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蛇是一种特殊的动物，它的身体可以进入到大多数其他动物无法进入的裂缝和缝

隙中。由于没有坚硬的骨骼和肢体，它可以扭曲身体进入极小的洞穴中、缠绕在

树枝上，或者是在笨重的岩石上滑行。蛇所具有的弯曲特性正是新型机器人——

行星探测器（称为蛇形机器人）的灵感来源，该机器人由美国国家航空航天局艾

姆斯研究中心的工程师研制。  

  

正在研制的用于火星探测的蛇形机器人第三代模型  NASA/乔纳斯·迪逽供图 

自 1964 年以来，NASA 已经发射了 10 个机器人探测器经过火星、进入火星轨道

或者着陆在火星表面进行探测，但是蛇形机器人将为科学家带来全新的火星地

貌。蛇形机器人在 2005 年已准备就绪，它们可以钻进火星的松散土壤中，并探

测其他的机器人探测器无法到达的深度，还能滑进行星表面的裂缝中。蛇形机器

人首席工程师加里·海思说：“蛇形机器人可以在崎岖陡峭的地形上爬行，而这

种地形有可能会让轮式机器人在行进过程中陷入困境或翻倒。”  

大家希望蛇形机器人能比其他任何已发射到行星上进行勘测工作的探测器都更

耐用，而且能更便宜。在本篇博闻网文章中，您将了解到蛇形探测器是如何探测

未知世界、执行工程任务的，它们甚至可以被当作受无线电控制的玩具进行销售。 

蛇形机器人与曾经用于航天任务中的任何机器人探测器都不相同。为了让机器人

模仿生物蛇的移动，设计师们采用了一些特殊的设计功能。NASA 的蛇形机器人

是多节机器人（由施乐帕洛阿尔托研究中心的马克·伊姆研制）一个型号。多节

机器人是一种可以改变自己的形状来执行不同的任务的机器人。蛇形机器人将滑

进并插入到土壤下面进行地质勘测，或者盘绕起来以携带用于太空建设的工具。  
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蛇形机器人的主体部分由约 30 个相同的类似于铰链的模块一起链接而成。这些

模块由一个“中心脊骨”连接在一起，共同实现不同的功能。蛇形机器人的框架

将由聚碳酸酯材料制成，表面将覆盖一层人工皮以防止火星环境的侵害。下面我

们将详细介绍蛇形机器人的构造和各个模块：  

电子设备 ——每一个蛇形机器人将有一个中央计算机，它可能位于蛇形机器人

的头部，与每个模块中的小型计算机协同工作。金属线将每个模块与其邻近的模

块连接在一起，建立一个可以整体工作的模块网络。金属线同时还负责与计算机

控制中心进行通讯并供应电源。  

微型控制器 ——这些微型计算机将解释来自主计算机的信号，从而控制行动。

在新型机器人中，它们也许会连接一组传感器以提供反射。  

传感器 ——在新型机器人中，机器人的“金属肋骨”框架中将添加应变传感器。

这些传感器将显示“蛇”是否接触到其他物体，以及所接触物体的位置和硬度。  

马达 ——两个伺服马达就像现成的玩具马达一样，用于移动每个模块中的不同

部件。每个马达都将由主处理机发出的信号进行启动。  

轮子 ——每一个模块都配有一个轮子。轮子并非专门用于移动蛇形机器人，它

只会让机器人的移动更容易。  

齿轮 ——与电子设备协同工作，通过齿轮可以实现“铰链”的移动。“蛇”通

过它可以在地面上盘绕、缠绕和缓慢爬行或缠绕在物体上。  

照相机 ——小型照相机装在蛇形机器人中，它将向 NASA 提供有关火星的全新画

面。  

连杆 ——当一个部分开始移动时，这些球形连杆将拉动和带动邻近的部分一起

移动。  
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蛇形机器人模型近照  

蛇形机器人可以限制将它们送往太空的太空船的重量。像蛇一样的设计使它们可

以在不需要很多附加设备的情况下就能执行许多任务。“这种基于蛇的设计理念

有很多优点，其中一个就是可现场对该机器人进行修理，”NASA 工程师加里·海

思说。“在执行航天任务时，我们可以让‘蛇’带上一些相同的备用模块，这样

与修理需要特殊部件的普通机器人相比，我们可以更容易地修理蛇形机器人。”  

与以前机器人探测器不同的是，蛇形机器人将会非常便宜。相比于 2001 年 4 月

7 日发射的价值为 1.35 亿美元的火星奥德赛号，每个蛇形机器人的成本只有几

百美元。事实上，由于蛇形机器人的成本非常之低，以至于一位研究员表示有可

能会开发一个玩具版的机器人。  

不同类型的蛇会根据其周围的环境以不同的方式移动，包括缠绕、滑行和缓慢爬

行。蛇形机器人可以执行所有的这些活动。它们还可以盘绕和翻转以爬上和翻越

障碍物。到目前为止，已经研制出可以远程控制的蛇形机器人测试版。最终，科

学家将研制出一种可以为这些机器人提供智能的方法，这样就可以控制它们在太

空中执行任务。  



NASA/多米尼克·哈特供图 

蛇形机器人将可以轻松地在宇宙地形中移动。  

“我们第一个机器人只做我们让它做的事情，而不管结果如何。如果遇到障碍物，

即使无法逾越，机器人仍将继续尝试通过它。”海思说。“我们研制了第一个简

单的机器人，因为我们一两天内就需要一个可以不停运行的蛇形机器人，这个机

器人可以帮助我们考虑蛇形机器人可能如何移动以及应该如何移动。”  

设计师们已经开始研究更高级的蛇形机器人的模型，它可以有独立的行为。这个

智能蛇形机器人的关键部件是一个基于传感器的控制器。嵌入到蛇形机器人体内

的传感器可以让机器人对它的移动做出自己的决定。编写软件是该项开发的一部

分，这样可以让蛇形机器人能够了解自己的处境。这样的内容还包括如何从软路

面爬行到硬路面、如何越过崎岖的地形、如何爬上脚手架以及如何进入裂缝。海

思说：“这些功能将帮助机器人在其他的行星上寻找化石或水。”  

研究员希望改进的另一部分是为蛇形机器人提供“肌肉”。这些人造肌肉将由塑

料或橡胶材料制成，当起动电源时要能够弯曲。海思说，这将减少“蛇”的重量

并且让它“像一个汽车轮胎一样”坚韧。总有一天，一群这样的小型蛇形机器人

将登上火星，爬出着陆的太空船去深度勘测行星。它们甚至开始将创建一个根据

地作为人类将来的居住地。 

 


