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面向无人环境的机器人生态圈自主任务决策方法


刘红卫，徐　磊，李泰博，陈小前，张育林
（军事科学院 国防科技创新研究院，北京　１０００７１）

摘　要：借鉴自然界生态系统的典型特征，提出机器人生态圈概念。通过使集群机器人进行智能协同与
复杂演化，涌现自我维持、自我复制与自我进化等生命特征，实现无人条件下的长期生存、繁衍与进化，并执

行特定的任务。针对机器人生态圈典型任务场景的自主任务决策需求，分析不同机器学习任务决策方法的

特点，建立机器人生态圈自主任务决策的决策树模型和神经网络模型。分析表明，两种模型的正确率均在

８０％～９０％，且均具有良好的稳定性。这说明，机器人生态圈自主任务决策问题可以通过决策树、神经网络等
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机器学习方法来很好地加以解决，从而为面向无人化场景的任务应用提供技术支持。
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　　随着人工智能技术的发展，机器人系统无人
化、自主化水平得到了显著提高，在工业生产、物

流、医疗等领域产生了巨大的应用价值，大大解放

了人类的体力劳动。在地外天体［１］、海面和水

下［２］、高原、极地等极端环境下，由于存在不适宜

人类生存的特殊环境，需要机器人系统具备完全

的自主化能力，实现在无人化环境下的长期工作

与生存。自然界生物经过长期进化与适应，形成

了丰富多彩的物种体系，不仅在气候适宜的地区

存在大量的生物物种，在火山口、极地、海底等极

端环境下仍然存在生物物种，这些奇妙的生命系

统为开展极端环境下的机器人技术研究提供了借

鉴和灵感。针对机器人系统的无人化应用需求，

已经有学者从自然界生态系统的特征入手，研究

了机器人系统的自维持、自复制、自进化等仿生

特性。

自我维持是机器人系统在无人化环境中长期

生存与执行任务的关键能力。机器人系统应能够

获取环境中的能源和物质，对工作过程中出现的

各类故障进行诊断与识别，并在必要时对故障进

行修复或排除。针对地外天体探索领域的能源自

维持问题，文献［３－４］提出了一种在星体表面建
设机器人基地的方法，使机器人利用星体原位资

源进行自我维持和长期运行。针对野外机器人的
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生存问题，文献［５］通过模仿自然界树懒节省能
量的特征，设计了一款可利用太阳能进行充电的

长期自我维持机器人。针对机器人故障识别与修

复问题，文献［６］通过对大型六足机器人腿部的
研究，利用支持向量机方法对机器人腿部不同伤

情进行三维建模和多类型故障识别，建立了基于

支持向量机方法的多足机器人故障诊断系统。文

献［７－９］研究了模块化机器人自重构和自修复
问题，并对相关理论和方法进行了验证。文

献［１０］基于多Ａｇｅｎｔ思想对异构机器人集群协作
体系进行了设计与开发，以期实现机器人集群的

智能控制，维持集群机器人高效的任务能力。

自我复制技术将使机器人生命在代际间得以

延续，有效延长机器人系统的工作时间。人们在

自复制机器人领域已经开展了广泛的研究［１１－１２］，

包括自复制机器人系统的体系设计问题［１３］、模块

化机器人单胞结构设计问题［１４］、机器人智能控制

问题等。文献［１５－１７］设计了由４个子系统组
成的自复制机器人，包括控制器、左踏面、右踏面

和夹持器／传感器子系统，各分系统由乐高积木作
为基础架构，辅以磁铁和锁紧机构加强各分系统

之间的连接。文献［１８］提出在结构化环境下利
用分布式电子元件进行自我复制的机器人系统，

并演示了基本的复制流程。文献［１９］扩展了经
典元胞自动机理论，并开发了一个新的模型检验

其原理，使机器人在结构化环境中通过重新组装

其６个子系统形成一个新的复制体。针对自复制
机器人系统的体系设计问题，文献［２０］提出了月
面自复制机器人工厂概念，使自复制机器人系统

的能量和物质流动进一步明确。近年来，３Ｄ打印
技术迅猛发展，极大地便利了模块化机器人中零

部件的制备和获取，使自复制机器人获取硬件的

速度大幅提高［２１－２４］。与此同时，４Ｄ打印等新概
念也不断被提出，将极大地提升机器人及相关零

部件的制造水平［２５－２６］。

受自然界生物进化启发，将生物遗传进化过

程中的基因突变、自然选择等过程应用于机器人

领域，使机器人系统具备学习进化的能力，将有助

于提高机器人系统对环境的适应能力，进而更好

地开展作业。文献［２７－３１］论述了自进化机器
人的发展历程，简述了机器人自进化的基本概念

和基本方法，通过总结近年来自进化机器人领域

的研究现状和最新成就，提出了一些可能的自进

化机器人应用形式。文献［３２］基于人工智能思
想，深入分析了几种常用的进化算法，并全面描述

了如何将智能计算技术应用于自进化机器人的系

统设计。针对机器人的自我学习问题，文献［３３］
通过模拟由植物和昆虫组成的生态系统，研究了

机器人集群系统中的行为进化问题，并基于机器

学习方法给出了多机器人行为学习的仿真结果。

为解决机器人系统的自动化问题，文献［３４］提出
了一款具备完全自主能力的机器人工厂概念，利

用该工厂生产符合任务目标的物理机器人，并加

速机器人进化速度。

针对机器人集群未来智能化、无人化的应用

需求，本文提出了具备自复制、自维持、自进化和

执行任务能力的机器人生态圈概念。结合机器人

生态圈典型任务场景的自主任务决策需求，建立

了基于决策树和神经网络的机器人生态圈自主任

务决策模型，开展了仿真计算和验证分析，以期为

未来实现机器人生态圈的无人化应用提供决策方

法支撑。

１　机器人生态圈基本概念

针对机器人智能化、无人化发展趋势，作者所

在团队提出了机器人生态圈概念，从机器人学入

手，借鉴自然界生态系统的特征，建立基于分布式

人工智能的机器人生态圈系统，通过生态圈系统

内部各个智能体的有效协同达到集群共识，从而

涌现出自维持、自复制与自进化等生命特征，并具

备特定的任务执行能力。自维持是指机器人生态

圈系统能够维持自身的稳定状态，进行能量自我

补给并自主开展工作。自复制是指机器人生态圈

系统能够利用环境资源，制备出与自身形态、结构

和功能相一致的子代。自进化是指机器人生态圈

系统能够模仿生物界的遗传与进化功能产生“基

因突变”，并根据环境的“自然选择”结果保留适

应环境要求的新生子代。任务执行能力是指根据

不同场景的相关任务需求，机器人生态圈内的机

器人可以开展不同类型的工作。

基于机器人生态圈系统的上述基本特性，根

据应用场景合理设计其体系结构与机器人样式，

可以充分发挥机器人生态圈系统在无人环境下作

业的优势。例如：①勘探并获取地外天体资源作
为人类未来发展的重要方向，将成为人类拓展生

存空间、获取生存资源的重要途径之一。地外天

体缺乏人类生存的各类资源，无法满足人类的长

期工作需求。若利用机器人的先导性，先行发射

机器人系统至地外天体，使机器人系统利用地外

天体的原位资源建立机器人生态圈，实现自维持、

自复制、自进化功能，并逐步建立人类庇护所，将

使对地外天体资源的大规模勘探和开发成为可

·０１２·
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能。②高原环境监测、极地科学考察等需求愈发
强烈，而这些地区气候寒冷、基础设施薄弱，充分

利用机器人生态圈系统可在无人环境下作业的优

点，使机器人系统仅依靠在这些地区易于获取的

太阳能、风能、地热能等资源实现长期工作的目

标，将有效解决人类对这些地区的现实需求与客

观条件之间的矛盾。

在现实生活中，森林火情常发，不仅为人们的

生命财产安全带来极大威胁，也严重破坏当地的

生态环境和林业资源。然而，在我国东北的原始

森林、西南热带雨林、青藏高原等地，气候恶劣，资

源匮乏，难以为人类提供良好的生活和工作环境，

给人类进行森林火情监测工作带来诸多不便。森

林火情监测任务具有长期性、实时性等特点，而机

器人生态圈系统的能量自维持、故障自维修、任务

自主决策等优势将有效满足森林火情监测任务的

无人化、长期性、实时性等要求，因而森林火情监

测任务是机器人生态圈系统进行现实应用的一个

典型任务场景。

本文以无人环境下的森林火情监测与处置场

景为案例，根据其日常工作需求，建立了场景所需

的各子系统及工作体系。其具体功能为：在相应

时间派出观测无人机飞抵目标区域进行火情监

测，将观测结果反馈给任务管理与控制系统，由任

务管理与控制系统决策是否派出灭火无人机完成

灭火任务，然后由灭火无人机执行灭火任务。该

系统具体包括以下组成部分：

１）观测无人机（２架）：负责指定区域的日常
火情监测，并将监测结果实时发送给任务管理与

控制系统。

２）灭火无人机（２架）：负责在出现火情的情
况下出动并执行灭火任务。日常驻留于舱体内，

处于待机状态，在接收到出动命令后迅速出动。

３）气象站：负责向机器人生态圈系统提供气
象信息，包括温度、湿度、风速、能见度、降水等。

４）太阳能电站：负责向机器人生态圈系统提
供电能。

５）运行维护机器人（２套）：负责无人机的日
常维护，包括为无人机充电、监测无人机状态、识

别并检修无人机故障等。

６）任务管理与控制系统：由计算机、信号接
收机等电子设备组成，负责机器人生态圈系统的

任务管理与控制工作。

７）舱体：负责容纳观测无人机、运行维护机
器人和灭火无人机，内部合理安置充电桩及电缆，

为机器人提供良好的工作环境。

２　基于决策树和神经网络的自主任务决
策方法建模

２．１　机器人生态圈系统自主任务决策方法

针对无人环境下的森林火情监测与处置需

求，建立了机器人生态圈的自主任务决策模型。

在这一应用场景中，任务管理与控制系统要根据

环境信息、观测无人机对火情的观测结果和灭火

无人机自身状态信息对任务做出评估，决定是否

出动灭火无人机和灭火无人机出动方式。观测无

人机出动后首先监测火情，然后将监测结果反馈

给任务管理与控制系统，由任务管理与控制系统

判断是否出动灭火无人机执行灭火任务。若出动

灭火无人机，则观测无人机应继续保持观测状态，

并将任务执行情况反馈给任务管理与控制系统，

由任务管理与控制系统评估任务执行效果，若执

行效果符合要求，则任务结束，灭火无人机返回舱

体进行充电和日常维护；若执行效果不满足预期，

则继续执行任务或重新出动灭火无人机，必要时

可多次重复上述工作，直至满足任务要求方可结

束。执行任务的程序框图如图１所示。

图１　执行任务的程序框图
Ｆｉｇ．１　Ｐｒｏｇｒａｍｂｌｏｃｋｄｉａｇｒａｍｆｏｒｔａｓｋｅｘｅｃｕｔｉｏｎ

在系统执行任务过程中，任务管理与控制系

统需要根据实时状态信息对是否执行任务和执行

任务的类型做出决策，并收集历史数据扩充数据

库以完善决策模型。本文所建立的任务管理与控

制系统在决策是否执行任务并判断任务执行类型

时考虑以下１３个影响参数：

·１１２·
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参数１：昼夜情况。夜间不利于无人机观测，
对系统可靠性要求更高。

参数２：任务等级。在任务紧急的情况下，可
以适当降低对环境的要求以及对系统可靠性、剩

余电量的要求。将任务等级划分为一般、紧急和

非常紧急三类。

参数３：任务范围。根据距离远近划分任务
范围，当距离过远时无人机无法执行任务。定义

任务范围０～１０ｋｍ为近距离；１１～５０ｋｍ为中距
离；５１～１００ｋｍ为远距离。

参数４：温度。无人机执行任务时，温度过高
或过低都将使无人机上的电子元器件无法正常工

作。定义温度－２０～４０℃为适宜；－４０～－３０℃
或４０～５０℃为较适宜；－３０～－２０℃或 ５０～
６０℃为不适宜。

参数５：风力等级。风速会显著影响无人机飞
行的稳定性，风速过大将导致无人机无法正常飞行。

将风等级划分为１～３级、４～７级和８级以上。
参数６：能见度。能见度影响无人机监测效

果，能见度过低将使无人机无法正常工作。定义

能见度大于１０００ｍ为清晰；５００～１０００ｍ为较
清晰；１００～５００ｍ为较不清晰；０～１００ｍ为不
清晰。

参数７：雨雪等级。雨雪天气影响无人机飞
行性能，雨雪过大将导致无人机无法正常飞行。

雨雪等级分为无雨雪、小雨雪、中雨雪、大雨雪和

暴雨雪五个等级。

参数８、９：灭火无人机１、２的电量。为保证
无人机在一定范围内有效执行任务，电量应保持

充足，电量过低将影响无人机航程。电量取值范

围为０３～１。
参数１０、１１：灭火无人机１、２的可靠性。无

人机可靠性过低时，无法安全执行任务。可靠性

取值范围为０４～１。
参数１２、１３：运行维护系统 １、２的可靠性。

运行维护系统可靠性过低时，将无法为无人机提

供安全维护，不能保障无人机持续作业。运行维

护系统可靠性取值范围为０４～１。
在上述参数中，灭火无人机的电量和可靠性、

运行维护系统可靠性均为连续变化值，其他参数

为离散值，各离散参数及其划分结果如表１所示。
针对以上影响因素，任务管理与控制系统应

综合评判，做出是否开展观测任务以及执行单机

观测任务或双机协同观测任务的决策。随着任务

开展次数的增多，任务管理与控制系统应不断扩

充训练数据集，并更新优化决策模型。

表１　任务决策影响参数
Ｔａｂ．１　Ｐａｒａｍｅｔｅｒｓｔｈａｔｉｎｆｌｕｅｎｃｅｔａｓｋｄｅｃｉｓｉｏｎｓ

参数 划分结果

昼夜情况 白天、黑夜

任务等级 一般、紧急、非常紧急

任务范围 近距离、中距离、远距离

温度 适宜、较适宜、不适宜

风力等级 １～３级、４～７级、８级以上

能见度 清晰、较清晰、较不清晰、不清晰

雨雪等级 无雨雪、小雨雪、中雨雪、大雨雪、暴雨雪

决策树方法是机器学习领域的一类常用方

法，具有分类直观、模型可解释性强的优点［３５］。

神经网络方法善于从原始输入数据中提取抽象特

征，具有良好的泛化能力，在模型拟合和数据特征

提取方面具有显著优势。本文基于决策树方法和

神经网络方法，利用训练数据分别生成自主任务

决策的决策树模型和神经网络模型，使系统可基

于实时状态信息做出自主任务决策，为机器人生

态圈的实际应用和部署提供参考。

２．２　基于决策树方法的数学建模

基于决策树模型的决策过程就是依据树状结

构对属性逐层进行划分并决策的过程。一般情况

下，一颗决策树包含一个根节点、若干内部节点和

若干叶节点。根节点对应于划分影响最大的属

性，叶节点对应于决策结果，而内部节点则对应于

一个属性测试［３６］。如图２所示，在根节点处选取
“温度”为属性划分依据，若温度为不适宜或较适

宜，则不执行任务，否则根据风力等级继续划分任

务，以此类推直至划分至最后一个属性。

图２　决策树模型示意
Ｆｉｇ．２　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｄｅｃｉｓｉｏｎｔｒｅｅｍｏｄｅｌ
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２．２．１　划分选择
在决策树模型构建过程中，关键在于如何选

择最优划分属性。一般情况下，随着划分过程不

断进行，决策树分支节点所包含的样本应尽可能

属于同一类别，即每选择一次属性进行划分后，应

使其后续节点的“纯度”尽可能高。“信息熵”是

度量样本集合纯度的一种常用指标，其值越小，则

样本集合的纯度越高。信息熵定义为：

Ｅ（Ｄ）＝－∑
ｙ

ｋ＝１
ｐｋｌｏｇ２ｐｋ （１）

其中，Ｄ为构建任务决策模型过程中某一节点处
的样本集合，ｐｋ为该样本集合中第 ｋ类样本所占
的比例，ｙ为样本的种类数。

假设在任务决策模型的影响参数中有离散属

性ａ（如任务等级），ａ有 Ｖ个可取值（如一般、紧
急、非常紧急），则使用该属性对样本集进行节点

划分，将会产生Ｖ个分支节点。给分支节点赋予
权重 Ｄｖ ／Ｄ，则样本数越多的节点影响越大。
用属性ａ对样本集 Ｄ进行划分所获得的信息增
益为：

Ｇ（Ｄ，ａ）＝Ｅ（Ｄ）－∑
Ｖ

ｖ＝１

Ｄｖ
Ｄ Ｅ（Ｄ

ｖ） （２）

对应属性 ａ的信息增益越大，则使用该属性
对样本集进行划分所获取的“纯度提升”就越高。

２．２．２　连续值离散化处理
对于具有连续值的属性，如无人机电量、无人

机可靠性、运行维护系统可靠性等，在进行决策划

分时需对其进行离散化处理，本文采用二分法对

连续值进行处理。例如，对样本集 Ｄ的连续属性
如无人机电量 ｔ，将其按照取值大小顺序依次排
列，记为｛ｔ１，ｔ２，…，ｔｎ｝，选取划分点ｍ将其分为两
个区间，使连续属性所有可能的取值分别落在区

间［ｔ１，ｔｍ］和（ｔｍ，ｔｎ］之内，则对于某相邻两个值 ｔｉ

和ｔｉ＋１，划分点ｍ在［ｔｉ，ｔｉ＋１）区间内取任意值时产
生的划分结果都相同。对于具有 ｎ－１个元素的
候选划分点集合，选取如下划分点：

Ｔｔ＝
ｔｉ＋ｔｉ＋１
２ １≤ｉ≤ｎ{ }－１ （３）

则离散化之后的信息增益可表示为：

Ｇ（Ｄ，ｔ）＝ｍａｘ
ｔ∈Ｔｔ
Ｅ（Ｄ）－ ∑

λ∈｛－∞，＋∞｝

Ｄλｔ
Ｄ Ｅ（Ｄ

λ
ｔ）

（４）
按照上述公式对本文所构建的机器人生态圈

系统数据进行处理，即可生成一棵可用于任务管

理与控制的决策树模型，可在给定实时信息后及

时有效地做出任务决策。

２．３　基于神经网络方法的数学建模

基于神经网络方法的数学建模就是通过对生

物的神经网络进行模拟和近似，使一定数量的神

经元相互连接，构成一个自适应的非线性动态网

络系统，进而获得对输入空间或输入数据的有效

表示［３７］。

２．３．１　搭建神经网络模型
对于本文所建立的神经网络决策模型，决策

变量为１３个，如２．１节所述。决策结果为３个，
分别为：不执行任务、单机执行任务、双机协同执

行任务。将１３个决策变量作为输入参数，将决策
结果作为参数标签，则每一次训练过程即为利用

神经网络为１３个训练参数拟合适当的标签。建
立神经网络模型如图３所示。

图３　神经网络模型示意
Ｆｉｇ．３　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｎｅｕｒａｌｎｅｔｗｏｒｋｍｏｄｅｌ

根据输入数据与输出数据特点，建立了共５
层的全连接神经网络。其中，隐藏层激活函数选

用ＲｅＬＵ函数，输出层激活函数选用 Ｓｏｆｔｍａｘ函
数。在模型中使用了 Ｄｒｏｐｏｕｔ方法防止数据过拟
合，并对数据进行批标准化处理以防止梯度消失

或梯度爆炸。

２．３．２　批标准化与防止数据过拟合
在深度学习中，训练数据和测试数据满足相

同分布是模型具有良好泛化能力的重要前提。但

在层数较多的神经网络模型中，每一层的输入数

据都将受到其前层参数的影响，并导致数据分布

的改变，模型在训练时需不断适应这些新的分布，

从而导致模型训练困难，甚至无法收敛。因此，引

入批标准化对输入数据进行规范，将有效提升模

型训练速度和泛化水平。

随着神经网络层数的加深和神经元数量的增

多，训练极易出现过拟合问题，导致模型在测试集

上误差过大。引入 Ｄｒｏｐｏｕｔ方法，使模型在训练
过程中随机失活部分神经元，将有效改善模型的

过拟合问题，提升模型训练速度。

·３１２·
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３　建模结果分析

３．１　基于决策树方法的建模结果分析

本文所建立的基于决策树方法的自主任务决

策模型包括以下影响参数：训练集样本数、测试集

样本数、训练集划分精度、连续属性划分份数。训

练集样本数是指用于生成决策树模型的样本个

数；测试集样本数是指用于测试决策树模型是否

准确的样本个数；测试集划分精度是指在根据训

练集生成决策树模型时，当某一节点被划分后，其

子集内的数据与该属性的符合率达到该精度后，

则不再继续划分时所取的精度值；连续属性划分

份数是指在利用训练集中的某些连续属性生成决

策树模型时，在对连续属性进行离散化处理以计

算信息增益时在该连续属性的值区间内等距划分

的份数和。采用控制变量法，在其他参数不变的

条件下改变单一参数，分别对训练集样本数、测试

集样本数、训练集划分精度、连续属性划分份数对

模型正确率的影响进行了分析。此外，还使用不

同测试集对相同训练集生成的决策树模型进行了

模型正确率对比测试，并对训练集与测试集样本

数均较大时进行了模型正确率测试。

图４　训练集样本数对模型正确率的影响
Ｆｉｇ．４　Ｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｓａｍｐｌｅｎｕｍｂｅｒｏｆ
ｔｒａｉｎｉｎｇｓｅｔｏｎｍｏｄｅｌａｃｃｕｒａｃｙ

３．１．１　训练集样本数对模型正确率的影响
训练集用来生成决策树模型。图４所示为测

试集样本数为１０００、训练集划分精度为０７５、连
续属性划分份数为３０时，训练集样本数由１０增
长至１０００时模型正确率的变化情况。计算结果
表明，在训练集样本数较小时（如低于３００时），
模型正确率较低，且振荡幅度较大；在训练集样本

数较大时（如高于６００时），模型正确率基本保持
在８０％以上，且振荡幅度较小。这说明，本文所
建立的决策树模型可以随着任务的进行逐步吸收

新的训练数据，并使模型的正确率逐渐趋于稳定，

进而提高机器人生态圈的自主任务决策水平。

３．１．２　测试集样本数对模型正确率的影响
测试集用来测试由训练集生成的决策树模型

是否准确。图５所示为训练集样本数为１０００、训
练集划分精度为 ０７５、连续属性划分份数为 ３０
时，测试集样本数由１０增至１０００时模型正确率
的变化情况。计算结果表明，当测试集样本数较

小时（如低于 １００时），模型正确率振荡幅度较
大；当测试集样本数较大时，模型正确率振荡幅度

较小。但不论测试集样本数较大还是较小，模型

正确率的均值均保持在８０％左右。

图５　测试集样本数对模型正确率的影响
Ｆｉｇ．５　Ｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｓａｍｐｌｅｎｕｍｂｅｒｏｆ

ｔｅｓｔｓｅｔｏｎｍｏｄｅｌａｃｃｕｒａｃｙ

图６　连续属性划分份数对模型正确率的影响
Ｆｉｇ．６　Ｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｔｈｅｎｕｍｂｅｒｏｆｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓ

ａｔｔｒｉｂｕｔｅｓｏｎｔｈｅｍｏｄｅｌａｃｃｕｒａｃｙ

３．１．３　连续属性划分份数对模型正确率的影响
在对连续属性进行离散化处理时，需将属性

值划分至不同区间内，划分的份数将对模型正确

率产生影响。图６所示为训练集样本数为１０００、
测试集样本数为１０００、训练集划分精度为０７５，
连续属性划分份数由２增长至１００时模型正确率
的变化情况。结果表明，在其他参数不变的情况

下，模型正确率并未随划分份数的增加而提高，基

本保持在８０％以上。但划分份数的增加会降低
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算法运行速度，因此，为提高模型决策效率，划分

份数不宜过大，３０份即可使模型正确率保持在较
高水平。

３．１．４　训练集划分精度对模型正确率的影响
在用训练集数据生成决策树模型时，当某一

节点内的某一属性的样本数占该节点内总样本数

的比例达到一定值后，即停止继续向下划分属性，

并以该属性作为叶节点，该比例值为训练集划分

精度。图７所示为训练集样本数为１０００、测试集
样本数为１０００、连续属性划分份数为３０时，训练
集划分精度由０４增至１时模型正确率的变化情
况。结果表明，在其他参数不变的情况下，模型正

确率与训练集划分精度呈正相关态势，当训练集

划分精度较低时，模型正确率低于８０％，当划分
精度大于０７时，模型正确率基本保持在８０％以
上，因此，为保证模型具有较高的正确率，实际划

分时应将划分精度取为０７以上。

图７　训练集划分精度对模型正确率的影响
Ｆｉｇ．７　Ｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｔｈｅｔｒａｉｎｉｎｇｓｅｔｐａｒｔｉｔｉｏｎ

ａｃｃｕｒａｃｙｏｎｍｏｄｅｌａｃｃｕｒａｃｙ

３．１．５　不同测试集的模型正确率
为进一步验证所建立的决策树模型的稳定

性，采用两个不同测试集分别对模型进行测试。

当训练集样本数为 １０００、训练集划分精度为
０９０、连续属性划分份数为３０时，两个不同测试
集样本数分别由５００增至１５００时，两个测试集
所测试产生的模型精度均在８０％以上，如图８所
示。这说明，所建立的决策树模型对不同的测试

数据均能保持较高的正确率。

３．１．６　数据量较大时的模型正确率
当训练集样本数增长到一定数量时，模型正

确率将逐渐趋于稳定。本文测试了所建模型在训

练集与测试集样本数均较大时的模型正确率，如

图９所示。当训练集与测试集样本数均为２０００、
训练集划分精度为０７５、连续属性划分份数为３０
时，多次测试的结果显示模型正确率稳定在８５％

图８　不同测试集的模型正确率
Ｆｉｇ．８　Ｍｏｄｅｌａｃｃｕｒａｃｙｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔｔｅｓｔｓｅｔｓ

以上。这表明，由较大样本数生成的决策树模型

具有较高的正确率和稳定性。

图９　样本数较大时的模型正确率
Ｆｉｇ．９　Ｍｏｄｅｌａｃｃｕｒａｃｙｗｈｅｎｓａｍｐｌｅｓｉｚｅｉｓｌａｒｇｅ

３．２　基于神经网络方法的建模结果分析

本文所建立的神经网络模型的影响参数包括

训练集样本数、测试集样本数、神经元失活比例

等。训练集样本数是指用于训练生成神经网络模

型的样本个数；测试集样本数是指用于测试神经

网络模型是否准确的样本个数；神经元失活比例

是指使用 Ｄｒｏｐｏｕｔ方法时，每一层中失活神经元
占该层神经元总数的比例。同样采用控制变量

法，在其他参数不变的条件下改变单一参数，对训

练集样本数、测试集样本数、神经元失活比例对模

型训练结果的影响做了分析。

３．２．１　训练集样本数对模型训练结果的影响
为对比训练集样本数对模型训练结果的影

响，本文分析了在测试集样本数为 １０００，训练
集样本数分别为５００、１０００、１５００、２０００时的模
型训练结果，如图１０所示。当训练集样本数较
小时，模型对测试集的损失值逐渐增大，存在明

显的过拟合情况。随训练集样本数的增加，模

型在测试集上的损失值稳步减小，过拟合情况

显著改善。
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３．２．２　测试集样本数对模型训练结果的影响
为对比测试集样本数对模型正确率的影响，

本文分析了在训练样本数为１０００，测试集样本数
分别为２００、５００、８００、１０００时对模型训练结果的
影响，如图１１所示。可见，当训练集样本数一定
时，测试集的模型正确率基本不变。测试集数据

量较小时，模型正确率及损失值波动幅度略大；当

测试集数据量较大时，模型正确率及损失值的波

动幅度均较小。

（ａ）训练集样本数为５００时的模型训练结果
（ａ）Ｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｈｅｍｏｄｅｌｗｉｔｈ
５００ｓａｍｐｌｅｓｉｎｔｈｅｔｒａｉｎｉｎｇｓｅｔ

（ｂ）训练集样本数为１０００时的模型训练结果
（ｂ）Ｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｈｅｍｏｄｅｌｗｉｔｈ
１０００ｓａｍｐｌｅｓｉｎｔｈｅｔｒａｉｎｉｎｇｓｅｔ

（ｃ）训练集样本数为１５００时的模型训练结果
（ｃ）Ｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｈｅｍｏｄｅｌｗｉｔｈ
１５００ｓａｍｐｌｅｓｉｎｔｈｅｔｒａｉｎｉｎｇｓｅｔ

（ｄ）训练集样本数为２０００时的模型训练结果
（ｄ）Ｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｈｅｍｏｄｅｌｗｉｔｈ
２０００ｓａｍｐｌｅｓｉｎｔｈｅｔｒａｉｎｉｎｇｓｅｔ

图１０　训练集样本数对模型训练结果的影响
Ｆｉｇ．１０　Ｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｓａｍｐｌｅｎｕｍｂｅｒｏｆ
ｔｒａｉｎｉｎｇｓｅｔｏｎｔｈｅｍｏｄｅｌｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓ

３．２．３　神经元失活比例对模型训练结果的影响
为了防止模型出现过拟合现象，使用了

Ｄｒｏｐｏｕｔ方法，通过使部分神经元失活提高模型训
练的准确率。本文测试了当训练集样本数为

２０００、测试集样本数为５００时神经元失活的不同

（ａ）测试集样本数为２００时的模型训练结果
（ａ）Ｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｈｅｍｏｄｅｌｗｉｔｈ

２００ｓａｍｐｌｅｓｉｎｔｈｅｔｅｓｔｓｅｔ

（ｂ）测试集样本数为５００时的模型训练结果
（ｂ）Ｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｈｅｍｏｄｅｌｗｉｔｈ

５００ｓａｍｐｌｅｓｉｎｔｈｅｔｅｓｔｓｅｔ
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（ｃ）测试集样本数为８００时的模型训练结果
（ｃ）Ｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｈｅｍｏｄｅｌｗｉｔｈ

８００ｓａｍｐｌｅｓｉｎｔｈｅｔｅｓｔｓｅｔ

（ｄ）测试集样本数为１０００时的模型训练结果
（ｄ）Ｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｈｅｍｏｄｅｌｗｉｔｈ
１０００ｓａｍｐｌｅｓｉｎｔｈｅｔｅｓｔｓｅｔ

图１１　测试集样本数对模型训练结果的影响
Ｆｉｇ．１１　Ｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｓａｍｐｌｅｎｕｍｂｅｒｏｆ
ｔｅｓｔｓｅｔｏｎｔｈｅｍｏｄｅｌｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓ

比例对模型训练结果的影响，如图１２所示。当神
经元失活比例较低时，模型测试集损失值较高，训

（ａ）神经元失活比例为０．３时的模型训练结果
（ａ）Ｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｈｅｍｏｄｅｌｗｈｅｎｔｈｅ

ｎｅｕｒｏｎｉｎａｃｔｉｖａｔｉｏｎｒａｔｉｏｉｓ０．３

练集正确率与测试集正确率的差别较大，更容易

出现过拟合现象；当神经元失活比例较高时，训练

集与测试集的损失值和正确率差值明显收窄，说

（ｂ）神经元失活比例为０．５时的模型训练结果
（ｂ）Ｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｈｅｍｏｄｅｌｗｈｅｎｔｈｅ

ｎｅｕｒｏｎｉｎａｃｔｉｖａｔｉｏｎｒａｔｉｏｉｓ０．５

图１２　神经元失活比例对模型训练结果的影响
Ｆｉｇ．１２　Ｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｎｅｕｒｏｎｉｎａｃｔｉｖａｔｉｏｎｒａｔｉｏｏｎ

ｍｏｄｅｌｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓ

明此时Ｄｒｏｐｏｕｔ方法的抗过拟合能力更强。
３．２．４　数据量较大时的模型训练结果

当训练集与测试集的数据量均较大时，模型

的损失值及正确率将逐渐趋于稳定，本文测试了

当训练集和测试集数据量均为２０００时的模型训
练情况，如图１３所示。结果表明，当训练集与测
试集的数据量均较大时，模型的损失值和正确率

逐渐趋于稳定且波动幅度均较小，模型正确率达

８５％以上。

图１３　样本数较大时的模型训练结果
Ｆｉｇ．１３　Ｍｏｄｅｌｔｒａｉｎｉｎｇｒｅｓｕｌｔｓｗｈｅｎｔｈｅ

ｓａｍｐｌｅｓｉｚｅｉｓｌａｒｇｅ

４　结论

本文提出了机器人生态圈概念，对机器人生

态圈的自主任务决策需求进行了分析。针对机器

人生态圈的典型任务场景，分别建立了基于决策

树方法和神经网络方法的机器人生态圈自主任务

决策模型，并分别对两种模型的影响参数进行了

分析。
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基于决策树方法建模的分析结果表明：①训
练集样本数与训练集划分精度对模型正确率有较

大的影响。当训练集样本数较小时，模型的正确

率较低，且振荡幅度较大；当训练集样本数较大

时，模型正确率较高且基本保持稳定。当训练集

划分精度较低时，模型的正确率较低；当训练集划

分精度较高时，模型正确率也较高。②测试集样
本数与连续属性划分份数对模型正确率无明显影

响。③同一决策树模型对不同测试集具有相似的
测试结果，模型正确率均保持在较高水平。④当
训练集和测试集样本数较大时，模型正确率趋近

于稳定水平，且保持在８５％以上。
基于神经网络方法建模的分析结果表明：①

训练集样本数和神经元失活比例对模型的训练结

果具有较大影响，测试集样本数对模型训练结果

的影响较小。当训练集样本数较小时，模型在测

试集的损失值和正确率波动幅度较大；当训练集

样本数较大时，模型在测试集的损失值和正确率

波动幅度较小且正确率较高。②使用 Ｄｒｏｐｏｕｔ方
法使神经元的失活比例较低时，模型抗过拟合性

能不佳；失活比例较高时，模型抗过拟合性能较

好。③当训练集和测试集样本数较大时，模型正
确率趋近于稳定水平，且保持在８５％以上。

分析结果说明，机器人生态圈的自主任务决

策需求可以通过机器学习方法如决策树方法和神

经网络方法得到有效解决。未来机器人生态圈系

统得到实际部署后，可利用实际观测数据代替仿

真数据，使自主任务决策模型的决策结果更加贴

合实际情况，满足机器人生态圈系统的实际应用

需求。
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