，文中在 Bézier 曲线中使用粒子群

算法进行优化。 
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