動態避障下之路徑規劃
[bookmark: _GoBack]本論文所提出的路徑搜尋法目的是為了讓機器人在動態的環境之下，作即時的路徑規劃。而所提出的方法主要是讓機器人在目標及障礙物都處於動態的情況之下，能夠即時的避開障礙物來逼近所追求的目標。經由模擬的結果，證明在各種不同的狀況下，機器人能在避開障礙物的前提之下來逼近所追求的目標。

