
Анкилозавр 
Приземистый, травоядный динозавр с мощной бронёй и 

булавой на хвосте. Такая экипировка давала анкилозавру шанс 
победить в схватке с плотоядными динозаврами.  

 
(Mariana Ruiz Villarreal LadyofHats - собственная работа, сведения о разрешении 

public domain, из Википедии) 
Модель нашего робота анкилозавра будет шагающей. Наш динозавр будет имитировать 
неторопливую походку жующего растительность ящера. Датчик расстояния на носу позволит 
динозавру останавливаться рядом с аппетитным растением. 
Немного истории. 
Знаете ли вы, что первый шагоход на 4-х конечностях был сконструирован профессором Петербургского 

университета П.Л. Чебышевым в 1870 году? 

 

 «Стопоходящая машина П.Л. Чебышова» (смотрите видео на сайте: 

http://www.etudes.ru/ru/etudes/chebyshev-plantigrade-machine) 

Примером использования шагающего механизма на практике является шагающий экскаватор. 

https://commons.wikimedia.org/wiki/User:LadyofHats


В научной фантастике одним из первых шагающих роботов описал Герберт Уэльс в романе «Война миров» 

 

Иллюстрация 1906 года к французскому изданию романа Герберта Уэлса "Война миров» 

? Назовите фильмы, мультфильмы и книги, где встречаются шагающие роботы. 

При создании шагающего механизма мы будем использовать червячную зубчатаю передачу 

Червячное колесо имеет сплошную винтообразную канавку, как на шурупе, которая сцепляется с зубчатым 

колесом. Червячное колесо предназначено для вращения обычного зубчатого колеса, однако зубчатое колесо 

не может вращать червячное, поэтому оно работает как тормоз. 

 

Собрка модели анкилозавра  

 
Динозавр стоит, упираясь начетыре конечности, каждая из которых может совершать возвратно 
поступательные движения. В этой модели используются две системы рычагов, для преобразования вращения 
в возвратно поступательные движения и червячная передача.  
Нам пока о червячной передаче нужно знать, что она работает только в одном направлении: от червяка к 
шестерёнке. Входной и выходной валы передачи скрещиваются под прямым углом. А также червячная 



передача даёт выигрыш в силе вращения мотора, что в нашей модели необходимо, так как один мотор 
двигает четыре лапы динозавра! 
Червячная передача используется во многих видах подъемных кранов и погрузчиков, железнодорожных 
барьеров, разводных мостах, лебедках. 
Итак, приступим. 

Перечень деталей. 
 

1x — СмартХаб, белый 

1х — средний мотор, белый.  

1х — датчик перемещения, белый 

2x — ось, 6-модульная, чёрная. 

2x — ось, 3-модульная, серая. 

2х — соединительный штифт (пин) с осью, 3-модульный, черный. 

6х — соединительный штифт с фрикционной муфтой (пин), 2-модульный, черный 

2x — круглая пластина, 4x4, лазурно-голубая. 

4х — пластина с отверстиями, 2х6, ярко-оранжевая. 

4х — пластина с отверстиями, 2х4, ярко-оранжевая. 

3x — кирпичик с шарико- подшипниковым креплением, 2x2, прозрачный, светло-голубой. 

1x — кирпичик с 1 шаровым соединением, 2x2, темно-серый. 

1x — кирпичик с 2 шаровыми соединениями, 2x2, чёрный. 

2х — балка с гвоздиками и поперечным отверстием, 1x2, тёмно-серая. 

4х — балка с гвоздиками, 1х4, салатовая. 

4х — балка с гвоздиками, 1х2, салатовая. 

2х — балка с гвоздиками, 1х8, салатовая. 

2х — балка с гвоздиками, 1х16, салатовая. 

4x — закруглённый кирпичик, 1x6, салатовый. 

4x — обратный кирпичик для перекрытия, 1x3/25°, салатовый. 

2x — пластина, 4x6/4, салатовая. 

4x — ступица/шкив, 24x4 мм, прозрачный, светло-голубой. 

2x — круглая плитка с глазом, 1x1, белая. 

2x — кирпичик с шипами с одной стороны, 1x1, белый. 

2x — закруглённая пластина, 1x4x2/3, лазурно-голубая. 

2x — кирпичик, 1x4, лазурно-голубой. 

2x — кирпичик, 1x2, лазурно-голубой. 

4x — пластина, 1x2, белая. 

4x — пластина, 1x4, белая. 

2x — пластина, 1x6, белая. 



2x — пластина, 1x12, белая. 

2x — кирпичик, 2x4, ярко-оранжевый. 

4х — зубчатая рейка, 10 зубьев, белая. 
1x — блок зубчатых колес, прозрачный. 

1х — червячное колесо, серое. 
4x — зубчатое колесо, 8 зубьев, темно-серое. 
1x — зубчатое колесо, 24 зуба, темно-серое. 

4x — кирпичик с соединительным штифтом, 1x2, серый. 
2х — втулка, 1-модульная, серая. 

2х — угловая балка, 3х5-модульная, ярко-зеленая. 
2x — балка, 7-модульная, ярко-зеленая. 

 

 

Сборка «Анкилозавра» 
1. Соберём каркас для туловища: 

 
Чтобы укрепить хаб возьмите плату 2х4: 



 
И прикрепите на желтую плату 2х6: 

 
2. Устанавливаем хаб: 

 
 
 
 
 
 
 
 



 
3. Закрепляем: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4. Готовим мотор: 

 
5. Прикрепляем мотор: 

 
6. Чтобы укрепить чёрную ось на 6, добавляем две салатовые соединительные балки на 4. 



 
7. Соединяем мотор с червячным механизмом. 

 
8. Сверху вставим 24-х зубую шестерню: 

 



Вот она, червячная передача.  
9. Возьмём две серые 8-зубые шестерни и вставим черную ось на 6, как показано на фотографии: 

 
10. Подготовим 4 голубых шкива, две оси на 3 и две 8-зубых шестерни, а также добавьте две белые платы 

2х1: 

 
11. Два прозрачных шкива соединим серой осью на 3 так, чтобы отверстия совпали: 



 
12. Самый сложный этап сборки: закрепить эти оси со шкивами на одном конце 8-зубыми шестернями 

внутри сложного механизма, приводящего ноги динозавра в движение. 
 

 
 

13. Соберём голову, основанием головы служат две салатовые пластины 4x6/4 
 



 
 
Датчик движения, совсем как нос, будет помогать динозавру находить пищу. 
 

 
 

14. Расширим и украсим туловище анкилозавра: 

 
 

15. Собираем задние лапы (2 штуки): 



 
 
 

 
 

 
 
Соедините лапы пластинами 1х6: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



16. Собираем переднее лапы, тоже, очевидно, две штуки =) 

 
 

 
17. Собираем рычаги, чтобы соединить задние лапы с передними. 

Начнём с ярко-зелёной угловой балки. Прикрепим её к туловищу на черный пин, такой же пин 
приготовим для соединения с балкой и пин с осью  для крепления передней лапы. 

 
 

18. Присоединим и закрепим заднюю лапу. 
 



 
19. Прикрепим передние лапы. 
20. Внимание! Чтобы динозавр смог ходить, прикрепим правую лапу в верхнее отверстие на голубом 

шкиве, а левую лапу в нижнее отверстие.  

 
 
 

21. Соберите хвост: 

 
22. Прикрепите хвост – анкилозавр готов! 



 
Можно запускать! Программа может состоять из двух блоков: 

 
Но наш шагающий травоядный динозавр снабжён датчиком движения. Анкилозавр голоден и с помощью 
датчика движения он может найти растение и остановится перед ним. 
Проявите фантазию и соберите растение, которое понравится нашему динозаврику. 

 
 



И напишите программу, которая поможет динозавру по сигналу датчика движения остановится перед 

растением. Попробуйте написать самостоятельно, ответ смотрите, если что-то не получится. 

 
 

? Как динозавр реагирует на приближение к растению? С помощью какого устройства робот получает 

информацию о внешних событиях? 


