
‭디자인 요약서‬
‭팀번호 : 11125‬

‭우리 팀 로봇만의 특징 3가지‬

‭1.‬ ‭컨베이어 벨트: 바닥에 배치된 픽셀을 효율적으로 로봇의 본체 위로 운반하기 위해 사용한 컨베이어‬
‭벨트를 이용했다. 로봇의 본체 위에 수평으로 한 개, 지면과 로봇을 연결하는 경사로 한 개의 컨베이어‬
‭벨트를 제작하여 지면에서 본체위, 그리고 본체 위에서 측면까지 픽셀을 운반할 수 있는 경로를‬
‭만들었다.‬

‭2.‬ ‭픽셀을 운반하는 면에서 부각되는 로봇의 주된 특징으로는 로봇의 측면에 조립된 슈터가 있다. 경기장‬
‭중심을 가로지르는 구조물이 있다는 것을 감안하여, 구조물 사이로 길을 찾아다니는 과정을‬
‭최소화하기 위해 픽셀을 발사 기구를 제작하였다.‬

‭3.‬ ‭3D 프린트 부품들: 컨베이어 벨트, 슈터 등의 부가적인 구조물을 로봇과 조립하기 위해서 3D‬
‭프린팅으로 제작한 부품을 사용하였다. 3D프린트를 이용한 추가적인 부품의 제작을 통해 기존‬
‭기성품으로 제작 가능한 구조물 외에 다양한 구조물을 만들 수 있었기에 더욱 효과적인 로봇을 만들 수‬
‭있었다.‬
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