《一种基于变刚度控制的多模态气动微型机器人》
技术简介：
    本发明是一种基于变刚度控制的多模态气动微型机器人,包括机身,两侧设有第一后脚和第二后脚,内部设有第一前脚和第二前脚；第一前脚和第二后脚正向移动的摩擦系数大于反向移动的摩擦系数；第二前脚和第一后脚正向移动的摩擦系数小于反向移动的摩擦系数；机身上还安装有：对称布置的第一关节和第二关节,分别靠近第一前脚和第二前脚；第一电极和第二电极,其通电状态相反；第一气囊,安装于第一关节上端,通过其循环膨胀和收缩,实现反向移动；第二气囊,安装于第二关节上端,通过其循环膨胀和收缩,实现正向移动。本发明只需要给第一气囊或第二气囊充气或排气,即可实现机器人正向反向移动,减少了气道,简化了结构。
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