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摘  要 文中设计了模块化的新型蛇形机器人关节单元 该单元具有三个自由度 其中摆动和俯仰自由度由耦

合机构驱动来获得较大的力矩和活动空间 由该单元组成的蛇形机器人具有很强的驱动能力 能够抬起较多的单

元 针对蛇形机器人的特点 给出了耦合机构的设计原则 对蛇形机器人抬起方法作了分析 得出采用适当规划方法

能够抬起的最大单元数量是直接抬起的最大单元数量的平方关系的结论 并在此基础上分析了最大关节角对机器

人抬起的影响 最后结合实例验证了上面分析结果
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1  引言(Ιντροδυχτιον)

移动机器人的研究倍受科学家和社会各界的关

注并取得了很大成绩 特别是传统的移动机器人

) ) ) 轮式移动机器人和腿式移动机器人 但这两类

移动机器人由于自身结构上的原因 对周围环境有

着一系列的要求 例如 轮式移动机器人很难跨越大

于其轮子半径的障碍物 而腿式移动机器人在沙地

或沼泽地带很难行走 同时两类机器人的体积一般

比较大不能在狭小空间工作 而蛇形机器人却能够

以一种全新的运动方式轻松地跨越障碍物 !穿越沙

地和沼泽 并且能够在狭小空间完成复杂作业

目前 对蛇形机器人的研究主要以日本 !欧洲和

美国为代表≈ ≈ 较早就开始蛇形机器人的

研究 并从仿生角度提出了大量有关蛇形机器人的

理论 ≈ 对蛇形机器人运动机理及动力学做了

大量工作 ≤ ≈ 对蛇形机器人的运动做了详

细研究

本文设计了新型蛇形机器人关节单元 并提出

该类单元应满足的设计原则 由于蛇形机器人通常

以爬行方式运动致使获得的视觉信息有限 当在复

杂环境运动时 必须抬起较多单元来获得环境信息

和翻越障碍 因此 文中对蛇形机器人抬起方法作了

详细分析 得出采用恰当规划方法的蛇形机器人能

够抬起的单元数量是直接抬起单元数量的平方

2  蛇形机器人机构设计( Μεχηανισμ δεσιγν

οφ σνακε2λικε ροβοτ)

蛇形机器人具有超冗余自由度 能够轻松地完

成各种复杂作业 例如 绕过障碍物 进入狭小空间
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但同时也存在一系列技术问题 关节驱动就是主要

问题之一 超冗余机器人本身单元数多 要求关节具

有很大的驱动力 因此 一方面应设计合适的驱动机

构以增加驱动力 另一方面应减小各单元自身重量

从而减小所需驱动力≈

2 1 耦合驱动机构设计

由于直接驱动的关节机构采用每个自由度直接

用一个电机来驱动 用减少传动件的数量来达到减

轻单元重量的目的 但效果有限 而耦合驱动是采用

合适的机构使原来分别驱动不同自由度的电机共同

驱动几个自由度 充分利用驱动资源 从而大大增加

了机构的驱动力 虽然耦合驱动在控制上存在解耦

问题 但通过充分利用现有的计算机技术可以很容

易得到解决

考虑到连杆系统建模困难 柔索系统存在刚性

问题 而齿轮机构具有结构紧密 活动空间大 建模

容易的特点 我们选择齿轮机构作为耦合驱动机构

在此基础上 我们设计了耦合驱动的模块化万向单

元 此单元具有圆柱形铝合金外壳 具有 个自由度

见图 分别是回转 ) ) ) 由位于中间位置的直流伺

服电机直接驱动 俯仰和摆动 ) ) ) 由左右两个直流

伺服电机通过差动轮系耦合驱动 图 其中差动轮

系由三个伞齿轮组成 通过与左右两个电机相连的

两对伞齿轮驱动 由图 可以得出 当两个电机同向

同速转动时 共同驱动单元做摆动运动 当同速反向

转动时 共同驱动单元做俯仰运动 当两个电机以不

同速度转动时实现的是既有摆动又有俯仰的复合运

动 控制电路集成在整个单元中 两个电位计与齿轮

相连用来提供位置信息 图 该单元的活动空间是

俯仰角 β β 摆动角 β β 回转角

β β 由于该单元具有三个自由度和较大的活

动空间 因此由该单元组成的蛇形机器人具有很强

的适应性和活动能力≈ 由于篇幅有限 有关蛇形机器

人的运动原理请参见文献≈ ! !

为便于单元的拆装和减少设计及制造成本 该

蛇形机器人单元采用了模块化设计 此外 模块化设

计可以实现蛇形机器人的可重构 通过不同的连接

可以组合成不同形状的机器人

2 2 蛇形机器人耦合驱动单元设计原则

耦合机构虽然能够给蛇形机器人单元带来较大

驱动力 但同时也增加了每个单元的重量 !长度 降

低了每个单元传动机构的传动效率 具有一定的负

面影响 因此 在设计每个单元时 必须考虑到这些

因素所带来的影响 权衡耦合驱动机构与直接驱动

机构 从而选择更加合理的耦合驱动机构 耦合机构

所带来的正面效果一定要大于由此带来的负面影

响 否则就失去耦合驱动的意义

图  蛇形机器人单元

ƒ  × ∏ 2

图  传动原理图

ƒ  ×

设计耦合驱动机构主要目的是使蛇形机器人具

有较大驱动力来抬起尽量多的单元 从而具有更强

的运动能力 参见图 让机器人以较低的速度运

动 忽略惯量和动力学效果 并将每个单元的重心近

似取在其中间位置 那么蛇形机器人抬起时关节力

矩的计算如下

图  力矩计算图

ƒ  ƒ  ×

Μ = μγλ Η

Μ = μγλ( Η + Η)

,

Μν = μγλ( Η + Η + , + ( ν − ) Ην)

  = μγλΕ
ν

ι =

( ι − ) Ηι

( )
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其中 : Ην , Μν ) ) ) 分别为单元 ν 与水平面的夹角和

抬起单元 ν 所需力矩 ,并很容易得出 Ηι 与各个关节

变量 θι 之间的关系

Ηι = Ε
ν

ϕ=

θϕ ( )

其中 :关节变量 θι 为第 ι个单元相对于第 ι 单元

的转角 .蛇形机器人耦合驱动关节设计的计算原则

如下 :

当以相同的规划方式抬起时 ,采用耦合机构的

机器人抬起的单元数量要大于用相同电机采用直接

驱动机构的机器人抬起的单元数量 .也就是说 ,采用

耦合机构的机器人能够抬起 ν 个单元(式 ) ,而采用

直接驱动机构的机器人将不能抬起 ν 个单元(式 ) .

由式( )得

Μν =
( μ γ + ∃μ γ)(λ + ∃λ) Ε

ν

ι =

( ι − ) Ηι

< ΓΜ. ¬ ( )

Μν =
μ γλ Ε

ν

ι =

( ι − ) Ηι > Μ. ¬ ( )

其中 : μ ) ) ) 单电机直接驱动的每个单元的质量 ;

λ) ) ) 直接驱动的每个单元的长度 ;

∃μ ) ) ) 加入耦合机构后增加的质量 ;

∃λ) ) ) 加入耦合机构后增加的长度 ;

Μ. ¬ ) ) ) 单电机直接驱动时的最大输出力矩 ;

Γ ) ) ) 由于采用耦合机构带来的效率变化 .

由( ) ,( )式 :

+
∃λ
λ

+
∃μ
μ

+
∃μ ∃λ
μλ

< Γ ( )

公式( )可写为如下形式 :

κλ + κμ + κμκλ < Γ − ( )

其中 : κλ
∃λ
λ

) ) ) 耦合机构带来的单元长度增长率 ;

κμ
∃μ
μ

) ) ) 耦合机构带来的单元质量增长率 ;

耦合机构的设计具有很大的复杂性 ,因此采用

耦合机构应使力矩增加效果十分明显 ,否则将事倍

功半 .设计过程中应留有很大的余量 ,即应尽量使不

等式( )两边的差值加大 .进一步完善该公式 ,由于

κλ , κμ ,所以 κλ κμ κμκλ κλ κμ κμ κλ

(κλ κμ ) ,使公式( )两边差值加大 ,令

(κλ + κμ ) < Γ −

即 κλ + κμ < Γ − ( )

公式( )说明 ,如果我们设计的关节单元满足该式 ,

那么公式( )两边的差值将加大 ,使耦合机构的效果

明显 .公式( )为我们所设计蛇形机器人的关节单元

依据的基本原则 ,我们采用的耦合机构使单元改变

的参数为 : κλ . , κμ . , Γ . , 代入公式

( )得 : κλ κμ . [ Γ . . ,说明我们采

用的耦合机构是比较恰当的 .

3  蛇形机器人抬起方法分析 (Αναλψσισ οφ

σνακε2λικε ροβοτ λιφτινγ)

蛇形机器人能够在各种恶劣环境下运动和操

作 不仅在设计过程中尽量提高其力矩性能 而且要

对蛇形机器人的运动方法加以研究 使其能够翻越

较大障碍物

3 1  蛇形机器人能够抬起最多单元数的计算

通常 蛇形机器人最简单的抬起方法是直接抬

起 ν 个单元 ,这时 ν 个单元成一条直线 参见图

图  直接抬起

ƒ  ⁄

该方法虽然运动规划简单 ,但需要的驱动力矩

较大 ,即机器人能够抬起的单元数量很少 .因此需要

对机器人抬起运动作适当的规划使其抬起尽可能多

的单元 .比较实际的方法是当第 ν 个单元要抬起时 ,

其它 ν 个单元的重心调整到适当位置使机器人

抬起所需力矩减小 .蛇形机器人能够抬起第 ν 个单

元的条件是前 ν 个单元对第 ν 个关节的力矩小于单

元的额定驱动力矩(见图 ) .

Μν = Γν(λ − λχ) [ Μ ¬ ( )

同时第 ν 关节应有能力使第 ν 关节抬起 ν 个单

元 ,即已抬起的 ν 个单元对第 ν 个关节的力

矩小于单元的额定驱动力矩 :

Μν− = Γνλχ − μ γλ [ Μ ¬ ( )

其中 :λ) ) ) 单元长度 ;

λχ ) ) ) 抬起第 ν 个单元时 ,将被抬起的全部单元

的重心在水平面的投影点 χ距 ν 关节点的距离 ;

λ λχ ) ) ) 投影点 χ与第 ν 关节点的距离 ;

Γν ) ) ) ν 个单元的总重量 ;

Μ ¬ ) ) ) 耦合驱动单元的额定力矩 .

由( ) ,( )得

Γν [
Μ ¬

λ
+ μ γ ( )
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式( )说明在采取适当运动规划的情况下 ,抬起单

元的总重量也是受到关节力矩的限制的 ,反映出抬

起的最多单元重量与关节力矩的关系 .

图  最多关节计算图

ƒ  × ∏ ¬ ∏ ∏

设关节力矩最多能够直接抬起 个单元 图

则由式 得

Μ ¬ = Ε
π

ι =

( ι − ) μ γλ = π μ γλ ( )

  将 式代入 式得

Γν = ν μ γ [ π μ γ + μ γ ( )

由于 为整数 将式 取整得机器人能够抬起的

最多单元数应为

ν = π ( )

式 说明 蛇形机器人实际能抬起的单元数量是

其能直接抬起单元数量的平方 反之 如果我们想通

过有效的运动规划抬起 个关节 由 和 式

可以得出每个单元需要的最大驱动力矩为

Μ ¬ = ν μ γλ ( )

  式 说明 采取有效运动规划使得最大驱动

力矩与单元数 成正比 注意上面的分析的前提是

关节角满足运动的要求

还应注意 式 是在取整过程中略去半个单

元重量的情况下得出的 如果机器人的关节力矩在能

够直接抬起 个单元的情况下仍有一定的余量这时

ν = π + ξ ( )

  其中 : [ ξ ( π ) π ,且 ξ 为整数 ,所以

ξ Ι { , , , , π} , ξ 的具体值应由式( )得出 .但

考虑到动力学的因素通常我们要保留一定的电机力

矩余量 ,故经常略去 ξ .

我们设计的耦合机构驱动的单元能够直接抬起

个单元 ,因此 ,由该机构组成的蛇形机器人最多能

够抬起的单元数为 ν .上面分析未考虑关节角约

束 ,而实际上 ,由于关节角的限制 ,蛇形机器人并不

总能调整抬起部分的重心到达处在 χ 点的垂直线

上 ,所以有必要对关节角进行分析 .

3 .2  最大关节角 Α对抬起单元数的限制

除力矩特性外 ,蛇形机器人的另一重要参数是

最大关节角 Α(Α为关节变量的最大值) ,它不仅限制

着蛇形机器人在水平面的运动能力 ,而且对机器人

的越障和观测能力也有很大影响 . Α值决定着蛇形机

器人已抬起的各个单元调整重心位置的能力 .如果 Α

值过小就不能将抬起部分的重心调整到图 所示的

χ点所在的垂直线上 ,那么机器人的越障高度将受到

严重限制 .将 Α以关节变量的形式代入( )求出 Ηι ,

将 Ηι 代入公式( ) ,得出单元数量 , Α,力矩三者之间

的关系(图 ) .

图  单元2Α2力矩图

ƒ  2Α2

可以看出 :Α值较小时 ,力矩随单元数量的增加

以平方关系增长 ; Α值大于 β时 ,增长将明显减小且

打破平方关系 ,而且力矩并不是随着 Α的增加连续

增加 ,而是在某几个关节出现无增长或负增长 .图

是在 Α β时的力矩与单元数量关系图 ,此时 ,第

个关节力矩和第 个关节力矩相同 .这是由于 Α值

使机器人的构形处在相差一个单元就组成封闭的多

边形状态和多边形状态(图 中上面两个图) .而图

中第 个关节力矩和第 个关节力矩相同 ,说明构形

又一次处在相差一个单元就组成封闭的多边形状态

和多边形状态 ,只不过在层次上比上次多了一个多

边形 .图 中下面两个构型图是 Α β时的构型图 ,

此时 ,第 关节力矩小于第 关节力矩 ,并在抬起第

个单元时组成正六边形 .可得出这样的结论 :蛇形

机器人以最大关节角 Α顺次抬起个个单元 ,当关节

力矩无增长或负增长时 ,机器人构形为正多边形状

态 .这时 ,合理更改构形就能够调整重心位置以减小

此单元后的单元的驱动力矩 .那么只有在组成封闭

多边形之前的最大力矩小于额定输出力矩的情况

下 ,才能应用式( )求解能够抬起的最大单元数 .我

们设计的蛇形机器人单元关节角 Α β ,则该机器

人抬起至第 单元就组成正方形(图 上右) .而在此

之前以角 Α抬起的最大力矩为 μ γλ Μ ¬ .
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μ γλ,并根据上一部分关于抬起最多单元数量的分

析 ,说明该机器人完全能够抬起 个单元 .

图  单元数2力矩图

ƒ  ∏ ∏ 2

图  构形图

ƒ  ×

4  应用实例(Αππλιχατιον εξαμ πλε)

上面分析说明合理的运动规划能够使机器人抬

起更多的单元 .下面以我们设计的机器人为例来阐

述规划方法 .其算法是 :

( )抬起第 ν 个关节到垂直位置 ,然后调整抬起

部分构形使第 ν 个单元能够抬起 ;

( )令 ν ν 转到( ) .

蛇形机器人抬起 个单元的规划(见图 ) .图中

虚线表示调节抬起部分重心的单元 .

5  结论(Χονχλυσιον)

本文设计了 自由度模块化的蛇形机器人单

元 阐述了耦合驱动机构 针对蛇形机器人的特点

提出了耦合机构设计原则 由该单元组成的蛇形机

器人具有三维运动能力 具有很大柔性和驱动力矩

能够适应各种恶劣环境 例如 沙地 沼泽 树丛等

特别是能够抬起较多的单元 从而轻松跨越障碍物

和获得环境信息 推出了经合理的运动规划蛇形机

器人能够抬起的最大单元数量是直接抬起的最大单

元数量的平方的结论 分析了关节活动空间对力矩

特性的影响 并针对我们设计的机器人作了恰当的

运动规划 本文的设计与分析能够提高蛇形机器人

的运动性能

图  个单元抬起规划图

ƒ  × ∏
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