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	导师姓名
	李冬明
	电话
	13264703800

	学历
	PhD
	职称
	副教授

	邮箱
	domili@whut.edu.cn
	办公地点
	东教331

	研究方向
	具身智能

	项目基本信息

	项目名称
	基于棘轮棘爪制动系统的高负载对数螺旋型机械臂

	项目介绍
（300字以内）
	针对对数螺旋型机械臂在抓取和放置过程中存在的缺乏主动制动能力和负载能力不足问题，提出基于棘轮棘爪系统的高负载对数螺旋型机械臂设计方案，拓展机械臂在重载精密工况下的性能边界，为其在工业自动化等领域的实际应用提供理论支撑。研究成果可直接解决高负载工况下制动失效、位姿保持困难等实际问题，预期实现额定负载提升一倍，改进后的机械臂不仅实现了抓取与放置过程的动态稳定性提升，同时具备3D打印快速成型与绳索驱动轻量化设计的制造优势，体现出成本控制优良、操作适配性高等工程特性。

	预期成果
	实物原型+研究报告

	拟招募学生
人数
	3人





