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	项目基本信息

	项目名称
	面向废墟搜救的生长式藤蔓机器人复现与自主避障控制

	项目介绍（300字以内）
	地震、坍塌等灾害发生后，废墟内部空间极度狭窄、结构不稳定，传统轮式或履带式机器人无法进入，救援人员进入则面临二次坍塌的致命风险。生长式藤蔓机器人采用“外翻生长”机制——通过气压使柔性织物管从尖端向外翻出，机器人以“生长”而非“移动”的方式前进，与废墟壁面的摩擦力极小，可穿越传统机器人无法进入的缝隙。MIT林肯实验室开源的SPROUT机器人已证明这一机制在废墟搜救中的可行性，但当前原型的自主导航能力有限，仍以遥操作为主。本项目以复现SPROUT开源平台为基础，重点研究生长式机器人在非结构化管道中的导航策略。

	预期成果
	实物原型+研究报告

	拟招募学生
人数
	3人



