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一、研究背景 
[bookmark: _GoBack]“仿生机器人”是指模仿生物、从事生物特点工作的机器人。自然界中的生物以其多姿多彩的形态、机敏灵巧的动作活跃于自然界，其中人类灵巧的双手和可以直立行走的双足是最具灵活特性的，而非人生物的许多机能又是人类无法比拟的。例如柔软的象鼻子、可以在任意管道中爬行的蛇、小巧的昆虫等。目前虫型仿生机器人以其微小、行走灵活、隐蔽性强等特点，已成为当今社会研究的热点。纵观国内外，现有的虫型仿生机器人行走方式，大多设计为冗余自由度或者是超冗余自由度的机器人，机器结构相对比较复杂，它们多是常规的关节型驱动结构。而更多的研究，正在向虫型机器人运动结构简而不繁、肌理、智能和仿生材料方向迈进。
二、研究目的 
模拟制作出一种非关节型驱动结构虫型仿生机器人，能够替代人类从事像虫子一样进行有效活动，应用于实际生活中，特别是在管网故障探测、军事隐蔽侦查等领域中，起到非常重要的作用。
三、研究过程
1．通过观看视频和图片，认真研究千足虫行走方式的特点：


2．在设想的基础上进行反复优化，设计千足虫仿生机器人足型型状，反复讨论千足虫足型运动结构方式，大致画出样品的草图如下：



3．经过对比论证确定千足虫足型为半轮勾状型更容易攀爬障碍物：


4．设计制作：在选材上，我们用常见的PVC管切割作为半轮勾状足，使用直尺替代虫体底盘、TT电机作为传动源，分体用尼龙胶带衔接：

5．第一次试验：在采用第一种设计方式组装实验过程中，试验出现行走打兜现象，造成整个虫体扭结在一起，不能继续行走：

6．经过仔细观察研究发现，由于虫体各分节链接处的尼龙胶带距离较长，各虫体分节处电机转速不一致导致行走时快慢形成打兜现象：

7．后来我们经过多次研究，调整缩短分节虫体连接距离，使分节虫体运动时相互支撑为最佳状态，直至行走自如，试验成功：



8．改进后的虫体行走正常，我们即刻加上FPV图像传输系统和遥控设备，做到可控行走且把图像信息传送到指挥中心方便观察、侦查等：

FPV图像传输系统

遥控发射与接收系统
9．改进实验：为了使机体不间断供电，我们特地加装了太阳能板自然供电，这样更好的做到长时间续航且更加绿色环保：

四、实验结果
千足虫仿生机器人能在复杂地形中攀爬障碍，图像传输清晰，续航时间长，实验获得成功：

五、千足虫仿生机器人完整图片

六、分析、结论
本项目在设计制作过程中，基本已达到实验目的。但是由于选材较为粗糙，动手切割、焊接还不够完好；考虑安全因素，采用的是实验型低电压、低功率设备，在整体行进过程中，存在虫体各个分节电机转速不一致，导致千足虫仿生机器人整体行走偏移现象。后期改进：虫体平台可以采用钢制结构增加牢固强度，足部设计为锯齿状便于抓牢障碍物。总之在实验过程中，我们充分发挥团队协作精神，有效的培养了我们善于思考和动手能力。
七、进一步展望
    后期我们将通过加入更多的智能设备，让千足虫仿生机器人能够自主思考、判断更加智能，且能够水、陆、空三栖环境下自如行走。
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