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项目回顾

项目主题

在《机器人竞走比赛》项目中，你将挑战设计一个奇特的机器人，
它不再依赖轮子，而是用双腿稳健地行走。

上节课内容回顾

在上节课中设计了有“腿”的机器人。想一想：

1、你的机器人有几条腿？

2、你的机器人是如何实现“非轮式”驱动的？



问 题 聚 焦

本节目标

人类发现了一片神秘的土地，但是这片土地的地形异常复杂，无法用传统的轮
式行驶的车辆进行探索。于是，人们决定设计出能够在复杂地形上行走的机器
人来探索这片神秘土地。

在本节课中，请发挥你的想象力，设计一台有两条腿的机器人。



问 题 聚 焦

设计目标：

• 在已完成的机器人结构基础上进行升级

• 机器人最多使用1个电机。

• 需采用“非轮式”的移动方式。

• 设计的机器人可使用双腿交替行走，且可以稳定站立。



信 息 调 研
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看一看，人类的进化过程



信 息 调 研

直立行走使人类更适应
陆地生活。在非树木环
境中，直立行走可以提
供更好的视野和运动效
率，有助于寻找食物、
逃避捕食者以及探索新
的生存资源。

环境适应性：

相较于四肢爬行，直立
行走消耗的能量较少，
因为它利用了身体结构
的垂直支撑，减少了运
动时所需的肌肉力量。

节约能量：
直立行走释放了手，使人
类可以利用双手进行更多
的工作和操作，如使用工
具、制造火、进行社交交
流等，这有助于提高生存
和繁衍的能力。

手的自由： 大脑发展：
直立行走可能促进了人类
大脑的发展。由于直立行
走改变了头部位置和姿势，
有可能对视觉系统、平衡
系统和神经系统产生了压
力，从而推动了大脑的进
化和发展。

想一想，人类为什么要直立行走？
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信 息 调 研

回忆一下人类直立行走的原因，将下面说法中不正确的勾选出来。

将结果记录在PL卡上。



重 要 知 识

人类在走路时双腿是如何配合工作的呢？

在行走时，双腿交替工作，产生推进力，使身体向前移动。



重 要 知 识

观察下图的结构，想一想它的特点是什么？

双曲柄机构 —— 平行双曲柄机构

特点

两曲柄的长度相等，角速度始终

保持相等。



重 要 知 识

回忆一下平行双曲柄机构的特点，将下面说法中不正确的勾选出来。

将结果记录在PL卡上。
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设 计 构 思

绘制草图

将你设计的双足机器人的草图画下来。在草图中重点突出双腿的结构。

并用彩笔标出机器人抬腿的过程
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开始创作拥有两条腿的机器人吧



创 作 原 型

回顾“非轮式”机器人的设计目标

1、在已完成的机器人结构基础上进行升级

2、机器人最多使用1个电机。

3、需采用“非轮式”的移动方式。

4、设计的机器人可使用双腿交替行走，且可以稳定站立。



创 作 原 型
原型参考案例

机器人的腿



试一试，你的机器人如何利用“双曲柄结构”实现抬腿前进

创 作 原 型



测 试 记 录

测试你设计的机器人，是否可以靠双腿稳定站立，以及双腿交替行走时是否稳定。

将测试结果记录在本节PL卡中。



测 试 记 录

测试你设计的机器人，是否可以靠双腿稳定站立，以及双腿交替行走时是否稳定。

将测试结果记录在本节PL卡中。
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反 思 总 结

想一想

人类在走路时双腿是如何配合工作的呢？

可以实现双腿交替的结构叫什么名字？

你认为机器人不能稳定行走的原因有哪些？



同学们再见！


