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ECHIPA

APRILIE 2024 - FEBRUARIE 2025




Membrii

Teodor Ene
Team Leader

Varsté:»i 6 ani
Clasaa11-a
Personalitate: INFJ-T

Despre:"Team Work makes

the dream work”, sunt

pasionat de muzica rock si
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David Serban
Technical Lead

Varsta: 15 ani
Clasaa9-a
Personalitate: ENFP-A
Despre: Imi place s ies pe
afara cu prietenii mei si imi
plac mult sporturile.

prietenii mei sunt mereu in

prim-plan.

Maria Trandafir
Software

[P
‘\IliFs, Ir:s °

Varsta: 15 ani
Clasaa9-a
Personalitate: INTP-A
Despre: Sunt analitica,
curioasa si fascinata de
rezolvarea problemelor.
Incerc s& gdsesc un
echilibru intre ratiune si
emotie.

Alexandru lordache

Varsta: 18 ani

Clasaa12-a
Personalitate: INTP-A
Despre: imi plac la nebunie

matematica, programarea
filmele horror!

Andrada Balan
Hardware

inhFiv

Varsta: 16 ani
Clasaa 10-a
Personalitate: INTJ-T
Despre: Sunt pasionata de
arta, muzica rock si jocuri de
tip puzzle.

Matei Dumitrica
Hardware

l% Jive
I L,',Ilcs

Varsta: 15 ani
Clasaa9-a
Personalitate: ESTP-A
Despre: imi place s&-mi
Si petrec timpul alaturi de
prietenii mei si sa cunosc
persoane noi.

EVERTELE
Team Leader

HIS -l

\F ' h
Coegl Naoral S .o‘
lsalas

Varsta: 16 ani
Clasaa9-a
Personalitate: ENTJ-A
Despre: Salut! imi place s&
incerc lucruri noi si sa ma
provoc iesind din zona mea
de comfort.

David lordache
Harriware

Varsta: 14 ani
Clasaa7-a
Personalitate: ISFJ-A
Despre: Imi plac activitatile
in domeniul STEM, sunt
pasionat de sporturi $i imi
place sa-mi petrec timpul cu
prietenii.

Andrei Nedelea
Hardware

Varsta: 17 ani
Clasaa10-a
Personalitate: ISTJ-A
Despre: Sunt o persoana
deschisa la idei noi,
pregatita intotdeauna de noi
provocari. imi plac fotbalul,
voleiul, jocurile de carti si
tenisul de masa.

Evelina Manda
Non-Technical Lead

U Hisneive

Varsta: 16 ani
Clasaa10-a
Personalitate: ISFP-T
Despre: "I may not build the
robots, but | help build the
team that makes it all
possible.” Sunt pasionata de
stiintd, muzica si arta.

Andra Bancescu
Non-Technical

[ HighFive

[l
X otics
NHF 4R “ o

&
coego s g
e !

Varsta: 18 ani
Clasaa11-a
Personalitate: ENFJ-A
Despre: imi place sa invat
lucruri despre stiintd, iar in
timpul liber pictez.

Cristina Teodose
Non-Technical

Varsta: 17 ani
Clasaa11-a
Personalitate: ENFJ-A
Despre: Salut! lubesc sa
port accesorii Si imi petrec
cea mai mare parte din
timpul liber revizionand
filmele mele preferate (in
special romcoms).
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Teodor Voiculescu Alexandru Ciocirlan
Hardware Hardware

[ i
F) R
Il .

a:15 ani Varsta: 18 ani Varsta: 18 ani

Varst

Clasaa9-a Clasaa12-a Clasaa12-a
Personalitate: INFP-T Personalitate: ESFP-T Personalitate: INFJ-T
Despre: Howdy! Sunt Despre: lubesc sd lucrez la Despre: De 8 ani sunt

pasionat de orice din lumea masini si chiar sunt un implicat in robotica si fizica
tehnologiei, iubesc atmosfera computer nerd. si imi plac toate activitatile
oferita de FIRST®, si vreau sa STEM!

ajut mai multa lume sa se
bucure de ea.

TR
Recrutare

Introducere

intreaga continuitate a echipei este bazata strict pe formarea, instruirea si implicarea a cat mai multor generatii de copii
in fenomenul FIRST®.

Voluntarii si membrii sunt esentiali atat pentru
vitalitatea echipei cat si pentru competitie in sine,
pentru amploarea si complexitatea la care aceasta a
ajuns. Desigur, ca orice alta echipd, anual si uneori
chiar si de mai multe ori intr-un singur sezon, realizdm
sesiuni de recrutare, in care incercam sd atragem
tineri interesati, doritori de cunoastere si de o

11 copii dupa recrutari
in total 6 membri noi si

5 voluntari activi

experientd unica, aldturi de noi. Noi le oferim un cadru Prin sesiunile de recrutari organizate, am reusit sa starnim
optim in care acestia isi pot cultiva pasiunile impreuna interesul a 33 de voluntari de la 9 licee din judet, de la
cu alti copiii, pot invéta si, cel mai important, pot gresi clasaa9-alaall-a.

fara nicio frica.

Desfasurare

Cum anul anterior abordarea noastra privind recrutarile s-a dovedit a fi benefica, anul acesta am decis sa pastram
aceeasi strategie de recrutare. Aceasta ne permite sd cunoastem voluntarii atat individual cét si in cadrul unui grup,
respectiv sd le punem la dispozitie mai multe optiuni de activitati, taskuri si timp de adaptare, de descoperire si orientare
catre un anumit departament.

Prima sesiune de recrutari a inceput pe 7 aprilie, terminandu-se pe 16 iunie, aceasta fiind urmata de inca 2 sesiuni, iulie-
august si noiembrie-ianuarie.

Etapele 1-2-3

Prima subetapa este, ca si in anii anteriori, cea a completdrii formularului, ce contine informatii personale, un CV si o
scrisoare de intentie. Prin intermediul acestora reusim sd ne facem o prima impresie generala privind persoana din
spatele raspunsului, putdndu-ne contura o idee despre ce subiecte abordam in primele noastre conversatii si modul in
care discutam.

Scrisoarea de intentie ne aratd si o incadrare provizorie pe roluri doritd de noul nostru voluntar.
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Usor, usor, prin vizite repetate la hub si multe conversatii .

impreund, i-am introdus, in prima faza, in modul nostru de Fatada - prima impresie
organizare, etapizare si ierarhizare, prin intermediul unor

discutii sdptdmanale cu fiecare grup de voluntari si a unei @
prezentari comune (membri, aspiranti, mentori). Fnrmular ~
Etapa 4

Sesiunile aditionale de training, care au fost implementate
inca de anul trecut, implica voluntarii in activitatea efectiva a
fiecarui departament.

Primul pas inauntru
Sesiuni de training

In spatele peretilor

Astfel, am tinut mai multe sedinte in care voluntarii au putut : [l
Proiect %F

afla detalii despre departamentul lor, fie ca era vorba despre
tutoriale in OnShape, elementele de baza ale programdrii pe
obiect sau modalitati de a comunica deschis cu persoanele din jurul nostru.

Etapa 5
Noi considerdm cd modalitatea optima de a invata si de a evoula este experienta, insotitd de greseald (principiul Fail
fast,learn fast).

Astfel, ne-am organizat proiectele Off Season (evenimente, testarea algoritmilor si mecanisme) in asa fel incat sa le
desfasurdm concomitent cu voluntarii nostri.

Acestia au implementat informatiile preluate de la noi in
proiectele atribuite fiecaruia, in functie de departamentul
ales si aptitudinile practice observate.

Concluzie

P&na in momentul actual am reusit s& avem peste 30 de
voluntari implicati activ in procesul de invatare, dintre care 11
incd sunt alaturi de noi.

Dintre acestia, 6 au devenit, ulterior, membrii ai echipei
noastre (2 pe mecanicd, 2 pe non-tehnic, 2 pe programare), iar
5 voluntari au fost inscrisi oficial, acestia facand partea din
comunitatea noastra in continua dezvoltare.

T
Asistenté de |a 3 profesori in cadrul acestui sezon, INTO THE DEEP, am primit

sprijin continuu din partea celor 3 mentori. Dar sa nu

$i 1 specialist psiholog! uitdam SI de asist.en’;a primité din partea Doamnei

Augustina Ene si a Doamnei Monica lordache.

Augustina Ene  Monica lordache
Mentor Mentor

Emanuel Serban Tiberiu lonescu Bogdan lonescu
Mentor Mentor Mentor

IHSI HighFive ]
°iliF Rogbotlcs ® \ I ] IghFI\l
s - ‘\l pbot|c=

@highfiverobotics vkt Ig n!:ms
@highfiverabotics, e Rootics FTC
highfive.ro

Varsta: 45 ani Varsta: 21 ani Varsta: 41 ani Varsta: 55 ani Varsta: 48 ani

Preponderent Preponderent Preponderent Preponderent Preponderent
tehnic non-tehnic non-tehnic non-tehnic tehnic
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T
Obiective

inainte de Kick Off, pentru a fi constienti de scopurile pe care ni le stabilim sezonul acesta, de resursele de care
dispunem (temporale, umane, financiare), de repartizarea responsabild a rolurilor si de modul in care noi ne raportdm la
sezonul actual, INTO THE DEEP, fiecare membru a completat un formular in care a fost rugat sa-si exprime, liber, realist
si sincer, opinia cu privire la obiectivele personale, contributia pe care o va avea si obiectivele sezonului din punctul de
vedere al echipei in sine.

Ulterior in ziua respectiva, in cadrul sedintei saptamanale, am analizat impreund, membrii si mentorii, target-urile
propuse, gradul de posibila materializare si ce implica fiecare, dar si dezvoltarea individuala, de viitor (am analizat un
grafic cu evolutia in ultimii 8 ani a celor mai importante abilitati cdutate pe piata muncii, la nivel international, constatand
ca cele din top in prezent sunt chiar partile pe care vrem sa le imbunatatim, respectiv, perfectionam si noi in cadrul
echipei).

Dupa metoda OKR (Objective Key Results - acesta presupune stabilirea unui obiectiv semnificativ, specific si bine definit,

urmat de céteva rezultate mai mici, prin intermediul carora sa se poata masura gradul de realizare), ne-am setat anumite
milestone-uri, combinand-o cu tinte mai mici de tipul SMART (Specific, Measurable, Achievable, Relevant, Time-based),

@KR

OBJECTIVES + KEY RESULTS

SMART

Exemple de raspunsuri la formularul Obiective INTO THE DEEP din partea membrilor

o inchegarea ca echipa si dezvoltarea membrilor noi

e Ajungerea in top 5 la finalul League Meet-urilor ®

* Realizarea a cel putin 15 evenimente (incluzand perioada verii)
pana la Regionala @)

e Obtinerea unor sponsorizadri de cel putin de 65.000 de lei pana
la finalul anului 2024 @

¢ Implementarea transferului si a ascent level 2-ului pana la
League Meet-ul #2 @

0 autonomie consistenta (5+0 & 0+4) pana la League Meet-ul
#3

e Castigarea premiului Think Award (1st, 2nd Place la Reglonala
SUD, respectiv 1st Place la orice premiu la Natlonala)@ '?

Contributie Personala

Nume Prenume Obiective Personale In Acest Sezon

Obiective Ale Echipei

Sa ne imbunatatim

-5a contribui la mentinerea unor bune relatii in Driver 2, strategii, comunicarea cu | comunicarea si relatiile dintre

echipa. Sa invat sa comunic mai bine si sa cer
mai des ajutorul celorlalti. Sa ma implic atat pe
partea de software cat si pe hardware. S5a ma
implic la caiet, atat la scrierea textelor cat si la
design. Sa invat sa imi stapanesc emotiile ca
driver.

Maya

- S5& imi dezvolt abilitatile de leadership,
organizare si management de echipa.

- De asemenea as vrea sa imi dezvolt abilitati
pe partea de mecanica si s& imi continui prgresul
pe software.

Teo E.

sponsorii, tinerea prezentarilor si a
cursurilor, International Hub,
software, hardware [ glisiere ),
organizare echipa, dip, scrierea
textelor la caiet atat tehnice cat si
non tehnice

- Organizare de echipa

- Experienta pe software,
organizare de evenimente

- UIUX Design si Web
development

- Predarea Cunostintelor mai
departe membrilor noi.

- 3D Design & Mecanica

membrii, sa obtinem un
rezultat cat mai bun,
proportienal cu munca, sa
avem o organizare mai buna,
sa ajungem cat mai departe
in competitie, sa ne
gestionam mai bine emotiile
- 53 dezvoltdm un
colectiv cat mai strans ca
echipa.

- Fiind un an de inceput
pentru o mare parte din
echipa doresc sa se dozvolte
cat mai mult pentru a le
asigura progresul in anii
urmatori.
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- 548 imi dezvolt abilitatile de coordonare a unei
echipe si de lucru in echipa

- Respectarea timeline-urilor si a deadline-urilor
- Imbunétatirea aspectului design-urilor

- Crearea materialelor de design

- Coordonarea departamentului
Non-Tehnic

- Predarea cunostintelor obtinute
de-a lungul timpului noilor membrii
si voluntari

- Redactarea si punerea in pagina
a Engineering Notebook si
Portofolio

- Crearea si mentinerea unui
colectiv unit, bazat pe
incredere si comunicare

Eve M. - imbunatatirea skill-urilor de Public Speaking i E{Jto & Vldeo. - Sqmal m%dl‘? - Gestionarea mai buna a
- 83 creez un mediu prietenos si incurajator in i entltat:esll \r_|2l_.|5|_la a ec_hlpm situatilor tensionate
. P L ! - Prezentari si vizite in diverse :
cadrul echipei | I . P
ocatii (atdt materialul vizual, cat si
prezentarea acestuia)
- Interactiunea cu membrii
comunitatii atat tehnice, cat si
non-tehnice in cadrul diverselor
evenimente
-5 continui imbunatatirea abilitafilor de public -design si programare site; -dezvoltarea spintului de
speaking prin acceptarea provocarilor de acest -realizarea descrierilor pentru echipa; -o mai buna
Cristina tip; -s& invat si alte programe de design in afard  postarile de pe Instagram gestionare a situafiilor
de Canva; -sa fnvat mai bine HTML si CSS; -sa  -realizarea textelor pentru caietul  tensionate; -sa ne calificam
imi gestionez timpul mai bine tehnic la Nationala
-5a continui dezveltarea pe departamentul de _ggﬁﬁﬂe 3l ﬂii;ﬂ?gg:f;&dmmm
David . ﬁ;iim;ﬂmﬁlgge lucru nlechipé -Realizarea textelor pentru caietul  -S& ne descurcam la fel de
tehnic bine in situatile tensionate
- 3D Design - 5a ne dezvoltam cat mai
- Mecanica bine ca o echipa
- Sa mentin relatia echipei - Programare - 5a cream un colectiv cat
- 54 ajut pe partea Tehnica cat mai mult - Redactare Caiete mai unit in care vom
pot{software + hardware) - Scouting comunica eficient
- imbunatatirea abilitatilor de proiectare 3D - Strategii - 5a cream cét mai multe
David 8. - 54 lucrez in echipa cét mai eficient - Driver relatii intre echipe
- Realizarea a strategii eficiente - Interactiunii cu membrii celorlalte | - Obtinerea unui rezultat cat
- S& cunosc cat mai multe persoane si s& imi fac  echipe mai bun
prieteni din c&t mai multe echipe - Organizare de echipa - 5a ne miscam cat mai bine
- Sa& organizez echipa eficient - Editare de videoclipuri in teren ca echipa
- Predarea cunostiintelor mai - 5a fim o echipa cat mai
departe noilor membrii organizata
= Dezvoltarea abilitatilor de programare in Java;
+ Dezvoltarea bililaglor de Ergramm orientata | Frogramare; -
e . C_ﬂlet Tehnic; . M_ammtzarea punt:lelo!'
Alex 1. sp ! * Site: obtinute de robot in perioada

« Invatare InDesgn pentru caietul tehnic;
« Invatare Html, Css si JavaScript;
* Dezvoltarea abilitatilor de editare foto/video.

« invatarea noilor recruti:
« Editare Video inscriere.

de autonomie.

-
Organizare

Pentru a putea fi consecventi, a evalua obiectiv si realist activitatile deja desfasurate si rezultatele acestora,

respectiv a contura scopuri si demersuri viitoare, trebuie s&@ avem o organizare optima, niste reguli de conduita interne
bine definite si o coerenta in viziune si actiuni: de la modul in care sunt atribuite si asumate task-urile, cum sunt
planificate in timp si cum sunt incorporate in sarcinile urmatoare ale echipei, toate trebuie sa fie realizate cu sim{ de
raspundere, disciplina si o atmosfera destinsa, pozitiva.

Season Timeline

0 metoda pe care am continuat sd o utilizam si care a devenit o importanta componenta in organizarea noastra este
Season Timeline. Acesta functioneaza ca o diagrama Gantt simplificatd, in sensul cd, majoritatea elementelor
consemnate sunt, de obicei, pe durata unei saptamani, deci coordonata temporala a fiecarui eveniment este neglijata.
Astfel, reusim sd tinem o evidentd compacta a obiectivului in sine, fard a ne ingreuna cu informatii aditionale.

10
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Séptimini 108z 4 56 7 ol

17-20 apr. 2024 FARST Championship: Aprl 17-20, Houston
vin, 19 apr. PoliFest Pitesti UNSTPE - CUPIT
sdm., 20 apr. PoliFest Bucuresti UNSTPB
vin, 26 apr. Olimplada Nationala de Mecanica UNSTPE - CUPIT
jol, 9 mai  Ziua Europei - BJ Arges
13-16.miai Vizite CNICE, LADL, LTIB
dum, 26 mai Robotics Challenge Vivio! Mall
Jod, 6 lun.  Fabrica viruala 2024 UNSTPB - CUPIT
dum, 9 iun. Robotics Demo Arges Mall
rar, 16 kil Tabidrs Disuiegie Bucurie”
2B il Somes Tech Challenge: (STC)

. Season 2024-2025 Kickoff Natke Prin Educatie
. Season H024-20735 KICK/ATHON Quantum Robotics
sepl. RSF
win, 27 sepl. Noaptea Cercertitorilor UNSTPE - CURIT
mar., 5 nov. Intdinire online cu Boluma - Kazahsian
mie,, 6nov. Intdinire online cu XMachine - Brazilia
jol, T now,  Sooala Alrfel CHICE

Google Workspace

Pentru noi, transparenta este esentiald, astfel incat Google Workspace constituie un mediu optim de lucru. Suita de
aplicatii precum Google Drive, Google Meet, Google Docs, Google Sheets, Google Forms si Gmail ne ajuta sa raméanem
conectati la activitatile celorlalti membri, toti cei 15 membrii utilizand constant aceste instrumente online, la fel si
mentorii. Ne oferd mobilitate, eficientd si o infrastructura optimad, pe lunga durata.

Astfel, precum in OnShape (aplicatia pe care o folosim pentru ‘

proiectarea 3D), mai multi membri pot lucra simultan la un e

proiect, beneficiind de actualizari in timp real, totodata 4
gestionand fiecare versiune anterioara a acestuia.

Ulterior, in Drive-ul comun al echipei High Five, intreaga
comunitate creata intern poate accesa arhiva tuturor

sezoanelor, intrucat am implementat aceasta metoda inca de la GO gle Workspace
infiintarea echipei, iar fiecare dintre noi stocheaza majoritatea _
fisierelor necesare (de la caiete tehnice, continuturi grafice M a @ E =l

pentru identitatea vizuald, resurse pentru voluntari, videoclipuri,
poze, buget si alte documente) in foldere bine organizate.

Q,  Cautdin Drive

@ High Five ~
21 de perscane

Activitate Tip = Persoane = Modificatla = Sursa =

]
= 3
&

+
g

Pagina de pornire

b B

Spati de lueru
Dosare T Nume -

Contul mew Drive s =
Dirive-ufi in eomun | B 2020-2001ULTL. & | B 2011-2022 FREL.. : [ ] £ I 2023-2024 CEN.. i B 2024-2025 INTO..

Acces permes pentry ming
B Adobe : B Atlantykron 2024 B Comunutiesco.. B oiplome : B GitHub Account ... :
Recente

Cu stea
B Poze H B voluntari

uNwod aAL(Q
aaedsyiop 3|boog

Spam
Cosul die gunoi

Stocare

@
8
2,
@
b1
0]
0]
[}

=

i fotosia 1 KB

11
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Main role & support — Shadowing & Role transfer

Ca o echipd sd functioneze ca un intreg, fiecare membru trebuie sa isi realizeze sarcinile proprii, specifice (de exemplu, persoanele
din departamentul Software asigurd programarea robotului, cu sarcinile aferente acesteia) cu implicare totald, dar si s se organizeze
in asa fel incat tofi sa aiba pe cineva care sa le fie variantd de backup.

3D Design /
Mechanics

Teo E.
Maya
David 5.
Eve
Matei
David 1.
Maria
Andrada
Andra
Cristina

1
2
3
4
5
6
7
8
9

—
=

11 Yannis
12 Andrei
13 Alex I.
14 Teo V.
15 Alex C.

Repartizare roluri

Astfel, pentru ca anul acesta trecem printr-o etapa de tranzitie de la majoritar veterani la preponderent noi
membri/voluntari, prin acest procedeu de Support, pe care il coreldm pentru cei noi si cu Shadowing, realizdm transferul
de sarcini, skill-uri si experiente, intr-un mod cat mai lin, cat mai facil. De asemenea, acesta ne ajuta sa avem o fluiditate
in géndire, care ne permite sa evaludm obiectiv si rezultatele generatiilor anterioare, pentru a progresa.

Sedinte Sedinta 10 nov. 2024
Desi nu par atat de importante pentru buna functionare a 1.0rganizare Hide&Meet 2025
. . . v v A . . s coordonator organizare : TEQ
echipei, toate sedintele saptamanale si cele extra (fie o design meei : ANDRA + EVE + SARAH + ADA
pe e . IFTA M (1/echipa)
specifice fiecdrui departament, fie tot generale), care sunt 9 queiarliedtis

2 field resetteri/echipa

programate in functie de dinamica activitatilor noastre si a S alarna/achga (i eabistieagacior 1 A RpaEt

parametrilor de pe parcurs, sunt de fapt fundatia

ipe e s e o a N MAYA, DAVID §, ALEX I, MATEI
planificarii si a organizarii noastre, intrucat acestea sunt EVE, ANDRA
primii pasi in comunicare, analizare si rezolvare sau in
formarea celorlalte documente de care ne folosim (Season
Timeline, Action List etc.).

Pentru a putea s& ne imbun&tatim constant, sd minimizam
timpii de asteptare sau s gdsim solutii cat mai rapide
pentru problemele aparute pe parcurs, avem sedinte
saptamanale (duminica) cu toata echipa (mentori,
membri, voluntari), care se desfasoara in functie de o lista
cu subiecte de discutie realizatd in prealabil pe parcursul
saptamanii.

caiet: valori, formule
practice Hide&Meet

0 folosim ca un ghid organizatoric si, in acelasi timp, dd el
. . ek S PR cae.
contur minutei, pe care o realizam fara exceptie si SITE
cu simt de r&spundere, tocmai pentru c& ea contine
toate problemele, ideile si update-urile din ultimele interviu
. . . INCLUZIUNE, INSPIRATIE, COMUMNITATE
sapte zile, utilizate ulterior de restul metodelor. robot revesl
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Action List

Un Action List este o listd organizata cu sarcini specifice, atribuite membrilor echipei, cu termene clare si obiective
precise. Acesta include toate activitatile necesare pentru realizarea proiectului si ofera o perspectiva de ansamblu
asupra responsabilitatilor fiecarui membru, devenind astfel pentru noi cheia succesului in gestionarea task-urilor. Acesta
reprezinta un instrument de organizare si monitorizare a progresului, care ne ajuta sa ramanem concentrati si sa lucram
eficient.

Fiecare sarcina din Action List are o data limita si un membru responsabil, acest lucru asigurand transparenta si
responsabilitate. Acesta include si un sistem de prioritizare, pentru a asigura respectarea termenelor.

1 Participare Kickoff & KICK/ATHON 7-8 sept, High

2 Participare Kickoff & KICK/ATHON 7-8 sept. High

3 Participare KICK/ATHON 8 sept. Medium

4 Filmare Video Inscriere NPE High

5 Editare Video Inscriere NPE High

6 Participare RSF 21 sept. Medium

7 Declaratii inscriere NPE High

8 Participare Noaptea Cercertétorilor UNSTPB - CUPIT 27 sept. Medium AlexP v 16sept. 26sept. Completed

9 Design Tricouri / Hanorace Medium Non-Tehnic Andra 19sept. 20o0ct.  Completed
10 Roll-up / Pop-up / Spider Medium Mon-Tehnic Eve 19sept. 20occt. ' Completed
11 Postare Video Valori High Five (Reel, Tik Tok, Public ¥T), luni, ora 20 High Non-Tehnic Eve 22sept. 23sept. | Completed
12 Prototip functional Intake activ pentru SAMPLES High Hardware Matei 22 sept. 6oct.  Completed
13 Prototip functional Intake pasiv pentru SPECIMENS High Hardware David $. 22sept.  Goct. Completed
14 Sabloane Email-uri Sponsori (existenti, prezenti la evenimente, noi) Medium * Mon-Tehnic Maya 22 sept. 6oct.  Completed
15 Inventar goBILDA High - Hardware David I. 29 sept. 6oct. Completed

Hardware ~ Teo V. 1sept. 6sept. Completed
Software Alex 1. 1sept. 6sept. Completed
Non-Tehnic = Teo E. 1sept. 6sept. Completed

ol 4 (D | B

Non-Tehnic = Eve 1sept. 15sept, ' Completed
Non-Tehnic ~ David 5. 1sept. 2Z2sept. Completed
Teo E. 1sept. 20sept. ' Completed

9sept. 15sept.  Completed

-
-
-
-

Programul in timpul
Weekend-urilor si

# Membru  Departament i Vacantelor

Alex 1. Software -
Andra Non-Technic ~
Andrada Hardware
Andrei M. Hardware

Atat weekend-urile, cét si
vacantele sunt un timp pretios
pentru orice echipa de robotica,
oferind oportunitatea de a lucra
la proiecte intr-un ritm mai
concentrat si de a dezvolta
abilitati esentiale pentru
succes.

Programul desfasurat in acest
7 s " inter\v/a‘l joaca gn r'oI cheiein
pregatirea echipei pentru

1 Teo B S competitii si in crearea unei

2 Cristi Hardware ~ [ p p p baze solide de cunostinte

3 Elena Non-Technic ~ il P P a tehnice si colaborare.

Cristina Software

David 1. Hardware

David S. Software

Eve M. Non-Technic
9 Maria Software

10 Matei Hardware

o0~ on oL o W R =

11 Maya Software
12 TeoE. Software

T U U U O O 0 e o U O T o
b= = e = B = B = I = e = N - = B = i = B =
= = B = e = B = I = I = NN+ B = [ = B = i = B -]
b= = N - I = B = T = I = B = B = B = B = B = B = |
b= = N - B = e = T I = I = B = B = B = B i = |
¥ ¥ O @D O T T T @ @ o

b= = I = B = T = T = B = e = I = B N O - ]
[+ = e = I = e = I = I = By = By = R = N N N ]
[ = I = e = I — I = B = B~ I = I I B = |
[+ = T — I~ B — T — T~ B~ B~ I - B I~ B, - |
[+ = e = I = e = I B = M = [ = I - B I = i = |

[+ = e = I = B — I T = B = B -~ |

w

Un motiv esential pentru care echipa noastra a ales sa implementeze un program in timpul weekend-urilor este dorinta de
a intelege pe cine ne putem baza in anumite zile sau momente specifice. Evenimentele si competitiile necesita o
planificare atenta, iar succesul depinde de disponibilitatea si implicarea constantd a membrilor echipei, cét si a
voluntarilor.
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-
Engineering Design Process:

Acest proces reprezinta un concept prin intermediul cdruia putem depdasi impedimentele intr-un mod organizat si
eficient, formandu-ne un algoritm, o serie precisa de pasi ce trebuie parcursi dupd crearea fiecarui nou prototip.

Identify the problem Research & Brainstorm Build

IR | ==
e | Pm

=

Present solution

A= ulll a

Primul pas este identificare problemei. Odata cu depistarea acesteia, facem mult research, prin intermediul
Scoutingului, prin comunicarea cu alte echipe, etc.

Dupa ce am stabilit ce dorim sa realizam, incepe perioada de brainstorming ce are ca scop gasirea a cat mai multor
solutii si idei inovative.

Prezentam fiecare concept, il evaluam in mod obiectiv, impreunad si decidem varianta pe care vrem sd ne axam.
Construim, apoi testam. Repetdm procesul de cate ori este nevoie, parcurgénd toti pasii pana cand suntem
multumiti cu rezultatul la care am ajuns.

Identify
the
problem

Timeline bazat pe
Engineering Design Process:

Nume Departament

1 Matei Hardware
2 David I Hardware
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Sasiu Off-Season:

inca de la inceputul verii, am realizat un sasiu cat mai versatil cu scopul de a putea fi adaptat pentru tema sezonului
viitor, pregdtindu-ne pentru inceputul noului an competitional.

Astfel, am inceput cu o perioada de brainstorming ( de pe 5 iulie pana pe 12 iulie ), in care am examinat in detaliu toate
sasiurile pe care le-am avut in sezonul precedent, CENTERSTAGE, gasind avantajele si dezavantajele acestora:

Sasiu Kickoff 2023:

Avantaje: Dezavantaje:

- Robot foarte compact -Camera in exterior

-Cable management bun -Cabluri motoare greu de
-Baterie jos - centru de greutate accesat
fcat mai jos -Foarte multe distantatoare pe
-Usor accesibil cénd se strica laterale

-Foarte versatil -Motoare prea sus

-Alliance marker -Cele 3 roti de odometrie
-Structura de tip H il face foarte trebuie cat mai departate
Frigid

-Roti prinse cu lant ( reduc

ibratiile )
(Control hub aerisit y

Sasiu Regionala 2024:

Avantaje: Dezavantaje:

-Protectie la roti -Control Hubul si Expansion
-Placa de jos face robotul mai Hubul montate pe placa

rigid si impiedica interferenta intre exterioara

teren si glisiere -Suruburile de la placa de jos

-Camera este centrata si protejata zgarie terenul
-Structura de tip U ne ofera mult  -Designul odometriei nu este
spatiu in fata robotului optim
-Doua motoare sunt prinse
direct de roti
-Centrul de greutate in spate
-Nu este la fel de rigid ca la

KickOff
-Odometria prinsa de placa
\ exterioara y
Sasiu Nationala 2024:

Avantaje: Dezavantaje:
-Odometria mai stabila -Pentru 3 roti de odometrie trebuie cat mai departate
-Odometria nu mai este prinsa de placa exterioara -Toate lanturile au burta
-Control si Expansion Hub pe placa interioara + aerisire -Prinderea de la motoare instabila
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Asadar, am ajuns la urmatoarele cerinte pentru realizarea sasiului pentru KickOff, pe care le-am organizat intr-un Mind
Map in Miro.

2 roql =, 53 b standedf-uri la dimensiunes conectd

54 fie prinse in imeriorul robotulul ~, '\ Gardi la 56l optimd
\\
Simetrice (robat kickathon) > Odometrie —. Aerisire control hub
S M,

S fie ¢t mai rigige — [ Gauri cabluri

Arcul 53 fie ensionat pe mijloc -~ l'x Contred hulbs pe placa interioard
%
= Robot Kickaff

53 fie cat mal jos

54 aibd prinderea stabild - X
SR pir Protectii cabluri

Motoare
Transmisee lant Rapart 1.1 rransmisie

54 fie ugor de accesat

Dupa finalizarea perioadei de brainstorming am inceput perioada de prototipare si 3D design in care am lucrat propriu-zis
in OnShape pentru a realiza CAD-ul robotului, perioada ce a durat intre 13 si 25 iulie.

in continuare, de pe 29 iulie pana pe 1 august, a urmat perioada de fabricare, in care am printat piesele proiectate si am
debitat placile paralele de policarbonat.

Odatd ce am terminat cu fabricarea pieselor, de pe data de 2 august pand pe 18 august, a venit perioada de asamblare in
care am construit robotul fizic.

Sasiul este de 38,4 cm x 36,4 cm, fiind actionat de 4 motoare goBILDA Yellow Jacket 5203 Series cu raport de 13,7:1 si
435 de RPM. Raportul de transmisie al lantului este de 1: 1. Acesta foloseste 2 Odometry Poduri: unul paralel, iar celdlalt
perpendicular.

SWOT Analysis:

Strengths: Weaknesses:

e Compact, rigid, modular, fiabil Q e Greutatea

e Odometrie stabila, aflatd pe mijloc e Instabilitatea

o Foarte exact mecanic e Fiabilitatea

Opportunities: Threats:

e Putem sd il folosim in tot sezonul INTO THE DEEP e Nu stiam exact mdrimea elementelor de joc
 Nu stiam suprafata terenului de joc
e Garda la sol ne putea incurca la elementele de joc

Concluzii:

Dupd realizarea acestui sasiu, am inteles cd este important s& ai un sasiu cat mai modular pentru a se adapta oricarui
teren de joc.
De asemenea, am descoperit faptul cd piesele goBILDA sunt foarte eficiente pentru prototipat, dar si foarte rezistente.
Am invatat cd inaintea asambldrii sasiului trebuie verificate orice probleme care ar putea exista in CAD, pentru a nu trebui
sa refacem piesele necesare acestuia, precum placile paralele.
Niste moduri de a imbunatatii sasiul curent sunt:

e Printarea rolelor rotilor Mecanum mai mari din TPU

e Folosirea pieselor custom din aluminiu, pentru reducerea greutatii (cu pocketing)

17
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Odometrie:

Cat timp prototipam la sasiul de vara am realizat ca Odopodul pe care il foloseam sezonul trecut nu intra in interiorul unui
Channel goBILDA astfel, plecand de la Odopodul goBILDA Swingarm.

Am inceput cu o perioada de brainstorming in care ne-am gandit ce am putea imbunatati la modelul pe care |-am folosit
anul trecut. Aceasta a durat de pe data de 28 iulie pana pe data de 29 iulie si am gasit avantajele si dezavantajele

acesteia:
Avantaje: Dezavantaje:
- Fiabilitate ridicata -Stabilitate redusa deoarece era prinsa intr-un singur

punct de sasiu
-Nu incapea intr-un U-Channel goBILDA

in continuare, de pe data de 29 iulie pana pe data de 30 iulie a urmat perioada de prototipare si proiectare 3D in care am
lucrat in Onshape incercand mai multe variante.

Dupd perioada de prototipare si proiectare 3D a venit randul perioadei de fabricare in care am printat toate piesele
necesare pentru Odopoduri, care a durat de pe 30 iulie pana pe 31 iulie.

Odata ce am terminat fabricare pieselor le-am imbinat si am obtinut Odopodul pe data de 1 august(perioada de
asamblare. Pentru realizarea Odopodului am folosit 18 piese(7 suruburi, 3 piulite, 3 rulmenti, 2 pldci, 1 encoder, 2
standoffuri), astfel reducand cu 10% numarul de piese fatd de vechiul Odopod.

SWOT Analysis:

Strengths: Weaknesses:

e Foarte fiabil si stabil O ¢ Destul de lunga
e Numar redus de piese

» Tensionatd constant prin arc si sfoard

Opportunities: Threats:
e Folosirea in tot sezonul INTO THE DEEP o Poate ramane blocata pe teren accidental

Dupa finalizarea testelor, am tras urmatoarele concluzii:
-trebuie sa fie simetrice
-trebuie sd aiba arcul tensionat pe mijloc

18
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e
Robot v1 - KickAthon:

Dupd lansarea noului sezon, INTO THE DEEP, am participat la competitia organizata anual de echipa Quantum Robotics
#14270, KickAthon, unde, pe parcursul a 16 ore, participantii trebuie sa construiasca o prima versiune a robotului,
functionald, adaptandu-se cat mai eficient la resursele pe care le au la dispozitie si la regulile de joc inedite, prin idei
inovative si strategie adecvata.

Sasiu:

Pentru a reusi sa ne incadram in timpul acordat si pentru a ne focusa pe mecanismele specifice temei, am ales sa
folosim sasiul la care am lucrat pe parcursul verii, creat intr-un mod versatil, pentru a putea aborda majoritatea
misiunilor.

Intake Pasiv:

in urma analizei misiunilor de anul acesta, ne-am dat seama ci cea
mai facila metoda privind maximizarea punctajului este de a scora in
High Basket.

Astfel, ne-am gandit s avem un Intake Pasiv care poate colecta
Sample-uri atat de pe Spike Markurile aliantei noastre cat si din
Submersible.

Capturd izometrica din OnShape cu sasiul f Max speed:

RPM .
X WheelDiameter X

2,19m
T s

Xmn

Avantaje: Dezavantaje:

- Ne permitea scorarea in High Basket - Nu era deloc stabil sau constant
- Era prins doar intr-un surub de Linkage

imbunatatiri:

o Stabilizarea celor doua gherute propriu-zise (sa mentind distanta constanta fata de pereti)
¢ Realizarea mai robusta a pieselor printate
e Scdderea modulului intre dintii rotii dintate

19



Engineering Notebook 2024-2025 | High Five | 19049 | RO084
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Lift:

Pentru a ajunge la High Basket am folosit doua sisteme de glisiere Misumi SAR
puse paralel, fiecare a cate 6 stage-uri actionate de 2 motoare goBILDA Yellow
Jacket cu 117 RPM. Am utilizat 4 fulii goBILDA, 2 pentru retractie si 2 pentru

extensie.
Necessary Torque Slides
mxg*r=25kg X ,!cg X
X 00195m = 0.45Nm Capturi izometrice din OnShape cu Liftul:
Avantaje: Dezavantaje:
- Ne permitea scorarea in High Basket - Sfoara se innoda in fulie
- Sfoara iesea foarte usor de pe fulii
- Nu era stabil
- Exista posibilitatea sa nu ajungd pana la
High Basket (din cauza instabilitatii lui si a
Intake-ului Pasiv)
\. y
Linkage:

Ca sa putem colecta din Submersible, a trebuit sa avem o posibilitate sd ne extindem pe orizontal. Asadar, am folosit o
glisierd liniard, care era actionatd de un Linkage.

Avantaje: Dezavantaje:

- Putea sd colecteze din Submersible - Avea dimensiunile gresite
- lesea in exteriorul robotului si era destul de greu de
condus

- Greu de actionat

imbunatatiri:
 Cresterea grosimii celor doua piese de la principiul de foarfeca
e Calcularea dimensiunilor necesare
o Realizarea mai robusta a pieselor printate
 Economisirea spatiului in robot(sa nu mai iasd in exteriorul lui)

Concluzii:

in urma meciurilor jucate in cadrul competitiei Kickathon, am realizat urmatoarea analiza privind intregul robot,
performantele acestuia si impedimentele regasite:
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SWOT Analysis:

The good

Strengths: Weaknesses:

e Scorarea destul de rapida Q e Greutatea

e Putea colecta din Submersible e Instabilitatea
¢ Fiabilitatea

Opportunities: Threats:

e Putem refolosi unele mecanisme, imbunatatiandu-le | e Robotul putea foarte usor s& se strice intre meciuri

Robot v2 - League Meet #1:

Primul League Meet |a care am participat a fost chiar primul League Meet organizat in Romania. Acesta a fost sustinut de
echipele Ro2D2 #17962 si infO(1)Robotics #15993, la Ploiesti, in data de 23 noiembrie.

Sasiu:
Pentru sasiu am pastrat acelasi model pe care |-am folosit si la Kickathon schimband doar rotile cu noile roti Mecanum
goBILDA.

RPM
v = —— X wheelDiameter X T = 2,37m/s

60

Intake Pasiv:
Dupa mai multe sesiuni de brainstorming(14-22 septembrie) ne-am dat seama ca ne trebuie o gheara care sa colecteze
Specimene de pe Field Peremiter si sa le puncteze pe Chamber.
Astfel, am ajuns la urmatoarele concepte:

» Vom folosi roti dintate de tip Herringbone

e Vom utiliza numdrul exact de dinti(6 si 7 dinti)

e Gheara va avea forma triunghiulara( triunghi cu unghi de 91 grade)

o Partea de jos a carcasei va fi conectata cu cea de sus cu un Quad Block Mounts

Dupd perioada de brainstorming a urmat un timp de prototipare si proiectare 3D,
incepénd pe data de 23 septembrie si terminandu-se pe 4 octombrie, in care am

realizat o varianta de Intake in CAD.
Ulterior, a urmat un interval de fabricare din data de 5 octombrie si pana pe 11

octombrie, in care am printat 3D toate piesele proiectate.
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in continuare a venit perioada de asamblare si de testare din data de 7
octombrie pana in data de 13 octombrie in care am imbinat toate piesele
proiectate anterior si am inceput s le verificam functionalitatea pe teren.

Captura izometrica din OnShape cu Intake-ul Pasiv

SWOT Analysis:
The good

Strengths: Weaknesses:

e Usor de folosit O ¢ Destul de instabil

e Usor de programat e Peretii nu sunt paraleli

e Foarte versatil » Nu foloseste Color Sensor

Opportunities: Threats:

e Addaugarea unui Color Sensor e Cum rotile au numar fix de dinti, acestea pot sari
e Prinderea din 2 puncte a placilor

e Prinderea din 3 puncte a Specimenelor

imbunatatiri:

o Adaugarea unui Color Sensor
e Prinderea din 2 puncte a placilor
e Prinderea din 3 puncte a Specimenelor

Intake Activ:
Dupa mai multe sesiuni de brainstorming (14 sept - 20 oct), am luat decizia de a colecta Sample-urile prin intermediul
unui Intake Activ, fiind un mecanism versatil si usor de imbunatatit.
Astfel, am ajuns la urméatoarele concepte:

e Vom folosi tuburi chirurgicale

e Intake-ul va fi actionat de un Axon Mini

e Intake-ul va actiona si ca Outtake, fiind prins de brat

O

Am continuat prin a prototipa un astfel de Intake,
incepand pe data de 26 octombrie, folosind 2 Low
Side U-Channeluri de la goBilda, prinse de brat
printr-un ax si 4 Hyper Huburi. Am optat pentru
Channeluri de la goBILDA, deoarece sunt foarte
usor de utilizat si ne ajuta in crearea ulterioara a
unui Intake mai stabil si mai performant, printat

3D.
‘\__Capturé izometrica din OnShape cu Intake-ul Activ

Sample-urile sunt colectate de 12 tuburi chirurgicale, prinse de un ax actionat de un Axon Mini. Astfel, Sample-urile se
blocheaza in interiorul Intake-ului, iar rotirea inversd a servoului va duce la plasarea acestora in Basketuri.

Totodata, am folosit 2 Omni Wheeluri de 48mm pentru a avea Intake-ul intodeauna la unghiul perfect, cand este lasat pe
pamant, finalizand Intake-ul pe data de 3 noiembrie.
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SWOT Analysis:

e JOOC(
Strengths: Weaknesses:
e Colectare usoara si rapida, din orice pozitie a unui « Nu putem colecta din Submersible
Sample * Instabil si inconsistent
¢ Usor de programat si de folosit e Prea mare
Opportunities: Threats:
e Majoritatea pieselor pot fi utilizate pentru alte iteratii e Cand plasam Sample-uri in High Basket robotul are
¢ Putem imbunatati cu usurinta mecanismul centrul de greutate foarte sus, facandu-l foarte
Q instabil
imbunétatiri:

Putem continua prin prototiparea unui Intake asemanator, cu care putem colecta din Submersible.

Lift:
Pentru a ajunge la High Chamber si High Basket am folosit doud sisteme de glisiere puse paralel fiecare a cate 6 stage-
uri.
Am inceput cu o perioada de brainstorming care a inceput pe data de 10 octombrie si s-a terminat in 12 octombrie, in
urma careia am tras urmatoarele concluzii:

e Vom folosi 6 stage-uri

e Pentru a prinde alte mecanisme intre ele vom pune cate un Low-Side U-Channel pe fiecare parte

e Mecanismul va fi actionat de niste fulii printate 3D pentru a nu se mai innoda ata

¢ Vor fi prinse pe un U-Channel de restul robotului

Apoi, a urmat o perioada de prototipare 3D in care am asezat totul in CAD
pentru a vedea posibilele probleme privind acest mecanism. Aceasta a
durat din data de 12 octombrie pana pe data de 20 octombrie.

Ulterior, a urmat perioada de fabricare care a durat din data de 26
octombrie pana pe data de 27 octombrie in care am printat 3D toate
piesele necesare asamblarii.

Dupa ce am facut rost de toate piesele ne-am apucat sa asamblam,
aceasta parte durand din data de 29 octombrie pana in data de 31
octombrie.

Necessary Torque Arm

1N
mx g xl=085kg X Kg

% 0,34m = 2,84Nm

Necessary Torque for Slides:

g1N 1
P % 0.018m x§=0,175Nm

=m ¥ g ¥ SpoolRadius ¥ GearRatio = 2kg % -
Al

Avantaje: Dezavantaje:

- Ata nu se mai incurca - Cablurile pot intra sub glisiere
- Sistemul este versatil
- Sistemul este fiabil
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Fulii:
Pentru a actiona glisierele, trebuie sa folosim un sistem de fulii, pentru a retrage si a extinde sforile, dar si pentru a le
mentine constant in tensiune .

Dupa o sesiune de brainstorming de pe 12 octombrie, am ajuns la
urmdatoarele concluzii:
e Vom folosi 2 fulii printate 3D pe fiecare parte, una pentru a retrage
sfoara si una pentru a o extinde.
e Toate cele 4 fulii vor fi conectate pe un ax lung.
¢ Pentru a actiona axul, vom folosi 2 roti dintate de tip Herringbone, cu
raport de 1:2, cea mai mica fiind actionata de un motor de 26.9:1, cu
223 RPM, astfel avand 111 RPM in ax.

Apoi, am continuat prin a face un prototip 3D in Onshape, incepand pe 19 octombrie, si finalizand pe 26 octombrie.

SWOT Analysis:

€ JOOQ
Strengths: Weaknesses:
¢ Folosim un singur motor e Greutatea
o Toate cele 4 fulii sunt prinse pe un singur ax e |Instabilitatea
o Sfoara nu se va maiincurca o Fiabilitatea
Opportunities: Threats:
e Folosirea aceluiasi sistem pentru viitoare iteratii e Taierea atei in marginea fuliilor
Concluzii:

e Am realizat un sistem de fulii simplu si eficient.
« Ideea folositd in acesta poate fi folositd pentru viitoare iteratii.

Necessary Torque Arm
981N
mx g xl=0.85kg x _Kg_ X 0,34m = 2,84Nm

Brat:

Intrucat perioada dintre Kick-Off si primul League Meet nu ne-a
oferit destul spatiu pentru indeplinirea obiectivelor am decis sa
adaptam ideile la timpul de lucru pe care il avem la dispozitie si sa
credm un brat cu ajutorul cdruia putem colecta Sample-urile
pozitionate pe Spike Marks.

Dupd o sesiune de brainstorming am ajuns la un brat simplu ce se
aseamana Intake-ului robotului de nationald din sezonul 2023-2024.
Strategia noastrd a fost gandita astfel incat sa folosim toate
elementele disponibile din afara Submersible-ului pentru a inlocui
punctajul pierdut.

Precum orice alt mecanism, bratul a fost creat dupa o discutie cu
echipa, urmatd de proiectarea in CAD (computer-aided design) si
verificarea fizicd a conceptului.
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Pe langa plusurile pe care le aduce acest brat se afla, desigur, si riscuri pe care am incercat sd le diminudm pe céat
posibil. Printre aceste riscuri se afla si lipsa de stabilitate a robotului atunci cand bratul este ridicat la nivelul High
Basket-ului (problema rezolvata odata cu adaugarea sistemului de Ascend) si forta cu care lovea solul atunci cand era
adus la pozitia initiald, ce putea duce la stricarea sa (rezolvata prin legarea bratului cu un tub elastic ce permite acestuia
sd atingd solul doar cand este necesar acest lucru).

SWOT Analysis:

The good

Strengths: Weaknesses:

e ajungea usor |la High Basket e greutatea

o eficient e adus la pozitia initiald exista posibilitatea de a se

e stabil bloca in tile

« fiabil e imposibil de colectat din Submersible

Opportunities: Threats:

¢ poate fi transformat in Outtake ¢ destabilizarea robotului cand era ridicat
Concluzii:

Desi mecanismul nu este unul prea complex tot poate fi considerat un inceput bun ce lasa mult loc pentru imbunatatiri,
pe baza cdruia putem analiza si crea unul care va fi mai eficient pentru urmatoarele League Meeturi.

Sistem de agatare:

Avand in vedere ca avem un robot foarte greu, am luat decizia de a folosi un Worm Gear de la goBILDA pentru a ne
catara, acesta fiind destul de puternic si capabil sa sustina cu usurintd 91 de kilograme. Folosim un motor de 117 RPM,
avand un raport 50.9:1. Prin intermediul acestuia, mecanismul face 4 rotatii pe minut, astfel catarandu-ne destul de incet,
dar constant. intai am prototipat pe sasiul de rezervd (6 noiembrie), in timp ce robotul era folosit pentru autonomii, iar
dupa ce am ajuns la concluzia ca functioneaza, l-am asamblat pe robotul principal conform Engineering Design Process.

Am folosit 2 U-Channel-uri de 10 gduri pentru
a prinde ambele mecanisme de sasiu, si doud
Low Side U-Channel-uri de 15 gauri cu doua de
4 gauri in continuarea acestora pentru a putea
agata robotul de Rung.

Astfel, am reusit sa terminam de construit
sistemul de agatare pe 8 noiembrie, dupd
doua zile.
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SWOT Analysis:

Weaknesses:
e Ne catdram foarte incet
¢ Ambele mecanisme sunt foarte grele

Strengths:
e Eficient
o Consistent

e Functional

Threats:
e Ra@manerea fara timp de catarare

Opportunities:
¢ Prototiparea unui mecanism pentru Ascent Level 3
e Worm Gear-ul poate fi folosit si pentru alte iteraii

Concluzii:

Materialul din care este alcatuit Linkage-ul sta la baza intregului transfer, acesta reprezentand sustenabilitatea sa.
incepand cu urmatoarele iteratii am decis sa-| facem mult mai stabil, riscul de rupere al filamentului din PLA fiind unul
ridicat.

Robot v3 - League Meet #2 + #3:

Cel de-al doilea League Meet la care am participat a fost sustinut de echipa Quantum Robotics #14270 la Bucuresti, in
data de 15 decembrie. Robotul, Liftul, Fuliile si Sistemul de agatare au ramas la fel, fiind multumiti de performanta

sistemelor. Cel de-al treilea League Meet la care am participat
a fost sustinut de noi, in colaborare cu echipele, 4D-Robotics

#18160, LightBulb Robotics #23203 si ARRA #25538, |a Pitesti, in
data de 12 ianuarie. Robotul, sasiul, Intake-ul Pasiv, Fuliile si
Sistemul de agatare au ramas la fel, fiind multumiti de
performanta sistemelor.

Sasiu:

Privind sasiul, acesta a ramas neschimbat de la primul League
Meet, incercand sa ne focusam pe colectare si pe scorare, pana
in acel moment sasiul nereprezentéand o problema, fiind constant

si sustenabil.
Capturd izometrica din OnShape cu sasiul
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Intake Pasiv:

Dupa mai multe sesiuni de brainstorming (25-26 noiembrie) ne-am dat seama cd gheara pe care am avut-o la primul
League Meet putea sa fie imbunatatita din mai multe puncte de vedere.

Astfel, am ajuns la urmatoarele concluzii:

¢ Sareducem cat mai mult greutatea

e Vom creste numarul de dinti

e Gheara va apuca Specimenul de
colturile lui

o Partea de jos a carcasei va fi
conectata cu cea de sus cu un Quad
Block Mount de 27 de mm

O

Captura izometrica din OnShape cu Intake-ul Pasiv

Dupa perioada de brainstorming a urmat un timp de prototipare si proiectare 3D (25-28 noiembrie) in care am realizat o
varianta de Intake in CAD.

Ulterior, a urmat un interval de fabricare din data de 29 noiembrie si pana pe 1 decembrie, in care am printat 3D toate
piesele proiectate.

in continuare a venit perioada de asamblare si de testare din data de 2 decembrie pana in data de 8 decembrie in care
am imbinat toate piesele proiectate anterior si am inceput sa le verificam functionalitatea pe teren.

SWOT Analysis:

Strengths: Weaknesses:

e Usor de folosit ¢ Nu foloseste Color Sensor
e Usor de programat
¢ Foarte versatil

Opportunities: ® Threats:
e Putem imbunatétii foarte usor mecanismul care este e Avand numar fix, dintii rotilor pot sari de pe roata
si ieftin
Concluzii:

Am realizat ceva simplu si eficient care este foarte usor de imbunatatit, o imbunatatire fiind:
e Adaugarea unui Color Sensor
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Prototip Intake Activ:

Deoarece pentru al doilea League Meet am avut un
impediment privind comanda de piese, am decis sa
incercam sa printam un fel de goBilda Gecko™
Wheels din TPU. Pentru a evita problema aderentei
adusad de diferenta de material (TPU, la noi -
Cauciuc,goBilda) la design-ul nostru am adaugat
niste santuri.

Capturd izometrica din OnShape cu Gecko Wheels

Din pacate, nu am reusit sd le folosim, deoarece, pe parcursul testelor, am realizat ca nu putem colecta intr-un mod
consistent, asamblarea fiind una dificila, intrucét distanta dintre cele 2 rofi trebuia sa fie exacta, masurata perfect pentru
a putea aplica presiune asupra Sample-ului colectat.

Intake Activ:

in urma experientei din cadrul primului League Meet pe care am avut-o cu Intake-ul Activ anterior, am observat
urmatoarele probleme:

e Instabil

e Prea mare

 Colectarea nu este constanta (in special cand venim perpendicular pe Sample)

e Riscam sa colectam mai mult de un singur Sample

Aceste probleme au devenit si mai proeminente cand am incercat
sd colectam din Submersible. Astfel pentru urmatoarea iteratie am
vrut sd colectam cu un sistem stanga-dreapta pentru a rezolva
problema cu colectarea multipla. De asemenea am observat ca,
folosind tuburi chirurgicale cu indeajunsa aderenta, reusim sa
rotim Sample-urile, rezolvand problema privind consistenta
colectarii la unghi.

Primul prototip a fost realizat dintr-un Low Side U-Channel de 4 de
la goBilda, 2 axuri REX 8mm, 2 rulmenti cu flansa REX 8 mm, o
transmisie facuta dintr-un elastic si doua fulii si prinderile de
tuburi.

Cu acesta ne-am dat seama ca ar fi foarte greu de utilizat un
senzor de culoare cat timp folosim un transfer, astfel am decis sa
folosim 2 servouri separate pentru a actiona Intake-ul si un senzor
de culoare pentru a ne ajuta atat in autonomie cét si in TeleOp.

Captura izometrica din OnShape cu Intake-ul Activ:

Am decis sa printam prototipul din 4 piese separate pentru a evita posibilele probleme care provin de la printarea unei
piese cu atat de multi suporti si pentru a fi usor de schimbat si modificat. Gaura din spatele Intake-ului functioneaza ca o
palnie pentru transferul robotului.
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Folosim 12 tuburi cu o aderent ridicatd si mai putin rigide, pentru a maximiza viteza de colectare. in acelasi timp reusim
sa pastram abilitatea de a roti Sample-urile care nu sunt perpendiculare pe Intake.

Pentru urmatoarele iteratii ar trebui sa incercam sa facem un Intake fara Bottom Plate pentru a elimina problema blocdrii
Intake-ului in Submersible.

SWOT Analysis:

The good
Strengths: Weaknesses:
e Colectare usoara si rapida, din orice pozitie e Prea mare
e Usor de folosit e Colecteaza greu din afara Submersible-ului

e Senzorul de culoare oferd foarte multe informatii utile

Opportunities: Threats:

e Usor de modificat e Céand colectam din Submersible exista riscul ca
Bottom Plate-ul sa se loveascd de un Sample si sd nu
putem colecta

Prototip transfer:

in timpul sesiunilor de brainstorming pentru Intake am discutat si despre gasirea unui Outtake potrivit, ceva simplu dar
de incredere ce urma sa fie prins de glisiere pentru a ajunge la High Basket, mecanismul gandit avand forma unui leagan.

Pentru a ne asigura ca ideea este una functionala si pentru a vedea
intr-un mod cat mai precis dimensiunile si pozitia, am utilizat capacul
unei cutii de carton, lucrand in paralel in CAD la proiectarea unei
versiuni ce putea fi folosita pe robot. Utilizarea cartonului nu a fost
benefica doar din perspectivele enumerate anterior ci si privind
refolosirea sa si economisirea filamentului.

Concluzii:

in concluzie, desi transferul din carton nu a ajuns pe robot a fost o
modalitate buna de a testa idea iar aceasta a influentat intr-un mod
pozitiv rezultatul, accentuand beneficiile dar si problemele pentru a le

rezolva. Linkage Max/Min force:

Fry = Ex cos([90° = B]) x cosd, =>
Fuin = 361N Fyqr = 944N

Prototip Linkage:

in timpul sesiunilor de brainstorming cu echipa am stabilit ca pentru urmtoarea iteratie ale Intake-ului Activ s folosim
un set de doua glisiere actionate de un Axon MAX cu ajutorul a doua bari de Linkage printate.

Datorita simplitatii din punct de vedere mecanic, am decis
ca acest mecanism ar fi cel mai potrivit pentru robotul
nostru. Acesta se coordoneaza perfect cu strategia noastra,
fiind rapid si constant, permitand colectarea usoara din
Submersible.

Ca orice alt mecanism, Linkage-ul a inceput cu prototiparea
sa in CAD unde am putut testa idei si modifica pana cénd
am ajuns la un rezultat multumitor.

Captura izometrica din OnShape cu Linkage-ul
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Desi ideea era una buna au existat si anumite riscuri pe care le-am eliminat in urmatoarele iteratii. Printre riscuri se
numard si ruperea bdrilor printate, filamentul fiind mai elastic si mai fragil ca alte materiale.

SWOT Analysis:

Strengths: Weaknesses:
e rapid o fragil
e constant

e usor

Threats:
e ruperea sa

Opportunities:
e realizarea acestuia dintr-un material sustenabil

Linkage:

Avénd in vedere ca glisierele orizontale trebuiau actionate de un sistem destul de rigid si compact, ne-am hotdrat ca cea
mai eficienta idee ar fi un Linkage, acesta avea indatorirea de a eficientiza extinderea glisierelor intr-un timp cat mai
scurt.

Primul pas a fost prototiparea, fiind esentiala pentru rezultatul piesei finale. Pentru acest ansamblu au fost folosite:

- Axon MAX+; avand destul torque pentru a putea misca o glisierd incarcata cu 45 kg ( kgf este o unitate de fortd egala
cu cea necesara pentru a rezista acceleratiei unei mese de un kg intr-un cdmp gravitational de 9,8 m/s*2).

- Servo Hub (25 Tooth Spline, 32mm Diameter);

- Flat Beam (23 Hole, 184 mm Length)x2; din cauza intarzierii comenzii plasate, am fost nevoiti sa debitdam la un CNC
piesa proiectata, similara cu cele de la goBILDA. Marimea fiind 5/2 din marimea totala a glisierei.

- 0 piesa printata pentru a facilita prinderea exacta a Flat Beamului pe un Low-Side U-Channel, ceea ce a ajutat la o
miscare mai lina si mai eficientd a sistemului de extindere.

- Distantatoare pentru a fixa Axonul in pozitia proiectata.
Pe baza indelungata a multor testari am dedus faptul ca acest sistem de
Linkage va ramane pe robot, deoarece doar Flat Beamurile au fost rigidizate
si imbunétatite, de asemenea amplasarea acestuia pe sasiu deducénd la o
proiectare bine realizata.

Avantaje: Dezavantaje:

- Usor de programat - Forta de inertie
- Sistemul este compact
- Sistemul este fiabil

Concluzii:

Linkage-ul este foarte bine pozitionat pe robot, ferindu-l de impact si diminuénd semnificativ producerea unei posibile
defectiuni. De asemenea, este rezistent la socuri, fiind facut din dur-aluminiu si este destul de rapid [MAX speed;
0.085sec/60° la tensiune 8.4V ], aspect care ne imbunatateste performanta atat in perioada de autonomie cét si in TeleOp.

Bucket:

Dupd céteva sesiuni de brainstorming, am ajuns la concluzia cd pentru a putea scora cat mai eficient si constant in
Basketuri avem nevoie de o piesa printatd 3D care s& sustina Sample-ul atat pe parcursul transportului, cét si al
transferului. Noi am numit-o Bucket, inspirandu-ne dupa forma ei.
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Am decis c& acesta va avea o forma de U. in loc de unghiuri de 90 de grade,
peretii vor fi pozitionati la unghiuri de 95 de grade, intrucat am constatat prin
testare ca astfel transferul este mai eficient. De asemenea, pentru a verifica
dacd avem un Sample in Bucket, am creat o crapatura pentru un Color Sensor
si pentru un cleste care asigura sustinerea Sample-ului in momentul in care
Bucketul este dat peste cap.

Bazandu-ne pe Engineering-Design-Process, am inceput cu o perioada de
proiectare 3D care a durat din data de 30 noiembrie pana pe 1 decembrie.

A urmat perioada de fabricare care a inceput pe data de 2 decembrie si a fost
finalizata pe 3 decembrie, ajungand astfel la o ultima varianta pentru Bucket.

O Captura izometrica din OnShape cu Bucketul

. (Max torque Arm: m x g X [ = 1.17N19
SWOT Analysis:
The good
Strengths: Weaknesses:
e Usor de facut ¢ Uneori Sample-ul nu ajunge in cuva
¢ Fiabil

e Exactla scorare

Opportunities: Threats:
e Poate fi utilizat si in iteratiile viitoare e Sample-ul poate cadea ramanand blocat in robot
Concluzii:

Cu ajutorul acestei piese am reusit sa scordm cu usurinta in Basketuri.
Desi nu este cea mai buna varianta pentru transfer din punct de vedere tehnic, aceasta a functionat foarte bine pe parcursul
competitiei, dovedindu-se a fi constantd si exacta.

Betisor:

Privind proiectarea robotului pentru cel de-al doilea League Meet, am organizat o sesiune de brainstorming in care am
decis sd schimbam sistemul de Outtake. Acesta a ajutat la imbunatatirea robotului prin simplitatea, precizia si fiabilitatea
lui, pe tot parcursul meciurilor jucate in cadrul celui de-al doilea League Meet.

Acest ansamblu este compus dintr-o basculanta si betisor,
avand rolul de a retine Sample-ul in interiorul basculantei,
cu scopul final de a putea scora Sample-ul in High Basket . O
sau in Low Basket.

Betisorul a fost gandit simultan cu basculanta, aducénd
un impact semnificativ si o imbunatatire exceptionald a

acestui mecanism.
Capturd izometrica din OnShape cu Betisorul
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Avantaje: Dezavantaje:

- Simplu - Se poate rupe la tensiune prea mare
- Precis

- Fiabil

Robot v3.1 - League Meet #4 + Regionala:

Cel de-al patrulea League Meet Eastern Arena, organizat de echipa Eastern Foxes #19098, la Ploiesti la care am
participat in data de 1 Februarie. Robotul, sasiul, Intake-ul Pasiv si Sistemul de agatare au rdmas la fel, fiind multumiti de
performanta sistemelor.

Prototip Intake Activ:

Desi nu au existat prea multe probleme cu Intake-ul folosit la League
Meet-urile anterioare, am decis ca pentru etapa regionala sd incercam
sa il eficientizam pe cat posibil, problema principala fiind durata de
colectare.

Modificarea pe care am facut-o a fost sa adaugam intre doua randuri
de tuburi un Boot-Wheel de 72mm de la goBILDA, care prind Sample-ul
cu usurinta datoritd formei de stea si materialului din care este
confectionat.

Modul in care acesta functioneaza este de a indrepta Sample-ul cu
ajutorul tuburilor, urmand ca Boot-Wheel-ul sa il colecteze.

Captura izometrica din OnShape cu Intake-ul Activ

SWOT Analysis:

The good

Weaknesses:
e Uneori, impinge Sample-ul inainte sa il
colecteze

Strengths:
¢ Colecteaza mai rapid

Opportunities:
e Usor de modificat Q

Concluzii:

Concluziondam ca aceasta versiune de prototip activ a imbunatatit viteza de colectare a elementelor de joc si modificarea
piesei pentru orice iteratie, dar fiind tot odata un dezavantaj rata de colectare a Sample-ului, decizia acestei versiuni
ramanand strict la statul de prototip fiind colectarea mai grea a pieselor de joc.

Threats:
e Rata transferului a scazut destul de mult

Prototip Intake Activ - Gecko Wheels:
Dupa realizarea primului prototip de Intake cu Gecko Wheels, am realizat ca problema principala cu acesta era
dimensiunea rotilor Gecko, acestea fiind foarte mici. Din aceasta cauza, colectatul era foarte inconsistent. Astfel, am

continuat prin a prototipa un al doilea Intake cu 2 roti Gecko, tot de marime de 48mm, actionate prin ax de cate un Axon
Mini.
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ins3, pentru a rezolva problema colectatului, am addugat un
Boot Wheel de 72mm, prins vertical pe un ax actionat de un
Servo Gobilda Speed. Acesta are rolul de a trage Sample-
urile, mai ales in Submersible, ca acestea sa fie colectate
ulterior de rotile Gecko.

Acest prototip de Intake s-a dovedit mai bun ca prima sa
iteratie, dar nu foarte consistent.

Captura izometrica din OnShape cu prototipul de Intake
Activ

SWOT Analysis:

The good

Weaknesses:
¢ uneori, impinge Sample-ul inainte sa il
colecteze

Strengths:
¢ colecteaza mai rapid

Opportunities:
e usor de modificat Q

Linkage:

Threats:
e Rata transferului a scazut destul de mult

in urma competitiilor anterioare, am constatat ca Linkage-ul nu ficea fatd greutdtii intregului ansamblu aflat pe glisierele
orizontale. Dupa o sesiune de Brainstorming ne-am decis ca cea mai buna solutie ar fi s& punem inca un Axon Max +.
Acesta ne sporea Torque de doua ori mai mult, fiind esential pentru o viteza si o stabilitate a robotului in procesul de
colectare a elementelor de joc. Aceasta decizie ne-a ingreunat robotul, dar prin intermediul puterii adaugate Linkage-ului
este un plus si o imbundtatire semnificativa a acestuia compensand greutatea addugata.

Avantaje: Dezavantaje:
. ' - Torque - Greutate adaugata
e : - Viteza - Consum de putere

- Stabilitate/Rigidizare

in concluzie, aceste imbunatatiri au avut un impact semnificativ asupra
eficientizarii jocului pe teren, crescandu-ne numarul de cicluri pe care le
putem face intr-un minut si maximizand punctajul.

Captura izometricd din OnShape cu Linkage-ul

New Max/Min force LK:

Faing = 2 X Fyyin = 722N Fypaxe = 2 X Fppqy = 18,88N

Lift:

Pentru etapa regionald am decis sa analizam toate subsistemele si sa vedem ce imbunatatiri simple, dar semnificative
mai pot fi realizate in timpul ramas.

Astfel, pentru a imbunatati Liftul am scazut greutatea cu 200g schimband C-Channel-urile (unde am putut am pus Mini
C-Channel si le am scurtat la dimensiunea minima). in baza acestor schimbari am recalculat torque-ul necesar depus de
motor.
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Astfel am realizat ca putem folosi un motor 5203 Series Yellow Jacket Planetary Gear Motor 3.7:1 Ratio cu Gear Ratio 2:1
care ne este impus de spatiul pe care il avem.

{ Necesarry torque Slides: 15ka % 9.81 X 1.8¢
COHC'UZII‘.A ) . . . m X g X SpoolRadius X GearRatio = — 9 X '2 ey 0,13Nm
La fel ca si in cazul Linkage-ului, am facut o schimbare
minor3 care a avut un impact imens asupra strategiei de (0,21Nm + 60% Marja de eroare rocomandata pentru Motoare Brushed)

. < . . . . . .. V. . . T-3;r¢‘=0.53Nm
joc, a numarului de cicluri realizat si asupra eficientizarii | New Lift Speed: conias

. . . RPM 305,4¢

intregului subsistem. k P = ——x SpoolRadius x m = Laidil (0,25 Mnax) )
. 60 s

Leduri:

Dupd o scurtd analiza a transferului am descoperit moduri de a economisi timp si de a ajuta cei doi driveri pentru a se
misca mai repede. Cu ajutorul unor Leduri putem determina momentul exact in care transferul a fost finalizat, cand am
colectat Sample-uri si culoarea acestora (verde reprezentand transferul iar galben, rosu si albastru culoarea
Sample-urilor)

Pentru a reduce situatiile de stres provocate de lipsa de vizibilitate in
anumite unghiuri am decis sa folosim RGB Indicator Light de la
goBILDA. Am decis sa le folosim deoarece acestea se adapteaza
perfect strategiei noastre de joc ce se bazeaza pe colectarea din
Submersible.

Pentru a fi cat mai vizibile le-am pozitionat pe lateralele robotului,
deasupra Control si Expansion Hub-urilor fiind cel mai inalt punct al
sasiului si cel mai greu de blocat de cétre alt robot.

Capturd izometrica din OnShape cu Ledurile

Avantaje: Dezavantaje:

- Ajuta driverii in timpul meciului driverii
- Usor de programat

Senzor de recalibrare distanta:

in urma experientelor din cadrul testarilor la Hub si de la competitii (League Meet #2 si League Meet #3) am intdmpinat
destul de multe probleme provenind de la sensibilitatea robotului la factori externi care variaza, neasigurandu-ne
consistenta ( ex: pozitie initiala, odometry slippage, etc).

Astfel, pentru a incerca sa sporim consistenta robotului in perioada
autonomd am decis sa testam utilizarea unui senzor de distanta.

Am pozitionat acest senzor in interiorul U-Channel - ului din fata robotului,

pe centru, pe o prindere printata 3D, pentru a ne asigura ca alinierea
senzorului este optima luand in calcul raportul la care este situat fata de
restul terenul si de elementele de joc.

Utilizare:

I folosim strict in perioada autonoma pentru a ne asigura c& toate erorile
sunt rezolvate. Considerdm ca puncte de reper distanta fata de Submersible
/ Perimetru, acestea contribuind la recalcularea pozitiei dorite cu scopul de a
mentine un set de coordonate constante pe tot parcursul ciclurilor, in
momentul punctarii.

Captura izometrica din OnShape:
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Prototipari:
Intake pe motor:

Pentru a colecta mai rapid Sample-urile din Submersible si din teren am decis s& facem o iteratie de Intake actionat de
un motor.
Am inceput cu perioada de Brainstorming in care am decis urmatoarele lucruri:
o Vom folosi un Counter Roller care sa atinga pamantul pentru a colecta foarte bine de peste tot din teren, iar acesta
va fi conectat cu axul de tuburi printr-o curea termosudabila
e Transmisia de la motor la axul cu tuburi va fi facuta prin doua Bevel Gear-uri unul pus pe motor unul pus pe axul
paralel cu celalalt pe care se afla Intake-ul. Pe acest ax am pus un pinion care era conectat printr-un lant cu un dublu
pinion ce se invartea liber pe axul cu Intake-ul. Al doilea pinion este conectat prin lant la axul cu tuburi aflat pe Intake
astfel, cand se roteste motorul nu se va roti si axul cu Intake permitdndu-ne sd punem un wrist pe acel ax
e Folosim un motor de 435 rpm pentru ca daca am pune unul cu mai multe rpm-uri nu ar mai avea destul torque
e Intake-ul trebuie s& aibd un loc pentru ca gheara bratului sa poata prinde Sample-ul
e Intake-ul trebuie sa aiba un senzor de distanta astfel dupa ce a colectat tuburile sa fie oprite si sa nu-l arunce

A urmat o perioada de proiectare 3D in care am facut un prim
prototip.Aceasta a durat de pe 21 decembrie pana pe 23 decembrie.
Apoi vine o perioada de fabrication care durat din data de pe 24
decembrie pana pe 26 decembrie in care am printat toate piesele de
care avem nevoie.

Dupa a venit o perioada de assembling care durat din data de 27
pana pe 28 decembrie in care am imbinat toate piesele.

Ca intr-un final sa il testam din data de 28 decembrie pana pe data de
2 ianuarie.

Avantaje: Dezavantaje:

-Colecteaza foarte bine si rapid -Lantul sare
-Foarte greu
-Are Bottom Plate

Concluzii:
Prin realizarea acestui mecanism am testat un nou mod de a colecta si chiar daca nu il folosim am invatat multe lucruri.

Intake gheara:

In timpul sesiunilor de brainstorming, din vacanta de iarna, ne-am decis sa prototipam un Intake Gheara Pasiva. Aceasta
era gandita sa fie folosita in toate strategiile de joc, respectiv colectarea Sample-urilor din Submersible cét si colectarea
Specimenelor de pe gard intr-un timp cat mai scurt, dar si precis.

Prototipul a fost gandit sa fie imbunatatit substantial fata de alte Intake-uri asemanatoare vazute la majoritatea echipelor
in care am regasit acest Intake.
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Prototipul a plecat de la idea sa fie cat mai mobil si sa
aiba cat mai putine restrangeri in miscarea lui oriunde in
Submersible chiar si pe teren in timpul jocului pentru a
colecta din cat mai multe pozitii. Ideea pe care noi am
dezvoltat-o in construirea acestui prototip Intake Gheara, a
fost folosirea unei camere video pentru localizarea
Sample-ului si colectarea lui, oriunde s-ar fi aflat
imbunatatind astfel folosirea acesteia de catre driver, dar
si o precizie de colectare cat mai buna.

Acesta avand 2 pivoturi, 2 wrist-uri,3 Axoane MAX si 2
Servo Speed goBILDA ,pentru o mobilitate, dar de
asemenea si o suprafata de acoperire a Sample-urilor
foarte mare, nu depasind gabaritul admis.

Avantaje: Dezavantaje:
-Viteza de colectare -Rezistenta
-Suprafata de colectare -Cablarea

-Automatizarea colectari

Imbunatatiri posibile:
e Rigidizarea peretilor folosind policarbonat ;
e La pivoturi si primul wrist sa punem Axon Mini ;

Concluzii:
in concluzie, acest prototip a fost un succes avand rezultate favorabile la periaoda de testare,fiind o varianta foarte
accesibila pentru folosirea ei in viitoarele competitii.

Transfer gheara:

Pentru iteratiile de Intake Activ cu motor si cel Pasiv am decis sd prototipam si un transfer care utilizeaza o gheara
pasivd. Ambele prototipuri aveau doua puncte de miscare(Brat & Wrist) pentru a fi facile si pentru colectarea si plasarea
Specimenelor.

¢ Intake pe motor
Pentru aceasta variantd am avut nevoie de un brat mult mai lung dar o incheieturd scurtd pentru a putea face miscari
mult mai fine pentru a face transferul din interiorul intake-ului cat mai usor, dar de asemenea pentru a avea lungimea
necesara pentru a lua Specimenele de pe perete pe o parte si a le transfera prin robot pentru a micsora timpul de ciclu.

¢ Intake pe gheara
Pentru acesta am vrut s pastram cat mai multe optiuni
de transfer si de joc urmand ca odata cu testarea pe teren
de catre driveri sa aleaga care dintre acestea o vor
prefera.
1.Am péstrat ideea de a folosii bratul pentru a colecta
de pe perete si de a le pune pe Chamber cu acelasi
brat de la iteratia anterioara.
2. Avem optiunea de a face transferul “Fata-Fata” cu
Gheara de Intake la acelasi nivel cu cea de transfer
pentru a fii siguri ca transferul este realizat.
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3.Transferul "De deasupra”, acesta necesita cel mai mare nivel de precizie, dar I-am considerat cel mai facil pentru
oportunitatea de a colecta Specimenele de pe perete cu extensia si pentru a putea face transferul, folosind metoda
precedenta nu am fi putut face acest lucru deoarece Clip-ul ar fi orientat spre interiorul ghearei astfel nu mai putem plasa
Specimenul pe Chamber.
Astfel avem doua segmente de lungimi egale pentru a realiza toate aceste miscari si i-am translatat pozitia spre centru
pentru a scurta cat mai mult aceste segmente.
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EVOLUTIE

ROBOT

Septembrie 2024 - lanuarie 2024
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Robot v2 - League Meet #1:
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Robot v3 - League Meet #2 + #3:
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Robot v3.1 - League Meet #4 + Regionala:
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SOFTWARE

Aprilie 2024 - lanuarie 2025
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e
Robot v1 - KickAthon:

Dupa lansarea noului sezon INTO THE DEEP, am participat la KickAthonul organizat anual de echipa Quantum Robotics
#14270, unde, pe parcursul a 16 ore, participantii trebuie sa se adapteze cat mai eficient la resursele pe care le au la
dispozitie si la regulile de joc inedite, prin idei inovative si strategie adecvata. Astfel, provocarea a constat atét in
conceperea mecanica a robotului, cat si in dezvoltarea unui program functional, autonomia aducand un veritabil avantaj

echipelor.
In cadrul unei sesiuni de Brainstorming am stabilit ca in

autonomie vom aborda parcarea in Observation Zone si plasarea
Sample-urilor in High Basket, insd, din cauza timpului limitat si a
impedimentelor regasite in componenta mecanica a robotului, nu
am avut cum sa realizam suficiente teste. Astfel, ne-am focusat
strict pe obtinerea unei parcari constante in Observation Zone,
reusind sa plasdam Sample-uri strict in perioada de TeleOp.

Concluzii:

in lipsa timpului, am reusit sa formam o prima strategie privind
autonomia si perioada controlata, pe care am reusit sa o si
testam si sd o validdm in cadrul meciurilor demonstrative.

Ulterior, programul software a fost dezvoltat, atat punctajul din autonomie, cét si cel din TeleOp, crescand semnificativ.

T
Robot v2 - League Meet #1:

Auto:

La scurt timp dupa KickAthon am realizat ca perioada de Autonomie este destul de simpla anul acesta si ofera destul de
putine posibilitati de a puncta. Astfel, obiectivul nostru pentru primul League Meet (ZILELE ROBOTICII #3, organizat in
data de 23 noiembrie de echipele InfO(1)Robotics #15993 si Ro2D2 #17962) a fost autonomia de 43 de puncte,
cuprinzand plasarea Preload-ului Specimen si a inca trei Specimene pe care le obtinem prin impingerea Sample-urilor de
pe Spike Mark-uri + Parcare.

Strategie:

Din pacate, din cauza lipsei de timp, dintre
cele 24 de cazuri la care ne-am gandit pentru
perioada autonoma, a trebuit sa le prioritizam
pe cele mai importante, care se potriveau cu
strategia noastra de joc. Astfel, noi am reusit
pentru primul League Meet sd avem 2
autonomii:
1.De Sample-uri, in care aveam Preload
Specimen, colectam toate cele 3 Sample-
uri si ne puteam parca in Observation
Zone sau in Ascend Zone

2. De Specimene, in care avem Preload Specimen, impingem 2 Sample-uri in Observation Zone si dupd aceea le scoram,
in final parcandu-ne in Observation Zone.
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Programare:

intreaga autonomie a fost programata cu ajutorul librariei de urmarit traiectorii Roadrunner 1.0. Am preferat s utilizim o
varietate larga de traiectorii, pentru a ne asigura ca autonomia va fi constanta si pentru a minimaliza eroarea.

Rezultate:

Rezultatele obtinute in cadrul competitiei ne-au oferit o validare, obtinand punctajele urmatoare :
Meciul 1: 37 puncte ( 1 Specimen Preload + 3 Sample-uri + parcare )
Meciul 2 : 29 puncte ( 1 Specimen Preload + 2 Sample-uri + parcare )
Meciul 3 : 37 puncte ( 1 Specimen Preload + 2 Sample-uri)
Meciul 4 : 37 puncte ( 1 Specimen Preload + 3 Sample-uri + parcare )
Meciul 5 : 23 puncte ( 1 Specimen Preload + 1 Specimen + parcare )
Meciul 6 : 37 puncte ( 1 Specimen Preload + 3 Sample-uri + parcare )

Concluzii:

Am preferat sa folosim autonomia de Sample-uri, deoarece aceasta completa strategia noastra de joc(scorand Sample-
urile galbene, in High Basket) + avand cel mai mare punctaj dintre ambele.

. . By L Py~
9 rofjafaeem, L Sy 4 .'.ﬂ.\d‘#ﬁ.'\_{_ '

L bogs

faren & Tareqfe L p ot

LW r\%‘;?g.‘f(‘w--m,‘ +

L

TeleOp:

Sezonul acesta am decis sa avem o abordare putin diferita fata de cea de anul anterior, impartind controalele intre cei doi
driveri dupd actiunile sasiului si restul subsistemelor. Astfel, Driver 1 se ocupd de navigarea robotului in teren si de
Ascend Level 2 de la finalul meciului, iar Driver 2 are rolul de a controla sistemele de Intake si sistemul de Outtake.

Driver 1:

Driver 1 controleaza miscérile sasiului prin intermediul joystickurilor.

Joystick dreapta - roteste sasiul, controland unghiul acestuia

Joystick stanga - controleaza miscarile sasiului in teren, fata-spate, stanga-dreapta

Bumper dreapta - controleaza cataratoarele pentru a face Ascend Level 2

Triger dreapta + stanga - controleaaza cataratoarele, miscandu-le invers rotatiei pentru Ascend Level 2
Trigger dreapta + stanga + Bumper dreapta + stanga - reseteaza Field Centricul

Driver 2:

Fiind o multitudine de actiuni care trebuie realizate individual, am decis sa impdrtim controalele, programandu-
le in 2 case-uri, unul pentru Specimene si unul pentru Sample-uri. Case-urile se diferentiaza prin state-ul
Intake-ului Activ. In cazul in care Intake-ul Activ este pornit ( colecteazi sau se afld in miscarea de reverse )
avem state-ul de Sample, iar daca Intake-ul Activ este oprit, avem state-ul de Specimen. De asemenea, unele
actiuni necesare in ambele state-uri sunt dispuse la comun.
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Comun:

Trigger dreapta - la prima apasare, Intake-ul de Sample-uri colecteaza, iar la cea de-a doua, Intake-ul scoreaza (
miscarea de reverse )

Trigger stdnga - opreste miscarea de rotatie a Intake-ului Activ

Bumper dreapta - Intake-ul pentru specimene colecteaza

Bumper stanga - Intake-ul pentru specimene scoreaza

B - aduce la pozitia de colectare Liftul

dpad_up - Liftul urca segmentar in sus

dpad_down - Liftul coboara segmentar in jos

Joystick dreapta + stdnga - reseteaza pozitia Liftului

Sample:

A - Atat Liftul cat si bratul urca la pozitia prestabilita de scorare in High Basket
X - Atat Liftul cat si bratul urca la pozitia prestabilita de scorare in Low Basket

Specimen:

A -la prima apésare, Liftul ajunge la pozitia prestabilitd de scorare pe High Chamber, iar |la cea de-a doua, acesta
scoreaza pe High Chamber, avand o automatizare ce deschide gheara
X -la prima apadsare, Liftul ajunge la pozitia prestabilita de scorare pe Low Chamber, iar |a cea de-a doua, acesta
scoreaza pe Low Chamber, avand o automatizare ce deschide gheara

Reseteaza Field Centricul Controleaza cataratoarele

/ Controleaza cataratoarele

Controleaza miscdrile stanga-dreapta si fata-spate Roteste sasiul
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Intake-ul de Specimen scoreaza

Opreste Intake-ul de Sample Intake-ul de Specimen colecteaza

Intake-ul de
Sample
colecteaza si

scoreaza

Liftul urca
Intake-ul
de Specimen
colecteaza

()

Liftul ajunge la
pozitia de
colectare

Liftul
coboara

: High Basket
Low Basket + & + High
Low Chamber . Chamber

Reseteaza pozitia Liftului

Observatii:

Cum in cazul celui de-al doilea driver, controalele sunt numeroase, luand in considerare posibilele erori umane cauzate de
emotiile din timpul meciurilor, am decis sa facilitam controlul subsistemlelor implementand o varietate de automatizari.
Cea mai utild dintre ele este folosita pe butoanele X si A si este descrisa anterior.

Robot V3 - League Meet #2:

Auto:

De la primul League Meet si pana la cel de-al doilea, robotul s-a aflat intr-o continud schimbare din punct de vedere
mecanic, prezentand niste imbunatatiri considerabile. Astfel, autonomia a fost mult mai ofertantd, permitandu-ne sa
schimbam strategia si s@ maximizam punctajul.
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Strategie:

Pentru primul League Meet, noi am avut autonomie atat pentru Specimene cét si pentru Sample-uri, cu parcare siin
Ascend Zone si in Observation Zone, ludnd mereu Preload Specimen, aspecte care ne-au oferit 0 adaptare impresionanta
privind lucrul in echipad alaturi de alianta noastra. Astfel, pentru cel de-al doilea League Meet, ne-am dorit sa ne pastram
punctele forte si am lucrat s& maximizam punctajul, reusind sa facem:

1.0 autonomie de 3 Specimene + 1 Specimen

Preload + Parcare ( total : 43 puncte ) %l‘e'd"“m gpv.d.meﬂ\
2. o0 autonomie de 3 Sample-uri + 1 Specimen LV \ \
Preload + parcare ( total : 37 puncte)
inca din timpul testelor am realizat faptul ca cel Lttt —] Y
mai important aspect este constanta autonomiei, _';:,3,2 _:;_;",“‘._
fapt care ne-a determinat s& nu incercam inca sa e ekt

plasam 5 Specimene sau sa colectam din
Submersible, rezultatul putand varia in diferite \ \
circumstante. : :

Rezultate:

Rezultatele obtinute in cadrul competitiei ne-au oferit o validare, obtinand punctajele urmatoare :
Meciul 1: 33 puncte ( 1 Specimen Preload + 2 Specimene + parcare )
Meciul 2 : 43 puncte ( 1 Specimen Preload + 3 Specimene + parcare )
Meciul 3 : 26 puncte ( 1 Specimen Preload + 2 Sample-uri)
Meciul 4 : 43 puncte ( 1 Specimen Preload + 3 Specimene + parcare )
Meciul 5 : 10 puncte ( 1 Specimen Preload )
Meciul 6 : 43 puncte ( 1 Specimen Preload + 3 Specimene + parcare )

Concluzii:

Chiar daca depinde in totalitate de Human Player, eroarea umana provocata de emotii putand interveni, autonomia de
Specimene ne-a adus cele mai multe puncte si s-a dovedit a fi constanta si adaptabild, pozitia initiala a robotului putand
fi usor modificatd in cod, permitandu-ne s& colaboram perfect cu alianta noastra. Autonomia de Sample-uri trebuie
perfectionatd, aceasta depinzand in intregime de pozitia Sample-urilor neutre pe Spike Markuri.

Gomnple. Qe Spedumen S pecimenn.
zf/’& h S
N sy B B
by - VAl 53 G &
] i
TeleOp:

Pastrand aceeasi impartire a controalelor dintre cei 2 driveri ca la meet-ul anterior, Driver 1 se ocupa de miscarile
sasiului, in timp ce Driver 2 are rolul de a asigura functionarea subsistemelor ( Intake, Outtake, Transfer ). Privind sasiul,
nu au avut loc schimbari intre cele doua League Meeturi, insa din perspectiva subsistemelor, Intake-ul Activ, Intake-ul
Pasiv au suferit modificari si, de asemenea, am implementat un transfer, sistemul de Intake fiind diferit de cel de
Outtake. Astfel, controalele Driverului 1 au ramas aproape identice, pe cand cele ale Driver-ului 2 s-au schimbat,
crescand in numar.
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Driver 1:

Driver 1 controleaz& miscarile sasiului prin intermediul joystickurilor.

Joystick dreapta - roteste sasiul, controland unghiul acestuia

Joystick stanga - controleaza miscarile sasiului in teren, fata-spate, stanga-dreapta

Bumper dreapta - controleaza cataratoarele pentru a face Ascend Level 2

Bumper stanga - controleaza segmentar Liftul in sus

Triger dreapta + stanga - controleaza cataratoarele, miscandu-le invers rotatiei pentru Ascend Level 2
Trigger dreapta + stanga + Bumper dreapta + stanga - reseteaza Field Centricul

dpad_left - controleaza segmentar Liftul in jos

dpad_right - reseteaza encoder-ul Liftului

Driver 2:

Analog ca si la primul League Meet, am impartit controalele in 2 case-uri, unul pentru Sample-uri si unul pentru
Specimene. Case-urile se diferentiaza prin state-ul Intake-ului Activ. In cazul in care Intake-ul Activ este pornit (
colecteaza sau se afld in miscarea de reverse ) avem state-ul de Sample, iar dacd Intake-ul Activ este oprit, avem state-ul
de Specimen. De asemenea, unele actiuni necesare in ambele state-uri sunt dispuse la comun.

Comun:

dpad_down - wristul ajunge in pozitia de colectare

dpad_left - wristul ajunge in pozitia intermediara, facuta pentru momentele in care robotul se deplaseaza
dpad_up - wristul ajunge in pozitia de transfer

Trigger dreapta - la prima apasare, Intake-ul de Sample-uri colecteazg, iar la cea de-a doua, Intake-ul scoreaza (
miscarea de reverse )

Trigger stanga - opreste miscarea de rotatie a Intake-ului Activ

B - aduce la pozitia de colectare Liftul

Specimen:

A -la prima apasare, Liftul ajunge la pozitia prestabilitd de scorare pe High Chamber, iar la cea de-a doua, acesta
scoreaza pe High Chamber, avand o automatizare ce deschide gheara

X -la prima apasare, Liftul ajunge la pozitia prestabilitd de scorare pe Low Chamber, iar la cea de-a doua, acesta
scoreaza pe Low Chamber, avand o automatizare ce deschide gheara

Bumper dreapta - Intake-ul pentru Specimene colecteaza

Bumper stédnga - Intake-ul pentru Specimene scoreaza
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Sample:

A - Atat Liftul cat si bratul urca la pozitia prestabilita de scorare in High Basket

X - Atat Liftul cét si bratul urcd la pozitia prestabilita de scorare in Low Basket

Joystick buton dreapta - glisierele orizontale se extind la pozitia de colectare, Intake-ul Activ ajungand, simultan, la
pozitia de colectare.

Joystick buton stanga - glisiere orizontale se retrag la pozitia de scorare. in cazul in care senzorii detecteazd un Sample
galben Intake-ul activ ajunge la pozitia de transfer, iar daca acesta detecteaza un Sample de culoarea aliantei, Intake-ul
Activ ajunge in pozitia intermediara, urmand sa fie dus in Observation Zone sau transferat manual in Bucket

Joystick dreapta - glisiere orizontale se extind proportional cu intensitatea cu care este controlat joystickul

Joystick stanga - glisiere orizontale se retrag proportional cu intensitatea cu care este controlat joystickul

Reseteaza Field Centricul s xixox
Controleaza cataratoarele

Liftul urca
Controleaza cataratoarele

Liftul coboara O

«——I( >

Reseteaza encoderul O

€

Controleaza miscdrile stanga-dreapta si fata-spate
Roteste sasiul

Observatii:

Cum in cazul celui de-al doilea driver, controalele sunt numeroase, luand in considerare posibilele erori umane cauzate de
emotiile din timpul meciurilor, am decis sa facilitam controlul subsistemlelor implementand o varietate de automatizari.
Cea mai utild dintre ele este folosita pe butoanele X si A si este descrisa anterior.
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Intake Sample score Intake Specimen score Intake Specimen collect

Intake Sample collect +

Wrist | transfer score
Low Basket

‘ Low Chamber

s
Wrist wait f | Acollect
( oo High Chamber
High Basket

Retragerea glisierelor

Wrist collect

v Extinderea glisierelor
Extinderea glisierelor + collect

Retragerea glisierelor + transfer

Robot V3 - League Meet #3:

Auto:

De la cel de-al doilea League Meet si pana la cel de-al treilea, robotul ,din punct de vedere mecanic, nu a mai avut parte
de schimbdri considerabile. Astfel, autonomia a fost pusd in prim-plan, aceasta fiind cea mai usoara de imbunatatit intre
competitii, aducandu-ne in plus minimum 20 de puncte. In continuare, am utilizat tot Speedi, deoarece am observat c&
este mult mai eficient si mai rapid, comparandu-l cu ceea ce am mai testat in timpul vacantei de iarnd (PedroPathing si
RoadRunner), autonomia fiind foarte constanta si rapida.

Strategie:

Pentru al doilea League Meet, noi am avut autonomie atat pentru Specimene cat si pentru Sample-uri, cu parcare siin
Ascend Zone si in Observation Zone, [udnd mereu Preload Specimen, aspecte care ne-au ddunat privind lucrul in echipa
alaturi de alianta noastra. Astfel, pentru cel de-al treilea League Meet, ne-am dorit s@ ne pastram punctele forte, am lucrat
sd maximizam punctajul si ne-am gandit ca pentru a ne putea adapta in orice instanta cu partenerul de alianta, mai bine
lucram la o autonomie doar de Sample-uri care sa se bazeze pe scorarea consisitenta a elementelor de joc.
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Astfel, am reusit sd facem:

1.0 autonomie de 4 Specimene + 1 Specimen Preload + parcare in Qmpﬂa_
Observation Zone ( total : 53 puncte ) 4 \
2. 0 autonomie de 3 Sample-uri + 1 Sample preload + Ascend Level 2(
total : 35 puncte ) TR A S
Incd din timpul testelor am realizat faptul cd cel mai important aspect este .‘3;::
consistenta autonomiei, reusind astfel sd realizam autonomia de 5+0, .:‘fi:
printr-o metoda inedita, aceasta fiind de a impinge Sample-urile in " N> (i3 WA -
Observation Zone folosindu-ne Intake-ul, in loc sa le impingem cu robotul,
asa cum procedam la League Meet 2, economisind destul timp incét sa _ Y
reusim sa punctam 5 Specimene, iar daca bateria avea un voltaj ridicat, %pedmm
aveam timp si de parcare in Observation Zone. _ \
De asemenea, la autonomia de Sample-uri, avem mai multe Fail Safe-uri, in
total avand 5, acestea fiind urmatoarele: i Al
1.Daca nu colectam primul Sample dupa 2,5, robotul o sa mearga mai n}::ﬁ
in spate, iar apoi merge mai mult in fata ca sd il colecteze, daca nu a 'f L
ajuns destul de aproape de Sample. R
2.Daca dupa 12 secunde dupa ce a inceput programul, robotul nu \

reuseste sa colecteze primul Sample, isi continua autonomia,

mergand la al doilea Sample.
3.Dacad nu colectam al doilea Sample dupa 2 secunde jumatate, procedeaza la fel ca la primul Fail Safe.

4.Dacé dupd 23,5 secunde dupa ce a inceput programul, robotul nu reuseste sd colecteze al doilea Sample, isi continua
autonomia, mergand la al treilea Sample.

5.Daca dupa 28,5 secunde dupa ce a inceput programul, robotul nu reuseste sa colecteze al treilea Sample, merge si se
parcheaza.

Rezultate:

Rezultatele obtinute in cadrul competitiei ne-au oferit o validare, obtindnd punctajele urmétoare :

Meciul 1: 53 puncte ( 1 Specimen Preload + 4 Specimene + parcare in Observation Zone)

Meciul 2 : 40 puncte ( 1 Specimen Preload + 3 Specimene + parcare in Observation Zone), intrucat robotul a oscilat prea
mult in jurul pozitiei de a colecta primul Specimen.

Meciul 3 : 43 puncte ( 1 Specimen Preload + 3 Specimene + parcare )

Meciul 3 : 33 puncte ( 1 Specimen Preload + 2 Specimene + parcare in Observation Zone), deoarece ne-a dat PinPoint-ul
eroare.

Meciul 5 : 50 puncte ( 1 Specimen Preload + 4 Specimene)

Meciul 6 : 35 puncte ( 1 Sample Preload + 3 Sample-uri + Ascend level 1)

Concluzii:

Chiar daca depinde de Human Player si de pozitia tuburilor chirurgicale din Intake inainte de a incepe autonomia, pentru
ca noi impingem Sample-urie cu tuburile de la Intake in Observation Zone, autonomia de Specimene ne-a adus cele mai
multe puncte si s-a dovedit a fi constanta si adaptabila, permitandu-ne sa colaboram perfect cu alianta noastra.
Autonomia de Sample-uri a fost perfectionatd, nemaiavand ce sa imbundtatim astfel incat sa facem mai multe puncte,
din cauza limitarii mecanice.

TeleOp:

Din punct de vedere al controalelor celor doi driveri in perioada de TeleOp, nu am mai schimbat nimic intre perioada
dintre League Meet #2 si League Meet #3, pastrand aceeasi impartire a controalelor dintre cei 2 driveri ca la meet-ul
anterior, Driver 1 se ocupd de miscarile sasiului, in timp ce Driver 2 are rolul de a asigura functionarea subsistemelor (
Intake, Outtake, Transfer).
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Robot V3.1 - League Meet #4:

Introducere:

De la al treilea League Meet pana la al patrulea, robotul din punct de vedere mecanic a avut destul de multe schimbari
minore, care ne-au crescut foarte mult potentialul de scorare. Astfel, autonomia a trebuit sa fie modificata, intrucat am
schimbat rotile de odometrie ale robotului. Chiar daca nu am avut foarte mult timp la dispozitie, am reusit sa facem
schimbari semnificative la autonomii, reusind sa le imbunatatim.

in continuare, am utilizat tot Speedi, intrucét in timpul competitiilor in care |-am folosit nu a dezamgit, autonomia
dovedindu-se sa fie foarte constanta si rapida.

Strategie:

Pentru al treilea League Meet, noi am avut autonomie atat pentru Specimene cat si pentru Sample-uri, cu parcare si in
Ascend Zone si in Observation Zone, avand o autonomie de 5 Specimene si cu parcare, iar pentru autonomia de Sample,
reusind sa punctam 4 Sample-uri si sa realizam Ascend Level 1. Astfel, pentru cel de-al patrulea League Meet, ne-am
dorit sa ne pastram punctele forte, am lucrat sa maximizam punctajul, lucrand cel mai mult la autonomia de Sample-uri,
reusind sa mai colectam din Submersible un Sample. Am reusit sd facem:

6mp9& 1.0 autonomie de 4 Specimene + 1 Specimen Preload + parcare
/ \ in Observation Zone (total : 53 puncte)
2. 0 autonomie de 4 Sample-uri + 1 Sample Preload + Ascend
level 2 (total : 43 puncte)

2oaw

T :t“'\

LS : . . sy e

fels Autonomia de Specimene nu a avut imbunatatiri semnificative,

¥ . ~ . . A . o . " .
% —— gy nemaiavand oricum timp in autonomie sa reusim sd facem mai

multe puncte, reusind s& o facem sa functioneze la fel ca la al
A treilea League Meet.
. La autonomia de Sample-uri, a trebuit sa ne gandim la 0 metoda

%peumm

_ eficientd de a colecta un Sample din Submersibil, indiferent de
— \ randomizare, luand in calcul si dezavantajul robotului nost

, S jul robotului nostru,
acesta fiind Wristul, daca il coboram peste un Sample, ramane
blocat. Astfel, ne-am géndit cd ar trebui sa ne facem spatiu in
Submersibil, avand o serie de traiectorii in care robotul intra in
Submersibil, se roteste la dreapta, dupa aceea la stanga si la final
colecteaza un Sample undeva din mijlocul Submersibilului, unde
robotul nuimpinge Sample-urile.

N

De asemenea avem mai multe Fail Safe-uri, in total avand 7, acestea fiind urméatoarele:

1.Daca nu colectam primul Sample dupa 2 secunde, robotul o sa mearga mai in spate, iar apoi merge mai mult in fata
ca sa il colecteze, daca nu a ajuns destul de aproape de Sample.

2.Dacé dupd 12 secunde dupa ce a inceput programul, robotul nu reuseste sa colecteze primul Sample, isi continud
autonomia, mergand la al doilea Sample.

3.Dacad nu colectam al doilea Sample dupa 2 secunde jumatate, procedeaza la fel ca la primul Fail Safe.

4.Dacéa dupd 18 secunde dupa ce a inceput programul, robotul nu reuseste sa colecteze al doilea Sample, isi continua
autonomia, mergand la al treilea Sample.

5.Daca dupa 2 secunde jumdtate, robotul nu reuseste sa colecteze al treilea Sample, acesta isi schimba pozitia si
incearca sa il colecteze din nou.

6.Daca dupa 23 secunde dupa ce a inceput programul, robotul nu reuseste sa colecteze al treilea Sample, isi continua
autonomia, mergand sa colecteze din Submersible.
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7.Dacé dupa 25 de secunde dupa ce a inceput programul, robotul nu reuseste sd colecteze al patrulea Sample si sa
mearga inspre Basket, acesta face Ascend Level 1.

Rezultate:

Meciul 1: 24 puncte ( 1 Sample Preload + 2 Sample)

Meciul 2 : 43 puncte ( 1 Specimen Preload + 3 Specimene + parcare in Observation Zone), intrucat Specimenul nu a fost
bine pus pe perimetru.

Meciul 3 : 43 puncte ( 1 Specimen Preload + 2 Specimene + parcare in Observation Zone), deoarece Specimenul nu a
fost bine pus pe perimetru.

Meciul 4 : 40 puncte ( 1 Specimen Preload + 3 Specimene)

Meciul 5 : 40 puncte ( 1 Specimen Preload + 3 Specimene)

Meciul 6 : 30 puncte ( 1 Specimen Preload + 2 Specimene), intrucat robotul nu a fost bine pus.

Concluzii:

Chiar daca depinde de Human Player, de pozitia tuburilor inainte de a incepe autonomie, de cét de incércata este bateria
si de pozitia robotului, autonomia de Specimene ne-a adus cele mai multe puncte si s-a dovedit a fi constanta si
adaptabild, permitandu-ne sa colaboram perfect cu alianta noastra. Autonomia de Sample-uri a fost perfectionata,
trebuind neapérat s fie mai testata pentru urmatoarea competitie.
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Notiuni generale:
Miscare:

PID Controller:

PID Controller (Proportionald, Integrald, Derivatad) este o bucla de control care reuseste sd controleze sistemul dorit strict
pe baza erorii. PID este o forma de FeedBack Control Loop, o bucla de control bazata pe valorile furnizate de catre
sistem, acestea contribuind continuu la controlarea si fixarea variabilelor. Acestora li se adauga un termen corespunzator
fiecdrui sistem, in general, Feedforward. Pe scurt, acesta aplica o corectie precisd, corespunzatoare erorii determinate.

Parametrii:

KP - coeficientul proportional K (1)
Este cel mai simplu si usor de implementat dintre toate
valorile, dar si cel mai important dintre ele. Este esential , v
prin simplul fapt ca atribuie o constanta proportionala cu ~Setpoint I K [ew)dr —'63)—-—0“"’"‘-’
eroarea, transforméand-o in valoarea corectiei, fie ea n 1
pentru un motor, pentru viteza sau pentru pozitie.Cum va
actiona intregul sistem? in cazul in care eroarea este
mare, evident, corectia va fi mare, respectiv daca eroarea
este mic3, corectia va fi asemenea.

in mod ideal, dupa ceva timp, sistemul va ajunge aproape mereu la destinatia sa final3.

KD - coeficientul derivatei

Acest termen are ca scop “potolirea” efectului nociv creat de schimbarea rapida a erorii. Altfel spus, incearca sa mentina
valoarea erorii constanta. in general, atunci cand calibrdm utilizam strict coeficientul proportional si cel al derivatei,
tinand cont de problemele cauzate de coeficientul integralei. De obicei, sistemele cu multa frictiune nu necesita acest
coeficient sau au nevoie de o valoare foarte mica a lui, bazandu-se mai mult pe termenul integralei, iar sistemele cu
putina frictiune reprezintd opusul.

Kl - coeficientul integralei

— in cadrul sistemelor utilizate in competitia FIRST® Tech Challenge,

— wirn coeficientul integralei este cel mai putin folosit. La fel ca si termenul
derivatei, are ca scop prevenirea unui overshoot. Atunci cand sistemul

considerd cd a ajuns la destinatie acesta se va opri, chiar daca valoarea

erorii nu este inca nuld. Dupa ceva timp, termenul integralei va incrementa

outputul, rezultand in apropierea de destinatia sa finala si micsorarea

erorii. Totusi, adunand eroarea in acest mod are un efect secundar nociv,

cu cat dureaza bucla mai mult, cu atat suma creste din ce in ce mai

lent,aspect care, evident, afecteaza enorm, nedorindu-ne sa capatam

o sk S i latentd. Pentru a compensa, inainte s fie addugate la sumé, valoarea este

multiplicata cu At, scaland intreaga suma incetul cu incetul.

Tima (=]}

Tuning:

Cel mai important aspect pe care trebuie sa il avem in vedere atunci cand calibram o astfel de bucla de control este
modul in care fiecare coeficient afecteaza outputul. Spre exemplu, daca sistemul nu a ajuns la destinatia finala si
setpointul incepe sa oscileze in jurul targetului inseamna ca avem nevoie de incrementarea valorii coeficientului
derivatei. Daca pozitia dorita este atinsd, insa intr-un timp ineficient, inseamna c& termenul proportional este prea mic
sau cd valoarea termenului derivatei este prea mare.
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" 7ABLE1 Effects of independent P, I, and D tuning on closed-loop response.
For example, while K and K are fixed, increasing Kp alone can decrease rise time,
increase overshoot, slightly increase settling time, decrease the steady-state error, and decrease stability margins.

Rise Time Overshoot Settling Time Steady-State Error Stability
Increasing Kp Decrease Increase Small Increase Decrease Degrade
Increasing K, Small Decrease Increase Increase Large Decrease Degrade
Increasing Kp Small Decrease Decrease Decrease Minor Change Improve

b

Robhot Centric:

Miscarea Robot Centric Drive pastreaza miscarea robotului in cadrul sistemul relativ de coordonate al acestuia.

Gxial =-1 (miscarea Oy a gamepadului din stdnga) \
strafe = miscarea Ox a gamepadului din stanga
turn=migcarea Ox a gamepadului

\_ J

G)wer_left_back=axial—strafe+turn \
power_left_front=axial+strafe+turn
power_right_back=axial+strafe-turn
Q)wer_right_front=axial-strafe-turn )

Field Centric:

Cu un sistem de conducere Field Centric, joystick-ul controleaza directia robotului in raport cu terenul. Acest lucru este
preferat de unii driveri, deoarece se poate roti mai usor in timp ce se deplaseaza intr-o anumitd directie. Pentru a realiza
acest lucru, componentele x si y ale joystick-urilor sunt rotite in sens trigonometric, furnizat de IMU-ul intern al
PinPointului.

Pentru a face aceasta miscare, trebuie sa citim unghiul dat de PinPointul robotului, pentru a misca sistemul de
coordonate al robotului in sistemul de coordonate al terenului.

Formule pentru determinarea puterilor care trebuie distribuite la roti in miscarea cu fieldcentric:

power_left_back=rotY-rotX+turn
power_left_front=rotY+rotX+turn

x1=Lcos
y1=Lsin

x2=Lcos(+)
y2=Lsin(#) power_rightt_back=rotY+rotX-turn
power_right_front=rotY-rotX-turn

G)s(+)=coscos-sinsin \

sin(+)=sinsin+coscos

Lcos(+)=Lcoscos-Lsinsin
Lsin(+)=Lsinsin+Lcoscos

Lcos(+)=x1cos-y1sinx2=x1cos+y1sin
Qsin(+)=y1sin+x1siny2=y1sin+x1cos )
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Assymetric Motion Profile:

Un Motion Profile este o functie folosita pentru a schimba gradual viteza unui sistem, intr-un mod controlat si
consecvent, prin incrementarea respectiv decrementarea treptata a acesteia pana sa ajunga la cea dorita.

Spre exemplu, daca vrem ca robotul, care sta pe loc, sd meargd in fata la viteza maximd, in general, daca am da putere
maxima la toate motoarele, exista o sansd foarte mare ca robotul sa faca miscari nedorite si incontrolabile pentru ca,
desi dam puterea la toate motoarele simultan, robotul nu va ajunge instant la viteza respectiva. Motion Profiling-ul
rezolva aceasta problema, facand acest proces sa fie mult mai constant, ajutandu-ne sa obtinem un rezultat previzibil.

Un alt exemplu poate fi schimbarea pozitiei unui brat, pentru a- da peste cap. Folosim acest algoritm ca sa schimbam
gradual pozitia bratului, fara a forta foarte rau servoul sau motorul care il actioneaza pentru a evita orice incident
nefericit.

in acest sezon am ales sa folosim un motion profile de tip trapezoidal, deoarece permite control optim asupra miscarilor
in schimbul a putin timp in plus de ajungere la valoarea finala dorita, fata de cel S-Curve si este mai usor de implementat.
Pentru a calcula pozitia doritd, mai intéi trebuie sa cunoastem pozitia initiala, pozitia finald pentru a calcula distanta
dintre cele dou3, date de formulele:

Graph s distantd =x, = — x_.x = pozitiainitialad
. = final 00 = e
x = pozitia finala
final p * f
- = min(v distantd ¥ a * dee )
max folosita max dati * a + dec

Aceasta formula reiese din:
Calculul vmax folosita, daca nu ar exista limitari:

2 2
v — v —
max folosita max fologita

2a 2dec

distanta =

De unde reiese:
v . .\/ distanta X a * dec
max folositd a+dec

Notatii: Valoare pe care o comparam cu vmax data.
a = acceleratia
dec = deceleratia

Intrucat distanta = d1+d2+d3. Dupa grafic:

5 - _ L"'IJ—i_I::rm:lxf::u'u:::i:é. ‘
t — max folosita d']_ = f % t
1 a
wtons —>|d, =v X t
t = max( distantd ~_ (t1+t3) , []:) 2 max folosita ‘
? L'nmx folosiza ’ vu -H:n-:m Foloztrd
d, = "5

\_

v +v v+

d!lstﬂntﬁ — 0 max felosich e r +i:’ o % r + Q max folasich % r
a # 2 1 max folositd 2 2 3

distanta 2 k . _
—_— - = 7 t3 ti unde minimul relatiei este 0.

max folosted
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1; T oy .
C t, = 7d‘;°r:f ) Pentru perioada de timp: { ¢ € (%6

o SR o ast’
pozitie = pozitia initiald + 3

¢ E(t.t, +t]:

, i E

itie = itia initiali + —* + v ®x{t — &) 2
pozitie = pozitia initiala 3 A— ( i s
5

5

3

=

( )
te(t +t .t + ¢t +1t]: =
1 2" - 3

2 : o

» L axt MEX(r—t:—tl_) =
pozitie = pozitia initiald +—— + A t—-¢t) + 5 .
g

&

Localizare:

AprilTag Relocalization:

Exista multe moduri de relocalizare a robotului in teren, unul dintre ele fiind bazat pe AprilTag-uri, Barcode-uri 2D
alcdtuite din patrate albe si negre, unice si usor de identificat de cdtre camere. Acestea sunt folosite atunci cand apare o
potentiald eroare din cauza odometriei, actionand ca un failsafe pentru relocalizarea mai exacta a robotului.

Implementare:

Acestea sunt de mare ajutor, inca din 2023 robotul fiind capabil sa detecteze unghiul si pozitia la care se afla fata de
AprilTag si, de asemenea, locatia exacta a AprilTag-ului pe teren, fata de restul elementelor de joc.

INTOTHE — Astfel, atat timp cat ne aflam in posesia atat a acestor valori cét sia
DEEP e e s coordonatelor oferite de catre odometrie, putem relocaliza robotul
e S pe teren, sporind exactitatea, aspect fundamental in perioada de
autonomie. De asemenea, un factor extern important in
determinarea locatiei cat mai exacte a robotului pe teren, este
reprezentat de pozitia camerei pe robot. Atat inaltimea la care este
pusa cét si unghiul au un impact asupra eficientei citirii si a
prelucrarii AprilTag-urilor.
in sezonul curent, noi ne-am folosit de AprilTag-uri strict la prima
noastra competitie, Kikcathonul, eveniment organizat imediat dupa
KickOff.

erE——
P
TAGID: 13|

[TAG ID: 14 Astfel, in autonomie, in cazul in care pozitia rezultata de la
odometrie are o eroare, calculdam pozitia robotului bazata pe
coordonatele citite de la AprilTag (unde anume se afld acesta pe
teren) si pe locul in care ne aflam noi fatd de AprilTag. Desigur,
intreaga actiune este realizata pentru a nu ne asuma riscuri,

[ TAG ID: 11 neputand detecta daca odometria chiar da erori sau nu.

| TAG ID: 16

Camera Vison:

Computer Vision este metoda prin care calculatorul poate procesa Imagini/ Frame-uri, conferind utilizatorului informatiile
cdutate. In momentul de fata exista 3 metode des utilizate in FTC TensorFlow Lite, AprilTags si OpenCV (prin
VisionPortal/EasyOpenCV).
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Noi in principal anul acesta, am folosit OpenCV, pentru prototipul de Intake Pasiv, deoarece ne usureaza foarte mult
utilizarea celor 4 grade de miscare pentru a ne alinia automat cu Sample-ul.

Vison Portal:

Prin acest API putem adauga mai multe Vision Processors
pentru o singurd camerd, acestea sunt Pipeline-uri de
OpenCV care permit manipularea si procesarea imaginii
pentru rezultatul dorit (AprilTag Detection, detectie de
culoare, ColorBlob Detection, etc). Acestea au o dificultate
ridicata de utilizare, dar confera o multitudine de
informatii.

Color Blobs:

Acesta este procesorul din SDK-ul FTC pe care il folosim pentru a izola grupuri de pixeli cu culori similare in functie de
tolerantele stabilite de utilizator.
Exemple de astfel de tolerante sunt urmétoarele:

* Pre Procesare a imaginii (Face parte din procesarea de baza a OpenCV)

o Blurring, creeaza o tranzitie mai graduala pentru culoare

o Erosion, elimina artefactele de camera si raméan doar obiectele importante

o Dilation, umple golurile din obiect pentru a il lua ca un intreg(opusul Erossion-ului)

o Rezolutia Camerei
Region of interest, portiunea din imagine pe care sa o proceseze acest procesor
Target Color, intervalul de culoare a pixelilor pe care sa-i grupeze
Choice of Contours, pentru a exclude contururile din interiorul contururilor sau alte situatii similare de suprapunere
PostProcesare:

o filtru bazat pe aria blob-ului, pentru a lua in calcul doar obiectele cu o arie intre parametrii setati

o filtru de densitate a pixelilor, pentru a ignora regiunile cu potentiale probleme de detectie

o filtru de Aspect Ratio, pentru a lua in calcul doar elementele cu o anumita forma(dreptunghi, patrat, etc.)
Acest Procesor returneaza doud obiecte, Blob (aglomerarea de pixeli de aceeasi culoare) si BoxFit (un dreptunghi tangent
la colturile Blob-ului)

Localizarea Obiectelor folosind procesorul:

Daca avem un obiect cu o anumita culoare prestabilita, putem folosind BoxFit-ul sa-i determinam locatia acestuia pe
camerd, de asemenea dacd cunoastem Aspect Ratio-ul acestuia in pozitie neutra, folosind formule de trigonometrie
putem deriva unghiul.

in geometria proiectiva, o homografie este un izomorfism al
spatiilor proiective, indus de un izomorfism al spatiilor vectoriale
din care deriva spatiile proiective.

Pentru utilizarea noastra putem folosii homografia atat pentru a
transforma spatiul de pe camera in spatiul real in teren, dar si
pentru a determina locatia si orientarea Sample-ului.

Aceastd metoda fiind foarte utila pentru o camera care nu este
paralela cu solul pentru a lua in calcul o transformare afind a
spatiului, care ar distorsiona sample-ul si spatiul intr-un trapez,
detectia fiind aproape imposibila fard aceasta.

Noi am decis impotriva folosirii acestei metode preferand sa rezolvam potentialele probleme mecanic, astfel avand doar
transpozitii si scalari ale obiectului care pot fi luate in calcul cu simple formule matematice.
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Alinierea cu un Sample:

Pentru aceasta am inceput prin a reprezenta mecanismul ca un sistem cu 3 Degrees of Freedom(Extensie orizontal3,
Pivot al bratului si pivot al ghearei) si de a determina mai multe cazuri in functie de pozitia Sample-ului pe Camera Vision
si am ajuns la urmatoarele concluzii:

e trebuie sa stabilim un punct de aliniere care iain
calcul miscarea bratului pe axa Oy cand colecteaza si
distanta de la centrul camerei pana la gheard(pe Axa
Ox pastram centrul ca punct de aliniere, deoarece
camera este situata pe centrul bratului).

A Lipgar s/
fd‘-:{d:f’wu.ﬁ,

Vf et

 dacd avem glisierele retrase si Sample-ul se afla in S
spatele punctului de aliniere trebuie sa miscam sasiul
o dacd Sample-ul se afld |a stdnga sau la dreapta fata -

de punctul de aliniere trebuie sa extindem glisierele
mai mult pentru a lua in calcul pierderea din miscarea
bratului, acesta avand o traiectorie sectiune de cerc.

e putem determina unghiul la care se afla elementul de joc folosind tangenta laturilor BoxFit-ului
¢ Range of Motion-ul necesar pentru pivotul de pe gheara este de 90 de grade

o Sample Center Pos Y = Pos.y/resolution.y*w(SCy)

o Sample Center Pos X = Pos.x/resolution.x*h(SCx)

o Sweet Spot Point Y = center.y/resolution.y*h -x.camoffset + armlength(a.l)(1-sqrt(1-sqrt(1-d/a.l)) (SSPy)
 Sweet Spot Point X = center.x/resolution.x*w(SSPx)

e Linear Slides Target (Ticks)= prev pos +a.l(1-sin(arccos((SSPx-SCx)/a.l))+SCy-SSPy)*ticks/CM
e Armpos = arccos((SSPx-SCx)/a.l)/180

 Pivot Angle = SAngle(W<L)|90(L<W)+90- acos((SSPx-SCx)/a.l)(if(acos((SSPx-SCx)/a.l)>=90))

* Pivot Angle = SAngle(W<L)|90(L<W)-90+ acos((SSPx-SCx)/a.l)(if( acos((SSPx-SCx)/a.l)<=90))
¢ Pivot Pos = Pivot Angle/180

Impedimente:

1.Detectia pe camera s-a dovedit a fi mai putin optima decat asteptarile, fiind usor influentatd de lumina ambiental si
cum sunt pozitionate game element-urile

2.Timpul de detectie si procesare a imaginii este mai mare decét dorit

3.Box-Fit-ul nu returneaza constant valorile de Width si Height, pentru acelasi obiect in aceeasi orientare acestea pot fi
inversate si astfel s3 avem offset de 90 de grade la pivot.

Color Spaces:

Pentru a prelucra imagini, acestea trebuie sa fie interpretate
numeric. De obicei, culoarea este redata cu ajutorul a 3 matrici. Fiecare exprima o caracteristica a culorii. Astfel de
reprezentari se numesc modele cromatice si printre ele se numara:

1.RGB
Modelul standard pentru o camera web, aceasta avand 3 tipuri de receptori
de culoare: rosu, verde si albastru.
Valorile inregistrate semnifica intensitatea luminii captate de fiecare
receptor.
Intervalele in care se regasesc culorile sunt:

 Rosu (0-255). Rosu pur are ca valori Rosu 255, Verde 0, Albastru 0
e Verde (0-255). Verde pur are ca valori Rosu 0, Verde 255, Albastru 0
« Albastru (0-255). Albastru are ca valori Rosu 0, Verde 0, Albastru 255
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Un exemplu foarte bun pentru a intelege mai bine modul in care sunt
atribuite valorile este reprezentat de graficul cubic:

Valoarea maxima pentru fiecare component este reprezentata de fata
externa apropiatd de margini. Fiecare nuantd de pe una dintre fete este
alcatuita pe baza culorii din coltul extern.

Spre exemplu, toate nuantele de pe fata din dreapta a cubului sunt bazate
pe verde.

Cel mai apropiat colt din imagine este alb, avand valorile Rosu 255, Verde
255, Albastru 255, iar, in coltul opus se situeaza culoarea negru, care are
valorile Rosu 0, Verde 0 si Albastru 0.

2.YCrCb / YUV

YCrCb este un spatiu de culoare utilizat pentru color image pipeline.
Componentele acestui color space sunt reprezentate de:
¢ Y (luma) este luminozitatea echivalentului acromatic (nuanta de gri)
al culorii
e Cr/V(R-Y) redd componenta cromaticd reprezentatd de diferenta
dintre rosu si luminozitatea acromatica
e Ch/U(A - Y) reda componenta cromaticd reprezentatd de diferenta
dintre albastru si luminozitatea acromatica

blue, B

magenta

red, R ; green, G

21920304 0506070809

Diferenta majora intre acest color space si RGB este reprezentata de luminozitate, RGB neutilizénd o astfel de

componenta in atribuirea valorilor.

3. HSV/HSB

Spatiul de culoare HSV/HSB este cel mai apropiat de modul in care noi, oamenii, percepem culoriile. Componentele

acestui color space sunt reprezentate de:

e Hue reprezintd culoarea asezata pe un spectru ce

conului.

incepe de la rosu si se termina tot la rosu. Din punct
de vedere al graficului in forma de con, Hue reprezinta
si unghiul la care se situeaza culoarea pe marginea

o Saturation reprezinta cat la suta din respectiva culoare
trebuie addugata pentru a obtine nuanta dorita. Spre
exemplu, daca am avea o saturatie de 100% asta ar
reprezenta culoare pura, fard alte adaosuri. O culoare
fard saturatie sau cu un procentaj mic ar fi alba sau o
nuanta de gri.

e Value reprezintd luminozitatea si depinde de saturatie. Valoare 0 reprezinta negru, iar 100 este un alb pur,

luminozitatea fiind maxima.
Organizarea codului:
Finite State Machine (FSM):

62



Engineering Notebook 2024-2025 | High Five | 19049 | RO084

Finite State Machines sunt de obicei utilizate cu scopul de a putea programa intr-un mod céat mai organizat si mai eficient
sistemele mai complexe. De asemenea, acestea sunt foarte utile atunci cand un sistem are de efectuat mai multe actiuni

simultan, mai ales atunci cand acestea depind unele de altele intr-un mod non-liniar.

Numele de Finite State Machines este destul de sugestiv, este un State Machine, cu un numar finit de state-uri. Acesta se
poate afla intr-un singur state odata si isi poate schimba state-ul atunci cand efectueaza o anumita actiune.

N
Gamepad2.leftBumpear
Low Chamber Gamepad2.x Daca avem ceva in transfer + Gamepad2.x_ [RCLAEEELGE
Score Collect
/& Gamepad?2 leftBumper Gamepadz.a J LDaca avem ceva in transfer + Gamepad2.a High Basket

GamepadZ.b

Implementare si utilitati:

Pe langa avantajul imens legat de organizarea codului si eficientizarea descoperirii bugurilor, Finite State Machines are
un veritabil impact asupra automatizarilor create in perioada de TeleOp.

E— Cum anul acesta am implementat o
s;p:::rnns varietate larga de automatizéri pe tot
parcursul perioadei controlate, Finite
.nd\liseconds() >= 560} { State Machine ne-a fost de mare

rObGE. 56T : uo ajutor, una dintre cele mai intalnite
B ek situatii din timpul meciurilor fiind
(ganepad?.x && timerSpecinenlow.nilliseco * 580 momentul in care senzorul din Intake-

: ctians. ScoreSpecimenion); ul Activ detecteaza ca a fost colectat

un Sample de culoare aliantei opuse
si acesta il “scuipd” automat,
activandu-se miscarea de reverse.
, Desigur, avem si un failsafe, in cazul
Lf (gaMpadi-right_tunper) { in care se intdmpla ceva neasteptat in

roet nfakespaciuen. closel) cadrul automatizarii, putem controla
sensul Intake-ului din controllerul
driverului 2.

timerSpecinenlow. re

if (gamepad?.left_bumper

robot. intakeSpecimen

f (gamepad?.right_bunpei
if [(Buchket
robot. bucket, setst

Speedi:
Introducere:

Speedi este un algoritm de navigatie cu ajutorul caruia se pot realiza traiectorii complexe folosind Cubic Bézier Curves
sau simple linii. Acesta este compus din 5 parti principale:
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1.Localizator
2.Creator de traiectorii
3.Calculul puterii pentru motoare
4. Distribuirea puterii la motoare
5.Programe de calibrare
Avantajele folosirii algoritmului realizat de noi:

calibrarea este foarte rapidd, majoritatea testelor fiind automate si singura parte care necesita atentie sporitd este la
gasirea valorilor potrivite pentru cele 4 PID-uri de corectie a pozitiei;

ai control complet asupra miscarilor facute de robot pe parcursul traiectoriei prin sistemul nostru de Multipliers;
crearea unei autonomii este foarte flexibild, deoarece programatorul poate folosi un sistem de tip CommandBase sau
un simplu, dar eficient Finite State Machine;

simplitatea credrii traiectoriilor complexe si lungi prin simpla declarare a lor inlantuita si vizualizarea lor pe
Dashboard;

trecerea foarte lina si aproape instanta de la o traiectorie la alta.

Localizator:

Localizator cu 2 roti de odometrie si IMU:

Localizatorul este una din cele 3 parti esentiale care definesc Speedi. Acesta este modul prin care Trajectory Follower-ul

stie unde se afla robotul pe parcursul traiectoriei. Noi am gdsit doua metode de localizare folosind 2 encodere
perpendiculare (Unul pentru OX si unul pentru QY) si un IMU (Inertial Measurement Unit), acestea numindu-se:

1.Integrarea Euleriana(Forward Euler Integration)

Avantaje:

-mult mai usor de scos formulele;

-necesitd un timp de procesare mai mic datorita simplitatii calculelor.

Dezavantaje:

-erorile la localizare sunt mai mari deoarece la aceasta metoda se presupune ca robotul merge numai pe traiectorii
drepte.

L v * sin(0)

il

in sistemul de coordonate XQY, miscarea robotului pe o traiectorie dreapta este descrisd de urmatoarele ecuatii
diferentiale, bazate pe viteza liniara v si orientarea 6:

Pentru a rezolva ecuatiile diferentiale, folosim metoda de integrare

dx _ o, ® cos(0) Forward Euler. Aceasta metoda aproximativa ne spune ca, pentru o
X

functie f(t) avem:

at fit + Df@e) + L*T

de

dt

ot + Ty=x(t) + v(t) * cos(B(t)) * T

Aplicam aceasta metoda pentru functiile noastre si obtinem:

vt + Th=y() + v(t) * sin(B(t)) * T

Reprezentam acest lucru in notatie discretd, unde tk = kT, si astfel:

= * *
By = X, " i vl‘; r:os{'E]R) T

1]

y, + v Tsin(@) " T

k

Vi1

Pentru schimbarea de unghi vom folosi citirea direct de la IMU.
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1.Metoda exponentiala de calcul a pozitiei (Pose exponentials)

Am aflat anul acesta de aceastd metoda prin intermediul cartii: Controls Engineering in the FIRST Robotics Competition
de Tyler Veness si am adaptat-o pentru a o integra si in competitia noastra.
Avantaje:

- este una dintre cele mai populare si eficiente cai de aproximare a pozitiei curente in baza unui sistem de coordonate
XOY global folosind senzorii precizati anterior;
- oferd un model mai precis pentru pozitia unui robot decat integrarea Euleriand, in special pentru traiectoriile curbate;
- dupa@ mai multe teste si observatii am constatat ca eroarea produsa la 10 m este de aprox. 4 cm.
Dezavantaje:
- erorile sunt reduse folosind aceasta metoda, dar necesita un timp de procesare mai mare din cauza calcului matricial;
- aceastd metoda foloseste presupunerea cd acceleratia este 0 si de aici apar micile erori la localizare.

Obiectiv:

Localizarea robotului cat mai eficienta in timpul perioadei autonome.

Pose exponential are la baza simpla idee ca viteza este prima derivata a pozitiei in functie de timp. Astfel, in sistemul
local al robotului, vitezele liniare (vx, vy) si viteza unghiulara (w) sunt utilizate pentru a determina miscarea acestuia.

Notam: R sistemul de coordonate local al robotului si G sistemul de coordonate global. Tot ce este cu v se refera la
viteza si tot ce este cu d la pozitie. Avem:

R, =R dt

R =R dt pe care il vom nota cu Rdt, unde x, y respectiv denota valorile de pe axele OX, QY respectiv
dy v, unghiul la care este rotit robotul.

Ry = Ruidr Putem s& scriem sub forma de matrice astfel:

Vr
R [3_’.;] = (R[ Vj:l at Totusi noua ne trebuie coordonate globale, deci inmultim in ambele parti cu

40 S matricea de rotatie trigonometrica in functie de timp:
o) -amot O G[dx]_[wech -pimoth) o]R[Y<]
Fm B) wmek) O Obtinem: |:¢HJ= AmQ(t) ey o) |y
' de 0 0 A w
0 0 A
L=
:['dt G dx wwt  -eimwt o]R[W "
Acum aplicdm o asupra ecuatiei matriceale {d-‘j = | rnwt e;swlt o Ny
y e 48 o o A w
pentru a scdpa de derivata si va rezulta:

w @ vy

~mwl  aimest g w
(%] (%)
0o

Totusi avem nevoie sa masuram aceste
coordonate si pentru o alta orientare in afard de

o T 0 =0, deci mai inmultim o data cu matricea de

=> rotatie trigonometricd, totusi nu ne mai trebuie in

functie de timp. in final obtinem:

GI:A*"___ amwl it ¢ 'R|:w.:| t

GI:AK] amet  emeit-a 0 R[W

ay|=| @ o Vy
A-emmedl o
A® — % O w
o (o) +
G ix. _[eme -raimee g niﬂc\_:ﬂt cmgt-ﬁ 0| ™[ vk Putem sa-l scoatem pe t factor comun fortat in a doua
a\% ““(‘J‘ e c'g A A-emedl oimust 0 \'3 matrice pentru a obtine diferenta de pozitie dintre
;” "g 1| |w actualizari in loc de viteze:
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Cu toate acestea putem avea 0(dacd robotul a

G[ax]_[emo -ame O] rint\nm'l'. emeit-a O|R Vx \ mers doar in fatd sau doar a facut strafe) si am
_?a B ‘*;9 “-'39 2 r-omeit cmait 0 yj.t avea mai multe impdrtiri la 0 care ar rezulta in
- - w <] |w nedeterminari(NaN in Java). Am decis ca cea
° © mai bund solutie este sa@ aproximam cei 2
G[ax]_[em® -am@ OTlamest cmait-a O R[ Wit termeni folosind Serii Taylor(2 sunt egali si 2
_t‘ia = ca?e ea;e 2 s emmeil st ol [Nyt sunt opusi), céci functiile sunt indefinit
- 4 ot € 4 | wt derivabile:
0 0 -
e sind@ _ . a8 4 A
G[gx]_[me g gJ omad emae-a  O|R[X B r =g mwEd =g
F| T |oim @ e ae [X A o 3
a9 A-emAO o J cosAB—1 _ A6 , A6 48
0 0 A _t‘:g_g%ée_o ) i == = >
\ R

Idee importanta:

in loc sé reprezentam calculul de mai sus sub forma in care I-am ficut, de matrici, am realizat ca ne-ar imbunatati
semnificativ eficienta programului daca am face inmultirea matriceala inainte, urmand ca in cod sa folosim ecuatia

numericd obtinuta.

in final, pentru a obtine pozitia curenta a robotului pe teren, adunim cele trei delta-uri calculate la pozitia determinata

anterior.
Comparatie intre cele 2 metode:

Pose estimation comparison (y vs x)

Exact
|| —— Forward Euler
—— Poge Exponential

b
v

Y posltlen (m)
N L T T R X
w o [=] e L) w I

[
~J

s 6 7
X position Im)
Pose estimation comparison (y error vs time)

—— Fonuard Euler
— Pose Esponential

\ N

Y error (cm)

2.0
Time |s)

Heading error (degl

Pose estimation comparison (x error vs time)

Foraard Euler

n Y n
[ [ 1 [ — Pose Exponentisl

20 25 3.0 3.5

Time s}
Pose estimation comparison (heading error vs time)
0.6

00 05 10 15

~I— Forward Euler )
/ \—— Pose Exponentizl

0.4

0.2
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Time [s)
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PinPoint localizer:

Desi metoda pe care am dezvoltat-o functiona foarte bine si eroarea era relativ mica, am descoperit cd PinPoint, un
calculator de odometrie, foloseste o metoda foarte similara de Pose exponentials, doar ca face actualizarile de pozitie
intern la intervale mult mai scurte de timp: control hub-ul completa un loop o data la 0.01-0.03 secunde, cu alte cuvinte
actualiza pozitia robotului la fiecare 10-30 ms, pe cand PinPoint-ul actualizeaza pozitia o data la 0.00065 secunde, adica
la fiecare 0.65 ms, ceea ce inseamna cd pozitia este modificata de peste 15 ori mai des

Avantaje:

-cum PinPoint-ul face citirile de la encoderele de odometrie si
foloseste IMU-ul intern, reduce nevoia control hubului de a face 3
citiri de 12C, care sunt cele mai incete, la o singura citire de 12C
direct de la calculator;

-pozitia este actualizata de peste 15 ori mai frecvent;
Dezavantaje:

-consuma mai mult curent;

-produsul este inca in dezvoltare si am avut cateva probleme cu
el.

Dupa ce am rezolvat problemele, PinPoint-ul ne-a demonstrat ca
este 0 metodd mai eficienta de localizare si am continuat sa-|

folosim.
Probleme: Solutii:
- PinPoint-ul returna uneori valori de NaN - Inainte sa continuam si s3 punem valorile gresite in

variabilele importante, actualizam valorile pana cand
acestea nu mai sunt NaN (de obicei, o singura citire
aditionala este suficientd)

- Uneori PinPoint-ul returna o viteza aleatorie in loc sane - Calculam diferenta dintre pozitia actuala si pozitia

dea viteza reala a robotului trecutd si o impdrtim la cat timp a trecut intre
actualizari, deoarece: _Ad
V= "x
\, y

Predeterminarea punctului de oprire pe baza vitezei curente:

Am realizat ca daca vom calcula cat de repede decelereaza robotul(aflam viteza maxima a robotului pe fiecare axa si
impartim la cat timp trece pana cand robotul, care se misca la viteza maxima, se opreste complet) putem vedea pozitia
exacta la care robotul se opreste daca ii dam putere 0 la motoare in acel moment. Formula pentru calculul distantei
aditionale parcurse:

o perechea (xpredicted,ypredicted) reprezinta pozitia de oprire a

sgn{v v *v_ . . .
x =y S i A A robotului daca puterea de la motoare devine 0 in acest moment
predicted current 2* xDeceleration ] . .
sgn(v.)*s v e VX si vy sunt vitezele robotului pe cele 2 axe
y . .=y _—_ o xDeceleration, yDeceleration reprezinta cele 2 valori calculate
predicted current 2*yDeceleration

anterior
« sgn() reprezinta functia de signatura(semn)

Creator de traiectorii:

Acum ca avem pozitia robotului continuu, urmatorul pas este sa determina pozitia ideala a robotului in fiecare moment.
Pentru acest lucru noi am folosit 2 tipuri de traiectorii:

1. Linii (Lines)
Pentru acest tip de traiectorie robotul primeste un set de 3 valori pe care noi I-am denumit Pose: un x, un y si un heading,
urmand ca acesta sa calculeze cel mai rapid traseu intre aceste 2 puncte.
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Acest lucru se face afland diferenta dintre cele 2 pozitii(pe fiecare axa, respectiv heading) si dand puterea corecta
motoarelor a.i. sa ajunga la pozitia dorita(mai multe detalii la capitolul Trajectory Follower)

2.Curbe Bézier cubice (Cubic Bézier curves)

oP, oP,
0 curba Bézier este definita de un set de puncte
de control PO panad la Pn, unde n se numeste
ordinul curbei . Primul si ultimul punct de control
sunt intotdeauna punctele finale ale curbei; cu
toate acestea, punctele intermediare de control
nu se afla in general pe curba. In functie de
ordinul curbei exista mai multe tipuri de curbe P,:, t=.66 OPB
Bézier.

Am decis sa folosim curbele Bézier cubice din mai multe motive:

Simplitate: Bézier curve-urile cubice sunt relativ simple de inteles si de utilizat. Acestea sunt definite de doar cateva
puncte de control, ceea ce le face accesibile in orice situatie.

Control precis: Bézier curve-urile cubice ofera un control precis asupra traiectoriei. Pozitia si tangentele punctelor de
control se pot ajusta usor pentru a obtine exact traiectoria dorita.

Unire usoard: Bézier curve-urile sunt usor de unit si formeaza Bézier splines care sunt traiectorii complexe, mai lungi si
usor de modelat.

Patru puncte PO, P1, P2 si P3 in plan sau in spatiul de dimensiuni
superioare definesc o curba Bézier cubica. Curba incepe de la PO
mergand spre P1 si ajunge la P3 venind din directia P2 . De obicei,
nu va trece prin P1 sau P2 ; aceste puncte sunt acolo doar pentru a
oferi informatii directionale. Distanta dintre P1 si P2 determind ,cét
de departe” si ,cat de repede” curba se deplaseaza spre P1 inainte
de a se intoarce spre P2. Ecuatiile pentru un punct P(X,Y) de pe

o curba cubica sunt de forma:

X =(1-6°P +31-8tP +31-t)tP +tP 0=t=<1 i
i E . - Observatie:

5 3 5 5 Calculand prima derivata functiei o s rezulte:
¥ =(1-1¢) P\I + 3(1 - r}“er + 3(1-1¢) r“Fr +t P\I ,0=t=1
: ‘0 il 72 :

¥ =31-0°(F -P) +6(-0P —P )+ 3t(P —P)0=t=s1 Cu acestea, calculand atan(Y’,X’) obtinem heading-
ul pe care robotul ar trebui sd il aibd in acest punct
¥ =301 - E}'EP,.,_ —F, ) + 6L - uF, —P )t (P, - AL astfel incat acesta sa fie tangent la traiectorie.

Pentru a realiza aceste traiectorii am realizat ca cea mai buna solutie este de a folosii 2 clase separate si o interfata:
1.BézierCurve:
Aceasta clasa a fost folositd cu scopul de a crea un Bézier curve prin ecuatia descrisa anterior si a utiliza diferitele
proprietdti ale unei astfel de functii, astfel avem urmatoarele metode esentiale:
e CubicBézierCurve(Vector p0, Vector p1, Vector p2, Vector p3) sau CubicBézierCurve(Vector p0, Vector p1, Vector p2,
Vector p3, double targetAngle) - aceste 2 metode sunt constructorii si sunt folositi cu scopul de a crea un Bézier
curve pe baza celor 4 puncte date:
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public CubicBezierCurve(Vector p0, Vector p1, Vector p2, Vector p3) {
this.p0 = p0;
this.p1 = p1;
this.p2 = p2;
this.p3 = p3;
computeLength();
}

public CubicBezierCurve(Vector p0, Vector p1, Vector p2, Vector p3, double

targetAngle) {
this.targetAngle = targetAngle;
this.p0 = p0;
this.p1 = p1;
this.p2 = p2;
this.p3 = p3;
computeLength();

{

doublew =1-t;

Vector firstTerm = p0.scalarMultiply(w * w * w);

Vector secondTerm = p1.scalarMultiply(3 * t * w * w);

Vector thirdTerm = p2.scalarMultiply(3 * t * t * w);

Vector fourthTerm = p3.scalarMultiply(t * t * t);

return firstTerm.add(secondTerm).add(thirdTerm).add(fourthTerm);

}

public Vector firstDerivative(double t)

{

doublew=1-t;

Vector firstTerm = p1.subtract(p0).scalarMultiply(3 * w * w);
Vector secondTerm = p2.subtract(p1).scalarMultiply(6 * w * t);
Vector thirdTerm = p3.subtract(p2).scalarMultiply(3 * t * t);
return firstTerm.add(secondTerm).add(thirdTerm);

}

public Vector secondDerivative(double t)

{

doublew =1-t;

Vector doubP2 = p2.scalarMultiply(2);

Vector doubP1 = p1.scalarMultiply(2);

Vector firstTerm = p2.subtract(doubP1).add(p0).scalarMultiply(6*w);
Vector secondTerm = p3.subtract(doubP2).add(p1).scalarMultiply(6*t);
return firstTerm.add(secondTerm);

}
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¢ Vector calculate(double t) - aceastd
functie calculeaza pozitia curenta
bazata pe un t dat.

public Vector calculate(double t)

¢ Vector firstDerivative(double t) -
calculeaza prima derivata (folosind
regulile de derivare pentru aceea
functie polinomiald) a functiei si
returneaza punctul de pe graficul
acesteia care corespunde cu un t dat.

¢ Vector secondDerivative(double t) -
calculeaza a doua derivata a functiei si
returneaza punctul de pe graficul
acesteia care corespunde cu unt dat.
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public double slope(double t)

{
Vector dt = firstDerivative(t);

return dt.getY() / dt.getX();
}

¢ double slope(double t) - calculeaza panta dreptei pentru acel
t(foloseste functia firstDerivative pentru a lua dreapta)

o double curvatureOfThePath(double t) - calculeaza curbura traiectoriei la un t dat

public double curvatureOfThePath(double t)

{

Vector derivative = firstDerivative(t);

Vector secondDerivative = secondDerivative(t);

if (derivative.getMagnitude() == 0) return 0;

return (Vector.crossProduct(derivative, secondDerivative)) / Math.pow(derivative.getMagnitude(), 3);

}

o double findClosestPoint(Vector Point, double lastT) - gdseste cel mai apropiat punct de pe traiectorie fata de
pozitia datd sub forma de vector(nu ne intereaseaza unghiul), t-ul trecut si returneaza t-ul pentru acea pozitie.

public double findClosestPoint(Vector point, double lastT)
{
double minT =-1;
double minDist = Double.POSITIVE_INFINITY;//valoarea maxima pt double
for (double i = lastT * resolution; i <= resolution; i++) {
double t = (i / (double) resolution);
double dist = calculateMinimizationFunction(t, point);
if (dist < minDist) {
minDist = dist;
minT =t
}
}
if (calculateMinimizationFunction(lastT - (double) 1/ resolution, point) <= minDist) {
double N = (lastT - (double) 1/ resolution) * resolution;
for (double i = 0; i <= N; i++) {
double t = (i / (double) resolution);
double dist = calculateMinimizationFunction(t, point);
if (dist < minDist) {
minDist = dist;
minT = t;
}
}
}
if (minT ==-1)
minT =1;
return minT;
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Resolution - este frecventa punctelor de pe traiectorie, practic reprezinta din cate puncte este format graficul
functiei(daca este prea mic traseul va tdia din traiectorie si nu o va urmari exact, dar daca este prea mare timpul pentru
parcurgerea tuturor punctelor este prea mare si nu este necesar sd ai puncte foarte apropiate)

o calculateMinimizationFunction(double t,
Vector point) - calculeaza distanta
Euclidiana dintre punctul aflat la
momentul t de pe traseu si point care este
o pozitie(in acest caz este vorba chiar
despre pozitia curentd a robotului pe
teren)

private double calculateMinimizationFunction(double t, Vector point)

{
return calculate(t).subtract(point).getMagnitude();

« void computeLength() - calculeaza lungimea totald a traiectoriei adunand distanta Euclidiana dintre fiecare puncte(2
cate 2) si cum deja calculdm coordonatele punctelor le vom si retine intr-o matrice pentru a le desena pe Dashboard,
astfel nu pierdem timp cu aceasta reprezentare si ne poate ajuta la calibrare.

private void computeLength()
{
double dt = 1.0 / (double) resolution;
for (double d = 0;d <= 1; d +=dt) {
Vector currentPoint = calculate(d);
dashboardDrawingPoints[1][(int) (d * resolution)] = -currentPoint.getX() / 2.54;
dashboardDrawingPoints[0][(int) (d * resolution)] = currentPoint.getY() / 2.54;

lengthArray.add(length);
length += calculate(d).getMagnitude() * dt;

2.BézierSpline:
Aceasta clasa are exact aceleasi functii, diferenta este facuta de faptul ca un Bézier spline este format din mai multe
curve-uri si nu putem folosii t-ul dat direct, deoarece nu stim pe care din segmentele spline-ului se afla acest t. Pentru a
determina acest lucru procedam astfel:

si dupa ce avem segmentindex-ul si
localT putem apela direct functia care
ne intereseaza din clasa anterioara.
Spre exemplu, pentru functia Vector
calculate(double t):

int segmentCount = curves.size();

double segmentLength = 1.0 / segmentCount;
int segmentindex = Math.min((int) (t/segmentLength),segmentCount-1);
double localT = (t - segmentindex * segmentLength) / segmentLength;

public Vector calculate(double t)

{
int segmentCount = curves.size();
double segmentLength = 1.0 / segmentCount;
int segmentindex = Math.min((int) (t / segmentLength), segmentCount - 1);
double localT = (t - segmentindex * segmentLength) / segmentLength;

return curves.get(segmentindex).calculate(localT);
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, unde curves este o lista cu fiecare curve din care este format spline-ul si o facem in constructor astfel:

Gblic BezierSpline(CubicBezierCurve... curves) { \
for (CubicBezierCurve curve : curves)

addCurve(curve);
computeLength();

}

public BezierSpline(double targetAngle, CubicBezierCurve... curves) {
this.targetAngle = targetAngle;
for (CubicBezierCurve curve : curves)
addCurve(curve);
computeLength();

\ J

Daca decidem s&-l folosim pe primul, unghiul la care robotul trbuie sa ajunga este dat de prima derivata a curbei si deci
va ramane continuu pe traiectorie, iar daca folosim al doilea constructor, ii vom specifica noi la ce unghi dorim sa ajunga
Si sd mentina.

3.Spline:
Am folosit aceasta interfatd care combina cele 2 clase deoarece functiile sunt foarte similare si astfel ne usureaza
foarte mult munca la apelul functiilor si initializarea traiectoriei.

In plus, am realizat cd cel mai simplu mod de a ne crea traiectoriile pentru perioada autonoma este printr-un calculator
de grafice precum Desmos. Astfel ne-am facut propria aplicatie care sa le traseze:

&«

P Emalic Curves and can ba used b draw nice
smoath shapes of & wide range of forms. This kind of
math is. cenlral to modem compuler graphecs and
computor aided dosign,

w the folder holds the pont coondinales,
ol % and v iar y

¢ =176
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vy =—1158

-1203 @
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-162 o
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Calculul puterii pentru motoare:

Pe noi ne-a interesat in primul rand sd aflam puterea care trebuie data sub forma unui Vector, iar apoi sa lasam
transformarea in puteri individuale pentru roti la cealalta parte a algoritmului. Pentru a reusi sa calculam acest lucru in
functie de traiectorie, noi am folosit 2 metode diferite:

1.GoToPoint
Acest sistem functioneaza prin TargetPositions, care reprezintd pozitii(Pose) date direct de programator pe parcursul
autonomiei la care robotul se duce printr-o traiectorie liniara. Totusi putem alege si sa folosim un Queue<Pose> in care
sa stocdm toate pozitiile la care vrem sd ajunga robotul, iar algoritmul le va lua in ordine si va trece prin fiecare fara sd se
opreasca pe parcurs.

Dupa ce programul primeste un targetPosition nou se
produce urmatoarea secventd de actiuni: \}g

e se calculeaza pozitia prezisa: ¥ i
predicted

g
* se calculeaza eroarea intre targetPosition si jmﬂdﬁtﬂi"’ - ‘ A J

currentPosition:

heading)

currentPosition = new Pose(x -
pradicied

)

e e e e —

err = targetPosition. subtract(currentPosition) ¥ l S
O Xpadited Xtud ~X
e verificdm daca eroarea este “mica” sau “mare” si in i =0
functie de asta decidem dacé folosim coeficientii de ﬂﬂad,mg -

ajustare pentru final sau cei normali:

if(err.getMagnitude()<=15&&angleWrapper(err.getHeading())<=
Math.toRadians(15) && useFinalAdj) {
motors.resetMinPowersToOvercomeFriction();

resetMultipliers();

tPid.setPID(tPIDCoeff_finalAdj.p, tPIDCoeff_finalAdj.i, tPIDCoeff_finalAdj.d);
hPid.setPID(hPIDCoeff_finalAdj.p, hPIDCoeff_finalAdj.i, hPIDCoeff_finalAdj.d);

}

else {

motors.setMinPowers ToOvercomeFriction();
tPid.setPID(tPIDCoeff_GoToPoint.p, tPIDCoeff_GoToPoint.i,
tPIDCoeff_GoToPoint.d);

hPid.setPID(hPIDCoeff.p, hPIDCoeff.i, hPIDCoeff.d);

}

e secalculeaza distanta pana la target: | distance = Math. hypot(err. getX(), err. get¥());

e calculam sinusul si cosinusul unghiului : cos = err.getX() / distance;
sin = err.get¥() / distance;

e calculam puterea translationald care trebuie datd la motoare in functie de distanta cu ajutorul unui PID:

translationalPower = tPid. calculate(— distance, 0);

e descompunem puterea in componente vectoriale:

powerVector = new Vector(translationalPower * cos, translationalPower * sin);
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e rotim vectorul puterii in functie de orientarea robotului pentru a ne asigura ca nu incurcam coordonata oX cu oY,
atunci cand robotul este rotit la un unghi diferit de 0:

powerVector = powerVector.rotate(currentPose. getHeading());

e recalculdam eroare pe unghi ca s@ determinam in ce directie ne rotim astfel incat sa ajungem cel mai rapid la
target(cum imu-ul merge in intervalul [-180,180], daca ne aflam la -179 si vrem sd ajungem la 180, in loc sa ne rotim
-359 de grade cat este eroarea, ne rotim un grad in sens opus). Pentru asta folosim functia angleWrapper:

private double angleWrapper(double angle) { headingDiff = angleWrapper(err. getHeading());
angle %= (2.0 * Math.Pl);
if (angle > Math.PI) angle -= 2.0 * Math.PI;
if (angle < -Math.Pl) angle += 2.0 * Math.PI;
return angle;

e calculam puterea unghiulara cu ajutorul unui alt PID pentru heading si o addugam vectorului nostru de putere:

headingPower = hPid. calculate(— headingDiff, 0);

« verificdm dacd suma elementelor in modul ale vectorului nostru depaseste 1, si in caz afirmativ o scalam la 1(pentru
ca motoarele oricum nu accepta o putere mai mare decat 1 trebuie sa ne asiguram ca este scalatd corespunzator
intre ele):

if (Math. abs{powerVector.get¥()) + Math.abs(powerVector. get¥ () +
Math.abs(powerVector. getHeading()) = 1)
powerVector = powerVector.scaleToMagnitude AngulardsWell(1);

e aplicam multipliere-le pentru a prioritiza miscarea care ne intereseaza sa fie facutd prima:

powerVector = new Vector(powerVector. getX() * lateralMultiplier, powerVector. getY() *

forwardMultiplier, headingPower * headignMultiplier);

Putem schimba dinamic aceste multipliere pe tot parcursul autonomiei, iar dupéa ce eroarea pozitiei asociata cu
respectivul multiplier este suficient de mica acesta se intoarce la valoarea determinata la calibrare.
e in final scriem puterea sub forma de vector pentru partea stanga si pentru partea dreapta a sasiului si o trimitem la
motoare pentru a face calculele necesare inainte de aplicare:

maotors. set Motor Power(new Vector[]{new Vector{powerVector. getX (), powerVector. get¥() —

powerVector. getHeading()), new Vector(powerVector. getX (), powerVector. get¥ () + powerVector. getHeading())})

2.SplineFollower
Acest sistem functioneaza pe baza Splines, care sunt explicate la capitolul Creator de traiectorii. Algoritmul face la

fiecare loop urmatorii pasi in ordine pentru a calcula vectorul de putere:
e se calculeaza pozitia actuala in localizator:

currentPosition = new Pose(x, y, heading);

0BS: Nu putem folosi pozitia prezisa deoarece aici traiectoria nu este liniara si formula se aplica doar in acele cazuri.
e calculdam t-ul actual pe baza acestei pozitii si il tinem minte pentru urmatorul ciclu:
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currentT = trajectory. findClosestPoint(robotPose. toVec(), lastT);

lastT = currentT;

e calculam urmatorul punct de interes:

Vector currentTargetPoint = trajectory. calculate(currentT + 1.0 / resolution);

Pose targetPose = new Pose(currentTargetPoint, trajectory. heading(currentT + 1.0 [/ resolution));

 verificam daca traiectoria este pe final, iar in caz afirmativ facem un GoToPoint pe ultima parte a traiectoriei pentru a
fi sigur ca nu ratdam punctul de final.
e acum algoritmul face 4 calcule pentru corectie sau inaintare pe traiectorie in urmatoarea ordine a importantei:
o corectie a pozitiei pe traiectorie cu PID;
o corectie a fortei centrifuge;
o corectie a heading-ului;
o continuare pe traiectorie
Am ales aceasta ordine deoarece ne intereseaza ca robotul sa ramana pe traiectorie, dupa ca heading-ul sa fie corect si
in final ca acesta sa continue pe traiectorie.
Corectia pozitiei pe traiectorie si a heading-ului functioneaza foarte similar cu cea de la GoToPoint, dar aici avem 2 PID
translationale: unul pentru x si unul pentru y deoarece avem nevoie de control ceva mai precis si unul pentru heading.

Corectia fortei centrifuge pentru a calcula acest vector
folosim curbura traiectoriei si a doua derivata a functiei [u'unnﬂ- dssvisol
care ne spune cum arata graficul acesteia(daca este __

convex sau concav), dar si prima derivata care ne spune
cum trebuie sa fie orientat vectorul de viteza. Astfel,
obtinem urmatoarea formula:

double curvature = trajectory. curvatureQfThePath(cuwrrentT);

correctionVector = Vector. polar(CentripetalScalingFactor x TotalMassO f Robot*
Math. pow(trajectory. firstDerivative(currentT). scaleToMagnitude(1). get Magnitude(), 2) * curvature),

trajectory. first Derivative(currentT). get RelativeHeading() + Math. PI/2x
Math. signum(trajectory. secondDerivative(currentT). get Relative Heading()))

Aceastd formula este bazaté pe formula fizica: "
= m—, unde F -forta

centripetal ! centripetal
centripeta(opusa si egald in modul cu forta centrifuga)
m-TotalMassOfTheRobot
v-trajectory.firstDerivative(currentT).scaleToMagnitude(1).getMagnitude()(scalarea se face doar daca magnitudinea este
mai mare decat 1)
r-curvature
CentripetalScalingFactor este un termen de tip kP, ca la un PID, pentru a aplica aceasta corectie proportional.
Acum cad stim magnitudinea vectorului mai avem de aflat orientarea. Stim ca aceasta forta este perpendiculara pe
tangenta la grafic(prima derivatd), deci este suficient sa adunam sau sa scadem din aceasta orientare 90 de grade. Ca sd
decidem acest semn vedem semnul celei de-a doua derivate(care reprezinta dacd graficul este convex sau concav).

trajectory. firstDerivative(currentT). get Relative Heading() + Math. PI/2x
Math. signum(trajectory. secondDerivative(currentT’). get Relative Heading())
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Continuare pe traiectorie se face doar atunci cand

ceilalti vectori au magnitudine destul de micd(adicd ne aflam, in primul rand, pe traiectorie) si este reprezentatd ca
lungime: de magnitudinea primei derivate scalate la 1 si ca orientare de directia tangentei la traiectorie(primei derivate).
Aceasta are formula:

pathingPower = trajectory. firstDerivative(currentT). scaleToMagnitude(1);

Dupad ce am calculat vectorii necesari incepem sa-i adunam, {inand cont de magnitudinea vectorului dupa fiecare
adunare. Daca adunam 2 vectori, iar rezultatul are magnitudine peste 1, atunci cdutam un scalar cu care il inmultim pe cel

“mai putin important”, ii adunam si returnam vectorul final.
De exemplu:

Vector unscaledCorrectionVector=pidVector.add(correctionVector);
if (unscaledCorrectionVector.getMagnitude() >= 1)

{

double norm = Vector.findScaleFactor(pidVector,correctionVector);
return pidVector.add(correctionVector.scalarMultiply(norm));

}

Asa facem adunarea dintre vectorul cu corectia pozitiei cu PID si cel cu corectia fortei centrifuge.

Distribuirea puterii la motoare:

Odata ce vectorul de putere a fost calculat trebuie sa vedem cum il descompunem, pentru a distribui corect puterea la
motoare. Initial am incercat sa folosim direct formulele descrise in capitolul Robot centric. Totusi cu aceasta abordare
am observat cateva probleme:

1.forta de frecare cu tile-ul incetineste constant;

2.voltajul bateriei influenteaza viteza de rotatie a motorului, deci acesta trebuie compensat cumva;

3.in formulele prezentate in capitolul Robot centric folosim presupunerea ca rolele acestora sunt orientate la exact 45

de grade ceea ce nu este aproape niciodatd adevarat(este o diferenta foarte mica de maxim 1-2 grade).

Compensarea pentru forta de frecare:

1.Frecarea statica:

« este forta de frecare care se opune inifierii miscadrii unui obiect in repaus pe o suprafata;

e apare atunci cand un obiect este in repaus si o forta incearcd sa-I pund in miscare;

 este intotdeauna mai mare decét frecarea cinetica.

2.Frecarea cinetica

« este forta de frecare care actioneaza asupra unui obiect aflat deja in miscare relativa fata de o suprafata.

e apare doar cand obiectul este in miscare.

« este constanta si mai micd decat frecarea statica maxima.

Pe baza acestor definitii calculam 2 constante: una pentru puterea minima care trebuie data la motor ca sa invingem
frecarea statica si una pentru frecarea cinetica. Decidem pe care sd o aplicam astfel: finem minte cand a fost ultima oara
puterea 0 la motoare si in functie de asta aplicam coeficientul de corectie pentru frecarea statica pe care l-am notat
minPowerToOvercomeKineticFriction, cat timp robotul este static si pand se pune in miscare(avem un test care
calculeazd acest timp si este notat SWITCH_FROM_STATIC_TO_KINETIC_FRICTION), iar pand se opreste din nou aplicam
cealalta putere notata minimumPowerToOvercomeKineticFriction.

(System. currentTimeMillis() = SWITCH_FROM_STATIC_TO_KINETIC_FRICTION + lastZeroTime?

minPowerToOvercomeKineticFriction : minPowerToOvercomeStaticFriction)
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Compensarea pentru voltaj:

Am decis sd abordam acest lucru invers proportional, deoarece, daca voltajul bateriei este mai mare, avem nevoie de mai
putind compensatie, iar daca voltajul este mai mic, este necesara o compensatie mai mare. Am ales sa realizam acest
lucru la un voltaj de 13.0 V, considerand ca acesta reprezinta valoarea ideald, astfel incat sa nu compensam nici prea
mult, nici prea putin. Formula pe care am folosit-o a fost: (13.0 / voltage).

Pentru a aplica aceste 2 compensatii am decis sd o facem intr-un mod proportional asa ca am creat o variabila auxiliara
care sd le includa:

aux = (Svystem.currentTimeMillis() > SWITCH FROM STATIC TO KINETIC FRICTION +

lastZeroTime ? minPowerToOvercomeKineticFriction : minPowerToOvercomeStaticFriction)
* (13.0 / voltage)

Acum ca sa aplicam corectia la puterea motoarelor intr-un mod corect vom face astfel:

power = power * (1 — aux);

power power + aux * Math. signum(power)

Este necesar sd aplicam corectia astfel deoarece daca o adunam direct riscam ca puterea rezultata sa fie mai mare
decét 1 si atunci corectia ar fi inutila, cdci puterea maxima care poate fi datd la motor este oricum 1 si aceasta nu ar fi
scalata corespunzator.

Compensarea pentru imperfectiunile la strafe:

in cazul ideal, in care rotile mecanum sunt orientate la exact 45°, atunci vectorii fortelor fiecarei roti ar trebui s se
comporte ca in figura de mai jos pentru fiecare miscare:

+— Rotate forward
+— Rotate backward

Tor
% T
T, T

N, o]

Tay

Ty,

a. Move forward b, Move backward

«— Rotate forward — Roamte forward
«— Rotate backward +«— [Rotate backward
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Este evident faptul ca ,daca chiar si unul dintre cei 4 vectori, care descriu miscarea, nu este orientat la exact 45°, atunci
componentele vectorilor nu se mai anuleaza perfect si acest lucru se simte cel mai mult la mersul lateral, deoarece
robotul, in functie de cat de mare este diferenta dintre unghiul rolelor si 45°,va incepe sd se miste incet fata sau spate.
Pentru a rezolva aceste imperfectiuni calculdm componenta x si y a vectorului de viteza maxima pentru roti si in functie
de cum trebuie sa fie orientat fiecare le calculam astfel:

public static final double xMaxVelocity,//Calculat in MaxLateralVelocity
public static final double yMaxVelocity; //Calculat in MaxForwardVelocity
public static Vector frontLeftVector = new Vector(-xMaxVelocity, yMaxVelocity).scaleToMagnitude(1);

OBS: Scalam vectorii la 1 pentru a nu face puterea mai mare atunci cand il folosim.

final Vector[] mecanumVectors = new Vector[[{

Vector.polar(frontLeftVector.getMagnitude(), copiedFrontLeftVector.getQOrientation()),
Vector.polar(frontLeftVector.getMagnitude(), 2 * Math.PI - copiedFrontLeftVector.getOrientation()),
Vector.polar(frontLeftVector.getMagnitude(), 2 * Math.PI - copiedFrontLeftVector.getOrientation()),
Vector.polar(frontLeftVector.getMagnitude(), copiedFrontLeftVector.getOrientation())

)'.

,unde:

public static Vector polar(double r, double t) {
return new Vector(r * Math.cos(t), r * Math.sin(t));

}
public double getOrientation() {

return Math.atan2(y, x);
}

Cu ajutorul vectorilor calculati aplicdm urmatoarele formule pentru calculul puterii fiecarei roti:

Vector|] truePathingVectors = new Vector[[{new Vector(powerVector.getX(), powerVector.getY() +
powerVector.getHeading()), new Vector(powerVector.getX(), powerVector.getY() - powerVector.getHeading())};

truePathingVectors[0] = truePathingVectors[0].scalarMultiply(2.0);

truePathingVectors[1] = truePathingVectors[1].scalarMultiply(2.0);

wheelSpeeds[0] = (-mecanumVectors[1].getY() * truePathingVectors[0].getY() - truePathingVectors[0].getX() *
mecanumVectors[1].getX()) / (mecanumVectors[1].getY() * mecanumVectors[0].getX() - mecanumVectors[0].getY() *
mecanumVectors[1].getX());

wheelSpeeds[1] = (-mecanumVectors[0].getY() * truePathingVectors[0].getY() - truePathingVectors[0].getX() *

mecanumVectors[0].getX()) / (mecanumVectors[0].getY() * mecanumVectors[1].getX() - mecanumVectors[1].getY() *
mecanumVectors[0].getX());
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wheelSpeeds[2] = (-mecanumVectors[3].getY() * truePathingVectors[1].getY() - truePathingVectors[1].getX() *
mecanumVectors[3].getX()) / (mecanumVectors[3].getY() * mecanumVectors[2].getX() - mecanumVectors[2].getY()
* mecanumVectors[3].getX());

wheelSpeeds[3] = (-mecanumVectors[2].getY() * truePathingVectors[1].getY() - truePathingVectors[1].getX() *
mecanumVectors[2].getX()) / (mecanumVectors[2].getY() * mecanumVectors[3].getX() - mecanumVectors[3].getY()
* mecanumVectors[2].getX());

Aceste formule sunt foarte similare cu cele folosite de librdria Pedro Pathing(diferenta este datd de sistemul nostru de
coordonate si al lor), si arata influenta fiecarei roti asupra miscarii, iar truePathingVectors retine pe pozitia 0 puterea
motoarelor de pe partea stanga, iar pe pozitia 1 a celor de pe partea dreapta.

Cu ajutorul acestor formule puterea data la fiecare roata este corect scalata conform orientarii adevarate a rolelor ei.

Tuning:

Pentru a putea sa folosim algoritmul de urmarire a traiectoriilor la capacitatea maxima a robotului, acesta trebuie sa fie
calibrat asa cum trebuie.
Astfel noi am conceput o serie de teste, dintre care 7 sunt automate si 4 dintre ele sunt manuale.

Ordinea testelor este urmatoarea:
1.cmTickPerCalculus
2.MaxForwardVelocity
3.MaxLateralVelocity
4.DecelerationTunerlLateral
5.DecelerationTunerForward
6. KineticStaticTuner
7.MinimumPowerToOvercomeFrictionDrivetrainTuner
8. SwitchFromStaticToKineticFriction
9.ChassisPIDTuner

10.SplinePIDTuner
11.CentripalForceTuner

1.Primul test, este cmTickPerCalculus, acesta afisandu-ti valorile encoderelor citite de catre PinPoint, ca sa calculezi
valori precum tick/mm.

2. Al doilea test este MaxForwardVelocity, test in care robotul va merge cu putere maxima in fata, timp de 1500 de
milisecunde, adica aproximativ 360 de cm in fata(un teren intreg), acest test afisandu-ti la final pe telemetrie
constanta: yMaxVelocity.

3.Al treilea test este MaxLateralVelocity, test foarte asemanator cu al doilea,in care robotul va merge cu putere
maxima in laterald, timp de 2000 de milisecunde, adica aproximativ 360 de cm in dreapta(un teren intreg), acest test
afisandu-ti la final pe telemetrie constanta: xMaxVelocity.

4. Al patrulea test este DecelerationTunerLateral, test in care robotul va merge cu putere maxima in fata si incepe sa
decelereze timp de 1000 de milisecunde, adica aproximativ 360 de cm in fata(un teren intreg), acest test afisandu-ti
la final pe telemetrie constanta: xDeceleration.

5.Al cincilea test este DecelerationTunerForward, test in care robotul va merge cu putere maxima in dreapta si incepe
sd decelereze timp de 1000 de milisecunde, adica aproximativ 360 de cm in fatd(un teren intreg), acest test afisandu-
ti la final pe telemetrie constanta: yDeceleration.

6.Al saselea test este KineticStaticTuner, test in care robotul se misca in fata la o vitezad constantd, destul de
mica(15cm/s). Acesta calculeaza puterea(de la 0 la 1) cu care se misca robotul, depinzand de energia cineticd, acest
test afisdndu-ti la final pe telemetrie constanta: minPowerToOvercomeKineticFriction.
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7.Al saptelea test este
MinimumPowerToOvercomeFrictionDrivetrainTuner, test in
care robotul porneste puterea unui motor de la 0 pana cand
detecteaza o miscare in pozitie, astfel reusind sa invinga
forta de frecare staticd.Acest test iti afiseaza la final pe
telemetrie vectorul de constante:
minPowerToOvercomeStaticFriction, continand 4 valori
pentru fiecare motor.

8.Al optulea test este
SwitchFromStaticToKineticFriction, test in care robotul
merge in fata cu o putere minima 15 cm.Acest test
calculeaza timpul, in care robotul se schimba de la forta de
frecare staticd in forta de frecare cinetica(in
milisecunde),la final afisand pe telemetrie constanta:
switchFromStaticToKineticFriction.

9.Al noualea test este ChassisPIDTuner, test in care i
dai robotul un punct la care vrei sa ajunga, acest test fiind
unul dintre cele 4 teste manuale, trebuind sa calibrezi 4
PID-uri diferite :

. tPID (translational PID, care determina miscarea
atat pe Ox, cét si pe Oy la GoToPointuri, pentru
distante mari)

. hPID(care determina schimbarea headingului
robotului, pentru distante mari)
o tPID_finalAdj(translational PID, care determind

miscarea atat pe 0x, cat si pe Oy la GoToPointuri,
pentru distante mici)

. hPID_finalAdj(care determina schimbarea
headingului robotului, pentru distante mici)

10.Al zecelea test este SplinePIDTuner, test in care ii dai
robotul spline pe care vrei sa-| facd, acest test fiind unul
dintre cele 4 teste manuale, trebuind sa calibrezi 4 PID-uri
diferite :
 xPIDSpline(care determinad miscarea pe Ox la Spline-
uri, pentru distante mari)
e yPIDSpline(care determina miscarea pe Oy la Spline-
uri, pentru distante mari)
 xPIDSpline_finalAdj(care determind miscarea pe Ox la
Spline-uri, pentru distante mici)
e yPIDSpline_finalAdj(care determind miscarea pe Oy la
Spline-uri, pentru distante mici)

11.Al unsprezecelea test este CentripalForceTuner, test
in care calculezi coeficientul de corectie pentru forta
centrifugd, coeficientul pe care il schimbi in cod fiind:
CentripetalScalingFactor.

80

'

cmTickPerCalculus

-afisarea valorilor encoderelor citite de catre

PinPoint

# )

MaxForwardVelocity
-determinarea constante ymaxVelocity
\ I >
MaxLateralVelocity
-determinarea constantei
xMaxVelocity
A\ I _J
r

DecelerationTunerLateral
determinarea constantei xDeceleration

DecelerationTunerForward
determinarea constantei yDeceleration

KineticStaticTuner
-determinarea constantei
minPowerToOvercomeKineticFriction

MinimumPowerToOvercomeFrictionDrivetrainTuner

-determinarea vectorul de constante:
minPowerToOvercomeStaticFriction

~

-

SwitchFromStaticToKineticFriction
determinarea constantei
switchFromStaticToKineticFriction.

ChassisPIDTuner
- calibrarea celor 4 PID-uri @ tPID, hPID,
tPID_finalAdj, hPID_finalAd)

SplinePIDTuner

calibrarea celor 4 PID-uri : xP1DSpline, yPIDSpline,

xPIDSpline_finalAdj, yPIDSpline_finalAd)

CentripalForceTuner
-determinarea coeficientului
CentripetalScalingFactor




Engineering Notebook 2024-2025 | High Five | 19049 | RO084
Clasa Vector 2D:

Aceastd clasa a fost realizata cu scopul de a simula vectorii din fizica si a facilita calculele cu acestia.

Aceasta functie iti transforma un vector cu coordonate polare, intr-un vector cu coordonate carteziene:

public static Vector polar(double r, double t) {
return new Vector(r * Math.cos(t), r * Math.sin(t));

}

in aceasti functie, se face produsul a doi vectori.

public static double crossProduct(Vector a, Vector b) {
returna.x *b.y-a.y *b.x;

}

Pentru a inmulti 2 vectori care au magnitudine sub 1, aceasta functie incearcd s& gaseasca un vector scalar, pentru a da
magnitudinea exact 1, sau cat mai aproape de 1.

public static double findScaleFactor(Vector staticVector, Vector variableVector) {
double a = Math.pow(variableVector.getX(), 2) + Math.pow(variableVector.getY(), 2);
double b = staticVector.getX() * variableVector.getX() + staticVector.getY() * variableVector.getY();
double ¢ = Math.pow(staticVector.getX(), 2) + Math.pow(staticVector.getY(), 2) - 1.0;
return (-b + Math.sqrt(Math.pow(b, 2) - a *c)) / (a);
}

Aceasta metoda iti returneaza x-ul unui vector.

public double getX() {
return x;

}

in aceastd metod3, ii setam vectorul coordonata de x.

public void setX(double x) {
this.x = x;
magnitude = Math.hypot(x, y);
}

Aceasta metoda iti returneaza y-ul unui vector.

public double getY() {
return y;

}
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In aceastd metoda, tu ii setezi vectorul coordonata de y.

public void setY(double y) {
this.y = y;
magnitude = Math.hypot(x, y);
}

in aceste 2 metode, tu poti sa ii setezi heading-ul robotului, respectiv sa ii ceri heading-ul robotului.

public void setHeading(double heading) {
this.heading = heading;
}

public double getHeading() {
return heading;

}

in aceasta functie, tie iti este returnata orientarea vectorului.

public double getRelativeHeading() {
return Math.atan2(y, x);

}

In aceste 2 metode, iti returneazd magnitudinea vectorului, respectiv magnitudinea vectorului calculata cu tot cu heading-
ul robotului.

public double getMagnitude() {
return magnitude;

}

public double getMagnitude_AngularAsWell() { //magnitudinea cu tot cu unghiul
return Math.sqrt(x * x + y * y + heading * heading);
}

Aceste functii reprezinta adunarea, scaderea, inmultirea, respectiv impartirea a 2 vectori

public static Vector add(Vector a, Vector b) {
return new Vector(a.x + b.x, a.y + b.y, a.heading + b.heading);

}

public static Vector subtract(Vector a, Vector b) {
return new Vector(a.x - b.x, a.y - b.y, a.heading - b.heading);

}

public static Vector scalarMultiply(Vector vec, double scalar) {
return new Vector(vec.x * scalar, vec.y * scalar, vec.heading * scalar);

}

public static Vector scalarDivide(Vector vec, double scalar) {
return new Vector(vec.x / scalar, vec.y / scalar, vec.heading / scalar);

}
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Aceasta metoda, iti roteste vectorul la un anumit unghi

public Vector rotate(double angle) {
return new Vector(
Math.cos(angle) * x + Math.sin(angle) * y,
Math.cos(angle) * y - Math.sin(angle) * x,
heading);

in aceste functii, scalezi magnitudinea vectorului la un target

public Vector scaleToMagnitude(double targetMagnitude) { double currentMagnitude = getMagnitude();
scaleBy(1.0 / currentMagnitude);
scaleBy(targetMagnitude);
return this;

}

public Vector scaleToMagnitude_AngularAsWell(double targetMagnitude) {
double currentMagnitude = getMagnitude_AngularAsWell();
scaleBy_AngularAsWell(1.00 / currentMagnitude);
scaleBy_AngularAsWell(targetMagnitude);
return this;

}

in aceste functii, scalezi vectorii cu o valoare

public void scaleBy(double a) {
X=x*a;
y=y*a
magnitude = Math.hypot(x, y);
}

public void scaleBy_AngularAsWell(double a) {
X=x*a;
y=y*a
heading = heading * a;
magnitude = Math.hypot(x, y);
}

Aceasta functie iti pune coordonatele unui vector intr-un string, ca sd le afiseze.

public String toString() {
return "\n("+x +";"+y+"; "+ heading +")";

}
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Aceasta functie iti transforma un vector intr-un Pose.

public Pose toPose() {
return new Pose(x, y, heading);

}

Aceasta metoda iti compara 2 vectori si iti spune dacd acestia sunt egali

public boolean equals(Vector vector) {
return vector.getX() == x && vector.getY() == y && vector.getHeading() == heading;

}

Aceasta metoda iti da o valoare booleana, care reprezintd daca una dintre componentele vectorului este o nedeterminare

public boolean isNaN() {
return Double.isNaN(x) || Double.isNaN(y) || Double.isNaN(heading);

}

RoadRunner 1.0:

Road Runner este o bibliotecd de planificare a miscdrii. Aceasta este conceputa in principal pentru miscarea autonoma,
permitand urmdrirea si generarea de traiectorii complexe. Cu ajutorul acesteia reusim s& gandim autonomii cat mai
eficiente din punct de vedere al miscarii pe teren.

Calibrare:

Fiecare robot este diferit, iar Road Runner-ul trebuie calibrat et
individual. Procesul consta in rularea mai multor ,‘
teste puse la dispozitie (in total 9 teste) si ajustarea parametrilor A
manual in functie de raspuns sau adaptarea automata a acestora ot
pe baza datelor colectate. /
Calibrarile manuale au fost inlocuite cu citiri ce pot sa fie
interpretate sub forma de grafic. Acest lucru ne ajuta sa observam Ramp Regression
citirile eronate mai usor,ajungénd la o valoare mai apropiata de
cea reala. 15

Observatie: 10
Calibrarea ar trebui sd fie repetata periodic si mai ales atunci

cand exista modificari semnificative,la nivel mecanic, ale s
robotului, astfel incat sa existe certitudinea ca datele sunt

actualizate si relevante. 0

o 500 1000 1500 2000 2500

Actiuni:

Actiunile ne ajuta sa definim miscari mai putin complexe, usor de imbinat. Prin delimitarea programelor, le facem mai
simplu de infeles si de modificat. Actiunile pot fi reutilizate in autonomii noi, astfel niciodata nu incepem de la zero,
avand deja o baza de unde sa pornim.

Actiuni personalizate:

La baza, actiunile sunt segmente de cod care ruleaza in multi pasi mici. Aceasta proprietate ne permite sa ruldm
douad actiuni A si B in paralel, fara a utiliza mai multe Threaduri de executie.
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Prin executarea “Pasul A", “Pasul B", "Pasul A", ... intr-un mod alternant, actiunile A si B par s& progreseze simultan. Dar
iluzia poate fi usor distrusa daca “Pasul A" dureaza mult timp si il impiedica pe B sa functioneze.

Pentru a crea o actiune personalizatd, realizam o clasa care implementeaza interfata Action:

* public boolean run (TelemetryPacket packet): Codul ruleaza repetitiv in timp ce metoda returneaza true.

« Apelurile la run() ar trebui s se completeze rapid. intarzierile mai lungi de 100ms vor incepe sé afecteze semnificativ
alte actiuni.

Path-uri si traiectorii:

Road Runner are doua tipuri de structuri de date ce ajuta la construirea traseelor: paths si traiectorii. Path-urile
construiesc drumul cu ajutorul punctelor de referinta pe care le definim. Acestea pot fi linii drepte sau spline-uri.
Traiectorii sunt precum pathurile , insa au motion profiling. Asta inseamna ca se calculeaza si ce viteza ar trebui sa fie
robotul pe intregul traseu, pentru a putea ajunge in pozitia dorita. Acest lucru ne permite sa controlam acceleratia si
viteza robotului.

Vectori si pozitii:

Vector 2D: reprezinta un vector 2d: este definita de 2 coordonate X si Y

Pose 2D: reprezinta o pozitie a robotului 2d: este definitd de 2 coordonate X si Y si un unghi. in general, acestea
reprezintd pozitia robotului si directia pe care o are. Cresterea unghiului se face in sens invers acelor de ceasornic. De
asemenea, orice reprezentare a unui unghi ar trebui sa fie in radiani. Acesta este motivul pentru care trebuie sa folosim
functia Math.toRadians() daca dorim sa lucram in grade.

// definirea unui vector cu coordonatele (X,Y)
Vector2d myVector = new Vector2d(X, Y);

// definirea unei pozitii cu coordonatele (X, Y) cu 90 de grade
Pose2d myPose = new Pose2d(10, -5, Math.toRadians(90));

Markere:

RoadRunner pune la dispozitie 3 tipuri de markere:
1) Markeri de timp

2) Markeri de spatiu

3) Markeri de deplasare

In timpul realizérii autonomiei noi folosim markerii de timp, pentru c& acestia ne permit s credm o actiune in functie de
timpul ramas.

waitSeconds() - functie care este utild pentru a rula actiuni intre traiectorii. Markerele pot rula in timpul segmentelor de
asteptare.

Pedro Pathing:

Pedro Pathing, sau mai pe scurt Pedro, este o librérie de urmarire care isi calculeaza puterea motoarelor dinamic, pe
parcursul traiectoriei avansate, creata de echipa de FTC Bay-Mechs 10158. Cu ajutorul acestei librarii se pot realiza
traiectorii complexe folosind Cubic Bézier Curves sau linii Bézier.
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Pedro are in total 6 localizatoare, acestea fiind:
1.Drive Encoder
2.Two-Wheel
3. Three-Wheel
4.Three-Wheel + IMU
5.0TO0S Localizer
6.Pinpoint

in scurtul timp, in care noi am testat Pedro, am folosit localizatorul de Pinpoint, care a avut mai multe probleme, acesta
fiind motivul pentru care am decis sa nu utilizam autonomii realizate in Pedro intr-o competitie oficiala.

Tuning:

Primul lucru pe care trebuie sa il faci inainte sa incepi calibrarea propriu-zisd este alegerea localizatorului si schimbarea
constantelor precum: unitate de masurg, encoder Resolution si directiile rotilor de odometrie. Dupa ce termini de
schimbat constantele din localizator, este recomandat sa faci testul: Localization Test, in care iti afiseaza constant
pozitiile encoderelor.

Dupa ce termini cu localizatorul, trebuie sa faci in total 6 teste, dintre care primele 4 sunt automate, iar in celelalte 2 teste
trebuie sa calibrezi in total 7 PID-uri.

Ordinea testelor este:

1.ForwardVelocityTuner, test in care robotul merge in fatd 40 de inchi, pentru a calcula constanta xConstant, care
reprezinta viteza maxima cu care merge robotul in fata.

2. StrafeVelocityTuner, test in care robotul merge in dreapta 40 de inchi, pentru a calcula constanta yConstant, care
reprezinta viteza maxima cu care merge robotul in laterala.

3.ForwardZeroPowerAccelerationTuner, test in care robotul se opreste in fata 30 de inchi/secunda, pentru a calcula
constanta forwardZeroPowerAcceleration, care reprezinta deceleratia cu care robotul se opreste in fata.

4. LateralZeroPowerAccelerationTuner, test in care robotul se opreste in laterala 30 de inchi/secundd, pentru a calcula
constanta lateralZeroPowerAcceleration, care reprezinta deceleratia cu care robotul se opreste in laterala.

5. StraightBackAndForth este un test pe care trebuie sa- rulezi de 3 ori, fiecare data activand doar anumite PID-uri pe
care sd le calibrezi. Prima data cand il rulezi, trebuie sa calibrezi PID-ul Translational, adica cel care se asigura ca
robotul raméane pe traiectorie, activand doar PID-ul Translational. A doua oara cand rulezi testul, trebuie sa corectezi
PID-ul pentru Heading, activand doar PID-ul pentru Heading. A treia oara cand rulezi testul, va trebui sa activezi PID-ul
de Drive, PID-ul de Heading si PID-ul Translational si va trebui sa calibrezi PID-ul de Drive, care se asigura ca robotul
ajunge la punctul dorit.

6. CurvedBackAndForth este ultimul test in care trebuie sd calibrezi coeficientul centripalScaling, pentru corectia fortei
Centrifuge.

Nu am folosit foarte mult Pedro, intrucat
am intampinat o problem3, in care
PinPointul dadea eroare in fiecare
autonomie, pe traiectorii diferite siin
puncte diferite, robotul oprindu-se pe loc si
blocandu-se.

Pedro-ul este foarte user friendly: exista si
un server de discord, unde tot timpul va
exista mdcar o persoana care te va ajuta in
caz ca ai vreo problema.
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In plus existd inclusiv un site ( ) in care poti sd iti creezi traiectoriile, sd
vizualizezi robotul cum le parcurge si sa le modifici cu ajutorul coordonatelor sau folosind mouse-ul.

Interfata site-ului prezinta un teren intreg. Sistemul de coordonate are originea in Observation Zone-ul albastru care are
coordonatele (0,0).

Punctul din dreapta-sus are coordonatele
(144,144), unitatea de masura fiind inchi.

Daca vrei ca robotul sa mearga in fata, inseamna
ca trebuie sa schimbi valoarea coordonatei X a
unui punct, astfel incat sa mearga in dreapta
punctului de referinta.

Pentru a crea o noua traiectorie apesi pe butonul
“+ Add Line" si apoi ai posibilitatea sa lasi
traiectoria ca un Bézier Line sau sd o transformi
intr-un Bézier Curve, apasand pe + de langa Line
2.

Ca sd vezi robotul cum merge pe traiectoriile create apesi pe butonul mare de play verde de jos, acesta incepand sa
urmareasca traiectoriile create de tine.
Dupa ce termini traiectoriile, ai inclusiv o optiune sa transformi toate traiectoriile in cod, anume butonul din dreapta sus

n

</>".

"

Traiectoriile:

Acestea pot sa fie, asa cum am specificat si mai sus, Bézier Curves sau Bézier Lines, in care robotul are 3 optiuni diferite
pentru a isi schimba unghiul in timpul traiectorii:

e Linear: Isi schimbi treptat unghiul in timpul traiectoriei.

o Constant: Isi pastreaza unghiul pe traiectorie.

o Tagential: Isi mentine unghiul cu directia traiectoriei.

Exemplu de a crea pozitii in Pedro:

ivate final Pose startPose new Pose(9, 111, Math.toRadians

e final Pose scorePose new Pose(14, 129, Math.toRadians(315));

Pose pickuplPose Pose(37, 121, Math.toRadians(@));

Pose pickup2Pose e(43, 130, Math.toRadians(@));
Pose pickup3Pose Pose(49, 135, Math.toRadians(@));

parkPose = new

parkControlPose =
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Exemplu de a crea traiectorii: Exemplu de autonomie:

grabPickupl = follower.
nt{pickuplPos
s pickuplPose

t{scorePose)))

ing(), scorePos

follower.

follower.f

int(pickup2Pose)))
» pickup2i

scorePickup2 = follower
t(scorePose)

ePase

Calibrare RoadRunner: Calibrare Pedro Pathing:

i N\
e
Forwardielocity Tunsr
- 1w aConatant
1
I 1 N o
8 ™) I

i N

\ >

StrafaVialocityTunar
I deserTinares tormaT yConstant

: N
. v
\ J i N\

I ForwardleroFowerAcceleration Tumers
HEEITTINANES L0 ™
TermardieroPower Aoceleration
. v
AnpusrEamplogger I
naree f B
W
LateralleroPoweraccelarstionTuner
= i ST BARS CONE
mTicks ol & parith
laturalZoroPawarficesberation

i
MOTORIEI B4 SOGTEIH

s “\

o-ldfoﬂn'dll-. "-:f. i SeraightBackAndForth

il Tra

ma rulare

8 adsugs wariaiie i

chTunes
back parameten

I CurvedBackAndForth
CRLETAred € rrul centripalScaling

88



Engineering Notebook 2024-2025 | High Five | 19049 | RO084

STRATEGIE

Septembrie 2024 - lanuarie 2025



Engineering Notebook 2024-2025 | High Five | 19049 | RO084

Strategie participare League Meeturi:

Cum anul acesta sezonul ne permite sa participam la minimum 3, maximum 5 League Meeturi, am considerat ca este
destul de important in cate League Meeturi decidem sd participdm si modul in care ni le alegem.

League Meeturile reprezinta o veritabild oportunitate pentru a ne testa si valida conceptele si iteratiile asa ca, inca de la
inceputul sezonului am realizat ca atunci cand facem o schimbare majora la robot atat privind componentele hardware
cat si codul realizat pentru Autonomie si TeleOp, ideal ar fi sa participam la o astfel de competitie.

b Kick Off & 15 decembrie 1 februarie
<" KICK/ATHON MEET QUANTUM ROBOTICS EASTERN ARENA
2024 4 2025
I I | | |
‘. 1 sdptdmani . 3saptimani |  4sdptimani | | 3sdptdmani (]| 1siptimand
| | | | | 7-9 februarie
7 septembrie 23 noiembrie 13 ianuarie Regionala SUD
F ZILELE ROBOTICII #3 HIDE & MEET 2025

Astfel, ne-am ales League Meeturile destul de devreme, dorindu-ne sa realizam un Timeline organizat care ar ajuta atat
individual membrii echipei (vizualizarea propriilor task-uri) cét si in totalitate intreaga echipa (vizualizarea progresului).
Avand nevoie sa facem schimbari la robot in mod constant, am decis sa alegem League Meeturi echidistante, astfel incat
sd avem timp suficient intre ele pentru implementarea ideilor. De asemenea, am luat in considerare si locatiile in care se
desfasurau, locatii noi reprezentand oportunitati de a cunoaste persoane noi atat din domeniul STEM cét si din afara, de
a comunica si de a ne extinde outreach ul in cat mai multe zone.

Strategie de sezon/organizare:

Imediat dup lansarea temei ne-am conturat o strategie de joc cat mai buna, simpla si realizabila.

Conform criteriilor de departajare in League Ranking, indispensabila este Autonomia (fiind si cea care ne dubleaza
punctajul), urmatd de ultimele de 30 de secunde in care ne putem cdtara, astfel incét perioada de TeleOp ramane o
resursa constanta de puncte, dar mai putin valoroase pentru clasare.

Luand in considerare aceste aspecte, am creat o strategie de evolutie pe parcursul sezonului a robotilor care sa se
focuseze pe obtinerea constantd a unui scor cat mai ridicat in primele 30 de secunde ale meciului, apoi pe indeplinire
misiunii de Ascend, in cele din urma exploatand si perioada controlata. Ne-am propus targeturi detaliate pentru fiecare
competitie, respectand organizarea.

Am urmdrit s@ mentinem un OPR cat mai mare. OPR inseamna Offensive Power Rating, care este un sistem care incearca
sd deduca contributia medie de puncte a unei echipe dintr-o alianta. inainte si dupa fiecare competitie, am realizat o
analiza privind obiectivele propuse si realizarile noastre, aspect care a avut un impact veritabil asupra evolutiei.

League Meet #1

Obiectiv individual Rezultat mediu individual Scor obiectiv individual Scor mediu individual Completare
Auto Samples 1 specimen + 3 samples + ascend 1 specimens + 2,8 samples + ascend ar 354 95,68%
Auto Specimen 3 specimens + park 2 specimens + park 33 23 68,70%
TeleOp 5 specimens + 6 samples 4,66 specimens + 4,66 samples 98 83,33 85,03%
Ascend Ascend level 2 5/6 15 12,5 | 83,33%
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Obiectiv individual Rezultat mediu individual Scor obiectiv individual Scor mediu individual Completare
Auto Samples 1 specimen + 3 samples + ascend 1 specimens + 2 samples 37 26

Auto Specimen 4 specimens + park 3,6 specimens + 5/ 6 park 43 344
TeleOp Samples 4 specimens + & samples 3,5 specimens + 7,5 samples 104 95
TeleOp Specimen 9 specimens 8 specimens + 1 sample 100 88
Ascend Ascend level 2 5/6 15 12,5
League Meet #3

Obiectiv individual Rezultat mediu individual Scor obiectiv individual Scor mediu individual Completare
Auto Samples 4 samples + ascend 4 samples + ascend a7 37
Auto Specimen 5 specimens + park 4,2 specimens + 3/ 5 park 53 43,2

3 specimens + 9,5 samples(High Basket) + 0,25 samples

TeleOp Samples 5 specimens + 10 samples (Low Basket) + 0,25 samples(Net Zone} 130 107.5
TeleOp Specimen 11 specimens + 1 sample 8,5 specimens + 1 sample 18 103 87,29%
Ascend Ascend level 2 66 15 15

League Meet #4

Obiectiv individual Rezultat mediu individual Scor obiectiv individual Scor mediu individual Completare
Auto Samples 4 samples + ascend 3 samples a7 24
Auto Specimen 5 specimens + park 3,8 specimens + 2 /5 Park 53 392 73,96%
TeleOp Samples 5 specimens + 14 samples 32 speamens +10,6 samples 162 17,2 72 35%
TeleOp Spacimen 12 specimens + 1 sample 8 specimens + 1 sample 128 a8 68,75%
Ascend Ascend level 2 6/6 15 15

Strategie KickAthon:

La Kickhaton, chiar daca am avut foarte putin timp pentru a ne gandi la o strategie concretd, noi ne-am bazat pe a puncta
sample-uri in High Basket, colectand in general sample-urile de pe Spike Markuri, dar si Sample-urile din Observation
Zone.

Chiar daca nu am un sistem pentru a face vreun ascend, dar am tinut cont de faptul cd iti aduce mai multe puncte sa
scorezi un sample in High Basket, decat sa ne parcam in Observation Zone.

Nr Crt ?.l Perioada = Actiune = Puncte = Dificultate = Puncte/Dif =
1 Auto * Sample Net Zone 2 2 1
2 Auto * Sample Low Basket 4 3 1,333333333
3 Auto * Sample High Basket 8 4 2
4  Auto ¥  Specimen Low Chamber 6 45 1,333333333
5 @ Auto ¥  Specimen High Chamber 10 5
6 Auto *  Ascent Level 1 3 1 3
7 Auto >  Park Observation Zone 3 1 3
8 TeleOp * Sample Net Zone 2 1 2
9 TeleOp * Sample Low Basket 4 2 2

10 TeleCOp * Sample High Basket 8 3 2666666667
11 TeleCp *  Specimen Low Chanber 6 25 24
12 TeleCp *  Specimen High Chamber 10 3,5 2857142857
13 End Game =~ Park Observation Zone 3 0,5 6
14 End Game =~  Ascent Level 1 3 1 3
15 End Game =~  Ascent Level 2 15 3,5 4285714286
16 End Game ~  AscentLevel3 30 5 6

91



Engineering Notebook 2024-2025 | High Five | 19049 | RO084

Strategie League Meet #1:

Dupa ce am terminat robotul pentru primul league meet, am inceput sa analizam misiunile pe care le avem in timpul unui
meci, realizand un tabel in care am scris cate puncte ne oferd un anumit task, dificultatea care o are acesta (cuprinsa

intre 0-5) si o coloand in care avem un raport intre puncte si dificultate.

Task Points Difficulty Pts_/Diff.
Observation Zone Park 3 1 _
Ascend Level 1 3 2 15
Sample in Metzone 2 15 1.3
Sample in low Basket 4 25 1.6
Sample in high Basket 8 35 23
Specimen on low Chamber 6 4 15
Specimen on high Chamber 10 5 2
TeleOp

Task Points Difficulty Pts./Diff.
Observation Zone Park 3 05

Sample in Netzone 2 1 2'
Sample in low Basket 4 2 2
Sample in high Basket 8 3 2.7
Specimen on low Chamber 6 2 3
Specimen on high Chamber 10 3 3.3
Ascend Level 1 3 1 3
Ascend Level 2 15 3 5
Ascend Level 3 30 -

Dupa ce am terminat de completat tabelul,
am inceput sa concepem o strategie astfel
incat sa facem cat mai multe puncte in
timpul de 2 minute si jumatate, tindnd cont
de faptul ca noi nu puteam colecta din
Submersible.

Asa cd am zis ca prioritatea noastra va fi sa
ludm colectam cat mai multe Sample-uri
galben si sa le punem in Observation Zone /
sa le scoram, deoarece acestea pot fi
folosite de ambele aliante pentru a fi
scorate. Astfel ne-am gandit ca autonomia
pe care o vom folosi cel mai des va fi cea de
1 Specimen Preload + 3 Sample-uri +
Ascend (37 de puncte), deoarece aceasta ne
scora cele 3 Sample-uri galbene de langa
Basket,dar daca coechipierii nostri aveau
autonomie de Sample-uri, noi o vom folosi
pe cea de Specimene, 3 Specimene + 0
Sample-uri + park.

Dupd aceea, la inceputul perioadei de TeleOp, noi mergeam si incercam sa luam cat mai multe Sample-uri galbene de pe
Spike Markurile de la alianta opusa si sa le ducem in Observation Zone astfel incat celelalte echipe nu le vor mai putea
lua, dupd aceea scordm cele 5 Specimene si dupd scordm cat mai multe Sample-uri(targetul nostru fiind 6, cu tot cu cele

din autonomie), iar la finalul meciului ne cataram.

League Meet #1

Obiectiv individual Rezultat mediu individual
Auto Samples 1 specimen + 3 samples + ascend 1 specimens + 2.8 samples + ascend
Auto Specimen 3 specimens + park 2 specimens + park
TeleQp 5 specimens + & samples 4,66 specimens + 4,66 samples
Ascend Ascend level 2 56

Strategie League Meet #2:

Scor obiectiv individual Scor mediu individual Completare

37 354
33 23

98 8333
15 12,5

Dupa ce am terminat robotul pentru al doilea League Meet,am realizat un tabel in care am scris cate puncte ne ofera un
anumit task, dificultatea care o are acesta(cuprinsd intre 0-5) si o coloana in care avem un raport intre puncte si

dificultate.
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Task Points Difficulty Pts. /Dif.

Pentru al doilea League Meet, am avut

autonomii atat pe partea de Specimen(4 Observation Zone Park ?
Specimen + 0 Sample-uri + park), cat si pe Ascend .LEUE' ! ?
! ' Sample in Netzone 2
cea de Sample(1 Speci|A11en Preload + 3 Sample in low Basket A
Sample-uri + Ascend). In comparatie cu Sample in high Baskst 3
primul League Meet, am introdus si un Specimen on low Chamber 6 2
Intake ce ne permite sa colectam din Specimen on high Chamber

coechipierii puteau sd puna Specimene, noi - :
Specimen on high Chamber 10

Submersibil.
Am incercat sa ne mulam cu coechipierii Task Points Difficulty Pts./Diff.
nu numai pe partea de autonomii, cat si in Observation Zone Park 3 05
perioada TeleOp. Spre exemplu daca Sample in Netzone 2 1
acestia puteau scora doar Sample-uri, noi Sample in low Basket 4 2
am fi scorat Specimene, iar daca Sample in high Basket 8 25 3.2
Specimen on low Chamber G
2.9
3

am fi preferat sa scoram Sample-uri, Ascend Level 1 3

32

35

. 1

deoarece aduceam mai multe puncte Aacend Lavel 2 15 3
scorand Sample-uri, decat Specimene. Ascend Level 3 30 -

Daca noi jucam:

-Sample-uri in TeleOp, nu aveam o strategie atat de complexa, noi colectand sample-uri din Submersible, iar apoi le
scoram in High Basket.

-Specimene in TeleOp, aveam o strategie destul de complexd, noi adunand cat mai multe Sample-uri de culoarea aliantei
in primul minut al meciului, iar apoi in ultimele 60 de secunde, incepeam sa scoram toate Specimenele pe High Chamber,
astfel reusind sa facem aceleasi miscari timp de un minut. De asemenea, daca colectam Sample-uri si dupd aceea le
scoram ca Specimene, am fi pierdut foarte mult timp,intrucét robotul nostru nu are cum s& scoreze si sa colecteze din
Submersible in acelasi timp.

League Meet #1
Obiectiv individual Rezultat mediu individual Scor obiectiv individual Scor mediu individual Completare
Auto Samples 1 specimen + 3 samples + ascend 1 specimens + 2 samples 37 26
Auto Specimen 4 specimens + park 3,6 specimens + 5/ 6 park 43 344 80,00%
TeleOp Samples 4 specimens + 8 samples 3,5 specimens + 7.5 samples 104 95 m
TeleOp Specimen 9 specimens 8 specimens + 1 sample 100 88 88.00%
Ascend Ascend level 2 56 15 12,5 83,33%

Strategie League Meet #3:

Dupd ce am terminat robotul pentru al treilea League Meet, am realizat un tabel in care am scris cate puncte ne oferd un
anumit task, dificultatea care o are acesta(cuprinsa intre 0-5) si o coloand in care avem un raport intre puncte si
dificultate.

League Meet #3
Obiectiv individual Rezultat mediu individual Scor obiectiv individual Scor mediu individual Completa

Auto Samples 4 samples + ascend 4 samples + ascend 37 37 100,

Auto Specimen 5 specimens + park 4,2 specimens + 3/ 5 park 83 43,2

TeleOp Samples 5 specimens + 10 samples 2 Specm}ir;i:;;:k:)nlp:j‘a_;(sﬂgi:nﬁ; SSIEE%:Z%ES)S"WP'G’S 130 107,5

TeleOp Specimen 11 specimens + 1 sample 9,5 specimens + 1 sample 118 103 87,29%

Ascend Ascend level 2 6/6 15 15
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Pentru al treilea League Meet, am avut
autonomii atat pe partea de Specimen (5
Specimene + 0 Sample-uri+ park), cat si pe
cea de Sample(0 Specimene + 4 Sample-uri +
Ascend). in comparatie cu al doilea League
Meet, am schimbat strategia de autonomii, cat
si strategia pentru TeleOp.

Am incercat sa ne mulam cu coechipierii nu
numai pe partea de autonomii, cét si in
perioada TeleOp. Spre exemplu daca acestia
puteau scora doar Sample-uri, noi am fi
scorat Specimene, iar daca coechipierii
puteau sa puna Specimene, noi am fi preferat
sa scoram Sample-uri, deoarece aduceam mai
multe puncte scorand Sample-uri, decat
Specimene.

Daca noi jucam:

e Sample-uri in TeleOp, nu aveam o
strategie atat de complexa, noi colectand
Sample-uri din Submersible, iar apoi le
scoram in High Basket.

Task

Observation Zone Park
Ascend Level 1
Sample in Netzone
Sample in low Basket

Points Difficulty

Sample in high Basket

Specimen on low Chamber
Specimen on high Chamber
Task Difficulty
Observation Zone Park 3
Sample in Netzone 2
Sample in low Basket 4
Sample in high Basket 8
Specimen on low Chamber 6

Specimen on high Chamber 10
Ascend Level 1 3
Ascend Level 2 15
Ascend Level 3 30 -

o Specimene in TeleOp, aveam o strategie destul de complexa, incepand cu a colecta un Sample din Observation Zone,
scorandu-l in High Basket, apoi incepem sa adunam cat mai multe Sample-uri de culoarea aliantei in primul minut al
meciului, iar dupa ce colectdam 5/ 6 Sample-uri, incepem sa scoram toate Specimenele pe High Chamber, astfel
reusind sa facem aceleasi miscari repetate. De asemenea, daca colectam Sample-uri si dupa aceea le scoram ca
Specimene, am fi pierdut foarte mult timp,intrucét robotul nostru nu are cum sa scoreze si sa colecteze din

Submersible in acelasi timp.

Strategie League Meet #4:

Dupa ce am terminat de facut micile schimbari la robot pentru al patrulea League Meet,am realizat un tabel in care am
scris cate puncte ne oferd un anumit task, dificultatea care o are acesta(cuprinsd intre 0-5) si o coloana in care avem un

raport intre puncte si dificultate.

Task

Observation Zone Park
Ascend Level 1

Sample in Netzone

Sample in low Basket
Sample in high Basket
Specimen on low Chamber
Specimen on high Chamber

Points

o e B NW W

Task Points Difficulty
Observation Zone Park 3
Sample in Netzone 2
Sample in low Basket 4
Sample in high Basket 8
Specimen on low Chamber 6
Specimen on high Chamber 10
Ascend Level 1 3
Ascend Level 2 15
Ascend Level 3 30

Difficulty

Pts./Diff. , Pentru al treilea League Meet, am avut
1 i autonomii atat pe partea de Specimen (5
g Specimene + 0 Sample-uri+ park), cat si
; - i pe cea de Sample(0 Sp?cimene +4
= e Sample-uri + Ascend). In comparatie cu
9 : al doilea League Meet, am schimbat
3 strategia de autonomii, cat si strategia

pentru TeleOp.
Pts./Diff.
05 . y ,
1- Am considerat ca strategia pe care am
15 27 aplicat-o pentru al treilea League Meet a

fost destul de bund, intrucat am reusit sa
ne coordonam cu toti partenerii de alianta
fara nicio problema, avand o performanta
destul de ridicata individual.
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Obiectiv individual Rezultat mediu individual Scor obiectiv individual Scor mediu individual Completare
Auto Samples 4 samples + ascend 3 samples 37 24 [ [
Auto Specimen 5 specimens + park 3.8 specimens + 2/ 5 Park 53 302 73,96%

TeleOp Samples 5 specimens + 14 samples 3,2 specimens +10,6 samples 162 17,2 72.35%
TeleOp Specimen 12 specimens + 1 sample 8 specimens + 1 sample 128 88 68,75%
Ascend Ascend level 2 G/6 15 15

Robot Game - Human Player:

Pentru strategia de Human Player am decis ca in autonomie primul Specimen pe care il pune sa fie din Preload, apoi
robotul aduce cele 3 Sample-uri de pe Spike Mark-uri, pe care Human Player-ul pune cate un clip, formand Specimene.
Dupd aceea luandu-si ca reper cele doua suruburi din interiorul perimetrului din coltul din stdnga Observation Zone-ului,
pune Specimele pe rand intre cele 2.

Daca robotul a reusit sa puna toate cele 5 Specimene si are timp sa se parcheze, pune un Sample galben in coltul din
stanga Observation Zone-ului, pentru a fi colectat mai usor la inceperea perioadei de TeleOp.

Cand vorbim cu echipele cu care suntem in alianta despre strategia meciului respectiv, de obicei Human Player-ul va fi de
la echipa care da autonomie de Specimene. insa, dacd Human Player-ul echipei din alianta nu are destuld experienta sau
nu a dat destul practice, Human Player-ul echipei noastre va intra in meci.
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SCOUTING
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Introducere:

in sezonul 9 al competitiei FIRST® Tech Challenge, INTO THE DEEP, activitatea de scouting a avut un rol esential in
strategia si progresul echipei. Aceasta activitate s-a concentrat pe analiza si intelegerea performantelor celorlalte echipe,
cu scopul de a identifica elemente-cheie care sa ne ajute sa imbunatatim designul robotului si strategiile noastre de joc.

Am implementat o abordare mixta, combinand doua metode principale

de scouting:

Paper Scouting: Observatia directa in timpul meciurilor a permis TEAM e
Meci 1 Specimen Sample Parcare

colectarea rapida a datelor relevante. Membrii echipei au urmarit '

Cat de bine =e mizca | Mecanisme Interesante | Ascend Level

indicatori precum precizia si viteza executiei sarcinilor, fiabilitatea

TeleOP

mecanismelor si tacticile aplicate de echipele analizate. Informatiile au —— — -
et pecinen ample ‘arcare
fost notate manual pentru a fi discutate si procesate ulterior. '

Cat de bine se mizca | Mecanisme Interesante | Ascend Level

Digital Scouting: Datele obtinute prin observatie au fost organizate in

TeleOP

tabele si grafice digitale, folosind instrumente software pentru a
Y Meci 3 Specimen Sample | Parcare

centraliza informatiile. Aceasta metoda a facilitat o analiza mai

Cat de bine se misco | Mecanisme Interesante | Ascend Level

aprofundata, ajutand la identificarea tendintelor si la compararea

TeleOP

performantelor intre echipe.

Scoutingul a fost o activitate complet integrata in pregatirea noastra, implicand in mod activ fiecare membru al echipei.
Acest proces a stimulat colaborarea si comunicarea, fiecare persoand contribuind cu observatii si idei. Astfel, nu doar ca
am obtinut informatii valoroase despre competitori, dar am reusit s& identificdm punctele noastre slabe si sd lucram activ
la optimizarea acestora.

Valorile FIRST®, in special Gracious Professionalism, au fost esentiale in modul in care am abordat scoutingul. Desi
scopul principal a fost analiza altor echipe, am facut acest lucru cu respect pentru munca lor, recunoscand eforturile
depuse si cdutand sa invatam din inovatiile si strategiile lor.

Aceasta atitudine ne-a ajutat sa ramanem concentrati pe progresul nostru, fara a neglija importanta colabordrii si a
Fair-Play-ului, tintind mereu spre mai sus.

League Meet #1 Zilele Roboticii

Introducere

Participarea la Zilele Roboticii #3, primul nostru League Meet al acestui sezon, desfasurat pe 24 noiembrie 2024, a
reprezentat un punct important de referintd in evolutia echipei noastre, readucandu-ne in spiritul competitiei FIRST®
Tech Challenge. Am pdsit in acest nou sezon cu o dorinta imensa de a invata, de a ne adapta si de a ne depasi limitele.
Aceastd competitie nu a fost doar o provocare tehnicd, testand performanta robotului nostru, ci si o oportunitate de a ne
cunoaste mai bine ca echipd, de a identifica punctele noastre forte si de a intelege cum putem functiona optim impreund
pentru a ne maximiza performanta ca un tot unitar.

Evolutia si invatarea ca Echipa

Zilele Roboticii #3 a fost un cadru excelent pentru a evalua progresul echipei noastre din foarte multe puncte de vedere.
Am observat ca am reusit sa ne adaptam mai rapid la noile reguli si la noile provocari ale sezonului, lucru datorat
colaborarii membrilor echipei, lucru intr-o continua evolutie. in plus, am invatat sa ne gestionam mai bine resursele, atéat
cele materiale, cat si cele de timp. Aceasta abilitate de a ne organiza si de a aloca eficient resursele ne-a permis sa
beneficiem din plin de frumusetea competitiei, iar prin activitatea de scouting am reusit sa promovam acest sentiment de
bucurie, cdci am putut sd credm o foarte buna colaborare cu echipele din alianta.
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Scouting, colaborare si ajutor reciproc

Toata competitia FIRST® Tech Challenge are ca obiectiv promovarea colaborarii si succesul prin intermediul acesteia,
iar scouting-ul, desi nu pare, are un rol vital in promovarea respectiva. Activitatea de scouting permite membrilor echipei
sd invete si sa observe nu doar lucruri tehnice, cat si informatii vitale relatiilor interpersonale, cum alte echipe reusesc sa
imbine perspectivele tuturor, poate si defecte ce se regasesc chiar si la echipa noastra. Ne permite sa ne imbunatatim ca
echipd, dar si sa ne adaptam la celelalte persoane pentru a oferi celor din alianta noastra o atmosfera placuta, mult mai
putin tensionata, pentru a ne permite si noud, cat si celorlalti, sa se axeze pe partile frumoase ale competitiei. Cand vine
vorba despre partea tehnicd, scouting-ul s-a demonstrat, evident, foarte util, nu neaparat in a ne oferi idei pentru a
implementa robotului nostru specific, ci in a ne face sa ne intelegem nivelul de performanta comparat cu al celorlalii,
lucru ce rezultd, bineinteles, intr-o reactie perpetua de adaptare prin care sa putem maximiza propria performantd, cat si
cea a partenerului de alianta, indiferent de echipa, astfel beneficiind comunitatea in sine ca un tot unitar.

Scopul activitatii de scouting

Scoutingul a avut de la inceput un scop benefic tuturor, fiind menit sa ne ajute in adaptarea personala conform abilitatilor
celorlalte echipe, din pricina diferentelor strategice si tehnice dintre noi. Pe langa asta, am reusit s& observam spiritul
creativ si inovator al celorlalte echipe, atat din punct de vedere tehnic, cét si non-tehnic. Colaborarea este principalul
obiectiv pe care echipa noastrd a dorit sa il urmeze prin intermediul scoutingului, obiectiv atins destul de usor prin
intermediul adaptarii constante la coechipieri.

Concluzie

Primul League Meet al echipei noastre a avut un rezultat bun, atét datoritd eforturilor Drive Team-ului, cat si colaborarii
dintre echipele din alianta noastrd. Aceasta colaborare se datoreaza partial incercarii noastre de a ne transforma stilul de
joc pentru a acomoda pe toata lumea, respectéand si luand in considerare importanta egala a tuturor.

Team Number Team Name Auto Specimen Auto Sample Parking
15593 infO{1)Robotics 1+0 - Obs. Zone
17869 ERcast2020 - - Asc vl 1
17962 Roz2D2 - - Obs. Zone
18160 4D-Robotics - 0+ 3 + ascend Obs. Zone
19075 Clockworks - - Asc. VI 1
18090 TEHROCUZ RO 087 - - Obs. Zone
19112 UNDEFINED - - Asc. vl 2
19141 BraveBots 1+ 0+ park - Asc. Ivl. 1
20925 HYPERCUBE - - Obs. Zone
22276 Renaissance Robotics - -
24909 StarLight - 1+ 3 +ascend Asc. Ivl. 2
24964 AstraDymanix - - Obs. Zone
25352 Schwefel Robotics park - Obs. Zone

League Meet #2 Meet South

Desfasurarea Evenimentului si Observatii Generale
Pe durata Meet Quantum, membrii echipei noastre au observat cu atentie desfasurarea meciurilor, concentrandu-se pe o
serie de aspecte cheie, atat in perioada de autonomie, cat si in cea teleoperata. in perioada de autonomie, am notat cu
precizie punctajul obtinut de fiecare echipd, acuratetea plasarii elementelor de joc si consistenta deplasarii robotului, fara
interventie umand. Am remarcat utilizarea frecventa a unor anumite tipuri de mecanisme, cum ar fi un sistem de intake
pasiv, deseori 0 gheard, insa cu implementari fundamental diferite:

e Unele echipe preferénd sa utilizeze acest mecanism singur, imbunatatindu-l cat de mult posibil prin versatilitate

addugata;
o Combinarea acestuia cu alte mecanisme (cuva de colectare a specimenelor etc.).
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in perioada teleoperat3, am analizat cu atentie numarul de cicluri complete, realizate de fiecare echip3, viteza si eficienta
mecanismelor de colectare si de scorare, dar si strategiile generale utilizate. Am fost impresionati de performanta
echipelor care au reusit sa@ optimizeze aceste aspecte, maximizand numarul de puncte obtinute in timpul calificdrilor. De
exemplu, am regasit idei ingenioase, cum ar fi utilizarea unui mecanism de intake pasiv de tip gheara cu mobilitate
extinsd, lucru ce ne-a ajutat pe noi insine sa vedem plusurile si minusurile unui astfel de sistem si sa ne orientam strategic
in functie de capabilitatile lor, realizand astfel o simbioza foarte buna intre echipe. Aceasta a fost o relatie de
imbunatatire reciprocd, in care echipa a putut observa munca altora, redirectionand inspiratia acesteia inapoi comunitatii
sub forma adaptarii spontane si, in special, a actiunilor Gracious.

Analiza Mecanismelor si a Solutiilor Tehnice
Un aspect de interes major pentru noi a fost analiza diverselor solutii tehnice adoptate de echipele participante, in special
in ceea ce priveste mecanismele de intake si de marcare. Am observat o varietate de mecanisme de intake, de la cele de
tip ghear3, care exceleaza prin simplitate, la cele active, care ofera un control mai bun al elementelor colectate, dar pot fi
mai predispuse la blocaje.
In aceasta cercetare tehnica:

¢ Am observat eficienta mecanismelor;

¢ Am interactionat cu echipele respective pentru a afla mai multe despre procesul de gandire creativa;

» Ne-am transformat strategic pentru a reusi sa sprijinim si echipa din alianta noastrd, oferindu-le sansa sa profite la

maximum de mecanismele si ingeniozitatea lor.

Team Number Team Name Auto Specimen Auto Sample Parking
15593 infO(1)Robotics 3+0 - Obs. Zone
17962 Ro2D2 5+ 0+ park 0+ 3 + ascend Obs. Zone
18160 4D-Robotics - 0+ 3 + ascend Obs. Zone
19054 MeuroBotix - 0+1 Asc. Ivl. 2
19055 TITANS - Asc. lvl. 2
19089 H-tech 4 + 0+ park - Obs. Zone
19112 UMNDEFINED - 0+4 Asc. Ivl, 2
19117 Robo-Sapiens 1+ 0+ park - Obs. Zone
19141 BraveBots 1+ 0+ park 0+ 4 + ascend Asc. Ivl. 1
19176 Broboti - - Asc vl 1
23203 Light Bulb Robotics - 0+ 4 + ascend Obs. Zone
24345 SPARKTECH - - Obs. Zone
24637 Black Phantoms 2+ 0 + park 1+ 2 + ascend Asc. Ivl. 2
24909 StarLight 2+ 0+ park 1+ 0 + ascend Asc. vl. 2
25145 ILC Robotix - - Obs. Zone
25352 Schwefel Robotics park - Obs. Zone
25538 ARRA 4 + (0 + park - Asc. vl. 2
27247 Poladroid - - Obs. Zone

Valorificarea Valorilor FIRST® si Cooperarea

Pe langa aspectele tehnice, am acordat o importantd deosebitad modului in care echipele au aplicat si au promovat
valorile FIRST® pe parcursul competitiei. Am remarcat cu satisfactie ca spiritul de Gracious Professionalism a fost
prezent in majoritatea interactiunilor, echipele demonstrand respect reciproc, fair-play si o atitudine pozitiva, chiar siin
momentele tensionate, prin faptul ca s-au ajutat reciproc. Am observat, de asemenea, exemple clare de Coopertition, in
care echipele au colaborat si s-au sprijinit reciproc, chiar daca erau, in esenta, competitori. Acest lucru demonstreaza ca
valorile FIRST® nu sunt doar concepte teoretice, ci principii aplicate in mod activ in cadrul comunitatii. Echipa noastra s-
a axat pe promovarea acestor valori in orice interactiune, aspirand spre o evolutie comuna ce include toate echipele, nu
doar pe noi insine.

Cooperarea prin Adaptare

Un alt aspect important pe care I-am urmarit a fost capacitatea echipelor de a se adapta la diferiti parteneri de alianta.
Am incercat sd ddm dovada de flexibilitate si de o bund comunicare cu partenerii nostri, reusind sa@ ne coordonam
eforturile si sa ne adaptam strategiile pentru a maximiza punctajul total al aliantei, chiar daca acest League Meet a fost
unul in care tensiunea era imensd. Aceasta capacitate de adaptare si de colaborare este esentiala in competitiile FIRST®
Tech Challenge, unde succesul depinde in mare masura de sinergia dintre echipele din alianta.
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Noi, ca si echipd, am incercat s& ne adaptdm cat mai bine la partenerii de aliantd, comunicand cu acestia si incercand sa

stabilim o strategie cat mai eficienta.
Concluzii

Participarea la Meet Quantum a reprezentat o experientd extrem de valoroasa pentru echipa noastrd. Am avut ocazia
sa observam indeaproape o varietate de solutii tehnice si strategii de joc, sa analizam performantele altor echipe si sa
identificdm aspectele pe care trebuie sa le imbundtatim la propriul nostru robot. Informatiile colectate, in special cele
tehnice, dar si cele legate de interactiunile cu alte echipe, vor fi esentiale in procesul de dezvoltare a echipei.lar
activitatea de scouting ne-a permis unirea cu aceastd comunitate fantasticd, permitdndu-ne s& primim, dar si sa
oferim celorlalti sfaturi si idei, facand pasi repezi spre imbunatatire.

League Meet #3 Hide & Meet

Introducere

in data de 12 ianuarie 2025, echipa noastra a organizat League Meet-ul Hide&Meet, eveniment la care am si participat.
Bineinteles, acest eveniment a necesitat o activitate de scouting, ce, desi desfasurata diferit, a fost atat necesara, cat si
beneficd nu doar pentru noi, cét si pentru altii.

Desfasurarea Scoutingului

Evident, scoutingul in acest eveniment a avut scopul de a ne ajuta sa acomodam toate echipele cu strategia noastra,
expunand punctele forte ale strategiei noastre, cét si a coechipierilor din alianta, pentru a putea invata reciproc si a
evolua reciproc.

Actiunile luate de membrii ce si-au asumat datoria de a realiza scouting au reusit, prin intermediul acesteia, s&
promoveze valori pozitive, sa afle informatii tehnice si sa le foloseasca, nu doar in scop propriu de a ne imbunatati
propria parte tehnicd, ci mai ales cu scopul de a invata din gandirea inspirationala a altora si de a acomoda partenerii de
alianta, reducand atat momentele tensionate din timpul competitiei. Informatiile tehnice au ajutat mai ales in stabilirea
unei comunicari imbunatatite cu toti coechipierii, iar prin aceasta am reusit, in pofida oricaror diferente dintre echipe, sa
formam aliante axate pe performanta si colaborare. Am inteles ca, dincolo de performanta individuald, colaborarea
stransa si o strategie comuna sunt esentiale pentru succes. Acest eveniment ne-a oferit contextul perfect pentru a testa
si a rafina aceasta abordare. Mai mult, ne-am concentrat pe a inelege perspectivele tuturor, asigurand o sinergie
autenticad in cadrul aliantelor.

Detalii tehnice ale scoutingului

Echipa de scouting a vizat de asemenea vizualizarea mecanismelor interesante pentru a ne stimula propria creativitate,
pentru a ne observa greselile actuale si pentru a ne compara performanta, astfel intelegand cum ne putem imbunatati,
cum putem lucra mai bine impreuna si asupra caror fapte trebuie sa ne concentram. Prin apropierea rapidd de competitia
regionald, echipa a dedicat mult timp imbunatatirii continue si a realizat multe eforturi pentru a obtine o performanta
proprie mai buna. Activitatea de scouting a ajutat prin:
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Dezvaluirea propriilor defecte

Aprovizionarea cu un spirit creativ mult mai vast

Inspiratie pentru viitor

Coordonare superioara cu toti coechipierii din alianta

Oferirea unei foarte bune modalitati de autoevaluare

Am observat cu atentie strategiile altor echipe, in special modul in care acestea gestioneaza timpul si resursele
disponibile, notdnd aspecte pe care le putem adapta la propriul nostru mod de lucru. Analiza amanuntita a detaliilor
tehnice ne-a permis sa descoperim solutii ingenioase, iar fiecare meci a fost o lectie, in care am inteles mai bine
dinamica competitiei si importanta adaptabilitatii.

Team Number Team Name Auto Specimen Auto Sample Parking
14277 QUBE - 1+0 Asc. Ivl. 2
15976 TehnoZ 5+ 0 + park - Asc. Ivl. 2
15593 infO{1)Robotics 1+0 - Obs. Zone
17962 Roz2D2 5+ 1+ park 0 +6 + ascend Obs. Zone
18160 4D-Raobotics - 0 + 4 + ascend Obs. Zone
19062 Phantom Robaotics 4+ 0+ park 0+3 +ascend Asc. vl 2
19067 Bionic Royals 1+ 0+ park 0+ 3 + ascend Asc. Ivl. 1
19088 BroBots 0+ 0 + park 0+1 Obs. Zane
19099 H-tech 3+ 0+ park 0+4+ascend Asc. Ivl. 1
21030 MasterBots park - Asc. vl 1
23203 Light Bulb Robotics - 0+ 4 + ascend Obs. Zone
24037 Start Code - - Obs. Zone
24530 ElectroB0tics - - Obs. Zone
24637 Black Phantoms 4 + (0 + park 0+ 3+ ascend Asc. Ivl. 2
24909 StarLight 5+ 0+ park 0 + 4 + ascend Asc. Ivl. 2
25538 ARRA 5+0 - Asc. Ivl. 2
26075 Vampire Robotics park 0+1 Obs. Zone
27247 Poladroid 0+ 0 + park - Asc. Ivl. 1
28260 Coral Tech 0+ 0+ park - Obs. Zone

Concluzie

Scouting-ul a fost o activitate esentiala in dezvoltarea noastra ca echipa, in dezvoltarea comunitatii si in imbunatatirea
tuturor echipelor prin unificarea tuturor punctelor forte prezente la fiecare echipa, dandu-ne sansa sa compensam
neajunsurile noastre reciproc, prin lucrul in echipd si prin raportarea la abilitatile celuilalt. Acest eveniment ne-a arétat,
incd o datd, puterea colabordrii si importanta credrii unei comunitati unite si motivate. Am invatat ca succesul nu este
doar despre a concura, ci i despre a creste impreund. Prin scouting, nu am doar strans informatii, ci am creat legaturi si
am incurajat un schimb de cunostinte care, cu sigurantd, va avea un impact pozitiv asupra viitoarelor noastre competitii.
Scopul final este de a contribui activ la o cultura in care evolutia nu este doar individuald, ci colectiva.

League Meet #4 Eastern Arena

Introducere:

in urma participarii la Meet Eastern Arena,cel de-al patrulea League Meet al echipei noastre,desfasurat pe 1 februarie la
Universitatea de Petrol si Gaze din Ploiesti, am evoluat ca echipa pe toate planurile, atat pe plan tehnic cét si pe plan
socio-moral .Principalul scop al participarii la acest eveniment a fost de a testa si verifica ultimele detalii tehnice ale
robotului, cat si de a studia ultimele schimbari pe care le-au avut robotii celorlalte echipe inainte de Regionala. Am
considerat acest eveniment ca fiind perfect pentru ultimele ajustari si pareri.
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Desfasurarea Evenimentului si Observatii Generale:

Pe parcursul acestui meet, membrii echipei noastre au observat cu atentie modul in care s-au desfasurat meciurile,
concentrandu-se atat pe perioada de autonomii cét si pe cea teleoperata. in perioada de autonomie, am notat cu precizie
punctajul obtinut de fiecare echipd, acuratetea plaséarii elementelor de joc si consistenta deplasdrii robotului.

Am remarcat utilizarea frecventa a unor anumite tipuri de mecanisme, cum ar fi un sistem de Intake Pasiv, deseori 0
ghearad, insa cu implementdri fundamental diferite, iar sistemele de Intake Activ foloseau acelasi tip de ghearé prinsd pe
un sistem foarte eficient de glisiere cu ajutorul cirora scorau intre 4 si 6 Sample-uri. in perioada de teleoperare am
analizat cu atentie numdrul de cicluri complete, realizate de fiecare echipd, viteza si eficienta mecanismelor de colectare
si de scorare, dar si strategiile generale utilizate. Ceea ce am observat cu siguranta este faptul ca toate echipele au
evoluat foarte mult de la primul League Meet, driverii fiind mult mai concentrati si indemanatici in ceea ce priveste
controlul robotului prin controler, marcand sample dupa sample sau specimen dupa specimen.

in ceea ce priveste echipa noastré, pot spune c& am trecut de anumite provocari care au apropiat si omogenizat echipa si
ne-au ardtat si faptul ca in aceasta competitie nu este nimeni singur si cd intotdeauna este cineva care sare in ajutor.Cea
mai mare provocare tehnica intampinata de echipa a fost in momentul in care in timpul unui moment de practice un
surub de la sistemul de glisiere s-a rupt, ramanand blocat in glisiera, urmand ca glisiera sa se blocheze, ulterior ajungénd
sd se desprindd, in acel moment primul lucru pe care |-am facut ca echipa a fost s& aducem robotul pe bancul de lucru si
sd incercam impreund sa rezolvam problema intdmpinata, in urma catorva incercari nereusite am fost nevoiti sa cerem
ajutorul unor colegi de meet de la alta echipa, intrucat primul meci urma sa inceapa in cateva minute,in urma acestor
momente de stres, cu ajutorul muncii in echipa si o piesa de la o altd echip&, am depasit provocarea cu brio, ajungénd
chiar sa castigam primul meci, asa cd aceasta competitie insemna mai mult decét partea tehnica sau competitia in sine,
este vorba despre relatiile intre oameni si cum in orice situatii acestia sunt dispusi s se ajute intre ei si in cadrul echipei
sa se creeze o adevarata familie.

League Meet #3

Team NMumber Team Name Auto Specimen Auto Sample Parking
14270 Quantum Robotics 4+1 1+4 Ascend Ivl 2
155989 RoboTitans 3+0 0+3 -

15991 Gamma 3+0 0+3 Observation Zone
16166 Watt's Up 5+0 0+5 -

19064 Dragonic Force 1+2+Park 2+1 Observation Zone
19098 Eastern Foxes 5+ 0+ Park 0+5 Observation Zone
19099 H-tech 2+ 0+ Park 0+2 Observation Zone
19112 UNDEFINED - 0+1+Ascend Observation Zone
19116 VV Robots - - -

19128 RoboDac Dacia - - -

19131 Evolution - - Observation Zone
19141 Bravebots - 4 + 0 + Ascend Ascend vl 2
19176 Broboti 0+2 2+0 Ascend vl 2
20691 Andromeda - Observation Zone
22226 Renaissance Robaotics - Observation Zone
24530 ElectroB0tics - Observation Zone
24909 Starlight 4+0 0+4 Ascend vl 2
25538 ARRA 440+ Park 0+2 Ascend vl 3
28260 Coral Tech 0 +4+ Park 4(Low Basket) + 0 Observation Zone
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Scouting roboti - inainte de Regionala #1

Pentru a ne putea planifica strategia in ceea ce priveste aliantele de la regionald, am alcatuit un tabel ce contine
informatiile necesare atat despre functionalitatea robotilor cét si despre build system-ul si numarul de meet-uri la care
echipele vizate au participat, fapt ce ne permite sa identificam punctele forte ale fiecarei echipe in vederea stabilirii unei
configuratii benefice si eficiente pentru ambele echipe in ceea ce priveste obtinerea unui rezultat cat mai bun in cadrul
aliantei.

Team Number Team Name No. of Meets Drivetrain Intake Outtake

Build System

14270 Quantum Robotics 5 Mecanum * Gheara - Aceeasi gheara Intake si OutTake ~ Custom -
14277 QUBE 2 Mecanum ~ Gheara = Gheara = Custom + goBilda =
15972 Tehnaf 5 Mecanum ~ Gheara - Gheara - Custom -
15989 RoboTitans 4 Mecanum ~ Gheard hd Gheara » Cuslom + goBilda ~
15991 Gamma 4 Mecanum ~ Gheara v Aceeasi gheara Intake si OuiTake ~ Custom hd
15993 infO{1)Robotics 4 Mecanum Gheard - Aceeasi gheara Intake si OutTake = Custom + goBilda -
16166 Watt'S Up 5 Mecanum ~ Gheard - Gheara - Custom -
17624 IGNITE 1 - - - -
17869 ERcast2020 3 Mecanum ~ Gheard - Basculanta bl Linear Slides ~ qoBilda =
17962 Reo2D2 5 Mecanum ~ Tuburi Verticale ~ Gheara = _ Custom =
18160 4D-Robofics 4 Mecanum ~ Gheara - Gheara ~ () Cusiom + goBilda ~
19049 High Five 4 Mecanum = Tuburi Orizontale * Basculanta - Custom + goBilda =
19054 NeuroBaotix 5 Mecanum * Gheard - Gheara * CEE) Custom -
19055 TITANS 4  Mecanum * Gheard = Aceeasi gheara Intake si OutTake = Linear Slides - Custom =
19059 ArtRaobotix 3 Mecanum ~ Gheara - Gheara - G obida -
19062 Phantom Robotics 3  Mecanum ~ Gheara - Gheara - i Slides Custom -
19063 Under Constructions 0 - - - -
19064 Dragenic Force 4 Mecanum = Gheara - Gheara i Custom + goBilda ~
19067 BIONIC ROYALS 5 Mecanum = Gecko x Gheara x Custom =
19075 Clockworks 4 Mecanum ~ Gheara v Gheara = goBilda hd
19084 Zenith 4  Mecanum ~ Gheara b Gheara v goBilda -
19088 BROBOTS 5 Mecanum * Gecko = Gecko b goBilda =
19090 TEHROCUZ RO 087 3 Mecanum ~ Gheara = Aceeasi gheara Intake si QuiTake = goBilda =
19096 DanubeRobotics 0 - - * -
19098 Eastern Foxes 4 Mecanum - Gheara - Aceeasi gheara Intake si QuiTake ~ Custom + goBilda ~
19099 H-tech 5 Mecanum = Gheara =i Gheara " Cuslom =
19112 UNDEFINED 5 Mecanum Gecko = Aceeasi gheara Intake si OutTake = Custom =
19116 VV Robots 4 Mecanum = Gheara - Gheara - Custom -
19117 Robo-Sapiens 3 Mecanum ~ Gheara = Gheara - Custom + goBilda ~
19128 RoboDac Dacia 4 Tank - Gheari - Acesasi gheara Intake si OutTake ~ Rev -
1913 Evolution 3 Mecanum ~ Gecko o Gecko = Rev + goBilda X
19141 BraveBots & Mecanum ~ Gheara - Aceeasi gheara Intake si QutTake = Custom -
19151 TECHNO-MAISTER 3 Mecanum ~ Gheara = Gheara = Custom + goBilda =
19176 Brobati 5 Mecanum ~ Tuburi Verticale - Gheara - Custom -
20131 The Inventors ] - = s -
20691 Andromeda 3 Mecanum * Gheara b Aceeasi gheara Intake si OutTake ~ Custom + goBilda ~
20925 HYPERCUBE 4 Mecanum = Gheard - Basculanta bl Rav -
21030 MasterBots 4  Mecanum * Gecko - Aceeasi gheara Intake si OutTake ~ goBilda =
21050 MasterMinds 2 Mecanum * Gecko - Aceeasi gheara Intake si OQutTake = qgoBilda -
21071 SkyLine 3 Mecanum Gheard > Aceeasi gheara Intake si OutTake v Custom + goBilda -
21169 CyberLions 2 Mecanum ~ Gheara v Aceeasi gheara Intake si OuiTake ~ Rev hd
21476 ViCyber 2 Mecanum ~ Gheara - Gheara - inear Slides Custom + goBilda ~
22226 Renaissance Robotics 5 Mecanum = Gheara - Gheara ~ R -Bida -
22552 ToTheStars Robotics 0 - ' b b s
23203 Light Bulb Robotics 4 Mecanum = Ghear - Gheara ~ GEE) Custom +goBilda ~
23473 Helios Robotics L] - v L - Custom + goBilda ~
24037 Start Code 3  Mecanum ~ Gheara - Aceeasi gheara Intake si OuiTake ~ (JIIIED Custom + goBilda ~
24155 BlueSpace 3 Mecanum * Gheara - Aceeasi gheara Intake si OutTake ~  CHIIIIEED ocBida -
24345 SPARKTECH 4 Mecanum = Gecko - Gheara * (R} Custom + goBilda ~
24399 ToastedMinds 3 Mecanum = Gheard *  (Aceeasigheara Intake si OutTake =~  CHIEED R -
24530 ElectroB0tics 4 Mecanum = Tuburi Verticale = Aceeasi gheara Intake si OutTake =  CIEE) ooBida -
24637 Black Phantoms 5 Mecanum = Gheara - Gheara w7 Custom =
24909 StarLight & Mecanum = Gheara - Aceeasi gheara Intake si OutTake ~ Linear Slides Custom =
24964 AstraDymaniX 2 Mecanum ~ Gheara = Aceeasi gheara Intake si OutTake ~  (HEED  Custom + goBilda -
25145 ILC Robotix 5 Mecanum Gheara > Gheara > Linear Slides ~ Custom + goBilda -
25352 Schwefel Robotics 4 (Tank - Gheara = Gheara - O - =
25538 ARRA 5 Mecanum ~ Gheara v Aceeasi gheara Intake si OuiTake ~ Linear Slides - Custom =
25841 Hansei Junior 0 - - - - -

26075 Vampire Robotics 4 Mecanum = Gheard - Aceeasi gheara Intake si OutTake ~ (JIIIIE) Custom

27835 RoboBarbu 3 Mecanum = Gheara - Aceeasi gheara Intake si OutTake ~  CHIIIIEED ocbilda

27247 Poladroid 3 Mecanum = Tuburi Verticale = Gheara - G cid

27850 0xl) Squad 0 - - - -

28150 Code Crusaders 0 - - - -

28260 Coral Tech 3 Mecanum = Gheard - Aceeasi gheara Intake si OutTake ~  CHIIIEEED Rev + goBilda

28375 OMNICS 0 - - - -
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EVENI

Polifest Olimpiada Nationala de Mecanica Creativi si conectati C.N. ,lon

19 aprilie 2024 26 aprilie 2024 9 mai 2024 13 mai
50 prs. impactate 30 prs. impactate 70 prs. impactate 30 prs.

# Computer Vision in E
Educational Robotics

T\

Fabrica Virtuala Robotics Demo Tabara Daruieste Bucurie Somes Te

6 iunie 2024 9 iunie 2024 16 iulie 2024 26-28
40 prs. impactate 150 prs. impactate 15 prs. impactate 150 prs.

e =

T

B
»

Scoala Altfel Mistery of the Coral Reef KickOff Parinti Speec

7 noiembrie 2024 9 noiembrie 2024 17 noiembrie 2024
30 prs. impactate 60 prs. impactate 20 prs. impactate
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L 5 —i ;‘%5’ ’f‘-
C. Bratianu” L.A.“Dinu Lipatti” L.T."lon Barbu” Robotics Challenge
o
2024 14 mai 2024 16 mai 2024 26 mai 2024

impactate 30 prs. impactate 30 prs. impactate 150 prs. impactate

ch Challenge Atlantykron Romanian Science Festival Noaptea Cercetatorilor Europeni

) .o o O
iulie 2024 2-9 august 2024 21 septembrie 2024 27 septembrie 2024

impactate 200 prs. impactate 450 prs. impactate 150 prs. impactate

oc o o o
brie 2024 7 decembrie 2024 23 decembrie 2024 12 ianuarie 2025
impactate 60 prs. impactate 15 prs. impactate 2.500 prs. impactate

21 de evenimente, interactionand cu 4.500 oameni
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=
Strategie Outreach

Introducere

Pentru a putea avea un impact cat mai valoros in comunitate, atat la nivel calitativ, cat si numeric, trebuie sd reusim sa
adaptam informatiile pe care ne dorim sa le transmitem tipului de public, ritmului de invatare si de comprehensiune a
oamenilor si domeniului cu care acestia au cea mai multa tangenta. Astfel, de la modul in care sunt expuse notiunile de
baza, fie ele teoretice sau practice, si procesele, task-urile si fuzionarea acestora in cadrul departamentelor, din spatele
echipei, al intregii competitii si al fenomenului FIRST® in sine, pana la ideile si abilitatile pe care incercam sa le facem
familiare publicului.

Desfasurare

Utilizam tehnica Octalysis Framework, tehnica implementata
sezonul anterior dupa participarea in atelierul de Gamification
din cadrul taberei de vara Atlantykron din anul 2023. Octalysis
Framework reprezintd un proces complex, cu o varietate de
etape stricte si necesare pentru obtinerea rezultatului final.
Acesta are un impact masiv in realizarea unei strategii de
outreach clard, adaptabild, imbunatatind semnificativ
organizarea si conturarea metodelor optime de abordare a
publicului. Astfel, Octalysis Framework ia in calcul o varietate
larga de parametri cruciali atat pentru desfasurarea optima a
activitatilor non-tehnice ale echipei, cat si a evenimentelor
tehnice, incluzand perspectiva publicului tintd, feedback-ului
acestuia, rezultatele propuse, aplicabilitatea si dezvoltarea

durabila. 5

Primul pas este determinarea categoriilor de oameni cu care Analiza publiclui - ce ne dorim
vrem sa avem conexiuni active, de durata si, de asemenea,

gasirea asteptérilor si a nevoilor dupa care vrem sa ne construim (1

si sa ne modelam intreaga abordare. Astfel, utilizdnd un sistem
de coordonate cu doua axe, am determinat patru tipologii,
corespunzatoare celor patru cadrane formate, la capatul fiecarei
axe situdndu-se trasaturi pereche opuse: copii - adulti, persoane
tehnice - persoane non-tehnice, sponsorii si tinerii care ar putea
participa la evenimente, care ar avea posibilitatea de a fi prezenti
la evenimente sau de a deveni voluntari in cadrul echipei
noastre.

Octalysis Framework
Dezvolatrea Core Drive-urilor

Abordare
Evenimente, activitati, materiale

Apoi, pentru fiecare arhetip gasit, evaluam, prin raspunsul la intrebari diverse, user persona-ul sau (ca exemplu succint,
copiii tehnici sunt motivati sa participe la activitati din domeniul STEM, invata intr-un mod accelerat, retin informatia pe
termen lung, prefera departamentele Hardware, Software, sunt doritori de raspunsuri, pun intrebari frecvent etc. ).

in functie de aceste informatii generale pe care le descoperim, apeldm la cele opt Core Drives ale acestei strategii:

4

TS Ownership & Possession

Creativity & Feedback

Social Influence &
Relatedness

Scarcity & Impatience
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Core Drive 2 - Development & Core Drive 1 - Epic Meaning & Calling
Accomplishment o Participarea activa a copiilor in proiecte Core Drive 7 - Unpredictability & Curiosity
de voluntariat
o Capacitatea de a se simti responsabil o Entuziasmul pentru evenimente speciale
pentru propriile actiuni si pentru Core Drive 3 - Empowerment of Creativity & o Curiozitatea de a intelege cum
consecintele acestora FeedBack functioneaza lucrurile din jurul lor
o Recunoasterea si aprecierea pentru o Dorinta de a-si exprima sentimentele si o Curajul de a explora mediul inconjurator
realizdrile lor, indiferent cat de mici ar fi ideile prin activitati artistice si de a experimenta lucruri noi
« Increderea in abilitétile lor si dorinta de a o Creativitate in gasirea solutiilor la o Capacitatea de a invata prin joc si prin
reusi in diferite activitati probleme sau in creatia de lucruri noi activitati interactive

Acordand note de la 1 la 10 pentru gradul de relevanta al fiecarei trasaturi gasite in contextul acestor Core Drives, se
dezvolta un octogon neregulat (in functie de cat de dezvoltate sunt aceste Core Drives, poligonul se extinde sau se
retrage). Rezultatul ne ajuta sd identificam si sa evaludm impreuna zonele de interes maxim, de care ne putem folosi
pentru a atrage publicul, pentru a-l angrena in activitatea noastra, respectiv zonele de interes minim, care ne incurajeaza
sa organizam evenimente dedicate nevoilor comunitatii.

De asemenea, pentru cele doua mari categorii, sponsorii si posibilii noi membri, ne-am stabilit o serie de obiective si
actiuni dorite, care ne-au ajutat sa construim cateva modalitati de succes prin care putem sd abordam publicul tinta intr-o
maniera profesionala.

ADULTI

Epic Meaning

Epic Meaning

Accomplishment Empowerment

Accomplishment Empowerment

Adulti
Tehnici e

Ownership Adu I;i Social

Ownership NO“' Influence
Tehnici

Scarcity

Unpredictability

Scarcity Unpredictability

Avoidanca

Avoidance

NON-
TEHNICI

TEHNICI

Epic Meaning

Epic Meaning

Accomplishment Empowermment
Accomplishment Empowerment

Cop“ Social
Ownership Non- Influence
Tehnici

g Social
Ownership COP_“ . Influence
Tehnici

Scarcity Unpredictability

Unpredictability

Scarcity

Avoldance

Avoidance

COPII
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e
PoliFest

18 - 20 Aprilie 2024

Introducere

PoliFest, cel mai mare targ educational din domeniul stiintei si ingineriei, tinut, in acest an, intre 18 si 20 aprilie 2024 in
doua locatii, Pitesti si Bucuresti, a ajuns la cea de-a treisprezecea editie, consolidandu-si astfel pozitia ca un eveniment
de referintd pentru toti cei interesati de domeniile STEM. Acesta oferd oportunitatea interactiunii si colabordrii, reunind
un spectru larg de participanti, de la elevi si studenti, la cadre didactice, cercetdtori si reprezentanti ai companiilor de top.

Cuprins

Evenimentul a avut ca scop principal facilitarea colabordrii dintre
mediul academic si cel economic, contribuind astfel la dezvoltarea
relatiei dintre educatie si industrie. PoliFest isi propune sa creeze
o punte intre tinerii doritori de o cariera in domeniile STEM si
expertii din industrie, oferind o platforma pentru schimb de
cunostinte si experiente.

Pe parcursul celor trei zile de PoliFest, echipa noastra a avut
ocazia de a participa la eveniment in cadrul ambelor locatii din
Pitesti si Bucuresti.

Activitatile au inclus tururi ale laboratoarelor facultatilor, care ne-au oferit oportunitatea de a vedea echipamentele de
ultima generatie si de a discuta cu profesorii si reprezentantii prezenti. Prin intermediul acestor discutii, am reusit atat sa
ne dezvoltam cunostintele, sa ne conturam noi intrebari cu privire la utilajele, procesele fizice si metodele de analiza,
evaluare si interpretare a rezultatelor obtinute in urma experimentelor desfasurate, cat si sa facem mai cunoscut
fenomenul FIRST® si valorile acestuia.

Peste 70 de firme de top au fost prezente, alaturi de 300 de experti si profesori din domeniile STEM, creand un mediu
propice pentru networking si discutii pe teme de interes comun. De asemenea, cei 2000 de studenti si absolventi prezenti
au avut oportunitatea de a-si aprofunda cunostintele si de a explora posibile directii de cariera.

Concluzie

Participarea la PoliFest a fost si va fi 0 experienta valoaroasa pentru echipa noastrd, oferindu-ne atat inspiratie, cat si
perspective noi.

Conferintele, workshop-urile, tururile asistate si discutiile cu expertii au reusit sa sporeasca constientizarea sferei de
activitate cu specific tehnic, iar, in definitiv, scopul nostru de a contribui continuu la propagarea acestei voci colective,
tinere, a fost indeplinit.

109



Engineering Notebook 2024-2025 | High Five | 19049 | RO084

T
Olimpiada Nationala - Aria curriculara ,Tehnologii” -

Domeniul Mecanica LD (&

26 Aprilie 2024

Introducere

Aceasta competitie reprezinta o sansa pentru tinerii pasionati de mecanicd din intreaga tard, inregistrand peste 120 de
olimpici carora li s-a oferit oportunitatea de a-si demonstra abilitatile si cunostintele intr-un mediu competitiv si
stimulativ. Participantii au fost testati intr-o varietate de discipline din domeniul mecanicii, de la proiectare si constructie
la eficientd si inovatie. in data de 26 aprilie 2024 am avut plicerea de a asista la ceremonia de deschidere a Olimpiadei
Nationale - Aria curriculara ,Tehnologii” - Domeniul Mecanica, tinuta la Politehnica Bucuresti - Centrul Universitar
Pitesti. Alaturi de alte patru echipe de robotica pitestene, am avut onoarea de a prezenta fenomenul FIRST® si valorile
STEM, demonstrand capacitatea tinerilor de a imbina cunostintele teoretice cu aplicatiile practice in domeniul mecanicii
si roboticii.

Cuprins

Evenimentul a avut ca scop principal evidentierea abilitatilor si
cunostintelor tinerilor in domeniul tehnologiilor mecanice si roboticii.
Printre obiectivele specifice s-au numarat promovarea muncii in
echipa, incurajarea inovatiei si creativitatii, si facilitarea schimbului
de idei intre participanti.

Evenimentul a fost deschis de decanul Facultatii de Mecanica, care
a subliniat importanta implicarii tinerilor in astfel de competitii,
evidentiind ca acestea reprezinta o rampa de lansare pentru viitorii
ingineri si inovatori. Discursul sdu a fost urmat de interventia
reprezentantilor Inspectoratului Scolar Judetean (1SJ), care au
accentuat sustinerea continud pe care o acorda educatiei
tehnologice si inovatiei in scoli.

Fiecare echipa de robotica participanta a avut ocazia de a prezenta
fenomenul FIRST®, astfel evidentiind ca exista multiple solutii
pentru problemele tehnice si ca inovatia nu are limite atunci cand
este sustinuta de cunostinte solide si pasiune.

Aldturi de noi au fost 3 echipe de FIRST® Tech Challenge - 4D Robotics #18160, Broboti #19176, TehnoZ #15972 si una
de FIRST® Lego League - TehnoZ Lightning Bolts.

Prezentarea echipei noastre a fost un moment de mandrie si emotie. Am vorbit despre echipa noastra, despre cum a fost
formata si despre parcursul nostru de-a lungul anilor.

Robotul nostru a fost centrul prezentarii, fiind un exemplu vizual. Explicand procesul de géndire, proiectare si
programare, am evidentiat colaborarea si munca in echipa necesara pentru a ajunge la un nivel de performanta.

Concluzie

Participarea la acest eveniment a fost o experientd valoroasa atat pentru noi, ca echipd, cét si pentru toti cei implicati,
oferindu-ne ocazia de a invdta unii de la altii si de a ne inspira reciproc.
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Creativi si conectati 2,

9 Mai 2024

Introducere

Cu ocazia sarbatoriri Zilei Europei, in data de 9 mai 2024,
Asociatia Europe Direct Arges in parteneriat cu Biblioteca
Judeteana ,Dinicu Golescu” Arges a sustinut targul de idei,
proiecte si initiative ,Creativi si conectati” la care am avut
oportunitatea de a participa.

Cuprins
Ne-am propus sd impartasim si sa promovam fenomenul STEM si valorile FIRST® in cadrul comunitatii locale.
Principalul nostru scop a fost sa le aratam tinerilor impactul pozitiv al roboticii in cadrul dezvoltarii lor si sa le incurajam
implicarea in acest domeniu. Evenimentul a avut ca scop principal evidentierea proiectelor europene extrascolare prin
facilitarea conversatiilor intre vizitatori si participanti.

La deschiderea evenimentului, moderat de doamna Voinicu Mihaela, manager al Bibliotecii Judetene ,Dinicu Golescu”
Arges au fost prezenti domnul Adrian Bughiu, vicepresedintele Consiliului Judetean Arges si doamna Roxana Stoenescu,
director executiv al Directiei Culturd, Turism si Tineret din cadrul Consiliului Judetean Arges, care i-au felicitat pe toti cei
prezenti pentru proiectele realizate.

Alaturi de alte 4 echipe argesene de FIRST® Tech Challenge - 4D Robotics #18160, Broboti #19176, Arra #25538 si
TehnoZ #15972, am organizat meciuri demonstrative dedicate prezentarii atmosferei, la scara redusa, a etapelor oficiale.
Sala in care au fost plasate standurile noastre a continut doar programe din cadrul fenomenului STEM, precum echipe de
robotica din programele FIRST® (FIRST® Tech Challenge si FIRST® Lego League - TehnoZ Lightning Bolts).

Pe parcursul evenimentului am avut discutii cu tinerii curiosi, aceasta interactiune permitandu-ne sa le oferim informatii
detaliate si sd ii incurajam s& se alature comunitatii de robotica aflata in continua dezvoltare.

Concluzie

Ne bucuram c4, prin intermediul discutiilor 1 la 1 de la standuri si a demonstratiilor sustinute, am reusit sa impartasim
fenomenul STEM si valorile FIRST® in cadrul comunitatii noastre.
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——
invatamantul liceal - introducere in fenomenul FIRST®

Tech Challenge

13,14, 16 Mai 2024

Introducere

In contextul in care, in scolile din Romania, se pune accentul pe asa
numitul neconventional, am considerat ca ar fi util sa promovam
robotica, un domeniu nou introdus in randul elevilor, pentru a putea
contribui la dezvoltarea si largirea asteptarilor si directiilor cunoscute
de ei.

Cuprins

Ne-am dorit ca, prin intermediul discutiilor cu elevii, s& reusim sa le
aratam faptul ca, in echipad, evolutia este mai usoar3, ca ceea ce pare
greu de realizat poate fi pus in practica printr-un proces constant de invatare, dar si ca vasta comunitate careia am decis
sa ne alaturam contribuie la formarea sanatoasd, pe toate planurile, a fiecaruia dintre noi.

Datorita feedback-ului primit din sezoanele trecute de la copii, ne-am propus sa initiem o serie de evenimente cu scopul
raspandirii fenomenului STEM, facandu-l cunoscut in randul elevilor de liceu. Aceasta activitate venind ca un mijloc prin
care tinerii pot aplica cunostintele teoretice dobandite in unitatile de invatamant intr-un mediu sigur ce incurajeaza
creativitatea.

Aflandu-ne in parteneriat cu ISJ Arges, carora le multumim enorm pentru ocazia oferita, am reusit sa facem vizite in 3
licee din orasul nostru, dintre care 2 nu aveau propria echipa de FIRST® Tech Challenge.

* Colegiul National ,lon C. Bratianu” Pitesti - 13 mai 2024

Ne-am dorit sa incepem aceasta sesiune de vizite prin licee cu propria
noastrd unitate de invatdmant, Colegiul National ,lon C. Bratianu”. Am
fost primiti cu o atmosferd prietenoasa in amfiteatrul colegiului si am
sustinut o prezentare interactiva elevilor din cadrul a 2 clase de a IX-a.
Demonstratiile cu robotul si informatiile noi i-au captivat pe elevi,
starnindu-le interesul pentru robotica si aratandu-le o parte din
activitatile la care pot lua parte in timpul liber.

* Liceul de Arte ,Dinu Lipatti” Pitesti - 14 mai 2024

Datorita conexiunii puternice dintre sezonul CENTERSTAGE si
domeniul artei, am decis sa facem o vizita la Liceul de Arte
,Dinu Lipatti”. Prin intermediul prezentdrii si a demonstratiilor
cu robotul, am reusit sa le aratdm celor 3 clase de a IX-a
prezente ce inseamna robotica si laturile sale, atat cea
tehnicad, cét si cea nontehnica. Acestia ne-au surprins placut,
aratandu-se interesati si dorindu-si sa ni se alature in aceasta
calatorie.
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* Liceul Teoretic ,lon Barbu” Pitesti - 16 mai 2024
Pentru cea de-a 3-a vizita am hotarat sa mergem la unul dintre liceele din Pitesti care nu au o echipa proprie de FIRST®
Tech Challenge. Alaturi de cele doua clase de a IX-a, am petrecut cateva zeci de minute discutand despre pasiunea
noastra dragd, robotica. De la departamentul de Hardware si Software, pand la cel de Non-tehnic, tinerii ne-au ascultat
curiosi si au pus intrebari, fiind captivati de acest fenomen in continud dezvoltare.
in urma prezentirii, Liceul Teoretic ,lon Barbu” a decis sa-si infiinteze propria echipa de robotici FIRST® Tech
Challenge, RoboBarbu #27835, comunitatea noastra fiind in continua crestere.

Concluzie

Am constatat cu mare placere faptul cd cei 180 de copii de clasa a IX-a, de la cele trei licee cu care am avut ocaziade a
interactiona, au fost atat de receptivi si cd ceea ce a primat in discutiile avute cu ei a fost curiozitatea. Rmanem cu
speranta, c&, pe unii dintre ei am reusit sa ii determindm s& paseasca in universul roboticii, s& incerce sa devind cat mai
buni, s&@ se ambitioneze alaturi de un colectiv care ii ajutd s& se dezvolte sau sa isi proiecteze pasiunile si obiectivele.

Am interactionat cu 180 de copii de clasa a IX-a din 3
licee (2 neavand propria echipa de robotica)

=
Evenimente in cadrul centrelor comerciale - VIVO!

Mall & Arges Mall © @

26 Mai 2024 & 9 lunie 2024

Introducere
Intrucét consideram ca robotica si, implicit, introducerea sa in cadrul comunitatii, ar trebui sa capete proportii mai ample, am

organizat 2 evenimente cu sprijinul reprezentantilor VIVO! Mall Pitesti, respectiv Arges Mall. Aceasta expunerea este cea care i
determind pe oameni sd-si doreascd sa descopere, sd cunoasca si sa incerce, astfel incat o astfel de activitate are un impact
puternic persoanelor venite initial pentru agrement in aceste locatii.

Cuprins

Ne-am propus ca, prin cat mai multe activitati desfasurate atat in cadrul competitiei, ct si in afara acesteia, sa aducem
la cunostinta mai multor persoane fenomenul din spatele STEM si FIRST® Tech Challenge - oameni, interese, directii si,
nu in ultimul rdnd, robotica in sine. De aceea, am ales ca initiativa noastra sa contureze FIRST® Tech Challenge, astfel
simuland la scard mica ideea etapelor oficiale.

Totodata, deschiderea din ce in ce mai larga cdtre comunitate contribuie in mare masurad si la responsabilizarea

membrilor echipei, fiindca ne stimuleaza sa deprindem accelerat competente organizatorice, sa iesim din zona de confort
si sa lucrdm ca un nucleu bine definit.
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e VIVO! Mall - 26 mai 2024

Aflat la cea de-a patra editie, evenimentul Robotics Challenge
a devenit o traditie in orasul nostru. Am fost pldcut surprinsi
ca din ce in ce mai multe persoane decid s& isi aprofundeze
cunostintele si sd intre in universul roboticii, in urma acestor
interactiuni.

Alaturi de celelalte 3 echipe pitestene invitate - 4D Robotics
#18160, TehnoZ #15972 si Arra #25538, am reusit s&
captam atentia publicului, prin intermediul meciurilor
demonstrative, care au avut scopul de a prezenta, la scara
redusd, atmosfera meciurilor din cadrul etapelor oficiale, si a
discutiilor de la standuri, ce au facilitat interactiunea cu
participantii.

Spre surprinderea noastra, publicul a fost foarte receptiv,
atét copiii, cat si adultii, adunandu-se in numar mare in jurul
terenului de joc si a standurilor. Nu am ezitat sa raspundem
cu mare entuziasm la intrebdrile celor curiosi, prezentandu-
le etapele de construire a robotului, procesul demonstrativ
de printare 3D si, nu in ultimul rdnd, fenomenul din spatele
STEM si FIRST® Tech Challenge.

Inclusivitatea si valorile promovate de echipa noastra i-au
inspirat pe tineri, manifestandu-si dorinta sa ni se alature in
aceasta calatorie.

 Arges Mall - 9 iunie 2024
in ciuda locatiei diferite, structura evenimentului a fost similarg, insa atmosfera prezenta a fost complet diferita.

Incé o datg, alaturi de colegii nostri, 4D Robotics #18160,
TehnoZ #15972 si Arra #25538, am reusit sd integram
publicul in aria noastra de expertiza, robotica educationala,
si sa la propagam domeniile STEM in comunitate, prin
meciuri $i conversatii la standuri. Cei prezenti au fost
impresionati atat de demonstratiile cu robotul, cat si de
reusitele noastre, pe care le-au aflat in urma discutiilor
deschise.

Prin intermediul acestora, am avut ocazia de a impartasi
valorile care ne definesc echipa, cét si fenomenul STEM,
atingandu-ne obiectivul de a face mai cunoscut spiritul
FIRST® in cadrul comunitatii noastre.

Concluzie

Am dispus de un mijloc oportun de a consolida relatiile cu membrii celorlalte echipe si am reusit sa construim legaturi
mai solide intre recruti si veterani, intre comunitatea FIRST® si public si am ajuns, din nou, la concluzia ca , Totul este
mai usor impreuna, pana si robotica!”.

Publicul tinta al evenimentelor sustinute in medii publice (precum centrele comerciale), este preponderent segmentul de
varsta 5-20 de ani, intrucat expunerea si motivatia lor de a intra in contact cu domeniile STEM sunt exponential mai
pronuntate. Cu toate acestea, 0 analiza obiectiva a aratat faptul cd, pe parcursul celor doua evenimente, peste 300 de
persoane (cu reprezentanti de toate varstele) au facut inca un pas cétre robotica.
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Fabrica Virtuala

6 lunie 2024

Introducere

# Computer Vision in

Educational Rolgcl Atat in lume cét si in fenomenul FIRST® inteligenta artificiala a

devenit un subiect de discutie din ce in ce mai amplu. Dorindu-ne
sa ludm parte la extinderea acestuia, am participat la a IX-a editie
a evenimentului Fabrica Virtuala organizat de UNSTPB-CUPIT si
am prezentat utilitatea Computer Vision-ului in programe
educationale de robotica.

Cuprins

Evenimentul a fost organizat cu scopul de a promova o colaborare stransa dintre mediul academic, cel industrial si
inovarea.
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Pe data de 6 iunie 2024, la Facultatea de Mecanica si Tehnologie din cadrul UNSTPB-CUPIT, a avut loc cea de a IX-a
editie a evenimentului Fabrica Virtuala. Membrii echipei noastre au avut ocazia de a prezenta utilizérile Computer Vision
in cadrul competitiei FIRST® Tech Challenge, in fata a peste 40 de cadre didactice universitare si studenti, cat si in fata
celorlalti participanti (Goldplast, Leoni, Rochling, Draximaier, Pirelli, Forvia Arges, Delta Invest, Karcher, Piroux, Beko,
Triumf, Lear Corporation, UiPath, EuroAPS).

Prezentarea noastra a constat in incorporarea inteligentei artificiale de procesare video in industrie. De asemenea, am
prezentat cum am folosit acest concept in competitia FIRST® Tech Challenge, explicand importanta aplicabilitatii
acestuia. Printre subiectele abordate se numara: Computer Vision, TensorFlow, procesoare de detectie de April Tag-uri
si pozitionare in functie de acestea si aplicabilitatea acestor concepte in industrie(automatizarea inspectiei calitatii
produselor, manipularea precisd a obiectelor si monitorizarea proceselor de productie).

Prin aceasta prezentare am reusit sa promovam Valorile FIRST® si mai departe demonstrand cum ne-a dezvoltat acest
program si de ce suntem capabili ca echipa de robotica din cadrul invatdamantului liceal.

Concluzie

Le multumim partenerilor nostri de lunga duratd, UNSTPB-CUPIT, pentru cd ne-au oferit o altd oportunitate de a ne
conecta si de a impartasii inovatiile create de mediul industrial si universitar si de a invata de la specialisti din acesta.

Tabara ,Daruieste Bucurie”
16 lulie 2024

Introducere

in data de 16 iulie 2024, am avut plicerea de a participa,
alaturi de echipa ARRA #25538, la tabara organizata de Rotary
Club Pitesti numita ,Daruieste Bucurie”. Aceasta a avut loc in
satul Satic, iar una dintre atributiile noastre la acest eveniment
a fost sa incurajam gandirea creativa a copiilor participanti
prin intermediul pieselor LEGO.

Cuprins

Principalul nostru scop a fost sa le impartasim fenomenul
STEM copiilor din mediile defavorizate, iar pentru a duce la
realizarea acestui obiectiv, am organizat un curs cu seturile LEGO Education SPIKE. Micutii au luat parte cu entuziasm la
acest curs, fiind surprinsi, la final, de produsele propriei imaginatii.

116




Engineering Notebook 2024-2025 | High Five | 19049 | RO084

De asemenea, ne-am dorit ca participantii sa ramana si cu o amintire placuta, asa cad am petrecut intreaga zi cu ei in aer
liber, iar dupa o pauza de masa, le-am oferit mai multe piese LEGO® cu care puteau sa transpuna in realitate ideile
gandite de ei prin constructiile LEGO®, pe care mai apoi le-au luat si acasa.

Pe durata acestui eveniment, am avut un outreach compus din aproximativ 15 persoane, cu varste cuprinse intre 9 si 14
ani. Pentru toti participantii, aceasta experienta a constituit primul lor contact cu valorile si comunitatea FIRST®. Astfel,
am incercat s reiasa din fiecare interactiune pe care am avut-o modul nostru unit de lucru, entuziasmul specific de a
gasi solutii ingenioase si incluziunea.

Concluzie

Tabdra ,Daruieste Bucurie” a reprezentat pentru noi un prilej de a ne ancora in realitate si un memento de a fi
recunoscatori pentru oportunitatile pe care ni le ofera mediul in care trdim, motivandu-ne totodata s contribuim activin a
crea mai multe astfel de oportunitati si pentru grupurile defavorizate.

Somes Tech Challenge

26 - 28 lulie 2024 @

Introducere

Somes Tech Challenge este un eveniment tip Off Season ajuns |a editia a treia, ce are loc anual la Dej, organizat de
echipa VECTRON #17873.

in cadrul acestuia se desfasoara meciuri pe tema sezonului de joc recent incheiat, CENTERSTAGE, si reprezinta o
oportunitate pentru toate echipele de a-si evalua propria strategie, de a experimenta variate configuratii ale Drive Team-

ului pentru noul sezon si de a forma relatii cu alte grupuri de roboticieni din intreaga tara. il'i
. TECHNICAL
Cuprins NIVERSITY,

OF CLUJ-NAPOCA
ROMANIA

Principalul nostru obiectiv a fost familiarizarea noului Drive Team cu atmosfera o
unei competitii, iar meciurile demonstrative au creat un mediu perfect, lipsit de Infiintata in anul 1948,

stres si plin de spiritul FIRST®. Universitatea Tehnica din Cluj-
Napoca este una dintre cele mai

prestigioase institutii de

De asemenea, acesta este un eveniment anual sustinut si recunoscut de
invatamant universitar din

Universitatea Tehnica din Cluj-Napoca - Facultatea de Inginerie Industriala,
Robotica si Managementul Productiei.

Romania. Implicata in
numeroase proiecte
internatioanle in Europa, aceasta
contribuie la formarea tehnica a
studentilor de top din varii
domenii.

Pe parcursul celor trei zile, organizatorii au desfdsurat activitati de tip
teambuilding prin intermediul carora am reusit sa impartasim valoriile FIRST®
atat cu echipele participante, cu sustinatorii acestora, cat si noi intre noi, ca
membrii, focusdndu-ne pe evolutia polivalenta a relatiilor dintre noi.
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Concluzie

in urma meciurilor jucate, in care am dat dovada de colaborare si coordonare alituri de aliantele formate, am reusit s ne
calificdam in semifinale, alcatuind alianta 2 aldturi de 4D Robotics #18160 si Titans #19055.

La finalul zilei ne-am clasat pe locul al 2-lea dintre cele 26 de echipe participante, aspect care ne-a oferit incredere si
optimism privind noul sezon care urma sa inceapa in scurt timp.

Atlantykron - The Summer Academy

2 -9 August 2024

Introducere

In perioada 2-9 august am avut placerea de a participa la
editia aniversara cu numarul 35 a Taberei de Vara
Atlantykron. Aceasta a avut loc pe insula Capidava, o
superba insula salbatica in mijlocul Dunarii, de marimea unui
stadion de fotbal, care este populata doar in aceasta
perioada a anului si doar de participantii si invitatii speciali
ai taberei.

Cuprins

Fiind inspirati de multitudinea de cunostinte acumulate anul
anterior, ne-am dorit sd impartasim din informatia dobandita
pe parcursul timpului cu tinerii curiosi, dornici de a invata,
acesta devenind scopul nostru pe durata taberei.

Astfel, in zilele de 5, 6 si 7 august am sustinut doua ateliere, unul despre proiectarea si imprimarea 3D, iar celalalt despre
senzori si introducerea in programarea unor elemente complexe.

Pentru a ne asigura cd participantii nostri inteleg toate subiectele abordate, am ales sa@ avem un numar redus de cursanti,

6 la fiecare atelier, cu varsta minima de 12 ani. Inevitabil, la ambele cursuri au venit si copii curiosi care nu s-au inscris
initial. Astfel, am reusit sa captivam 20 copii si sa ii introducem in lumea roboticii.
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propriul proiect.

In cazul ambelor ateliere, am pornit cu un plan bine definit si
cu variante obiective. Principalul nostru scop a fost sa le
oferim tinerilor oportunitatea de a-si dezvolta abilitatile in
domeniul roboticii si sa le impartasim valorile care leaga o
echipa. De asemenea, ne-am dorit sd le sporim spiritul creativ,
punandu-le la dispozitie o mare parte din resursele noastre, pe
care le-au putut utiliza pe durata atelierul.

in cadrul atelierului ,Primii pasi in proiectare si imprimare 3D"
am inceput prin a le prezenta participantilor utilitatea pieselor
printate 3D in viata cotidiana. Cursantii au deprins repede
competentele necesare lucrului in Onshape, programul de
proiectare 3D, familiarizandu-se cu acesta si incepandu-si

Desigur, la finalul cursului, fiecare a putut sa isi ia acasé, drept amintire, obiectul personal, cdpatand rodul efortului

depus pe parcursul cursului si ludnd cu ei o mica amintire de la cursul nostru.

La atelierul ,Programare si senzori - Metode de utilizare si citire a parametrilor”
primul pas a constat in prezentarea a catorva tipuri de senzori, incepand cu teoria,
pentru a ne asigura ca toti cursantii inteleg perfect. Faptul ca au capatat o
multitudine de informatii noi a fost confirmat de programarea unui sasiu, atat in
mod controlat, cat si autonom, pe care au realizat-o lucrand impreund, ca o echipa.
Implementand si cateva concepte mai dificile, au invatat sa detecteze un AprilTag si
sa interpreteze datele utile oferite de acesta, punand totul in practica.

Singurele probleme pe care le-am intdmpinat pe tot parcursul taberei si care ne-au
afectat din punct de vedere al eficientei noastre au fost instabilitatea internetului,
necesar atat pentru proiectarea 3D, cét si pentru programarea robotului, si
cantitatea mare de praf care s-a depus pe dispozitivele noastre, fiind nevoie de
mentenantd constanta. Desigur, am reusit s depdsim micile impedimente fard mari
dificultati, profitdnd de momentele fara internet pentru a oferi explicatii
suplimentare si pentru a raspunde la intrebari.

Infiintata in anul 1989,
academia Atkantykron
reuneste pe o insuld de la

Cernavoda iubitori de frumos,
cultura si tehnologie din
intreaga lume. Un proiect unic
in lume, acesta conecteaza
prin activitdsile desfasurate
generatii, interese, idei i
opinii, cu scopul de a forma un
viitor mai bun pentru tofi.

Prin intermediul celor 2 ateliere am reusit sa impactam

20 de copii si tineri cu varstele intre 12 si 18 ani.
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Pe langa implicarea in desfasurarea propriilor ateliere,
membrii echipei noastre au participat si la alte ateliere
care au fost sustinute pe tot parcursul taberei si care ne-
au surprins de fiecare data prin valoarea lor. Printre
acestea se numara : First Aid & CPR Training F.A.C.T. -
Radu Berca, Tehnici de supravietuire - Relu Nica, Sci Art
- Heather, Carol si Donna Anderson, Yoga - Heather

Anderson si Studiul Pasarilor - Agigea Bird Observatory.

in afara de participarea la ateliere, am luat parte la

conferintele tinute de invitati deosebiti, precum Prof.
Alexandru Mironov, Dr. Ing. Florin Munteanu, Prof. Dr.
Radu Dop sau reprezentanti ai societétii
NUCLEARELECTRICA, care au abordat subiecte diverse ce
ne-au captat atentia inca din primele minute: ,Politique
Fiction - Noul drum al matasii”, ,Umanitatea in epoca
inteligentei artificiale”, ,Neuralink - Revolutia
Tehnologica si Neuroplasticitatea”, respectiv ,Energia

Viitorului. Viitorul Energiei”.

De asemenea, suntem foarte incéntati si, deopotrivd, recunoscatori ca am avut oportunitatea de a ne intélni si de a reusi
sd i cunoastem pe invitatii de onoare ai taberei, printre care se numara Ravi Prakash - Inginer de sisteme pentru Entry,
Descent, and Landing (EDL) la NASA Jet Propulsion Laboratory (JPL), Dumitru Dorin Prunariu - singurul cosmonaut
roman si un renumit inginer aeronautic, si Guy P. Djoken - Presedinte al Centrului pentru Pace UNESCO. Discutand cu
dumnealor, le-am prezentat fenomenul FIRST®, reusind sa le impartasim munca pe care am depus-o pe parcursul
sezoanelor si valorile care ne definesc echipa.

in cadrul Taberei Atlantykron am avut oportunitatea de interactiona in mod direct cu:

Dumitru Prunariu
Gen.-Loc. Dr. Ing.

Singurul cosmonaut
roman, care, in anul

1981, a zburat in spati-

ul cosmic;

Alexandru Mironov
Prof.

Scriitor, jurnalist si
figura politica, fost
ministru al tineretului
si sportului;
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Florin Munteanu
Dr. Ing.

Doctor in Stiinte, expert
in Inginerie Industriald
si aplicatiile Stiintei
Complexitatii.

Radu Dop

Prof. Dr.

Specialist in medicina
criticd, format prin
,Eisenhower
Fellowships” in SUA.
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In total: 8 zile,
30 de ateliere,
Dr. Ing. Presedinte al Centrului 16 conferinte $i

Inginer de sistem pen- pentru Pace UNESCO, .

tru Roverul Curiosity Comisia Nationala pal'tICIpan!ZI dln

de la NASA Jet Pro- pentru UNESCO a

pulsion Laboratory Statelor Unite ale peSte 1 0 tﬁl‘i!

Americii

vy U

Ravi Prakash Guy P. Djoken

De asemenea, pentru mecanismul echipei in sine, experienta
Atlantykron a constituit un liant intergenerational, deoarece
trei dintre Alumni primului sezon (fondatorii echipei High
Five) ne-au fost alaturi si ne-au impartasit situatii si
cunostinte din viata de student care s& ne ajute in catalizarea
anumitor etape.

Aceastad insula este deschisa publicului doar o data pe an,
exclusiv cu ocazia acestui proiect, intr-un spatiu total natural,
cu acces foarte redus la internet si la electricitate doar pentru
desfasurarea atelierelor, un loc de tipul camping, in care sute
de oameni convietuiesc si participa cu multa energie si
entuziasm la cursuri fascinante. Cele 8 zile petrecute au avut
un efect solidificator pentru noi, membri, voluntari si mentori
deopotriva, mai ales luand in considerare proaspata
componenta datorata recrutarilor.

Concluzie

Tabara de Vara Atlantykron a fost o experientd minunata
care ne-a oferit ocazia atat s& invdtam notiuni noi si sa ne
dezvoltadm, dar si s& impartdsim, la randul nostru, informatii
despre aceasta pasiune care ne uneste echipa,
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Romanian Science Festival @“

21 Septembrie 2024

Odata cu trecerea timpului, comunitatea STEM se afld in continua dezvoltare, din ce in ce mai multi copii si tineri
alaturandu-se acestui fenomen. Caravana Romanian Science Festival, aflatd la cea de a 6-a editie, are ca scop
promovarea stiintelor prin metode non-formale, dedicate publicului larg.

Introducere

Cuprins

Pe data de 21 septembrie, in Piata Primériei Pitesti, a avut loc cea de a 6-a editie a Caravanei RSF. Membrii echipei
noastre au avut ocazia de a deveni experimentatori, iar alaturi de alte sapte echipe de robotica din programele FIRST®
(FIRST® Tech Challenge - 4D Robotics #18160, TehnoZ #15972, Broboti #19176, Arra #25538, Starlight #24909,
Clockworks #19075, FIRST® Lego League - TehnoZ Lightning Bolts) am contribuit la promovarea valorilor FIRST® si a
domeniilor STEM in cadrul comunitatii locale.

Pe parcursul zilei, am reusit sa integram atat copii, dar si adulti in aria noastra de expertiza, prin intermediul
demonstratiilor sustinute in fata publicului numeros, dar si prin conversatiile pornite de la intrebdrile celor curiosi,

aceastd interactiune permitandu-ne sa le oferim informatii detaliate si sa ii incurajam sa se aldture comunitatii de
robotica aflata in continua dezvoltare.

Prin metodele neconventionale folosite, Caravana RSF atrage din ce in ce mai multd atentie asupra fenomenului STEM.
Atelierele tinute de elevi, sub atenta coordonare realizatd de profesori si voluntari, au reusit sa atinga scopul acestui
proiect.

RCMANIAN
SCIENCE
FESTIVAL

Misiunea acestui proiect
este de a inspira, incuraja
si provoca oameni de

toate varstele si din toate
mediile s& exploreze si
inteleaga lumea din jurul
lor.
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Anul acesta, proiectul Romanian Science Festival a reusit sa reuneasca peste 30 de oameni de stiinta si 1000 de
voluntari, care au sustinut nu mai putin de 200 de experimente interactive. Cele 11 categorii de ateliere (Artg,
Astronomie, Biologie, Chimie, Ecologie & Sustenabilitate, Fizica, Genetica, Geografie, Informatica, Matematicd, Medicina)
au reusit sa le ofere ocazia de a invdta si de a se bucura de stiinta, celor 2000 de participanti: copii cu varste incepand de
la 3-4 ani, adolescentj, tineri, parinti, bunici, profesori si elevi.

Concluzie

Le multumim organizatorilor, coordonatorilor si voluntarilor, a caror pasiune si dedicare fac posibild, an de an,
desfasurarea acestui eveniment. Ne bucuram nespus c4, prin intermediul acestor interactiuni, putem afirma ca
fenomenul STEM si comunitatea formata pe baza acestuia sunt un mediu al dezvoltarii, mult mai multi copii si tineri
descoperindu-si pasiuni prin intermediul acestuia.

-
Noaptea Cercetatorilor Europeni

27 Septembrie 2024

Introducere

In data de 27 septembrie, am fost prezenti, aldturi de profesori universitari, studenti, dar si elevi pasionati de domeniile
stiintei, tehnologiei, ingineriei si matematicii la a VI-a editie a ,Noaptea Cercetatorilor Europeni” |a Universitatea
Nationala de Stiinta si Tehnologie POLITEHNICA Bucuresti - Centrul Universitar Pitesti.

Cuprins

Pe tot parcursul evenimentului, standul nostru a atras atentia unui numar mare de vizitatori curiosi sa descopere
programul in care activam, dar si interesati de modul de organizare a timpului si a resurselor.

Participarea noastra la Noaptea Cercetatorilor Europeni a fost o ocazie de a avea tangenta cu lumea academica si de a
promova educatia STEM (Stiinta, Tehnologie, Inginerie si Matematica).De asemenea, am avut sansa sd vizitdm cateva
dintre laboratoarele universitatii, unde am vazut o varietate larga de experimente interactive din vaste domenii.

Prin prezenta la acest eveniment, ne-am propus nu doar sa
promovam realizarile noastre, ci si sa inspiram generatiile
viitoare s& se implice in stiintd si tehnologie, ardtandu-le cum
pasiunea pentru cunoastere poate transforma activ si constant
lumea in care traim.

Ne-am conectat si cu alte echipe si organizatii pasionate de
cercetare, iar discutiile cu acestea ne-au oferit o multime de
idei si posibilitati de colaborare pentru viitor.

Concluzie

in concluzie, participarea la Noaptea Cercetitorilor Europeni a
fost o experienta valoroasad, care ne-a permis sa impartasim
pasiunea pentru stiinta si tehnologie cu un public divers si entuziast. Am avut ocazia s& interactiondm cu specialisti din
variate domenii si sa incurajam viitoarele generatii sa imbratiseze educatia STEM si valorile propuse de aceasta.
Evenimentul a fost nu doar o platforma de promovare, ci si un prilej excelent de invatare si de formare a unor conexiuni
importante pentru viitoare colaborari.
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===
Learning circuit
7 Noiembrie 2024

Introducere

in timpul programului ,$coala Altfel" am organizat la Colegiul National ,I. C. Bratianu” o prezentare captivantd menita s&
introduca elevii in lumea roboticii si a competitiilor de tehnologie. Am avut ca parteneri de prezentare echipa Broboti
#19176.

Cuprins

Prezentarea a inceput cu o introducere despre programul FIRST® Tech Challenge, explicand conceptul si scopul
acestuia. Membrii echipei au povestit cu entuziasm cum FIRST® Tech Challenge ii provoaca sa proiecteze, sa
construiasca si sa programeze roboti pentru a indeplini sarcini specifice in competitii, promovand astfel gandirea logica,
lucrul in echipa si creativitatea. De asemenea, au subliniat importanta abilitatilor dobandite, care ii pregatesc pentru
viitoare cariere in stiinta si inginerie.

Pe parcursul evenimentului, am interactionat cu liceeni, am
promovat Gracious Professionalism si valori fundamentale
FIRST®.

Am continuat prin a explica rolurile fiecarui membru, de la
proiectare 3D, mecanica si programare, pana la PR, marketing
si DTP, ardtand astfel ca o echipa de robotica nu se bazeaza
doar pe cunostintele tehnice, ci si pe o colaborare bine
structurata.

Cea mai captivantd parte a fost, fara indoiala, demonstratia
robotului construit pentru competitie. Acesta a fost adus in
fata celor prezenti, iar membrii echipei au explicat fiecare
componentd si modul in care au ajuns la designul final. In
timpul demonstratiei, robotul a executat cateva dintre
miscarile si sarcinile programate, Idsénd copii impresionati de
precizia si complexitatea acestuia. Elevii din public au fost
invitati sa testeze robotul, sub supravegherea echipei, ceea ce
a starnit si mai mult entuziasm.

Spre final, am vorbit despre provocarile intampinate in timpul
constructiei si despre momentele in care a trebuit sa gasim
solutii ingenioase |a probleme neasteptate. Am discutat
despre importanta perseverentei si a colaborarii, transmitand

un mesaj motivational colegilor prezenti.
Prezentarea s-a incheiat cu o sesiune de intrebari si raspunsuri, in care elevii au putut s afle mai multe despre cum se

pot alatura echipei sau despre detalii tehnice ale robotului. Multi dintre elevii prezenti au plecat inspirati, unii chiar
manifestandu-si interesul de a face parte din echipa de robotica pe viitor.

Concluzie

A fost o experientd interactiva si educativa, iar echipa a reusit sa creeze o atmosfera dinamica, trezind interesul pentru
tehnologie si robotica in randul tinerilor.
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.,
Mistery of the Coral Reef (&

9 Noiembrie 2024

Introducere

Pe 9 noiembrie, echipa noastra a avut ocazia sa participe la ,Mystery of the Coral Reef”, un treasure-hunt captivant
organizat de echipa TehnoZ #15972 in orasul Pitesti.

Cuprins

Totul a inceput in curtea liceului, unde am fost intdmpinati cu mult entuziasm de cdtre organizatori. Dupd o scurta
introducere, ni s-au explicat regulile competitiei si am primit prima misiune. Atmosfera era plina de nerabdare si
curiozitate, iar adrenalina a inceput sa creasca din primele momente.

Tema evenimentului a fost integrata perfect in provocari, toate
misiunile aflandu-se in stransd concordanta cu apa si
vietuitoarele marine.

Fiecare misiune a fost o adevarata provocare, punandu-ne la
incercare abilitatile de cooperare, comunicare si gandire rapida.

Ghicitorile si indiciile ne-au purtat prin diverse locatii din oras,
oferindu-ne si prilejul de a admira peisaje superbe. Dupa ore de
efort intens si distractie, am reusit sa ne clasam pe locul 3.
Acest rezultat reflectda munca in echipad si valorile care ne-au
ghidat pe tot parcursul zilei. Desi competitia a fost stransa, am
fost extrem de mandri de realizarile noastre.

Concluzie

Participarea la ,Mystery of the Coral Reef” a fost o experienta extraordinard, plind de provocari si momente de neuitat.
Am invatat lucruri noi, ne-am testat limitele si, cel mai important, ne-am distrat pe cinste.
Multumim organizatorilor de la TehnoZ #15972 pentru aceasta oportunitate incredibila!
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I —
Kick Off Parinti

17 Noiembrie 2024

Introducere

Pentru ca intotdeauna in spatele succesului sau al echilibrului stau oamenii care iti sunt alaturi neconditionat, care te-au
ajutat sa cresti, sd depasesti incertitudinea si dificultatile intampinate pe parcursul drumului spre reusitd, pe data de 17
noiembrie, am organizat al doilea eveniment de tipul "behind the scenes” la hub-ul nostru, publicul fiind alcatuit din
parintii membrilor.

Cuprins

Acest KickOff realizat la nivelul intern al echipei a intarit conexiunea dintre activitatea noastra vizibild, prestata pe
perioada Off Season si inceputul sezonului INTO THE DEEP, si toate demersurile desfasurate, de fapt, in spatele cortinei:
de la iteratii de robot si algoritmi, la evenimente sau fundraising.

Evenimentul a incercat sa aduca parintii si membrii familiilor noastre mai aproape de competitie, de task-urile si
responsabilitatile, abilitatile si competentele care vin odata cu implicarea intr-un astfel de proiect.

in cadrul acestui eveniment, am impartasit viziunea noastra
pentru acest sezon, obiectivele echipei si cum fiecare dintre
noi contribuie activ. Am discutat despre structura echipei,
planurile pentru competitiile ce urmeaza si rolul esential al
fiecarui membru, fie el copil, mentor sau parinte.

De la istoricul, valorile, viziunea si parcursul efectiv al echipei
pana in prezent (cuprinzand evolutia tehnic - hardware si
software, interactiunea cu comunitatea FIRST®, evenimentele
- oficiale si, deopotriva, amicale, ori performanta), pana la
urmatorii pasi si obiectivele stabilite pentru sezonul INTO THE
DEEP, toate au fost impartdsite intr-un cadru deschis cu
parintii nostri.

Concluzie

Acest eveniment a ilustrat pentru noi o metoda de evaluare obiectiva venitd din mediul extern, drag noud, ce ne va oferi
intotdeauna critica pur constructiv, ce ne va ajuta sa evoluam, astfel incat sa reusim sa asimilam sfaturile si ideile
primite, sa@ contribuim la evolutia fiecaruia dintre noi si sd constientizam cum dispersam mesajul nostru despre domeniile
STEM, despre FIRST® Tech Challenge si despre echipa in sine, in comunitate, pentru a putea imbunatati pe cat posibil
comunicarea si impactul pe care il avem.

Pe aceasta cale le multumim parintilor ca ne-au
insuflat increderea necesara pentru a ne dezvolta la
adevaratul nostru potential!
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Speechless @ ¢

24 Noiembrie 2024

Introducere

in data de 24 noiembrie 2024, am avut plicerea de a participa la conferinta Speechless organizata de echipele
Homosapiens #19053 si NeuroBotix #19054. Avand ca participanti membri ai echipelor de robotica din toata tara,
evenimentul de la Bucuresti, desfasurat in cladirea Facultatii de Inginerie Industriala si Robotica a UPB, a reprezentat o
oportunitate unica de informare si analiza asupra carierelor viitorului din domeniul tehnologiei.

Cuprins

Datoritd experientelor de munca variate ale speakerilor, ne-au fost prezentate perspective diferite, care ne-au ajutat, drept
urmare, sa avem o imagine de ansamblu.

Au sustinut prezentari:

sLiviu Bouruc - fost student UNIBUC

George Popescu - actual student UNIBUC, de asemenea, implicat in echipa de robotica a facultatii
+Vlad Dieaconu - angajat Adobe

Marian Banica - colaborant NASA

-Stefan Petriceanu - profesor universitar UPB

13 “"“FACULTATEADE
INGINERIE INDUSTRIALA
$1 ROBOTICA

De la studenti am aflat despre programele educationale oferite de facultati, iar de la angajati despre experienta de lucru
in start-upuri si corporatii.

Mai mult de atat, conferinta ne-a ardtat cum stiinta si tehnologia pot face o diferenta reala in lumea noastra, contribuind
la rezolvarea unor probleme existente. Spre exemplu, domnul profesor universitar Stefan Petriceanu ne-a povestit despre
proiectul ingenios al catorva studenti de la Facultatea de Inginerie Medicald UPB, care inca se afld in perioada de testare.
Proiectul consta intr-o manusa ce ar putea ajuta la realizarea corectd a masajului cardiac, pentru a creste rata de succes
a acestuia.

Am interactionat cu peste 100 de persoane!

Concluzie

A fost un eveniment cu adevarat unic - am plecat de la conferinta inspirati de cele povestite si avand o viziune mai clara
asupra ofertelor educationale universitare ale facultatilor renumite din tara.
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GALADE- UNitour @ @

7 Decembrie 2024

Introducere Asoicatia

in data de 7 decembrie am avut ocazia de a participa la cea de-a doua editie a Actionam.Daruim.Educam.

GALADE - UNItour, organizat de Asociatia “Actionam.Daruim.Educam.” Acest Aceasta se ocupa cu

eveniment a fost dedicat tinerilor care isi doresc sé faca o alegere educationala organizarea evenimentelor

informata si sa descopere drumul lor profesional. caritabile si comunitare, de
catre tineri voluntari din orasul

Cuprins Pitesti.

Evenimentul a avut ca scop principal informarea tinerilor despre cele mai populare facultati din tard. Au fost prezenti 7
speakeri din diferite domenii de activitate, Stiinta si Tehnologie, Medicina, Stiinte Socio-Umane si Arta, acestia
prezentand experientele si impresiile din cadrul anilor de facultate, cu bune, dar si cu rele.

La randul nostru, ne-am propus sa impartasim si sa promovam fenomenul STEM si valorile FIRST® in cadrul comunitatii
locale. Principalul nostru scop a fost sa le aratam tinerilor, impactul pozitiv al roboticii privind dezvoltarea lor si sa le
incurajam implicarea in acest domeniu.

Aldturi de alte doua echipe de robotica pitestene, Broboti #19176
si Arra #25538, am avut standuri in holul locatiei si am avut
ocazia sa vorbim cu tinerii ce se indreptau spre atelierele
organizate. Prin aceste interactiuni am reusit sa impactam peste
100 de copii si tineri curiosi. In cadrul discutiilor, pe langd
prezentarea fenomenului FIRST®, le-am prezentat si importanta
valorilor FIRST®, modul in care le implementam noi in viata de zi
cu zi si beneficiile semnificative aduse de lucrul intr-o echipa.

Concluzie

Le multumim celor de |a Asociatia “Actionam.Daruim.Educam.”

\ pentru invitatie si pentru oportunitatea de a face parte din acest

ol e, N o proiect si de a impartasi fenomenul STEM si valorile FIRST® in
’ : cadrul comunitatii noastre locale.

=

Vizita Hidrocentrala Vidraru

23 decembrie 2024

Introducere

Pe data de 23 decembrie, am avut ocazia de a vizita
Hidrocentrala Vidraru, o experienta care ne-a oferit 0
perspectiva practicd asupra temei actualului sezon.
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Cuprins

Scopul principal al acestei vizite a fost de a introduce tema sezonului intr-un mod aplicabil si interactiv.

Vizita a inceput cu o scurta prezentare despre importanta energetica a centralei, urmata de vizionarea unui film despre
constructia acesteia, care ne-a dezvaluit complexitatea proiectului si provocarile intdmpinate de-a lungul procesului de
realizare.

Ni s-au oferit detalii tehnice despre constructie si partea de
prototipare a proiectului, accentuand solutiile inovatoare
adoptate pentru depasirea piedicilor.

in a doua parte a vizitei, am fost condusi in subteran, unde am
avut ocazia sa vedem turbinele si sd studiem schemele
complexe care stau la baza functionarii hidrocentralei.

Concluzie

Vizita la Hidrocentrala Vidraru a fost mai mult decat o lectie
aplicata - a fost o sursa de inspiratie, demonstrand cum

A . . .. . N Rob y //.{Ima»r i
ingineria, perseverenta si creativitatea pot transforma o idee in '. ] M ;g;n;;_éb {4 Fotat:
realitate.

Hide & Meet @ (&) @

Introducere

Avand o experientd solida acumulata din sezoanele anterioare, anul acesta am organizat cea de-a treia editie Hide &
Meet, aici, in Pitesti, in regiunea Sud. League Meet-ul a fost organizat de echipa noastra in colaborare cu echipele ARRA
#25538, 4D Robotics #18160 si Lightbulb Robotics #23203, desfasurandu-se pe data de 12 ianuarie 2025, in sala de
sport a Scolii Gimnaziale ,Mircea cel Batran” din Pitesti.

Fiind unul dintre cele mai mari evenimente planificate de noi in
acest sezon, sesiunile de brainstorming au inceput inca din luna
octombrie, iar luna decembrie a fost dedicata exclusiv organizarii
pentru Hide & Meet.

T
| /1§

2y |
Y,

Cuprins

s

A\

Cu sprijinul domnului director Dragos Dinculescu, al voluntarilor
si al partenerilor nostri, am reusit s& cream, prin acest eveniment,
un cadru competitiv optim pentru pregatire si performanta.

in decursul a doar doud saptdmani, locurile disponibile au fost
ocupate, avand inclusiv echipe ramase pe lista de asteptare, in
cazul eliberarii vreunui loc.

Cele 20 de echipe participante, provenite din 6 orase cunoscute
ca epicentre ale roboticii (Pitesti, Bucuresti, Ploiesti, Targoviste,
Ramnicu Valcea, Curtea de Arges) au reusit sa transpuna publicul
intr-o atmosfera specifica mediilor sportive, plind de adrenalin,
suspans si curiozitate.
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Astfel, am interactionat cu peste 2.500 de persoane si activ cu 19 echipe.

Evenimentul a fost transmis live si a inregistrat un numar de peste 2.200 de vizualizari, in doar 9 zile. De asemenea,
echipa noastra s-a bucurat de titlul de cea mai buna autonomie la nivel mondial la acel moment, conform FTC Scout.

Au existat multe meciuri stranse, in care diferenta de scor a fost doar de cateva puncte, animand galeria, iar pentru a
recunoaste meritele si eforturile tuturor echipelor, am oferit diplome de participare si diplome pentru locurile 1, 2 si 3.
Astfel, pe locul 1 s-a clasat echipa Ro2D2 #17962, pe locul 2, echipa Phantom Robotics #19062, iar pe locul trei, echipa
StarLight Robotics #29409.

Concluzie

Aceasta experientd a influentat pozitiv colaborarea intre
echipe, in timp ce am descoperit, in mod pracic, cum sa folosim
responsabil resursele si cum sa contruim un mediu competitiv
sanatos.

Peste 2.500 de persoane
cu care am interactionat

20 de echipe participante
36 de voluntari implicati
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Introducere

Pentru a putea da contur ideilor si planurilor din fiecare sezon, avem nevoie de o planificare si 0 gestiune riguroasa a
tuturor resurselor de care dispunem, fie cd vorbim despre obiecte si servicii necesare realizarii robotului,producerea
promotionalelor necesare promovarii echipei, alte materiale de uz general sau timp si bani in forma bruta.

Scop

Responsabilitatea, buna organizare si simtul realitatii sunt fundamentale privind administrarea pe termen lung, astfel
incét, pe langa numeroasele competente teoretice, practice si organizationale pe care ni le dezvolta intreaga implicare in
competitia FIRST® Tech Challenge, spiritul si atentia economica ocupa un loc indispensabil dezvoltarii complete a
tinerilor, alaturi de capacitatea de a forma si mentine relatii cu cei din jur.

Buget

in urma unei introspectii cu simt de raspundere, am ajuns la concluzia ca in spatele unei echipe care functioneaza
coerent, stau multe aspecte care, la nivel superficial, par garantate sau neimportante. De la variate obiecte necesare
succesului tehnic pana la facturile pentru utilitdtile de la Hub (energie electrica, apa curentd, incélzire centralizatd, chirie
sau alte servicii), toate trebuie luate in considerare pe intreg parcursul sezonului.

Cheltuieli

Astfel, am remarcat ca sursele de cheltuieli colective se ramifica, in cea mai mare parte, in categorii bine definite, printre
care se numara:

Repartizarea cheltuielilor pe categorii: 63.432 lei - TOTAL CHELTUIELI
* Robot Components - 62,8% (piese, materiale, scule si
ustensile sau servicii corespunzatoare realizarii @ Robot Game
robotului); @ Robot Compansnts

o Marketing - 13,9% (materiale promotionale - stickere, =EiPrning

bratari, materiale publicitare);

3D Printing - 9,9% (filamente, ustensile);

* Robot Game 8,8% (elementele de joc);

o Hub - 4,6% (papetarie, obiecte cu utilizari menajere,
protocoale necesare pentru vizite, servicii periodice
de curatenie, apd);

Marketing

& Hub

Responsabilitatea gestionarii sumelor obtinute, a prioritizarii nevoilor si a deciziilor rationale de consum are o mare
influentd asupra noastra, intr-un mod absolut firesc, iar inca un factor care ne face sa constientizam progresul echipei
este intinderea paletei de bunuri si servicii pe care le achizitiondm, raportdndu-ne la sezoanele precedente, de exemplu:

- piesele pentru robot (care ilustreaza diversificarea subansamblelor sale si a algoritmilor implementati si, implicit,
evolutia tehnicd a membrilor);

- materialele promotionale (ce reliefeaza creativitatea si conexiunea sporita cu comunitatea);

- obiectele si actiunile necesare organizarii unei noi serii de evenimente (care pun accentul pe experienta dobandita si pe
ambitia si abilitatile aferente unor aspiratii inedite).
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Detaliere cheltuieli - Robot components (62,8%)

1 13.05.2024
2 14.07.2024
3 22.07.2024
4/23.07.2024
5 23.09.2024
6 04.10.2024
7121.10.2024
8 21.10.2024
9 21.10.2024
10 01.11.2024
11 04.11.2024
12/11.11.2024
13 03.12.2024
14/13.12.2024
15/13.12.2024
16 16.12.2024
17/17.01.2025

Soricei si bit 3Imm
Cheder

Piese goBILDA

Elastice

Piese goBILDA

Fir kevlar

Suruburi i piulite M4
Piese goBILDA

Piese goBILDA

Cabluri Prelungire Servo
Soricei si Brelocuri retractabile
Fir kevlar

Servo Axon MINI+
Piese goBILDA

Furtun intake

Cabluri si conectori REV
Fir UHMWPE

TOTAL CHELTUIELI

42 Factura & Bon Fiscal (Numerar) Da

43 Factura & Bon Fiscal (Numerar) Da
10,085 Factura & Card (Banca) Da
10 Factura & Bon Fiscal (Numerar) Da
6,295 Factura & Ordin de Plat3 / OP (Banc3) Da
85 Facturd & Card (Banca) Da
300 Facturd & Card (Banci) Da
3,960 Factura & Ordin de Platd / OP (Banc3) Da
320 Factura & Ordin de Plata / OP (Bancd) Da
410 Factura & Card (Banc3) Da
295 Factura & Card (Banca) Da
125 Facturd & Card (Banca) Da
1,075 Factura & Ordin de Plata / OP (Banca) Da
15,735 Facturd & Card (Banc3) Da
25 Fara Facturd / BF (Numerar) Nu
950 Factura & Card (Banca) Nu
75 Bon Fiscal / BF (Numerar) Da

39630

Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components
Robot Components

Detaliere cheltuieli - Marketing (13,9%)

20.04.2024
17.05.2024
17.05.2024
26.05.2024
27.08.2024
27.08.2024
29.08.2024
02.09.2024
03.09.2024
22.10.2024
30.10.2024
12.11.2024
12.11.2024
17.12.2024
17.12.2024

N I = R R R

T QR [ PR N Y
|k W M= O D

Flyere prezentare

Stikere

Bratari

Taxa participare STC

Tricouri Kickoff

Inscriptionare Tricouri Kickoff
Lavaliere

Coli Ad autocolante

Colante Robot KickOff

Stickere

Afis intrare A3

Hanorace & Tricouri

Inscriptionare Hanorace & Tricouri
Tricouri Hide & Meet 2025
Inscriptionare Tricouri Hide & Meet 2025
TOTAL CHELTUIELI

Detaliere cheltuieli - 3D Printing (9,9%)

08.04.2024
20.05.2024

22.07.2024

30.07.2024
28.08.2024
11.12.2024

L= - T R L

Filament 3D - 3 rale
Filament 3D - 3 role

Imprimanta 3D Bambu Lab A1 & Accesorii

Filament 3D - 7 role
Policarbonat

Filament 3D - S role
TOTAL CHELTUIELI

Detaliere cheltuieli - Robot Game(8,8%)

5,475 Factura & Ordin de Plata / OP (Banca)

2 15.07.2024

2 22.07.2024

Elemente de joc INTO THE DEEP & Tile-uri

Banda adeziva teren
TOTAL CHELTUIELI

40 Bon Fiscal / BF (Numerar)
395 Facturd & Ordin de Plata / OP (Bancé)
600 Factura & Chitanta (Numerar)
100 Factura & Ordin de Plata / OP (Banca)
620 Factura & Ordin de Plata / OP (Banca)
520 Factura & Ordin de Plata / OP (Banca)
750 Factura & Card (Banca)
55 Bon Fiscal / BF (Numerar)
60 Bon Fiscal / BF (Numerar)
610 Factura & Card (Banca)
20 Bon Fiscal / BF (Numerar)
1,395 Factura & Ordin de Plata / OP (Banca)
340 Factura & Ordin de Plata / OP (Bancé)
1,010 Factura & Ordin de Plata / OP (Banca)
680 Facturé & Ordin de Platd / OP (Bancd)
7195

600 Factura & Ordin de Plata / OP (Banca)
665 Factura & Ordin de Plata / OP (Banca)

2,060 Facturd & Card (Bancé)

1,310 Factura & Card (Banca)

575 Factura & Ordin de Plata / OP (Banca)
1,100 Factura & Card (Banca)
6310

135 Factura & Card (Banca)
5610
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Marketing
Da Marketing
Da Marketing
Da Marketing
Da Marketing
Da Marketing
Da Marketing
Da Marketing
Da Marketing
Nu Marketing
Da Marketing
Da Marketing
Da Marketing
Da Marketing
Da Marketing

3D Printing
Da 3D Printing
Da 3D Printing
Da 3D Printing
Da 3D Printing
Da 3D Printing

Da

Da

Robot Game

Robot Game
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Detaliere cheltuieli - Hub(4,6%)

1 01.04.2024 Comisioane Banca Apr 2024 - Mar 2025 8 Facturd & Ordin de Flata / OP (Banca) Da
2 20.04.2024 Servetele, hartie igienicd, sdpun 60 Bon Fiscal / BF (Numerar) Da Hub
3 19.04.2024 Curitenie 150 Fard Facturd / BF (Mumerar) Nu Hub
4/06.05.2024 Hub USB Hama 4 porturi 50 Bon Fiscal / BF (Numerar) Da Hub
5 14.05.2024 Scule Yato 70 Bon Fiscal / BF (Numerar) Da Hub
6 14.05.2024 Carucior 240 Facturd & Card (Bancé) Da Hub
7 08.07.2024 Apa 50 Fara Factura / BF (Mumerar) Nu Hub
8 22.07.2024 Apa 40 Fara Factura / BF (Numerar) Nu Hub
9 07.08.2024 Apa Kickathon 127 Bon Fiscal / BF (Numerar) Da Hub
10 29.09.2024 Apa 38 Bon Fiscal / BF (Numerar) Da Hub
11/13.10.2024 Hartie igienica si servetele 22 Factura & Bon Fiscal (Numerar) Da Hub
12 29.10.2024 Apa 40 Fara Factura / BF (Numerar) MNu Hub
13/11.11.2024 Curatenie 200 Fara Factura / BF (Numerar) Nu Hub
14/11.11.2024 Cabluri USB si Baterie Subler 80 Factura & Card (Banca) Da Hub
15/13.11.2024 Cuttere 120 Facturd & Card (Bancé) Da Hub
16/15.11.2024 Aspirator de méana 160 Facturd & Card (Banca) Da Hub
17/09.12.2024 Cabluri prelungitoare active USB 600 Facturd & Card (Banca) Da Hub
18 22.12.2024 Cutii, benzi izoliere, consumabile 382 Bon Fiscal / BF (Numerar) Da Hub
19/23.12.2024 Apa 50 Fara Facturd/ BF (Mumerar) Nu Hub
20/ 05.01.2025 Cabluretea 45 Factura & Card (Banca) Nu Hub
TOTAL CHELTUIELI 2872

T
Strategie de fundraising & Venituri:

Introducere

in ceea ce priveste veniturile, un factor care ne-a oferit, cel putin pana la un anumit punct, o siguranta, un confort
financiar, este precautia cu care am gestionat banii acumulati sezonul trecut, ajungand sa avem un Sold Sezon
CENTERSTAGE de aproape 4.610 RON (7% din totalul veniturilor).

Sponsorii reprezinta, pentru toate echipele, unica sursa de ajutor financiar si cu totii suntem constienti ca fara suportul
neconditionat oferit de acestia, nu ne-am putea realiza activitatea la cotele care sunt tangibile la momentul actual. De
aceea, ca in fiecare an, a trebuit s@ ne organizam inca din perioada de Off Season si s concepem o strategie de abordare
a obtinerii noilor sponsorizari si a continuarii colaborérilor cu partenerii nostri din sezonul precedent.

Cuprins

Am inceput prin identificarea atat a sponsorilor cu care am cooperat in trecut cat si cu posibili viitori asociati, fie cu care
am mai avut contact prin intermediul evenimentelor, fie cu care nu am mai avut tangenta anterior. Astfel, lucrand in
Google Drive, am reusit sa i clasificam, in modul prezentat anterior, intr-un Excel.

Ulterior, gasind la fiecare firma cate o persoana de contact, am ales sa comunicam prin email-uri, considerand-o o
abordare mai formala. De asemenea, pentru a ne facilita munca si pentru a fi mai eficienti, premergator trimiterii
mesajelor am creat 3 tipuri de structuri pentru text care necesitau doar completarea cu detaliile personale ale posibilului
viitor partener.

In redactarea email-urilor am urmarit prezentarea echipei, a performantei si a valorilor pe care le promovam, descrierea

programului FIRST® si a desfasurarii competitiei in Romania si, desigur, modul in care ne-ar putea ajuta acestia, in cazul
in care ar gasi cooperarea oportuna.
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gl
total
2024 ol

-
£ -
S rimestrul4 |
. cereri sponsorizari . eI arizar |
P prezentari firme
imestrul Trimestrul 2 | Trimestrul 3 ; | 2025

Aprilie lulie - Octombrie |

sirul &

™~ 27,000 lei, adici 40% din
totalul VENITURILOR

Pentru a putea fi luati in calcul in planificdrile firmelor pe
perioada urmatoare (a doua jumatate a anului sau un nou
sezon financiar), am incercat sa ne focusam cererile de
finantare spre trimestrul al treilea al anului (octombrie -
decembrie 2024), respectiv, in perioada Off Season, pe
trimestrul al doilea (aprilie-iunie 2024).

Concluzie

Pana in prezent, am reusit sa mentinem colaborarea cu o
mare majoritate a sponsorilor din sezonul precedent si
chiar am atras al&turi de noi 8 sponsori si un nou partener,
carora le-am impartasit intregul fenomen FIRST® si
valorile promovate de catre acesta.

Sponsori:

« Cei unsprezece sponsori ai sezonului trecut (Kranz Eurocenter, AD Garage - Advira & Paneuro -, Eltra Logis, Delta
Invest, AGEXIM, Lupa GPS, Smart Academy of Languages Pitesti, Goldplast, AMAT , Rotary Club Pitesti, Ibis
Styles), a caror contributie este esentiald pentru desfasurarea activitatilor noastre, si-au manifestat acordul de a
continua colaborarea;

« Datoritd incercarilor noastre de a avea un impact pozitiv asupra comunitatii, alte opt firme (GIC, INTERTRANS
CONTINENTAL si alte 6 firme care au dorit sa rdmana anonime) si-au aratat receptivitatea fata de interesele si
obiectivele noastre, aldturandu-ni-se pe drumul cétre performanta (finantari in valoare de aproximativ 26.000 RON);

¢ Acelasi grad de importanta il au si partenerii - firmele si
oamenii care ne ajutd din altruism - (VIVO! Mall Pitesti,

PN
Avem in tOtaI Arges Mall, Princon), intrucét, ca in cazul oricdrui mecanism

in dezvoltare, pe parcursul timpului intervin numeroase

19 sponsori Si 3 parteneri aspecte si necesitati, de la debitarea pieselor pentru robot,
7

realizarea materialelor promotionale, pana la organizarea
de evenimente.

- Domeniu de activitate: service
KeRANZ ..

EUROCENTER= * Perioada de colaborare: 5 ani
(din primul nostru sezon,

+ Domeniu de activitate: constructii; ULTIMATE GOAL);
- Perioada de colaborare: 5 ani (din primul nostru * Sponsorizare: Firma realizeaza m m

sezon, ULTIMATE GOAL); sustinerea echipei la nivel
* Sponsorizare: Firma asigurd un spatiu de lucru financiar; ADVI RA

adecvat pentru nevoile echipei (spafiu, utilitati), in *Ad Garage contribuie la sprijinirea echipei prin colaborarea
incinta sediului companiei din Pitesti, alaturi de plata ¢, 4oy |ocatii din Pitesti, AD Garage Advira, respectiv AD
facturilor aferente consumului lunar de la hub; Garage Paneuro;
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AGEXIM

~——TRANSPORT & LOGISTICS

+ Domeniu de activitate: logistica si transport;

- Perioada de colaborare: 2 ani (de sezonul anterior,
CENTERSTAGE);

* Sponsorizare: Firma realizeaza sustinerea echipei la
nivel financiar;

+ Domeniu de activitate: echipamente si accesorii
autoturisme;

- Perioada de colaborare: 2 ani (de sezonul anterior,
CENTERSTAGE);

* Sponsorizare: Firma realizeaza sustinerea echipei la
nivel financiar;

A

~  Eltralogis

- Domeniu de activitate: logistica (depozitare si
transport);

- Perioada de colaborare: 3 ani (de acum 2 sezoane,
POWERPLAY);

* Sponsorizare: Firma realizeaza sustinerea echipeila
nivel financiar;

pelta

+ Domeniu de activitate: obtinerea de mase plastice;
* Perioada de colaborare: 2 ani (de sezonul anterior,
CENTERSTAGE);

* Sponsorizare: Firma realizeaza sustinerea echipei la
nivel financiar;

136

Ibis

STYLES

HOTELS

+ Domeniu de activitate: turism (hotel);

- Perioada de colaborare: 2 ani (de sezonul anterior,
CENTERSTAGE);

* Sponsorizare: Firma realizeaza sustinerea echipei
la nivel financiar;

Smart

ACADEMY OF
1‘4

+ Domeniu de activitate: cursuri de limbi stréine si
alte materii scolare din curricul;
- Perioada de colaborare: 2 ani (de sezonul anterior,
CENTERSTAGE);
* Sponsorizare: Firma realizeaza sustinerea echipei la nivel
financiar;

Rotary

Club Pitesti

- Domeniu de activitate: voluntariat international;

- Perioada de colaborare: 2 ani (de sezonul anterior,
CENTERSTAGE);

* Sponsorizare: Firma realizeaza sustinerea echipei
la nivel financiar;

AMAT

- Domeniu de activitate: dealer auto;

+ Perioada de colaborare: 2 ani (de sezonul anterior,
CENTERSTAGE);

* Sponsorizare: Firma realizeaza sustinerea echipei la nivel
financiar;
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c
GRUPUL INDUSTRIAL
COIVIPONIENTE
GOLDPLAST com , |
+ Domeniu de activitate: productie de mase plastice;
« Perioada de colaborare: 1 an (din acest sezon);
* Sponsorizare: Firma realizeaza sustinerea echipei la nivel

financiar;

+ Domeniu de activitate: productie de mase plastice;
- Perioada de colaborare: 2 ani (de sezonul anterior,
CENTERSTAGE);

* Sponsorizare: Firma realizeaza sustinerea echipei

la nivel material, prin bancuri de lucru etc.; ’NTERTRHNS
= CONTINENTAL

* De asemenea, respectam
dorinta unor sponsori din acest an
de ramane anonimi.

+ Domeniu de activitate: transporturi si servicii de logistica
« Perioada de colaborare: 1 an (din acest sezon);

* Sponsorizare: Firma realizeaza sustinerea echipei la
financiar;

Parteneri / Colaboratori:

F AN
Princon

aoverTisinG [ R i

* Domeniu de activitate: centru comercial; - Domeniu de activitate: publicitate;

* Perioada de colaborare: 4 ani (din al doilea sezon, FREIGHT . parioadi de colaborare: 2 ani (de sezonul anterior
FRENZY); CENTERSTAGE);

* Sustinere: Aldturi de reprezentantii lor, organizdm anual - Sustinere: debitarea pieselor metalice;
evenimentul deschis publicului larg - Robotics Challenge; '

- Domeniu de activitate: centru comercial;
ﬁ R G ES \‘J M A I_ I_ - Perioada de colaborare: 1 an (din acest sezon);
+ Sustinere: Alaturi de reprezentantii lor, am organizat un
UN ALTFEL DE SHOPPING eveniment dedicat impartasirii fenomenului FIRST®

Venituri 66.545 lei - TOTAL VENITURI

Veniturile acestui sezon sunt o confirmare a Sald Sezon CENTERSTAGE
faptului ca ne imbunatatim constant abilitatile ! SROTAINR O Sestan

. o . .. @ Sponsorizari INTO THE DEEP
de comunicare, cd suntem mai persuasivi cu
fiecare interactiune avutd, cd invatam sa
intelegem publicul tinta, tocmai comparand cu
aceleasi actiuni desfasurate in trecut. Astfel,
am reutit sd crestem (pand la momentul actual)
cu aproximativ 6% sumele pe care le-am primit
de la firme, relativ la anul trecut.
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Branding - Identitate Vizuala

Introducere

Odata cu inceperea sezonul INTO THE DEEP, am decis sa facem o schimbare privind identitatea noastra vizuala. Aceasta
a fost provocata de sentimentul cd elementele de design si culorile anterioare nu ne mai reprezinta in totalitate echipa,
aflata in continua schimbare, odata cu venirea noilor generatii de membrii.

Cromatica & Elemente de Design
Cuprins

e Culori
Odata cu trecerea la un nou sezon competitional in cadrul programul FIRST® Tech Challenge, echipa noastra a simtit
nevoia de o schimbare. Pe |&nga aceasta, schimbarea a fost motivata si de transferul dintre generatii in cadrul echipei.
Asadar, in perioada de Offseason si in primele saptamani ale sezonului INTO THE DEEP, am organizat diverse
brainstorming-uri si am ajuns la o paleta de culori noua.

Paleta de culori ce contureaza cadrul in care ne facem simtita prezenta ca echipa de roboticad, de la pit si toate obiectele
prezente la stand (roll-up-uri, bannere, fata de masa, steagul), materiale promotionale (stickere, brelocuri, flyere, carti
de vizita, pin-uri), caiete tehnice, portofoliu, robot, pana la template-urile folosite in mediul online (story-uri, coperti de
postari) trebuie sa fie armonios si sd transmitd esenta echipei.

(319B42) Culoarea verde, asociata deopotriva cu aspectul natural si cel tehnologic, este semnétura
noastrd vizuala, aducénd in prim-plan concepte precum echilibrul (fiind obtinut prin combinarea a doua
culori primare din spectre cromatice diferite), regenerare, calm, constientizare si sperantd, conform
culturilor occidentale.

319B42

(027A5E) Verdele inchis contrabalanseaza celelalte patru nuante, fiind singura cu subtonuri reci. Astfel,
este culoarea de accent, de opozitie, atat la nivel vizual, cdt si simbolistic: ea creioneaza ideea de

027ASE . . . e
seriozitate, de introspectie, de ambitie si de disciplina.

(F5983C) Fiind cea mai caldd culoare (obtinuta prin combinarea celor doua tonuri primare, galben si rosu),
portocaliul este considerat a fi reprezentarea jovialitatii, a energiei, a spiritului constructiv
si a transformarii.

F5983C

(FFC72C) Galbenul este una dintre culorile adoptate de noi anul trecut, relevand, inca din Antichitate,
opulenta, dorinta de cunoastere absoluta si fericirea. Aceasta este nuanta distinsad cel mai rapid de ochiul

Frez2c uman (de aceea, in Statele Unite ale Americii, autobuzele scolare sunt galbene, iar majoritatea marcajelor
rutiere sau a celor realizate pentru persoanele cu probleme de vedere sunt galbene).

(D7F049) Culoarea lime a fost aleasa pentru a crea o tranzitie, de la culoarea principald, la cele secundare,
respectiv pentru a completa echidistant secventa cromatica de pe spectrul culorilor.

D7F049 Deoarece este utilizatd, de obicei, in campanii sportive, tocmai pentru a ilustra energia in sensul clasic,
pentru a da un aspect minimalist, fluid, aceasta are si in cadrul echipei noastre un rol de evidentiere, de
distinctie.
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Pentru ca din ce in ce mai multi oameni sunt afectati de deficiente cromatice (aproximativ unul din 12 barbati si una din
180 de femei - adicd 8-9% din populatia intregii lumi), ne-am dorit ca, pe cat posibil, paleta noastra s fie una placuta
vizual si usor de distins (fara a aparea probleme in citirea textelor sau diferentierea elementelor), indiferent de perceptia
culorilor, incercand sa reducem dezavantajele celor ce se confrunta cu defecte de vedere.

+ Paleta de culori in functie de defecte mono-, bi- si tricromatice (este aleasd cat sé fie usor de distins pentru toti)

Protanopie (incapabilitatea de a distinge culoarea rosie) Deuteranopie (incapabilitatea de a distinge culoarea verde)

i

Tritanopie (incapabilitatea de a distinge culoarea violet) Acromatopsie (incapabilitatea de a vedea culori)

SESF57
CCCB52
EBEG51
E1E271
D2D957
EAEESA
EODE7BE

]
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o Forme
in sezonul trecut, CENTERSTAGE, am utilizat ca elemente de design hexagoane, inspirate de elementele de joc, ins, in
acest an, am decis sa le schimbam. Noile noastre elemente de design sunt alcatuite din valuri si bule de aer, inspirate

din tema acestui sezon, apa si protejarea acesteia.
~ |

e Promotionale
Odata cu noile culori si elemente de design stabilite, le-am dat rebranding elementelor noastre promotionale (stickere,
bratari sau insigne), roll-up-urilor si tricourilor si hanoracelor.

Pentru fiecare dintre aceste elemente, am organizat sesiuni de brainstorming, urmate de diferite iteratii si modificari,
pana la varianta finala.

De asemenea, odata cu noul sezon, INTO THE DEEP, am adoptat cateva mascote oficiale, pinguinul Spike, alaturi de
puiutii Berry , Pine si Peachy, care ne-au insotit la toate evenimentele anul trecut, sezonul CENTERSTAGE.

Jl High Five Robotics
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Soft-uri & Design Process:

Adobe Illustrator

Introducere
Adobe Illustrator este o aplicatie din suita Adobe Creative Cloud ce le permite utilizatorilor sa
creeze elemente de graficd pentru diverse obiecte, folosind grafice vectoriale.

Mod de lucru

Echipa noastra utilizeaza acest software datorita M

I High Five

gl s o £ b Pt
i T s Pt

calitatii sporite, obtinuta prin intermediul graficelor | \"FB Robolics

vectoriale. Cu ajutorul acestuia, realizam designurile
necesare, precum roll-up-uri, bannere, materiale
promotionale (bratari, insigne), dar si colantérile
pentru robot sau tricourile si hanoracele.

Aplicatia are o interfata intuitiva si simpl3, fiind
utilizata cu usurintd de membrii echipei, indiferent de
departamentul de care apartin.

InDesign

Introducere
Adobe InDesign este un software profesional dezvoltat de Adobe, utilizat in principal pentru
design grafic si publicare digitala sau tiparita.

Mod de lucru

Echipa noastra utilizeaza acest software datorita
calitatii superioare obtinute prin intermediul
graficelor vectoriale. Cu ajutorul sau, reusim in
fiecare an s realizdm atat Engineering Portfolio, cat &
si Engineering Notebook-ul. :

Adobe InDesign ofera o interfata intuitiva si
functionalitati avansate care permit realizarea de
designuri profesionale si atractive. Este compatibil
cu alte aplicatii Adobe, facilitdnd editarea si
integrarea elementelor vizuale.

Canva
Introducere

Canva este o platformé online usor de utilizat, dedicata credrii materialelor vizuale, precum postari
pentru social media, prezentari, afise sau logo-uri. Aceasta ofera mii de sabloane personalizabile, o
interfata intuitiva de tip drag-and-drop si o biblioteca vasta de imagini, grafica si fonturi.

Mod de lucru
Anul acesta, ne-am dorit s imbunatatim experienta departamentului de DTP, astfel ca designul caietelor si al
portofoliului a fost realizat cu ajutorul Canva. Platforma faciliteaza lucrul in echipad, oferind posibilitatea de colaborare in
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timp real, ceea ce reduce semnificativ timpul necesar
pentru finalizarea proiectelor.

a

|

Interfata este prietenoasa, fiind accesibila chiar si
. . o - ) BB wgnri
pentru incepatori. Aceasta include o bara laterala cu . T
optiuni precum: Sabloane, Elemente, incarcari, Textsi .
Fundal, precum si o bard superioard unde sunt ¢ Adeugkun antet
disponibile functii precum salvarea, redenumirea o e
proiectelor si alte optiuni de personalizare. Z
¥ comuimavi e reaten B Nacu Pagioa 3850 s BB SO
Procreate
Introducere

Procreate este o aplicatie utilizata pentru design grafic, o unealta extrem de versatila si eficientd,
pe care am folosit-o inca din sezonul anterior, in realizarea stickerelor, thumbnail-urilor pentru
robot reveal sau altor materiale vizuale care sa reflecte creativitatea si identitatea echipei
noastre.

Mod de lucru

Aplicatia dispune de o interfatd intuitiva si un set extins de functii,
care o fac potrivitd atat pentru artisti profesionisti, cat si pentru
incepatori. Pensulele personalizabile, suportul pentru straturi
multiple si functiile precum QuickShape (pentru linii si forme
perfecte) sunt doar cateva dintre instrumentele esentiale oferite
de Procreate, care ne ajutd sa transpunem ideile in materiale de
marketing.

in cazul designului stickerelor, apeldm la Procreate pentru a face
schite precise si pentru a adduga detalii unice, care sa reprezinte
spiritul echipei noastre.

Utilizam Procreate in proiectele noastre deoarece ne putem baza
pe faptul ca vom obtine un design creativ si bine realizat, aspect
care poate face o diferentd semnificativa in atragerea atentiei
asupra echipei noastre si in crearea unei impresii memorabile.

Wondershare Filmora

‘ Introducere

Wondershare Filmora este un program de editat video usor de folosit. Practic, iti permite sa tai, sa
adaugi muzicd, texte si efecte speciale la clipurile tale video.

Am folosit Wondershare Filmora cu scopul de a crea un videoclip captivant pentru reveal-ul
iteratiilor.

Mod de utilizare

Cu ajutorul acestui software de editare video, au reusit sa adaugam efecte vizuale dinamice, tranzitii fluide si muzica
sincronizatd, punand astfel in evidenta caracteristicile si functionalitatile robotului. Filmora ne-a permis sa editdm rapid
materialele video, oferindu-ne un control total asupra procesului de creatie, astfel incat rezultatul final sa fie unul
profesional si impresionant, perfect pentru a capta atentia audientei la prezentarea robotului.
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Social Media

Introducere

Mediul online a devenit, pe parcursul ultimilor ani, modalitatea principala de a ne conecta cu cei din jurul nostru. Cu
ajutorul retelelor sociale, am reusit in cele patru sezoane competitionale s promovam comunitatea FIRST® la scard
inalta.

Scop

Dorinta de a impartasi inovatii, a inspira si a construi comunitati globale. Mediul online faciliteaza conexiuni
interculturale; astfel, reuseste sa uneasca elevi din diverse medii si sa promoveze relatii bazate pe pasiuni comune
precum tehnologie, stiinta si competitie. Colaborand online, invatam unii de la altii, crestem si descoperim perspective
diferite. De asemenea, suntem responsabili de a impartasi cadre din statutul progresului echipei atét cu colegii nostri din
cadrul competitiei, cat si cu celelalte segmente de public.

Impact

Cele mai populare retele sociale ce au o audienta semnificativa la nivel global sunt Facebook, YouTube, Instagram si
TikTok, urmate de LinkedIn. Din moment ce ne-am propus sa promovam eficient sfera STEAM ca sa facem robotica din
ce in ce mai cunoscuta si de catre cei nefamiliarizati, echipa noastra s-a asigurat de activitatea in fiecare dintre cele cinci
medii de socializare.

@ Instagram:
Octombrie 2024 - lanuarie 2025

Cea mai des folosita platforma prin care am reusit sa comunicam preponderent cu oameni ce impartasesc interese
comune cu ale noastre este Instagram, unde am putut observa o crestere a comunitatii care ne urmareste frecvent
activitatea.

Astfel, contul nostru a avut un reach de 18,579 in perioada 21 octombrie- 20 ianuarie, dintre care 7.7% sunt followers,
avand o crestere de 42,9%, iar 92,3% sunt non-followers, cresterea fiind de 33.8% mai mult.

Audienta pe tari Audienta pe orase
® Romaénia 64,0% @ Pitesti
@ Statele Unite 31,0% @ Bucuresti
Marea Britanie 1,6% )
Kazakhstan 1,4% CluNapaca
Brazilia 1,4% MNew York
lasi
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Audienta pe varste Audienta pe sexe

® 13-17 ani 13,5%
® 1824 ani 47,5%
8,7% 25.34 ani 18,7%
® 35-44 ani 8,5%
45-54 ani 8,7%
55+ ani 3,1%
46,4%
18,7%

- h 0 ek e
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@ Barbati 53,6%
Femei 46,4%

Cele mai vizualizate 6 story-uri

Facebook:
Octombrie 2024 -lanuarie 2025

Scopul folosirii acestei platforme este de a extinde influenta domeniilor STEAM in special in randul persoanelor adulte.
In urma analizarii datelor statistice pentru ultimele 90 de zile, am observat c& am avut un impact de 3.553 de persoane,
cu 132% mai mult decét cele 90 de zile anterioare. De asemenea, am inregistrat un numar de 182 noi urmaritori si am
sesizat ca am fost urmariti aproape in mod egal de persoane care ne urmaresc(45.4%), cat si de persoane care nu ne
urmaresc (54.6%).
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Audienta pe tari

@ Romania 974%
@ Statele Unite 1,6%
Australia 0,5%

Danemarca 0,5%

Audienta pe varste Audienta pe sexe

Audienta pe orase

@ Pitesti B6%
Bucuresti 7%
Stefanesti, Arges 3,.8%
Mioveni 3,2%

® 4554:31.4% ® Femei 72%

47% ® 3544:24.7% Barbati 28%
10,0% 18-24:14,6%
25-34:14,6%
55-64:10%
146% 65+:4,7%
14,6%

Promoveazd o postare

gl Cea mai vizionata postare:

m—— 2.362 de vizionari

Promoveazd o postare

Promoveaza o postare

d TikTok:
Septembrie 2024 - lanuarie 2025

Aplicatia TikTok oferd o modalitate de a promova robotica, in special in randul copiilor si al tinerilor in moduri informale
si distractive. Desi vizibilitatea noastra pe aceasta platforma nu este in crestere constantd, este un mod de a face
cunoscut domeniul STEAM.

in perioada 9 septembrie 2024 - 16 ianuarie 2025, am reusit sa atragem peste 7.700 de vizualizari ale postarilor, 0
crestere impresionantad de 2400%. Interactiunea cu comunitatea noastra a fost la un nivel record, cu 674 de aprecieri
(1628,2%), 47 de comentarii si nu mai putin de 102 distribuiri, o crestere spectaculoasa de 10.100%.

De asemenea, interesul pentru profilul nostru a crescut semnificativ, cu 443 de vizualizari ale profilului (1376,7%). Cele
mai importante surse de trafic au fost sectiunea ,Pentru tine” (41,3%), accesarile din ,Profil personal” (33,8%) si
urmaririle directe (19,6%).
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in ceea ce priveste cautrile, cele mai frecvente interogari au fost ,highfiverobotics” (62,1%) si ,HighFive Robotics”
(23,3%), demonstrand un interes constant pentru activitatea noastra.

Audienta pe tari Audienta pe sexe
@ Romania 98,3% ® Barbati 30%
@ Statele Unite 0,9% ® Femei 40%
Libia 0,3% Altele 30%
Belgia 03%
Altele 0,2%

Justquit, _
robotics?: -

dmbest o .

Viei ot
Leportame 4 e |

Cele mai vizualizate 6 TikTok-uri

m Linkedin:

Fiind orientata catre mediul de afaceri, folosim aceasta platforma pentru a impartasi valorile fundamentale FIRST® si
catre utilizatori din diverse domenii cum ar fi invatamant, inginerie, administrarea de programe sau proiecte.

n YouTube:

Pe YouTube, la fel ca si pe Instagram, echipa noastra a reusit sa ajunga la o audientd larga prin videoclipuri captivante
despre robot, performanta pe teren si competitiile FIRST®, astfel ca am ajuns sa fim contactati in urma postarilor de
echipe din mai multe tari. Platforma cu peste 2 miliarde de utilizatori activi lunar permite vizionarea detaliatad a
proceselor tehnice si inovative, implicand nu doar tineri, ci si persoanele pasionate de tehnologie si educatie.

Canalul High Five se bucura de o comunitate
formata din 226 de abonati si a acumulat un
total de 13 K vizualizari in acest sezon,
demonstrand un interes constant pentru
continutul sau. Distributia vizionarilor pe gen
evidentiaza o audienta majoritar masculing,
reprezentand 89,3% din total, in timp ce

¢ v - HIDE & MEET 2025

MECIURILE
INCEP LA ORA 12:03

Hide & Meet 2025 | FTC INTO THE DEEP |
Pitesti AG League Meet | Southern League |...

Robot Reveal | 19049 4§ High Five | FTC
10,7% dintre vizionari provin din partea INTO THE DEEP | 1st League Meet

146



Engineering Notebook 2024-2025 | High Five | 19049 | RO084

Audienta pe tari Audienta pe varste
Statele Unite ale Americii: e 16
L] 301?1%:3 nite ale Americi ® 1317 ani:6,2%

@® Romania: 24,3% ® 18-24 ani: 55,9%

Canada: 1,1% 25-34 ani: 16,5%
Brazilia; 0,8% ® 3544 ani: 69%
Altele: 43,7%

45-54 ani :13,3%
25-64 ani: 0,9%
@ peste 65 ani: 0,3%

43,7%

°=\\][+_EFI Web Site:

Odatd cu inceputul noului sezon am revenit asupra site-ului web (https://highfive.ro/) in scopul de a realiza un redesign.
Am pastrat punctele forte, am imbunatatit punctele slabe, invatand din greselile facute anul trecut, si am venit cu noi idei,
implicand activ si voluntarii nostri. Redesign-ul a avut ca scop realizarea unui Ul/UX mult mai intuitiv pentru vizitatori si
oferirea eficienta a informatiilor propuse.

Pentru a ne organiza mai usor am creat o echipa de
Web Design & Development aldturi de voluntarii
nostrii si am inceput cu o sesiune de brainstorming R
pentru a stabili tema site-ului, informatia pe care
vrem si o transmitem, o analiza SWOT pentru R

iteratia de anul trecut si, de asemenea, noi idei.
in final am ajuns la structura actual3 in care
transmitem atét identitatea si valorile echipei cét si o N
a competitiei, prezentam aceste informatii intr-o
manierd minimalista, concisa si usor de inteles atat _
privind persoanele din fenomenul FIRST® cat si pe e
cele din exterior.
HOME Team AWARDS
I I ?
ik tidd . . .
{:&7@ Soo ) Cu ajutorul acestei schite am putut trece la
T by « . A e
% f; : urmatoarea etapd, cea de Wireframe, constand in
3@ ® reallzgreaﬂscheletulm ”1 care.sun’f plasate ?[ememde
- esentiale intr-un mod c&t mai rudimentar si in
CONTACT EVENTS NEWS stabilirea UX-ului general pentru a ne concentra
atentia mai usor asupra functionalitatii site-ului,
ikl Tkt ' " e e el A o o
ﬁ = ‘X Gt partea estetica find stabilita in urmatoarea etapa.
imbe Cext N Zs
| 5 ey B ra—
"t Chestn
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Pe baza acestuia am realizat Mockup-ul pentru Site, cu ajutorul Software-ului Figma.
Acesta cuprinde parcursul echipei, performanta, componenta si toate evenimentele. El constituie un mijloc competent de
a ne adresa atat celorlalte echipe, prin intermediul resurselor si al arhivei activitdtilor echipei, cat si intregii societati (co-

munitatea FIRST® Tech Challenge si cea neinitiata in robotica deopotrivd). Totodata, este o modalitate de a afisa
imaginea sponsorilor si partenerilor, in semn de multumire pentru ajutorul oferit.

Design-ul Site-ului

Site-ul nostru, al carui design este menit sa atraga interesul utilizatorului atat
vizual, cét si prin informatiile transmise, are ca scop reprezentarea identitatii si a

Figma este un editor grafic imaginii echipei in mediul online, totodata transmitand valorile FIRST®.

online pentru crearea in realizarea designului, se pleaci de la dorinta de a imbina intr-un mod cat mai
machetelor si prototipurilor armonios paleta noastra de culori cu elemente sugestive ale sezonului curent,

de interfete. El permite “INTO THE DEEP” (bule de ap3, valuri etc.).

proiectarea de site-uri web

si aplicatii complexe si Persoanele care acceseaza site-ul “High Five” descoperd o prezentare general3 a
interactive, care pot fi echipei, cuprinzand date referitoare la membrii ce o compun, istoricul si

utilizate pentru dezvoltare, performanta echipei in fiecare sezon la care a luat parte, persoane de contact si nu
demonstratie si testare. doar atit.

La procesul de realizare a site-ului au luat parte atat membri ai departamentului non-tehnic, cat si membri ai
departamentului tehnic. De asemenea, am implicat si voluntarii care si-au dorit sa isi dezvolte abilitatile de design si
programare folosind HTML si CSS. Am incurajat inclusiv membrii si voluntarii fara experientd in design Ul/UX sa
contribuie, iar cei care au ales sa ajute au dobandit informatiile de baza, ce le pot servi ca punct de pornire.

impartindu-ne pe echipe, am realizat
urmatoarele pagini:

1. Home page-ul Join the revolution

Home page-ul cuprinde date de baza despre in robotics!

Unipash your potential with cur taam as we
design, build and program robots!

echipa noastrd, precum anul infiintarii, dar
mai ales prezinta valorile noastre, in care noi
credem cu tarie si ne propunem zilnic sa
reiasd din interactiunile pe care le avem, atat
in cadrul roboticii, cét si in afara acestei
activitati.

in sectiunea de mai jos a paginii se regaseste o descriere a ceea ce inseamna FIRST® Tech Challenge pentru noi, alaturi
de videoclipul “Not a Robot” de la FIRST® , care evidentiaza impactul pozitiv al acestei competitii pe termen lung, reusind
sd invinga barierele culturale si sociale, sd ne ajute sa ne dezvoltam spiritul de echipd si dorinta de a depune efort
sustinut pentru ceea ce ne pasioneaza cu adevarat.

2. Our team
Aceasta pagind are scopul de a prezenta echipa, contindnd numele tuturor membrilor actuali, insotite de cate o poza si un
chenar cu informatii despre fiecare, pentru a fi cat mai sugestiv.

3. Contact

Pentru a facilita posibilele colaborari cu alte echipe sau sponsori, am decis sa avem o pagina speciala de contact, unde
sd includem céteva persoane de contact, locatia noastra, contul bancar si alte informatii de tipul legal/financiar.
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High Five Robotics, established in 2020. on behalf of "lon C. Britianu® National College - Pitesti, stands out due to its remarkable
evolution. It all began with the initiative of five high school students, which shaped the team’s identity (High - representing the
high school cycle. Five - denoting the five founding members). These students, with the trust and support of mentors. managed
to form a versatile, innovative.

4. Events
Pagina Events reprezinta un istoric al evenimentelor la care noi am participat sau pe care le-am organizat, iar fiecare
eveniment este rezumat printr-un articol.

5. Awards — . ‘

%2 Professionalism

Gracious
Pentru vizitatorii site-ului interesati de
evolutia noastrd, ne-am gandit sa
includem si pagina Awards, ce cuprinde
premiile obtinute de noi in fiecare

. . . . o . Coopertition .
sezon, la Regionald si Nationala. y -

dil]!j‘ ﬂﬁhﬁ o

6. Resources
Nu in cele din urma, pagina de resurse reprezinta o arhiva a tuturor caietelor tehnice pe care le-am realizat de-a lungul
anilor. Ne dorim ca acestea sa serveasca drept sursa de inspiratie pentru echipele rookie aflate la inceput de drum.

Concluzii Social Media

Reach: Cea mai vizualizata postare ~ Crestere urmaritori:
o Instagram: 56.068 Instagram: 3.136 Instagram: 42,9%
¢ YouTube: 19.873 YouTube: 6.300 YouTube: 43%
o TikTok: 9.525 TikTok: 1.269 TikTok: 40,4%
o Facebook: 25.687 Facebook: 2.362 Facebook: 45,4%

Cel mai vizualizat videoclip este Robot Reveal-ul publicat pe YouTube pe 22 noiembrie
2024, avand peste 6.3K vizualizari.

Cel mai vizualizat reel pe Instagram are 4.960 de vizualizari.

Audienta de pe Facebook se imparte in 72% femei si 28% barbati.
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Introducere

Programul educational FIRST® Tech Challenge nu este doar despre roboti, ci este despre oameni colaborénd si
actionand cu valorile Gracious Professionalism si Coopertition pentru a atinge imposibilul (Cum spune si fondatorul, Dean
Kamen, ,FIRST® is More Than Robots. The robots are a vehicle for students to learn important life skills. Kids often come
in not knowing what to expect - of the program nor of themselves. They leave, even after the first season, with a vision,
with confidence, and with a sense that they can create their own future.”), iar noi, membrii echipelor FIRST® Tech
Challenge Romania ne-am creat o mentalitate in jurul acestor valori.

De aceea, pe parcursul sezonului, am incercat sa ne structuram activitatile, in asa fel incat sa imbinam sesiunile de lucru
si evenimentele cu activitati de tip team building atét interne cét si cu alte echipe.

Ha"oween 31 Octombrie 2024

Continuand traditia, am sdrbatorit si anul acesta Halloweenul impreund, intr-un mod specific american: ne-am deghizat in
costume cat mai creative, am jucat board-games si, pentru ca suntem o echipa de robotica, bineinteles ca si jocuri pe
consold. Am adus fiecare snacks-urile preferate si am avut o seard minunata.

Mystery of the Coral Reef

9 Noiembrie 2024

Datoritd pasiunii noastre pentru treasure hunt-uri, in data de 9
noiembrie am raspuns afirmativ la provocarea echipei
organizatoare, TehnoZ #15972, de a participa la evenimentul
Mystery of the Coral Reef, integrat perfect in tema sezonului
curent.

Misiunile pe care a trebuit sd le realizam pentru a castiga au
fost variate, ne-au pus mintea la contributie si ne-au testat
abilitatea de a lucra in echipa.

in final, ne-am clasat pe locul trei. Desi a necesitat mult mers
pe jos, entuziasmul echipelor si dorinta de a castiga nu s-au
scurs cu trecerea orelor, ba chiar s-au amplificat pe masura
ce se apropiau de ultimele provocari.

Speechless 24 Noiembrie 2024

Pe 24 noiembrie 2024, a avut loc conferinta ,Speechless”,
organizata de echipele Homosapiens #19053 si NeuroBotix
#19045 |a Facultatea de Inginerie Industriala si Robotica din
UPB, Bucuresti. Evenimentul a reunit echipe de robotica din
toata tara si a oferit participantilor o perspectiva ampla
asupra carierelor viitorului in tehnologie.

Printre speakeri s-au numarat: Liviu Bouruc - fost student
UNIBUC, George Popescu - student UNIBUC, Vlad Dieaconu -
angajat Adobe, Marian Banica - colaborator NASA, Stefan
Petriceanu - profesor UPB. Prezentarile au abordat subiecte
variate, de la programe educationale universitare la
experiente de lucru in start-upuri si corporatii. Evenimentul a
fost o sursa de inspiratie si informare, oferind participantilor
o intelegere mai clara a oportunitatilor educationale si
profesionale din domeniul tehnologiei.
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GODMOTH ER Octombrie 2023 - lanuarie 2025

Introducere

Conceptul acestui proiect a luat nastere inca din sezonul anterior, cdnd ne-am propus s sprijinim formarea si
dezvoltarea echipelor noi. Astfel, in prezent, mentordm 3 echipe - echipa Coral Tech #28260 de |a Liceul Teoretic ,lon
Cantacuzino”, Pitesti, 2EZ #28298 din Mumbai, India si Cassiopeia #27882 din Sutton, Marea Briatanie, contribuind la
construirea si consolidarea parcursului lor in competitiile viitoare.

Cuprins

Scopul nostru, ca mentori, este sa ii ghidam pe noile echipe pe
drumul lor, oferindu-le suport si indrumare la fiecare pas. Le
explicdm atat conceptele tehnice, cét si cele non-tehnice esentiale,
astfel incat sa inteleaga fundatia solida pe care se construieste o
echipd. Discutam despre cum sa atraga mentori Si sponsori, unde
sd gaseasca informatii relevante si cum sa utilizeze resursele intr-
un mod cat mai eficient. Ne propunem sd ii invatdam cum sa
performeze in orice conditii, indiferent de provociri, totul
respectand valorile si principiile programului FIRST®.

Prin acest proces, speram sa formam o noud generatie de tineri
capabili, entuziasti si dedicati, pregatiti sd devina la randul lor

mentori pentru altii. eChipe mentorate
in roboticd, mentoratul are o valoare cruciald. Tehnologia evolueazi din tari diferite

rapid, iar acumularea cunostintelor necesare pentru a construi si

programa roboti poate fi o sarcina coplesitoare pentru o echipa (PitESti - Romania'
’

noud. Din acest motiv, sprijinul oferit de o echipa experimentata,

devine un catalizator al progresului. Prin mentorat, se transmite nu India Si Marea Britanie)
doar informatia tehnologic, ci si o mentalitate orientata spre ’

colaborare, perseverenta si inovatie, bazata pe valorile FIRST®.

e Coral Tech - 28160, Pitesti, Romania

Echipa noastra de robotica reprezinta mai mult decat un
simplu grup de tineri pasionati de stiintd, tehnologie, inginerie
si matematica; este o comunitate unita de valori precum
inovatia, colaborarea si dorinta de a impértasi cunostintele
dobéndite. Am demonstrat asta prin rolul esential pe care I-
am jucat in mentorarea unei noi echipe de robotica, Coral
Tech, contribuind astfel la extinderea si diversificarea
comunitatii STEM.

La inceputul sezonului, am aflat ca Liceul Teoretic ,,Ion
Cantacuzino” Pitesti, liceu care este situat in acelasi oras cu
noi, ar dori sd-si infiinteze o echipa care s& participe in cadrul
competitiei FIRST® Tech Challenge.

Desigur, pentru orice echipa rookie, inceputul este cel mai greu, complexitatea jocului si a sezonului putand fi
coplesitoare. Astfel, ne-am decis sa ii ajutam, abordand mentoratul intr-un mod structurat si empatic, impartind acest
proces in mai multe etape

Pentru a le oferi un prim ajutor, le-am donat piese in
valoare de peste lei.
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Am organizat sesiuni de mentorat pentru a impartasi ceea ce am invatat din propria experienta, explicand regulile
competitiei, cum sd-si organizeze echipa, rolurile fiecarui membru, cum sa colaboreze eficient si prezentandu-le fiecare
departament, pentru a le oferi o viziune de ansamblu. Prin sesiuni interactive, am reusit sa ii initiem in competitia FIRST®
Tech Challenge, acestia alegadndu-si numele de Coral Tech.

Totodata, prin intermediul proiectului nostru, International
Hub, am avut sansa de a mentora echipe rookie din
strainatate. Am raspuns afirmativ solicitarii lor de a-i
mentora, organizand meet-uri online prin interediul carora
am putut sa le fim alaturi, raspunzandu-le |a toate
intrebarile.

e 2EZ - 28298 Mumbai, India
intélnirea cu echipa 2EZ a fost prima sesiune de mentorat
din cadrul proiectului International Hub. Cei din echipa
rookie au fost curiosi si ne-au pus diverse intrebari privind

dificultatile pe care le-am intdmpinat in acest sezon sau cum am reusit sa ne stabilim o identitate vizuala. Cu mult drag,
le-am rdspuns tuturor intrebdrilor si am avut ocazia sa le ar&tam si caietele noastre din sezonul trecut, CENTERSTAGE,
pentru a le oferi o sursa de inspiratie pentru propriile caiete si portofolii.

e Cassiopeia - 27882, Sutton, Marea Britanie
Cea de-a doua sesiune de mentorat international a fost cu
echipa Cassiopeia din Sutton, Anglia. Aceasta se aflain
primul ei an, fiind o echipa rookie, dar care este constituita si
din membrii experimentati, avand cateva sezoane inainte. Le-
am oferit sfaturi tehnice, acestia prezentandu-ne problemele
pe care le-au intampinat si exemplificdndu-ne intr-un mod
sugestiv subansamblele robotului lor. De asemenea, am
discutat impreuna si despre strategii de outreach local,
gandindu-ne la modalitati inovative de a prezenta valorile
FIRST® cat mai multor persoane.

Concluzie

Mentoratul oferit de echipa noastrd a avut un impact profund privind consolidarea in propriile forte atat a echipei noastre,
cét si a celor 3 echipe. in acelasi timp, am inteles mai bine importanta responsabilitétii sociale. Prin acest proces, relatia
dintre cele dou3 echipe a devenit una de reciprocitate si respect. intr-o lume tot mai interconectat, astfel de

initiative demonstreaza ca progresul adevarat se obtine prin colaborare, dedicare si impartasirea cunostintelor.

International Hub
Noiembrie 2024 - lanuarie 2025 E

Introducere

—J | - j=xm

intregul proiect a luat nastere din dorinta de a putea comunica cu echipe de roboticd la nivel international, de a descoperi
modul in care competitia FIRST® se desfdsoara in alte tari si de a forma relatii stabile.

Astfel, pe parcursul mai multor saptdmani am desfasurat proiectul International Hub, menit sa ilustreze impactul
fenomenului FIRST® pe intreg globul. Prin intélniri online si discutii libere am reusit sa depasim barierele lingvistice si
diferentele de fus orar, implicand in acest proiect echipe din toate cele 3 programe FIRST® - FIRST® Lego League,
FIRST® Tech Challenge si FIRST® Robotics Competition.
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Cuprins

In cadrul meet-urilor online din acest proiect, International
Hub, am avut ocazia de a ne intalni cu echipe de pe tot
globul, 22 |la numar, reusind sa interactionam cu persoane
din 11 tari, aflate pe 5 continente.

Folosind aplicatii pentru online meetings, Google Meet sau
Zoom, am reusit sa cream o conexiune puternica, bazata
pe comunicare, cu ajutorul pasiunii comune pentru
robotica.

in aceste intalniri am reusit, de asemenea, sa transmitem
si o parte din cultura noastra si modul prin care fenomenul
STEM si valorile FIRST® au impactat Roméania. Am
impdrtdsit opinii si impresii privind sezoanele la care am
participat, in special despre parcursul si obiectivele
sezonului actual, INTO THE DEEP.

Am identificat probleme atat tehnice, cét si non-tehnice
impreund, am prezentat deschis variate solutii si idei,
rezultatele impactand semnificativ progresul ambelor echipe.

Am interactionat cu din ,
aflate pe

1.Bolt.m3 - #22801 Almaty, Kazahstan |
Prima intalnire din cadrul acestei serii a fost alaturi de echipa
Bolt.m3, echipa cu care am colaborat $i sezonul anterior prin
intermediul a catorva sesiuni de mentorat, sezonul
CENTERSTAGE reprezentand anul lor rookie. A fost un meet
de mare succes, reusind sd discutdm cu acestia despre
experientele personale si impedimentele intdmpinate pana in
acel moment. Am comunicat deschis si am reusit sa rezolvam
o mare parte din problemele prezentate, sesiunea fiind una
productiva pentru ambele echipe.

2. XMachine - #17801 Salvador, Brazilia E

Cu ajutorul prezentarilor, facute atat de noi, cat si de cei
de la echipa XMachine, cu totii ne-am mérit cunostintele,
afland atat despre cultura celorlalti, cat si despre cum se
desfasoard fenomenul FIRST® in alte tari. Acestia ne-au
prezentat importanta urias@ a componentei non-tehnice,
impresionandu-ne prin complexitatea si impactul
proiectelor lor. Am discutat despre outreach, identificand
impreund variate modalitati de a rdspandi fenomenul
FIRST® atat in comunitatea locala, cat si peste hotare.
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3. Cyber Sharks Team - #24270 Tripoli, Libia

Cel de-al treilea meet din cadrul proiectului nostru a fost
alaturi de echipa Cyber Sharks din Libia. Aceasta ne-a
extins viziunea privind strategia de joc, principalele
subiecte fiind abordarea misiunilor, importanta
autonomiei si a colaborarii Drive Team-ului. De
asemenea, cei de la Cyber Sharks ne-au prezentat si
viitoarele lor proiecte, iar noi le-a descris evenimentele si
structura sezonului in Romania.

4. Black Tigers - #11192 Kfar Yona, Israel

Alaturi de cei de la Black Tigers am avut ocazia de a ne
aprofunda cunostintele privind importanta culturilor si a
traditiilor. De asemenea, am discutat despre cum maretia
fenomenului FIRST® impacteaza comunitatile noastre si
despre cum putem noi, ca echipa participanta, sa il facem
mai cunoscut.

5. 2EZ - #28298 Mumbai, India

Intalnirea cu echipa 2EZ a fost prima sesiune de
mentorat din cadrul acestui proiect. Cei din echipa rookie
au fost curiosi si ne-au pus diverse intrebari privind
dificultatile pe care le-am intdmpinat in acest sezon sau
cum am reusit sa ne stabilim o identitate vizuala. Cu mult
drag, le-am raspuns tuturor intrebarilor si am avut ocazia
sd le aratam si caietele noastre din sezonul trecut,
CENTERSTAGE, pentru a le oferi o sursa de inspiratie
pentru propriile caiete si portofolii.

6. Cassiopeia - #27882, Sutton, Anglia =)

Cea de-a doua sesiune de mentorat a fost cu echipa
Cassiopeia din Sutton, Anglia. Aceasta se aflain
primul ei an, fiind o echipa rookie, dar care era
constituita si din membrii experimentati, avand céateva
sezoane inainte. Le-am oferit sfaturi tehnice, acestia
prezentandu-ne problemele pe care le-au intdmpinat si
exemplificandu-ne intr-un mod sugestiv subansamblele
robotului lor. De asemenea, am discutat impreuna si
despre strategii de outreach local, gandindu-ne la
modalitati inovative de a prezenta valorile FIRST® cét
mai multor persoane.
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7. Demon Dogs - #22437, New York City, SUA

La o luna de la inceperea proiectului, intalnirea cu echipa
Demon Dogs a fost una speciald, acestia fiind prima echipa
din Statele Unitele ale Americii din cadrul acestor intalniri.
Am impért&sit din problemele intdmpinate pané la acel
moment, ambele echipe putand s& propuna solutii si sa isi
prezinte robotii. Multumitd acestora, am reusit sa aflam
despre atmosfera si modul in care se desfasoard FIRST® in
tara de unde a inceput acest fenomen, acum 35 de ani. De
asemenea, am aflat ca acestia apartin unui liceu destinat
competitiilor FIRST®, iar ca in anul lor rookie, la FIRST®
Tech Challenge, au participat un numar de 14 echipe!

8. Aperture - 5064, North Carolina, SUA

Cea de-a doua intalnire cu o echipa din Statele Unite ale
Americii a decurs minunat. Aldturi de acestia am discutat
despre iteratiile de roboti la acel moment, problemele
intdmpinate pe parcursul testarilor, dar si dificultatile pe
care fiecare echipd le intdmpina precum obtinerea
sponsorilor si partenerilor. De asemenea, am vorbit
deschis privind continutul si aspectele caietelor si ale
portofoliilor, ambele echipe avand notiuni de invatat de la
cei de peste ocean.

9. PlumBum - 24475, Vilnius, Lituania [

Intalnirea cu echipa PlumBum a fost cu adevarat
inspirationala, deoarece acesta este o echipd formata doar
din fete, care in sezonul trecut, CENTERSTAGE, a participat
la campionatul din ltalia, la acel moment in Lituania nefiind
organizat FIRST® Tech Challenge. Acestea ne-au povestit
despre experienta lor de la Bucharest Twin Cup, la care au
participat in vara anului 2024, dar si despre oportunitatea de
a face parte din programul international FIRST® Like A Girl.
In cadrul meetului, am discutat despre diverse probleme
comune intampinate, precum abordarea viitorilor sponsori
sau importanta colaborérii Drive Team- ului.

10. Circuitron - 28359 Mumbai, India

impreund cu echipa Circuitron, am avut oportunitatea de
a impartasi cat mai multe detalii tehnice in legatura cu
robotul nostru, evidentiind in acelasi timp si strategia de
joc abordata, dar si tipul de mecanisme folosite, fie ele
COTS, fie fabricate la hub chiar de cétre noi. Ne-am
bucurat cand ne-au explicat obstacolele si dificultatile
tehnice intélnite padna acum ca echipa rookie, reusind
astfel sd oferim mai multe sfaturi practice pentru a i
ajuta sa isi imbunatateasca robotul, dar in acelasi timp si
strategia de autonomie si de scorare in TeleOp.
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11.Quant - #23004, Astana, Kazahstan

Invitati de echipa Quant, de altfel organizatoare a acestui
meeting online, am avut oportunitatea de a participa activ in
dezbateri constructive cu patru echipe din diferite colturi ale
lumii. Pe langa echipa Quant, au mai fost prezente echipele
3 - Potential Energy #19706 (MN, SUA), Aperture Science #5064

= / ‘L’"‘“IL. H \ (NC, SUA) si Reboot #247(NJ, SUA). in cazul unora dintre

‘ l'l\ echipe, numarul de sezoane active |-a depasit cu mult pe al

nostru, echipa Reboot fiind activa, spre exemplu, inca din anul
2007. Astfel, experienta vasta a participantilor a creat un mediu
favorabil invatarii pentru noi.

12.Next Level - Maroc -

—

Intalnirea cu echipa Next Level ce participa in cadrul ] b
programului FIRST® LEGO LEAGUE a reprezentat o experienta R _ a1\ ‘n._ —
noud si unicd. Pe parcursul sesiunii, am aflat mai mult despre E pad prf’ffis"’i“s”‘
sezonul lor curent, SUBMERGED, iar noi la randul nostru le-am o ' -
povestit despre INTO THE DEEP, starnindu-le dorinta de a afla
mai mult. Astfel, i-am ajutat cu cateva sfaturi privind o

posibila trecere de la FLL la FTC in viitor. Indiferent de varsta, ofthe FIRST Tech Challenge - Grasious Professionatism
SUBMERGED sau INTO THE DEEP, ambele se bazeaza pe e B oscoc @
principiile cooperarii si dezvoltarii armonioase, avand un
impact pozitiv real asupra participantilor.

13. LYBOTICS Wizards - #18422, Tripoli, Libia

Am participat la meetul numarul 13 alaturi de echipa Wizards
din Libia, cu care am povestit despre mecanismele pe care le
foloseste robotul nostru, explicandu-le in detaliu
imbunatatirile vizibile pe care le-am adus acestuia dupa
fiecare League Meet la care am participat. in afara de
subiectele tehnice pe care le-am aprofundat, ne-au impartasit
o dificultate pe care am constatat c& am intampinat-o si noi
si cu siguranta incd multe alte echipe atat din Libia, cét si din
tara noastrd, si anume gasirea de sponsori. Astfel, ambele
echipe am venit cu cate o abordare si bineinteles si sfaturi
pentru problemele intalnite.

14. Occam’s Razor Clams - #636, Rhode Island, SUA

Meet-ul cu echipa ORC (Occam’s Razor Clams) a fost concentrat
in special pe valorile FIRST®, din care am invdtat si cat este de
important ca fiecare echipd, indiferent de continent, tara,
regiunea sau orasul din care provine s& isi ghideze pasii in
concordantd cu misiunea si viziunea FIRST®. Ambele echipe am
rezonat legat de problemele tehnice intélnite pana la momentul
actual in competitie. Totusi, discutia a fost axata pe partea non-
tehnica, unde am oferit cateva sfaturi legate de o planificare
eficienta in lucrarea caietelor.
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16.StormTech- #16054, Goiania, Brazilia Lo

Meetingul cu echipa StormTech a constituit un alt
moment important in cadrul proiectului nostru
international. Ne-am axat mai mult pe subiecte tehnice,
am discutat despre performantele noastre, dar si despre
evenimente si proiecte ce ne apartin. Acest schimb de
experiente a contribuit cu siguranta la cresterea nivelului
de pregatire tehnica a ambelor echipe.

15. G Force- #19013, Mumbai, India

G Force a reprezentat, pentru noi, a doua echipa cunoscuta
in urma proiectului International Hub originara din Mumbai,
India. Meetingul s-a concentrat mai mult pe partea tehnica,
de altfel indispensabila unei echipe de FTC, abordand
detalii despre mecanisme, solutii inovatoare si optimizarea
sistemelor. Am schimbat idei despre design si
functionalitate, punand accent pe importanta unei baze
tehnice solide in performanta unui robot.

17. ViperBots Venom - #6209, Texas, SUA

Pe 27 ianuarie, echipa noastra s-a intélnit cu ViperBots
Venom #6209 din Texas, SUA. Acestia ne-au prezentat
parcursul lor, oferindu-ne o perspectiva valoroasa, iar noi
le-am aratat robotul nostru si progresul realizat.

Am discutat despre provocarile comune, precum
dificultatea gasirii sponsorilor, si am avut un schimb de
idei constructiv. Ne-a impresionat implicarea fiecarui
membru al echipei lor in conversatie.

Astfel de interactiuni ne motiveazd sa inovam si sa ne
dezvoltam in continuare in domeniul roboticii.

Voluntari la Somes Tech Challenge €2

26-28 lulie 2024

Spiritul FIRST® uneste comunitati de tineri din intreaga lume sub un
scop comun, crednd conexiuni pe termen lung si experiente care ne
dezvolta din toate perspectivele: la nivel de responsabilitate,

cunostinte, abilitati si interactiuni sociale.

Astfel, in datele de 26-28 iulie 2024, 2 membri ai echipei si-au dorit
sd se implice, din postura de voluntari (doi Referee) la Somes Tech
Challenge, eveniment organizat de echipa Vectron #17873.
Experienta a fost una ineditd pentru noi, iar interactiunea cu cele 28
de echipe ne-a apropiat si mai mult de comunitatea tinerilor

roboticieni.
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Gaming Night 30 decembrie 2024

Pentru ca avem nevoie si de momente de conectare, din
cand in cand ne place sa organizam cate un gaming night la
hubul nostru, unde ne strangem toti si jucam boarding
games. Performanta este importantd, dar la fel de
importante sunt si cultivarea sentimentului de apartenenta
si starea de bine a echipei. Astfel, seara de 30 decembrie s-
a transformat intr-o seara de jocuri pentru noi. Am jucat
Mafia-un joc bazat pe multd intuitie si atentie la detalii
pentru a castiga si Activity-centrat pe lucru in echipa.

in datele de 22 noiembrie, 7 ianuarie, 29 ianuarie si 1 februarie am desfdsurat patru sesiuni de antrenament in dorinta
de a ne pregati pentru viitoarele competitii.

in prima sesiune, ce a avut ca scop pregatirea pentru primul League Meet din sezon, am invitat echipa 4D Robotics
#18160 la noi la hub.

in cadrul celei de-a doua sesiuni, menita sa faciliteze si punerea la punct a ultimelor detalii organizatorice pentru
Hide&Meet, League Meet-ul organizat in colaborare cu 4D Robotics #18160, ARRA #25538 si LightBulb Robotics
#23203, am invitat cele 3 echipe cu care am lucrat pentru acesta.

in cea de-a treia sesiune, desfasurata pe 29 ianuarie, am avut din nou alaturi echipa ARRA #25538. Aceasta ne-a ajutat
sa ne pregatim pentru cel de-al 4-lea League Meet. Am simulat meciuri sub atenta observatie a membrilor ce aveau
dobéandite certificate de Referee, recrednd atmosfera de competitie.

De asemenea, pe 1 februarie, dupa League Meet, am fost invitati de BraveBots #19141 sa ne mai antrenam la ei la hub,
avand astfel ocazia de a exersa si analiza in continuare performantele noastre in conditii de competitie.

Brave around the world

23 ianuarie 2025
in data de 23 ianuarie, am avut deosebita placere de a participa la

podcast-ul organizat de echipa Brave Bots #19141, Brave around the
world, eveniment cu scop informativ, care s-a dovedit a fi si extrem de
placut. In cadrul discutiei, am abordat teme diverse, de la modul in
care gestionam perioadele stresante si cum facem fata situatiilor
neprevazute, pana la povestea echipei noastre si momentele

amuzante care ne-au marcat parcursul.
De asemenea, am avut ocazia sa impartasim din lectiile invatate de-a

lungul timpului, dar si sa ascultdm perspectivele colegilor nostri, ceea
ce ne-a ajutat sa vedem lucrurile dintr-un unghi diferit.
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FTC Global Ambassadors SBamB

25 lanuarie 2025

Introducere

Am raspuns afirmativ propunerii echipei Cyber Sharks #24270 din Libia de a deveni ambasadorii Europei in proiectul FTC
Global Ambassadors - un eveniment virtual revolutionar in care 6 echipe FTC se reunesc pentru a-si reprezenta
continentele, pentru a rdspunde la provocari interesante si pentru a discuta probleme din lumea reala, cum ar fi punerea
in pericol a vietii marine.

Astfel cd pe data de 25 ianuarie am avut prima intalnire alaturi de celelalte echipe ambasadoare: Cyber Sharks (#24270,
Libia), Atomic (#18630, Texas,SUA), XMACHINE (#17801, Brazilia), leocopsar (#26487, Indonezia), VegeMight
(#17556, Australia ).

Cuprins

Dupd ce am realizat introducerile si am facut cunostiintd, a urmat o sesiune de discutii in care fiecare dintre noi am
prezentat solutii la urmé&toarea intrebare: ,Cum contribuie activitatile umane la punerea in pericol a speciilor marine si
ce solutii inovatoare putem implementa pentru a proteja si a restabili ecosistemele marine?”

Fiecare echipa a pregatit o prezentare in care a raspuns la intrebarea propusa, venind cu solutii inovatoare.

Echipa noastra a pus in prin plan poluarea fonica marina. in Europa, traficul naval intens in zone aglomerate precum
Marea Nordului si Marea Mediterana reprezinta o mare sursd de poluare fonicd, avand o influenta negativa asupra
diferitelor animale precum balenele si delfinii. De asemenea, zonele de exploatare a petrolului amplifica fenomenul.
Pentru a rezolva aceasta problema si a ajuta speciile marine sensibile la sunet s&-si mentind existenta si dezvoltarea, am
propus ideea unui robot ce ajuta la anularea zgomotului. Acesta va avea capabilitatea de a inversa undele sonore.
Sistemul va functiona asemenea optiunii de anulare a zgomotului de pe castile Bluetooth, crednd o zona in care speciile
sensibile la sunet, cum ar fi delfinii si balenele, vor fi protejate.

A urmat o sesiune distractiva si interactiva in care ne-am jucat ,,Would You Rather Game”, distrandu-ne de minune.
in final, fiecare participant si-a prezentat experienta in FTC. S-a vorbit despre cum acest program a reusit si schimbe
vieti, ajutand tinerii sa realizeze ce vor sa faca in viitor.

Concluzie
Asadar, acest eveniment a fost o oportunitate excelenta de a intra in legatura cu echipe din intreaga lume, de a discuta
despre provocari globale importante si de a participa in activitati distractive.
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