模糊系統在機器足球員路徑規劃上之設計
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本論文應用模糊系統概念提出一避障路徑演算法來規劃機器足球員的行動路徑。我們首先利用機器足球員、障礙物、和球之間的夾角關係歸類出可能存在的三種狀態，然後由上述之三種狀態來判斷機器人應旋轉的角度並應用模糊系統來求出機器足球員之輸出角速度使其能在避開障礙物的前提下快速到達目標。本文除了以MATLAB軟體模擬驗證外並以實作證明所提的演算法確實能有效的適用於機器足球賽中。

