
附件2        
展板信息
项目类型：创新训练项目/创业训练项目/创业实践项目（三选一）
项目名称：履带式内置桨水下移动机器人	
项目编号：（可先不填）
项目简介：200字左右；图片（含图表）2-3张，要求有图注（不超过20字）。
通过设计一种新型水下移动机器人的移动装置，完成了对现有的水下移动机器人以及同类水下移动设备移动装置不足的改进。解决了在复杂水下环境下机器人的移动问题，使机器人可以在水底、水中和水面进行有效的移动。同时验证了该创新型设计——履带式内置桨水下移动装置在水下的优越性、高效性。对比其他水下移动装置，履带式内置桨水下移动装置能够克服更加恶劣的水下环境，为机器人在水下完成移动任务提供了更加可靠的保障。同时也解决了现有水下移动装置在不同水下环境兼容性的问题。
图片：
[image: ]
图1：履带式内置桨水下移动机器人结构图
[image: ]
图2：履带式内置桨水下移动机器人实物图
创新点描述：（100字左右）
“履带式内置桨”结构在水下机器人移动方面有着独特优势。
1、通过履带能够在水底复杂地形下的移动；通过内置桨片的划水运动行推动机器人在水中潜行前行。
2、“履带式内置桨”结构是履带和桨片的合二为一，提高了行进机构的行进效率，实现了在高度复杂环境下的机器人的移动。
3、“履带式内置桨”结构在水底的行进方面更加的安全稳定，由于机器人在水底的行进机构采用了履带，大大降低了水底行进机构在水底被异物所缠绕的几率，从而更加安全。在水中采用了桨片划水，也能够有效的进行移动。
项目成员信息：
	序号
	姓名
	年级
	专业

	1
	毛陆麒
	大二（2013级）
	机械工程及自动化

	2
	谢天缘
	大二（2013级）
	产品设计


项目指导教师信息：
	序号
	姓名
	性别
	职称
	研究方向

	1
	杨卫民
	男
	教授
	动力工程及工程热物理等

	2
	魏艳丽
	女
	讲师
	机械设计理论



立项年份：2019年

[bookmark: _GoBack]国家级学科竞赛获奖情况：（填写竞赛名称、获奖时间、奖励级别以及获奖作品形式）




1

image1.jpeg
HATER REE by, ThiE  ATE#R  ATEARIEA

fiksh

Mt

i
501

A
KAl :
E3i] I





image2.jpeg




