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《半转机构》

内容概要

《半转机构:构成·特性·应用》从一个独特的视角探讨仿生机械的问题。动物运动仿生是仿生机械中
的一个重要研究方向，也是一个古老的、始终令人感兴趣的探索领域。动物肢体运动的形式虽各有不
同，但是本质上都是“不对称摆动”；而人类常用的发动机是转动形式的。用转动的发动机去实现不
对称摆动是影响动物运动仿生机械发展的主要原因。要实现动物肢体运动的基本效果，必须从转动形
式的机构出发，摒弃“摆动”，保留“对称”。也就是说，适应常用的转动发动机的仿生运动机构应
该是一种不对称运动的转动机构。《半转机构:构成·特性·应用》提出的半转机构就是这样一种不对
称转动机构。
《半转机构:构成·特性·应用》总结了迄今为止关于半转机构的主要研究成果，系统地介绍了半转机
构的构成原理、实现途径；对基于半转机构的半转叶轮、步行机构的基本运动与受力进行了分析研究
；介绍了半转机构在仿生机械上的一些应用以及它的“逆向”应用。
《半转机构:构成·特性·应用》可供对仿生机械有兴趣的读者阅读。
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章节摘录

版权页：插图：生动物生存所需要的运动效果（如飞行、游动、奔跑等）。仿生研究的目的不仅仅是
了解生物体的机能，更重要的是学习生物体的卓越功能来解决各种工程问题。所以在研究动物器官运
动形式的时候，不能仅仅看到运动形式是产生运动效果的需要，同时还必须看到运动形式还有与它们
的“原动机”一一肌肉相适应的一面。动物肌肉的伸缩运动与人类常用发动机的转动是完全不同的，
用转动发动机去实现与肌肉伸缩相适应的动物器官的运动，显然不是一条合理的途径。因此，我们的
观点是：仿生运动机械研究与一般仿生研究的不同之处就是应该以常用的转动发动机为出发点，以产
生类似动物的运动效果为目的，而不拘泥于模仿动物器官的运动形式。所以在仿生机械的研究中，结
构尽可能简单的、适应转动发动机的仿生运动机构是关键，虽然这样的机构与适应肌肉的动物器官具
有不同的构成与不同的运动形式，但是它们产生的动力学效果是相似的，所以它能够成为动物运动仿
生实用化的基础机构。在此机构的基础上进一步开展研究，可望推进动物运动仿生的实用化进程。
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编辑推荐
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精彩短评

1、内容比较详实，有一定的参考价值。不过毕竟还是探索类的研究，还有较大的充实空间。
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