http: /www. jsjkx. com

DOI:10. 11896/jsikx. 190700138

St A 2

EH F it Dijkstra EiEH) AGVs THliiE K E M %I

EZRY F g AFFE EBHF?

Il BEREFRBEARFRFIRS A MFER W &AM 541004

2HEMMATIL¥RE FREAES Ao fb¥k S M 541004
(1084710601 @ qq. com)

 E 4% 8% %75 % (Automatic Guided Vehicle, AGV) EZ R H R A% PR ANB AN 5P RTEA, 8RBT AL
T ot ] & ey Bt Dijkstra H 3k, FH % AGV 93 5352 M%) . &2, A M4 % Dijkstra 5 3 A $ AT A EAE S0 5 AGV A3 %
B GFRARNEZAERRE AR AR RGN RRAEIHIANKEA T LR, HHE AGV BT HA T4
BB LB R R F R HE A B AR P B RJE .S A R, @it SRR R AGV M R T R IR E AGV
WHEATHBAR, GAFBEREAN . ZHA LR ERRSBRTARBLFTREAHR AR EHT AAAR . M AL RAELA

BATey S,
KB A F5 F B AKX ;&3 Dijkstra F ik 1 B T LAbiE A R
FEZESES TP242

Collision-free Path Planning of AGVs Based on Improved Dijkstra Algorithm
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Abstract Aiming at the path planning and conflict problems of automatic guided vehicle (AGV) in flexible manufacturing sys-
tems.an improved Dijkstra algorithm based on time window is proposed to realize dynamic path planning of multiple AGVs.
Firstly, the traditional Dijkstra algorithm is used to calculate the path of the multi-AGV for the scheduled task,and the degree of
use of the planned path is calculated and the weighting coefficient is calculated,and then the weighted path length is updated to
the database. Secondly,calculate the time for the AGV to pass through each station node, and avoid collision conflicts through the
arrangement of time windows. In the end.when the conflict occurs,the path of the lower priority AGV is re-planned by calcula-
ting and setting the priority of the AGV. The simulation results show that the proposed algorithm can effectively avoid conflicts

and deadlocks under the optimal path,which not only improves the system efficiency, but also makes the system more robust.
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Table 1

A, 28 14 28—19—18—17—16—15—14
A, 9 36 9—14—15—26—27—36

Ay 31 16 31—32—24—25—14—15—16
A, 18 32 18—17—27—26—34—58—33—32
A; 11 33 11—18—17—27—26—34—58—33
Ag 4 24 4—11—10—16—15—14—25—24
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Table 2 Occupancy value table
i Bz # K]k # 5 A R
1 28—19 2 1.03
2 19—18 3 1.05
3 18—17 1 1.07
4 17—16 1 1.01
5 16—15 4 1.07
6 15—14 1 1.07
7 9—14 1 1.01
8 15—26 2 1.03
9 26—27 3 1.05
10 27—36 2 1.03
11 33—32 1 1.03
12 32—24 1 1.01
13 24—25 2 1.03
14 25—14 2 1.03
15 17—27 3 1.05
16 26—34 3 1.05
17 34—33 2 1.03
18 11—18 2 1.03
19 34—35 2 1.01
20 4—11 1 1.01
21 11—10 1 1.01
22 10—16 1 1.01
23 35—36 1 1.01
24 19—20 1 1.01
25 3—10 1 1.01
26 28—37 1 1.01
27 31—32 1 1.01
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Table 4 Improved Dijkstra algorithm path planning table
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Z;j T B3t Dijkstra % 3% 5% % ig
A 1 18 1—2—3—4—11—18 198
A, 1 38 1—2—3—4—11—18—19—28—29—38 324
Ay 3 43 3—10—16—15—26—34—35—42—43 198
Ay 5 51 5—12—20—21—29—28—37—44—46—51 216

As 7 34
Ag 15 51
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15—16—17—18—19—28 —37—44—46—51 216

24—32—33—58—34—35—36—37—44—
Az 24 47 306
46—66—72—47

25—14—15—16—17—18—19—20—
Ag 25 52 342
21—22—30—39—69—47—52

1-=2—3—4—11—18—19—28—37—44—46 360
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22—30—39—69—47—52
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Table 5 A* algorithm path planning table
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Ay 1 18 1—2—3—10—11—18 198
Ay 1 38 1—2—3—4—11—18—19—28—29—38 324
Aj 3 43 3—10—16—17—27—36—35—42—43 198
A, 5 51 5—12—20—21—29—38—68—45—65— 216
44—46—51
A5 7 34 7—23—24—32—33—58—34 162
Ag 15 51 15—16—17—18—19—28—37—44—46—51 216
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Table 6 Path node,corner comparison table
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Fig. 5 Conflicting path planning
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Table 7 Path planning results of AGV without collision prevention
W5 AGV1 AGV2 AGV3
1 2% % 1 2 3
% 14—15—16— 32»*33‘*58*34* ]9*‘18*17*
17—27—36 35—36—27—28 16—10—3
Ef/m 126 180 126
TR AR /s 210 300 210
R/ 0 60 30
RV BB /s 210 360 240
AR F/ N 100 83.3 87.5
B %/ % 90.3
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Table 8 Path planning results of AGV under collision prevention

0 Yy 5 AGV1 AGV2 AGV3
1 % % 1 2 3
14—15—16— 32—33—58—34— 19—18—11—
Bz
17—27—36 35—36—37—28 4—3
E 4 /m 126 180 126
TH B /s 210 300 210
Efrule /s 0 0 0
58 R B JE IR /s 210 300 210
FAA &/ % 100 100 100
BARE/% 100
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