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1.1 机身主体零部件 

机器人全身主体结构件均使用 FDM 3D 打印材料制造，旨在提供低成本且可快速验证的机器人硬件方案。

零部件外观颜色可参照开源模型，也可自行 DIY。 

表 1.1.1 机身主体零部件打印参数建议 

零件 材质 墙层数 顶部壳体层数 底部壳体层数 稀疏填充密度 稀疏填充图案 

机身顶部主架 PLA 4 4 4 20 蜂窝 

机体主骨架 PLA 5 5 5 20 蜂窝 

机体前端风扇安装件 PLA 5 5 5 20 蜂窝 

电池仓 PLA 3 3 3 15 网格/蜂窝 

电池底部支撑件 PLA 3 3 3 15 网格/蜂窝 

腿部 yaw 轴限位块 PLA 5 5 5 20 蜂窝 

顶部 yaw 轴电机安装座 PLA 4 4 4 20 蜂窝 

顶部陀螺仪安装座 PLA 3 3 3 15 网格/蜂窝 

树莓派安装座 PLA 3 3 3 15 网格/蜂窝 

 

 
⚫ 附：所有打印均默认开启树状支撑，开启打印外圈裙边。 

 

以下是在打印完成后，机身主体部分需要植入热熔螺母的结构件。在对打印件进行植入热熔螺母时，请务

必保证植入方向垂直于植入平面，螺母端面与顶面平齐。 

参考：【一分钟教会你 3D 打印件如何镶嵌螺母】 

机身顶部主架： 

 

图 1.1.1 机身顶部主架斜视图 

植入 M4 热熔螺母 

植入 M5 热熔螺母 

https://www.bilibili.com/video/BV1U14y1Q7qn/?share_source=copy_web&vd_source=937fc9
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机体主骨架： 

 

 

                       

图 1.1.2 机体主骨架斜视图 

 

 

 

植入 M4 热熔螺母 

植入 M4 热熔螺母 

植入 M3 热熔螺母 

植入 M4 热熔螺母 
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机体前端风扇安装件： 

 

图 1.1.3 机体前端风扇安装件斜视图 

电池仓： 

 

图 1.1.4 电池仓斜视图 

顶部陀螺仪安装座： 

 

图 1.1.5 顶部陀螺仪安装座斜视图 

植入 M3 热熔螺母 植入 M3 热熔螺母 

植入 M3 热熔螺母 

植入 M4 热熔螺母 

植入 M4 热熔螺母 

植入 M3 热熔螺母 
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1.2 腿部零部件 

腿部零部件分为髋关节电机安装座，髋关节电机抱箍，侧摆驱动齿轮，侧摆连接件，大腿主体，大腿侧盖，

小腿主体，脚踝电机外盖，足端外侧，足端内侧及足底。左右腿之间为镜像关系。 

表 1.2 腿部零部件打印参数建议 

零件 材质 墙层数 顶部壳体层数 底部壳体层数 稀疏填充密度 稀疏填充图案 

髋关节电机安装座 PLA 5 5 5 20 蜂窝 

髋关节电机抱箍 PLA 5 5 5 20 蜂窝 

侧摆驱动齿轮 PLA 5 5 5 20 蜂窝 

侧摆连接件 PLA-CF/PETG-CF 3 3 3 20 蜂窝 

大腿主体 PLA 6 6 6 20 蜂窝 

大腿侧盖 PLA 2 3 3 15 网格/蜂窝 

小腿主体 
ABS/ 

PLA-CF/PETG-CF 
6 6 6 20 蜂窝 

脚踝电机侧盖 PLA 2 3 3 15 网格/蜂窝 

足端外侧 PLA 4 4 4 20 蜂窝 

足端内侧 PLA 4 4 4 20 蜂窝 

足底 TPU 3 3 3 15 蜂窝 

 

 
⚫ 附：所有打印均默认开启树状支撑，开启打印外圈裙边。 

⚫ 在打印 TPU 的机器人足底时，需特别注意在支撑一项选择“仅在打印面板生成”。 
 

 

以下是腿部零部件中需要植入热熔螺母的结构件： 

机体前端风扇安装件： 

 

图 1.2.1 机体前端风扇安装件斜视图 

 

植入 M3 热熔螺母 
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髋关节电机安装座： 

 

图 1.2.2 髋关节电机安装座斜视图 

 

 

髋关节电机抱箍： 

    

图 1.2.3 髋关节电机抱箍斜视图 

 

  

植入 M4 热熔螺母 

压入不锈钢衬套 

植入 M5 热熔螺母 
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1.3 外观装饰件和其他结构件 

外观装饰件分为机器人顶盖，机器人前脸，左天线，右天线，提手。 

表 1.3 外观装饰件打印参数建议 

零件 材质 墙层数 顶部壳体层数 底部壳体层数 稀疏填充密度 稀疏填充图案 

机器人顶盖 PLA 3 3 3 15 网格 

机器人脸部 PLA 3 3 3 15 网格 

天线装饰 PLA 3 3 3 15 网格 

提手 PLA 6 6 6 20 蜂窝 

 

 
⚫ 附：所有打印均默认开启树状支撑，开启打印外圈裙边。 

 

机器人脸部：脸部的黑色部分可使用多色打印进行制作，也可单色打印后后期上色处理。 

 

脸部两侧从外侧植入热熔螺母。 

       

图 1.3.1 机器人脸部正视图&斜视图 

植入 M3 热熔螺母 

植入 M3 热熔螺母 
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2.1 电机系统框图 

 

图 2.1.1 电机系统框图 

右电机0

右电机1

右电机2

左电机0

左电机1

左电机2

髋电机0 髋电机1

上电机2

上电机0
上电机1

W1
总线1~4

S1

BT1

+ -
DCDC

USB转485模块

树莓派开发板

UART2
UART3

UART1

UART4
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2.2 机身主体组装 

2.2.1 结构组装 

Step 1：将两个 M8010 电机装入到机身顶部主架相对应的凹槽中，如下图所示。 

 

图 2.2.1 电机安装图 

 

Step 2：将整体翻转，装入腿部 yaw 轴限位块，拧上对应规格和长度的螺丝，如下图所示。 

 

图 2.2.2 yaw 轴限位块安装图 

  

0 号电机 1 号电机 

机身顶部主架 

M8010 电机 

(上身 1 号) 

M8010 电机 

(上身 0 号) 

 

拧入 5 颗 M3.5×8 螺栓 拧入 5 颗 M3.5×8 螺栓 

拧入 6 颗 M3.5×16 螺栓 

腿部 yaw 轴限位块 
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Step 3：将左右髋关节电机安装座装配至腿部 yaw 轴电机，如下图所示。 

 

图 2.2.3 左右髋关节电机安装座安装图 

 

Step 4：装配左右髋关节电机抱箍，并装入左右侧摆驱动齿轮，左右腿的零件互为镜像关系，不可混淆互

换。 

 

图 2.2.4 左右髋关节电机安装图 
 

Step 5：将 Go1 电池的充电座拆解，取出内部 PCB。 

 

左髋关节电机安装座 

拧入 4 颗 M4×14 螺栓 
拧入 4 颗 M4×14 螺栓 

右髋关节电机安装座 

M8010 电机 

（右腿 0 号） 

 

拧入 20 颗 M4×14 螺栓 

右侧摆驱动齿轮 
左侧摆驱动齿轮 

右髋关节电机抱箍 

左髋关节电机抱箍 

M8010 电机 

（左腿 0 号） 

 

正极+ 负极- 

悬空 
PCB 

 

图 2.2.5 充电座拆解图 
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Step 6：将取下的电池接触座安装在打印的电池仓底部，拧上原电池充电座的 4 可沉头螺丝。图为电池仓

电池接触座装配俯视。 

 

图 2.2.6 电池仓电池接触座安装图 

 

Step 7：将船型开关按入电池底部支撑件，按压到底，后将开关触头与电池接触座正负触点连线焊接。 

 

图 2.2.7 船型开关安装图 

 

Step 8：将两个 4010 轴流风扇安装至机体前端风扇安装件上，如下图所示。 

 

图 2.2.8 4010 轴流风扇安装图 

拧入4颗电池充电座拆卸的M3沉头螺栓 

PCB 

 

正极+ 

 

负极- 

 

白色  BAT+ 

 

黄色  BAT- 

船型开关 

(打开状态) 

电池底部支撑件 

直接按入底部 

白色  电机负载 

4010 轴流风扇 

(正向朝下) 

 

拧入 4 颗 M3×14 杯头螺栓 机体前端风扇安装件 
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表 2.1.1 4010 轴流风扇规格参数 

型号 尺寸 电流 电压 转速 接线方式 

SF4010SM5-YSD 40*40*10mm 0.15A DC 5V 5100±10%RPM 红正黑负，并入电机 XT30U(2+2)-F 

 

Step 9：将两个内径 6mm 外径 19mm 的轴承装入机体主骨架的轴承孔中，轴承装配过程中可能需要使用

橡胶锤轻敲，压入最底，保证轴承外圈与机体主骨架紧配。 

 

图 2.2.9 机体主骨架轴承安装图 
 

Step 10：将机体主骨架与电池仓连接孔位对齐，拧入 4 颗 M4X20 杯头螺栓紧固。 

 

图 2.2.10 机体主骨架电池仓安装图 

 

 

 

 

 

轴承 

机体主骨架 

拧入 4 颗 M4×20 杯头螺栓 

电池仓 机体主骨架 

出线孔 
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Step 11：将机体主骨架与电池仓连接紧固。 

                

图 2.2.11 电池底部支撑件安装图 

 

Step 12：安装机体前端风扇安装件。 

 

图 2.2.12 机体前端风扇安装件安装图 

  

拧入 4 颗 M4×16 杯头螺栓 

电池底部支撑件 

拧入 2 颗 M4×20 杯头螺栓 

前端风扇安装件 
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Step 13：将先前组装好的机身顶部与拼装好的机身主骨架对齐孔位，机身主骨架轴承孔传入左右 M4×

塞打螺丝，拧入左右髋关节电机抱箍底部。贯穿机身顶部主架拧入螺丝，完成机身上下主体的紧固装配。 

 

 

 

 

 

图 2.2.13 机身上下主体安装图 

 

 

 

 

 

  

拧入 2 颗￠6*M5*16 塞打螺栓 

平面滚针轴承 

圆孔对齐 

拧入 9 颗 M4×25 杯头螺栓 

拧入 1 颗 M4×16 杯头螺栓 
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Step 14：将 M8010 电机装入顶部 yaw 轴电机安装座，将顶部 yaw 轴电机及顶部陀螺仪安装到机身主

体上。 

    

 

 

图 2.2.14 顶部 yaw 轴电机及顶部陀螺仪安装图 

 

Step 15：将树莓派如图放置到树莓派安装座中。 

 

图 2.2.15 树莓派安装图 

拧入 4 颗 M3.5×8 杯头螺栓 

顶部 yaw 轴电机安装座 

拧入 2 颗 M4×16 杯头螺栓 

顶部 yaw 轴电机 

(上身 2 号) 

拧入 2 颗 M3×6 杯头螺栓 

陀螺仪 

 

拧入 4 颗 M3.5×8 杯头螺栓 

拧入 4 颗 M2.5×8 杯头螺栓 

 

树莓派 

安装座 

(剖视图) 

Type-接口-连接 DCDC 

Type-A 接口-连接 485 模块 
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树莓派接口含义如下图所示： 

 

图 2.2.16 树莓派接口定义图 

GPIO 扩展接口定义如下图所示： 

 

图 2.2.17 树莓派 GPIO 接口定义图 

 

Step 16：安装 USB-4X485 模块和电源降压模块，在安装电源降压模块前，焊接好电源线。 

 

图 2.2.18 USB-4X485 模块和电源降压模块安装图 

千兆以太网口 

USB3.0×2 

 
USB2.0×2 

 

HDMI 端口×2 

5V 3A 电源接口 

GPIO 口 

DCDC 

In:5.5V-60V，需 24V 

Out:5V 

 

USB-485 模块 

穿入扎带固定 

树莓派 
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Step 17：将硬件总成固定在机身主体上。 

 

图 2.2.19 硬件总成安装图 

 

2.2.2 电气连接  

机身主骨架预留过线参考： 

 

电池受电板按照示意线序出线 2 正 2 负两组，两组均接入单刀单置船型开关触头，分别穿过机体主骨架下

方过线孔，一组接至 DCDC 输入，另一组接至上身 2 号（顶部 yaw 轴电机）。DCDC 输出接入树莓派电源输

入 usb 接口完成开发板供电。 
 

 
⚫ 注意！！系统电源、电机 XT30 2+2-F 的线序定义，以免发生短路、断路等情况。 

 

机身主体预留过线参考： 

电机动力线：上身 2 号（顶部 yaw 轴电机）作为所有电机电源连接输入，上身 2 号至髋关节 1 号电机，髋

关节 1 号电机至髋关节 0 号电机，髋关节 0 号电机出线焊接连接成 T 字形结向上身 0 号电机、上身 1 号电机供

电。 

 

拧入 4 颗 M3×10 杯头螺栓 

 

 

1 路 

2 路 

 

1 路 

电池受电板 

 

1 路 
DCDC 

 

2 路 

船型开关 

 
上身 2 号电机 

树莓派开发板 

上身 2 号电机 髋关节 1 号电机 髋关节 0 号电机 

上身 0 号电机 上身 1 号电机 
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图 2.2.20 T 型号结连接示意图 

 
 

电机通讯线：由树莓派主板 USB3.0 接口经 Type-A 转 Type-C，接入 485 转接板。 

转接板 UART4 接出 485A/B 双绞，至上身 2 号电机；上身 2 号电机至上 1，上身 1 号电机至上身 0 号电

机，形成 USB 总线 UART4。  

 

转接板 UART3 接出 485A/B 双绞，至髋关节 0 号电机，髋关节 0 号电机至髋关节 1 号电机，形成 USB 总

线 UART3。 

 

开发板散热风扇电源：由开发板 GPIO2（正极 5V），14（GND）引脚输出 5V 对外供电。 

  

T 型号结 

 
上身 0 号电机 

 

上身 1 号电机 

 

树莓派主板 USB-4X485 模块 

 

UART1 

UART2 

UART3 

UART4 上身 2 号电机 上身 1 号电机 上身 0 号电机 

UART1 

UART2 

UART3 

UART4 

树莓派主板 USB-4X485 模块 

 
髋关节 0 号电机 髋关节 1 号电机 
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2.2.3 机身整体安装效果 

 

图 2.2.21 机身整体安装后效果 

 

 
⚫ 电气连接本图未展示，线缆请参照电气连接章节。 
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2.3 腿部组装 

2.3.1 结构组装 

机器人左右腿部互为镜像关系，以下仅进行左侧腿部的组装说明，右侧腿部进行镜像安装即可。 

Step 1：将两个 M8010 电机和两个 3010 离心风扇装入左侧大腿主体，连接风扇和大腿小腿电机线路，

注意风扇进出风口朝向。 

 

 

 

图 2.3.1 左腿 8010 电机安装图 

表 2.3.1 3010 离心风扇规格参数 

型号 尺寸 电流 电压 转速 接线方式 

3010 离心风扇 30*30*10mm 0.1A DC 24V 8000 RPM 红正黑负，并入电机 XT30U(2+2)-F 

 

3010 离心风扇 

M8010 电机 

(左腿 0 号) 

M8010 电机 

(左腿 1 号) 

 

0 号电机 

1 号电机 

拧入 8 颗 M3.5×8 杯头螺栓 

拧入 8 颗 M3.5×8 杯头螺栓 
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Step 2：按照上图图示连接电机信号线后，盖上左侧大腿侧盖，盖上侧盖前，请确保保护线路的波纹管

与侧盖的卡槽契合，无错位。 

 

图 2.3.2 左侧大腿侧盖安装图 

 

Step 3：将一个 M8010 电机装入左侧小腿主体，如下图所示。 

 

图 2.3.3 左侧小腿主体电机安装图 

 

 

 

 

 

  

拧入 4 颗 M3.5×8 杯头螺栓 

波纹管卡槽 

波纹管卡槽 

 

左侧大腿侧盖 

拧入 5 颗 M3.5×8 杯头螺栓 

左侧小腿主体 

M8010 电机 

(左腿 2 号) 
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Step 4：将左侧小腿组件与左侧大腿组件安装，并连接好左侧脚踝电机电源信号线，连接方式详见电气连

接。 

 

图 2.3.4 左侧大腿组件与小腿组件安装图 

 

Step 5：装上左侧脚踝电机侧盖，确保保护线路的波纹管与侧盖的卡槽契合，无错位。 

 

图 2.3.5 左侧脚踝电机侧盖安装图 

 

 

 

 

  

拧入 6 颗 M4×16 杯头螺栓 

左侧小腿 

左侧大腿 

 
出线孔 

拧入 3 颗 M3.5×12 杯头螺栓 

左侧脚踝电机侧盖 
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Step 6：将左脚外侧，足底，左脚内侧相组装。 

 

图 2.3.6 左侧脚部安装图 

 

Step 7：安装机器人左脚。 

 

图 2.3.7 左脚安装图 

  

拧入 3 颗 M3×10 杯头螺栓 

左脚内侧 

足底 

左脚外侧 

拧入 6 颗 M4×16 杯头螺栓 
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Step 8：将内径 6mm 外径 22mm 厚 7mm 的轴承，装入左侧侧摆连接件的轴承孔中。 

 

图 2.3.8 左侧侧摆连接件轴承安装图 

 

 

Step 9：将左侧侧摆连接件与左侧大腿电机安装 

 

图 2.3.9 左侧侧摆连接件与左侧大腿电机安装图 

 

 

 

 

 

轴承 

左侧侧摆连接件 

拧入 4 颗 M4×16 杯头螺栓 
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Step 10：将左侧腿部总成安装在机身主体上，右侧腿部镜像安装。 

 

图 2.3.10 左腿腿部总成安装图 

Step 11：右侧腿部镜像安装。 

 

图 2.3.11 右腿腿部总成安装图 

M5 垫片 

M5 防松螺母对锁 

 
平面滚针轴承 

（侧摆连接件与髋关节

电机固定件之间，需要

垫一组滚针轴承） 

 

穿入￠6*M5*55 塞打螺栓 

左腿 右腿 
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2.3.2 电气连接 

腿部预留过线参考： 

电机动力线：上身 0 号电机，至右腿 0 号电机，右腿 0 号电机至右腿 1 号电机，右腿 1 号电机至右腿 2 号

电机。上身 1 号电机，至左腿 0 号电机，左腿 0 号电机至左腿 1 号电机，左腿 1 号电机至左腿 2 号电机。 

 

 

 

 

 

通讯线：由树莓派主板 USB3.0 接口经 Type-A 转 Type-C，接入 485 转接板。 

转接板 UART2 接出 485A/B 双绞，至左腿 0，左腿 0 号电机至左腿 1 号电机，左腿 1 号电机至左腿 2 号

电机，形成 USB 总线 UART2。 

 

转接板 UART1 接出 485A/B 双绞，至右腿 0 号电机，右腿 0 至右腿 1 号电机，右腿 1 至右腿 2 号电机，

形成 USB 总线 UART1。 

 

腿部散热风扇电源：并入腿部电机 XT30 2+2 上供电。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

上身 0 号电机 右腿 0 号电机 右腿 1 号电机 右腿 2 号电机 

上身 1 号电机 左腿 0 号电机 左腿 1 号电机 左腿 2 号电机 

树莓派主板 USB-4X485 模块 

 

UART1 

UART2 

UART3 

UART4 

左腿 0 号电机 左腿 1 号电机 左腿 2 号电机 

树莓派主板 USB-4X485 模块 

 

UART1 

UART2 

UART3 

右腿 0 号电机 右腿 1 号电机 右腿 2 号电机 

UART4 
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2.3.3 腿部整体安装效果 

 

 

 

图 2.3.12 腿部安装后效果 
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2.4 外观件组装 

Step 1：将左右两侧天线装饰件安装至机器人脸部两边。 

 

图 2.4.1 脸部天线装饰线安装图 

 

Step 2：安装机器人脸部，如下图所示。 

 

图 2.4.2 机器人脸部安装图 

拧入 2 颗 M3×10 杯头螺栓 

 

天线装饰件 

脸部 

拧入 2 颗 M3×10 杯头螺栓 

 

拧入 2 颗 M3×10 杯头螺栓 
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Step 3：安装机器人顶盖，如下图所示。 

 

图 2.4.3 机器人顶盖装图 

Step 4：安装机器人顶部提手，如下图所示。 

 

图 2.4.4 机器人顶部提手安装图 

拧入 4 颗 M3.5×12

杯头螺栓

机器人顶盖 

拧入 2 颗 M5×16 杯头螺栓 

 

机器人提手 
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Step 5：安装电池，如下图所示。 

 

 

图 2.4.5 电池安装图 

  

电池仓 

 

电池 
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在以下如图所示零位，可以尝试将机器人放到桌面上， 

 

  

图 3.1 俯视图 图 3.2 前上视角 

 

图 3.3 左俯视图 

 

将机器人以图中姿态调整位置，将各个关节转动到机械限位，使用外力保持住该状态，如人工，工具等。

在该限位下，记录电机的零位点。 
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本次开源的小型双足机器人，全身主体结构件均使用 FDM 3D 打印材料制造，旨在提供低成本且可快速验

证的机器人硬件方案，在调试过程中，特别是在外界干扰情况下，机器人小腿，侧摆连接件等 3D 打印结构件，

容易出现断裂，弯曲等损坏情况，建议使用 ABS/PLA-CF/PETG-CF 等高强度材料进行打印制作。机器人的足

端目前使用 TPU 耗材打印，对于较为光滑的瓷砖地面，可能会出现足端打滑的情况，我们后续也会推出更加

防滑且柔软的足端设计。对于本次开源中，存在的不足，也请开发者多多指出，共同完善开源方案，也希望开

发者能提出更新颖优异的设计，丰富开源社区环境。 
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表 5.1 物料清单明细表 

物料名称 规格型号 用量 备注 

8010 电机 / 11 Unitree 官方售卖 

4 路 485 转 USB 模块 / 1 Unitree 官方售卖 

电池及适配器总成 GO1 电池及适配器总成 1 Unitree 官方售卖 

降压开关电源模块 TPS5450，输出 5V 1 参考链接 

KCD1 船型开关 船型开关/红色带灯/3 脚 2 档 1 参考链接 

3010 风扇 30*30*10mm 涡轮 [24V] 4 标准品 

4010 风扇 40*40*10MM DC5V-5100rpm 2 标准品 

加速度陀螺仪 GY-91 MPU9250+BMP280 10DOF 1 标准品 

树莓派 4 代 B 型 单主板 8GB 1 标准品 

304 不锈钢空心衬套 φ6*8*35 2 标准品 

热熔螺母 M5*10*7 10 标准品 

热熔螺母 M4 22 标准品 

热熔螺母 M3 20 标准品 

12.9 级内六角塞打螺丝 直径 6*M5*16 2 标准品 

12.9 级内六角塞打螺丝 直径 6*M5*55 2 标准品 

内六角螺丝 304 杯头全牙 M2.5*8 4 标准品 

内六角螺丝 304 杯头全牙 M3*6 2 标准品 

内六角螺丝 304 杯头全牙 M3*10 8 标准品 

内六角螺丝 304 杯头全牙 M3*14 4 标准品 

内六角螺丝 304 杯头全牙 M3*30 6 标准品 

内六角螺丝 304 杯头全牙 M3.5*8 68 标准品 

内六角螺丝 304 杯头全牙 M3.5*12 12 标准品 

内六角螺丝 304 杯头全牙 M3.5*16 5 标准品 

内六角螺丝 304 杯头全牙 M4*14 28 标准品 

内六角螺丝 304 杯头全牙 M4*16 39 标准品 

内六角螺丝 304 杯头全牙 M4*20 6 标准品 

内六角螺丝 304 杯头全牙 M4*25 9 标准品 

内六角螺丝 304 杯头全牙 M5*16 2 标准品 

防松螺母、垫片 M5 4 标准品 

https://detail.tmall.com/item.htm?id=679335252560&pisk=fD5rMdffh7FP-_ESC3RE0_eyF7RJ_CE6t6tB-wbHP3xkPwNe-wSNFpxCPBzFDn1WVaOkx2Sc-3DCFznhcwjkVH_hOefews6SO3ZJTwj6TlZ_15_RyCd3flZGh8lpsUooqDtHiIbDus2g15_Ru4Tu5ZV1OKHfbdTHtLvnmxxv8XDhxLbDnnLp-0AHqr7mOOf4ZcqWBlb9mOpGm_0UZGtqtfu9zLb_6nc3LsYPuebuJXchgUJPiU_8Alp5KNpONZNEMQ_NnIYAOohkYtYNRI5U2btpZFpOCKouyU6hk9xR_klwq_BVTI1gvfsNVif6O_4I3Gve4tfk32cHGQWVY9RimrL5KZBH21rE_3fRuO9FelkOjgzmvEDEb6BrxvJkkE-_urRB_MWN0q1L9vHpnCL2fzTSpvpkkE-_urkKpKxvuhaWP&scene=taobao_shop&spm=a1z10.1-b.w5003-25504049627.6.14545ca2O5R3gz
https://detail.tmall.com/item.htm?abbucket=17&id=679335252560&pisk=gxyrYiwbGTByHt3-Z-Meu8Cy5iH-Qv7_KJgIxkqnV40oVk6ExkzaNX0QVvSUkqwSPuMo-pzQA8aQxJi3LYebNpg5yvr35v715O6_2uHtKN_6voRcAAmwqDYItt0mdDWDROM72uHK-nTh1SqJYJPs0Hmn-ikmYcpoK4c3mioIjQDnrXY0mD0mKv0ntnXm2cJHK4cl0Imi4LvoqXvmicis-vD3-jcmkDDnqyDnpxEuxKosZMn-nmqHsrGrSu02QoeqqSR84q8M7-PqyVvsupv330rU5qwvQ6gg64GsgrXXUvrmYyhTdNp-rfyYTf218KEm64M7EA5pSVVYulh3nNvEDor0OXyf7tlbnuFjgSQACPkz8f2ogHjL0oPm3WkF9F0gMrrtt-bMLmF4y-kbEM1-F5Z_pf2lUF3j6DzK6J_9e4ch4tYKmB8ap78HTbmx0VsV0vMa85z2cJBp9BhmBmu1V0Op9bmx0VsV0BdKiqnq5gi5.&rn=139d57fd019037c035f38b8386eb39b1&skuId=5978377674682&spm=a1z10.3-b.w4011-23340908059.47.70dd3ca0NUFXds
https://detail.tmall.com/item.htm?abbucket=17&id=654533678350&pisk=g9rrxiZblgIyxhG-roieguQy1tn-4D5_xkGIKJ2nFbcoFJsEKJPaP2cQFDWUMjZSN8iotHPQduNQKkM3Y0EbPHG5wDy31D511Gs_e8ntx116p-8cdcD9r3AIK-YmAvSDOGi7e8nKtKOh5r2JLkz6nLDnttomLAKoxb03ntkIQ3mnZ2A0nvcmxDcn-KjmeA-Hxb0l3EDsIUxoZvADnvDZtDm3t-XqpjDoxDDUF82H0AglpYnmnJARN4GgEj-HbdHrrG2yRHKLJY0zxuGqhxZqU4li-SQ6IuVbKuZ-k1Riv-aaTyV5MHc77-moGzfDXj4tZ0Z-vpYolow3Am2fZ3lzo7FnuzCyVb0UVyu7W18tO2DESD02KH24FbPn3cAybqZbKki0h_xrarV8x0ZGCeHx-rZ-Wu1D4c4TF0a3NsKnNPym0g7D9xYe_kUyteuoHxl13toIbWzagKZdveLKocHq1TMWJe3oHxl13t8pJqcx3f6SF&rn=139d57fd019037c035f38b8386eb39b1&skuId=4892505606177&spm=a1z10.3-b.w4011-23340908059.71.70dd3ca0NUFXds
https://item.taobao.com/item.htm?detail_redpacket_pop=true&id=677708284790&ltk2=1747623000753aqdbuq9wuzrvg4fyjh9sv&ns=1&priceTId=215045bf17476229609642326e1bca&query=TPS54560%E9%99%8D%E5%8E%8B%E5%BC%80%E5%85%B3%E7%94%B5%E6%BA%90%E6%A8%A1%E5%9D%97&skuId=5206117898795&spm=a21n57.1.hoverItem.4&utparam=%7B%22aplus_abtest%22%3A%22f7de69bcb672b1748c2892a971a7d37b%22%7D&xxc=ad_ztc
https://item.szlcsc.com/3096690.html?fromZone=s_s__%2522%25E8%2588%25B9%25E5%259E%258B%25E5%25BC%2580%25E5%2585%25B3%2522&spm=sc.gb.xh8.zy.t___sc.gb.hd.ss&lcsc_vid=RFdcBlYHEVNZVwdWFldZAlBfFVkPVAFRQVYLBldeElMxVlNSQFdcVVBSTlBYUzsOAxUeFF5JWBYZEEoVDQ0NFAdIFA4DSA%3D%3D
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物料名称 规格型号 用量 备注 

平面推力滚针轴承 内径 6mm 外径 19 三片厚度 4mm 4 标准品 

深沟球轴承 636ZZ 6*22*7 毫米 4 标准品 

扎带 / 3 标准品 

线材 16、17AWG / 标准品 

线材接插件 XT30U(2+2)-F 22 标准品 

波纹软管 内径 7mm，外径 10mm / 标准品 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

表 6.1 修订历史表 

版本 日期 修改内容 

1.2 2025/8/6 附录 物料清单明细表轴承物料更新 

1.1 2025/6/12 增加章节 3 机器人零位标记 

1.0 2025/5/17 初始版本 
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内容如有更新，恕不另外通知 

您可以在 Unitree 官方网站获取更多文档 

https://www.unitree.com/download 

If you have any questions or suggestions about the manual, please contact us at the following  

E-mail address: support@unitree.cc 
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