结肠内窥镜机器人

结肠镜机器人为一种仿生机器人，其结构为仿照章鱼触手的运动机理而设计的连续体型结构。机器人连续体本体由5段串联而成，每段内部固定有4根驱动绳索，每2根由一个直流伺服电机控制。采用外置驱动器驱动方式，将驱动器置于机器人本体之外，通过外部电机改变驱动绳索长度，从而实现每段的上下、左右两方向的柔顺弯曲运动，这种远程驱动方式具有可以减小机器人本体体积、结构紧凑的特点。该机器人具有优良的弯曲特性、可以柔顺而灵活地改变自身的形状，对管道、肠腔等工作空间狭小的非结构环境具有独特的适应能力。
