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1. 项目背景

随着机器人技术的迅速发展，移动机器人的应

用范围不断扩大，特别是在灾害救援、工业巡检和

军事领域中，传统移动方式在跨越障碍时存在局限，

而越障机器人通过优化设计，更能适应多变的环境。

3. 建模设计

2. 项目方案与产品定位

单自由度结构便于制动和控制。

连续电驱动，通过曲柄整周转动驱动腿部

机构抬腿迈步，避免了传统的关节驱动器

换向要求造成的冲击与能量损耗，提高了

驱动效率及腿部运动性能。

本越障小车创新点为：

• 车身分段连接，便于拆卸，同时可以前后

两对腿正反安装，步态丰富。

• 孔连接处采用一个轴配两个轴承的形式，

同时采取轴盖密封，连接牢固同时活动阻

力小

1. 主要运动机构-连

杆结构

四条腿各用一个电机

驱动，另配置减速器

以实现运动平稳。

2. 整机强度校核

腿部最大形变不超过0.005m，最大压强约为4.6329 ×

109Pa，满足要求。
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本项目采取连杆结构设计一款越障机器人，旨在
能够适应多种不同状况的路面
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