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课程设计总评成绩评定表

	学期
	
	姓名
	

	专业
	
	班级
	

	课程名称
	

	设计题目
	

	评定得分
	评定环节
	分值
	评定细则
	得分

	
	平时表现
	20
	出勤情况、认真程度、安全与卫生意识；
缺勤1次扣2分；迟到或早退一次扣1分；故意破坏仪器设备扣5分；故意制造垃圾、破坏设计环境扣5分。不倒扣分。
优秀（18-20），良好（16-17），中等（14-15），及格（12-13），不及格（0-11）
	

	
	设计质量
	50
	计算的正确性，功能是否实现，图纸（结构图、装配图、电路图等）质量，编程与调试结果。
优秀（45-50），良好（40-44），中等（35-39），及格（30-34），不及格（0-29）
	

	
	设计报告
	30
	详见“1、设计报告成绩评定方法”，并以30%折算进来。
优秀（27-30），良好（24-26），中等（21-23），及格（18-20），不及格（0-17）
	

	
	总   分
	100
	得分总计
	

	指导教师
	     
	日期
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课程设计报告成绩评定

	设计报告评分要素及其分值
	得分

	工作量和难度（10分）
细则和标准：工作量饱满；设计任务具有一定的深度与难度。
优秀（9-10），良好（8），中等（7），及格（6），不及格（0-5）
	

	报告撰写规范性(40分)
细则和标准：结构合理、条理清楚、文理通顺、用语符合专业要求；文体格式规范、图表清楚；图样绘制与技术要求符合国家标准，图面质量符合要求。
优秀（36-40），良好（32-35），中等（28-31），及格（24-27），不及格（0-23）
	

	设计内容质量（40分）
细则和标准：理论分析正确、模型可靠、设计合理、计算准确、实验结果可信、论证充分。
优秀（36-40），良好（32-35），中等（28-31），及格（24-27），不及格（0-23）
	

	设计内容的创新性（10分）
细则和标准：设计内容具有一定的创新性。
优秀（9-10），良好（8），中等（7），及格（6），不及格（0-5）
	

	总分（100分）
	



         指导教师（签名）：                   
日期：  2023  年 6 月 9 日   
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一、课程设计任务
1.课程设计题目：
搜救机器人--建模和仿真
2. 课程设计内容要求：
（1）技术要求
① 指标1：结构
② 指标2：准确建模
③ 指标3：搜救机器人完成转动和移动
（2）图表要求
本设计不需要完成图纸。
（3）工作要求
① 本设计需要在电脑上利用“matlab”等仿真软件。
② 本设计需要完成“建模”设计、基于“matlab”的软件仿真、并进行“运动仿真”调试工作，完成机械手的建模和仿真等设计任务。
3.课程设计进度计划：
	周次
	日期
	任务

	第
17
周
	6.5
	搜救机器人的建模

	
	6.6
	搜救机器人运动的仿真

	
	6.7
	搜救机器人的仿真调试

	
	6.8
	完成课程设计说明书。

	
	6.9
	提交课程设计说明书，进行相应的考核。



4.设计任务分工
本设计由陈叶同学完成。陈叶主要承担搜救机器人运动的仿真工作。
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1 绪论
1.1研究背景与意义
煤炭工业是我国国民经济的基础产业，煤炭在我国能源发展格局中的基础地位是稳固的前景是广阔的建国。50多年来，煤炭作为我国的主要能源，在一次能源消费结构中占有大部分比例。随着我国国民经济的快速发展，人民生活水平的不断提高，国家对能源的需求将有大幅度的增加。
针对我国煤炭事故的不断增多，且救援水平较低的现状，研究适用于井下瓦斯、煤尘爆炸等重大事故后，能够代替人及时进入事故现场，监测井下环境状况、准确的判断井下作业人员的受困位置以及获取环境信息的煤矿救援机器人系统，实现煤炭矿灾后科学救援，最大限度的减少人员伤亡和财产损失，从而提高我国煤矿安全事故的救援水平具有非常重要的意义。
1.2设计目的
随着经济的快速发展煤炭的消耗越来越大，而我国的煤炭事业大多数为矿工开采，所以存在的不安全因素很多，瓦斯煤尘和火灾等灾害事故频繁发生，灾害事故严重伤害矿工和造成重大经济损失。因此开发具有智能的搜救机器人是非常具有现实意义的。随着科技的发展，机器人将被应用到煤矿救灾领域。
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搜救
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机器人利用自身的优点，能迅速找到井下遇险矿工的位置，降低事故危害性，对提高救灾效率具有重大意义，具体表现为: 
(1)机器人具有灵活性好、机动性强的特点，有较好的爬坡和越障能力，能适应现场各种各样的地理环境。比如，蛇形救灾机器人能适应任何的复杂环境，在井下能自由运动。
(2)机器人的探测技术发展迅速，能迅速找到井下遇险矿工的位置。机器人利用传感器通过探测井下遇险矿工的呻吟声、体温的变化及心脏跳动的频率的信息能找到他们的位置。其次，机器人的视频探测器(CCD摄像头)具有信息直观、能实现计算机辅助控制等特点，可以将现场环境的图像返回到救灾中心，为进一步控制机器人的运动方向，制定下一步救灾的方案提供决策依据。最后，机器人还能进入井下区域，监测事故现场(如温度、瓦斯以及有害气体的浓度)的变化，防止事故的二次发生。
(3)机器人具有为井下遇险矿工投放小包食品、药物和通讯装置等辅助功能，能有效地减少遇险矿工的伤亡人数。
	2 搜救机器人的控制系统设计
智能搜救机器人主要由电源模块、检测感应模块(实现巡线、避障、捡放硬币、测距功能)、声光报警模块、控制器模块、电机驱动模块、显示模块六部分组成，其结构框图1。
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3 搜救机器人的机械设计
3.1机器人的移动机构设计
本文设计的履带式移动机器人是为救援、侦查和监测设备提供移动平台，要求结构简单，体积小，具有较强的越障能力，而且控制简单。考虑到机构复杂程度和设计成本等因素，本文设计了一种新型的基于四杆机构的履带式移动结构（图2）。
图2四杆机构示意图
该结构最大的优点在于利用简单的四杆机构作为其移动机构和变形机构，使其机器人的行进与履带的变形达到车体体积减小，结构紧凑。这样既使机器人具备了良好的机动性能和环境适应能力，又加强了机器人越障、爬坡性能和对机器人的使用要求。
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该机器人的机械主体结构为常见的平行四边形结构。平行四边形的工作原理如下图3
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所示，在此机构中机架平行四边形的工作原理如下图所示。在此机构中为机架中，AB、CD两构件与机架相连为连架杆，BC为连杆。平行四边形机构有两个显著特性：一是两曲柄以相同速度同向转动；二是连杆作平动。当主动曲柄AB以一定速度转动时，从动曲柄CD也以同样的速度转动，而连杆BC作平动，始终与机架AD保持平行状态。可以明显看出:如果再此机构上搭建工作平台，其最大特点就是工作平台运动平稳可靠，而且运动范围很广，这就决定了机器人的越障性能。

图3平行四边形工作原理

图4是基于平行四边形连杆机构的机器人结构简图。其中，BC连杆长为/BC/=L1，连杆架AB和CD长为/AB/=/CD/=L2,四个履带轮半径均为R。

图4机器人结构简图



以上内容仅为本文档的试下载部分，为可阅读页数的一半内容。如要下载或阅读全文，请访问：https://d.book118.com/716200153241010100

第 10 页
image1.wmf

oleObject1.bin

image2.wmf

oleObject2.bin

image3.wmf

oleObject3.bin

image4.wmf

oleObject4.bin

