
初识收集机构

吸 轮 探 秘 - 1



问 题 聚 焦

项目主题

在《吸轮探秘》项目中，你的挑战是将各种形状的得分物
尽量快且多的收集到己方基地中。

吸轮机构 是机器人比赛中常用一种收集机构，用于收集物
体，例如球或方块。

它通常由一个旋转的轮子或齿轮和一个马达组成，通过旋
转轮子或齿轮来收集物体。



问 题 聚 焦

本节目标

宇航员在水星发现了一种特殊物质，它的形状各异，并且在经过处
理之后可以作为新型能源来使用，为此，需要你来设计一款机器人，
可以快速的将这种物质收集到基地中。

这种特殊物质大量散布在水星表面，你的机器人需要具有快速的收
集能力，今天我们来动手设计一下吧！



问 题 聚 焦

设计目标

• 设计的机器人需要具有收集得分物的能力，

• 学习机器人比赛中常用的收集机构，

• 设计“套取式”收集机构，

• 测试“套取式”收集机构。



信 息 调 研

了解常用的收集方式

夹取式 吸轮式套取式



信 息 调 研

优势

1、搭建简单。

2、操控简单。

3、节省材料。

缺点

1、收集效率低。

2、没有存储空间。套取式



信 息 调 研

优势

1、可以抓起不同形状、大小的物体。

2、抓取稳定可靠，物体不易脱落。

缺点

1、传动结构复杂。

2、操作精确度要求较高。

3、对于重复性工作效率较低。

夹取式



信 息 调 研

优势

1、易于操控。

2、对于重复性工作效率高。

缺点

1、对物体形状和尺寸有一定要求。

2、搭建难度大。
吸轮式

本节PL卡

第1页



信 息 调 研

“套取式”收集机器人结构分析



设 计 构 思

绘制草图

画出你设计的“套取式”机器人。
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开始搭建“套取式”机器人



设 计 构 思

回顾设计目标

• 设计的机器人需要具有收集得分物的能力，

• 设计“套取式”收集机构，

• 测试“套取式”收集机构。



创 作 原 型

俯视图 套取结构

原型参考案例



创 作 原 型



测 试 记 录

测试你设计的“套取式”收集机器人，将收集策略物的数量记录在下面的表格中。

想一想，如何提高机器人的收集效率和存储数量？
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反 思 总 结

想一想

你设计的“套取式”收集机构机器人的效率高吗？

你的机器人可以将得分物送回基地吗？

有什么方法能提高机器人的工作效率？



同学们再见！


