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自动导航插秧机路径跟踪系统稳定性模糊控制优化方法
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摘要：为了提高自动导航插秧机路径跟踪系统的稳定性，提出了一种利用模糊控制调整纯追踪模型前视距离的路

径跟踪方法。在考虑自动转向系统一阶惯性环节的情况下，建立插秧机运动学模型，分析了在跟踪直线时纯追踪

模型的稳定性条件；基于此稳定性条件，以速度和横向偏差为输入，以前视距离为输出，建立模糊控制模型实时调

整纯追踪模型的前视距离；以洋马 ＶＰ６Ｅ型水田插秧机为实验平台对所提出方法进行了实验验证，结果证明，该方

法能有效提高路径跟踪系统的稳定性。
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０　引言

自动导航技术对于开展精准农业研究和实践具

有重要意义
［１－２］

。作为自动导航控制系统的核心，

农机的路径跟踪系统对于提高作业质量和作业效率

有决定性作用。目前关于路径跟踪的方法，国内外

已有许多学者进行了大量研究，包括智能控制
［３－５］

、

最优控制
［６－７］

、ＰＩＤ控制［８－１１］
和纯追踪模型

［３，１２－１４］

等方法。智能控制包括神经网络方法、模糊控制等，

其优点是不要求为农机建立精确的运动学模型或动



力学模型，但是神经网络在训练时需要有高质量的

训练样本。最优控制对模型精度要求较高，为方便

计算需要对农机非线性的运动学模型进行线性化处

理。ＰＩＤ控制参数的整定一般比较困难，并且单变
量 ＰＩＤ控制只考虑了横向偏差而忽略了航向角偏差
的影响

［８－９，１１］
，文献［１０］虽然提出了用双变量 ＰＩＤ

的方法把横向偏差和航向角偏差同时作为反馈，但

是并没有解决２个反馈变量之间的融合问题。纯追
踪模型自从由卡耐基梅隆大学应用在无人驾驶汽车

的路径跟踪控制上以来
［１５－１６］

，由于其模型简单、参

数易调的优点得到了广泛应用。作为纯追踪模型的

唯一可调参数，前视距离会影响系统对目标路径的

跟踪效果，前视距离过大或过小都难取得较好的跟

踪效果。由于速度对基于纯追踪模型的路径跟踪控制

系统稳定性的影响
［１７－１８］

，速度太大会导致跟踪目标路

径时系统发生振荡。为避免振荡以及跟踪上目标轨迹

所需的行程太长，在不同的车身速度下运行的纯追踪

模型也要求具备不同的前视距离。而传统前视距离固

定的纯追踪模型，其数学公式中没有考虑速度参数，明

显不能适应速度的变化。对于纯追踪模型前视距离的

优化问题，文献［３，１９］也采用了利用模糊控制来自适
应调整前视距离的方法，但是把农机做恒速处理，仅以

横向偏差和航向角偏差作为模糊控制器的输入，虽然

对初始横向偏差有一定的鲁棒性和适应性，但是缺乏

对速度变化的适应能力。实际上，插秧机在田间作业

时，水田土壤环境和负载等都会影响车身速度。同时

为了确保作业安全，车身速度必须根据车身姿态主动

进行调整。文献［５，２０］在调整前视距离时虽然考虑了
速度的影响，但是提出的经验公式并不适合其他农机，

需要通过大量实验才能确定公式参数。

本文提出用模糊控制优化前视距离，通过提高

路径跟踪系统对速度的适应性改善其稳定性。该方

法的模糊控制规则考虑速度因素，以速度和横向偏

差作为模糊控制器的输入，在线自适应调整前视距

离。为了证明该方法对不同速度的适应性，分别在

高速１ｍ／ｓ和低速０３ｍ／ｓ下进行实验。

１　运动学模型

１１　车身运动学模型
以目标路径 ＡＢ为 Ｙ轴，垂直于直线 ＡＢ的方向

为 Ｘ轴，建立如图 １所示的 ＸＯＹ直角坐标系，则车
身的横向偏差 ｄ等于其横坐标 ｘ。直线 ＡＢ的方向
为从 Ｂ点指向 Ａ点，且车身航向与直线 ＡＢ方向的
夹角绝对值不大于 ９０°。在此坐标系下，将水田插
秧机模型简化成二轮车模型，以后轮轴中心作为控

制点，建立插秧机的运动学模型为

ｄ
·

＝ｖｃｏｓθ

ｙ· ＝ｖｓｉｎθ

θ
·

＝ｖ
ｌ
ｔａｎ









 δ

（１）

式中　ｄ———横向偏差，在直线 ＡＢ右侧为正
ｖ———车身速度
ｙ———车身 Ｙ方向行进距离
θ———航向角，逆时针方向为正
ｌ———前后轴距
δ———前轮实际转角，左转方向为正

图 １　插秧机坐标系

Ｆｉｇ．１　Ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｏｆｔｒａｃｔｏｒ
　

１２　自动转向环节建模

水田插秧机的方向盘采用步进电动机驱动，步

进电动机转速与控制器输出成正比，所以插秧机的

整个自动转向系统可以看作是一阶惯性环节，表达

式为

δ
·

＝－１
Ｔ
（δ－δＵ） （２）

式中　δＵ———前轮目标转角，左转方向为正
Ｔ———一阶惯性环节时间常数

转弯曲率和前轮转角 δ之间的关系为

γ＝ｔａｎδｌ
（３）

式中　γ———实际转弯曲率，车身逆时针转动时为
正

前轮转角为小角度时，式（３）可以线性化得

γ＝δｌ
（４）

所以插秧机转向曲率的变化过程也可以看作是

一阶惯性环节

γ· ＝－１Ｔ
（γ－γｕ） （５）

式中　γｕ———目标转弯曲率，车身逆时针转动时为
正

因此跟踪直线时，纯追踪模型下的插秧机运动

学模型为
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ｄ
·

＝ｖｃｏｓθ

θ
·

＝ｖγ

γ· ＝－１Ｔ
（γ－γｕ









 ）

（６）

２　纯追踪模型

纯追踪模型直线跟踪原理图如图２所示。其中
Ｏ１为插秧机转向时的瞬时圆心，Ｒ为瞬时转弯半
径，车身逆时针运动时为正，前视距离 Ｌｄ相当于当
前位置 Ｃ（插秧机后轮轴中心）与预瞄位置 Ｄ之间
的弦长。

图 ２　纯追踪模型直线跟踪原理图

Ｆｉｇ．２　Ｌｉｎｅｔｒａｃｋｉｎｇｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｐｕｒｅｐｕｒｓｕｉｔｍｏｄｅｌ
　
在弦长一定的情况下，沿着前进方向可以在目

标轨迹 ＡＢ上找到唯一一点 Ｄ作为预瞄位置。由已
知两点坐标以及其中一点的切线方向可以确定一个

圆可知，根据当前车身位置 Ｃ的坐标、当前车身航
向角以及预瞄位置 Ｄ的坐标 ３个信息可以确定一
个圆。当前车身位置与预瞄位置之间的这段圆弧即

为插秧机接下来的理论运动路径，根据圆弧的曲率

就可以求出插秧机接下来的理论前轮转角。一个周

期过后，控制系统再重新根据车身位置和航向角，规

划理论运动路径并计算出理论前轮转角。不断重复

以上步骤，插秧机走过的实际路径会无限趋近目标

路径。纯追踪模型数学公式的推导过程如下。

过预瞄位置Ｄ作车身航向的平行线交半径Ｏ１Ｃ
于 Ｅ点，线段 ＣＥ的长度为 Ｌ１，线段 ＤＥ的长度为
Ｌ２，为弦 ＣＤ对应的圆心角，则

Ｌ１＝－Ｒ（１－ｃｏｓ） （７）
Ｌ２＝－Ｒｓｉｎ （８）

由几何关系可知

Ｌ２１＋Ｌ
２
２＝Ｌ

２
ｄ （９）

Ｌ１＝－ｄ (ｃｏｓθ－π )２ ＋ Ｌ２ｄ－ｄ槡
２ (ｓｉｎ θ－π )２

（１０）

Ｒ＝ ｌ
ｔａｎδＵ

（１１）

由式（７）～（９）可得
２ＲＬ１＝Ｌ

２
ｄ （１２）

将式（１０）、（１１）代入式（１２）得

δＵ＝ａｒｃｔａｎ
２ｌ（ｄｓｉｎθ＋ Ｌ２ｄ－ｄ槡

２ｃｏｓθ）
Ｌ２ｄ

（１３）

对应的曲率为

γｕ＝
ｔａｎδＵ
ｌ
＝
２ｌ（ｄｓｉｎθ＋ Ｌ２ｄ－ｄ槡

２ｃｏｓθ）
Ｌ２ｄ

（１４）

３　稳定性分析

根据文献［１８］采用的方法，将模型在平衡位置

ｄ＝０，θ＝π２
处线性化得

ｄ
·

θ
·

γ











·
＝

０ －ｖ ０
０ ０ ｖ
１
Ｔφｄ

１
Ｔφθ

１
Ｔ
（φγ－１











）

ｄ
θ









γ
（１５）

其中
φｄ＝

γｕ
 (ｄ ０，π)２

φθ＝
γｕ
 (θ ０，π)２

φγ＝
γｕ
 (γ ０，π)















２

（１６）

系统特征多项式为

ｆ（λ）＝｜λＩ－Ａ｜＝

λ ｖ ０
０ λ －ｖ

－１
Ｔφｄ

－１
Ｔφθ λ－１Ｔ

（φγ－１）
（１７）

简化得

　　ｆ（λ）＝λ３－１Ｔ
（φγ－１）λ

２－ｖ
Ｔφθλ

＋ｖ
２

Ｔφｄ

（１８）
由劳斯稳定性判据可知，系统在平衡位置处稳

定的充要条件为

φγ－１≤０

φθ≤０

－（φγ－１）φθ＋Ｔｖφｄ≤
{

０

（１９）

将式（１４）、（１６）代入式（１９）得
Ｌｄ≥Ｔｖ （２０）

４　模糊控制器设计

４１　输入输出变量模糊化
以横向偏差和车身速度为模糊控制器的输入，
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前视距离为其输出，首先对输入输出变量进行模糊

化。

（１）横向偏差 ｄ。基本论域为：［－０５，０５］，
量化等级为：｛－１，－０５，０，０５，１｝＝｛ＮＬ，ＮＳ，Ｚ，
ＰＳ，ＰＬ｝，量化因子取２。

（２）车身速度 ｖ。基本论域为：［０，１５］，量化等
级为：｛０，０５，１｝＝｛Ｚ，Ｓ，Ｌ｝，量化因子取２／３。

（３）前视距离 Ｌｄ。基本论域为：［０，６］，量化等
级为：｛０，０２５，０５，０７５，１｝＝｛Ｚ，Ｓ，Ｍ，Ｌ，ＶＬ｝，
量化因子取４。

为防止车身速度很小以及横向偏差偏大的时候

出现前视距离小于横向偏差的情况，给模糊控制器

的输出加上一个偏移量 Ｌｄ０＝０５。
４２　模糊规则设计原则

虽然取较小的前视距离可以使车身尽快趋近目

标位置，但是另一方面会导致严重的超调现象，甚至

有可能导致系统不稳定；而前视距离越大，虽然车身

实际行走轨迹会比较平稳，但是逼近目标轨迹所需

时间太长。即前视距离过大或者过小都不会取得较

好的跟踪效果。在设计模糊规则时，应考虑以下原

则：①横向偏差越小，前视距离越大；横向偏差越大，
前视距离越小。②在满足稳定性条件下，速度越大，
前视距离越大；速度越小，前视距离越小。

模糊规则如表 １所示，模糊控制曲面如图 ３所
示。

表 １　模糊控制规则

Ｔａｂ．１　Ｆｕｚｚｙｃｏｎｔｒｏｌｒｅｇｕｌａｔｉｏｎ

横向偏差 ｄ
车身速度 ｖ

Ｚ Ｓ Ｌ

ＮＬ Ｚ Ｓ Ｍ

ＮＳ Ｚ Ｍ Ｌ

Ｚ Ｚ Ｌ ＶＬ

ＰＳ Ｚ Ｍ Ｌ

ＰＬ Ｚ Ｓ Ｍ

图 ３　模糊控制曲面

Ｆｉｇ．３　Ｓｕｒｆａｃｅｏｆｆｕｚｚｙｍｏｄｅｌ

５　实验与分析

５１　实验平台
洋马 ＶＰ６Ｅ型水田插秧机经过自动化改造后，

包括插秧机本体、北斗／ＧＮＳＳ高精度差分定位系
统、导航控制器、自动转向系统、车轮转角测量传感

器等，插秧机本体以及实验环境如图４所示。

图 ４　实验平台

Ｆｉｇ．４　Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｐｌａｔｆｏｒｍ
　
北斗高精度差分定位系统由上海联适导航公司

提供，由基站和移动站组成。其中基站包括 Ｒ３０接
收机、一个定位天线和电台通信模块，安装在空旷地

面上的固定位置，用于接收北斗／ＧＮＳＳ卫星数据。
移动站包括 Ｒ６０接收机、２个定位天线和电台通信
模块，安装在插秧机上面，其中２个定位天线分为主
天线和副天线。通过电台接收来自基站的参考坐标

信号，再通过差分算法计算得出移动站主天线的实

时坐标位置。使用双天线是为了改善单天线在低速

状态下的航向角精度。该定位系统的定位精度可达

２５ｃｍ，航向角精度可达０１°，数据传输频率为１０Ｈｚ。
转向系统采用步进电动机驱动插秧机原有的方

向盘轴转动，步进电动机的机身与方向盘外的套筒

固定，电动机转轴通过传动比为 １∶２的同步轮减速
系统与方向盘轴相连。步进电动机采用日本山社电

机株式会社的 ＴＭ２３０１ＰＧＡ４５Ａ ５系列，保持扭矩
为４Ｎ·ｍ。

车轮转角测量传感器采用北京世纪铭创公司提

供的 ＭＣＧＪ４８５Ｂ系列绝对值角度编码器，满量程测
量误差为 ±０２°。
５２　路径跟踪实验

分别在高速和低速两种情况下，对比插秧机利

用固定前视距离的纯追踪模型和利用本文提出的方

法跟踪直线的实验效果。考虑插秧机在田间作业时

的速度范围，低速指车身速度为 ０３ｍ／ｓ，高速指车
身速度为１０ｍ／ｓ。对于传统的固定前视距离的纯
追踪模型而言，不同的车身速度对应着一个不同的

最优前视距离。设定车身初始横向偏差为 １ｍ，本
文通过多次实验分别确定了车速为 ０３ｍ／ｓ时的最
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优前视距离为１２ｍ，车速为１ｍ／ｓ时的最优前视距
离为３ｍ。实验对比结果如表２所示。

表 ２　实验结果

Ｔａｂ．２　Ｒｅｓｕｌｔｏｆｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ｍ

前视距离

车身速度０３ｍ／ｓ 车身速度１ｍ／ｓ

最大反向

误差

误差稳定

所需距离

最大反向

误差

误差稳定

所需距离

１２ｍ －００６７ ７４ －０７９４ （振荡）

３０ｍ －０１０３ １７０ －００７８ １１７

模糊自适应调整 －００３８ ４３ －００７５ ９５

　　在车速为 ０３ｍ／ｓ时，分别以前视距离为 １２、
３０ｍ和模糊调整进行直线跟踪实验，横向偏差
的变化如图５所示。前视距离固定为１２ｍ的纯追
踪模型系统在前进 ７４ｍ之后跟踪误差趋于稳定，
而前视距离固定为 ３０ｍ的控制系统在前进 １７ｍ
后才趋于稳定，前者比后者能更快地向目标轨迹收

敛。前视距离自适应调整的纯追踪模型方法和前视

距离固定为 １２ｍ的方法相比，在跟踪前期都能在
前进３ｍ左右接近目标路径，具有很快的收敛速度；
随着横向偏差越来越小，模糊控制器输出的前视距

离会变大，最大反向误差只有 －００３８ｍ，继续前进
至４３ｍ跟踪误差趋于稳定，而固定前视距离为
１２ｍ的控制系统的最大反向误差达到 －００６７ｍ，
继续前进至７４ｍ误差才趋于稳定。

图 ５　车速为 ０３ｍ／ｓ时的横向偏差变化曲线

Ｆｉｇ．５　Ｌａｔｅｒａｌｄｅｖｉａｔｉｏｎｃｕｒｖｅｓａｔ０３ｍ／ｓ
　
在车速为 １０ｍ／ｓ时，同样以上述 ３种前视距

离进行实验，横向偏差的变化如图 ６所示。实验结
果表明，前视距离固定为 １２ｍ的纯追踪模型在跟
踪目标路径时发生了振荡现象，说明此时的纯追踪

模型已经不满足稳定性条件。采用前视距离自适应

调整的纯追踪模型控制策略，插秧机前进 ９５ｍ后
跟踪误差趋于稳定；而在前视距离固定为 ３０ｍ的
纯追踪模型方法下，插秧机跟踪上目标轨迹至少需

　　

图 ６　车速为 １ｍ／ｓ时的横向偏差变化曲线

Ｆｉｇ．６　Ｌａｔｅｒａｌｄｅｖｉａｔｉｏｎｃｕｒｖｅｓａｔ１ｍ／ｓ
　
要１０ｍ。

根据以上对比实验可知，固定的前视距离并不

能适应整个速度范围内的路径跟踪。前视距离太

小，在速度快时容易导致系统不稳定；前视距离太

大，在速度慢时跟踪目标轨迹不及时。本文提出的

根据模糊控制器自适应调整纯追踪模型前视距离的

方法，能够根据速度变化和横向偏差的变化实时调

整纯追踪模型的前视距离，对速度具有更好的适应

性，同时也能改善纯追踪模型的跟踪效果，使插秧机

更快跟踪上目标轨迹。

从图 ５和图 ６可以发现，直线跟踪进入稳态阶
段后，插秧机与目标轨迹之间始终存在一定的稳态

偏差，不管是传统的固定前视距离的纯追踪模型，还

是本文提出的前视距离变动的纯追踪模型都无法消

除这一偏差，其产生原因是因为导航系统的航向角

坐标系与车身坐标系之间的偏差以及插秧机前轮转

角测量传感器的零位偏差。

６　结论

（１）以速度和横向偏差作为输入，建立模糊控
制器自适应调整纯追踪模型的前视距离。首先建

立了自动转向系统为一阶惯性环节的插秧机运动

学模型，基于此模型分析了纯追踪模型的稳定性

条件，分析结果表明，速度影响纯追踪模型的稳定

性。在满足稳定性条件的基础上建立模糊控制规

则。

（２）为了验证方法的有效性，分别在插秧机以
高速１０ｍ／ｓ和低速０３ｍ／ｓ运动的情况下进行了
实验，实验结果表明，本文提出的方法对不同的车身

速度都具有适应性，在速度较快时能避免插秧机跟

踪目标轨迹时发生振荡，有效改善了路径跟踪控制

系统的稳定性。

参 考 文 献

１　胡静涛，高雷，白晓平，等．农业机械自动导航技术研究进展［Ｊ］．农业工程学报，２０１５，３１（１０）：１－１０．

３３第 １期　　　　　　　　　　　唐小涛 等：自动导航插秧机路径跟踪系统稳定性模糊控制优化方法



ＨＵＪｉｎｇｔａｏ，ＧＡＯＬｅｉ，ＢＡＩＸｉａｏｐｉｎｇ，ｅｔａｌ．Ｒｅｖｉｅｗｏｆｒｅｓｅａｒｃｈｏｎａｕｔｏｍａｔｉｃｇｕｉｄａｎｃｅｏｆａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌｖｅｈｉｃｌｅｓ［Ｊ］．Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆ
ｔｈｅＣＳＡＥ，２０１５，３１（１０）：１－１０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２　ＢＵＸｕｈｕｉ，ＨＯＵＺｈｏｎｇｓｈｅｎｇ，ＣＨＩＲｏｎｇｈｕ．Ｍｏｄｅｌｆｒｅｅａｄａｐｔｉｖｅｉｔｅｒａｔｉｖｅｌｅａｒｎｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｆａｒｍｖｅｈｉｃｌｅｐａｔｈｔｒａｃｋｉｎｇ［Ｊ］．ＩＦＡＣ
ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓＶｏｌｕｍｅｓ，２０１３，４６（２０）：１５３－１５８．

３　李逃昌，胡静涛，高雷，等．基于模糊自适应纯追踪模型的农业机械路径跟踪方法［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１３，４４（１）：
２０５－２１０．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１３０１３９＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．
ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１３．０１．０３９．
ＬＩＴａｏｃｈａｎｇ，ＨＵＪｉｎｇｔａｏ，ＧＡＯＬｅｉ，ｅｔａｌ．Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌｍａｃｈｉｎｅｐａｔｈｔｒａｃｋｉｎｇｍｅｔｈｏｄｂａｓｅｄｏｎｆｕｚｚｙａｄａｐｔｉｖｅｐｕｒｅｐｕｒｓｕｉｔｍｏｄｅｌ
［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１３，４４（１）：２０５－２１０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

４　周建军，张漫，汪懋华，等．基于模糊控制的农用车辆路线跟踪［Ｊ］．农业机械学报，２００９，４０（４）：１５１－１５６．
ＺＨＯＵＪｉａｎｊｕｎ，ＺＨＡＮＧ Ｍａｎ，ＷＡＮＧ Ｍａｏｈｕａ，ｅｔａｌ．Ｐａｔｈｔｒａｃｋｉｎｇｆｏｒａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌｖｅｈｉｃｌｅｂａｓｅｄｏｎｆｕｚｚｙｃｏｎｔｒｏｌ［Ｊ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２００９，４０（４）：１５１－１５６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

５　张闻宇，丁幼春，王雪玲，等．基于 ＳＶＲ逆向模型的拖拉机导航纯追踪控制方法［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１６，４７（１）：２９－
３６．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１６０１０５＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．
６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１６．０１．００５．
ＺＨＡＮＧＷｅｎｙｕ，ＤＩＮＧＹｏｕｃｈｕｎ，ＷＡＮＧＸｕｅｌｉｎｇ，ｅｔａｌ．ＰｕｒｅｐｕｒｓｕｉｔｃｏｎｔｒｏｌｍｅｔｈｏｄｂａｓｅｄｏｎＳＶＲｉｎｖｅｒｓｅｍｏｄｅｌｆｏｒｔｒａｃｔｏｒ
ｎａｖｉｇａｔｉｏｎ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１６，４７（１）：２９－３６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

６　周俊，姬长英，刘成良．农用轮式移动机器人视觉导航系统［Ｊ］．农业机械学报，２００５，３６（３）：９０－９４．
ＺＨＯＵＪｕｎ，ＪＩＣｈａｎｇｙｉｎｇ，ＬＩＵＣｈｅｎｇｌｉａｎｇ．Ｖｉｓｕａｌｎａｖｉｇａｔｉｏｎｓｙｓｔｅｍｏｆａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌｗｈｅｅｌｅｄｍｏｂｉｌｅｒｏｂｏｔ［Ｊ］．Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅ
ＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２００５，３６（３）：９０－９４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

７　周俊．农用轮式移动机器人视觉导航系统的研究［Ｄ］．南京：南京农业大学，２００３．
ＺＨＯＵＪｕｎ．Ｒｅｓｅａｒｃｈｏｎｖｉｓｕａｌｎａｖｉｇａｔｉｏｎｆｏｒａｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅｗｈｅｅｌｅｄｍｏｂｉｌｅｒｏｂｏｔ［Ｄ］．Ｎａｎｊｉｎｇ：ＮａｎｊｉｎｇＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２００３．
（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

８　ＤＯＮＧＦ，ＨＥＩＮＥＭＡＮＮＷ，ＫＡＳＰＥＲＲ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆａｒｏｗｇｕｉｄａｎｃｅｓｙｓｔｅｍｆｏｒａｎａｕｔｏｎｏｍｏｕｓｒｏｂｏｔｆｏｒｗｈｉｔｅａｓｐａｒａｇｕｓ
ｈａｒｖｅｓｔｉｎｇ［Ｊ］．ＣｏｍｐｕｔｅｒｓａｎｄＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｉｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ，２０１１，７９（２）：２１６－２２５．

９　罗锡文，张智刚，赵祚喜，等．东方红 Ｘ ８０４拖拉机的 ＤＧＰＳ自动导航控制系统［Ｊ］．农业工程学报，２００９，２５（１１）：１３９－
１４５．
ＬＵＯＸｉｗｅｎ，ＺＨＡＮＧＺｈｉｇａｎｇ，ＺＨＡＯＺｕｏｘｉ，ｅｔａｌ．ＤｅｓｉｇｎｏｆＤＧＰＳｎａｖｉｇａｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍｆｏｒＤｏｎｇｆａｎｇｈｏｎｇＸ ８０４ｔｒａｃｔｏｒ
［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２００９，２５（１１）：１３９－１４５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１０　姜勇．基于双变量 ＰＩＤ控制算法的地下智能铲运机自主导航技术研究［Ｊ］．机械制造，２０１６，５４（５）：１９－２２，３１．
１１　熊中刚，叶振环，贺娟，等．基于免疫模糊 ＰＩＤ的小型农业机械路径智能跟踪控制［Ｊ］．机器人，２０１５（２）：２１２－２２３．

ＸＩＯＮＧＺｈｏｎｇｇａｎｇ，ＹＥＺｈｅｎｈｕａｎ，ＨＥＪｕａｎ，ｅｔａｌ．Ｓｍａｌｌａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌｍａｃｈｉｎｅｒｙｐａｔｈｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔｔｒａｃｋｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌｂａｓｅｄｏｎｆｕｚｚｙ
ｉｍｍｕｎｅＰＩＤ［Ｊ］．Ｒｏｂｏｔ，２０１５（２）：２１２－２２３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１２　ＳＡＭＵＥＬＭ，ＨＵＳＳＥＩＮＭ，ＢＩＮＴＩＭ．Ａｒｅｖｉｅｗｏｆｓｏｍｅｐｕｒｅｐｕｒｓｕｉｔｂａｓｅｄｐａｔｈｔｒａｃｋｉｎｇｔｅｃｈｎｉｑｕｅｓｆｏｒｃｏｎｔｒｏｌｏｆａｕｔｏｎｏｍｏｕｓ
ｖｅｈｉｃｌｅ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＣｏｍｐｕｔｅｒＡｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ，２０１６，１３５（１）：３５－３８．

１３　ＳＨＡＮＹ，ＹＡＮＧＷ，ＣＨＥＮＣ，ｅｔａｌ．ＣＦｐｕｒｓｕｉｔ：ａｐｕｒｓｕｉｔｍｅｔｈｏｄｗｉｔｈａｃｌｏｔｈｏｉｄｆｉｔｔｉｎｇａｎｄａｆｕｚｚｙｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｆｏｒａｕｔｏｎｏｍｏｕｓ
ｖｅｈｉｃｌｅｓ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｄｖａｎｃｅｄＲｏｂｏｔｉｃＳｙｓｔｅｍｓ，２０１５，１２（９）：１３４．

１４　黄沛琛，王紫虹．基于纯追踪曲线跟踪模型的车辆自动导航［Ｊ］．自动化应用，２０１１（４）：２３－２７．
ＨＵＡＮＧＰｅｉｃｈｅｎ，ＷＡＮＧＺｉｈｏｎｇ．Ｐｕｒｅｐｕｒｓｕｉｔｃｕｒｖｅｔｒａｃｋｉｎｇｍｏｄｅｌｒｅｓｅａｒｃｈｆｏｒｖｅｈｉｃｌｅａｕｔｏｍａｔｉｃｇｕｉｄａｎｃｅ［Ｊ］．Ａｕｔｏｍａｔｉｏｎ
Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ，２０１１（４）：２３－２７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１５　ＷＡＬＬＡＣＥＲ，ＳＴＥＮＴＺＡ，ＴＨＯＲＰＥＣＥ，ｅｔａｌ．Ｆｉｒｓｔｒｅｓｕｌｔｓｉｎｒｏｂｏｔｒｏａｄｆｏｌｌｏｗｉｎｇ［Ｃ］∥ＩＪＣＡＩ，１９８５：１０８９－１０９５．
１６　ＡＭＩＤＩＯ，ＴＨＯＲＰＥＣＥ．Ｉｎｔｅｇｒａｔｅｄｍｏｂｉｌｅｒｏｂｏｔｃｏｎｔｒｏｌ［Ｃ］∥Ｆｉｂｅｒｓ９１，ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＯｐｔｉｃｓａｎｄＰｈｏｔｏｎｉｃｓ，１９９１：

５０４－５２３．
１７　ＭＵＲＰＨＹＫＮ．Ａｎａｌｙｓｉｓｏｆｒｏｂｏｔｉｃｖｅｈｉｃｌｅｓｔｅｅｒｉｎｇａｎｄｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｄｅｌａｙ［Ｃ］∥ＦｉｆｔｈＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＳｙｍｐｏｓｉｕｍｏｎＲｏｂｏｔｉｃｓａｎｄ

Ｍａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇ（ＩＳＲＡＭ），１９９４：６３１－６３６．
１８　ＯＬＬＥＲＯＡ，ＨＥＲＥＤＩＡＧ．Ｓｔａｂｉｌｉｔｙａｎａｌｙｓｉｓｏｆｍｏｂｉｌｅｒｏｂｏｔｐａｔｈｔｒａｃｋｉｎｇ［Ｃ］∥ ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔＲｏｂｏｔｓ

ａｎｄＳｙｓｔｅｍｓ，ＩＥＥＥＣｏｍｐｕｔｅｒＳｏｃｉｅｔｙ，１９９５：３４６１．
１９　汪小禙，鲁伟，陈满，等．基于改进纯追踪模型的温室采摘运输自动跟随系统［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１６，４７（１２）：８－

１３．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１６１２０２＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．
６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１６．１２．００２．
ＷＡＮＧＸｉａｏｃｈａｎ，ＬＵＷｅｉ，ＣＨＥＮＭａｎ，ｅｔａｌ．Ａｕｔｏｍａｔｉｃｆｏｌｌｏｗｉｎｇｓｙｓｔｅｍｆｏｒｇｒｅｅｎｈｏｕｓｅｈａｒｖｅｓｔｉｎｇｔｒａｎｓｐｏｒｔａｔｉｏｎｂａｓｅｄｏｎ
ａｄａｐｔｉｖｅｐｕｒｅｐｕｒｓｕｉｔｍｏｄｅｌ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１６，４７（１２）：８－１３．（ｉｎ
Ｃｈｉｎｅｓｅ）

２０　ＺＨＡＮＧＱ，ＱＩＵＨ．Ａｄｙｎａｍｉｃｐａｔｈｓｅａｒｃｈａｌｇｏｒｉｔｈｍｆｏｒｔｒａｃｔｏｒａｕｔｏｍａｔｉｃｎａｖｉｇａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＡＳＡＥ，２００４，４７（２）：
６３９－６４６．

４３ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１８年


