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(57)摘要

本实用新型涉及机器人技术领域，尤其是一

种冰雪娱乐双足机器人，包括转轴、扇形齿、基

体、电机、圆盘、摇杆、第一连杆、第二连杆、第三

连杆、第四连杆、三角架和地脚；所述电机包括两

个直流减速电机，两个所述直流减速电机分别安

装在所述基体的上方和下方；所述圆盘与安装在

所述基体下方的直流减速电机的输出轴相连接；

所述扇形齿带齿部分与安装在基体上方的所述

直流减速电机输出轴齿轮相啮合，所述扇形齿的

顶部与所述转轴相连；本机器人功能多样、结构

巧妙、控制简单、稳定性强、成本低的冰雪娱乐双

足机器人，能够在冰雪场地上行走，完成冰雪娱

乐活动，为冰雪旅游产业的发展增添新动力。

权利要求书1页  说明书3页  附图3页

CN 214729215 U

2021.11.16

CN
 2
14
72
92
15
 U



1.一种冰雪娱乐双足机器人，其特征在于，包括转轴、扇形齿、基体、电机、圆盘、摇杆、

第一连杆、第二连杆、第三连杆、第四连杆、三角架和地脚；

所述电机包括两个直流减速电机，两个所述直流减速电机分别安装在所述基体的上方

和下方；所述圆盘与安装在所述基体下方的直流减速电机的输出轴相连接；所述扇形齿带

齿部分与安装在基体上方的所述直流减速电机输出轴齿轮相啮合，所述扇形齿的顶部与所

述转轴相连；所述摇杆的一端与所述基体相铰接，所述摇杆的另一端与所述三角架的一个

角点相铰接；所述第一连杆的一端与所述圆盘的偏心位置相转动连接，所述第一连杆的另

一端与所述摇杆的中部相铰接；所述第二连杆的一端与所述第一连杆的中部相铰接，所述

第二连杆的另一端与三角架的一个角点相铰接；所述第三连杆的一端与所述摇杆的中部相

铰接，所述第三连杆的另一端与所述第四连杆的一端相铰接；所述第四连杆的一端与所述

第三连杆相铰接，所述第四连杆的另一端与所述三角架的一个角点相铰接；所述地脚与所

述第四连杆、所述三角架铰接于同一点。

2.根据权利要求1所述的一种冰雪娱乐双足机器人，其特征在于，所述地脚底部设有防

滑条纹。

3.根据权利要求1所述的一种冰雪娱乐双足机器人，其特征在于，所述基体上可拆卸的

连接有雪橇。
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一种冰雪娱乐双足机器人

技术领域

[0001] 本实用新型涉及机器人技术领域，尤其涉及一种冰雪娱乐双足机器人。

背景技术

[0002] 随着我国人民生活水平的提高，旅游成为很多人生活中必不可少的一部分，对于

东北三省而言，冰雪旅游是一种具有极大潜力的经济产业。鉴于现有冰雪娱乐项目仍然具

有很大的传统性与单一性，存在大量空白市场，我们设计出一款以多连杆仿人体下肢机构

作为行走机构并搭载雪橇的全新冰雪娱乐双足机器人。该机器人能够完成拉人，拉车，拉爬

犁以及其他的冰雪娱乐活动，可以在一定程度上代替人力或动物。

[0003] 目前大多数的双足机器人机构复杂，制作成本较高，制作周期也较长，这对于使用

者来说经济负担大，相比之下，该机器人具有很高的性价比。

实用新型内容

[0004] 本实用新型的目的是针对现有技术中存在的不足，本发明提供一种功能多样、结

构巧妙、控制简单、稳定性强、成本低的冰雪娱乐双足机器人，在冰雪场地上行走，完成冰雪

娱乐活动。

[0005] 为了实现上述目的，本实用新型采用了如下技术方案：

[0006] 设计一种冰雪娱乐双足机器人，包括转轴、扇形齿、基体、电机、圆盘、摇杆、第一连

杆、第二连杆、第三连杆、第四连杆、三角架和地脚；

[0007] 所述电机包括两个直流减速电机，两个所述直流减速电机分别安装在所述基体的

上方和下方；所述圆盘与安装在所述基体下方的直流减速电机的输出轴相连接；所述扇形

齿带齿部分与安装在基体上方的所述直流减速电机输出轴齿轮相啮合，所述扇形齿的顶部

与所述转轴相连；所述摇杆的一端与所述基体相铰接，所述摇杆的另一端与所述三角架的

一个角点相铰接；所述第一连杆的一端与所述圆盘的偏心位置相转动连接，所述第一连杆

的另一端与所述摇杆的中部相铰接；所述第二连杆的一端与所述第一连杆的中部相铰接，

所述第二连杆的另一端与三角架的一个角点相铰接；所述第三连杆的一端与所述摇杆的中

部相铰接，所述第三连杆的另一端与所述第四连杆的一端相铰接；所述第四连杆的一端与

所述第三连杆相铰接，所述第四连杆的另一端与所述三角架的一个角点相铰接；所述地脚

与所述第四连杆、所述三角架铰接于同一点。

[0008] 优选的，所述地脚底部设有防滑条纹。

[0009] 优选的，所述基体上可拆卸的连接有雪橇。

[0010] 本实用新型提出的一种冰雪娱乐双足机器人，有益效果提供一种功能多样、结构

巧妙、控制简单、稳定性强、成本低的冰雪娱乐双足机器人，该机器人利用两个电机驱动行

走机构和转向机构，在雪橇的作用下在冰雪场地上行走，完成冰雪娱乐活动，为冰雪旅游产

业的发展增添新动力。
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附图说明

[0011] 图1为本实用新型提出的一种冰雪娱乐双足机器人与雪橇的连接结构示意图。

[0012] 图2为本实用新型提出的一种冰雪娱乐双足机器人与雪橇连接后的主视图。

[0013] 图3为本实用新型提出的一种冰雪娱乐双足机器人的结构示意图。

[0014] 图4为本实用新型提出的一种冰雪娱乐双足机器人的主视图。

[0015] 图中：转轴1、扇形齿2、基体3、圆盘5、摇杆6、第一连杆7、第二连杆8、第三连杆9、轴

承10、开关11、电池12、雪橇13、第四连杆14、三角架15、地脚16。

具体实施方式

[0016] 下面将结合本实用新型实施例中的附图，对本实用新型实施例中的技术方案进行

清楚、完整地描述，显然，所描述的实施例仅仅是本实用新型一部分实施例，而不是全部的

实施例。

[0017] 参照图1‑4，一种冰雪娱乐双足机器人，包括转轴1、扇形齿2、基体3、圆盘5、摇杆6、

第一连杆7、第二连杆8、第三连杆9、轴承10、开关11、电池12、雪橇13、第四连杆14、三角架15

和地脚16。

[0018] 两个直流减速电机44分别安装在基体3的上方和下方；圆盘5与安装在基体3下方

的直流减速电机4的输出轴相连接；扇形齿2带齿部分与安装在基体3上方的直流减速电机4

输出轴齿轮相啮合，扇形齿2的顶部与转轴1相连；摇杆6的一端与基体3相铰接，另一端与三

角架15的一个角点相铰接；第一连杆7的一端与圆盘5的偏心位置相转动连接，另一端与摇

杆6的中部相铰接；第二连杆8的一端与第一连杆7的中部相铰接，另一端与三角架15的一个

角点相铰接；第三连杆9的一端与摇杆6的中部相铰接，另一端与第四连杆14的一端相铰接；

第四连杆14的一端与第三连杆9相铰接，另一端与三角架15的一个角点相铰接；地脚16与第

四连杆14、三角架15铰接于同一点；雪橇13与双足机器人的基体3相连接；

[0019] 基体3、直流减速电机4、圆盘5、摇杆6、第一连杆7共同构成曲柄摇杆6机构，在直流

减速电机4的驱动下，该曲柄摇杆6机构与其他的四连杆机构共同运动从而使得整个机器人

前后运动；

[0020] 基体3、直流减速电机4、扇形齿2、转轴1共同构成转向机构，在直流减速电机4的驱

动下，与直流减速电机4输出轴上的齿轮啮合的扇形齿2在一定范围内转动，通过转轴1使得

机器人变向运动；

[0021] 雪橇13既能够保证机器人平稳地完成行走，又能够作为冰雪娱乐项目的器材搭载

游客完成娱乐活动；该冰雪娱乐双足机器人行走机构在结构上与人体下肢非常相似，包括

髋关节、大腿、膝关节、小腿，行走时仿生效果非常好。

[0022] 整个机器人只采用两个直流减速电机4，控制其中一个直流减速电机4的转动来调

整双足机器人的前后运动，控制另一个直流减速电机4的转动实现变向运动。雪橇13既能够

保证机器人平稳地完成行走，又能够作为冰雪娱乐项目的器材搭载游客完成娱乐活动。冰

雪娱乐双足机器人通过电池12供电，通电后可将开关11拨到前进、后退挡，安装在基体3下

方的电机4驱动圆盘5做圆周运动，这使得铰接在圆盘5上的第一连杆7的铰接点也做圆周运

动，第一连杆7将力传递给摇杆6和第二连杆8，摇杆6往复摇摆，使其它杆机构一起按照一定

的轨迹运动。行走机构左边地脚16向前抬起和右边地脚16向后抬起，左边的地脚16在电机4
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的驱动下向后抬起和右边地脚16在电机的驱动下向前抬起，并且对边连杆始终保持平行，

以此交替进行持续的前后运动，当地脚16着地运动以后，雪橇13也跟着一起前后运动，从而

实现整个冰雪娱乐双足机器人的前后运动。将开关11拨到左转挡，安装在基体3上方的电机

4通过齿轮啮合的方式驱动扇形齿2逆时针转动，再通过与扇形齿2一端相连接的转轴1实现

冰雪娱乐双足机器人向左运动。将开关11拨到右转挡，安装在基体3上方的电机4通过齿轮

啮合的方式驱动扇形齿2顺时针转动，再通过与扇形齿2一端相连接的转轴1实现冰雪娱乐

双足机器人向右运动。

[0023] 以上所述，仅为本实用新型较佳的具体实施方式，但本实用新型的保护范围并不

局限于此，任何熟悉本技术领域的技术人员在本实用新型揭露的技术范围内，根据本实用

新型的技术方案及其实用新型构思加以等同替换或改变，都应涵盖在本实用新型的保护范

围之内。
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图3
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图4
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