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第 1 章 实践流程 

 

1、任务分析。 

分析、讨论、明确所搭建的机器人具有的功能。 

2、检查是否有穿孔的电机，如果有，请交给老师。 

3、结构搭建——尽量避免滑丝！ 

4、搭建完毕之后，经指导教师看过作品方可拆卸。 

5、下课之前，将套件整理整齐——参照标准图 2.1。 

6、老师检查套件是否整齐，是否有损坏的结构件以及电机。 

7、下课。 
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第 2 章 模块机器人基本元器件介绍 

 

2.1  “创意之星”机器人套件简介 

 本课程的机器人套件，是用于高等工程创新实践教育的模块化机器人套件，它是一套数

百个“积木”单元的组合套件包。这些“积木”单元包括传感器单元、执行器单元、控制器

单元、可通用的结构零件等，其很容易互相拼接、组装。 

机器人套件包含两部分，如图 2.1，其箱体内包括了上下两层，上一层是控制器、执行器、

传感器以及连接件等部件，如图 2.1 左图所示（传感器由老师统一拿着）；下一层是机器人的

结构件，如图 2.1 右图所示。 

 

 

图 2.1 套件整体 
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2.2  控制器简介 

控制器是为智能机器人控制而存在的，可将其比喻成人类的大脑。控制器可以储存编写

程序，能控制和指挥着其它机构进行动作执行。如图 2.2 所示。 

 

 

 

 

 

图 2.2 控制器 

2.3  舵机简介 

 

舵机是最关键、使用最多的部件。舵机是集成了直流电机、电机控制器和减速器等，并

封装在一个便于安装的外壳里的伺服单元。舵机有两种工作模式，一种是速度控制模式，一

种是位置控制模式。轮式移动结构采用速度控制模式，给定速度和方向，可实现旋转移动；

关节式结构采用位置控制模式，通过简单的控制指令就可以自动转动到一个比较精确的角度。 

如图 2.3 所示。   

 

 

数字量（断续量）传

感器接口（0-11 号） 

模拟量（连续量）传

感器接口（0-7 号） 

开关 

电机（舵机）接口 网线接口 

电 源

接 口 
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图 2.3 舵机 

2.4  传感器 

 

传感器类似于人类的感知器官，如眼睛、耳朵、鼻子和皮肤等。传感器可以接收外部的

环境信息，将距离、温度、湿度、光线、声音、图像等信息转化为电信号。传感器内部的电

路对这些电信号经过预处理之后转化为能够为控制器所采集或读取的电压、脉冲、数据信号。

比如，机器人距离前面的墙壁只有 10cm 了，传感器就可以检测到。 

2.4.1 红外接近传感器 

原理：红外接近传感器俗称光电开关。它是利用被检测物体对光束的遮挡或反射，检测

物体有无的。如图 2.4 所示。 

 
图 2.4 红外接近传感器 

2.4.2 红外测距传感器 

作用：红外测距传感器主要是用来测量在一定范围内，传感器到被测量物体的距离的检

测元件。如图 2.5 所示。 

舵机连接端 

舵机输出端（转轴） 
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图 2.5 红外测距传感器 

2.4.3 声音传感器 

声音传感器是开关量传感器，声音高过一定分贝（比如 60分贝）时该传感器就被触发工

作。如图 2.6 所示。 

 

 

图 2.6 声音传感器 

2.4.4 碰撞传感器 

碰撞传感器用于检测传感器是否碰撞到障碍物。如图 2.7 所示。 

 

图 2.7 碰撞传感器 

2.4.5 超声波传感器 

工作原理是：探头向前方发射一束超声波，超声波经前方障碍物反射返回，传感器再接

收刺反射波，通过计算声波往返时间与声速相乘就可算出障碍物的距离。如图 2.8 所示。 
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图 2.8 超声波传感器 

2.4.6 工具 

 

2.9 螺丝刀 

 

 

注意：1. 安装螺丝，要从短到长选择，切忌直接挑选长螺丝； 

2. 拆卸螺丝要注意，螺丝刀需要往前顶紧螺丝，待螺丝松动后，再将力撤出；否则，螺

丝很容易划扣，导致螺丝无法拆除，零部件也不能分开，再利用。 
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第 3 章 模块机器人基本构件及其联接 

3.1  基本构件 

（1）基本连接 

任意两个或多个相同、不同的灰色结构件连接，必须由黄色的连接件（花键）、平垫、螺

丝和螺母搭配，这样结构完整、牢固，不易散架。见图 3.1 基本连接。 

 

 

 

（2）手臂关节及足式结构关节连接 

在这一部分，舵机的连接方式基本是固定的，而且是最常用的结构，需特别注意熟悉。

图 1.2 为舵机与结构件连接。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

联排花键 

花键 

结构件 

图 3.1 基本连接 

图 3.2 舵机与结构件

连接 

平垫 

电机安装

结构件 

电机输出

端连接件 

舵机 
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图 3.3 舵机与轮子连接 

 

（3）移动式结构连接 

移动式结构是智能车模型最常用的结构，其基本连接如图 1.3 所示。图 1.3 为舵机与轮

子连接。 

 

 

（4）移动结构与其它结构件连接 

移动结构与其它结构件连接器首先要将花键（连接件）从舵机结构件内侧往外安装完，

然后再安装舵机，此时舵机侧面正好与花键平面贴合，螺母也正被封装在了花键内；随后其

它结构与移动结构件连接。如图 1.4 所示。 

   

图 3.4 移动结构与其它结构件连接方式 

 

安装花键 

舵机安装 

其它结构

件安装 
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图 3.5 传感器与结构件连接 

图 3.6 控制器与结构件连接 

（5）传感器连接 

图 1.5 为传感器与结构件连接 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

（6）控制器 

图 1.6 控制器与结构件连接 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

3.2  注意事项 

 

1. 使用工具螺丝刀过程中，注意运用正确姿势，安装位置不明之处，可向老师询问； 

2. 不用用蛮力安装和拆除零部件，不明之处，可参考书本或询问指导教师； 

3. 安装螺丝，要从短到长选择，切忌直接挑选长螺丝； 

4. 拆卸螺丝要注意，螺丝刀需要往前顶紧螺丝，待螺丝松动后，再将力撤出；否则，螺丝很

容易划扣，导致螺丝无法拆除，零部件也不能分开，再利用。 
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第 4 章 模块化机器人结构搭建实例 
 

4.1  类人机器人 

类人机器人是现代人形机器人，不仅外观像人，有人的模样，还能像人活动，有的类人

机器人，不尽能运动，甚至自己去“想”，会思考，有智慧，属于智能机器人一类。图 4.1

是类人机器人。 

 

 

图 4.1 类人机器人结构搭建 

4.2  智能车 

智能车辆已经成为世界车辆工程领域研究的热点。其是一个集环境感知、规划决策、多

等级辅助驾驶等功能于一体的综合系统，它集中运用了计数机、现代传感、信息融合、通讯、

人工智能及自动控制等技术，是典型的高新技术综合体。 

4.2.1 智能汽车 

智能汽车相当于给汽车装上了“眼睛”、“脚”、电子计算机和自动操纵系统之类的装置，

可以自动检测前方障碍物，可以自行避障。如图 4.2 所示。 
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图 4.2 智能车之自动避障小车 

4.2.2 智能挖掘机 

智能挖掘机，又称智能挖掘机械(excavating machinery)，又称智能挖土机，是用铲斗

挖掘高于或低于承机面的物料，并装入运输车辆或卸至堆料场的土方机械。挖掘机挖掘的物

料主要是土壤、煤、泥沙以及经过预松后的土壤和岩石。如图 4.3 所示。 

 
图 4.3 智能挖掘机 

https://baike.so.com/doc/6923521-7145631.html
https://baike.so.com/doc/3299475-3475540.html
https://baike.so.com/doc/3299475-3475540.html
https://baike.so.com/doc/6314676-6528269.html
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4.2.3 智能运球机器人 

智能运球机器人是将乒乓球从指定场地的一端运输到另一端，在规定时间内，往返运球

次数越多，成绩相应也会越高。智能运球机器人包含了移动结构、障碍智能检测装置、投放

球装置、运球启动装置及运行轨迹规划装置等。如图 4.4 所示。 

 

图 4.4 智能运球机器人 

 

4.3  工业机器人 

工业机器人是面向工业领域的多关节机械手或多自由度的机器装置，它能自动执行工作，

是靠自身动力和控制能力来实现各种功能的一种机器。它可以接受人类指挥，也可以按照预

先编排的程序运行。如图 4.5 所示。 

 

图 4.5 工业机器人 
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4.4  仿生机器人 

仿生机器人是指模仿生物、从事生物特点工作的机器人。 

4.4.1 仿生机械狗 

仿生机械狗由控制器、足式结构、红外接近传感器和锂电池等组成。两个红外接近传感

器类似于狗的双眼，可以检测到外界环境的变化。根据外界环境发生变化，可以实现无障碍

的移动。如图 4.6 所示。 

 
图 4.6 机械狗 

4.4.2 仿生蝎子 

仿生蝎子是并联结构，其四条步行足都分别四个转动自由度。四条步行足左右方向对称

分布，整体结构设计模型初步采用蝎子原形。如图 4.7 所示。 

 

4.7 仿生蝎子 
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第 5 章 轮式移动机器人搭建示例 
 

5.1  结构准备 

 

电机 电机框 花键 螺母 L 型连接件 

4 个 4 个 4 个 4 个 4 个 

 

图 5.1 部分结构准备 

 

5.2  电机、轮子连接 

 

+   =       

图 5.2 电机局部连接图 
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5.3  控制器连接 

 

+ + 

      =  

图 5.3 四轮小车连接图 

 

 

 

 

 


