Разработка концепта
После получения задания наша команда приступила к разработке  оринтеровочной модели манипулятора. Почти сразу образовалось несколько идей по поводу  дальнейшей работы.
В результате, мы  пришли к приведенной ниже модели захвата.


Разделение обязанностей
После формирования идей мы преступили к разделение обязанностей.
Получилось так что каждому члену команды досталась своя сфера обязанностей. Кто-то отвечает за статью, кто-то за детали для робота, а кто-то  за техническую составляющую конструкции.
Детали

Для превращения нашей идеи в жизнь, мы использовали детали собственного производства и детали выданные нам организаторами, фото деталей прилагается ниже. Мы заменили  Bluetooth адаптер на радиопередатчик, так как посчитали его более удобным для использования по не скольким причинам:
1)больший радиус действия (до 1 км. При прямой видимости)

2)большая устойчивость к помехам

3)большая скорость передачи
Детали собственного производства были смоделированы в программе Autodesk Fusion 360, и изготовлены на лазерном станке.
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После теста мы поняли, что наша конструкция недостаточно прочная и устойчивая и то, что некоторые отверстия получились больше по диаметру. Но результаты теста показали, что механизм захвата работает отлично, также замечательно работает пульт.
