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	项目名称
	 一种仿生海蛇装置

	客户名称
	上海海洋大学

	技术领域
	机械
	分类号
	

	搜索关键词
	仿生蛇、蛇形装置

	检索引擎
	www.soopat.com；百度学术；https://patentscope.wipo.int/search/zh/result.jsf（欧洲专利检索），http://appft.uspto.gov/netahtml/PTO/search-bool.html（美国专利检索）

	近似专利列表

	近似专利：

一种仿生蛇形机器人控制方法 - 201610287530.8
摘要：本发明公开了一种仿生蛇形机器人控制方法，首先通过机电系统联合仿真得到仿生蛇形机器人的CPG数学模型，然后对于机器人关节步态控制及步态模式切换控制采用CPG数学模型产生的周期性振荡信号对其节律性运动行为进行控制，CPG网络中的单侧及对侧链接权值通过GA遗传算法进行迭代寻优，通过电位计实时进行电机方向及速度反馈，得到的信号对反馈控制及CPG控制的输出进行反馈调整。本发明避免了传统的动力学计算建模，同时减少了误差，可以实现机器人多个步态以及多种相位关系，直接在计算机软件中即可实现步态的切换，增强了实时性与可控性，能更好地符合仿生学的要求，实现蛇形机器人多步态以及步态之间平滑切换的功能。

	反馈信息分析

	代理人通过对本案的检索与对比文件的分析发现，本案解决的技术问题是研发一种仿生海蛇装置。

本案的技术效果方面与现有技术没有冲突与重合，且装置类发明专利自主性、差异性较大，符合专利三性：创造性、实用性、新颖性，故可以申请装置类发明专利。

根据对比分析，本案可以申请发明专利，授权前景不错，授权率75%左右。




