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轮式微型机器人运动机理与步态规划

于会涛　 马培荪 　何冬青

（上海交通大学机器人研究所，上海 ２０００３０）

摘要：在一种新型形状记忆合金驱动器的基础上，研制了一种微型蠕动机器人，该机器人采用轮式

移动机构．对形状记忆合金驱动器、轮式移动机构的结构和运动机理以及机器人的步距扩大原理进
行了讨论．并在此基础上，对机器人的直线运动步态和转弯步态进行了规划，使机器人在偏心轮自
锁机构和换向机构作用下，不但可以前后运动，还具有主动转弯能力，在一定程度上克服了传统的

形状记忆合金机器人移动速度慢、只能被动转弯的缺点．最后对形状记忆合金驱动器所需加热电流
及该机器人的运动性能进行了试验分析．
关键词：微型机器人；ＳＭＡ驱动器；轮式；步态规划
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