
智能行宠
四足机器人工程实践项目

—— 结构建模 × 装配接线 × 步态调试 × 跟随展示 ——

适合年级：9-11年级
学科标签：机械工程 / 电子工程 / 计算机 / 电子信息
项目类型：软硬
项目方向：嵌入式机械与电子趣味

一、项目信息

1.1 项目基础信息

项目项 内容

项目类型 软硬

适合年级 9-11年级

项目方向 嵌入式机械与电子趣味

班型规模 5人项目小组

项目周期 2026暑期

课程时长 30课时（5天×6小时）

最终产出 可行走四足机器人原型 + 项目说明文档

1.2 项目标签与适配信息

字段 内容

适合年级 9-11年级

学科标签 机械工程 / 电子工程 / 计算机 / 电子信息

项目类型 软硬

项目方向 嵌入式机械与电子趣味

二、项目背景：为什么孩子值得学这个项目？

2.1 为什么选四足机器人

四足机器人很适合拿来做青少年工程项目，因为它不是单一学科的“展示件”，而是一条完整工程链路
的缩影。孩子要先理解结构为什么这么设计，再理解舵机怎么装、线怎么接、动作怎么调，最后才能让
整台机器真正走起来。



这类项目的价值不在“做得像”，而在“做得成”。孩子不是只看一个成品视频，也不是只完成某一个
零散模块，而是要把机械、电子和控制真正连起来，看到一个能站、能走、能转向的实物结果。

2.2 家长为什么会觉得这个项目值得

• 结果非常直观，最后能看到一只会动的四足机器人，而不是一堆零件或一段代码。

• 学习路径很完整，从结构建模到装配接线，再到步态和跟随，能看见孩子怎么一步步把作品做出来。

• 这个项目能同时锻炼动手能力、工程理解和调试思维，不是只学“拼装”，也不是只学“编程”。

• 成品展示效果强，孩子做完后不仅能演示，还能讲清楚自己为什么这样设计、为什么这样调。

2.3 孩子会在项目里真正完成什么

本项目不是“做一个机器人外壳”，而是把一台四足机器人从骨架搭建到动作调通完整做一遍。孩子会
亲手完成机身结构、腿部装配、舵机安装、接线校准、站立与步态调试，最后把机器人调到可以现场演
示的状态。

2.4 通过这个项目重点培养什么

• 让孩子理解一台机器人为什么必须先有结构，再有动作，最后才谈交互。

• 建立“能不能动”到“走得稳不稳”的工程判断能力。

• 让孩子知道机械、电子和控制不是分开的课题，而是同一个作品里的三个部分。

• 训练孩子在不断试错中调整参数、排查问题和优化效果的调试意识。

三、课程内容

3.1 学习方式

课程全程围绕同一个实物项目推进。前半段先把机器人“搭起来”，后半段再把机器人“调起来”，最
终让孩子看到一个完整闭环：从图纸和零件，到装配和接线，再到站立、行走、跟随展示。

3.2 工程链路

这一项目的核心不是某一个单点技能，而是一条清晰的工程链路：

1. 结构建模：先确定机身比例、腿长、关节角度和重心分布。 2. 零件装配：把打印件、舵机和连接件装
成可活动的骨架。 3. 接线与校准：完成电源、控制板和舵机连接，并校准零位。 4. 步态调试：让机器
人完成站立、抬腿、前进和转向。 5. 跟随展示：在基础运动稳定后，加入简单跟随效果，形成完整演示。

对家长来说，这条链路最重要的意义是：孩子不是“学完就算”，而是实实在在把一只四足机器人做出
来，并且让它能动起来、走起来、展示出来。

3.3 课程安排

Day 主题 时长 内容 产出

Day 1 结构认识与方案设
计

6h 认识四足机器人的机身、腿部和关节结构，明确比例、重心和安装逻辑，
完成整机方案。

完成结构草图与
设计方案

Day 2 零件装配与机械骨
架搭建

6h 完成主要结构件装配，把机身、腿部和舵机骨架搭起来，让机器人先“站
得住”。

机械骨架初步成
型

Day 3 接线、上电与零点
校准

6h 完成舵机、控制板和电源连接，进行上电检查、零点校准和初始动作测试。机器人具备基本
活动能力



Day 主题 时长 内容 产出

Day 4 步态调试与跟随实
现

6h 调整站立、抬腿、前进、转向等动作，加入基础跟随效果，提升稳定性。 实现基础步态与
跟随展示

Day 5 整机优化与成果展
示

6h 完成细节修整、动作优化和展示讲解，整理项目说明文档。 可行走四足机器
人原型 + 项目
说明文档

3.4 核心工具与方法

• 结构设计：Fusion360 / 3D 打印 / 腿部连杆与机身布局。

• 控制基础：ESP32 / MicroPython / PWM 舵机驱动。

• 调试方法：零位校准 / 重心调整 / 步态迭代 / 跟随联调。

• 成果形式：四足机器人原型、演示流程、项目说明文档。

四、课程结束后的产出

4.1 最终成果

孩子完成后，家长能直接看到一台可以站立、前进、转向，并完成基础跟随展示的四足机器人。它不是
停留在概念图，也不是只能遥控一下的半成品，而是一台真正可以现场演示的工程作品。

同时，孩子还会带走一份项目说明文档，能把自己做了什么、怎么做的、哪里调过、为什么这样调讲清
楚。

4.2 能力提升

能力维度 孩子会得到什么

项目理解 从“想做一只会动的机器人”开始，走到“把它完整做出来并调稳定”的闭环。

跨学科连接 能把机械结构、电路接线和程序控制放进同一个作品里理解。

工程联调 明白为什么一个零位没调好，机器人就会歪、抖、站不稳。

成果表达 学会把结构思路、动作效果和调试过程讲成完整故事。

4.3 认知变化

• 孩子会从“拼零件”转向“搭系统”，理解机器人不是堆功能，而是系统协作。

• 孩子会建立先做结构，再通电，再调动作的工程顺序。

• 孩子会知道一个四足机器人真正的难点不只是会动，而是能稳定地动。

• 孩子会更容易理解机械、电子和编程之间是怎么相互配合的。

五、适合人群

5.1 理想学员画像



判断项 说明

年龄 / 年级 9-11年级

适合起点 零基础可参加，适合愿意动手和愿意反复调试的学生

兴趣方向 对 嵌入式机械与电子趣味、机械工程、电子工程 方向有兴趣

时间投入 可连续参加 5 天项目制学习，并愿意完成展示输出

5.2 特别适合

• 喜欢机器人，想看看一只四足机器人是怎么从零做出来的。

• 希望短周期内做出一个能现场演示、也能讲清楚的成品。

• 愿意参与装配、接线、调试和复盘，而不是只看老师演示。

• 对结构、步态和跟随这些“机器人为什么会动起来”的问题有兴趣。

5.3 不太适合

• 无法连续参加完整项目周期，或不愿意参与展示与复盘。

• 只想听概念，不愿意自己上手装配和调试。

• 对机器人、硬件制作和机械调试完全没有兴趣。

六、课程价值

6.1 对孩子的价值

价值维度 对孩子意味着什么

五天内看得见的成果 在 2026暑期 的 30课时（5天×6小时） 内完成一台能演示的四足机器人。

对未来方向的直观认识 通过这个项目，孩子能直观看到机械、电子和控制是怎样一起完成一台机器人的。

把成果讲清楚的能力 学会把“我做了什么、怎么做的、遇到什么问题、怎么调好的”讲成完整故事。

后续继续深化的空间 后续可以继续优化步态、增加动作、升级外观，往更完整的机器人方向发展。

6.2 对家长的价值

价值维度 家长可以如何判断

时间效率 5 天项目制学习，目标清晰，节奏紧凑，最后能看到完整成品。

产出是否清晰 学生最终形成可演示的四足机器人原型和项目说明文档，结果一眼可见。

方向是否匹配 通过短周期项目，家长可以判断孩子是不是喜欢机器人、机械和动手调试。

后续是否能延展 项目本身就有继续升级的空间，适合往更复杂的运动控制或外观优化延展。



七、常见问题
Q：这个项目有没有基础要求？

A：零基础可以参加。孩子只要愿意动手、愿意试错，课程就能带着他把机器人一步步做出来。

Q：五天结束后，家长能实际看到什么？

A：能看到一台可以站立、前进、转向并做基础跟随展示的四足机器人，还有一份说明清楚的项目文档。

Q：这个项目更偏兴趣体验，还是会做出完整成果？

A：它不是走马观花的体验课，而是完整做出一台能演示的四足机器人。

Q：如果孩子做完后还想继续深化，可以吗？

A：可以。这个项目很适合后面继续加动作、调稳定性、优化外观，往更完整的作品方向升级。

八、参考资料
• 相关学科方向：机械工程 / 电子工程 / 计算机 / 电子信息。

• 课程主题关键词：嵌入式机械与电子趣味。

• 本文档为课程介绍版，具体课堂案例、演示细节和最终展示形式会根据学生基础与课堂进度做适度
调整。


