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本发明属于机器人运动控制领域，具体地说

是一种连杆式机器人头部运动机构，机器人头部

摇头驱动机构包括底座、舵机A及连杆机构A，底

座上设置有回转轴，舵机A安装于底座上；机器人

头部点头驱动机构包括头部支架、舵机B及连杆

机构B，头部支架转动安装于回转轴上，舵机A的

输出轴通过连杆机构A与头部支架相连，舵机B安

装于头部支架上，机器人头壳铰接于头部支架

上，舵机B的输出轴通过连杆机构B与机器人头壳

连接；舵机A驱动头部支架转动，进而带动机器人

头壳实现摇头动作；舵机B通过连杆机构B带动机

器人头壳上下摆动，实现点头动作。本发明能够

使得机器人实现点头、摇头动作，根据实际需求

驱动机器人头部到达预定位置。
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1.一种连杆式机器人头部运动机构，其特征在于：包括机器人头壳(1)、机器人头部摇

头驱动机构及机器人头部点头驱动机构，其中机器人头部摇头驱动机构包括底座(5)、舵机

A(7)及连杆机构A，该底座(5)上设置有回转轴(8)，所述舵机A(7)安装于底座(5)上；所述机

器人头部点头驱动机构包括头部支架(4)、舵机B(9)及连杆机构B，该头部支架(4)转动安装

于回转轴(8)上，所述舵机A(7)的输出轴通过连杆机构A与头部支架(4)相连，所述舵机B(9)

安装于头部支架(4)上，所述机器人头壳(1)铰接于头部支架(4)上，所述舵机B(9)的输出轴

通过连杆机构B与机器人头壳(1)连接；所述舵机A(7)驱动头部支架(4)转动，进而带动机器

人头壳(1)实现摇头动作；所述舵机B(9)通过连杆机构B带动机器人头壳(1)上下摆动，实现

点头动作。

2.根据权利要求1所述的连杆式机器人头部运动机构，其特征在于：所述连杆机构A包

括舵机驱动臂A(3)及驱动连杆A(2)，该舵机驱动臂A(3)的一端与所述舵机A(7)的输出轴连

接，另一端与所述驱动连杆A(2)的一端铰接，该驱动连杆A(2)的另一端铰接于所述头部支

架(4)上。

3.根据权利要求1所述的连杆式机器人头部运动机构，其特征在于：所述连杆机构B包

括舵机驱动臂B(10)及驱动连杆B(11)，该舵机驱动臂B(10)的一端与所述舵机B(9)的输出

轴连接，另一端与所述驱动连杆B(11)的一端铰接，该驱动连杆B(11)的另一端铰接于所述

机器人头壳(1)上。

4.根据权利要求1所述的连杆式机器人头部运动机构，其特征在于：所述机器人头壳

(1)通过折页(6)与头部支架(4)的顶部铰接。

5.根据权利要求4所述的连杆式机器人头部运动机构，其特征在于：所述头部支架(4)

的底部为圆盘，圆盘的中心与所述回转轴(8)转动连接，所述头部支架(4)的圆盘上设有平

板，所述舵机B(9)固接于该平板上，所述平板的顶部向水平面弯折，所述折页(6)的一侧固

接于平板顶部的弯折部，另一侧与所述机器人头壳(1)固接。

6.根据权利要求5所述的连杆式机器人头部运动机构，其特征在于：所述舵机A(7)输出

轴的轴向中心线垂直于底座(5)，所述舵机B(9)输出轴的轴向中心线与圆盘平行。
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一种连杆式机器人头部运动机构

技术领域

[0001] 本发明属于机器人运动控制领域，具体地说是一种连杆式机器人头部运动机构。

背景技术

[0002] 近年来，随着国内机器人行业的蓬勃发展，服务机器人的应用日益广泛。目前，服

务机器人主要包括家庭作业机器人、娱乐休闲机器人、残障辅助机器人、住宅安全和监视机

器人及专业服务机器人等，主要从事维护保养、修理、运输、清洗、保安、救援、监护等工作。

[0003] 在众多服务类机器人产品中，点头运动与摇头运动已经成为最为常见的两种运动

形式。目前，市面上较为常见的服务机器人往往通过齿轮传动或带传动的机械结构实现机

器人的头部运动。其中，齿轮传动的优势在于传动效率较高，传动比准确，结构紧凑等；其缺

点在于要求较高的制造精度与安装精度较高，成本较高；同时，不适宜远距离两轴之间的传

动。带传动的优点在于传动平稳，缓冲吸震；其缺点在于，易发生打滑失效，寿命较低。

发明内容

[0004] 为了解决现有服务机器人采用齿轮传动或带传动实现头部运动而存在的上述问

题，本发明的目的在于提供一种连杆式机器人头部运动机构。该连杆式机器人头部运动机

构以连杆机构形式稳定实现机器人头部的点头与摇头动作，加工安装成本较低，易于实现。

[0005] 本发明的目的是通过以下技术方案来实现的：

[0006] 本发明包括机器人头壳、机器人头部摇头驱动机构及机器人头部点头驱动机构，

其中机器人头部摇头驱动机构包括底座、舵机A及连杆机构A，该底座上设置有回转轴，所述

舵机A安装于底座上；所述机器人头部点头驱动机构包括头部支架、舵机B及连杆机构B，该

头部支架转动安装于回转轴上，所述舵机A的输出轴通过连杆机构A与头部支架相连，所述

舵机B安装于头部支架上，所述机器人头壳铰接于头部支架上，所述舵机B的输出轴通过连

杆机构B与机器人头壳连接；所述舵机A驱动头部支架转动，进而带动机器人头壳实现摇头

动作；所述舵机B通过连杆机构B带动机器人头壳上下摆动，实现点头动作。

[0007] 其中：所述连杆机构A包括舵机驱动臂A及驱动连杆A，该舵机驱动臂A的一端与所

述舵机A的输出轴连接，另一端与所述驱动连杆A的一端铰接，该驱动连杆A的另一端铰接于

所述头部支架上。

[0008] 所述连杆机构B包括舵机驱动臂B及驱动连杆B，该舵机驱动臂B的一端与所述舵机

B的输出轴连接，另一端与所述驱动连杆B的一端铰接，该驱动连杆B的另一端铰接于所述机

器人头壳上。

[0009] 所述机器人头壳通过折页与头部支架的顶部铰接。

[0010] 所述头部支架的底部为圆盘，圆盘的中心与所述回转轴转动连接，所述头部支架

的圆盘上设有平板，所述舵机B固接于该平板上，所述平板的顶部向水平面弯折，所述折页

的一侧固接于平板顶部的弯折部，另一侧与所述机器人头壳固接。

[0011] 所述舵机A输出轴的轴向中心线垂直于底座，所述舵机B输出轴的轴向中心线与圆
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盘平行。

[0012] 本发明的优点与积极效果为：

[0013] 1 .本发明能够使得机器人实现点头、摇头动作，根据实际需求驱动机器人头部到

达预定位置。

[0014] 2.本发明原理简单，易于实现，且结构紧凑合理，在保证该运动机构平稳实现驱动

动作的同时，延长使用寿命，降低工作空间的同时降低加工安装成本。

附图说明

[0015] 图1为本发明的爆炸图；

[0016] 图2为本发明的立体结构示意图；

[0017] 图3为本发明的结构侧视图；

[0018] 图4为本发明的结构俯视图；

[0019] 其中：1为机器人头壳，2为驱动连杆A，3为舵机驱动臂A，4为头部支架，5为底座，6

为折页，7为舵机A，8为回转轴，9为舵机B，10为舵机驱动臂B，11为驱动连杆B。

具体实施方式

[0020] 下面结合附图对本发明作进一步详述。

[0021] 如图1～4所示，本发明包括包括机器人头壳1、机器人头部摇头驱动机构及机器人

头部点头驱动机构，其中机器人头部摇头驱动机构包括底座5、舵机A7及连杆机构A，该底座

5上设置有回转轴8，舵机A7安装于底座5上；本实施例的底座5为长方形板，回转轴8安装于

长方形板的中间位置，舵机A7固接于长方形板的一侧。

[0022] 机器人头部点头驱动机构包括头部支架4、舵机B9及连杆机构B，该头部支架4转动

安装于回转轴8上，可在底座5上做回转运动；舵机A7的输出轴通过连杆机构A与头部支架4

相连，舵机B9安装于头部支架4上，机器人头壳1通过折页6铰接于头部支架4上，舵机B9的输

出轴通过连杆机构B与机器人头壳1连接，实现机器人头壳1点头动作的驱动。

[0023] 本实施例的连杆机构A包括舵机驱动臂A3及驱动连杆A2，该舵机驱动臂A3的一端

与舵机A7的输出轴连接，另一端与驱动连杆A2的一端铰接，该驱动连杆A2的另一端铰接于

头部支架4上。

[0024] 本实施例的连杆机构B包括舵机驱动臂B10及驱动连杆B11，该舵机驱动臂B10的一

端与舵机B9的输出轴连接，另一端与驱动连杆B11的一端铰接，该驱动连杆B11的另一端铰

接于机器人头壳1上。

[0025] 本实施例的头部支架4的底部为圆盘，圆盘的中心与回转轴8转动连接，头部支架4

的圆盘上设有平板，舵机B9固接于该平板上，平板的顶部向水平面弯折，折页6的一侧固接

于平板顶部的弯折部，另一侧与机器人头壳1固接。驱动连杆A2的另一端铰接于圆盘外边缘

的位置。

[0026] 本实施例舵机A7输出轴的轴向中心线垂直于底座5，舵机B9输出轴的轴向中心线

与圆盘平行。

[0027] 本发明的工作原理为：

[0028] 如图3所示，机器人头部的点头动作通过上半部分的机器人头部点头驱动机构实
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现。当装配在头部支架4上的舵机B9的输出轴顺时针转动时，通过拉动驱动连杆B11向后方

拉伸，驱动机器人头壳1逆时针运动，实现点头动作。当舵机B9的输出轴逆时针转动时，通过

推动驱动连杆B11向前方驱动，推动机器人头壳1顺时针运动，实现抬头动作。

[0029] 如图4所示，机器人头部的摇头动作通过下半部分的机器人头部摇头驱动机构实

现。当装配在底座5上的舵机A7的输出轴做顺时针转动时，推动驱动连杆A2带动头部支架4

做顺时针运动，实现机器人头壳1实现向右侧摇头。当舵机A7做逆时针运动时，拉动驱动连

杆A2带动头部支架4做逆时针运动，带动机器人头壳1实现向左侧摇头。
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图4
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