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1　结构零件
　　机器人的结构相当于机器人的躯体.机器人能作出移动、升降、转弯、抓取

物件等等各种动作，完全依靠这些结构件的相互搭配与组合。

1.1　孔板

　　板面上贯穿有圆孔，可以穿过轴和螺丝来定位其

它零件，是搭建的初始平台，有多种规格。

1.2　轴

　　主要用于两个零件之间的连接和固定，根据长短

和有无“肩”分成多种规格。

1.3　杆

1.3.1 直杆　　　　　

1.3.2 阶杆　　　　　　

1.3.3 “Y”型杆  　　　

1.3.4 “Z”型杆      
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1.3.5 “L”型杆                       

　　主要用于两个零件

之间的垂直连接和固定。

1.4　槽

1.5　曲柄　

1.6　垫片

　　在轴的长度不合适的情况下可以使用垫片。　

1.7　线卡

2　传动零件

　　齿轮：用以实现动力水平、垂直方向的传送，还可以通过不同齿轮间的

组合实现变速。

3　动力零件

　　电机：用以产生动力来实现各种机械动作。
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4　运动零件
　　用以实现机器人的移动和变向。

4.1　车轮 　　　　    

4.2　万向轮     　

5　控制及电源类

　　用以实现对机器人的控制和提供电源，包括带CPU的MJ3000控制器盒、电

池盒、下载线、连接线等。

5.1  MJ3000控制器盒    

5.2  电池盒

　　电池盒出厂时已与控制器盒装配

在一起，位于控制器盒背面，扒开底

盖即可进行电池的填装。
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5.2.1 电池的填装

　　电池有极性，填装电池时请对准正负极，否则将导致无法正常使用；长

期不用时应将电池取出，以免电解液溢出腐蚀电池盒。

5.2.2 电池是否用尽

　　当你感觉电机转动明显减慢或者控制器频繁发出“嘟嘟…”的声音时，

表示电池将要用尽，请及时更换电池或充电。

5.3  下载线　　　　　　　

5.4  连接线　　　　　　　

6　传感器

　　用以感应环境条件的变化，并转化为电信号输入到控制器盒的中央处理

器中。

6.1　接触传感器　　　　　　　
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6.2  光电传感器

　　　　　　　　　

6.3  霍尔传感器　　

　

6.4　声控传感器　

　　　　　　　　＇

7　LED灯
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8　基本零件的固定和连接
8.1  控制器的固定

8.2  车轮与电机的连接

8.3  电机的固定
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8.4  杆与面板的连接

8.5  杆与杆的连接

8.6　垫片的使用
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8.7  万向轮的固定

8.8  齿轮的组合和使用

8.9  传感器与LED灯的连接与固定

8.9.1 接触传感器的固定
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8.9.2 霍尔传感器的固定

8.9.3 声控传感器的固定

8.9.4 光电传感器的固定

8.9.5  LED灯的固定
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