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成果摘要： 

脊骨式机器人柔性臂机构研究是国家863计划新型机器人机构研究的“八五”攻 关项目，开发研制成功的脊骨式机器

人柔性臂，由步进电机和蜗轮-蜗轩副驱动的四根钢缆牵拉数个球面脊骨作相对的滚动，使臂在任意方位作弯曲运动，

将驱动箱(滑体)的自重和弹簧力集于底座一体，巧妙地解决了柔性臂特有的平衡问题，使机器人柔性臂结构简单、重量

轻、灵活、工作空间比传统的刚性臂机器人无法比拟的优势。脊骨式机器人柔性臂样机的主要技术指标：自由度：4；

臂长：1.3；运动范围：上臂弯由方位角(β)±360°弯曲角(θ)±60°；下臂弯曲方位角(β)±360°弯曲角(θ)±20°。载重

(臂末端)3公斤；驱动方 式：步进电机。应用领域：石化、汽车制造、钢铁治金，以及核工业中的清洗，除污、喷涂、

检测和维修等作业。 
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