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蛇形机器人的一种蠕动步态

孙　洪　 马培荪　 王光荣

（上海交通大学机器人研究所，上海 ２０００３０）

摘要：为了建立一个可实际应用于蛇形机器人运动的通用且易于控制的步态，提出了一种基于ｓｅｒ
ｐｅｎｏｉｄ曲线的蠕动步态模型．通过对蠕动运动过程中相邻２个波形的分析和对ｓｅｒｐｅｎｏｉｄ曲线的近
似，建立了运动波形上各相邻连杆间的相对角度运动方程和各连杆与基线之间的绝对角度运动方

程．并给出该步态的２个效率判据：能量损失函数ｆ和一个周期的单位步长ｄｕｎｉｔ．通过仿真和实验讨
论了相关的３个参数（组成运动波形的连杆数 ｎ、相邻连杆的夹角 α和相邻夹角的相位差 β）对步
态效率的影响．结果表明：ｆ基本上不受ｎ的影响，增加ｎ可显著提高ｄｕｎｉｔ，α的最大振幅随着ｎ的增
大而减小，对于确定的ｎ，ｆ对整个位移的影响随着α的增大而减弱．该步态模型可适用于运动波形
由不同连杆数组成的蛇形机器人的蠕动，波形连杆较多或连杆夹角较大均可获得较大的运动速度．
关键词：蛇形机器人；多连杆；蠕动步态；效率判据
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