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摘要:本发明属于自动化工程技术领域，涉及一种通过磁场驱动控制微型机器人在封闭管道内实现双向游动的基本方法。技术特征

是以磁致伸缩双面薄膜为驱动器，模仿鱼的尾鳍实现仿生游动。根据振动薄膜与液体耦合的推力特性和薄膜各阶谐振频率的关系

特性，提出了一种机器人头、尾部具有不同二阶谐振频率驱动器薄膜的双向驱动模型，通过赫姆霍兹双线圈产生驱动磁场，在前

后薄膜驱动器的二个谐振频率之间驱动，来实现机器人游动速度的连续调整和定位控制。本发明的效果和益处是结构简单，易于

微型化，可靠性和实用性好，便于观察，驱动频率范围小，双向调整速度范围大，通过磁控方式实现封闭管道内微型机器人的双

向游动。 

主权项:1.磁控微型游动机器人的双谐振频率驱动方法，其特征在于： a)双谐振频率驱动模型的前端驱动器(1)和后端驱动器(3)是
二阶谐振频率不同的磁致伸缩薄膜驱动器，分别对称安装在机器人本体(2) 的前、后端，并与机器人中心线重合，前端驱动器(1)
的二阶谐振频率的范围是10至30赫兹，后端驱动器(3)的二阶谐振频率的范围是 50至70赫兹，前端驱动器(1)和后端驱动器(3)的
二阶谐振频率之差为 40赫兹； b)驱动磁场采用赫姆霍兹双线圈结构(a)，充满液体的封闭管道 (c)采用有机玻璃管； c)前端驱动

器(1)和后端驱动器(3)可以分别为两个，前端两个驱动器(1)与后端两个驱动器(3)分别对称安装于机器人本体(2)中心线的两侧，

前端两个驱动器(1)与后端两个驱动器(3)与轴心线形成同一夹角，夹角θ范围为0至45度。 
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