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选题背景

在国内的机器人市场中，只有人形、

六足、行走机器人等几大类，品种很少。

国内也有表情机器人的研究，但是产品

大都动作生硬，表情令大多数人望而生

畏，难以亲近。我研发的机器人专门避

开了“模仿人类外貌”，以接近卡通的

形式使得使用者与产品其更容易产生亲

近感。产品能与人正常交流。本人对机

器人有着非凡的热情，对一些机器人基

本的控制理论也有些了解，所以想开发

有新意的、将来能够实用的机器人。

设计思路及研究过程

我首先从结构上下手，先在纸上

画出包含机器人头最基本几个因素的草

图，确定各个部位所需的自由度，从而

确定结构，然后寻找需要的材料。

本项目研究需使用以下工具和材

料：单片机、语音识别芯片、舵机、声

音传感器、光敏传感器、摄像头、电烙铁、

螺丝刀、胶水、台钳、电脑、ISP下载器，

框架使用木棍、木片、胶合版等身边随

处可见的材料，眼睛使用乒乓球制作，

必要地方使用螺丝连接。　　

产品结构示意见图 1。语音控制

的多功能表演机器人头部包括：眉毛

21、眼皮 22、眼球 23、耳朵 24、上嘴

唇 25、下嘴唇 26、下巴 27 及颈部。利

用木材按照人类面部的基本结构搭成以

眼球为中心的面部骨架，在确认面部器

官的相对位置的前提下，固定舵机，并

以支架加固。调整重心，尽可能使头部

的重心穿过颈部的支撑面的几何中心，

最后加上必要的底座固定。

在机器人头的后脑部分依次叠加上

AVR 舵机控制芯片 33 和语音识别模块

32，并且将所有舵机的电源线并联，并

且依次将电源线连接至 AVR 舵机控制

芯片 33 的数字接口上。1 号舵机 1 和 2

号舵机 2 共同与一只眼球连接并控制其

转动，3 号舵机 3 和 4 号舵机 4 共同与

另一只眼球连接并控制其转动，5 号舵

机 5 与上嘴唇 25 连接并控制其变形，6

号舵机 6 与下嘴唇 26 连接并控制其形

变，7 号舵机 7 与下巴 27 连接并控制

下巴 27 的张合，8 号舵机 8 与眼皮 22

连接并控制眼皮 22 的张合，9 号舵机 9

与颈部连接并控制颈部 Y 轴的旋转，

10 号舵机 10 和 11 号舵机 11 与颈部连

接并控制颈部 X 轴和 Z 轴的旋转，12

号舵机 12 和 13 号舵机 13 分别与两只

眉毛 21 连接，信号采集驻极体话筒 31

采集声音信号，语音识别模块 32 对采

集到的声音信号进行处理并向 AVR 舵

机控制芯片 33 发出指令，AVR 舵机控

制芯片 33 与所有舵机连接控制所有舵

机的动作。

具体来说，1 号舵机 1 和 2 号舵机

2 的轴线成 90°相互穿过并使眼球自然

的旋转，3 号舵机 3 和 4 号舵机 4 的轴

线成 90°相互穿过并使眼球自然的旋

转。上嘴唇 25 和下嘴唇 26 分别为两端

固定的弹簧，弹簧的中间与 5 号舵机 5

或 6 号舵机 6 连接。8 号舵机 8 设置在

眼皮 22、眼球 23 及眼球框架之间狭小

间隙中，8 号舵机 8 的背后设有滑槽，

8 号舵机通过在滑槽中的滑动实现眼皮

22 的开合。颈部包括万向轴 34 和连杆

35，连杆 35 与万向轴 34 固定在一起，

连杆 35 两端为球头关节，连杆 35 一端

与 11 号舵机 11 连接，连杆 35 一端与

机械头的后脑连接。在机械头的后脑部

分依次叠加上 AVR 舵机控制芯片 33

和语音识别模块 32，所有舵机的电源

线并联。

机器人头的控制系统主要由 2 个部

分组成：语音识别模块 32 和 AVR 舵

机控制芯片 33。语音识别模块 32 将任

何人的语音口令和数据库中的中文源波

形进行比对，并且通过串口输出 0〜 50

的串口值。对中文的翻译完全在这块芯

片中完成。AVR 舵机控制芯片 33 在接

收到了串口值后，理解口令，并做出相

应反应。2块芯片都是可以重复编程的。

可以利用 C++、C、java、arduino 等
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不同的工具给 AVR 单片机编程，从而

让机器人头对不同的口令做出不同的反

应，通过程序的自行设计，开发出更多

的姿态与动作，实现与机器人更深层次

的互动。

机器人头由 13 个舵机、2 个塑料

眼珠、一对塑料眼皮、ASR 语音识别

模块和 AVR ATMEGA 328 主控制芯

片、2 根连杆、1 根万向轴和必要支撑

构件组成。1 与 4、2 与 3 号舵机两两

为一组，2 个舵机的轴线成 90°相互

穿过，使眼球可以自然地旋转。5 号、

6 号分别掌管上下嘴唇的变形。嘴唇由

弹簧构成，两端固定，中间可受舵机

控制，根据转角不同可摆出不同的唇

形。7 号控制下巴的张合，与 7 号同轴

的另一侧设有虚轴。8 号控制眼皮的张

合，在 8 号舵机的背后设有滑槽，通

过眼皮与眼球、眼球框架二者间狭小

间隙的定位，7 号舵机通过在机械头正

中央龙骨的上下滑动实现眼皮的开合。

9 号舵机控制颈部 Y 轴的旋转。10 号、

11 号与通过控制连杆，来控制固定在

万向轴另一头的平台，来同时实现颈

部的左右摇摆和前后晃动。

产品外观见图 2。

产品特点及改进方向

本项目有如下特点：

�� 脖子的特殊结构

�� 非特定语音识别

�� 面部表情演示功能

此机器人由于语音模块的限制只能

记录 50 条以内的口令。我准备在以后

自己的知识达到一定程度后单独为其编

写一套智能的回复系统，以改进与其他

人的交流质量。

项目应用与面向人群

本产品为对人体表情研究有兴趣的

机器人爱好者提供了新的平台。而且本

产品是可重复编程的，为爱好者提供了

更多样化的产品。其中的 MP3 功能允

许爱好者在享受制造、编程的乐趣之余，

还可以听歌。另外此产品完全通过语音

识别操控，无需动手，仅通过口令识别

就可以与机械头聊天、逗乐和听歌，为

中国机器人爱好者开辟了新的市场与研

究方向。

项目采用语音识别模块和AVR 舵

机控制芯片构成的控制器，通过语音

指令，机器人实现了面部表情改变，

达到了人机互动的效果。项目可模拟

人的面部多种复杂表情，表情生动有

趣。■

图１　产品结构示意

图 2　产品外观
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