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Membrii:
Teodor Ene David Serban [ EVERDE Evelina Manda
Team Leader Technical Lead Technical Lead Non-Technical Lead
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Varsta: 16 ani ‘ Varsta: 15 ani ‘ Varsta: 16 ani Varsta: 16 ani
Clasaa11-a Clasaa9-a Clasaa9-a Clasaa10-a

Andra Bancescu
Non-Technical
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Varsta: 15 ani ‘ Varsta: 16 ani ‘ Varsta: 14 ani Varsta: 18 ani
Clasaa9-a Clasaa 10-a Clasaa7-a Clasaa11-a

Cristina Teodose
Non-Technical

s
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BnllumAl r-gmmu v Pitest
Varsta: 18 ani Varsta: 15 ani Varsta: 17 ani Varsta: 17 ani
Clasaa12-a Clasaa9-a Clasaa 10-a Clasaa11-a

Varsta: 15 ani Varsta: 18 ani Varsta: 18 ani
Clasaa9-a Clasaa12-a Clasaa12-a

Anul acesta, am adoptat o strategie de recrutare (cu 3 etape mari si inca 3 subetape) care sa ne permita sa cunoastem
voluntarii simultan, individual si in cadrul unui grup, respectiv sd le punem la dispozitie mai multe optiuni de activitati,
task-uri si timp de adaptare, de descoperire si orientare catre un anumit departament.



Strategie de Recrutare:

1-2-3
Fatada - prima impresie

( 1 2 (3
Formular ->

4

Primul pas induntru
Sesiuni de training
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11 copii dupa recrutari
in total 6 membri noi si

[

5 voluntari activi

Prin intermediul sesiunilor de recrutari, am reusit sa starnim
interesul a 33 de voluntari de la 9 licee din oras, de la clasa

a9alaall-a.
in spatele peretilor [[] 1
Proiect °'\\|1F

Asistenta de la 2 profesori
si 1 specialist psiholog!

Tiberiu lonescu
Mentor

Emanuel Serban
Mentor

Bogdan lonescu
Mentor

in cadrul acestui sezon, INTO THE DEEP, am primit
sprijin continuu din partea a 3 mentori. Dar sa nu
uitdm si de asistenta primita din partea Doamnei
Augustina Ene si al Doamnei Monica lordache.
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Varsta: 41 ani
Preponderent
non-tehnic

Varsta: 21 ani
Preponderent
non-tehnic

Varsta: 45 ani
Preponderent
tehnic

Obiective:

Dupa metoda OKR (Objective Key Results - acesta presupune
stabilirea unui obiectiv semnificativ, specific si bine definit,
urmat de cateva rezultate mai mici, prin intermediul carora sa
se poatd 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), de
exemplu:

KR

+ KEY RESULTS

ART

OBJECTIVES

S M
ole

e Top 5 la finalul League Meet-urilor ®

 Realizarea a cel putin 20 de evenimente (incluzand perioada
verii) pana la Regionald @

¢ Obtinerea veniturilor de cel putin de 65.000 de lei pané la
finalul anului 2024 @

¢ Autonomie consistenta (5+0 & 0+4) pana la League Meet-ul

O

#3 @ Specific Measurable Time-Based
e Castigarea premiului Think Award (1st Place la Regionala
Sud) 27?2

© o0 o

Organizare:

Pentru a putea fi consecventi, a evalua obiectiv si realist activitatile desfasurate si rezultatele lor, respectiv a contura
scopuri si demersuri viitoare, trebuie sa avem o organizare optima, reguli de conduita interne bine definite si o coerenta
in viziune si actiuni. Astfel, utilizdm diverse metode de organizare precum Season Timeline, Action List, Programe, Main
Role & Support - Shadowing & Role Transfer, Sedinte si Google Workspace.
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T e T e T e TR R s TR Metode de organizare:

1 Participare Kickoff & KICK/ATHON 7-8 sept. High o Hardware ~ Teo V. B 1sept. 6sept. Completed > 6 sept.
2 Participare Kickoff & KICK/ATHON 7-8 sept. High ~  Software ~  Alexl. ¥ 1sept. 6sept. Completed - 6 sept.
3 Participare KICK/ATHON 8 sept. Medium ~ Non-Tehnic ~ TeoE. bd 1sept. 6sept. Completed b 6 sept. . .
4 Filmare Video Inscriere NPE High ~ Non-Tehnic ¥ Eve kg 1sept. 15sept. Completed v 15 sept. Act | o n L | St
5 Editare Video inscriere NPE High ~ NonTehnic ¥ David§. ~ 1sept. 22sept. Completed - 19 sept.
6 Participare RSF 21 sept. Medium TeoE. ~ 1sept. 20sept. Completed - 20 sept.
7 Declaratii inscriere NPE High ~ 9sept. 15sept. Completed - 15 sept.
8 Participare Noaptea Cercertatorilor UNSTPB - CUPIT 27 sept. Medium ~ AlexP. v ' 16sept. 26sept. Completed - 26 sept.
9 Design Tricouri / Hanorace Medium ~ Non-Tehnic ~ Andra G 19sept. 20oct. Completed o 20 oct.
10 Roll-up / Pop-up / Spider Medium ~ Non-Tehnic ¥ Eve v 19sept. 20oct. Completed v 18 oct.
11 Postare Video Valori High Five (Reel, Tik Tok, Public YT), luni, ora 20 = High ~ Non-Tehnic Eve v 22sept. 23sept. Completed v 23 sept. Seaso n Ti me I i n e
12 Prototip functional Intake activ pentru SAMPLES High o Hardware ~ Matei i o 22 sept. 6oct. ' Completed oo 20 oct.
13 Prototip functional Intake pasiv pentru SPECIMENS High bl Hardware ~ David$. ~ 22 sept. 6oct. Completed b 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 - Hardware ~ Davidl. ~ 29 sept. 6oct. ' Completed b 20 oct.
sapamana| 1213 4 5 6 7 8 9/10/11/12/13/14/15 16 17 18/19|
= 5 5 S 8 s B 1 : ER S
- ¢ B EE§¥§§~ H = sk &
""2"e = Programul in timpul "B NREFFRRN - . FF p :
g P : 533 Annr H H
. G RKR<F 28 -8R 3 =
#  Membru _ Departament Weekend-urilor #lals/a(2lele]alslsls : :
& 5|2[2|2
1 Alex . Software > K a p ] p I 2R c2RK8m20 S 2 Q
2 Andra Non-Technic ~ [} P 2 5 b 17-20 apr. 2024 FIRST Championship: April 17-20, Houston
vin., 19 apr.  PoliFest Pitesti UNSTPB - CUPIT | |
3 Andrada Hardware  ~ | P P g 2 sam., 20 apr. PoliFest Bucuresti UNSTPB
4 Andrei N. Hardware ~ [ p p p a vin, 26 apr. Olimpiada Nationala de Mecanica UNSTPB - CUPIT
5 Cristina EomAas =N . P p P P joi, 9 mai  Ziua Europei - BJ Arges
- 13-16 mai Vizite CNICB, LADL, LTIB
6 David I Hardware  ~ €] a P P P dum, 26 mai Robotics Challenge VIVO! Mall | |
7 David S. Software > B p p p p joi,6iun.  Fabrica virtuala 2024 UNSTPB - CUPIT !
8 Eve M. Non-Technic ~ [ p % P 2 dum. 9 un. Robotics Demo Arges Mall ] [
P mar, 16 iul. Tabra ,Daruieste Bucurie”
9 Maria Software M P P P P P 26-28 iul. Somes Tech Challenge (STC)
10 Matei Hardware  ~ p p p P [ 29 aug. Atlantykron ||
11 Maya S = = - - am. 7 sept. Season 20242025 Kickoff Nate Prn Educatie E
sam., 7 sept. Season 2024-2025 KICK/ATHON Quantum Robotics
12 TeoE. Software N p p p a [ = sept. RSF ] 1 i
13 Yannis Software hd p p p a a vin,, 27 sept. Noaptea Cercertatorilor UNSTPB - CUPIT

Strategie outreach:
Ne-am dorit sa avem un impact cat mai valoros, atat |a nivel calitativ, cat si numeric. De aceea, observand succesul pe
care ni |-a adus in sezonul trecut, am continuat sa utilizim Octalysis Framework, tehnica despre care am aflat in Tabara
de Vara Atlantykron din 2023.

Octalysis Framework ia in calcul o varietate larga de i Analiza publiculli - ce ne dorim

parametri cruciali atat pentru desfasurarea optima a
activitatilor non-tehnice ale echipei, cat si a evenimentelor
tehnice, incluzand perspectiva publicului tinta, feedback-
ului acestuia, rezultatele propuse, aplicabilitatea si
dezvoltarea durabila.

Am determinat patru tipologii , corespunzatoare celor patru Octalysis Framework
cadrane formate, la capatul fiecarei axe situdndu-se [eaiolaiies Earbiveptillo
trasaturi pereche opuse: copii - adulti, persoane tehnice -

persoane non-tehnice. Abordare
Evenimente, activitati, materiale

Ulterior, prin raspunsuri la intrebari diverse, evaluam user
persona-ul fiecdrui arhetip gasit. Cu aceste informatii apelam la
cele 8 Core Drive-uri ale tehnicii Octalysis Framework si realizam
sistemul de coordonate cu 2 axe.

Strategie Fundarisind & Venituri:

66.545 lei - TOTAL VENITURI Veniturile acestui sezon sunt o confirmare a faptului ca ne
Sold Sez0n GENTERSTAGE imbundtatim constant abilitatile de comunicare, ca suntem mai
S persuasivi cu fiecare interactiune, ca invatam sa intelegem
publicul tinta, facand o copmaratie cu aceleasi actiuni
desfasurate in trecut. Astfel, am reusit sa crestem (pand la
momentul actual) cu aproximativ 6% sumele pe care le-am primit

de la firme, comparativ cu anul trecut.

Ne-am dezvoltat o strategie care sa se muleze dupa anul fiscal,
pentru a maximiza sansele sponsorizarilor, cuprinzand prezentari
fizice si prezentari-suport detaliate.
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 Cei unsprezece sponsori ai sezonului trecut (Kranz
Eurocenter, AD Garage - Advira & Paneuro -, Eltra Logis, a - H -
Delta Invest, AGEXIM, Lupa GPS, Smart Academy of Am ca$tlgat 8 sponso" I'IOI
Languages Pitesti, Goldplast, AMAT , Rotary Club o I
Pitesti, Ibis Styles), a caror contributie este esentiala $| 1 nou partener-
pentru desfasurarea activitatilor noastre, si-au
manifestat acordul de a continua colaborarea;

« Datoritd incercarilor noastre de a ldsa un ecou in societate, alte opt firme (GIC, INTERTRANS CONTINENTAL si alte 6
firme care au dorit sa rdmand anonime) si-au aratat receptivitatea fata de interesele si obiectivele noastre,
alaturandu-ni-se pe drumul catre performantd (finantari in valoare de aproximativ 26.000 RON);

¢ Acelasi grad de importanta il au si partenerii - firmele si oamenii care ne ajuta din altruism - (VIVO! Mall Pitesti,
Arges Mall, Princon), intrucat, ca in cazul oricarui mecanism in dezvoltare, pe parcursul timpului intervin numeroase
aspecte si necesitati, de la debitarea pieselor pentru robot, realizarea materialelor promotionale, pana la organizarea
de evenimente.

Cheltuieli: 63.432 lei - TOTAL CHELTUIELI
Repartizarea cheltuielilor pe categorii: @ RobotGame
* Robot Components - 62,8% (piese, materiale, scule si ustensile @ FoborComponents

3D Printing

sau servicii corespunzatoare realizarii robotului); Marketing
o Marketing - 13,9% (materiale promotionale - stickere, bratari, ® Hub
materiale publicitare); '
3D Printing - 9,9% (filamente, ustensile);
* Robot Game 8,8% (elementele de joc);
o Hub - 4,6% (papetdrie, obiecte cu utilizari menajere, protocoale
necesare pentru vizite, servicii periodice de curatenie, apd);

Social Media:

Reach: Cea mai vizualizata postare ~ Crestere urmaritori:
o Instagram: 56.068 e Instagram:3.136 o Instagram: 42,9%
e YouTube: 19.873 e YouTube: 6.300 e YouTube: 43%
e Facebook: 25.687 e Facebook: 2.362 e Facebook: 45,4%
o TikTok: 9.525 o TikTok: 1.269 o TikTok: 40,4%

Cel mai vizualizat videoclip este Robot Reveal-ul publicat pe YouTube pe 22 noiembrie
2024, avand peste 6.3K vizualizari.

Concluzii:

Anul acesta ne-am dorit sd punem accent asupra principiilor si valorilor FIRST®, cele care ne definesc cel mai bine fiind
Colaborarea (atat in cadrul echipei, cét si in cadrul comunitatii), Comunicarea, Inovatia, Incluziunea si nu in ultimul rand,
Gracious Professionalism®.

Am avut 21 de evenimente si 4 proiecte importante, reusind sa impactam si sa interactionam cu peste 4500 de
persoane. Dintre care 13 evenimente au fost impreuna cu echipe din Regiunea SUD, colaborand la organizarea acestora
sau doar avand acelasi scop comun. De asemenea, am reusit sa introducem peste 250 de elevi si tineri in lumea
roboticii, prin intermediul evenimentelor si proiectelor desfasurate.

Pe parcursul acestui sezon am reusit sa mentoram 3 echipe aflate in Pitesti (Coral Tech #28260), in India (2EZ #28298)
si in Marea Britanie (Cassiopeia #27882). Echipei pitestene, pentru a i oferi un prim ajutor, i-am donat piese in valoare de
peste 20.000 lei.
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EVENIME

Polifest 7 Olimpiada Nationala de Mecanica  Creativi si conectati Vizite in licee Robotics
19-20 aprilie 2024 26 aprilie 2024 9 mai 2024 13-16 mai 2024 26 mai
50 prs. impactate 30 prs. impactate 70 prs. impactate 180 prs. impactate 150 prs.

- SCIENCE FE

Robotics Demo 7 Tabara Daruieste Bucurle Somes Tech Challance Atlantykron Romanian Scie
9 iunie 2024 16 iulie 2024 26-28 iulie 2024 2-9 august 2024 21 septem
150 prs. impactate 15 prs. impactate 150 prs. impactate 200 prs. impactate 450 prs.

Scoala Altfel Mistery of the Coral Reef KickOff I;ér“i'n;i Speechless GALADE‘ »
7 noiembrie 2024 9 noiembrie 2024 17 noiembrie 2024 24 noiembrie 2024 7 decem
30 prs. impactate 60 prs. impactate 20 prs. impactate 50 prs. impactate 60 prs.

AtlantYkron 35th August 2023 - August 2024

Aceasta este o tabard de vara
dedicata adolecentilor cu
inclinatii tehnice care a ajuns la
sufletul echipei noastre inca de la
editia precedentd. Anul acesta am

Hide & Meet avut ocazia de a interactiona cu
m peste 160 participanti din 11

12 ianuarie 2025 tari, de a participa la 33 de

2.500 prs. impactate ateliere si 11 conferinte =
tinute de oameni de stiinta recunoscuti Ia nivel global. De asemenea, am

introdus 20 de tineri in fenomenul FIRST® prin cele 2 ateliere de 3 zile pe
care le-am desfasurat.




Challence Fabrlca Vlrtuala

2024 6 iunie 2024
impactate 40 prs. impactate

nce Festival Noaptea Cercetatorilor Europeni

mbrie 2024 27 septembrie 2024
impactate 150 prs. impactate

- UNItour Vizita Hldrocentrala Vidraru

brie 2024 23 decembrie 2024
impactate 15 prs. impactate

Am avut ocazia de
a interactiona si de
colabora cu

28 de echipe din
cadrul programelor
FIRST®
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Pe langa cele 21 de evenimente

la care am participat, avem
4 proiecte care ies in evidenta

Intern atlonal H u b Noiembrie 2024 - lanuarie 2025

Acesta a luat nastere din “ o
dorinta de a putea comunica -~ —
cu echipe de robotica la nivel F 1‘ 1§ ‘,, HF l
international, de a descoperi " . '@ ‘
modul in care fenomenul

FIRST® se desfdsoara in alte [

tari si de a forma relatii.

Pe parcursul a 13 saptamani am desfdsurat proiectul International Hub,
menit sa ilustreze impactul fenomenului FIRST® pe intreg globul -
implicand echipe din toate cele 3 programe FIRST®. Am avut ocazia de a
ne intalni cu 22 de echlpe din 11 tari. O

G 0 D M 0 T H E R Octombrie 2023 - lanuarie 2025

Conceptul acestui proiect
a luat nastere inca din
sezonul anterior, cand ne-
am propus sa sprijinim
formarea si dezvoltarea
echipelor noi.

Astfel, in prezent,
mentoram 3 echipe - :
echipa Coral Tech #28260 din Pitesti careia i-am donat piese in valoare de
peste 20.000 de lei, 2EZ #28298 din Mumbai, India si Cassiopeia #27882
din Sutton, Marea Briatanie, contribuind la construirea si consolidarea
parcursului lor in competitiile viitoare.

Hlde & Meet 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 creea un loc unde,
alaturi de alte echipe din
orasul nostru, atat membrii din
comunitatea FTC Romania cét si cei curiosi de aceastad arie pot sa se
reuneasca. Anul acesta, alaturi de celelalte echipe organizatoare - 4D
Robotics, LightBulb Robotics si ARRA am reusit sd impactadm peste 2500
de persoane, sa interactionam cu 19 echipe si am avut 36 de voluntari.
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Strategie participare League Meet-uri:

Privind localizarea competitiilor pe harta nationala a roboticii, alegerile noastre au fost principalele epicentre ale
roboticii din regiunea Sud (Ploiesti, Bucuresti, Pitesti), avand ca scop formarea a cat mai multe relatii cu echipe diverse,
sporirea comunicarii Si a colaborarii.

Din punct de vedere al axei temporale, participarea la League Meet-uri a fost stabilitd inca de la inceputul sezonului,
pentru a ne asigura o viziune de ansamblu asupra modului de organizare a sezonului. Astfel, am cdutat competitii
echidistante fata de Kick Off si etapa regionald, acordandu-ne suficient timp pentru iterare si testare.

Pitesti (AG) ° °
. Ploiesti (PH :
_, Kick0ff & olest (PH) 15 decembrie N 1 februarie Am Inte ractlonat
4 KICK/ATHON “  MEET QUANTUM ROBOTICS \ EASTERN ARENA
2024 4 \ | 2025 !
I l. | I I
‘. 11 séptdmani . 3saptémani | 4 sdptamani I-. 1saptamana 3 1 d h Q
[N I I 1>, 7-9februarie cu e ec I pe
7 septembrie ™ — » 23 noiembrie ; 13 ianuarie 1 Regionala SUD
Bucuresti (B)  ZILELE ROBOTICII #3 o’ HIDE & MEET 2025 /
Bucuresti (B) » 4 o I
in regiune
°
Strategie de joc:

Conform criteriilor de departajare in League Ranking, indispensabila este Autonomia, urmata de ultimele 30 de secunde
care pot oferi un avantaj major, astfel incat perioada de TeleOp raméane o resursa constanta de puncte, dar mai putin
valoroasad pentru clasare. Luand in considerare aceste aspecte, am creat o strategie de evolutie pe parcursul sezonului a
robotilor care sa se focuseze pe obtinerea constanta a unui scor cat mai ridicat in primele 30 de secunde ale meciului,
apoi pe indeplinire misiunii de Ascend, in cele din urmd exploatand si perioada controlatd. Ne-am propus targeturi
detaliate pentru fiecare competitie, prioritizand mentinerea unui OPR cat mai mare.

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 37 354
Auto Specimen 3 specimens + park 2 specimens + park 33 23
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%
League Meet #2
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 34,4 80,00%
TeleOp Samples 4 specimens + 8 samples 3,5 specimens + 7,5 samples 104 95
TeleOp Specimen 9 specimens 8 specimens + 1 sample 100 88 88,00%
Ascend Ascend level 2 5/6 15 12,5 83,33%
League Meet #3
| Obiectiv individual \ Rezultat mediu individual Scor obiectiv individual Scor mediu individual Completare
Auto Samples 4 samples + ascend 4 samples + ascend 37 37
Auto Specimen 5 specimens + park 4,2 specimens + 3/ 5 park 53 43,2

3 specimens + 8,5 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 9,5 specimens + 1 sample 118 103
Ascend Ascend level 2 6/6 15 1 15
League Meet #4

| Obiectiv individual | Rezultat mediu individual Scor obiectiv individual I Scor mediu individual Completare
Auto Samples 4 samples + ascend 3 samples 37 24 i
Auto Specimen 5 specimens + park 3,8 specimens + 2/ 5 Park 53 39,2 73,96%
TeleOp Samples 5 specimens + 14 samples 3,2 specimens +10 6 samples 162 172 72,35%
TeleOp Specimen 12 specimens + 1 sample 8 specimens + 1 sample 128 88
Ascend Ascend level 2 6/6 15 15

Engineering Design Process:

Acest proces reprezinta un concept prin intermediul caruia putem depdsi impedimentele intr-un mod organizat si eficient,
forméandu-ne un algoritm, o serie precisa de pasi ce trebuie parcursi dupa crearea fiecarui nou prototip.

7
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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, impreuna si decidem varianta pe care vrem sd ne axam.
Construim, apoi testam. Repetdm procesul de cate ori este nevoie, parcurgand toti pasii pana cand suntem multumiti cu
rezultatul la care am ajuns.

Identify the problem Research & Brainstorm

o A,

i g

)

Scouting:

Activitatea de scouting a avut un rol esential in strategia si progresul echipei atét tehnic, cét si non-tehnic,
concentrandu-se pe analiza si intelegerea performantelor celorlalte echipe.

Scopul principal a fost de a identifica elemente-cheie care sa ne ajute sa imbunatatim designul robotului si strategiile
noastre de joc, conturdndu-ne, in acelasi timp, o prima impresie privind posibilele strategii de alianta. Am implementat o
abordare mixtd, utilizand atat Paper Scouting, cét si Digital Scouting, organizandu-ne datele dupa fiecare competitie prin
intermediul unui Excel.

Am analizat performanta Astfel, am continuat activitatea de Scouting pe tot parcursul
7

sezonului, atat in cadrul competitiilor la care am participat,

a 65 de echipel cét si in cadrul League Meet-urilor pe care le-am urmarit prin

intermediul Live-urilor de pe YouTube.

Participarea la Zilele Robeticii #3, primul nostru League Meet, a reprezentat cel mai important punct de referinta in
evolutia echipei noastre, oferindu-ne atat o pornire stabila in noul sezon, cét si o prima validare a conceptelor
implementate.

Desigur, nu ne-am oprit acolo, ci am continuat scoutingul si la urmatoarele League Meet-uri, Quantum League Meet si
Hide & Meet. Din cadrul ambelor competitii am obtinut o multitudine de informatii importante, spre exemply, in cadrul
celui de-al doilea League Meet am observat avantajele si dezavantajele clare privind Intake-ul activ si cel pasiv, reusind
sd tragem niste concluzii bazate pe experienta celorlalte echipe.

Team Number Team Name No. of Meets Drivetrain Intake Outtake Climb Build System
Quantum Robotics 5 Mecan... | Gheara Aceeasi gheara Intake si OutTake ~ ~ Custom
QUBE Mecan... Gheara Gheara b Custom + goBilda
TehnoZ Mecan... Gheara Gheara ne Linear Slides v Custom
RoboTitans Mecan... Gheara Gheara s

Gamma Mecan... Gheara Aceeasi gheara Intake si OutTake v Custom
infO(1)Robotics Mecan... Gheara Aceeasi gheara Intake si QutTake ~ Linear Slides ~ Custom + goBilda

Watt's Up Mecan... Gheara Gheara - Custom
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Robot V1 - Kickathon:

inca de la inceputul verii, am realizat un sasiu cat mai versatil cu scopul de a putea fi adaptat pentru tema sezonului
viitor, pregatindu-ne pentru inceputul noului an competitional. Astfel, am inceput cu o perioada de brainstorming, in care
am examinat in detaliu toate sasiurile pe care le-am avut in sezonul precedent, CENTERSTAGE, comparand
dezavantajele si avantajele acestora si ajungand la o versiune finala. Pe acesta au fost implementate primele
subsiseteme in cadrul competitiei Kickathon, in doar 16 ore.

2roti Sa aiba standoff-uri la dimensiunea corecta  »

Sa fie prinse in interiorul robotului Garda la sol optima i
p Simetrice (robot kickathon) Odometrie Aerisire cantrol hub 4" ¢
/" safie cat mai rigide Gauri cablurl %
y ; Control hub pe placa interioara

Arcul sa fie tensionat pe mijloc
Robot Kickoff

4 Safie cat mai jos
" S3aiba prinderea stabila Protecl estllrl s
Motoare
4 Transmisie lant Raport 1:1 transmisie

Sa fie usor de accesat

Am folosit sasiul cu structurd U proiectat din perioada de \ Max speed: \
Offseason care foloseste Odopoduri Custom bazate pe RPM
structura REV Through Bore Encoder

<

Pentru Intake-Outtake am folosit o
gheara pasiva _

X WheelDiameter X

_2,19m
B S

X 1

Necessary Torque Slides
9,81N

mxgx*r=25kg X X

X 0,0195m = 0,48Nm

Folosim un sistem stil macara \
actionat de un Linkage, plasat pe un

lift cu 6 glisiere orizontale pentru a (
putea plasa Sample-uri in High Basket

odopoduri
custom

SWOT Analysis:

The good

Strengths: Weaknesses:
e Scorarea destul de rapida e Greutatea
e Putea colecta din Submersible e Instabilitatea

Threats:
¢ Robotul putea foarte usor sd se strice intre meciuri

Opportunities:
e Cresterea fiabilitatii
e Schimbarea sforii intr-una mai rezistenta
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Robot V2 - League Meet #1:

Intrucat perioada dintre Kick Off si primul League Meet nu a fost prea ofertanta privind timpul alocat indeplinirii
obiectivelor, am decis sa adaptam ideile formate intr-un mod eficient, astfel incat sa avem si suficient timp pentru
testarea noilor concepte. Pentru o mai buna organizare, am creat un Timeline bazat pe Engineering Design Process in
care am addugat toate etapele pe care trebuie sa le parcurgem si timpul alocat pentru fiecare in parte.

Intake Activ

Programare

Outtake
Saptamana

dum., 27 oct.
sam., 23 nov.
30 nov.
14 dec.

sam.
dum.,
sam
sam,

Nume Departament

1 Matei Hardware ~

2 David I. Hardware ~

un brat cu Intake activ \
vertical pentru colectat, si
plasat Sample-uri, insa nu
putem accesa interiorul
Submersibilul

folosim un sistem
de agatare bazat
pe Super-Duty
Worm Drive
Gearbox

o gheara pasiva
pentru colectat si
plasat Specimene

utilizam fulii custom printate 3D pentru
a avea un diametru constant al sforii

odata cu extinderea/retragerea lift-ului

The not so good

Strengths: Weaknesses:

¢ Rigid, stabil C ¢ Nu poate colecta din Submersibil
e (Consistent, fiabil e Greutatea

Opportunities:

e Avem o structura versatila deja realizata pentru a

continua prototiparea si iterarea noilor mecanisme

Threats:
o Exista posibilitatea de a epuiza Scoring Element-urile
din afara Submersibilului

) )

Necessary Torque Arm

81N
mXgXxIl=085kg x Kg X 0,34m = 2,84Nm

Necessary Torque for Slides:

T =m X g X SpoolRadius X GearRatio = 2kg X X

N 1
X 0.018m X == 0,175Nm
’ i )

10




Robot V3 - League Meet #2 + #3
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Avand experienta ultimelor doua competitii si bazandu-ne pe Scoutingul realizat pana in acel moment, am decis, prin
intermediul unei sesiuni de Brainstorming, sa incercam sa implementam un numar mai mare de idei.

Assigned
Priority Department Owner Date
50 Robot Reveal Medium v QDG David$. ~ 20 dec. . Completed

51 Intake Pasiv High Hardware Andrei 20 dec. . Completed

52 Intake Activ High Hardware David I. 20 dec. . Completed
53 Intake Geko High Hardware Teo E. 20 dec. . Completed
54 Brat Pendular High Hardware David I. 20 dec. . Completed

11

Ne-am asigurat, tot printr-un Timeline, cd ne ramane suficient timp pentru testarea mecanismelor si, desigur, pentru
imbunatatirea autonomiilor. Avand experienta ultimelor doua competitii si bazdndu-ne pe Scoutingul realizat pana in acel
moment, am decis, prin intermediul unei sesiuni de Brainstorming, sd incercam sa implementam un numar mai mare de
idei, asigurandu-ne, tot printr-un Timeline, ca ne rdmane suficient timp pentru testarea mecanismelor si, desigur, pentru
imbunatatirea autonomiilor. De asemenea, propunandu-ne sa iteram mai multe versiuni ale subansamblelor, ne-am
organizat si cu ajutorul unui Action List, care ne-a asigurat respectarea tuturor Deadline-urilor.

-

Am imbunatatit Intake-ul Activ pentru a
remedia problema colectarii multiple.
De asemenea, am addugat un Color
Sensor pentru identificarea culorii
Sample-urilor.

-

Am folosit PinPoint Odometry, un calculator de
odometrie, pentru a beneficia atat de IMU-ul intern

Am folosit un Outtake reprezentat de o cuva cu
un “betisor” pentru a bloca Sample-ul induntru

cat si de calcularea pozitiei la o frecventa de < dupa ce transferul a fost finalizat. La
15 ori mai mare. identificarea acestuia utilizam REV Color Sensor
V3.

Am micsorat madrimea ghearei pentru a
imbunatati precizia colectdrii. ——

Am implementat un sistem de extensie orizontala cu 2 stage-urj
de glisiere cu un Linkage actionat de un servo Axon MAX+.

The good
Strengths: Weaknesses:
e Senzorii fac utilizarea robotului mult mai usoara e Viteza Intake-ului

o Scoram eficient atat Sample-uri cat si Specimene.

Opportunities: Threats:
o sistemul de glisiere orizontale reprezinté ultimul * Blocarea Sample-ului in robot
element necesar pentru prototipare * Multe puncte de stres




Linkage Max/Min force:

Fry = % x cos(]90° — B]) X cosl, => .
Fuin = 361N Fygyx = 944N

Max torque Arm: m X g X! =1,17Nm

Robot V3.1 - League Meet #4 + Regionala
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Pentru etapa regionala am decis sd analizam fiecare sistem si sa gasim modalitati facile de a le perfectiona, eficientiza
si de a ne maximiza punctajul. Nu am vrut sd@ schimbam niciun mecanism major, dorind s& avem suficient timp pentru a
testa in variate ipostaze orice noua implementare. Astfel, am realizat mai multe imbunatatirii mici care au avut un impact
semnificativ atat asupra numarului de cicluri pe care le parcurgem in perioada controlata, cét si privind strategia de joc.

-

pe ax.

Inovativ de Driver
Assist cu 2 goBILDA
Indicator Lights, color

informatii relevante

driver-il‘i/

de pe lift pentru a fi tot

ansamblul mai rapid.
Am pus 2 Servo

Power Module-uri
pentru a creste
voltajul de la 4,8V
la 6V, astfel sd
avem mai multa
viteza si cuplu.

Am creat o protectie din 3
piese pentru a preveni
Sample-urile si Specimenele
din a se bloca in robot sau

Am micsorat greutatea Lift-
ului si am schimbat motorul

~

Am experimentat cu un senzor de
distanta pentru recalibrarea pozitiei
de colectare / plasare a Specimenelor
in perioada autonoma insa nu am avut
timpul necesar pentru a-| perfectiona.

o

Am schimbat odometria cu goBILDA
four bar odometry.

Actiondm Linkage-ul cu 2 Servo-uri pentru a
rezolva problemele apéarute din inertia
gliserelor.
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The good

Strengths:

¢ Driver assistance cu ajutorul ledurilor

e Toate servourile merg cu 12% mai rapid
o Lift mai rapid

Weaknesses:
e Consuma foarte multa baterie
o Greutatea

Opportunities:

e Putem refolosi unele mecanisme imbunatatiandu-le

Threats:
e Daca ramanem cu prea putind baterie acesta nu mai
poate scora in high basket

N

=0,13Nm

ﬂecesarry torque Slides:
1,5kg x 9.81 X 1,8cm
2

m X g X SpoolRadius X GearRatio =

(0,21Nm + 60% Marja de eroare rocomandata pentru Motoare Brushed)

Tgopitaa = 0.53Nm

New Max/Min force LK: \
Fuginz = 2 X Fypin = 7,22N Fpran = 2 X Fyyae = 18,88N
New Lift Speed:
RPM . 305,4cm
= x SpoolRadius X m = 0,25/ hnax)

\_ J

60

Prototipuri:

intre cel de-al doilea si cel de-al treilea League Meet am inceput sa facem mai multe prototipuri, incercand s& abordam
concepte diferite fatd de ce testasem péna atunci. Astfel, am realizat:

-

Un Intake Activ Cu Counter
Roller si tuburi chirurgicale si

€_/ motor de 435 RPM-uri
' @

Un transfer pentru ambele versiuni de
Intake-uri, bazat pe o gheara pasiva

Un Intake Pasiv cu 5 Degrees of
Freedom bazat pe detectia cu camera.

O

J

Programare'

Kickathon:
Autonomie:
e parcare in Observation Zone
« afost realizatd cu algoritmul de navigatie
Speedi

League Meet #1:

Autonomie:
e parcare in Observation Zone/Ascend
Level1
e Cazul 1: Preload Specimen + 3 Sample-uri
e Cazul 2: Preload Specimen + 2 Specimene
e afost realizata cu algoritmul de navigatie
RoadRunner 1.0

TeIeOp:
e Driver 1: coordonarea miscdrilor sasiului
e Driver 2: controlarea Intake-ului si al
Outtake-ului
o plasarea Sample-urilor in High Basket

TeleOp:
¢ plasarea a minim 6 Sample-uri in High Basket
e punctarea a 5 Specimene pe High Chamber
e Ascend Level 2
e programarea mai multor automatizari
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League Meet #2:
Autonomie:

e parcare in Observation Zone/Ascend
Level 1

e Cazul 1: Preload Specimen + 3 Sample-uri

e Cazul 2: Preload Specimen + 3 Specimene

» afost realizata cu algoritmul de navigatie

TeleOp:

e plasarea a maxim 8 Sample-uri in High Basket
punctarea a 5 Specimene pe High Chamber
Ascend Level 2
e programarea mai multor automatizari
addugarea mai multor controale pentru Driver 2

Speedi
League Meet #3 :
Autonomie: TeleOp:
* parcare in Observation Zone/Ascend o plasarea a maxim 10 Sample-uri in High Basket
Level1 e punctarea a 6 Specimene pe High Chamber
e Cazul 1: Preload Sample + 3 Sample-uri e Ascend Level 2

o Cazul 2: Preload Specimen + 4 Specimene
 afost realizata cu algoritmul de navigatie

Speedi
e am implementat 5 Failsafe-uri
League Meet #4 + Regionala : f
Autonomie: TeleOp:
e parcare in Observation Zone/Ascend Level 1 e plasarea a maxim 14 Sample-uri in High Basket
e Cazul 1: Preload Sample + 4 Sample-uri e punctarea a 5 Specimene pe High Chamber
e Cazul 2: Preload Specimen + 4 Specimene o Ascend Level 2
e afost realizata cu algoritmul de navigatie
Speedi _/

Algoritmul de navigatie Speedi:

Speedi este algoritm nostru de navigatie cu ajutorul caruia se pot realiza traiectorii complexe folosind Cubic Bezier
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 doua goBILDA
4-Bar Odometry Pods pentru odometrie combinata cu metoda Pose Exponentials calculata prin intermediul Control Hub-

ului folosind formula finala:
[ \ Dupa primul League Meet am implementat un

PinPoint, un calculator de odometrie, care
G[ar]_[eme -Gme O gmosl  cmesta OB Vx| | foloseste o metoda foarte similara de Pose
I:iﬁg] - [dme eeh@ OJ N m:u’t ol |v Exponentials si are un IMU intern mult mai
0 0 A=< % cj precis. Diferenta majord este reprezentatd de
k 0 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.

Creator de traiectorii:

Am folosit 2 tipuri de traiectorii:
1.Linii (Lines) - Pentru acest tip de traiectorie robotul primeste un set de 3 valori pe care noi l-am denumit Pose: un x,
uny si un heading, urmand ca acesta sa calculeze cel mai rapid traseu intre aceste 2 puncte.

14
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2. Curbe Bézier cubice (Cubic Bézier curves) - O curba Bézier este definita 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:

Pentru a reusi sa calculam puterea, care trebuie data sub forma unui Vector,
in functie de traiectorie, am folosit 2 metode diferite:
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 4 PID-uri: 2 translationale
si 2 de heading

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

o corectie a pozitiei pe traiectorie cu PID cu 2 PID translationale

« corectie a fortei centrifuge

o corectie a heading-ului avem un singur PID pentru heading

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

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

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

Finite State Machine:

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. Pe parcursul sezonului am implementat cate un Finite State Machine pentru fiecare subsistem,
cu multiple state-uri, aspect care ne-a imbunatétit semnificativ troubleshootingul.

Gamepad?2.leftBumper
Low Chamber Gamepad2.x Daca avem ceva in transfer + Gamepad2.x Low Basket

) [

Gamepad?.leftBumper High Chamber Gamepad2.a J baca avem ceva in transfer + Gamepad2.a High Basket

GamepadZ.b

Score
Specimen

PID Controller:

Pe parcursul acestui sezon am implementat 8 PID-uri, 6 dintre ele fiind repartizate pentru sasiu, iar 2 stric pentru Lift,
unul dintre ele pe urcare, iar celalalt pe coborare.

Motion Profiller: este o functie folosita pentru a schimba gradual viteza unui sistem prin incrementarea, respectiv
decrementarea treptatd a acesteia.
t E(tl + tg ’ tl + tg +1]: Am implementat 2 Motion Profile-
ma: decw(e—c —c) | U, amandoua pentru brat, unul
x (t = t) + ——5 | destinat urcarii, iar celalalt
coborarii.

ozitie = pozitia initiala + + v
P i p i 4 2 max folosita
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https://en.wikipedia.org/wiki/Set_(mathematics)
https://en.wikipedia.org/wiki/Control_point_(mathematics)

