
(12) 按照专利合作条约所公布的国际申请
(19) 世界知识产权组织

国 际 局
(10) 国际公布号

(43) 国际公布 日
2018 年 11 月 29 日（29.11.2018) P C T W O 2018/213962 A 1

(51) 国际专利分类号 ： GD, GE, GH, GM, GT, HN, HR, HU, ID, IL, IN, IR, IS,
G05D 1/02 (2006.01) JP, KE, KG, KH, KN, KP, KR, KW, KZ, LA, LC, LK, LR,

(21) 国际 申请号 PCT/CN20 17/085255 LS, LU, LY, MA, MD, ME, MG, MK, MN, MW, MX, MY,
MZ, NA, NG, NI, NO, NZ, OM, PA, PE, PG, PH, PL, PT,

(22) 国际 申请 日 2017 年 5 月 2 1 日 (21 .05.2017) QA, RO, RS, RU, RW, SA, SC, SD, SE, SG, SK, SL, SM,

(25) 申请语 中文 ST, SV, SY, TH, TJ, TM, TN, TR, TT, TZ, UA, UG, US,

UZ, VC, VN, ZA, ZM, ZW 。
(26) 公布语言 中文

(84) 指定 国 （除另有指 明，要求每一种可提供 的地 区
(72) 发明人 ；及 保护）：ARIPO (BW, GH, GM, KE, LR, LS, MW, MZ,
(71) 申请人 ：李 仁 涛 (LI, Rentao) [CN/CN] ；中 国 广 东 NA, RW, SD, SL, ST, SZ, TZ, UG, ZM, ZW), 欧亚 （AM,

省 深 圳 市 宝 安 区 福 永 街 道 永 福 苑 A 座 1007 AZ, BY, KG, KZ, RU, TJ, TM), 欧洲 (AL, AT, BE, BG,
房，Guangdong 5 18000 (CN) 。 CH, CY, CZ, DE, DK, EE, ES, FI, FR, GB, GR, HR, HU,

(81) 指定 国 （除另有指 明，要求每一种可提供 的国家 IE, IS, IT, LT, LU, LV, MC, MK, MT, NL, NO, PL, PT,

保护）：AE, AG, AL, AM, AO, AT, AU, AZ, BA, BB, BG, RO, RS, SE, SI, SK, SM, TR), OAPI (BF, BJ, CF, CG, CI,

BH, BN, BR, BW, BY, BZ, CA, CH, CL, CN, CO, CR, CU, CM, GA, GN, GQ, GW, KM, ML, MR, NE, SN, TD, TG) 。

CZ, DE, DJ, DK, DM, DO, DZ, EC, EE, EG, ES, FI, GB,

(54) Title: MOBILE ROBOT OBSTACLE AVOIDANCE APPARATUS AND METHOD

(54) 发明名称 ：移动机器人避障装置及方法

100

10

光栅信 号信 号感测模 块 AA
处理 器 B B

存储 设备
避 障控 制模 块

温度 分布 感测模 块
:—:30—――

20

图 1

10 GRATING SIGNAL SENSING MODULE
20 TEMPERATURE DISTRIBUTION SENSING MODULE
30 OBSTACLE AVOIDANCE CONTROL MODULE
AA STORAGE DEVICE
BB PROCESSOR

(57) Abstract: A mobile robot obstacle avoidance apparatus (100), at least comprising: a grating signal sensing module (10), used for
emitting grating signals, and determining obstacles according to feedback signals; a temperature distribution sensing module (20), used
for sensing object temperature distributions within a certain area range, and determining obstacles. The apparatus also comprises: a
storage device, suitable for storing a plurality of commands; a processor, used for loading the commands of the storage device, and
executing: setting a sensing result of the temperature distribution sensing module (20) as a highest priority, and according to the priority
setting, first controlling a mobile robot to avoid corresponding objects according to the temperature distribution sensing module (20),
and then controlling the mobile robot to avoid corresponding objects according to the grating signal sensing module (10).
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本 国际公布 ：
- 包括 国际检索报告 （条约第 21条 (3) ) 。

(57) 摘要 ：一种 移动机器人避障装置 （100 ) ，至少包括 ：光栅 信号感测模块 （10 ) ，用 于发射光栅信 号并根
据 反馈 的信号确 定障碍 物 ； 以及温度 分布感测模块 （20 ) ，用 于感测 一定 区域范 围内的物体温度分布 并确 定
障碍 物 。还包括 ：存储 设备 ，适 于存储 多条指令 ；处理器 ，用 于加载存储 设备 的指令 并执行 ：将温度 分布感
测模块 （20 ) 的感测 结果设置为最 高优 先级 ，并按照优 先级 设置，优 先根据温度 分布感测模块 （20 ) 控 制移
动机器人避开对应 的物体 ，其次根据光栅信号感测模块 （10 ) 控制移动机器人避开对应 的物体 。



移动 机 器人 避 障装置及 方法

技术领域

本发 明 涉及无 人 驾驶 技 术 ，尤 其 涉及 一种 无 人 驾驶 避 障装置及 方

法。

背景技术

而 且 ，现有 技 术 的避 障技 术 ，通 常 不对避 障优 先 级进行 设 置 ，例

如 ， 当移 动 机 器人在 同一避 障 范 围 内，发现 同时有 生物体 （例如 人）

以及 非 生物体 （例如 突然 飞来 的物体 ）需要 避 绕 ，此 时 ，现有 的移动

机 器人通 常会 先避 开距 离最近 的物体 ，例如 所述 突然 飞来 的物体 ，从

而有 可 能撞 上人 。然 而 ，这 并 不是我们期 望 的。

发明内容

本发 明 的主要 目的在 于解 决上述技 术 问题 。

为 实现 上述 目的 ，本发 明一 实施例 是供 一种 移动 机 器人避 障装置

至 少 包括 ：光栅信 号感 测模 块 ，用 于发射 光栅信 号 并根据 反馈 的信 号

确 定 障碍 物 ；以及 温度 分布 感测模 块 ，用 于感 测一 定 区域 范 围 内的物

体 温度 分布 并确 定障碍 物 。所述 系统还 包括 ：存储 设备 ，适 于存储 多

条指 令 ；处理 器 ，用 于加 载所述存储 设备 的指 令 并执行 ：将 温度 分布

感测模 块 的感测 结 果设 置 为最 高优 先 级 ，并按 照优 先 级设 置 ，优 先根

据 温度 分布 感测模 块控 制移动 机 器人 避 开对应 的物体 ，其次根据 光栅

信 号感测模 块控 制移 动 机 器人避 开对应 的物体 。

本发 明另一 实施例提供 一种 移 动 机 器人避 障方法 ，适 于在 计 算设

备 中执行 。该 方法 包括 ：发射 光栅信 号 并根据 反馈 的信 号确 定障碍 物 ；

以及 感测一 定 区域 范 围 内的物体 温度 分布 并确 定障碍 物 ；以及 将 温度

分布 感测 结 果设 置 为 最 高优 先 级 ，并按 照优 先 级设 置 ，优 先根据 温度

分布 数据 控 制移动 机 器人 避 开对应 的物体 ，其次根据 光栅信 号感测数



据控制移动机器人避开对应 的物体。

本发明 是供 的移动机器人避障装置 以及方法，能够对物体 温度分

布数据进行检测 ，而 且 对避障检测数据进行优先级设置，可使移动机

器人优先躲避符合一定条件 的障碍物 ，例如人 ，从而能够提 高移动机

器人 的安全性。

附图说 明

图1为本发明提供 的移动机器人避障装置的功能模块 图；

图2为图1的移动机器人避障装置检测到的物体 温度分布 图；

图3为本发明提供 的移动机器人避障方法的流程 图。

本发明 目的的实现、功能特点及优 点将结合实施例 ，参照 附图做

进一步说 明。

具体 实施方式

以 下结合说 明书附图对本发明的优选实施例进行说 明，应 当理解

此处所描述 的优选实施例仅用于说 明和解释本发明，并不用于限定本

发明，并且在 不冲突的情况下，本发明中的实施例及实施例 中的特征

可 以相互组合。

下面结合附图和实施例对本发明进行详细说 明。

请参阅图 1，本发明提供 一种移动机器人避障装置 100。该 系统

至少包括 光栅信 号感测模块 10、温度分布感测模块 20 以及避障控制

模块 30 , 所述避障控制模块 30 接收所述光栅信 号感测模块 10 以及

温度分布感测模块 20 的信 号或数据 ，并进行分析 ，所述避障控制模

块 30 根据分析结果对移动机器人进行控制。可 以理解 ，所述避障控

制模块 30 的功能由存储设备和处理器实现 ，存储设备适于存储 多条

指令 ，处理器用于加 载所述存储设备 的指令并执行对应步骤。

具体来说 ，所述光栅信 号感测模块 10 用于发射 光栅信 号并根据

反馈 的信 号确 定障碍物。更具体 的，所述光栅信 号感测模块 10 包括

至少一个光栅信 号发射 器 以及 至 少一个光栅信 号接 收器，所述光栅信

号发射 器向外界发送光栅信 号，所述光栅信 号接收器接收外界障碍物



反射 回来的光栅信 号 ，并将光栅信 号发送至移动机 器人 的避 障控制模

块 30。本 实施例 中，所述 光栅信 号发射 器和 光栅信 号接 收 器的数量

分别是 4 个 。

所述 温度分布 感测模 块 20 用 于感测一定 区域 范围 内的物体 温度

分布 并确 定障碍物 。本实施例 中，所述 温度分布 感测模 块 20 包括 非

接 触 式红外测温仪 ，其通过测量 目标表 面所辐射 的红外能量来确 定表

面温度 。非接 触 式仪 表测 温是通过热辐射原 理来测量温度 的，测 温元

件 不需与被 测介质接 触 ，测温范围广 ，不受测温上 限的限制 ，也 不会

破坏被 测物体 的温度场 ，反应 速度一般 也 比较快 。

请结合 图 2，本实施例 中，所述 温度分布 感测模 块 20 通过摄像

头等辅助设备 ，确 定温度扫描 区域 ，并且将该 温度扫描 区域划分为 多

个子 区域。然后 ，通过 多个所述 非接触 式红外测温仪 ，分别检 测到该

温度扫描 区域 内的多个子 区域 的温度 。

所述处理 器执行 ：将温度分布 感测模 块 20 的感测结果设置 为最

高优 先级 ，并按照优 先级设置 ，优先根据 温度分布 感测模 块 20 控制

移动机 器人避 开对应 的物体 ，其次根据 光栅信 号感测模 块 10 控制移

动机 器人避 开对应 的物体 。本实施例 中，在 所述将温度分布 感测模 块

20 的感测结果设置为最高优 先级之前 ，所述处理 器还执行 ：根据 物

体 温度分布 ，判断所检 测 的 区域 范围内的温度分布 是否 落入参考 范围

其 中，所述参考 范围可 以是人体 温度分布值 的范围，例如 也可 以是预

先设置 的多种 生物体 的温度分布值 的范围。在 另一 实施例 中，在 所述

判断所检测 的 区域 范围内的温度分布 是否 落入参考 范围之后 ，所述 处

理 器进一步执行 ：判断是否均接 收到物体 温度分布数据 以及 光栅信 号

反馈信 号 ，如 果是 ，则进行优 先级设置 ，否则不进行优先级设置。

在 又一个 实施例 中，所述 处理 器进一步执行 ：根据优 先级设置 ，

优先根据物体 温度分布数据 来控制移动机 器人进行 避 障操作 ，直到所

检测 的 区域 范围内的温度分布 未落入参考 范围时，根据 光栅信 号反馈

信 号进行避 障操作 。

本发 明提供 的移动机 器人避 障装置 100, 能 够对物体 温度分布数

据进行检测 ，而 且 对避 障检测数据进行优 先级设置 ，可使移动机 器人



优 先躲 避符 合一 定条件 的 障碍 物 ，例如 人 ，从 而 能 够提 高移 动 机 器人

的安 全性 。

请 参 阅 图 3 ，本 发 明·是供 一种 移 动 机 器人 避 障 方 法 ，适 于在 上述

计 算设备 中执行 。该 方 法 包括 ：

步骤 S301 , 发射 光栅信 号 并根据 反馈 的信 号确 定 障碍 物 。

步骤 S302 , 感 测 一 定 区域 范 围 内的物体 温度 分布 并确 定 障碍 物 。

步骤 S303 , 将 温度 分布 感 测模 块 20 的感 测 结 果设 置 为 最 高优 先

级 ，并按 照优 先 级设 置 ，优 先根据 温度 分布 感 测模 块 20 控 制 移 动 机

器人 避 开对应 的物体 ，其 次根 据 光栅信 号 感 测模 块 10 控 制 移 动 机 器

人 避 开对应 的物体 。

本 发 明提供 的移 动 机 器人 避 障装 置 100 以 及 方 法 ，能 够对 物体 温

度 分布 数据 进行 检 测 ，而 且 对 避 障检 测数据 进行 优 先 级设 置 ，可使 移

动 机 器人优 先躲 避符 合一 定条件 的障碍 物 ，例如 人 ，从 而能 够提 高移

动 机 器人 的安 全性 。

以 上仅 为本 发 明 的优 选 实施 例 ，并 非 因此 限制 本发 明 的专利 范 围

凡 是 利 用 本发 明说 明 书及 附 图 内容所作 的等 效 结构 或 等 效 流程 变换 ，

或 直接 或 间接 运 用在 其他相 关 的技 术领 域 ，均 同理 包括 在 本 发 明 的专

利保 护 范 围 内。



权 利 要 求 书

1. 一种移动机器人避障装置，至少包括 ：

光栅信 号感测模块 ，用于发射 光栅信 号并根据反馈 的信 号确 定障

碍物 ；以及

温度分布感测模块 ，用于感测一定区域范围内的物体 温度分布并

确 定障碍物 ；

所述 系统还 包括 ：

存储设备 ，适于存储 多条指令 ；

处理器，用于加 载所述存储设备 的指令并执行 ：将温度分布感测

模块 的感测结果设置为最高优先级，并按照优先级设置，优先根据 温

度分布感测模块控制移动机器人避开对应 的物体 ，其次根据 光栅信 号

感测模块控制移动机器人避开对应 的物体 。

2 .根据权利要求 1 所述的移动机器人避障装置，其特征在 于：所

述 光栅信 号感测模块 包括 至少一个光栅信 号发射 器 以及至 少一个光

栅信 号接收器，所述光栅信 号发射 器向外界发送光栅信 号，所述光栅

信 号接收器接收外界障碍物反射 回来的光栅信 号，并将光栅信 号发送

至移动机器人的处理器。

3 .根据权利要求 1 所述的移动机器人避障装置，其特征在 于：所

述温度分布感测模块 包括 非接触 式红外测温仪 ，其通过测量 目标表面

所辐射 的红外能量来确 定表面温度。

4 .根据权利要求 1 所述的移动机器人避障装置，其特征在 于：在

所述将温度分布感测模块 的感测结果设置为最高优先级之前 ，所述处

理器还执行 ：

根据物体 温度分布 ，判断所检测的区域范围内的温度分布是否 落

入参考范围

5 .根据权利要求 4 所述的移动机器人避障装置，其特征在 于：所

述参考范围是人体 温度分布值 的范围。

6 .根据权利要求 4 所述的移动机器人避障装置，其特征在 于：在

所述判断所检测的区域范围内的温度分布是否落入参考范围之后 ，所



述处理器进一步执行 ：

判断是否均接 收到物体 温度分布数据 以及光栅信 号反馈信 号，如

果是 ，则进行优先级设置 ，否则不进行优先级设置。

7 .根据权利要求 1 所述的移动机器人避障装置，其特征在 于：所

述处理器进一步执行 ：

根据优先级设置，优先根据物体 温度分布数据来控制移动机器人

进行避障操作 ，直到所检测的区域范围内的温度分布 未落入参考范围

时，根据 光栅信 号反馈信 号进行避障操作 。

8 .—种移动机器人避障方法，适于在计算设备 中执行 ，该方法包

括 ：

发射 光栅信 号并根据反馈 的信 号确 定障碍物 ；以及

感测一定区域范围内的物体 温度分布并确 定障碍物 ； 以及

将温度分布感测结果设置为最高优先级，并按照优先级设置，优

先根据 温度分布数据控制移动机器人避开对应 的物体 ，其次根据 光栅

信 号感测数据控制移动机器人避开对应 的物体 。
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