不只是机器人比赛
其实最开始参加FTC的选修课完全是因为兴趣，但也就是把这当成了一个选修课，拿它培养培养兴趣，还能做出一个成品，相比其他选修课，还是更有趣的。记得选修课的说明上还写道：因为做机器人需要花较长的时间，所以建议同学尽量两天的都报，来有更充分的时间来完成机器人。
那时还是刚来学校没几天，完全没想过机房上面那层竟有如此洞天，其实第一次来最吸引我的确实6层的装潢，挺有现代感的，所以在第一节课上，除了听老师讲，我好多时间在抬头看天花板上的条纹。。。
记得第一节课是张北一老师讲的，来了之后，看到一个感觉没比我们大多少的老师坐在那，一个开放式的小教室，两个圆桌，大家随便坐，这种不同于其他课堂的气氛深深吸引了我。
在看过比赛的概况后，我们观看了这个赛季FTC的官方介绍片，讲了RES-Q的规则，动画里的机器人十分卡通，超轻松地完成了各种动作，还超稳，真的超厉害。。。本身也没有比赛经验，我当时觉得还是挺简单的，但现在想想，这片的迷惑性我给满分。
这个赛季的规则大体上有两个较大的得分点，第一个是爬坡，这个破刚开始大概三四十度上面有横杆高于坡面，到后面接近六十度，而且只有几根孤零零的杆，然后就是悬崖去，垂直的两根横杆。还有一个是收块儿，然后投到山上的框里，分低中高，分值也不同。受那个视频的影响，我觉得：这坡有什么难爬的，那个高挂也很简单吗。呵呵。
接着每个人拿出了自己的设计方案，大家都很有想法，但是记得当时石老师还一直否认大家的，这个不行那个不行，当时真的很不解，那么有创意的想法为什么要把它灭杀在摇篮里呢？现在在想，要是我我也给否了。总之，经验有时还真是无价的。
结束时老师说了一句话，珍惜能正常回家的时光吧，等开始制作就不是这样了，当时不以为然的我……
我们进行了分组，大概有轮式组，履带组，收块儿组，投块儿和编程这么几组，打算做出两辆车来还可以PK。我在做履带车的那组，刚拿到齿轮和履带，我们便开始摆起来，找了找和履带相吻合的齿轮。当时我最大的感受只是：这零件好酷啊！
初步的设计完后，我们便开始投入制作。
我小时候很喜欢玩乐高的玩具，家里也有一大盒零件，乐高轴承的搭建很简单，只需要插根棍，它靠摩擦力就搞定了。然而，这里的一个轴承需要固定器，固定器上要安细小的顶丝，每个齿轮要一个法兰联轴器，又要拧一个顶丝，也直到这时，我才意识到这个机器人搭建的难度。
然而，这只是冰山一角。
随着工程的进行，我们的半边齿轮完工了，接上履带，就开始像小孩玩玩具车一样摆弄着自己的“杰作”，但又不得不面临新的问题：电机的安装。说实话，小时候玩四驱车时安那个小电机好像很容易，但这个比那大好几号的，我还真不会，我们三个一起研究了挺长时间，还借鉴了轮式组的成果，才完成了四个电机及一个履带底盘的安装。至此时，我想我们的改进次数恐怕已经不下十次了，从5轮到7轮，电机的位置，支架的位置，各位置齿轮的尺寸等等。编了一个简单的前进程序之后，我们满心欢喜有满怀期待地开始了我们的第一次试验。
掉带，掉带，再掉带，履带又卷到齿轮里了，这好像变成了我们挥之不去的噩梦，一直伴随着我们，而我们改进，改进，在改进的循环也就此开始了。
根据履带的形状，我们将一层齿轮变成了两层，接着又是三层。可是，这样还是行不通，眼看着轮式组的车都能玩了，我们的心里也越来越着急了。
工程一度陷入停滞，直到张老师拿来的新的一种蓝色塑料齿轮。这种齿轮可以更好地契合履带，不容易掉带，我们就全换成了这种齿轮，可是满怀期待的我们再次被泼了一盆冷水。
改进还在继续，我们在每个齿轮上加装了激光切割出的圆形有机玻璃板，后面还加了一层齿轮，可还是没解决这个老问题。
我们便改变了思路，开始在履带形状上做文章，已解决掉带问题。加起来，我们大概试了少说也有十来种不同的履带形状，对整体框架也进行了好多次改进，到后来还用3D打印机打印了一对异形轮，作为前轮。此后，又进行了很多次改进和实验，其中最接近成功的一次是在履带最后加一个大轮子起支撑作用，从而防止掉带，眼看着就差一点，但是翻车，这是我们从没想到的。
但这次，因为北京教委赛的临近，在石老师的劝说下，我们放弃了履带，转而做更稳定的轮式车。当时我们仨郁闷了半天，真的是，想想之前做的全的打水漂，其实还有一部分是因为有些固执的认为履带底盘是爬坡最好的选择，谁的心情不会是这样呢？ 
那能怎么办，做悬挂的抓钩和机械臂吧，在想了想之后，我们做出了这样的决定。当然，这个决定是艰难的，就像放弃你养了很长时间的宠物一样，很是不舍。
但这个决定也是正确的，尽管不情愿。但也许这就是团队能带给你的，告诉你如何顾全大局。
在悬挂的制作上，我们试验了很多次，从伸缩式的到折叠式的，还曾经想过用碳纤维管，但直到比赛前一晚，我们的悬挂也没有成功，加上对收块儿环节的放弃，我们抱着一个几乎只有空架子的底盘车参加了第一天的比赛。
看到其他的队伍，水平也参差不齐，有的十分高端，他们用的零件有的我们都没见过，有的也是底盘车。其实因为种种原因，我们对自己的定位顶多能到中游水平，尽管两天比赛中间的那个晚上杜明通宵地进行改进（事实上我做到一半就倒在气垫床上睡着了，不时醒来发现他一直没睡），真心佩服他。而结果也不出乎我们的意料，但又让人心酸，22名（一共32支队）。
北京教委赛过后，整个队伍的士气受到了打击，活动时大家都更沉默了，当时真的有点想放弃了，觉得太难了。
应该是高二学长的带领吧，我们重新走上正轨。我们分析了队伍在比赛中体现出的缺陷，同时也真正了解了比赛规则，以及在比赛中会出现的种种意外，还有就是怎么让队伍高效的运转。
与此同时，机器人的大部分也被全部替换，就这样，我们来到了清华大学曹光彪体育馆。
第一天带着机器人报到时，其他队伍对我们的评价是：“这是你们的机器人，这么简陋啊，加油。”这也是并无道理的，因为我们的机器人确实看起来不怎么高大上。事实上，这在某种程度上，还成了我们的动力。
于是怀着复杂的心情，我们开始了两天的比赛。
在第一天的比赛中，我们5站4胜，获得了64支队伍中的第三名，这是我们从未料想到的成绩，作为种子队，我们也拥有了选择盟友的权利，进入了我们从未涉足的第二天的冠军赛。
然而，事与愿违，在冠军赛中，机器人频频因为零件的故障，导致了很多动作没有完成，也恰恰是因为这些小的故障，我们错失了更进一步的机会，遗憾的收获了第四名。这也许就是为什么老师告诉我们：在这个阶段拼的往往不是能力，而是哪个队的稳定性更强。
颁奖仪式上，看着冠亚军联盟队在领奖台上的欢呼，以及那诱人的世锦赛名额，我们虽然满足，但还是深深地叹了一口气。
北京站的比赛让我们看到了希望，于是选择了继续参加南京站的比赛，争夺那个前往澳大利亚参加亚太季后赛的名额。
这段时间当中，我们对在北京站比赛中出现问题的部件进行了相应的调整和替换，对整体的结构进行了更加系统的规划，还再美观方面进行了布置。
最值得一提的是，来自西城科技馆的一位学长向我们提供了很大的帮助。他向我们介绍了PTC的一些基本使用和建模，以及国外队伍运用PTC可以进行搭建，模拟运转，重心计算，热感应等。我想对我们最大的帮助就是让我们了解到FTC比赛不仅是像搭积木一样拼凑好一个机器人，更重要的则是以一个更整体的角度去设计机器人，并与多种技术结合。这也给之后以及之后赛季的比赛准备提供了很好的思路。
在进行了比之前充分得多的准备，不管是人员，硬件，软件还是宣传和答辩，我们踏上了向南的旅途。
在克服了人生地不熟，零件的不充足等客场作战的困难因素之后，我们以7战全胜的战绩，获得了冠军联盟队长队奖以及两个单项奖，在获取积分的同时，更重要的，很大程度上了结了我们在北京站落下的遗憾，也获得了继续向南的资格。
回想一下从开始准备比赛到获得南京站冠军的征程，只能说功夫不负有心人吧，所有的努力，也许就是夺冠那一刻的铺垫吧。
再来说说比赛本身吧，从小到大参加这么多比赛，FTC是与众不同的。首先它通过在全国设立5个基本平行的分站的方式，给了参赛队更多的机会。然而它最令人耳目一新的则是它对队伍综合能力的看重，而非仅仅比赛成绩本身，这一点从它设立的奖项就可以看出来。FTC比赛最大也最重要的奖，不是冠军，而是启迪奖，这个奖项不仅要看你的比赛战绩，大部分是通过答辩对队伍文化，宣传，机器人本身以及很多方面的综合考究而评选出来的，在颁奖仪式上，它也被放在了最后。我觉得这一点是值得国内很多比赛学习的。
当然，作为组队参加的比赛，一个队伍的团结程度自然也是决定成败的决定性因素，回想这几站比赛中，从最初将队伍分成的几组之间缺少合作，到后来队伍真正地拧成了一股绳。在后两站的比赛中，
队伍几乎没有出现什么分歧，出现了也都会有人让步；在比赛进行的过程中，尤其是南京站中，所有人都各司其职，这才保证了队伍像一条流水线一样顺利运转。通过比赛，我们得到的不仅仅是技术。
    可能准备比赛会影响学习，但是相比起这些宝贵的经验，眼界的开阔以及胜利的喜悦，我想这是学习成绩带不来的，只有你亲身经历了才能体会到的。
    比赛还没有结束，还有向南的征程等着我们，接下来的比赛，我想我们应该抱着学习的心态，向国际上更高水平的队伍学习，为今后的队伍建设提供经验。
