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一种新型模块化自重构机器人的运动仿真和试验

吴秋轩１　　曹广益１　　费燕琼２

（１上海交通大学燃料电池研究所，上海 ２０００３０）
（２上海交通大学机器人研究所，上海 ２０００３０）

摘要：根据自重构机器人的特点，设计了一种新型的同构阵列式自重构机器人 ＭＣｕｂｅｓ，其每个单
元模块由６个旋转关节和１个立方体连杆组成，具有１２个自由度，旋转关节上设计了一种机械式
的连接分离机构，连杆内部设计了一种空间传动系统，用一个电机分别带动６个空间均布的关节旋
转，机构整体结构上更加简洁、紧凑．对设计的模块进行的基本运动试验表明：传动更加高效，连接
分离更加可靠，控制更加简单方便．同时开发了一个自重构机器人仿真平台，可以图形化地设计系
统的构型、模块的运动和系统的重构过程．利用元胞自动机的局部作用特性，将每个单元模块简化
为元胞，结合遗传算法来进化元胞自动机的转移规则，将转移规则作用于每个单元模块，实现分布

式控制，仿真结果表明该方法是有效和可行的．
关键词：模块化自重构机器人；结构设计；运动仿真；分布式控制
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