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[摘  要] 针对于疫情时代网购运输传递需求,在前人研究的基础之上,基于飞蛙的进化和形态进行仿生

设计。通过模仿飞蛙跳跃和爬行,以其腿部运动姿态为基础,设计了一种仿飞蛙机器人运载装置。 
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Flying Frog Bionic Carrier 

Luyu Yuan 

[Abstract] In response to the demand for online shopping transportation in the epidemic era, based on previous 

research, bionic design is carried out based on the evolution and morphology of flying frogs. By imitating the 

leaping and crawling of flying frog, and based on the movement posture of its legs, a flying frog like robot carrier 

is designed. 
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引言 

随着大功率动力部件在运载装置上的应用,提高和改善运

载器的性能日渐重要,其中快速性和效果是衡量其性能的主要

指标。 

1 飞蛙简介 

蛙是无尾目下属两栖动物的统称,现存已知的约有31科303

属3500种,大致可以分成蛙和蟾蜍两大类。 

飞蛙是一种树蛙,因能在树林间滑翔而得名,学名黑掌树蛙,

别称华莱士飞蛙、降落伞青蛙等,在生物学分类上属于动物界、

脊索动物门、两栖纲、无尾目、树蛙科、树蛙属两栖动物,广泛

分布于东南亚热带雨林中。飞蛙是唯一具有滑翔能力的两栖动

物,常见的有黑掌树蛙、黑蹼树蛙等。 

 

华莱士飞蛙 

飞蛙是一种树蛙,生活在高高的树梢上,脚趾上有蹼,四肢

之间还有扁平的皮肤,所以可以在树林间滑翔,一次能滑翔十几

米。飞蛙还能随环境地变化而变换自身的颜色,这样既可以躲避

天敌,又便于捕获食物。 

飞蛙体细长而扁,体长5～7厘米,体色多呈绿色且会随环境

而变化,四足明显扩大,长趾间具发的蹼膜,张开可达20平方厘

米,凭这种蹼膜可以在树间自由跳跃并能作滑翔飞行,趾端扩大

成吸盘能将身体牢固吸附在树叶上。飞蛙的趾端扩大成吸盘,

能将身体牢固吸附在大树叶上。如果把它在一块玻璃上,它就会

牢牢在上面。 

当飞蛙飞行之前,肺部鼓满气,使身体骤然玻胀得很大,

增加了飞行时的浮力。它可以从一棵树上飞跃到另一棵树上,

在飞行时,收拢腿,张开趾蹼,一跃飞出。它的生活规律大多是晚

上出来活动,以捕捉小昆虫饱腹。因此它的活动特点与猫头鹰。。

相似。 

飞蛙喜欢生活在树林里,昼伏夜出,每当夜幕降临,飞蛙

便行动起来。飞蛙能随环境的变化而变换自身的颜色,这样既

可以逃避天敌,又能够接近食物。飞蛙以捕捉蚱蜢为食它能跳

跃到2米远的树枝上,如果下一棵树更吸引它的话,它也能跳

得过去。飞蛙一般是弹射到空中,张开网状的脚趾来滑翔,在

滑翔的过程中它的脚趾完全伸展开来,还能收缩腹部,增添升

力。结束滑翔时,飞蛙的每只脚都像一顶小小的降落伞,使它

能缓慢地降落。 

2 模型构思 

如今社会疫情频发,许多家庭需要利用网购渠道购买大量
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生活用品。但是如此便会耗费许多运输快递的人力资源,特别是

在爬楼的情况下,极其耗费时间和人力物力。 

针对于上述问题,依照飞蛙的结构功能和机动性,设计了一

关于飞蛙的仿生机械模型。 

此模型仿照飞蛙结构,设计一种爬壁机器的竖直爬行和弹

跳功能。构想应用于小型、非易碎物品的运输和高楼外壁清扫

等。运输人员可通过此机器人从楼房外壁向上运动来运输较高

楼层的较小物资。 

为了能够及时调控机器人爬行方向和路径,可以适当扩大

其大小,加入小型超声波探测仪或微型摄像头。并加入控制中枢

和信号传导仪器,可以由人工手动转向。 

为了防止物品脱落,要求必须头部向上,由腿部完成向前运

动、横向移动或小规模转向的任务。加入齿轮、伸缩杆、弹簧、

钢丝等连接物,使前、后腿均可实现伸缩、单腿移动,方便转向

和投送物品。设计转向时,腿部的运动角度达到60度左右,以此

完成顺利转换方向。 

 

设计草图(内部电路未标出) 

下置充电插口,连接至充电电池处,可重复使用。设想竖直

从上向下爬壁同从下向上爬行。若希望一次性使用,或制作材料

足够坚实,则可以使用前人滑翔回收的技术作为支撑。 

可以内置少量粘液,由导管运至脚蹼位置,从脚蹼上的小孔

排出,辅助爬壁,防止掉落。脚掌部分加入细小钩子,增大摩擦力,

保持平衡和稳定。 

在机器人上部置少量金属重锤,防止因为运送物品略大而

发生下滑、脱离墙壁等情况。 

3 创新展望 

在疫情的时代背景下,许多助力人们生活便利的科技产品

应运而生。飞蛙机器人也是基于此目的而被构想出来的。 

相信飞蛙机器人能够对人们的生活有一定促进和帮助。它

有良好的爬壁和运载功能,可以运输小型物件或辅助施工。但同

时也有一定不足之处。例如人工的精准控制、控制机器人者与

接收者之间的联系沟通、如何节省空间和材料、如何增大运输

容量等问题。 

希望在未来,能够有效解决这些问题,辅助人们进入更优的

生活方式。 

4 结束语 

总之,随着我国机械设计行业的蓬勃发展,相应的设计理念

也需要有所提高。目前机械设计正朝着计算机化、智能化发展,

所以一些虚拟三维图形软件、智能设计软件、仿生设计也是未

来发展的大势,但由于这些的研究起步较晚,目前还没有比较成

熟的方案设计工具。另外,无论何种技术和方法,人才是技术创

造的核心,人的创造性外加一些辅助手段,必然会对机械设计行

业带来很大的益处。机械设计应朝着智能化、网络化、绿色化

的方向发展。 
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