Ronimismehhanismid arengulugu
Enamus võistkondadest Robotexil olid lahendanud ronimismehhanismi väga inimlikul viisil: Kaks vatupidi pöörlevat ratast surutakse kokku ja kogu robot hakkab mööda sinna juhitud köit mööda ülesse ronima. Kuigi sellisel meetodil on mõningad eeliseid, ledub ka mõningaid puudusi:
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Väike ebavõrdne kaalujaotus ja köie pinna erisused paneb ratta ja köie omavahel kiiva jooksma ning köis keritakse vedavate rataste vahelt välja (palju aega ja vaeva kulub roboti sümmeetrilise kaalujaotuse tegemiseks )
· Maksimaalne ülesseronimiskiirus on piiratud rataste ja köie kontaktpinna suurusega, roboti kaaluga , köie pinna „kõvadusega”(kui kergesti hakkab mehhanism hoopis köit sööma), vedrude jäikusega, mootori maksimaalvõimsusega. See viis selleni, et roboti ühe detaili muutmisel tuleb ka kõiki teisi detaile sellega vastavusse viia.
Algsed lahendused
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Esimene asjana kasutasin lihtsuse mõttes ühepoolset vedamismehhanismi ja vastusurutud „lõuga”, mis tekitas vajaliku vastusurve eest. Väikese koormuse ja „kõva”  köie puhul toimis asi hästi aga koormuse suurenedes oli vaja ka vastusurvet suurendada. Vedru pingutamisel selgus, et see ei ole sugugi lineaarne sõltuvus ja selleks et paari kilo ülesse tõsta tuli juba 10-20 kilose jõuga kokku suruda. Kooli tuues selgus, et seal olev köis on tunduvalt „pehmem” ja demonstratsioonil hakkas lihtsalt köiest tuuste rebima. Küsiti, kas see tegelane on kunagigil ülesse roninud.

Edasi otsustasin ratste ümbermõõdu suurendamisega parema kontakti saada ja lisaks ülesronimise muuta „jõnksutamise” vabaks. Tekkis uus jama, suuremale rattale oli ka tunduvalt suuremat ülekannet vaja nii 1:200 ülekannet. Selleks sobis vana kojamehe tiguülekanne. Selle tulemusena sain lõpuks ka mööda kooliköit tegelase ronima aga see toimus väga aeglaselt ja teistel olid juba selleks ajaks paremad lahendused ning selle tulemusena otsustati kasutada standard lahendust ja lõpetada edasini ronimismehhanismide arendus.
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Kunagi, kui jälle aega sai kruvisin uuema kojamehemootori koos ülekandega auto küljest lahti ja katsetasin seda. See oli võrdlemisi võimas oma kaalu kohta selle ülekanne sobis ka vastava ülesande täitmiseks aga samas oli see nii suur kobakas, et seda ei saanud mõistlikult kasutada. Lisaks poleks sellise elektroonika loomine mis kannatab 30A välja eriti mõistlik.
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Mõned nädalad ennem robotexi tekkis küsimus, kui keeruline ikka robot peab olema, et see kogu ülesande ära teeks. Idee poolest Piisab ühest lülitist, ühest mootorist, ühest akust ja kamalatäiest mehaanikast.  Asja tuum seisneb selles on trummel koos erinevate suurustega ratastega, mille pöörlemisel sõidab ise algusest köieni välja + välimine raam, mis annab mootorile sobivat vastumomenti nii otse sõites kui ka ronides. Pildil on sõiduasendis, kus ratas peaks liikuma ülesse ja mootrile vajaliku vastumomedi annab torust väänatud raam.
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Teine etapp seisneb selles, et nöör keritakse sisemisele trumlile, kusjuures, välimine raam käib kogu mehhanismi kõhu alt läbi ja satub teisele poole. Trummel on täpselt nii lai, et kui sinna on keritud 2,5 meetrit nööri lülitab ta ennast ise välja. Selle teostab õige kõrgusega piiraja, mis lubab täpselt ühe kihi kõit peale kerida. 
Katse eksituse meetodil selgitasin välja, et kui piiraja ristlõige ühtib trumli ristlõikega, siis on kerimine kõige effektiivsem.

Lahendusi oli palju rohkem aga siin on toodud olulisemad.
