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Echipa:

Echipa noastrd este formata din 20 de tineri - 8 fete si 12
baieti, cu varste intre 13 si 19 ani, din 6 unitati de invatamant.

Pentru o mai buna organizare, avem un Team Lider, 2 Lideri
Tehnici si 1 Lider NonTehnic, responsabili de cele 3 departamente
- Hardware, Software & NonTehnic.

20 de membri, dintre care 17 se afla in
primii doi ani in FIRST® Tech Challenge

Mentori & Asistenti:

Emanuel Serban  Tiberiu lonescu  Bogdan lonescu Augustina Ene Monica lordache
Mentor Mentor Mentor Psiholog Profesor Universitar
Hh 'ighFiv
\Mpbohu
A ‘ ‘u lNanl::
Varsta: 45 ani Varsta: 21 ani Varsta: 41 ani VAarst3: 55 ani VArsta: 48 ani
Preponderent Preponderent Preponderent Preponderent Preponderent
tehnic non-tehnic non-tehnic non-tehnic tehnic

Strategie de Recrutare:
Anul acesta am adoptat un plan de recrutare, prin care reusim 11 copii dupﬁ recrutﬁri, in total

atat sa ne cunoastem noii voluntari, sa le testam abilitatile de . . . . . .
lucru in echipd, céat si sa le impartdsim din cunostintele noastre. 6 membri noi §| 5 voluntari activi
Pentru a asigura longevitatea echipei, inca din perioada de
OffSeason am organizat sesiuni de recrutare, interactionand
astfel cu 33 de tineri, din 9 unitati de invatamant, dintre care 6
au devenit membri, iar 5 sunt si astazi voluntari activi.

Prin intermediul a 3 sesiuni de recrutari, am reusit sa
starnim interesul a 33 de voluntari de la 9 licee din
oras,delaclasaa9-alaal1-a.

Plan de Dezvoltare a Membrilor:

/lstseasun\
Aflandu-ne intr-o perioada de tranzitie, in acest sezon incercam sa punem dlon-Tech,
accentul asupra dezvoltarii membrilor. Prin colaborare, determinare si /’
invatare continua, am utilizat diverse metode in privinta dezvoltarii noastre ca stseason "t';;f,i‘,"- LL?.,’Q,
~—

persoane, dar si ca un intreg. Spre exemplu, printre metodele abordate sunt:
pass-on (transmiterea informatiilor de la membrii cu experientd la cei noi),
ateliere, conferinte tehnice si nontehnice, sesiuni periodice de brainstorming

si discutii cu specialisti din diferite domenii. st seasan ‘
\J
Risk Management: .
in acest an echipa noastra este alcatuitd preponderent din membri si voluntari ‘ ‘ ‘
Hardware ') /
1st season

in primii 2 ani de activitate, astfel, pentru a facilita munca depusa de fiecare  osarinen ) ‘
membru, am incercat sa adoptdam cat mai multe resurse usor de folosit. ~

3rd season

Software
Departmenl

lst season

Spre exemplu, am facut tranzitia de la Adobe Indesign la Canva, programul avand o interfata intuitiva si permitandu-le mai
multor persoane sa lucreze simultan la acelasi proiect. De asemenea, in acest sezon am ales sa folosim piese standard la
departamentul Hardware, fiind utilizate cu usurinta de toti membrii, indiferent de vechime sau experienta.
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Obiective:
* Introducerea comunitatii locale in fenomenul STEM - am avut 19 evenimente in cadrul comunitatii locale in care am
impartasit atat valorile FIRST®, cat si fenomenul STEM;
 Obtinerea veniturilor de cel putin 82.000 lei pana la Nationala - am dorit sa depdsim suma avuta la Etapa Nationala a
sezonului trecut, reusind s& mentinem legatura cu sponsorii actuali si sd obtinem sponsori si parteneri noi, astfel

ajungand la venituri de aproximativ 98.000 lei;

o inchegarea ca echipi si dezvoltarea membrilor noi - 11 din 20 de
membri (55%) sunt in primul an, astfel ne-am dorit sa ii primim cu
multa caldura in comunitatea noastra, sa le oferim informatiile de
care au nevoie si sa formam o echipa unita;

¢ Consolidarea relatiilor cu echipe din programele FIRST® - am
interactionat cu 29 de echipe din 11 tari, de pe 5 continente, prin OBJECTIVES + KEY RESULTS
intermediul proiectului International Hub, desfasurat pe parcursul a 4
luni;

¢ Robot constant - am constatat ca un robot constant este mult mai
important si mai eficient decét unul cu sisteme promitdtoare, dar nu
destul testate, stabilind ca in acest sezon sa ne concentram asupra Specific [l Measurable
constantei robotului pentru fiecare iteratie.

Venituri & Strategie Fundraising:

In acest an, am pus un accent deosebit pe sustenabilitatea financiara, implementand mai multe metode pentru a ne
gestiona eficient veniturile si cheltuielile, printre acestea fiind:
e Am gestionat responsabil cheltuielile, mentinand o comunicare deschisa si transparenta cu sponsorii si partenerii,
pentru a le demonstra modul in care utilizam resursele primite;
e Am creat o strategie prin care atragem noi sponsori si parteneri si consolidam relatiile cu cei actuali, comunicénd prin
emailuri si prezentandu-le progresul nostru.

Veniturile din acest sezon sunt o confirmare a faptului cé echipa 98.275 lei - TOTAL VENITURI
noastrd este in continud dezvoltare. Anul acesta am reusit sa " Sl GENTES A
! ponsorizar 350N

crestem cu aproximativ 21% sumele pe care le-am primit de la @ Sponsarzin INTO THE DEEP
firme, comparativ cu aceeasi perioada a anului trecut.

Sponsori & Parteneri:

Le multumim sponsorilor si partenerilor care au fost alaturi de
noi, cu ajutorul dumnealor reusind sa crestem. Sezonul acesta
am avut: cei 11 sponsori ai anului trecut, 12 sponsori noi care ni
s-au aldturat in acest an si 4 parteneri.

23 sponsori si 4 parteneri

Dintre care 12 sponsori $i 2 parteneri
ni s-au alaturat in acest an

88.914 lei - TOTAL CHELTUIELI

@ Robot Game
@ RobotComponents
3D Printing

Marketing

Cheltuieli: Repartizarea cheltuielilor pe categorii: ® Hu
¢ Robot Components - 58,4%;
o Marketing - 17,9%;
¢ Robot Game - 8,5%;
o 3D Printing - 8,3%;
e Hub-6,9%;
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Organizare:

e Sedinte saptamanale
Acestea sunt primii pasi in comunicare, analizare si rezolvare sau in formarea celorlalte documente de care ne folosim
(Season Timeline, Action List etc.)

sept.

« Season Timeline 2024-2025 INTO THEDEEP ~ LT 1A HEEPER - B

o v . s . ey - gg._---44='=‘=',_~_<""§§

Aceasta functioneaza ca o diagrama Gantt simplificata. HHHHHUHEHHRREEH = 2HHHH ¢H 1
Cu ajutorul acesteia reusim s vizualizim sezonul, in FHHHUHHHEHHEEFHEH FHHEE

. M o o o ow A s
cadrul acestei metode fiind prezentata fiecare saptamana

sam., 20 apr. PoliFest Bucuresti UNSTPB
vin., 26 apr. Olimpiada Nationala de Mecanica UNSTPB - CUPIT

a sezonului, si sd reusim s& ne stabilim obiectivele sau n“n

13-16 mai Vizite CNICB, LADL, LTIB
dum., 26 mai Robotics Challenge VIVO! Mall

evenimentele pe care le avem. i H

i:::::irﬁzs’ Programming ‘ ‘ ‘ k\‘m‘ n
e E e Main Role & Support - Shadowing & Role Transfer

5 Matei o . - ey .
. Anul acesta trecem printr-o etapa de tranzitie, astfel prin
7 Maria °
sl : procedeul de Support, corelat cu cel de Shadowing, reusim
nars
10 Cristina b4 | 3 f I d ini k” P H +
TilvaE . sa realizam transferul de sarcini, skill-uri si experiente, intr-
12 Andrei o ~ . e A . .
. o un mod cat mai lin, cat mai facil.
14 Teo V. o o o
15 Alex C. o o
. . Priority Department Owner Date Date Status Date
[ ) Actl on L 1 st /-$ 1 Participare Kickoff & KICK/ATHON 7-8 sept. High v (Hardwae ~ (TeoV. ~ T1sept. 6sept. Completed v 6sept.
2 Participare Kickoff & KICK/ATHON 7-8 sept. High v  Software ~  Alexl. ~ 1sept. 6sept. Completed B 6sept.
21 _ 1 3 Participare KICK/ATHON 8 sept. Medium ¥ Non-Tehnic ¥  TeoE. v 1sept. 6sept. Completed - 6 sept.
Constd intr-un document actualizat constant cu 4 Fimare VideoIncrere NPE Hgh v  NonTehniow (Ee v Tsep. i5sep. (Complted ®  1sep
. . N 5 Editare Video Inscriere NPE High ~  NonTehnic ¥  DavidS. ~ 1sept. 22sept. (Completed  ~ 19 sept.
task-uri fiecare dintre acestea avand un  Partiiare RSF 21 st Medium + Teok -+ Tsen 20sept Completed v 20sept
! 7 Declaratii inscriere NPE High v 9sept. 15sept. (Completed v 15 sept.
H H H B4 H A 8 Participare Noaptea Cercertatorilor UNSTPB - CUPIT 27 sept. Medium ~ AlexP. v ' 16sept. 26sept. Completed - 26 sept.
responsabil si un termen limitd, ajutand cu il ool s i | QSN | @R | 15 | 2000 GEENENND | 200
. . . .. 10 Roll-up / Pop-up / Spider Medium ¥ ‘NonTehnic ¥ Eve - 19sept. 20oct. Completed ~ 18oct.
d b I 11 Postare Video Valori High Five (Reel, Tik Tok, Public YT), luni,ora20  High ¥  Non-Tehnic ¥  Eve - 22sept. 23sept. Completed - 23 sept.
IStrI u"ea sarc' nl or 12 Prototip functional Intake activ pentru SAMPLES High v  Hardware ~  Matei ~ 22sept.  6oct. Completed - 20 oct.
13 Prototip functional Intake pasiv pentru SPECIMENS High v (Hardware ~  DavidS. ~ 22sept.  6oct. Completed 5 8oct.
14 Sabloane Email-uri Sponsori (existenti, prezenti la evenimente, noi)  Medium ¥ Non-Tehnic ¥  Maya  ~ 22sept.  6oct. Completed v 27 sept.
15 Inventar goBILDA High v Hardware ~ Davidl. ~ 29sept.  6oct. Completed - 20 0ct.

¢ Google Workspace
Folosim Google Workspace, deoarece permite mai multor utilizatori sd lucreze simultan la acelasi proiect. De asemenea,
pe parcursul anilor, Google Drive-ul a devenit arhiva echipei, putand sa fie cu usurinta accesata.

Social Media:

Reach: Cea mai vizualizata postare: Crestere urmaritori:
¢ Instagram: 19.682 Instagram: 6.691 o Instagram: 46,6%
¢ YouTube: 9.239 YouTube: 6.626 e YouTube: 17%
e Facebook: 35.432 Facebook: 2.524 e Facebook: 14,5%
o TikTok: 7.293 TikTok: 1.477 o TikTok: 40,4%

Cel mai vizualizat videoclip este Robot Reveal-ul publicat pe YouTube pe 22 noiembrie
2024, avand peste 6.6K vizualizari.

Branding:

Echipa noastra se afla in continua schimbare, astfel anul
acesta ne-am format o identitate vizuala care ne
reprezinta la acest moment. De la materiale
promotionale, pand la elemente publicitare (banner,
steaguri, fata de masd), design-urile noastre se bazeaza
atat pe paleta de culori, cat si pe elementele de design
(valuri si bule - inspirate de tema acestui sezon).

D7F049
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Connecting with the Engineering Community:

Sezonul acesta am reusit sa interactiondm cu comunitatea inginereasca prin intermediul a 7 evenimente cheie, avand
sansa sa discutam cu 700 de specialisti.

1. Atlantykron 35th - 1848 ore alocate evenimentului si 108 ore de voluntariat
Acesta este si unul dintre principalele proiecte ale acestui sezon. Este o tabara
de vard dedicata adolescentilor cu inclinatii tehnice. Am interactionat cu peste
160 experti si oameni din 11 tari. De asemenea am avut ocazia de a sta de vorba
cu oameni de stiinta recunoscuti la nivel global, precum Ravi Prakash - inginer
NASA JPL, Guy P. Djoken - Presedinte al Centrului pentru Pace UNESCO si

astronautul Dumitru Dorin Prunariu. i
JPL

2. Fabrica Virtuali - 3 ore alocate evenimentului = E
in cadrul acestui eveniment, 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 a 14 companii de top.

1>

|

NTER FOR PEACE

3. PoliFest - 16 ore alocate evenimentului
Acesta este cel mai mare targ educational din domeniul stiintei si ingineriei. Peste 70 de
firme de top au fost prezente, aldturi de 300 de experti si profesori din domeniile STEM,
creand un mediu propice pentru networking si discutii pe teme de interes comun.

4. Olimpiada Nationala - Aria curriculara ,Tehnologii” - Domeniul Mecanica - 7 ore
alocate evenimentului
Am asistat la ceremonia de deschidere a acestei olimpiade, avand onoarea de a prezenta
fenomenul FIRST® si valorile STEM, in fata a peste 120 de olimpici si profesori insotitori.

5. Noaptea Cercetatorilor Europeni - 49 de ore alocate evenimentului
Am fost prezenti la,Noaptea Cercetatorilor Europeni®, aldturi de profesori universitari,
studenti, dar si elevi pasionati, discutdnd cu 25 de experti in diverse domenii STEM si
realizand propriul nostru atelier dedicat programarii si construirii robotilor.

6. Vizita la Hidrocentrala Vidraru - 16 ore alocate evenimentului
Am interactionat cu 5 experti, discutand despre importanta energetica a centralei si ni s-au
oferit detalii tehnice despre constructie si partea de prototipare a proiectului, accentuand
solutiile inovatoare adoptate pentru depdsirea piedicilor.

7. Seminar despre rezistenta materialelor - 10 ore alocate evenimentului
Aceasta prezentare sustinuta de doamna lordache Monica, profesor universitar, ne-a ajutat sa
intelegem cét de importante sunt materialele si proprietétile lor in constructia robotilor. Am
vorbit si despre metoda elementelor finite, o tehnica prin care putem testa cum se comporta
piesele sub diferite condifii.

Member Skill Development:

in acest an, echipa noastré este formaté preponderent din persoane in primii 2 ani de FIRST® Tech Challenge, unul dintre
obiectivele principale devenind dezvoltarea continua a membrilor.

Astfel, pentru ca trecem printr-o perioada de tranzitie, de-a lungul sezonului am participat la diverse evenimente prin care
putem asigura dezvoltarea membrilor, indiferent de vechime sau departament. Printre acestea se numara:
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1. Atlantykron 35th
Tabara de Vara Atlantykron este unul dintre proiectele noastre principale din acest an,
in cadrul acesteia avand ocazia de a participa la 33 de ateliere si 11 conferinte tinute
de oameni de stiinta recunoscuti la nivel global.

2. Training-uri tinute de mentori si asistenti
Cei 3 mentori si 2 asistenti sunt constant aldturi de noi, acestia organizand diverse
sesiuni de training pe parcursul sezonului, abordand diferite subiecte de la
proiectarea in CAD péna la gestionarea emotiilor in timpul competitiilor.

3. Conferinta Speechless
Conferinta organizata de echipele NeuroBotix #19054 & HomoSapiens #19053 a avut ca scop
principal prezentarea perspectivelor despre carierele viitorului, explorand oportunitatile din
domeniul tehnologiei.

4. Inspiring The Engineering Youth
Atelierul organizat de cei de la BoogeyBots #19061 ne-a ajutat sa ne dezvoltdm cunostintele in
privire cu stiinta si tehnologia, speakerii prezentand diverse provocari pe care le-au intdmpinat si
cum le-au depasit.

5. Workshop despre Inteligenta Verbala si Nonverbala. Inteligenta emotionala in
comunicarea de calitate
Workshop-ul organizat la UNSTPB - Centrul Universitar Pitesti ne-a ajutat sa@ ne dezvoltam pe
plan emotional si sa avem o comunicarea mai eficienta.

6. FTC Global Ambassadors
in cadrul acestor intalniri am avut ocazia de a interactiona cu alte 5 echipe internationale, dar si de a ne imbunatéti
prezentarile si vorbitul in public. Am abordat diverse subiecte precum strategiile de joc, dar si in tema acestui sezon,
modul in care activitatea umanad pune in pericol viata acvatica.

Outreach:

26 de evenimente si

Anul acesta, prin cadrul evenimentelor si proiectelor, am reusit sd interactionam

cu aproximativ 4.900 de persoane. £ proiecte principale

International Hub GODMOTHER

Noiembrie 2024 - Martie 2025 Octombrie 2023 - Martie 2025
Acesta a luat Conceptul
nastere din — acestui
dorintade a | proiect a luat
putea comunica nastere inca
cu echipe de din sezonul

robotica la nivel [ anterior, cand £
international, de === ““ ne-am propus |
a descoperi modul in care fenomenul FIRST® se desfdsoara  s3 sprijinim

in alte tdri si de a forma relatii. formarea si dezvoltarea echipelor noi.

Pe parcursul a 16 saptamani am desfasurat proiectul Astfel, in prezent, mentordm 3 echipe - echipa Coral Tech
International Hub, menit sa ilustreze impactul fenomenului #28260 din Pitesti, Romania, cireia i-am donat piese in
FIRST® pe intreg globul - implicand echipe din programele 5j54r¢ de peste 20.000 de lei, 2EZ #28298 din Mumbai,
FIRST®. Am avut ocazia de a ne intalni cu 29 de echipe din | dia si Cassiopeia #27882 din Sutton, Marea Britanie,

11 tari. contribuind la construirea si consolidarea parcursului lor in

competitiile viitoare.
e




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

Hlde & Meet 2025 lanuarie 2023 - lanuarie 2025

Unul dintre cele mai vechi proiecte ale echipei noastre, Hide & Meet a inceput
inca din sezonul PowerPlay, sub numele de HTW Demo, pentru a crea un loc
unde, alaturi de alte echipe din orasul nostru, atat membrii din comunitatea
FTC Roménia cét si cei curiosi de aceasta arie pot sa se reuneasca. Anul
acesta, alaturi de celelalte echipe organizatoare - 4D Robotics, LightBulb
Robotics si ARRA am reusit sa impactdm peste 2.500 de persoane, sa
interactionam cu 19 echipe si am avut 36 de voluntari.

Anul acesta am avut 3 evenimente in 2 centre comerciale, VIVO! Pitesti & Arges

# Mall. Ne-am dorit ca initiativa noastra sa contureze FIRST® Tech Challenge, astfel

% simuland la scard mic# ideea etapelor oficiale. Alaturi de alte 5 echipe din Pitesti

am reusit sd construim legaturi mai solide intre comunitatea FIRST® si public.

0 analiza obiectiva a aratat faptul cd, pe parcursul celor trei evenimente, peste

400 de persoane (cu reprezentanti de toate varstele) au facut incd un pas catre
gy TTT—

2\l . v
P ) |
20 83 i
= A= e T8 T i

Vizite in Licee 13,14 & 16 mai 2025 & 7 noiembrie 2024

Anul acesta am avut 4 vizite in licee, reusind sa promovam robotica in 3 scoli (2
neavand propria echipa de robotica). Am interactionat cu 200 de copii de clasa a

IX-a. Demonstratiile cu robotul si informatiile noi i-au captivat pe elevi, multi dintre
ei alaturandu-ni-se ca voluntari.

Am avut ocazia de a Pe parcursul acestui an am incercat sd interactionam cu cat mai multe

. . . persoane, atat din comunitatea locald, cat si international, astfel incat sa
mteraC!IOHa Si dea putem promova fenomenul STEM si valorile FIRST®.

colabora cu Cele 26 de evenimente se impart in mai multe categorii:

96 de echine dln cadrul o in cadrul comunitatii locale, discutand cu oamfznii si prezentandu-le ce
P inseamna robotica si FIRST® Tech Challenge. In cadrul acestora am

pl‘ogl‘amelor FlRST@ reusit sa impactam aproximativ 4.000 de persoane,

e Evenimente la care am avut ocazia sd interactionam cu 700 de experti din
domeniul tehnic;

e Activitati dedicate dezvoltarii membrilor pe mai multe
planuri, atét tehnic, cat si emotional; 2.620 de ore alocate evenimentelor

e Interactiuni cu 96 echipe din programele FIRST®, atét
din tara, cat si international;

1.058 de ore de voluntariat

Better Together:
Anul acesta am avut 14 evenimente si proiecte dedicate sectiunii de Better Together, in cadrul cdrora colabordm cu alte
echipe si intdrim relatiile din cadrul propriei echipe, reusind sa interactiondm si sa impactam peste 400 de persoane.

Ll

VIR Voluntari la Somes Tech Challenge
Open Hub 1 26 de echipe
3 echipe /) i \ = e e
FTC Global Ambassador
30 persoan = L
VN Redstone Forum

Brave around the world

10 persoane
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Am interactionat cu 31 de

Strategie participare League Meet-uri:

Participarea noastra la League Meeturi a avut 2 scopuri principale:
e Conexiuni: stabilirea de relatii cu cat mai multe echipe din regiune echipe dln regiune
¢ Testare: evaluarea noilor iteratii ale robotului intr-un mediu competitional

Am ales 3 epicentre din Regiunea SUD (Arges, Bucuresti, Prahova) si am ales trei League Meet-uri la intervale egale, plus

unul final inainte de Regionala SUD pentru testarea ultimelor modificari.

Pitesti (AG)

Sezonul s-a impartit in 4 sesiuni de design _yKickore PO (f”’ 15 decembrie N 1 februarie
2024 / KICK/ATHON \ MEET QUANTUM ROBOTICS \l EASTERN ARENA
bazate pe feedback-ul primit la competitii . ] , 2025
(pana la Regionald) si o sesiune suplimentara “ 3“"“"“3"' : ) n‘ 1 séptéman
7- 9fehruar|e
_ 2 b ! 13i " Regionala SUD
pand la etapa Nationala. — B e s
Prioritati de design: e Ploiett (PH)

League Meet #4 +

League Meet #1 League Meet #2 League Meet #3 s
Regionala

Nationala

. Testarea de noi o Implementarea
Sistem de colectare T L Cresterea vitezei de o
P Extensie liniara prototipuri pentru T prototipului de brat
activ fiabil ciclu

implementari viitoare pivotant

Scorarea: Sample-uri in Cresterea fiabilitatii

High Basket si Rezolvarea colectdrii | ex.: Gheard pe brat . transferului prin
specimene pe High multiple pivotant Protectii pentru integrarea cuvei in

Chamber prevenirea blocarii | ansamplul de intake
Sample-

. . - | Imbunatatirea intake-
Implementarea Ascent | Micsorarea ghearei Si . . urilor/Specimenelor in o
’ 7 | ex.:Intake activ cu bot ului prin cresterea
Level 2 reducerea materialului L . robo . o o
nutil motor si cuva integrata vitezei si a unghiului de

colectare

Strategie de joc:

Strategia de joc s-a axat initial pe perioada autonoma, esentiala pentru clasament, continuand cu implementarea Ascent
Level 2 si incheind cu TeleOp, prioritatea noastra principala in toate acestea fiind Constanta > Viteza. Am decis cd in
TeleOP elementele neutre sunt cele mai valoroase, deoarece sunt limitate si impartite intre cele 2 aliante. Am stabilit
targeturi detaliate pentru fiecare competitie, vizand un OPR ridicat, si am analizat inainte si dupd fiecare meci obiectivele
si realizdrile, ceea ce a avut un impact semnificativ asupra evolutiei noastre.
Regionala

Obiectiv individual Rezultat mediu individual Scaor obiectiv individual Scor mediu individual Completare
Auto Samples 4 samples + ascend 3 samples + ascend
Auto Specimen 5 specimens + park 3,66 specimens + 3/6 Park

TeleOp 5 specimens + 14 samples 3,44 specimens + 10,33 samples
Ascend Ascend level 2 779

Design Philosophy:

Pe baza strategiei de joc si de participare la League Meet-uri, am stabilit urmatoarele principii de design:

Fiabilitate > Viteza Evitarea complexitatii mecanice Versatilitate
Chiar daca sezonul acesta este Un alt scop al nostru in acest sezon a Chiar daca pentru noi Sample-urile

orientat pe numarul de cicluri fost dezvoltarea celor 11 noi membri galbene sunt targetul, este foarte
realizabile, consideram ca cel mai si voluntari. Pentru a facilita acest important sd ne putem adapta la
important lucru este constanta. proces, am implementat mult mai partenerul de alianta. Astfel, nu am

Putem sa ne bazadm pe robot si pe multe piese standard, pentru a le fi pierdut din vedere dezvoltarea unei
faptul cd acesta va functiona in acestora mai usor sa lucreze. in plus, stategii de specimene, in functie de
parametrii normali, fara prezenta complexitatea mecanica excesiva circumstante.
riscurilor. scade fiabilitatea.




Engineering Design Process:
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Procesul de design pe care il folosim este alcatuit din 6 pasi, formandu-ne o metodologie sistematica pentru a crea si

imbunadtati sistemele de pe roboti.

1.1dentify the problem

Procesul incepe cu identificarea si analizarea atat a problemei pe care dorim
sd o rezolvdm cét si a temei sezonului, realizdndu-ne o baza de informatii

valoroase de la care putem evolua.

2.Brainstorming & Research

Odata ce ne-am stabilit obiectivele, continuam prin o varietate de sesiuni de
Brainstorming, in care fiecare membru, indiferent de departament, prezinta

atat idei noi, inovative, cat si concepte implementate de alte echipe si
modul in care le-am putea adapta pentru a se putea mula pe cerintele

noastre.

3.Prototyping & 3D design

Odatad stabilita solutia, incepem prin a o implementa folosind piese

standard astfel avand un feedback despre parametrii initiali pentru a realiza

un model 3D optimizat.

Pentru a facilita procesul de design si de iterare si, pentru a evita risipa de

resurse si materiale, folosim imprimante 3D pentru a realiza prototipul initial
al tuturor pieselor custom. Ulterior, odata ce avem versiunea finald a pieselor
supuse unui stres mecanic ridicat, comunicam cu sponsorii, partenerii nostri

GIC, firma care ne ajuta cu debitarea pieselor materiale mai rigide.

Pentru testare utilizdm un sasiu alternativ pentru a vedea functionalitatea
intr-un sistem cat mai similar cu cel competitional. Verificam fiabilitatea si
viteza fiecdrei iteratii si, ulterior, cele care satisfac cerintele sunt testate la
competitii oficiale precum League Meet-urile.

Intr-un final prezentam lucrurile descoperite catre echipa pentru a reincepe
procesul de iterare. Tot in cadrul acestui pas realizam variate analize pentru

a putea documenta intregul proces.

Identify the problem

Research & Brainstorm

(I

AR |

12-25/Tul/2824
Sasiu Vara Brainstorming - 3D & Prototyping

27/Iul/2024
Schimbare Drive Team - Somes Tech Challenge

07/Sept /2024
Into The Deep Kickoff & KICK/ATHON Quantum Robotics
+

22/Sept/2024
Brainstorming V1 Robot

26/0ct/2624
V2 Robot 3D & Prototyping

15/Noi/26824
Brainstorming V2 Robot

23/Noi/2024
League Meet 1 - Zilele Robotici #3

05/Dec/2624
V3 Robot 3D & Prototyping

15/Dec/26824
League Meet 2 - Meet-South Quantum Robotics

5/1an/2025

12/1an/2025
League Meet 3 - Hide & Meet 2025 Pitesti

13/1an/2025
Brainstorming V3.1 Robot

19/Ian/2825
V3.1 Robot 3D & Prototyping

01/Feb/2025
League Meet 4 - Eastern Arena Ploiesti

03/Feb/2025
Brainstorming V4 Robot

086-89/Feh/2825
Southern Romania League Tournament

17/Feb/2025
V4 Robot 3D & Prototyping

13-16/Mar /2625
Romanian National Championship
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Evolutie robot:

~N

il 54 Piese Custom

76 Piese Custom\

‘,! Lessons learned: /

1.Este foarte important°ca centrul de
greutate sa fie cat mai jos pentru
stabilitatea acestuia;

2.Conteaza foarte mult ca ata sé nu
se suprapuna pe fulie pentru a fi
constanta tensiunea pe extensie;

3.Conteaza foarte mult sa colectezi
si sa plasezi pe parti opuse ale
robotului pentru viteza de ciclu.

1.Mecanismele foarte grele devin
instabile;

2.Latimea si forma intake-ului activ
sunt foarte importante pentru
fiabilitatea acestuia;

3.Gheara are foarte mult material
inutil, astfel devine mai putin
versatila;

95 Piese Custom )

1.Intake-ul activ este foarte
imprecis cand colecteaza din
Submersibil;

2.Viteza de intake este foarte
importanta, astfel riscam sa
impingem Sample-urile cand
colectam;

3.Transferul in cuva este foarte
inconsistent.

ql4 Felicia
Gheara Pasiva plasata pe un brat
dublu articulat pentru a putea fi
folosit atat pentru transfer cat si
pentru colectarea si plasarea
Specimenelor pe parti opuse ale
robotului

Sistem de Driver Assist cu Led-
uri goBILDA Indicator Lights

Extensie liniara actionatd de 2

Linkage-uri pentru a creste fi'm/’
de retractie

Intake Activ actionat de un servo cu raport 1:2,
pentru a creste viteza de colectare, tuburi
bidirectionale pentru a roti Sample-urile spre
cuva

-

118 Piese Custom

[E\xtensie verticala cu 4 set-uri de glisiere
‘ MISUMI SAR230

Catarare cu 2 goBILDA Worm Gear-

Fulii custom printate 3D

“Localizare cu 2 goBILDA 4-
Bar Odometry

)
Sasiu Tip U pentru a facilita colectarea
si plasarea pe parti diferite ale robotului,

construit in perioada de OffSeason
pentru a fi versatil si usor de mentinut

Brat cu Virtual Four-Bar Coaxial pentru a
avea 2 pozitii diferite de colectare, una care
pastreaza fiablitate si consistentd si una
care ne permite a colecta mai selectiv

J




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

Sasiu:
Pentru sasiul de anul acesta am inceput cu o sesiune riguroasd de brainstorming, in care le-am analizat pe cele facute
anul trecut si am stabilit diferite criterii de design.

Vi

7~ A

e garda la sol este prea ridicata si nu putem impinge elemente de joc cu sasiul;
o greutate foarte ridicata, deoarece am optat pentru multe piese de structura
custom.
V1.1
Actualizari cheie:
e am creat placi de protectie
pentru roti, astfel micsoram
garda la sol.

o odometria cu swing arm are o pozitie
inconsistenta pe axa de pivotare;
e Sample-urile se pot bloca in interiorul
V1.2 robotului la transfer.

Actualizari cheie: /ﬂ

¢ am schimbat odometria custom cu odometrie goBILDA 4-Bar;
e am creat o protectie pentru a nu mai ramane blocate Specimene/Sample-uri

in interiorul robotului.

Caracteristici cheie \
o odometrie cu 4-Bar plasata pe structura interioara a robotului, usurand
mentenanta;

e motoarele plasate cat mai jos pentru a cobori centrul de greutate;

« protectii de cabluri pentru roti;

¢ Control si Expansion Hub pozitionate pe placa interioard, pentru a usura
mentenanta;

e avem gauri de aerisire pentru Control Hub, deoarece folosim policarbonat
material termoizolant;

¢ cat de versatil posibil pentru a fi folosit pe tot parcursul sezonului;

¢ sasiu Mecanum tip U, pentru a avea o fata de colectare si una de plasare;

¢ motoare de 435 RPM, pentru o viteza mai mare;

o transmisie pe lant; )

Fulii:

( Caracteristici cheie \ (V1

o 4 set-uri de glisiere MISUMI

~

Anul trecut am intampinat
probleme cu diametrul

SAR230 inconsistent al sforii

e motor goBILDA Yellow Jacket Solutii: ’
5.2:1 curaport 1:2in urma V2 o |4time suficient3 pentru a
analizei electronice (Mate pag nu se suprapune ata, astfel
13) avem o tensiune constant

o folosim un tensionator de lant si la extensie:
un pattern spacer pentru a « muchii rotunjite pentru a nu

tensiona sfoara. J U rupe ata.

10
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Gheara:

Focusul nostru dupa Kickathon a fost ca gheara sa fie folosita in principal pentru Specimene si, spre finalul sezonului, sa

fie folosita si pentru transfer.

Vi
Caracteristici cheie:

e afost un design simplu de implementat in timpul avut;

e rofi dintate incorporate in ghearg; A

e modulul dintilor a fost mult prea mic pentru tolerantele imprimantei 3D, astfel am avut probleme

cu saritul acestora;

 forma nu permitea colectarea si plasarea specimenelor;

V2

\/ Actualiziri cheie:
[ ]

O

V3
Actualizari cheie:

am scapat de tot materialul inutil de pe gheard, devenind mult mai versatila;

forma actioneaza ca un ghidaj;
poate fi folosita la foarte multe unghiuri;

are un sant care actioneaza ca un blocaj, pentru a elimina rotirea Specimenului in gheara;

pentru a imbunatati grip-ul ghearei folosim un tub de silicon care devine adeziv cu uzul;

putem colecta si plasa specimene;

este mult mai fiabila, implementand un modul mai mare al rotilor dintate si, de
asemenea, folosind roti dintate herringbone, care se autoblocheaza eliminand
sarcinii axiale;

folosim un numar fix de dinti pentru a usura montarea.

este foarte mare si nu poate colecta din mai multe pozitii;
numadrul de dinti este prea mic, limitand foarte mult posibilitatile de miscare ale

1aces’[eia.

Actualizari cheie:

am creat un ghidaj pentru a avea Specimenul mereu in acelasi loc cand il colectam;
am pus un senzor de culoare pentru a sti cand Specimenul este colectat;

am crescut numarul de dinti;

am micsorat prinderea;

gheara, in sine, este inca foarte mare si nu poate colecta din mai multe pozitii;

e nu avem posibilitatea de a plasa un senzor, astfel pierdem multe informatii din exterior;

Cuva de transfer:

Brat:

T

automatiza transferul;

« Jinitial folosit cu blocaj, pentru a
putea fi datd peste cap;

e am implementat un transfer cu of
cuva fixa pentru a avea un back-

up, in caz ca nu aveam destul /V1 2 pe parti opuse ale robotului,

timp sa implementam cat si pentru a il folosi la
mecanismele dorite. ) k transfer. )

Caracteristici cheie \ (V1 pi
V1.1 ¢ senzor de culoare pentru a

& Caracteristici cheie \
e actual folosim placi debitate
din aluminiu cu pocketing,
pentru a avea o duritate mai
mare cu greutate scazuta;

e actual este dublu articulat
folosind gheara atat pentru a
colecta si plasa specimene




Intake:
Anul acesta, ca strategie de joc, ne-am focusat asupra elementelor de joc neutre, astfel incat una dintre tintele noastre de

Caracteristici cheie:

V2

tuburi verticale;
actionat de servo;

plasat pe un brat pentru a fi folosit si pentru scorat;

poate colecta mai mult de un singur element deodatg;

este foarte mare si greu;

ar fi foarte greu de implementat pentru a colecta din Submersibil pe viitor;

Driverii nu stiu cand au colectat;

Actualizari cheie:

tuburi orizontale;

am micsorat ansamblul;

am implementat un senzor;

am eliminat o buna parte din problema
colectarii multiple;

pass through pentru a usura colectarea;
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design a fost un Intake Activ rapid si fiabil, sacrificand precizia de colectare pe care o are gheara pentru viteza de ciclu.
Vi ;

/~>

e scobitura din bottom plate, initial
gandita pentru a fi un fel de ghidaj,
bloca Sample-ul, aceasta nefiind lipita
de pamant;

e inurma Q7 din Q&A, am decis sa
renuntam la design-ul de pass through,
acesta putand aduce penalizari;

V2.1
Actualizari cheie:
e am eliminat scobitura; ¢ design-ul intake-ului face ca, atunci cand nu
e am creat un blocaj in spatele colectam instant un Sample, acesta este impins;

intake-ului, care ne permite s& e servo-urile sunt destul de incete pentru colectare;
avem tuburi de colectare mai e transferul nu este constant;
\__ lungi, astfel un reach mai mare;

e bottom plate mai mic;

V3.4 Caracteristici cheie \

actionat de servo cu raport 1:2 pentru a creste viteza de colectare;
counter-roller actionat prin transmisie pe curea termosudabild, pentru a
imbundtati constanta de colectare;

3 tuburi verticale din silicon;

senzor de culoare pentru a automatiza colectarea si miscarea extensiei;
plasat pe un 4-Bar coaxial, pentru a avea 2 pozitii de colectare;

prima pozitie pastreaza viteza de colectare si fiabilitatea

a doua este mai precisa dar colecteaza mai greu

cuva de transfer integrata in intake pentru a facilita transferul;

am trecut prin 4 iteratii de forma a intake-ului pentru a eficientiza
transferul si colectarea.

Neavand un blocaj ne bazam foarte mult pe senzorul de culoare care
poate da erori;

Rotile dintate de transmisie pentru intake din PLA nu au integritatea
structurald necesara.

J
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Sistem de catarare:

Extensie liniara:

Caracteristici cheie

e folosim 2 goBILDA WormGear-uri cu raport
1:28 si mototare de 26.9:1 astfel avem un
raport final de 753.2:1

e dupa oprirea programului, robotul poate

Analiza a sistemului:
Fiind un sistem mai complex am folosit

pe care il putem folosi.

ramane agatat pentru o perioada indelungata

amperajul consumat de motor la catarare, astfel
am realizat ca motorul functioneazd la ~60% din
capacitate, in concluzie este cel mai rapid motor

N\

Caracteristici cheie

e 2 seturi de glisiere pentru a atinge extensia
maxima

e actionatd de 2 servo-uri cu un angrenaj cu

\Iinkage pentru a dubla forta opozanta inert,w

J

13

Analiza matematica a sistemelor:

{ Analiz electronici al motorului de pe extensia verticala: \

Gobilda 500000020717

in urma schimbarii motorului de la Lift pentru League
Meet 4, am inceput sa observam destul de multe
probleme cu consumul de baterie, astfel am decis sa
facem o analiza electrica asupra motoarelor folosite.
Rezultate

Cu ajutorul analizei (graficul anterior) am realizat ca
motorul pe care il foloseam functiona suboptim. Astfel
am schimbat motorul cu unul cu Gear Ratio mai mare, si
am castigat 20 RPM-uri, acceleratie de 1,4 ori mai mare
Qeonsum de curent cu 30% mai mic. )

~N

mrga necesara pentru a scoate sample-ul din cuva:

Testand transferul din noul
prototip de intake am observat
probleme cu faptul ca se bloca

Sample-ul in cuva. 005 s . Save
E(0.05) x S T[rext T ]
Rezultate S " (360 Zrdmp)

in urma calculelor si testelor pe teren am concluzionat ca
pe langa forta elastica a tuburilor de colectare la deformare,
Sample-ul se bloca in prinderile de tuburi, astfel am creat o
automatizare ca atunci cand facem transferul sa pornim
Intake-ul pentru a impinge Sample-ul in afara cuvei.

(am aproximat 1gisp ca fiind egal cu dey, al tuburilor)

Vo

Fpx =

ﬁllomentul fuliilor pentru extensie: \
Pentru a avea o mai buna
intelegere a sistemului si pentru a
Mm motoarelor am calculat momentul
mecanic al fuliilor provenit din
= mXgx SpoolRadLus « greutatea ansamblului.

face analiza electronica a
: GearRatio = 2kg x T

1
>< 0.018m X == 0,175Nm
g 2

J

ﬂnalizé a fortei minime/maxime exercitate de servo}
ul de la Linkage:

-0Odaté ce am
. implementat sistemul
¥ deextensie orizontal3
B ALE “actionat3
de Linkage, am avut foarte muIte probleme cu inertia
mecanismului, astfel am examinat sistemul.
Rezultate

Am decis sd mai addugam un servo pentru a dubla forta
efectiva, de asemenea am observat ca la pozitia de
retras, pentru transfer este cea mai mica rezistenta
depusa de servo insd, cea mai importanta cand vine
vorba de precizia pozitiei extensiei.

Forta initiala

T
=7 x cos(]|90° — 8]) x cosB, =>

ny
Fyin = 361N Fyax = 944N

Forta actuala

@mz =2 X Fyin = 722N Fapayo = 2 X Fya, = 18,88N )

~

ﬁra;ul
Pentru a ne asigura cd avem destuld forta

pentru a plasa Specimene am calculat impactul
fortei gravitationale asupra sistemului.

\ Fg1 = 0,2N, Fg, = 0,2N, Fg3 = 0,7N, Fp = 1,12N

J

\ T=F X1, Tym = 041Nm,1y;5c = 0.5NM
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Evolutie autonomle 2 1-autonomie de Specimene 2-autonomie de Sample-uri
Q 0 L' @@P
L 2 \ /’ 2
/', » Kick Off \ 15 decembrie 1februarie 6\5 13-16 martie
k\ MEET-SOUTH EASTERN ARENA Nauonala

2024 | e | | | 2025

|
N
‘. 11 saptamani ] 3 saptamani ) 4 sdptamani 1saptamana |
| ! I

7 seplembrle noiembrie 12 ianuarie 7-9 februarie
ZILELE RUBOTICII #3 HIDE & MEET Regionald SUD

Q
&Q/@J CK) @
N

Senzoristica:

Folosim un sistem Inovativ de Folosim un Rev Color
Driver Assist cu goBILDA Indicator Sensor V3 in Intake-ul activ
Lights, color coded pentru a conferi pentru a determina

_ informatii relevante Driverilor. culoarea Sample-ului
a Ledurile afiseaza culoarea Sample- colectat. Acesta este
ului colectat, oferindu-le componenta de bazd a
'\— vizibilitatea acestora chiar si in majoritatii automatizW
unghiurile moarte. noastre.

Utilizdm encoderul
motorului de la Lift pentru
a actiona o automatizare

bazata pe amperajul folosit - :
de acesta. \_/I o

Utilizdm goBILDA 4-bar Odometry,
pentru a elimina cat mai mult jocul pe
axa de pivotare. De asemenea,
comparativ cu alte odometri, aceasta

este mult mai usor de prins pe struct_ura/[
@goBlLDA.

Automatizari:

Pentru a facilita si a eficientiza perioada de TeleOp, am implementat o varietate de
automatizari structurate pentru diferite seturi de actiuni privind colectarea sau
punctarea elementelor de joc.
1. In momentul in care senzorul din Intake a detectat colectarea unui Sample de
culoarea aliantei opuse, automatizarea da reverse sensului acestuia
2. Atunci cand senzorul din Intake a detectat colectarea unui Sample potrivit,
automatizarea retrage automat glisierele orizontale, aducand Intake-ul si Sample-ul
la pozitia de transfer.
3. Atunci cand Driverul 2 apasa pe butonul de punctare al Sample-ului, Liftul ajunge la
pozitia prestabilita si bratul efectueaza o rotire verticala pentru a se pozitiona
deasupra Basketului.

14



Engineering Portfolio 2024-2025 | High Five | 19049 | RO084
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Algoritmul de navigatie Speedi:

Speedi este algoritmul nostru de navigatie cu ajutorul caruia se pot realiza traiectorii complexe folosind Cubic Bézier
Curves sau linii. Acesta este compus din 5 parti principale:

1.Localizator

2.Creator de traiectorii
3.Calculul puterii pentru motoare
4. Distribuirea puterii la motoare
5.Programe de calibrare

Localizator:

Pentru partea de localizator am folosit initial doua REV Through Bore Encoders si am trecut ulterior la doud goBILDA
4-Bar Odometry Pods pentru odometrie combinata cu metoda Pose Exponentials, calculata prin intermediul Control Hub-

ului folosind formula finala:

-

k (]

~N

J

Creator de traiectorii:

Dupa primul League Meet am implementat un
PinPoint, un calculator de odometrie, care

G[ar]_[em© -Ame O f*Lwt emeit-a O R[vx foloseste o metoda foarte similaré de Pose
?_\?e - ‘*(‘;9 “89 2 r-emoit omost O \y| | Exponentials i are un IMU intern mult mai
w o t o precis. Diferenta majora este reprezentata de
0 eficienta procesdrii informatiei: Control Hub-ul

completa un loop o data la 0.01-0.03 secunde
pe cand PinPoint-ul actualizeaza pozitia o data

la 0.00065 secunde.
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.

2. Curbe Bézier cubice (Cubic Bézier curves) - O curba Bézier este definitd de un set de puncte de control PO pana 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.

Calculul puterii pentru motoare si distribuirea acesteia: J .

Pentru a reusi sa calculdm puterea, care trebuie data sub forma unui vector, in T‘M;»J lelliom

functie de traiectorie, am folosit 2 metode diferite: 18

1.GoToPoint - Acest sistem functioneaza prin TargetPositions, care

reprezinta pozitii (Pose) date direct de programator pe parcursul
autonomiei la care robotul se duce printr-o traiectorie liniara. Dupa ce
robotul primeste un target nou, foloseste cele 2 PID-uri pentru heading si
cele 2 Squiduri de translatie.

%
Xl
\ ;\,“/ ’

S
S

1S
=

2. SplineFollower - Algoritmul face 4 calcule pentru corectie sau inaintare
pe traiectorie in urmatoarea ordine a importantei:

e corectie a pozitiei pe traiectorie cu Squid cu 2 Squiduri translationale
corectie a fortei centrifuge
corectie a heading-ului pe baza de PID Controller

¢ continuare pe traiectorie se face doar atunci cand
ceilalti vectori au magnitudine destul de mica si este reprezentatd ca lungime

correctionVector = Vector. polar(Centripetal ScalingFactor * Total MassO f Robotx
Math. pow(trajectory. firstDerivative(currentT). scaleToMagnitude(1). get Magnitude(), 2) * curvature),

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



https://en.wikipedia.org/wiki/Set_(mathematics)
https://en.wikipedia.org/wiki/Control_point_(mathematics)

