
















工 程 日 志






队长：刘涵
队员：杜明，刘叙，王澳，王蔚洋


时间： 第一次活动                    
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
指导教师：石林  张北一
第一部分 
队员之间初次见面，互相做自我介绍，同学们见到彼此都很激动也很兴奋。因为看到了很多新面孔，有高一的同学，也有高二的学长学姐。
第二部分
    由于时间的关系，张北一老师大概说了一下For Inspiration and Recognition of Science and Technology.
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时间： 第二次活动                    
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
指导教师：石林  张北一
第一部分：
石林老师因为去开会，所以没有来，张北一老师接着上次活动的内容继续给我们普及了有关于For Inspiration and Recognition of Science and Technology的基本信息
第二部分：
我们大致介绍了比赛的基本信息与规则。张北一老师形容得很生动也很幽默，他说：“从前有几个登山队员去爬雪山，走到半路突然有个人想要咳嗽，所以她就咳嗽了一下。然后，哗啦哗啦的就雪崩了。把他们埋在了地下，我们这次的任务就是做一个神奇的机器人把那些悲催的登山队员们给救下来，同时完成一些指定的其他任务。


[image: ]
时间： 第三次活动                    
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
指导教师：石林  张北一
石林老师来了，我们上交了一些关于各部分的设想方案设计图
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当天，同学们讨论了两种最可行的碎片收集方案。支持不同方案的同学将分组实现自己的方案。同时车体搭建也会同步进行。各方案完成后我们会进行内部对抗，选出最为有效的设计方案。



时间： 第四次活动                    
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
指导教师：石林  张北一
首先，我们在石林老师的辅导与帮助下进行了零件分拣工作。
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时间： 第五次活动                    
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
指导教师：石林  张北一
	
分组
	
目标
	
实际情况
	
问题
	
改进计划

	轮式车搭建
	· 开始进行搭建（图1）
	比较顺利，底盘搭建进行时
	目前还没有
	无

	履带式车搭建
	· 看坦克的履带结构，找灵感
	灵感多多的
	无
	无

	两侧收集装置
	· 制作收球的刷子（图2）
	顺利，棒！
	无
	无

	前置收集装置
	制作收球的刷子
	不错
	无
	无

	颜色传感
	· 设计传感外壳
	画出了图，讨论出了多种不同针对按按钮的设计
	
	

	程序设计
	· 学习官网编程教程
	了解了今年参赛编程要求，解读官方说明
	
	




[image: http://m.bsdefz.edu.cn/pluginfile.php/10783/mod_forum/post/9988/DSCN3602.JPG] [image: http://m.bsdefz.edu.cn/pluginfile.php/10783/mod_forum/post/9988/DSCN3609.JPG]

时间： 第六次活动                  
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
人员：
指导教师：石林  张北一

	
分组
	
目标
	
实际情况
	
问题
	
改进计划

	轮式车搭建
	· 继续搭建 
· 更换电机
	今天我们更换了电机，把要用电脑操作的电机更换成了可以用安卓手机操作的新电机，然后装上了核心电机控制器和核心舵机控制器，以及总电源模块然后把各种线连上，下次的话应该就可以用手机操作了。
	
	

	履带式车搭建
	· 完成履带和横梁
	今天我们把履带换成了5个轮子，把两个履带都做完了，并且做了横梁，把车子地盘基本做完了，就差电机了。
	横梁不够长
	用另一个原件接上

	两侧收集装置
	· 制造两个刷子，使其通过转动收集物块
	用一个大齿轮作为转轴，在周围用胶粘上塑料丝并在末端将塑料丝弯曲，使其在抓取物块能提供更大的力。（如下图所示）
	末端的力太小，不足以收集正方形快。

	

	前置收集装置
	· 改变收集器齿轮组大小比，以实现收集器可以高速旋转。
	已经完成大部分，由于器材问题，有所拖慢。
	首先考虑如何设计投放装置，在后实现安装到车体。
	

	颜色传感
	· 设计传感外壳
	画出了图，讨论出了多种不同针对按按钮的设计
	
	

	程序设计
	· 学习官网编程教程
	了解了今年参赛编程要求，解读官方说明
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时间： 第七次活动                 
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
人员：
指导教师：石林  张北一

	
分组
	
目标
	
实际情况
	
问题
	
改进计划

	轮式车搭建
	· 
	更换了电机，把要用电脑操作的电机更换成了可以用安卓手机操作的新电机，然后装上了核心电机控制器和核心舵机控制器，以及core power distribution module（不知道中文是啥）然后把各种线连上，下次的话应该就可以用手机操作了。
	
	

	履带式车搭建
	· 
	
	
	

	两侧收集装置
	· 加上齿轮与L型梁之间的垫片，将两个刷子与齿轮相连并且进行实地收集
	收集的特别顺利，特棒！
	各部分的连接还不是很稳定，刷子的位置还需要再次调整，刷毛与电机会有接触
	加固

	前置收集装置
	· 进行改进
	履带和挡板改为在轴上固定扎带，扎带较软，不容易把球打远，在轴上固定扎带节约空间。

	履带太长占空间，挡板太硬不适合收球
	

	颜色传感
	· 已成功
	
	
	

	程序设计
	· 已成功
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时间： 第八次活动                 
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
人员：
指导教师：石林  张北一


搭建场地
	
分组
	
目标
	
实际情况
	
问题
	
改进计划

	轮式车搭建
	· 
	
	
	

	履带式车搭建
	· 
	
	
	

	两侧收集装置
	· 用一个电机，通过多个齿轮进行传动使得两个刷子可以通向转动
	将马达与L型梁连接并且将齿轮固定在电机上哈哈哈哈哈哈哈哈，然后一个一个往上接齿轮『挺萌的 。两边的齿轮个数不是一样的，因此可以保证两个刷子能够同时同向转动   
	齿轮大小不一样会导致转速无法统一，齿轮与L型梁之间摩擦力太大
	只改变齿轮的的个数不改变大小，在齿轮与L型梁之间加上蓝色小垫片

	前置收集装置
	· 改用黑色粗扎带
	改用黑色粗扎带
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时间： 第八次活动                 
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
人员：
指导教师：石林  张北一

	
分组
	
目标
	
实际情况
	
问题
	
改进计划

	轮式车搭建
	· 
	更换了电机，把要用电脑操作的电机更换成了可以用安卓手机操作的新电机，然后装上了核心电机控制器和核心舵机控制器，以及core power distribution module（不知道中文是啥）然后把各种线连上，下次的话应该就可以用手机操作了。
	
	

	履带式车搭建
	· 
	
	
	

	两侧收集装置
	做收集装置
· 
	在杂物堆中，我们找到了一个金属框架，决定用它做收集装置

	玻璃太宽
	换成金属


	前置收集装置
	
	 我们今天已经把收集装置做的差不多了，现在需要到车上进行安装。但由于编程需要用车进行测试就先放到了一边。 试了一下车，还是挺好操作的，好像没有想象的那么难。

	继续用黑色扎带重做收集装置
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时间： 第9次活动                 
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
人员：
指导教师：石林  张北一

	
分组
	
目标
	
实际情况
	
问题
	
改进计划

	轮式车搭建
	· 
	更换了电机，把要用电脑操作的电机更换成了可以用安卓手机操作的新电机，然后装上了核心电机控制器和核心舵机控制器，以及core power distribution module（不知道中文是啥）然后把各种线连上，下次的话应该就可以用手机操作了。
	
	

	履带式车搭建
	· 
	
	
	

	两侧收集装置
	装车

	收集装置只能单向转动计划使用桶的下半部分

	收集装置太沉

	舍弃


	前置收集装置
	收集装置
	制作收球的桶，用了外公喝完的塑料酒桶，计划使用桶的下半部分
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时间： 第10次活动                 
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
人员：
指导教师：石林  张北一

	
分组
	
目标
	
实际情况
	
问题
	
改进计划

	轮式车搭建
	· 
	更换了电机，把要用电脑操作的电机更换成了可以用安卓手机操作的新电机，然后装上了核心电机控制器和核心舵机控制器，以及core power distribution module（不知道中文是啥）然后把各种线连上，下次的话应该就可以用手机操作了。
	
	

	履带式车搭建
	· 
	
	
	

	前置收集装置
	收集装置
	收球桶制作完成，计划使用两个舵机，一个把桶举到高处，另一个舵机转动桶，使其中的碎片掉落至指定盒子中。
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时间： 第10次活动                 
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
人员：
指导教师：石林  张北一

	
分组
	
目标
	
实际情况
	
问题
	
改进计划

	轮式车搭建
	· 
	更换了电机，把要用电脑操作的电机更换成了可以用安卓手机操作的新电机，然后装上了核心电机控制器和核心舵机控制器，以及core power distribution module（不知道中文是啥）然后把各种线连上，下次的话应该就可以用手机操作了。
	
	

	履带式车搭建
	· 
	
	
	

	前置收集装置
	收集装置
	 
	收球桶的两个舵机无法同步抬升，导致转不上去。
	断开与其中一个舵机的连接，让它在桶下抬升
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时间： 第11次活动                 
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
人员：
指导教师：石林  张北一

	
分组
	
目标
	
实际情况
	
问题
	
改进计划

	轮式车搭建
	· 
	更换了电机，把要用电脑操作的电机更换成了可以用安卓手机操作的新电机，然后装上了核心电机控制器和核心舵机控制器，以及core power distribution module（不知道中文是啥）然后把各种线连上，下次的话应该就可以用手机操作了。
	
	

	履带式车搭建
	· 
	
	
	

	悬挂装置
	设计图纸
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时间： 第12次活动                 
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
人员：
指导教师：石林  张北一

	
分组
	
目标
	
实际情况
	
问题
	
改进计划

	轮式车搭建
	· 
	更换了电机，把要用电脑操作的电机更换成了可以用安卓手机操作的新电机，然后装上了核心电机控制器和核心舵机控制器，以及core power distribution module（不知道中文是啥）然后把各种线连上，下次的话应该就可以用手机操作了。
	
	

	履带式车搭建
	· 
	
	
	

	悬挂装置
	 
	 

	杆子长度不够长

	重新连接杆子间的滑轮，使其能够打上横梁

























队员总结（一）
FTC 工程日志
在前两次课中，张老师先为我们介绍了有关比赛的具体情况、各个环节以及大体的设计方向和思路。
第二周，我们拿出自己这一个星期中思考出来的一些基本的构想，互相交流了一下意见。石老师与同学最终商议了两种可尝试的方向，一是履带，二是正常车轮。我则是参加了车轮的那一种的底盘设计与安装。
一开始，我们按照自己所设想的大致模型制作出了最开始的简单车体，但是随后在老师的提示下和试验中不断发掘出了各种问题，例如长宽高的限制未考虑到、齿轮错开、底盘过低或过高、需使用减速齿轮等问题，在一次次的改进中终于制作出来了一个比较合适、满足当前需要的车体。
因为我们完成的比较快速，领先于其他队，我们开始攻克第二个部分——悬挂。我们先参考了上一届比赛他们的创意，基于他们的创意，按照这次的情境与要求调试一些具体的小方面开始制作。
在期间，我们也会不断的根据他组的项目进行改装、调试，并对悬挂进行优化。


队员总结（二）
FTC工程日志
我是最早着手做车体的人之一、当时我们还不太明白老师的意思，所以做出来的车也比较简单，跟最后的版本有着很大的差距，比如：减速齿轮不到位、底盘过高、动力不足、齿轮错开等问题，这些问题在后期慢慢被修复
第一次改车，就在我刚搭完以一个车后不久，老师是将控制器装在了车上，但是刚刚上场实验便是发现了问题——底盘过高，然后就是改车了，其实与其说是改车，不如说是重新做，毕竟当时是把最底部所有的金属梁架拆掉从新做的。
第二次改车，离第一次也很近，这次则是测试的时候发现动力不够，爬不上坡，因此老师便让我将连接电机和车轮的齿轮换成了减速齿轮这说起来简单，但是实际上并不容易完成，由于齿轮和轮子连接在一起，所以还齿轮就得先把轮胎卸下来，在做完这些之后才能换齿轮。
其实，齿轮我一共改过两次，有大中小三种齿轮，最开始用的大齿轮，后来要用减速齿轮，就改成了小齿轮，但是改成小齿轮之后速度又显得的太慢，所以又换成了中速齿轮（虽然到最后也没人调试过那个车。
第三次，也就是最后一次搭车，则是因为编程的童鞋要试车，编程，并且完成自动阶段的设置，而我们要做悬挂，这样的话就会有冲突，于是我就被迫再做了一个车。



队员总结（三）
在前几节课的实验过程中，我们设计了五花八门的充满奇思妙想的图纸，而且一个比一个复杂。知道开始制作，我，杜明，王一行被分到履带组，制作履带车体。
直到我们开始安排第一个齿轮，我们才发现制作这辆车的困难，然而这只是冰山一角。我们便开始谋求从简单的方案开始制作。于是一个装有10个齿轮，双牌履带的车诞生了。
接下来为了达到更好的效果，我们将10个齿轮加长为12个，于是第一代产品诞生了。在此基础上，我们调整了电机位置，将部分金属齿轮换成了更贴合履带的塑料齿轮。
再加上旧的电路和控制器，我们的车第一次跑了起来。然而事情并不那么如意，刚一转弯就开始掉带，于是我们走上了一条不断改进的路。
接着我们将所有履带轮换成塑料轮，但实验失败。于是第二代：一个一边4段履带，共8段，呈倾斜平行排列，最后一段反向倾斜。这是在考虑到掉带和爬坡等问题后的设计。然而还是不成功。
我们便用有机玻璃激光切割出与履带轮大小相等的圆，装在轮外且间隔一段距离，作为支撑。这确实起到了效果，但并不明显，掉带现象继续发生。
第三代：一边两段共4段履带，都呈钝角三角形，前部上倾。此外，我们加高了底盘，加固了车体，避免搁浅。同样的，掉带还是发生了。唯一进步的是它的爬坡能力。
第四代：这一代中我们在上一代的基础上在每个轮内加上拨片，用来增加爬坡能力，但是片的强度不够，在压力下折断了。
第五代：又经过了很多次微调，我们去掉了前面的倾斜履带，为加固履带，效果不好。
第六代：为解决掉带，我们将履带放在中间，前后用轮子和一个激光切割的大齿轮支撑。效果不错，而且转向灵活，只是爬坡能力还是不够强。
第七代：我们在仔细研究横杆的排列规律后，将履带延长，车轮放在外面，爬坡能力加强。
第八代：为满足大小要求，将车轮移进车体内部，用更加坚固的3D打印的异型轮代替有机玻璃的。



队员总结（四）
FTC工程日志
9.25
工作目标：制造两个刷子，使其通过转动收集物块
实际情况：用一个大齿轮作为转轴，在周围用胶粘上塑料丝并在末端将塑料丝弯曲，使其在抓取物块能提供更大的力。（如下图所示）
发现问题：末端的力太小，不足以收集正方形快。
解决方案：剪短塑料丝的长度                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                              

10.9
工作目标：用一个电机，通过多个齿轮进行传动使得两个刷子可以通向转动
实际情况：将马达与L型梁连接并且将齿轮固定在电机上哈哈哈哈哈哈哈哈，然后一个一个往上接齿轮『挺萌的 。两边的齿轮个数不是一样的，因此可以保证两个刷子能够同时同向转动   （如下图所示）

发现问题：齿轮大小不一样会导致转速无法统一，齿轮与L型梁之间摩擦力太大
解决方案：只改变齿轮的的个数不改变大小，在齿轮与L型梁之间加上蓝色小垫片
10.10
任务目标：加上齿轮与L型梁之间的垫片，将两个刷子与齿轮相连并且进行实地收集
实际情况：特顺利，收集的特棒
发现问题：各部分的连接还不是很稳定，刷子的位置还需要再次调整，刷毛与电机会有接触
改进计划：加固
10.28
工作目标：做收集装置
实际情况：在杂物堆中，我们找到了一个金属框架，决定用它做收集装置
发现问题：玻璃太宽
解决方案：换成金属

11.5
工作目标：装车
实际情况：收集装置只能单向转动
发现问题：收集装置太沉
解决方案：无
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时间： 2015.11.27第13次活动                 
活动地点：北师大二附中科学楼6层机器人活动中心
人员：
指导教师：石林  张北一

进入正题调试阶段
一切进展顺利
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