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基于符号算子的自主决策与规划方法 

一、项目目标 

基于人机互动的机器人学习，需要大数据和人工智能算法的支撑，目前仅适

用于单步、简单的短程（short-horizon）任务，而对于含有多个子任务、且各子任

务间存在强时空耦合的长程（long-horizon）任务，仍然让人不够满意，也是机器

人学习的重点与难点。螺钉拆卸作为长程任务的挑战在于，任务状态的识别和不

同状态之间转移所采取的行动。 

研究建立一种基于符号算子的自主决策与规划方法，该方法扩展了传统的变

分自动编码器（VAE）模型，通过符号算子定义了符号空间中的状态和执行动作

引起的状态之间的转移，将原始感知输入映射到符号空间；规划器在符号空间中

根据当前状态的变化进行实时规划，以达到期望的目标状态，从而实现自主的任

务决策和运动规划。 
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