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1 Visao geral do KitBot

Figurat : 2025 KitBot

Pl

2
DS SOLIDWORKS

Modeling Solutions Partner

O KitBot para REEFSCAPE>M apresentado pela Haas é capaz de concluir as seguintes acdes. Algumas
acOes precisarao que a equipe adicione cédigo explicitamente para tornar isso possivel (por exemplo,
c6digo do autbnomo):

e Dirigir pela arena usando uma tra¢ao diferencial (também comumente chamado de "tanque")
voltado para uma velocidade maxima alcangavel de ~ 15 pés por segundo (~ 4,5 m/ s). O KitBot
ndo se encaixa em gaiolas fundas ou rasas, mas pode manobrar entre as gaiolas ou empurra-
las para fora do caminho enquanto dirige.

e Pré-carregue um Coral para uso no Autbnomo

e Pontuac¢do Pontos de Saida

e Pontue o Coral no L1 do Recife

e Colete Coral na Estacao dos Corais

e Jogar defesa

Este € um conjunto bastante basico de recursos em relacao a todas as tarefas possiveis no jogo. Além
disso, o KitBot foi projetado para manter as coisas muito simples, o que significa que pode haver
oportunidades para iterar e melhorar os recursos existentes que ele possui. Com isso em mente, as
equipes podem optar por adicionar componentes adicionais para permitir que o robd pegue as pecas
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do jogo do chdo, suba na barca ou mais! Teams can reference the KitBot Enhancement/Iteration Guide
for a process to explore these improvements.

Obrigado a Equipe 118 e seu projeto Everybot por fornecer inspira¢gdao e nos permitir utilizar partes de
sua documentac¢do anterior nestas instru¢des. Nenhum detalhe do jogo, ou deste design, foi
compartilhado com o Team 118.

2 Antes de comecar

Observe que a Baselntegracao AM14U6Conjunto de para-choques de dire¢ao (), , eEletronica e fiacao
pode ser concluida em paralelo antes de serem combinadas em uma Unica montagem.

21 Integragcdao AM14U6

Embora a superestrutura KitBot possa ser integrada a uma variedade de formas e tipos de
transmissao, ela foi projetada para se integrar mais facilmente ao chassi AM14U6 construido na
orientacdo longa. Se sua equipe tiver recursos suficientes, a montagem do AM14U6, da eletrdnica e da
superestrutura do KitBot pode ser feita em paralelo até certo ponto.

Versdes mais antigas do chassi estilo AM14U também podem ser usadas, mas o comprimento dos
trilhos dianteiro e traseiro provavelmente precisara ser modificado, e ha alguns furos que precisarao
ser perfurados nos trilhos laterais, pois ha novos furos no AM14U6.

Siga as instru¢des do AM14U6 para o Chassi Longo. Todo o trabalho de montagem da superestrutura
do KitBot pode ser feito separadamente e completamente antes de conecta-lo ao chassi completo.

2.2 Fixadores e tamanhos de furos

Existem alguns locais na superestrutura do KitBot onde sao necessarios fixadores especificos. Consulte
aFixadores se¢do para obter detalhes sobre o que é necessario.

Todos os outros fixadores sao especificados como #10-32, mas podem ser modificados com base na
preferéncia da equipe e na disponibilidade do fixador. As chapas fornecidas na caixa preta tém 0,201
pol. adequados para furos de 3/16 pol. rebites ou parafusos #10-32. Esses orificios também podem ser
um ajuste solto para um parafuso M4.5 ou um ajuste apertado para M5 (pode precisar ser aberto com
uma broca um pouco maior). Para todas as ferragens de furos passantes, as equipes devem perfurar o
tamanho apropriado com base no hardware escolhido, conforme observado em Tabela1.
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Tabelal : Tamanho da broca para fixadores comuns

Hardware Recomendado Ajuste apertado Ajuste solto
Parafusos #10-32 #7(.201 pol.) #9 (196 pol.) #7(.201 pol.)
3/16 pol. Rebites #7(.201 pol.) #11 (191 pol.) #9 (196 pol.)

Parafusos M5

5,5 milimetros

5,3 milimetros

5,5 milimetros

Rebite de 5mm

5 milimetros

5mm

5,1 milimetros

Parafusos 1/4-20

17/64 pol.

F (0,257 pol.)

17/64 pol.

Parafusos M6

6,6 milimetros

6,4 milimetros

6,6 milimetros

2.3

Pontas de usinagem de precisao

Aqui estdo algumas ferramentas e dicas para obter pe¢as mais precisas em uma loja mais simples:

Ref. 4 de janeiro de 2025

Esquadros: Um esquadro combinado pode ser usado para marcar facilmente linhas a serem
cortadas perpendicularmente a borda de um pedago de material. A "al¢a" de metal desliza ao
longo de uma régua e pode ser apertada no lugar e fornecer uma borda perpendicular para
marcar. Um "scriber" para arranhar linhas de corte também é comumente aparafusado na alca.
Um esquadro rapido ou esquadro de carpinteiro pode ajudar a garantir que dois componentes
estejam em angulos perfeitos de 90 graus um com o outro.

Ferramentas de marcagao: Ao marcar medidas, varias ferramentas podem ser usadas para
marcar:

o Scriber- Um scriber é usado para fazer uma linha fina na superficie que esta sendo
marcada. Esse arranhdo geralmente é menor do que a maioria das linhas desenhadas e,
portanto, pode ser mais preciso. Isso pode ser usado em conjunto com um marcador
(faca a marca do marcador primeiro) para aumentar a visibilidade (isso imita a técnica
profissional de usar fluido de layout).

o Caneta ou lapiseira - Essas ferramentas geralmente podem fazer linhas bastante
estreitas, mas podem nao ter a melhor visibilidade quando usadas em componentes de
metal ou plastico.

o Marcador permanente - Mostra muito bem em todas as superficies, mas geralmente
desenha linhas grossas. Certifique-se de alinhar uma borda da linha larga com a medida
desejada, ndo o centro.

Puncao: Para fazer furos precisos, considere marcar onde vocé precisa perfurar com um
puncdo central, o que deixard um pequeno recuo com o qual vocé pode alinhar uma broca.
Estdo disponiveis punc¢des automaticos que ndo precisam ser golpeadas para fazer um recuo.
Sempre faga os furos o mais reto possivel. Se disponivel, as equipes podem usar uma furadeira
para ajudar a garantir furos retos.

Paquimetro: As pin¢as sdo uma espécie de régua ou fita métrica muito precisa - mas apenas
para pecas mais curtas. Eles leem a distancia entre os dois "dentes" - se vocé estiver tentando
marcar um buraco de 4,25 pol. Para dentro da borda de uma peca, deslize lentamente a se¢ao
de exibicdo ao longo da régua até que ela leia 4.25. Em seguida, coloque um dos dentes contra
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a borda de sua peca e o outro medira até o ponto 4,25 pol. a partir dai. Use os dentes das
pincas para fazer um arranh&o reto no metal, depois altere a distancia até a 2 dimensédo para o
local desejado e faca um 2" arranhdo. O centro da cruz serd muito mais preciso do que marcar o
local com um Sharpie, especialmente se vocé usar um pun¢do exatamente onde as marcas se
cruzam antes de perfurar.

Furadeira vs Furadeira de bancada: Embora o KitBot possa ser construido com apenas
uma furadeira, muitas pecas apreciardao um alto grau de precisao, e os furos ficardo mais
retos e localizados com mais precisao se perfurados em uma furadeira de bancada. Ao
usar uma furadeirade bancada, ainda é importante usar um puncao, pois a broca ainda pode
se desviar ao iniciar um furo. Certifique-se de que sua peca esteja presa firmemente e que a
broca esteja alinhada para descer diretamente na marca do seu puncao.

Leitura de desenhos de pecas

Este documento usa "desenhos" de engenharia como o abaixo para ajuda-lo a usinar pecas do KitBot
corretamente.
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Figura2 : Exemplo de desenho de peca
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O nome da peca que vocé esta olhando esta no canto inferior direito. Para os fins deste documento,
todas as dimensdes fornecidas diretamente serdo mostradas em unidades imperiais e métricas. Todos
os links para desenhos dentro deste documento serdo vinculados a versao imperial, mas também ha
versdes dos desenhos usando unidades métricas disponiveis.

Cada desenho geralmente mostrara varias vistas da mesma peca para mostrar todas as dimensdes e
recursos relevantes. A visualiza¢do 3D geral (vista isométrica) pode ser usada para ajudar a se orientar
ao olhar para as outras vistas (frontal, superior, lateral).

Os desenhos usam alguns tipos de dimensionamento.

o Dimensionamento ordenado - E aqui que todas as dimensdes s3o indicadas em relacdo a
uma unica origem. Em uma determinada visualizacdo, a origem (geralmente a esquerda) sera
marcada com uma dimensao de "0". As fei¢des subsequentes serdao marcadas com linhas de
chamada apontando para elas e uma dimensdo medida a partir desse ponto de origem ao
longo de uma linha reta horizontal ou vertical.
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¢ Dimensionamento Relativo- Essas dimensd&es sao indicadas por um par de linhas apontando
para os recursos que definem a dimensdo e um conjunto de setas, dentro ou fora do par de
linhas. A dimensdo indicada é a medida entre as duas caracteristicas marcadas pelo par de
linhas.

e Dimensionamento de Diametro - Essas dimensdes sao indicadas por um simbolo @ e
refletem o diametro dos furos. Frequentemente, apenas um unico orificio sera marcado com
um numero seguido pela letra 'X', indicando quantos orificios desse tamanho estdo nessa face
(por exemplo, 6X.201).

Os desenhos técnicos podem ser complicados e dificeis de entender inicialmente. Sugerimos tentar
passar por cada desenho lentamente e marcar as partes que vocé entende em suas pecas fisicas a
medida que avanca. Nao se esqueca de verificar seu trabalho antes de cortar e perfurar!

2.5 E se eutiver duvidas ou precisar de ajuda?

The FIRST® Forums contain a specific section for posting questions or discussion about the KitBot. A
equipe monitorara este forum durante a temporada de constru¢do e competicdo e tentara fornecer
respostas a tempo a todas as perguntas.
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3 Materiais

Esta secdo cobre todos os materiais necessarios para a estrutura do KitBot. Observe que o radio
indicado nestas instru¢des é fornecido na caixa especifica da temporada.

3.1 Matérias-primas

Tabela?2 : Lista de Matérias-Primas

Material Quant. | Informacao
Ok para usar outra espessura de parede, se
preferir. Ok, para usar outros comprimentos até 32
1 pol. x 1 pol. Tubo Quadrado de pol., precisa da quantidade 5 para comprimentos
Aluminio 1/16 pol. espessura da de 44 pol. a 58 pol. (112 cm a 147 cm) Use o5.1Lista
parede. 8 pés de comprimento. 5 de corte abaixo para descobrir a quantidade para

(25 mm x 25 mm, espessura de
parede de 1,5 mm, ~ 244 cm de
comprimento)

outros comprimentos.

Todas as pecas sdo projetadas para que a
tubulacao pré-perfurada, como WCP-0924, WCP-
1023, am-5177, REV-21-2160, possam ser facilmente
usadas, se preferir.

4 pés x 4 pés. Chapa de
Policarbonato 0.118 pol.
espessura (~1200 mm x 1200
mm, 3 mm de espessura)

Nao ha problema em usar 0,125 pol. em vez disso,
se preferir.

Certifique-se de usar policarbonato e nao acrilico. O
acrilico dessa espessura provavelmente se
guebrara quando usinado ou quando submetido ao
choque da operacdo do robd.

Outros materiais (aluminio de 0,125 pol.,
compensado de 0,25 pol., etc.) podem ser usados,
mas ndo foram testados e os comprimentos dos
parafusos e espacadores podem ser afetados se
modificarem a espessura do material.

Also available from vendors in smaller sizes such as:
WCP-0294 (3 sheets needed)

2 pés x 2 pés. Chapas de 3/4 pol.
Compensado (600 mm x 600
mm, 19 mm de espessura)

Usado para placa eletrénica. Também pode
precisar de compensado adicional para o suporte
do para-choques, vejaTabela6 para detalhes.

Outros materiais podem ser usados, mas nao
foram testados e os comprimentos dos parafusos
podem ser afetados se modificarem a espessura do
material.

Ref. 4 de janeiro de 2025
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(Opcional) - 3/4 pol. Tubo de PVC
Schedule 40 (tubo de PVC DIN
de 20 mm)

2 pés (~
600 mm)

Este material é para fazer espacadores que
também podem ser comprados ou podem ser
impressos em 3D. (ver Pecas adquiridas pela

equipe)

Ref. 4 de janeiro de 2025
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3.2 Caixa Preta

Esses itens vém na Caixa Preta, que é fornecida as equipes junto com seu Kit Kickoff, desde que ndo

tenham optado por ndo receber esta caixa.

Tabela3: Lista de pe¢as da caixa preta

25017)

Parte Quant. | Parte fornecida e Pecas alternativas
informacdes
Chapa de aluminio Pode ser fabricado em Chapa
Chapa do rolete 1 (KB-25001) 1 cortada a laser de Aluminio 1/8 pol. de
qualquer fornecedor que opte
Chapa traseira do angulo (KB- Chapa de aluminio por produzi-los ou usar o
25003) 4 cortada a laser Voucher SendCutSend para
produzi-los
TTB-0083, am-4158, REV-21-
2328, WCP-1069
h lumini & i
Suporte em T (KB-25004) 4 Chapa de aluminio Os padrdes de furos dlf.erem
cortada a laser do suporte em T fornecido,
centralize o suporte e use
furos alinhados
h lumini
Montagem RSL (KB-25005) 1 | Chapadealuminio
cortada a laser
Corte ao comprimento o
-2291-3, WCP-0915, TTB-
Eixo do rolete (KB-25013) 1 eixo hexagonal (feito de 8?69 21-3, WCP-0915
REV-41-3205) T
Suporte de radio (KB-25014) 1 . Pode ser impressoem 3D a
Peca impressa em 3D . . .
partir dos arquivos fornecidos
Polia de 24 dentes (KB-25015) 1 Pode ser impressoem 3D a
. partir de arquivos fornecidos
Pecaimpressaem 3D | | 178.0126, WCP-0992, am-
4626
Polia de 48 dentes (KB-25016) 1 . Pode ser impressoem 3D a
Peca impressa em 3D . . .
partir dos arquivos fornecidos
1/8 pol. de comprimento 1/2 REV-21-2004-PK10 3948
pol. Espacador hexagonal (KB- 2 TTB-0017-1/8 Se LS PR TS SRes

125, WCP-0788

Ref. 4 de janeiro de 2025
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https://www.thethriftybot.com/products/copy-of-qty-1-36-inch-long-1-2-rounded-hex-shaft-7075-aluminum
https://www.thethriftybot.com/products/copy-of-qty-1-36-inch-long-1-2-rounded-hex-shaft-7075-aluminum
https://firstfrc.blob.core.windows.net/frc2025/KitBot/KitBotCADandDrawings.zip
https://firstfrc.blob.core.windows.net/frc2025/KitBot/KitBotCADandDrawings.zip
https://www.thethriftybot.com/products/qty-1-24-tooth-htd-pulley-1-2-hex-bore
https://www.thethriftybot.com/products/qty-1-24-tooth-htd-pulley-1-2-hex-bore
https://wcproducts.com/products/htd-timing-pulleys
https://www.andymark.com/products/24-tooth-0-5-in-hex-bore-5-mm-htd-18-mm-wide-aluminum-pulley?via=Z2lkOi8vYW5keW1hcmsvV29ya2FyZWE6OkNhdGFsb2c6OkNhdGVnb3J5LzVhZjhhYTZlYmM2ZjZkNWUzNmYyMzJjZQ
https://www.andymark.com/products/24-tooth-0-5-in-hex-bore-5-mm-htd-18-mm-wide-aluminum-pulley?via=Z2lkOi8vYW5keW1hcmsvV29ya2FyZWE6OkNhdGFsb2c6OkNhdGVnb3J5LzVhZjhhYTZlYmM2ZjZkNWUzNmYyMzJjZQ
https://firstfrc.blob.core.windows.net/frc2025/KitBot/KitBotCADandDrawings.zip
https://www.thethriftybot.com/products/qty-50-thrifty-1-2-hex-spacers?_pos=1&_sid=677788709&_ss=r&variant=46862397669675
https://www.revrobotics.com/.5in-Hex-Shaft-Spacers/
https://www.andymark.com/products/hex-molded-spacers?sku=am-3948-125
https://www.andymark.com/products/hex-molded-spacers?sku=am-3948-125
https://wcproducts.com/products/plastic-washers
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Embora outras rodas possam
ser usadas, esta roda foi
4 pol. Rodas compativeis 5 T1TB-0057 escolhida especificamente
pela maneira como interage
com o Coral neste design.
130 Dente 5mm Cinto HTD 1 WCP-0652 am-5215_130T, TTB-0195
CIM (chave de 8 mm) para
am-0588 long, REV-21-1879,
1/2 pol. Adaptador 1 WCP-0794 TTB-0044
hexagonal A
Parte impressa em 3D 1./2 pol. 4 WCP-1121
Adaptadores hexagonais —
A.nel de retencdo push-on do 1 AM-0033 TTB-0093
eixo de 8 mm - 2R N
I Premium de 2 pol.
, AM-2944-18 (a cor nao Qua dUel lremlum ©<po
2 pol. Fita de Gaffer Preta , . Fita Gaffer's (~ 48 mm de
. 10 importa para o caso de
Premium Uso) largura x 3 m de
comprimento)
Estoque de chaves CIM 1 AM-1121 WCP-0793
1/2 pol. Rolamentos 5 REV-21-1915 TTB-0001, am-2986, WCP-
sextavados . U 0783
1/2 pol. Colares de eixo WCP-0799, am-1526_black,
sextavado p REV-21-1311 TTB-0013
uaisquer fixadores
Fixador reutilizavel 4 3M §J3540 / 7000051932 Q _ _q, )
reutilizaveis ou velcro
WCP 217-2000 Consulte
Motor CIM 1 AM-0255 o} mar\ual_dOJogo para obter
7 uma lista completa de
numeros de peca CIM legais.
Controladores de motor Spark 1 REV-11-2158 AM-4261
MAX S B
Luz de sinalizacao do rob6o 1 855PB-B12ME522 AM-3583

3.2.1 Fixadores

Existem alguns locais na superestrutura do KitBot onde sao necessarios fixadores especificos. Tudo o
que estaTabela4 listado esta incluido na caixa preta:

Tabela4 : Fixadores necessdrios

Parte

Quant.

Parte fornecida e
informacgodes

Pecas alternativas

Ref. 4 de janeiro de 2025
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https://www.thethriftybot.com/products/qty-4-4-inch-thrifty-squish-wheels?_pos=1&_sid=821a69e29&_ss=r
https://wcproducts.com/products/htd-timing-belts-15mm-width
https://www.andymark.com/products/15-mm-wide-5-mm-pitch-htd-timing-belts
https://www.thethriftybot.com/products/single-sided-15mm-wide-htd-timing-belts?_pos=1&_sid=f4649ad5f&_ss=r&variant=49610451026219
https://wcproducts.com/products/adapters
https://www.andymark.com/products/8mm-to-1-2-in-hex-shaft-adapter
https://www.revrobotics.com/rev-21-1879/
https://www.thethriftybot.com/products/qty-4-8mm-to-1-2-hex-adapter?_pos=1&_sid=499867f40&_ss=r
https://wcproducts.com/products/adapters
https://www.andymark.com/products/8mm-push-on-retaining-ring
https://www.thethriftybot.com/products/qty-10-8mm-press-on-retaining-rings?_pos=1&_sid=801790eb9&_ss=r
https://www.andymark.com/products/gaffers-tape-2x18?Color=White
https://www.andymark.com/products/2x2x10-mm-machine-key-steel
https://wcproducts.com/products/key-stock
https://www.revrobotics.com/rev-21-1915/
https://www.thethriftybot.com/products/qty-10-flanged-1-2-inch-hex-ball-bearings
https://www.andymark.com/products/0-5-in-hex-id-1-125-in-od-shielded-flanged-bearing-fr8zz-hexhd?via=Z2lkOi8vYW5keW1hcmsvV29ya2FyZWE6Ok5hdmlnYXRpb246OlNlYXJjaFJlc3VsdHMvJTdCJTIyYnV0dG9uJTIyJTNBJTIyc2VhcmNoJTIyJTJDJTIycSUyMiUzQSUyMmFtLTI5ODYlMjIlMkMlMjJ1dGY4JTIyJTNBJTIyJUUyJTlDJTkzJTIyJTdE
https://wcproducts.com/products/ball-bearings
https://wcproducts.com/products/ball-bearings
https://www.revrobotics.com/rev-21-1911/
https://wcproducts.com/products/clamping-shaft-collars
https://www.andymark.com/products/1-2-in-hex-collar-clamps?sku=am-1526_black
https://www.thethriftybot.com/products/qty-5-balanced-1-2-inch-hex-bore-split-clamping-collar
https://www.3m.com/3M/en_US/p/d/b40068895/
https://www.andymark.com/products/2-5-in-cim-motor?Pinion%20Option=No%20Pinion&quantity=1
https://wcproducts.com/products/brushed-motors
https://wcproducts.com/products/brushed-motors
https://wcproducts.com/products/brushed-motors
https://www.firstinspires.org/resource-library/frc/competition-manual-qa-system
https://www.firstinspires.org/resource-library/frc/competition-manual-qa-system
https://www.revrobotics.com/rev-11-2158/
https://www.andymark.com/products/spark-max-brushless-and-brushed-dc-motor-controller?Option=Standard%20(am-4261)&quantity=1
https://www.rockwellautomation.com/en-us/products/details.855PB-B12ME522.html
https://www.andymark.com/products/robot-signal-light
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#10-32 1,5 pol. Parafuso de 3 Obrigatério - Anexoao | M5~40mm
cabeca abaulada longo AM14U6. WCP-0257
Obrigatério - Porcas Contraporca M5
#10-32 Contraporca 8 para parafusos acima.
WCP-0325
#10-32 1,75 pol. Parafuso Obrigatorio - Suportes | M5 ~ 40mm
Allen longo 2 de radio impressos em
3D. WCP-1549
Obrigatério - Porcas Contraporca M5
#10-32 Contraporca 2 para parafusos acima.
WCP-0325
Obrigatério - Conectar
E;gfz 0,5 pol. Parafuso Allen 5 o motor CIM a6 KB-
25001. AM-1002
M5 ~ 40mm
Outros estilos de cabeca de
parafuso podem ser usados
ou Aluminio ou A¢o 3/16 pol.
#10-321,5 pol. Parafuso de 58 | wCp-0257 diametro, 0,126 pgol. - 0,25
cabeca abaulada longo .
pol. Rebites pop de alcance
de aderéncia (5 mm de
didmetro, alcance de
aderéncia de 4-6 mm).
Contraporca M5 se estiver
#10-32 Contraporca 58 WCP-0325 usando parafuisos MS.

Se forem usados rebites, eles
ndo sdo necessarios.

3.3 Pecas adquiridas pela equipe

Estas sdo as pecas necessarias para o KitBot que devem ser fornecidas pela equipe. Alguns itens
podem ser impressos em 3D ou criados a partir de matéria-prima, em vez de adquiridos diretamente.

Tabela5: Lista de pecas de origem da equipe

25019)

Parte Quant. | Informacgao
2 pol. de comprimento 1/2 pol. Pode ser impresso em 3D a partir de arquivos fornecidos
Espacadores hexagonais (KB- 4 ou feito de tubo de PVC conforme observado em
25018) Fabricacao de pecas KitBot.

Pode ser substituido por 5/8 pol ou 3/4 pol. espacadores
2-3/8 pol. de comprimento 1/2 redondos (~ 15 mm a 20 mm de diametro, 50 mm de
pol. Espacadores hexagonais (KB- 2 comprimento) disponiveis em muitas lojas de ferragens,

McMaster, MSC, etc. ou espacadores hexagonais
disponiveis em muitos fornecedores comuns da FIRST

Ref. 4 de janeiro de 2025
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https://wcproducts.com/products/bolts
https://wcproducts.com/collections/cnc-hardware/products/nuts
https://wcproducts.com/products/bolts
https://wcproducts.com/collections/cnc-hardware/products/nuts
https://www.andymark.com/products/10-32-x-1-2-in-shcs-bulk-qty?via=Z2lkOi8vYW5keW1hcmsvV29ya2FyZWE6OkNhdGFsb2c6OkNhdGVnb3J5LzVhZjhkZmUwYmM2ZjZkNWUzNmYyMzdmZA
https://wcproducts.com/products/bolts
https://wcproducts.com/collections/cnc-hardware/products/nuts
https://firstfrc.blob.core.windows.net/frc2025/KitBot/KitBotCADandDrawings.zip
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Robotics Competition. Pode ser construido a partir de
comprimentos menores.

50lb, 8 pol. Abracadeiras (~ 5 mm de largura, 203 mm ou

Abracadeiras 10 mais de comprimento)

Essas abracadeiras estao disponiveis na Caixa Rookie.
#10-32 1,5 pol. Parafuso de 3 Usado para conectar a placa eletrénica. Pode usar outros
cabeca abaulada longo estilos de cabeca de parafuso ou M5 ~ 40mm.
#10-32 Contraporca 3 Usado para conectar a placa eletrénica. Contraporca M5

se estiver usando parafusos M5.

3.4

Para-choques (bumpers)

Esses materiais sdo necessarios para criar 2 conjuntos de para-choques (bumpers) seguindo nossas
etapas recomendadas, conforme observado naConjunto de para-choques secdo.

Tabela6 : Materiais do para-choque

Material Quant. | Informacgao
4 pés x 8 pés. Chapas de @) tamz_anhho indicado aqui € usado para a placa eletrénica
3/4 pol. Compensado (1,2 € para-choques.
m x 2,4 m, 19 mm de 1 Também pode usar dois 2 pés x 4. Pés em chapas (~60
espessura) cm x 120 cm) ou uma chapa de 5 pés x 5 pés (~150 cm x
150 ¢cm). Outros materiais podem ser usados, mas nao
foram testados.
Os suportes sO sao necessarios se as equipes estiverem
fazendo para-choques em L conforme descrito em
Conjunto de para-choques.
(opcional) Suportes 4 As equipes podem obter qualquer suporte semelhante
aos suportes de canto de madeira para para-choques
(am-3233a) ou podem fabricar suportes semelhantes em
angulo de aluminio.
5 Macarrdo de Piscina sao fornecidos na Bolsa Rookie. As
Espaguete de piscina, equipes novatos podem obter 5 macarrao de piscina
diametro nominal de 2 1/2 10 adicional ou fazer capas de para-choques trocaveis.
(~63 mm), ~55 pol. Longo As equipes podem, opcionalmente, optar por usar outro
(~140 cm) preenchimento, se preferir, conforme indicado no
Manual do Jogo.
~5 pés
(opcional) 1/2 pol. Ladrilhos Frequentemente vendido como ladrilhos de 2 pés x 2
de espuma (~ 13 mm) quadrado | pés, 2 ladrilhos suportarao um conjunto de para-choques
S (~1/2 m?) | (bumpers).

Ref. 4 de janeiro de 2025
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https://www.andymark.com/products/bumper-wood-corner-bracket-1
https://www.firstinspires.org/resource-library/frc/competition-manual-qa-system
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11/2
Tecido Vermelho jardas
(~1,4m) | 18 pol. x 160 pol. de cada cor esta incluida na Caixa

1172 Rookie e é suficiente para um conjunto de para-choques.

Tecido Azul jardas Se comprar em uma largura padrdo (60 pol.), 1 1/2 jardas
(~1,4m) | sdo necessarias de cada cor.

1 pequeno recipiente de tinta deve ser suficiente. As
(Opcional) Tinta branca 1 equipes podem usar outros materiais para adicionar
ndameros aos para -choques.

4 Ferramentas

As seguintes ferramentas sdo necessarias para preparar e montar a estrutura do KitBot:

e Oculos de seguranca
e Fita métrica
e Puncao
e Ferramenta de marcagao
e Serra devaivém ou serra de fita
e Furadeira + Brocas
o # 7 (ou5,5mm para hardware métrico) Broca
o VejaTabelal: Tamanho da broca para fixadores comuns para tamanhos alternativos
e Bracadeiras
e Cortadores nivelados/cortadores diagonais
e Ferramentas de fixagao
o 5/32 pol. (ou 4 mm para hardware métrico) Chave Allen
o 1/8 pol. (ou 3 mm para hardware métrico) Chave Allen
o 3/8 pol. (ou 8 mm para hardware métrico) Chave de boca ou soquete
o Outras ferramentas podem variar de acordo com o hardware escolhido
e Grampos
e Grampeador
e (opcional) Serra circular ou de mesa
e (opcional) Ferramentas de rebarbacao
e (opcional) Paquimetros
e (opcional) Esquadro
e (opcional) Ferramenta de rebite pop

5 Fabricacao de pecas KitBot

O primeiro passo na construgao da superestrutura KitBot é reunir tudo o queMatérias-primas é
necessario e preparar as pecas para a montagem. As equipes podem consultar os Desenhos para
obter detalhes adicionais.
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Cortar e fazer furos pode deixar bordas afiadas e rebarbas em aluminio e
policarbonato. As equipes devem tomar cuidado com os furos e bordas
usinados e podem usar uma lima ou ferramenta de rebarbacdo para remover
esse perigo.

Os furos para fixadores especificados indicardo o tamanho da broca. Os furos para fixadores
selecionados pela equipe ndo necessitardo de um tamanho especifico e as equipes devem usar o
tamanho apropriado para o fixador por Tabelal.

5.1 Lista de corte

As listas de corte a seguir para 1 pol. x 1 pol. x 1/16 pol. Os tubos quadrados de aluminio (25 mm x 25
mm, espessura de parede de 1,5 mm) sdo projetados em torno de pecas de 8 pés de comprimento (~
244 cm) que estdo comumente disponiveis em lojas de ferragens locais. Se estiver usando outros

comprimentos, pode ser necessario refazer o layout da lista de corte para otimizar o uso do material.

Tabela?7: Lista de corte para haste #1

Parte Comprimento Quantidade
Trilho diagonal (KB-25008) 32 pol. (813 milimetros) 2
Poste vertical traseiro (KB- 27 pol. (686 milimetros) 1
25006)

Tabela8: Lista de corte para haste #2

Parte Comprimento Quantidade

Poste vertical traseiro (KB- 27 pol. (686 milimetros) 1
25006)

Poste vertical dianteiro (KB- 17 pol. (432 milimetros) 2
25007)

Viga transversal (KB-25009) 16 pol. (406 milimetros) 2

5.2 Preparacao da peca:

Step 1: Corte 1 pol. tubulacdo quadrada de acordo com a lista de corte emTabela7 e Tabela8.

Step 2: Usando o desenho do Trilho diagonal (KB-25008, anexado a este documento), faca todos os
20 furos com uma alca de 201 pol. (ou 5,5 mm para hardware métrico) em cada peca.

Step 3: Usando o desenho para o Poste Vertical Frontal (KB-25007, anexado a este documento), faca
todos os 10 furos com uma coluna de 201 pol. (ou 5,5 mm para hardware métrico) em cada

peca.

Ref. 4 de janeiro de 2025 Pagina 17



N

FIRST —t
FIRST ==FSCAPE

coMPETITION PRESENTED BY ;.#“m%

Step 4: Usando o desenho para a viga transversal (KB-25009, anexado a este documento), faca todos
os 6 furos com uma barra de pressdo de 201 pol. (ou 5,5 mm para hardware métrico) em
cada peca.

Step 5: Usando o desenho para o Poste Vertical Traseiro (KB-25006, anexado a este documento), faca
todos os 15 furos com uma coluna de 201 pol. (ou 5,5 mm para hardware métrico) em cada
peca.

Step 6: Usando o desenho para o piso da esteira (KB-25010, anexado a este documento), corte o piso
da pista de uma folha de 118 pol. (3 mm) e faca todos os 12 furos com uma chapa de
polietileno de 201 pol. (ou 5,5 mm para hardware métrico).

Step 7: Usando o desenho para o Painel Lateral da Esteira (KB-25011, anexado a este documento),
corte os Painéis Laterais da Esteira de uma folha de 118 pol. (3 mm) e faca todos os 7 furos
com uma lamina de polietileno de 201 pol. (ou 5,5 mm para hardware métrico) ou 1/4 pol. (ou
omm) bocado de broca.

Step 8: Usando o desenho para o Telhado da Esteira (KB-25012, anexado a este documento), corte a
Cobertura da Via de uma folha de 118 pol. (3 mm) e faga todos os 8 furos com um
policarbonato de 1/4 pol. (ou 6mm) bocado de broca.

Step 9: Usando o desenho do Painel de Protecdo Frontal (KB-25020, anexado a este documento),
corte o Painel de Protecdo Frontal de uma chgpa de 118 pol. (3mm) policarbonato.

Step 10: Usando o desenho do painel de protecao traseira (KB-25021, anexado a este documento),
corte o painel de protecdo traseira de uma folha de 118 pol. (3mm) policarbonato.

Step 11: (Opcional - esta etapa s6 é necessaria se vocé nao tiver espacadores pré-comprados).

Faca os seguintes espacadores usando uma impressora 3D (arquivos fornecidos) ou corte-o0s
de 3/4 pol. (métrica) Tubo de PVC. Nao use uma serra de esquadria ou outra serra
rotativa de alta velocidade para cortar essas pequenas pecas de PVC, pois é perigoso.
Em vez disso, use um cortador de tubos de PVC, serra manual (como serra vaivém) ou serra
oscilante/alternativa (como uma serra tico-tico).
Parte Comprimento Quantidade
KB-25018 2 pol. (50 milimetros) 4
KB-25019 2-3/8 pol. (60mm) 2
Os espacadores de tubos de PVC podem ser substituidos por:
- espacadores impressos em 3D,
- comprimento exato, hardware apropriado, espacadores ou
- montado a partir de espagadores menores de comprimento comum.
ConsultePecas adquiridas pela equipe para obter mais informacdes.
Ref. 4 de janeiro de 2025 Pagina 18
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6 Montagem do KitBot

Antes de iniciar a montagem, certifique-se de ter as pecas deTabela3Tabela5 & e os materiais que vocé
fabricou conforme indicado abaixo em Tabela9. Certifique-se de concluir todos osFabricacao de pecas
KitBot itens antes de tentar montar o KitBot.

Tabela9 : Lista de pecas fabricadas

Parte Quant. Numero da Informacgao
peca

Poste vertical o

. 2 KB-25006 1 pol. Quadrado x 27 pol. Tubo de aluminio
traseiro
Poste Vertical 2 KB-25007 1 pol. Quadrado x 17 pol. Tubo de aluminio
Frontal
Trilho diagonal 2 KB-25008 1 pol. Quadrado x 32 pol. Tubo de aluminio
Travessa 2 KB-25009 1 pol. Quadrado x 16 pol. Tubo de aluminio
Piso da Esteira 1 KB-25010 32 pol. x 18 pol. x .118 pol. Chapa de policarbonato
Palngl lateral da 5 KB-25011 20-3/4 pol. x 6 pol. x .118 pol. Chapa de
Esteira policarbonato

18-1/4 pol. x 18-1/4 pol. x .118 pol. Ch d
Teto da esteira 1 KB-25012 8174 pol. x pol.x. 11 pol. thapa de
policarbonato

Painel de protecdo 1 KB-25020 18 pol. x 12 pol. x .118 pol. Chapa de policarbonato
frontal
Painel de protecdo :

. 1 KB-25021 18 pol. x 18 pol. x .118 pol. Chapa de policarbonato
traseira
2 pol. de
comprimento 1/2 PVC ou 3D impresso ou obtido conforme indicado

4 KB-25018 . . ~
pol. Espacadores naPecas adquiridas pela equipe sec¢ao
hexagonais
2-3/8 pol. de
comprimento 1/2 PVC ou 3D impresso ou obtido conforme indicado
2 KB-25019 . . ~

pol. Espacadores naPecas adquiridas pela equipe se¢do
hexagonais

6.1 Notas de montagem

Ao apertar os parafusos que passam pela tubulacao da caixa, é facil apertar demais o fixador e
comecar a esmagar o tubo. Certifique-se de prestar muita atencao ao apertar os parafusos para evitar
isso.
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A estrutura superior (secdo6.2.1), a estrutura traseira (se¢do6.2.2) e a estrutura frontal (se¢ao6.2.3)
podem ser montadas em paralelo antes de serem combinadas em uma Unica montagem.

Todas as instrucdes de montagem sao escritas assumindo que as equipes estdao usando os itens
fornecidos da caixa preta e pecas de tamanho de polegada provenientes da equipe. Se as equipes
tiverem alternativas, substitua as pecas alternativas, consultando as tabelas, se necessario, para
determinar o equivalente.Materiais Algumas alternativas também podem exigir que as equipes facam
pequenos ajustes, como fazer furos maiores, deixar alguns furos desaparafusados, etc.

Precisa de ajuda? Assista ao video de construcdo do KitBot 2025 para obter um passo a passo da
construgdo do KitBot.
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6.2

Instrugoes de montagem

6.2.1 Construa o quadro superior

Figura3: Quadro superior

>
PS SOLIDWORKS

Maodeling Solutions Partner

Pecas necessarias:

Chapa do rolete 1 (KB-25001) - qtd 1

Chapa do rolete 2 (KB-25002) - quantidade 1

Trilho diagonal (KB-25008) - qtd 2

Piso da Esteira (KB-25010) - qtd 1

Lados da Esteira (KB-25011) - quant. 2

Telhado da Esteira (KB-25012) - qtd 1

Eixo do rolete (KB-25013) - gtd 1

Polia de 24 Dentes (KB-25015) - quantidade 1

Polia de 48 dentes (KB-25016) - quantidade 1

Motor CIM - quantidade 1

Chave de Maquina 2mm x 2mm x 10mm (am-1121) - qtd 1
Anel de reten¢do de pressao de 8mm (am-0033) - quantidade 1
Adaptador hexagonal de peca impressa em 3D (WCP-1121) - quantidade 4
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Step 1:

1/2 pol. Rolamentos hexagonais (REV-21-1915) - quantidade 2

4 pol. Rodas compativeis (TTB-0057) - quantidade 5

1/2 pol. Colares de eixo hexagonal (REV-21-1911) - quantidade 2

Correia HTD de 130 dentes (WCP-0652) - quantidade 1

1/8 pol. de comprimento 1/2 pol. Espacadores hexagonais (TTB-0017-1/8) - qtd 2
2 pol. de comprimento 1/2 pol. Espagadores Hexagonais - quantidade 4
2-3/8 pol. de comprimento 1/2 pol. Espacadores Hexagonais - quantidade 2
1/2 pol. Parafuso Allen #10-32 longo - quantidade 2

1-1/2 pol. Parafuso de Cabeca Abaulada #10-32 longo - quantidade 24
#10-32 Contraporca - quantidade 24

2 pol. larga Fita Gaffer'sPreta

50Ib, 8 pol. Abragadeiras - quantidade 8

Usando uma prensa de mandril, torno de mesa ou batendo levemente com um martelo de
borracha (ou vocé pode fazer isso manualmente), insira os rolamentos sextavados nas duas
chapas do rolete, conforme mostrado emFigura4, com o flange do rolamento terminando no
mesmo lado que o texto gravado.

Apoie as chapas o mais proximo possivel do orificio do rolamento enquanto
pressiona para evitar dobrar a chapa.

Figura4 : Inserindo os rolamentos sextavados

2
2S SOLIDWORKS

Modeling Solutions Partner
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Step 2: Usando uma prensa de mandril, torno de mesa ou batendo levemente com um martelo de
borracha (ou vocé pode fazer isso manualmente), insira os adaptadores de eixo sextavado
impressos em 3D (WCP-1121) em cada extremidade de cada polia (KB-25015 e KB-25016)
conforme mostrado em Figura5.

E muito importante certificar-se de que os dois adaptadores sextavados
estejam alinhados um ao outro em cada polia para que um eixo sextavado
possa deslizar por ambos.

Figura5 : Inserindo adaptadores sextavados em polias

2
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Step 3: Fixe o motor CIM a chapa do rolete com "KitBot 2025" gravado na lateral (KB-25001), com o
corpo do motor no lado oposto do texto gravado, conforme mostrado em Figura6. Anexe
com dois 1/2 pol. Parafusos Allen longos #10-32.

| O trava-roscas pode ser usado para ajudar a garantir que esses parafusos ndo
vibrem soltos durante a operacao.
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Step 4:

Step 5:

Figura6 : Conectando o motor CIM
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Insira a chave da maquina de 2 mm x 2 mm x 10 mm (am-1121) no rasgo de chaveta no eixo
do motor CIM (isso pode exigir que um alicate pressione o rasgo de chaveta). Em seguida,
deslize a circular de 8 mm para 1/2 pol. Adaptador hexagonal (WCP-0794) no eixo,
observando para alinhar o rasgo de chaveta sobre a chave de maquina instalada
recentemente. Em seguida, deslize o 1/8 pol. Espa¢ador sextavado longo (KB-25017), Polia de
24 dentes (KB-25015) e o anel de retencdo de encaixe (am-0033) no eixo nessa ordem,
conforme mostrado em Figura?.

Figura7 : Montagem do eixo do motor

r
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Pegue um dos trilhos diagonais (KB-25008) e identifique a extremidade que tem sete furos
perfurados. Pegue a chapa do rolete com o motor acoplado a ela e aparafuse-a ao trilho
diagonal, comecando com o primeiro dos sete orificios e colocando 1-1/ 2 pol. Parafusos de
cabeca abaulada longos #10-32 através do primeiro, terceiro e sexto orificios, como
mostrado em Figura8. Quando tudo estiver alinhado, coloque uma contraporca # 10-32 em
cada parafuso e aperte todos eles. Tenha cuidado para ndo apertar demais a ponto de
esmagar o tubo da caixa.
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Certifique-se de que o motor e o trilho diagonal estejam do mesmo lado da
chapa e que as cabecas dos parafusos estejam no lado gravado da chapa onde
esta a polia.

As vezes, devido a pequenos erros de fabricacdo, seus furos podem ndo se
alinhar. Nesse caso, tente colocar pelo menos um parafuso e aperta-lo para
atuar como uma bracadeira (vocé também pode complementar com uma
bracadeira real) e, em seguida, use uma furadeira para fazer os outros orificios,
um de cada vez, abrindo-os para permitir que os fixadores se encaixem.

Figura8 : Anexar um trilho diagonal
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Step 6: Semelhante a Ultima etapa, pegue o outro trilho diagonal e encontre a extremidade com sete
furos e alinhe-a com a outra chapa de rolamento (KB-25002), de modo que o texto gravado
fique no lado oposto do trilho diagonal. Usando o primeiro, terceiro e sexto orificios, prenda
a chapa e o tubo usando 1-1/ 2 pol. parafusos de cabeca abaulada longos #10-32 e
contraporcas #10-32.

Figura9 : Anexando o trilho diagonal oposto

=
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Step 7: Pegue os dois conjuntos que foram construidos nas duas etapas anteriores e o piso da
esteira (KB-25010) e alinhe-os de forma que o piso da esteira fique no topo dos tubos (no
mesmo lado dos tubos que os rolamentos nas chapas), conforme mostrado em Figura10.
Existem 12 orificios que devem se alinhar entre o piso da esteira e os dois trilhos diagonais.
Anexe esses trés itens juntos usando 12 1-1/2 pol. Parafusos de cabeca de abaulada longos
#10-32 inseridos através do plastico, depois dos trilhos, e fixados com contraporcas #10-32.

Certifique-se de que as cabecas dos parafusos estejam do lado plastico.

Figura10 : Fixagéo do piso da pista

7
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Step 8: Anexe um dos lados da esteira (KB-25011) a cada lado da montagem, conforme mostrado
emFigurall, usando a borda do painel que tem trés furos ao longo dele. Anexe com seis 1-
1/2 pol. parafusos de cabeca abaulada longos #10-32 e contraporcas #10-32.
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Step 9: Prenda o telhado da esteira (KB-25012) as laterais da esteira (KB-25011) alinhando seus
orificios com os orificios nas laterais da esteira e conectando com bracadeiras de 50 Ib.
Mantenha as cabecas das bracadeiras do lado de fora da estrutura e, em seguida, use
cortadores nivelados para aparar o excesso de bragadeira quando estiverem todas

apertadas.

Figura12 : Fixag@o do telhado da esteira

2
S SOLIDWORKS

Modeling Solutions Partner

Ref. 4 de janeiro de 2025 Pagina 27



Y FIRST® DIVESM
M SIORBngICS ==Fm presented by Qualcomm

COMPETITION resenteosy ~/#AAS firstinspires.org/robotics/frc

nnnnnnnnnn

Step 10: Pegue o eixo de rolamento (KB-25013) e deslize-o através de um dos rolamentos sextavados
no conjunto, conforme mostrado em Figura13. A medida que desliza, adicione os seguintes
itens em ordem:

- 2-3/ 8 pol. Espacador
Hexagonal Longo -
4 pol. Roda
Compativel- 2 pol. Espagador
Hexagonal Longo -
4 pol. Roda
Compativel- 2 pol. Espacador Hexagonal Longo -
4 pol. Roda
Compativel- 2 pol. Espacador Hexagonal Longo -
4 pol. Roda Compativel- 2
pol. Espacador Hexagonal Longo - 4 pol. Roda Compativel- 2-3/8 pol. espacador hexagonal longo

No final dessas pecas, deve haver um espa¢o minimo antes do rolamento na chapa oposta. Empurre o
eixo através do segundo rolamento para que ele se destaque em ambos os lados do conjunto. Se for
dificil empurrar o eixo através do segundo rolamento, afrouxe os parafusos que prendem o resto do
conjunto e reaperte quando estiver em uma posi¢do em que 0O eiXxo possa se mover livremente.

Figural3 : Montagem do eixo de rolamento

2
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Step 11: No mesmo lado do conjunto que a polia pequena (perto da gravacao KitBot 2025), deslize
uma polia de 1/8 pol. espacador hexagonal longo no eixo do rolamento e, em seguida, deslize
a polia grande com a correia HTD de 130 dentes e enrole a correia em torno de ambas as
polias para que sejam conectadas conforme mostrado em Figura14.

Isso pode ser um desafio, e outro método de adicionar o cinto pode ser "passar"
o cinto em uma polia, girando-o lentamente e empurrando o cinto lateralmente
para ele. Outro método é colocar a correia em torno de ambas as polias e

empurrar o eixo através da polia depois.

Figural4 : Montagem do sistema de correias

2
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Step 12: Empurre o eixo de rolagem para que o eixo extra restante fique aproximadamente uniforme
em ambos os lados, deslize os colares do eixo sextavado (REV-21-1915) em cada extremidade
do eixo, empurre-os contra o rolamento e a polia em cada extremidade e, em seguida, aperte
os parafusos para trava-los no lugar. Isso deve impedir que o eixo deslize para os lados.

Figural5 : Adicionando colares de eixo

2
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Step 13: Corte quatro 16 pol. tiras de 2 pol. larga fita preta de Gaffer e cola-los em uma fileira no final
do piso da esteira, sem deixar lacunas.

Esses pedacos de fita destinam-se a adicionar atrito entre a peca do jogo e o
piso da esteira e, portanto, essa fita pode precisar ser substituida ao longo da
temporada para garantir uma grande quantidade de atrito.

Fita adicional pode ser adicionada, se desejado.

Figura16 : Adicionando fita de friccGo
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6.2.2 Construa o Quadro Traseiro

Figural7 : Moldura traseira

2
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Pecas necessarias:

e Suporte em T (KB-25004) - quantidade 2

e Suporte RSL (KB-25005) - quantidade 1

e Poste vertical traseiro (KB-25006) - quantidade 2

e Viga transversal (KB-25009) - quantidade 1

e Suporte do Radio (KB-25014) - qtd 2

e 1-3/4 pol. Parafuso Allen # 10-32 longo - qtd 2

e Parafuso de cabeca abaulada # 10-32 de 1-1 / 2 de comprimento - qtd 12
e #10-32 Contraporca - qtd 14
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Step 1: Encontre a fileira de cinco furos consecutivos aproximadamente no meio dos Postes
Verticais Traseiros (KB-25006) e alinhe um suporte em T para que todos os cinco furos se
alinhem. Faca o mesmo para o segundo Poste Vertical Traseiro, garantindo que os Postes
correspondam a direcdo (orificios correspondentes na parte superior/inferior) e os suportes
em T estejam voltados um para o outro, conforme mostrado em Figura18. Em seguida,
alinhe uma viga transversal entre os postes verticais traseiros, alinhando os orificios na viga
transversal com os orificios nos suportes em T. Monte essas pecas nesta orientagdo com 1-
1/2 pol. parafusos de cabeca abaulada #10-32 longos e contraporcas #10-32, conforme
mostrado abaixo.

Ndo aperte totalmente esses parafusos até depois de colocar os parafusos em N
todos os orificios para que seja mais facil alinhar outros orificios dos parafusos.

Se os furos ndo estiverem totalmente alinhados, comece com um lado,
garantindo que o suporte em T permaneca alinhado com o poste e faga os furos
conforme necessario para prender.

Figura18 : Montagem do quadro traseiro
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Step 2: Com os suportes em T voltados para longe de vocé e os postes verticais traseiros orientados
com o unico par de orificios na parte inferior, localize o quarto e o quinto orificio do lado de
fora do poste direito, conforme mostrado em Figura19. Use dois 1-1/2 pol. parafusos de
cabeca abaulada #10-32 longos e contraporcas #10-32 para prender o suporte RSL (KB-
25005) de modo que o orificio grande no suporte RSL fique voltado para vocé, no lado oposto
do tubo em comparagdao com os suportes em T, conforme mostrado em Figura19.

Figura19 : Anexando a montagem RSL

)
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Step 3: Na parte superior do outro poste vertical traseiro, prenda o suporte de radio impresso em 3D
(KB-25014) ao sexto e oitavo orificios para baixo, imprensando o tubo de aluminio conforme
mostrado em Figura20. O lado plano grande dos suportes de radio deve ficar voltado para
longe dos suportes em T. Prenda-os usando dois cabos de 1-3/4 pol. parafusos allen longos

#10-32 e contraporcas #10-32.

As pecas impressas em 3D tém um rebaixamento hexagonal para que vocé ndo
precise de uma chave inglesa para segurar a porca no lugar durante o aperto.
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Figura20 : Anexando os suportes de rdadio
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6.2.3 Construa o quadro frontal

Figura21 : Quadro frontal
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Pecas necessarias:

e Suporte em T (KB-25004) - quantidade 2

e Poste Vertical Dianteiro (KB-25007) - gtd 2

e Viga transversal (KB-25009) - quantidade 1

e 1-1/2 pol. longo # 10-32 Parafuso de cabeca abaulada - qtd 10
e # 10-32 Contraporca - qtd 10
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Step 1:

Encontre a fileira de cinco furos consecutivos perto do centro de um poste vertical frontal
(KB-25007) e alinhe um suporte em T para que todos os cinco furos se alinhem. Faca o
mesmo para o segundo Poste Vertical Frontal, garantindo que os Postes correspondam a
direc¢do (orificios correspondentes na parte superior/inferior) e que os suportesem T
estejam voltados um para o outro, conforme mostrado em Figura22. Em seguida, alinhe
uma viga transversal entre os postes verticais frontais, alinhando os orificios na viga
transversal com os orificios nos suportes em T. Monte essas pe¢as nesta orientacdo com 1-
1/2 pol. parafusos de cabeca abaulada #10-32 longos e contraporcas #10-32, conforme
mostrado abaixo.

Ndo aperte totalmente esses parafusos até depois de colocar os parafusos em N
todos os orificios para que seja mais facil alinhar outros orificios dos parafusos.

Figura22 : Montagem da estrutura frontal
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6.2.4 Prenda as estruturas frontal e traseira a base da unidade

Figura23 : Estruturas frontal e traseira no robé
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Pecas necessarias:

e Estrutura frontal (de 6.2.3)

e Estrutura traseira (de 6.2.2)

¢ Base de acionamento AM14U6

e 1-1/2 pol. longo # 10-32 Parafuso de cabeca abaulada - qtd 8
e # 10-32 Contraporca - qtd 8
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Step1:  Com os suportes em T voltados para fora do robd, solte a estrutura frontal e a estrutura
traseira na base de acionamento AM14U6 concluida de modo que a parte inferior dos
tubos (os lados que tém dois orificios) fique abaixo da parte superior dos trilhos. Anexe
essas estruturas a Base de Acionamento com 1-1/2 pol. parafusos de cabeca abaulada # 10-
32 longos e contraporcas # 10-32, com a cabeca do parafuso voltada para o interior do
robo.

Pay special attention to Figura24, Figura25, and Figura26 below to make sure you are
attaching these frames into the correct locations.

Se vocé estiver tendo dificuldade para encaixar uma chave ou colocar a
contraporca no lugar durante o aperto, vocé pode:

A. Remover a chapa externa e as rodas dianteiras e traseiras do trem de forca
para aumentar o acesso.

B. Usar um pequeno pedaco de fita adesiva e coloque-o na parte de tras da
chave (funciona especialmente bem no lado fechado se a chave tiver uma) e,
em seguida, coloque a porca no bolso formado pela fita. Isso permite que
voCé use a chave para transportar a porca para o local correto para comegar.
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Figura24 : Fixacdo das estrututas frontal e traseira
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Figura25 : Localizagbes dos furos dos parafusos para as estruturas frontal e traseira

p)
DS SOLIDWORKS

Modeling Solutions Partner

Ref. 4 de janeiro de 2025 Pagina 40



- FIRST® DIVESM
w 'R:’ORBngI CS E:Fm presented by Qualcomm
COMPETITION ——T

el firstinspires.org/robotics/frc

Figura26 : Direcdio do parafuso para estruturas frontal e traseira
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6.2.5 Anexe a estrutura superior

Figura27 : estrutura superior do rob6
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Pecas necessarias:

e Robbd através 6.2.4

e Estrutura superior (de 6.2.1)

e Chapa de angulo traseiro (KB-25003) - qtd 4

e 1-1/2 pol. longo # 10-32 Parafuso de cabeca abaulada - qtd 14

e # 10-32 Contraporca - qtd 14
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Step 1:

Step 2:

Pegue a estrutura superior e alinhe os orificios restantes nas chapas do rolete com a
estrutura frontal e prenda com dois 1-1/ 2 pol. parafusos de cabeca abaulada #10-32
longos e porcas de travamento #10-32 de cada lado.

Ndo aperte totalmente esses parafusos até depois de completarStep 2:, para
que seja mais facil alinhar outros orificios dos parafusos.

Figura28 : Anexando a estrutura superior a estrutura frontal
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Use as chapas de angulo traseiro (KB-25003) e coloque-as ao redor da estrutura superior e da
estrutura traseira, conforme mostrado em eFigura29, em seguida, prenda com 1-1/2 pol.
parafusos de cabeca abaulada longos #10-32 e contraporcas #10-32.

Figura29 : Anexando a estrutura superior a estrutura traseira
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Step 3: Depois que todos os parafusos estiverem presos, volte e aperte os parafusos das etapas
anteriores.

6.2.6 Radio, RSL e Painéis de Protegao

Figura30 : Eletrénica e Painéis
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Pecas necessarias:

e Rob0 através 6.2.5

e Painel de protecdo frontal (KB-25020) - quantidade 1

e Painel de protecdo traseira (KB-25021) - quantidade 1

e Fixador reutilizavel

e Radio VH-109 - gtd 1 (disponivel na caixa especifica da temporada)
e LuzRSL -qtd 1

e Abracadeiras de 50 Ib - quantidade 2
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Step 1:  Pegue o radio VH-109 e conecte-o aos suportes de radio impressos em 3D com duas
bragadeiras de 50 |b envolvendo o tubo da caixa vertical, garantindo que a conexao de
energia esteja voltada para baixo. Corte o excesso de bragadeira com cortadores nivelados

apos o aperto.

Figura31 : Conectando o radio
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Step 2: Remova a porca de plastico do RSL. Insira o RSL (luz de sinal de radio) na chapa de montagem
RSL (KB-25005) na estrutura traseira de forma que a luz fique do lado de fora do robd e, em
seguida, use a porca de plastico para prender o RSL a chapa.
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Figura32 : Anexando o RSL
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Step 3: Cole varias pecas de fixador reutilizavel (aproximadamente 2 pol. de comprimento) nos tubos
de aluminio da estrutura frontal e no painel de protecdo frontal (KB-25020) para que o painel
possa ser adicionado e removido do robo repetidamente e facilmente.

Uma técnica para prender os painéis é prender as pecas correspondentes do
fixador que pode ser fechado novamente. Em seguida, retire o suporte de um
lado das pecas correspondentes expondo o adesivo e cole o fixador reutilizavel
no painel em cada ponto. Em seguida, remova o suporte do outro lado dos
fixadores reutilizaveis e posicione cuidadosamente o painel de prote¢dao nos
tubos de aluminio e pressione-o no lugar (certifique-se de pressionar com

firmeza e dar ao adesivo algum tempo para aderir antes de remover o painel).

Ref. 4 de janeiro de 2025 Pagina 46



- FIRST® DIVESM
w 'R:’ORBngI CS E:Fm presented by Qualcomm
COMPETITION ——T

el firstinspires.org/robotics/frc

Figura33 : Fixagdo do painel de protecdo frontal
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Step 4: Semelhante a Ultima etapa, cole varias pecas (aproximadamente 2 pol. de comprimento) de
fixador reutilizavel nos tubos de aluminio da estrutura traseira e no painel de prote¢do
traseira (KB-25021) para que o painel possa ser adicionado e removido do robd

repetidamente e facilmente.

Esses dois painéis sdo um étimo lugar para adicionar adesivos dos
patrocinadores e logotipos de sua equipe.

Figura34 : Fixacdo do painel de protecdio traseira
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7 Conjunto de para-choques

A secdo a seguir sugere duas maneiras diferentes de como construir 2 conjuntos de para-choques
(vermelho e azul), mas as equipes podem optar por usar outros materiais e processos, se desejarem.
Certifique-se de consultar o Manual do Jogo 2025 para obter detalhes sobre o que é e o que ndo é
permitido.

As proprias equipes que fornecem materiais podem escolher a Op¢do 1 ou 2 ou fazer um processo
diferente, se preferir, e podem consultar o Guia de para-choques para obter uma visao geral de outros
materiais e métodos para fazer para-choques.

7.1 Opcgao 1 - Para-choques (bumpers) em L

Para equipes que usam os materiais fornecidos na Caixa Rookie, os para-choques em L sao
recomendados, pois utilizam melhor os materiais da caixa Rookie. As equipes novatas ainda precisarao
obter macarrdo de piscina adicional para fazer 2 conjuntos ou descobrir como fazer capas de para-
choques intercambiaveis (algumas recomendagdes estdo no Guia de para-choques). Essas instrucbes
pressupdem que as equipes tenham adquirido macarrao de piscina adicional.

Step 1: Corte 3/4 pol. Compensado de acordo com as seguintes dimensoes:

Tabela10 : Dimensées do suporte do para-choques

Dimensoes Quantidade
32 pol. x 5 pol. (813 x 127 mm) 4
28 pol. x 5 pol. (711 x 127 mm) 4

Step 2: Anexe um dos 32 pol. pecas longas para o 28 pol. pe¢as longas com um suporte de canto.
Certifique-se de que a extremidade do 32 pol. deve atender a face da peca de 28 pol.

Figura35 : Alinhamento correto da madeira

32” Piece 28" Piece

Step 3: Repita a Etapa 2 com todos os pedagos de madeira.
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Step 4: Meca e marque 2 pol. e 20 pol. da borda interna do canto (como mostrado emFigura36 ) no
menor comprimento de madeira (28 pol.).

Figura36 : Ponto correto para medir

Step 5: Meca e marque 7 pol. & 27 pol. (178 mm & 686 mm) a partir da borda interna do canto (como
mostrado emFigura36 ) no comprimento mais longo da madeira (32 pol.)

Step 6: Alinhe os suportes e prenda conforme descrito nas instru¢des de_ montagem do para-choque.
Step 7: Corte o macarrao de piscina nas seguintes dimensdes:

Tabela11 : Comprimentos de macarréo de piscina

Comprimento Quantidade
33,5 pol. (851 mm) 8
34,5 pol. * (876 milimetros) 8

'TPara um aumento de desempenho facil, recomendamos que as equipes
comprem 1/2 pol. (13 mm) e corte as chapas para ter 5 pol. (127 mm) pelos
comprimentos acima e coloque atras do macarrao de piscina. Se as equipes
fizerem isso, adicione 1 pol. (26 mm) para o macarrao de dimensdo mais longa
(34,5 pol.) para terminar em 35,5 pol. (902 mm) de comprimento

E mais facil cortar macarrdo de piscina com uma faca serrilhada. Pedacos

menores de macarrdo de piscina podem ser combinados para atender ao
comprimento total necessario, mas fita adicional pode ser necessaria para
prender no lugar.

Step 8: Prenda o macarrao de piscina a madeira com um pedaco de fita adesiva, tomando cuidado
para nao comprimir o macarrdo de piscina.
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O macarrao de piscina no pedaco de madeira mais curto ficara saliente em
ambos os lados, entdo as pe¢as devem ser colocadas aproximadamente no
centro.

Step 9: Corte o tecido nas seguintes dimensdes:

Dimensoes Quantidade
77 pol. x 15 pol. * (196 cm x 38 4 vermelho, 4 azul
cm)

* Para equipes que usam o tecido fornecido no Rookie Kit, é mais facil cortar o
material ao meio e usar metade do material para cada segmento de para-
choques e aparar o excesso ap0s a fixacdo

Step 10: Enrole o tecido ao redor dos espaguetes da piscina e prenda o tecido na parte de tras da
madeira com grampos.

Se vocé planeja usar outro método além da pintura para anexar os numeros da
equipe, anexe os numeros antes de prender o tecido

Para processos recomendados de fixacdo de tecido, consulte o Guia de Para-
choques para obter op¢des.

Step 11: Apare o excesso de tecido para facilitar a fixacdo dos para-choques ao robé.
Tenha cuidado para ndo aparar muito perto dos grampos.

Step 12: Pinte os nimeros da sua equipe em cada lado dos para-choques, conforme descrito no
Manual do Jogo. (supondo que vocé ainda nao tenha anexado numeros usando outro
método)

7.2 Opcgao 2 - Segmentos retos

Se ndo estiver usando o material do Rookie Kit, algumas equipes podem preferir fabricar para-choques
como segmentos individuais. Esses segmentos individuais sdao mais faceis de transportar e podem ser
mais faceis de instalar os suportes de forma que todos se alinhem corretamente com o robd.

Step 1: Corte 3/4 pol. Compensado de acordo com as seguintes dimensoes:

Tabela12 : Dimensées do suporte do para-choques

Dimensoes Quantidade
32 pol. x 5 pol. (813 x 127 mm) 4
28 pol. x 5 pol. (711 x 127 mm) 4
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Step 2: Meca e marque 2,75 pol. & 20,75 pol. (70 mm & 527 mm) de uma borda no menor
comprimento de madeira (28 pol.).

Step 3: Meca e marque 7 pol. & 27 pol. (178 mm & 686 mm) de uma borda no comprimento maior da
madeira (32 pol.)

Step 4: Alinhe os suportes e prenda conforme descrito nas instru¢des de_ montagem do para-choque.

Step 5: Corte o macarrao de piscina nas seguintes dimensdes:

Tabela13 : Comprimentos de macarrdo de piscina

Comprimento Quantidade
33,5 pol. (851 mm) 8
34,5 pol. * (876 milimetros) 8

* Para um aumento de desempenho facil, recomendamos que as equipes
comprem 1/2 pol. (13 mm) e corte as chapas para ter 5 pol. (127 mm) pelos
comprimentos acima e coloque atras do macarrao de piscina. Se as equipes
fizerem isso, adicione 1 pol. (26 mm) para o macarrdo de dimensao mais longa
(34,5 pol.) para terminar em 35,5 pol. (902 mm) de comprimento

E mais f4cil cortar macarrdo de piscina com uma faca serrilhada. Pedacos

menores de macarrdo de piscina podem ser combinados para atender ao
comprimento total necessario, mas fita adicional pode ser necessaria para
prender no lugar.

Step 6: Prenda o macarrao de piscina a madeira com um pedaco de fita adesiva, tomando cuidado
para nao comprimir o macarrdo de piscina.

Step 7: Corte o tecido nas seguintes dimensdes:

Dimensoes Quantidade

44 pol. x 15 pol. * (112 cm x 38
cm)

4 vermelho, 4 azul

* Para equipes que usam o tecido fornecido no Kit Rookie, apenas 160 pol. de
tecido é fornecido, se tentar segmentos Unicos, vocé tera que otimizar o uso do
tecido além do que é sugerido na tabela (pode ser necessario prender o tecido
na lateral do compensado em vez da parte de tras).

Os comprimentos dos para-choques sdo préximos o suficiente, por isso
recomendamos cortar todo o tecido da mesma forma e aparar o excesso depois
que o tecido for preso.
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Step 8: Enrole o tecido ao redor dos espaguetes da piscina e prenda o tecido na parte de tras da
madeira com grampos.

Se vocé planeja usar outro método além da pintura para anexar os numeros da
equipe, anexe 0s numeros antes de prender o tecido

Para processos recomendados de fixa¢do de tecido, consulte o Guia de Para-
choques para obter op¢des.

Step 9: Apare o excesso de tecido para facilitar a fixacdo dos para-choques ao robé.
Tenha cuidado para ndo aparar muito perto dos grampos.

Step 10: Pinte os nimeros da sua equipe em cada lado dos para-choques, conforme descrito no
Manual do Jogo. (supondo que vocé ainda nao tenha anexado numeros usando outro
método)

8 Eletronica e fiacao

O painel eletrénico do KitBot também foi projetado para permitir o trabalho paralelo. Os componentes
podem ser fixados aos painéis e parte da fiacdo pode ser feita antes de instalar os painéis no rob®.
Vocé pode anexar esses painéis antes ou depois da superestrutura do KitBot.

Os painéis eletronicos KitBot sdo painéis retangulares de 19,75 pol. x 6,5 pol. (500 mm x 165 mm) feito
de 3/4 pol. (19 mm) de compensado. Este material é provavelmente um pouco exagerado, mas
permite 0 mesmo material usado para o suporte do para-choques e fornece rigidez no centro da base
de acionamento. Os painéis sdo posicionados no chassi em ambos os lados das caixas de
engrenagens/motores centrais. Para fazer os furos para montar os painéis no chassi, vocé pode usar
um trilho de chassi (se o chassi ndo estiver montado) ou virar o chassi (se ja estiver aberto) para
marcar os locais dos furos de baixo para cima. Recomenda-se fixar o painel com pelo menos 4
parafusos, 1 proximo a cada canto.

O documento de fiagao indica onde vocé deve fazer uma pausa se ainda ndo tiver instalado os painéis
no KitBot.

Vocé também precisara instalar a bandejada bateria, isso pode ser feito antes ou depois do restante
dos componentes eletrénicos.

9 Préximos passos

Parabéns, vocé concluiu com sucesso o KitBot. Depois que seu robé for construido, confira os guias de
codigo e software para coloca-lo em funcionamento. O Guia de Aprimoramento/Iteracdo do KitBot
tem algumas dicas sobre como testar propositalmente seu robd e decidir sobre melhorias.

O Guia para Selecao de Motoristas pode fornecer algumas ideias sobre como restringir quem
dirigira/operara seu robd em competi¢cdo e o documento Melhorando o Desempenho do Motorista
pode ajudar a fornecer ideias de como eles podem praticar de forma eficaz.
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E altamente recomendével fazer uma auto-inspecdo antes de participar de um evento para ajudar a
identificar quaisquer problemas antes de participar do evento. As equipes podem fazer isso utilizando
a Lista de Verificacdo de Inspecao (fique de olho para que ela seja lancada em uma Atualizacao da
Equipe) e verificando se seu robd esta em conformidade com cada item da lista.

As equipes também sdo incentivadas a iniciar o processo de inspecdo o mais cedo possivel. Primeiro,
va até a esta¢do de inspec¢do para descobrir como funciona o processo de inspe¢do em seu evento.
Mesmo que vocé ndo esteja 100% pronto, inspecdes parciais, como conformidade de altura e peso,
podem ser iniciadas com antecedéncia para minimizar surpresas e garantir que vocé seja
inspecionado antes do inicio das partidas de qualificacao.

10 Solucionando problemas

O KitBot tem melhor desempenho ao usar baterias totalmente carregadas. Com isso, é altamente
recomendavel que as equipes verifiquem as baterias que estdo usando e tenham varias baterias para
garantir tempo de recarga entre as partidas.

10.1 Problema: Tubo nao ejetado (rolamento parando)

Solug¢Bes potenciais:

- Certifique-se de que o rob6 tenha uma bateria carregada

- Verifique se todas as conexdes elétricas com o motor de rolamento estao seguras

- Aumente a poténcia do motor de rolamento no cédigo do robd (vocé pode querer
criar varios botdes com diferentes configuracdes de energia)

- Verifique se a fita Gaffer's foi fixada para aumentar o atrito e ndo esta desgastada

10.2 Problema: Tubo ejetado com muita forga
Solugdes potenciais:

- Diminua a poténcia do motor de rolamento no cédigo do robd (vocé pode criar
varios botdes com diferentes configura¢des de energia)
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