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1. 项目背景

在进行一些特殊作业时，普通的轮式机器人不能实现对

于复杂崎岖地形的跨越；而足式机器人在这种复杂的环

境下，表现出了巨大的潜力。

3. 建模设计

镂空板材 两侧独立控制 平稳轨迹

2. 项目方案与产品定位

⚫ 对于支撑机体的亚克力板材进行镂空设计，极大地

减少了机体重量，配合上平稳的腿部运行轨迹，提

高了机器人的负载能力。

⚫ 两侧腿部独立控制，通过红外遥控改变两侧相位差

进行运动模式的切换，分别实现在平地的平稳移动

以及对障碍的跨越。

⚫ 采用仿生足端结构设计，提高机器人运行稳定性。

➢ 创新设计多连杆腿部结构，足端轨迹兼顾水平

运行与上抬高度，实现机器人行走稳定性与越

障性能的综合

➢ 两侧电机独立控制，红外遥控实时操作改变运

动模式以适应复杂路面情况

➢ 机身充分轻量化设计，降低机身自重，具有运

载重物的潜力

方案面向赛道的规格，设计了一种四组仿生机构实现了
不连续支撑特性以应对障碍，通过严格控制整机重量
以及宽度、高度来保证能够顺利跨越赛道中的障碍。

1.重要部件
腿部：铝合金材料，兼顾强度和重量
电机：24V供电的60GA775电机，额定扭矩输出可
            达7Nm，充裕应对复杂运行情况
传动：D型金属传动轴与45齿2模直齿齿轮、D型孔
            曲柄过盈配合、强力胶紧固，顺畅传递扭矩

2.电控系统
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