
稳定的大脚
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问 题 聚 焦

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。

上节内容回顾：

在上节课中设计了一台双腿直立机器人，想一想：

1、实现机器人双腿交替前进的结构是什么？

2、你的机器人是否实现了稳定行走？



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，让机器人稳定行走起来。



问 题 聚 焦

设计目标

• 为机器人设计一双脚；

• 设计的机器人可以平稳前进1米以上；

• 行驶过程中禁止手动干预机器人，需完全依靠机器人自主行走。



信 息 调 研

想一想，稳定行走需要具备哪些条件？

重心较低 支撑面较大

No Yes



信 息 调 研

看一看，人们是如何寻找重心的

重心就是所谓的平衡点。 我们只要拖着物

体的平衡点, 就可以支承整个物体了。 

要找出重心, 可以沿着悬挂点划一条垂直线, 

重心就会在那条线上。 我们只要把物体用不同

的点悬挂两次, 得出两条垂直线, 则这两条直 线

的交点就是重心所在。



信 息 调 研

观察下面的图片，思考为什么支撑面积大可以提高稳定性呢？

当重心不变的情况下，底面积越大，越稳定。



信 息 调 研

想一想

用彩笔标记出下图物体的重心位置，并选择其中哪个结构更稳定。
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重 要 知 识
需要为机器人设计多大的脚，才能保证稳定行走？

？

重
心
的
位
置

重心垂线



重 要 知 识
需要为机器人设计多大的脚，才能保证稳定行走？



重 要 知 识

物体的重心在底面内，容易保持平衡；

物体的重心在底面外，容易失去平衡。

需要为机器人设计多大的脚，才能保证稳定行走？

？

重
心
的
位
置

重心垂线



设 计 构 思

绘制草图

1、使用彩笔标记出你设计的机器人脚的长度。

2、将机器人的脚与地面接触的面积，用彩笔涂画出来。

（      CM）
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开始为你的机器人设计稳定的大脚



1米

创 作 原 型

回顾  稳定的大脚  的设计目标

• 为机器人设计一双“脚”；

• 设计的机器人可以平稳前进1米以上距离；

• 行驶过程中禁止手动干预机器人，需完全依靠机器人自主行走。



创 作 原 型

脚部加固结构 单侧脚部整体图

原型参考案例



创 作 原 型

原型参考案例

稳定的大脚



测 试 记 录

测一测

1、每条腿是否都可以单独稳定站立？

2、记录机器人从起点行走到终点所用时间。



测 试 记 录

测试你设计的机器人，记录是否每条腿都可以单独稳定站立，以及从起点到终点所用时间。

将测试结果记录在本节PL卡中。
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反 思 总 结

想一想

你设计的机器人可以单腿稳定站立吗？如果不能，你认为是什么原因？

你的机器人移动速度如何？

你的机器人有哪些与众不同的设计？



创 意 扩 展

试一试

你的机器人以最快的速度稳定行走时，

所用程序中的“电机功率”是多少？



同学们再见！


