
厦门大学机器人队
先期培训·机械结构



◼ 底盘
◼ 云台
◼ 抓取结构
◼ 传动结构



底盘





底盘

◼ 轮组

◼ 悬挂

◼ yaw轴旋转机构

◼ 电路元件、配件
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轮组

◼ 轮组一般由3508电机、麦克纳姆轮构成

◼ 通过轮组满足底盘的全向移动

◼ 现有部分队伍开发了舵轮步兵，使用舵轮整车质量更轻
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示例

由电机带动麦轮旋转，进行移

动。在长久的使用后，容易产生

外八现象，导致整体受力不均，

麦轮磨损增大，移动受影响。

设计时注意避免外八。
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麦克纳姆轮

一种很厉害的轮子，分为左旋和右旋。

两个左旋两个右旋搭配使用，有多种配

合方法。

使用时建议辊子呈X构型。

https://zhuanlan.zhihu.com/p/20282234

左旋
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悬挂

◼ 悬挂可以减轻冲击力

◼ 悬挂分有多种分类

◼ 悬挂由减震器，连接部分组成
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悬挂

差的悬挂系统 好的悬挂系统

厦门大学机器人队·培训课件



示例
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悬挂

◼ 悬挂好坏的一个决定性因素就是减震器

◼ 减震器劲度系数低,弹簧长期处于过度压缩状态，受到冲击力

时无法吸收能量。

◼ 减震器劲度系数高，受到冲击力时难以压缩吸收能量
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悬挂
几种RM常用的悬挂

1.平行四边形悬挂（双叉臂悬
挂）。特点：行程大，通常底
盘离地面距离较高，而且减震
能力非常强。但自身占据底盘
空间较大，零件也比较多，不
易维护。适用于经常需要通过
复杂地形的机器人。
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悬挂

2.纵向铰链式悬挂（纵臂式悬
挂）。占用的体积较小，构件
数量少。但对于通过性要求较
高的机器人来说，这类悬挂会
限制通过性。除此之外，因为
减震器和车轮的安装方向一致，
所以减震器会直接受到很大的
挤压，损耗较大。
适用类型：属于百搭款式，只
要对通过性要求不是非常高的
机器人都适用。
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悬挂

3.横向铰链式悬
挂。也有着很好
的减震效果，但
会有外倾角。
适用类型：对通
过性要求较高的
机器人。
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悬挂

4.垂直悬挂
21年步兵采用的方案。
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yaw轴旋转

◼ 底盘不仅负责移动，还肩负着云台水平旋转的任务

◼ 一般会使用电机、导电滑环、座圈等
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yaw轴旋转

◼ 集电滑环可以使线路通过，不会因旋转纠

缠在一起

◼ 电机带动云台旋转

◼ 设计需考虑电机维护是否容易

厦门大学机器人队·培训课件



其他部件

◼ 各种电路板

◼ NUC

◼ UWB

◼ 场地交互模块

◼ 变压模块

◼ 电池

◼ 装甲板、灯条

这些大多也固定在底盘
上，位置比较灵活，自
行设定
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底盘骨架

上述机构只是底盘的“肢体”，一个成熟的底盘还需要一个骨架
骨架一般分为两种：以板子为主体、以管子为主题

◼ 要坚固，能承载其他结构ch可利用空间大，可安放足够结构

◼ 能承受冲击

◼ 不易变形
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以管子为主体
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以板子为主体
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云台



云台

◼ 发射机构

◼ 俯仰机构

◼ 抓取结构
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发射机构

◼ 弹舱

◼ 拨弹轮

◼ 枪管、充能装置

◼ 图传、摄像头
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拨弹轮

◼ 拨弹轮可以将弹丸送入枪管中

◼ 难点是如何让弹丸不会卡死
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拨弹轮

◼ 图示为21年步兵拨弹轮

◼ 圆锥设计可使弹丸依靠重力进入底层

◼ 限位使用轴承减小摩擦，防止卡弹
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枪管

◼ 弹丸经拨弹轮推动

进入枪管

◼ 在枪管中被摩擦轮

加速
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枪管

◼ 摩擦轮间距会影响射速、弹丸准确度。

◼ 枪管直径过大会影响弹丸准确度。

◼ 枪管直径过小会导致卡弹。
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俯仰机构

◼ 枪管俯仰可以灵活攻击

◼ 俯仰结构设计尽量精简

◼ 过重会增大云台转动惯量
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抓取结构

◼ 使用电机带动机械

爪俯仰

◼ 使用气缸带动手爪

加紧
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传动



传动机构

◼ 齿轮传动结构

◼ 连杆传动结构

◼ 带传动结构

◼ 链传动结构

◼ 螺旋结构

◼ 等（蜗杆、棘轮、凸轮）
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齿轮传动

◼ 结构紧凑（占用空间小）、效率高、寿命长、有固定传动比

◼ 加工精度要求高（无法自己加工）

◼ 可以作为设计方案
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连杆传动

◼ 闭环连杆、可利用平行四边形不

稳定性

◼ 开环连杆自由度极高可尽情开发
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带传动、链传动

◼ 适用于中心距离较大的传动

◼ 带传动分为平带传动、V带传动、同步带传动
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带传动

◼ 平带传动使用不带齿轮的带、常用于工业传送带

◼ V带传动是靠V带的两侧面与轮槽侧面压紧产生摩擦力

进行动力传递
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同步带传动

◼ 同步带传动不会出现打滑的现象

◼ 同步带分为开环同步带和闭环同步带

◼ 同步带可以做到精确控制位置（类似齿轮）
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开环同步带

开环同步带可用于提升重物

如机械爪
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闭环同步带

闭环同步带适用于需
要连续转动的地方
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自强不息止于至善

感谢观看
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