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成果摘要： 

该样机是一种新型的移动机构，具有稳定性好、横截面小、柔性等特点，可以完成以轮、腿、履带为行走工具的机器人

难以做到的任务。该样机由多个关节模块组成，具有空间三维运动能力，能实现蜿蜒运动、侧动运动、伸缩运动、翻滚

运动等多种运动方式。该样机可识别地面特征，在不同的地面（硬地面、沙地、软土）上，自动采用与地面相适应的步

法（蜿蜒、侧动、伸缩）运动。该样机具有无线遥控功能，可由操作员在监控台上控制进行作业；该样机头部安装有微

型摄影机，可将现场图像实时无线传回监控台，完成危险或狭小空间的探查任务。该样机为蛇形机器人的研究提供了一

个理想的实验平台，在此实验平台上，可以开展分布式控制方法、基于CPG的神经网络控制方法、越障方法等各种研究

工作。 
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