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1. 项目背景

自然界中的昆虫具备卓越的飞行能力，本

项目旨在探究并应用非定常气动原理，特别是

魏斯-福格（Weis-Fogh）机制，设计出一款结

构轻巧、飞行姿态优美的仿生扑翼飞行机器人。

3. 建模设计

2. 项目方案

• 整体架构：采用“分体式”模块化设计

• 驱动与控制：选用舵机作为动力源驱动翅膀

扑动；集成无线接收器与微型控制板，实现

对飞行频率与姿态的远程实时控制

• 材料选用：机身与翅脉采用碳纤维复合材料，

实现极致轻量化；翼面选用P31N风筝布，兼

顾抗撕裂性与柔韧性，以满足气动变形需求

本仿生蝴蝶创新点为：

• 结构仿生优化：高度还原蝴蝶翅脉结构的

碳纤维骨架布局，实现了刚性支撑与柔性

变形的完美平衡

• 极致轻量化集成：通过碳纤维型材与3D打

印连接件的混合使用，结合碳纤维机身设

计，显著提升了推重比

• 非定常气动应用：成功复现了昆虫飞行的

拍合机制，验证了柔性翼面在低频扑动下

的高升力特性

1.核心材料选型

➢ 骨架材料：选用方形

与圆形碳纤维管

➢ 翼面材料：选用高韧

性聚酯纤维（风筝布）
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2.动力系统匹配

➢ 驱动单元：采用微型数字舵

机直驱方案，降低机械摩擦

损耗

➢ 能源单元：匹配高放电倍率

锂聚合物电池，满足功率需

求，控制整机起飞重量
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