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OBIECTIVE

In sezonul POWERPLAY 2022-2023 ne-am propus sa:

- Avem un robot functional care: - Participam la cel putin doua DEMO-uri
» este agil - Organizam primul DEMO din judetul Arges
» identifica cele trei fete ale Signal Sleeve-ului | - Atragem noi sponsori
personalizat - Surprindem si fmpartasim progresul nostru pe
» colecteaza si ridica eficient conuri social media
- Ne dezvoltam abilitatile de: - Castigdm Inspire Award la Etapa Nationala
» programare orientata pe obiecte si Java - Sa facem o diferenta in comunitate, impartasind
» proiectare si imprimare 3D spiritul FIRST® si promovand domeniile STEAM
» mecanica si inginerie - Comunicdm si sa colaboram eficient, punand
» marketing, PR si strangere de fonduri succesul echipei pe primul loc
» organizare de evenimente - Ne distram!

ORGANIZARE

Metode si principii de lucru:
- Proces Iterativ de Design - aplicat in toate aspectele de creatie intreprinse de echipa.

Construit Testarea

Prototip

Schita Prototip

initiala CAD

- Lista Unica de Probleme - metodologie introdusa echipei de domnul Patrascu lon, ce consta in identificarea
tuturor problemelor existente ale echipei, gasirea solutiilor si stabilirea ordinii realizarii acestora intr-un
singur document.

- Analiza comparativa a tuturor iteratiilor de roboti si subsistemelor - pe baza unor criterii specifice
ansamblului, echipa noteaza versiunile, acordand note de la 1la 5. Se obtine o nota finald pentru fiecare
subsistem, realizand media notelor tuturor criteriilor, iar pentru roboti se utilizeaza notele finale acordate
fiecarui subansamblu din componenta acestuia. Astfel, putem analiza eficient si obiectiv fiecare versiune.

- Brainstorming - prin generarea si explorarea avantajelor si dezavantajelor a cat mai multor idei lucram
impreuna sa facem cea mai buna alegere.
- Organizare dinamica pe departamente si subdivizii - ne adaptam stilul de lucru conform aparitiei noilor idei
si ne impartim membrii pe diferite sarcini de lucru, maximizand productivitatea. °
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STRATEGIE DE JOC

Scop:

- Dezvoltarea si utilizarea unei strategii care permite maximizarea sanselor de castig ale aliantei, intr-un
mod cat mai eficient din perspectivele software si hardware.

Idee:

- Am identificat doua stiluri generale de joc:
» Punerea cat mai multor conuri pe High Junction - cycling,
» Controlul cat mai multor Junction-uri - owning,

- Fiecare strategie are avantaje, cat si dezavantaje astfel:

Cycling X v v X
Owning 4 X X v
Evolutie:

Kickathon (organizat de Quantum Robotics) si turneul xRC (organizat de TehnoZ si TehnoZ Jr) - Cycling

» Parcare in Signal Zone - 10p

» Utilizarea unui Signal Sleeve
personalizat - 10p

» Punerea continua a conurilor din
Substation pe cel mai apropiat
High Junction

» Con punctat la aproximativ 10s
» ~12 conuri - 12 x 5p

» Capping - 10p
» Parcare in Terminal - 2p
» Owning - 3p

20p

60p

15p

TOTAL: 95p

. Turneul xRC (organizat de 15972 TehnoZ) pana in prezent - Owning

» Parcare in Signal Zone - 10p

» Utilizarea unui Signal Sleeve
personalizat - 10p

» 3 conuri punctate pe High
Junction - 3x5p

» 2 conuri in Terminal - 2x1p
» 2 conuri pe Low Junction - 2x3p

» 2 conuri pe Medium Junction -
2x4p

» 5 conuri pe High Junction - 5x5p

» Renumararea conurilor
punctate in Autonomie - 3x5p

~

N~

>

>

M

» Capping - 10p
» Parcare in Terminal - 2p

>

>

» Owning - 8x3p
Circuit - 20p

M

35p

56p

56p

TOTAL: 147p

Concluzie:

- Robotul actual este gandit pentru strategia de owning, insa este versatil, astfel incat sa poata realiza orice

stil de joc.

- Strategia abordata in fiecare meci va fi in concordanta cu adversarii si coechipierii.
- De aceea, studiul constant al meciurilor FTC la nivel global este esential pentru echipa noastra.

%3
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CONCLUZII ’
Eveniment Obiective Consecinte si invataturi
. L .. - Punerea unui con pe Ground Junction-
, - Realizarea primei iteratii de robot . . - .
Kickathon o o ] ul din fata Subtation-ului aliantei opuse
10-11 septembrie | ° I.:’artlctparga la sesiunea de b'ralnstmjm_- este o buni strategie
ing alaturi de celelalte echipe partici- N :
2022 . e .. | » Robotul ar trebui sa fie cat mai compact
pante si generarea cat mai multor idei L . .
’ pentru navigatia printre Junction-uri
. Conturarea unei strategii prin abordarea | - Strateg_;la ..de owning  este  mal
o . o avantajoasa
cat mai multor stiluri de joc o o
Turneu xRC . Participarea a doud echipe distincte de | ° Antrenamentul — echipei de  driving
26-27 noiembrie rucip pe | . . trebuie sa fie concentrat atat pe
driving pentru a antrena cat mai multi C A
2022 . ; N partea de control al robotului, cat si pe
membri pentru acest rol, mai ales In " viuys 9 e e 1s e
randul recrutilor Imbunatatirea comunicarii indicatiilor
’ critice dintre membri
- Lumina insuficienta a determinat
. Acomoqgrt_aa Qoilor rpembri cuformatul|  aparitia unor probleme cu detectia
competitiei, fiind primul DEMO la care|  cazului din Autonomie. Am rezolvat
participa aceasta problema prin micsorarea
- Antrenarea si testarea diferitelor| zonei de detectie si scaderea minimului
BraveBots & configuratii ale echipei de driving intr- de Confidence - coeficient in functie de
HyperCube DEMO un mediu competitional care se deduce modelul identificat pe
11 decembrie 2022 | . Testarea robotului v1.3 in meciuri| teren
complete » Prin urmare, ne-am reorientat spre
. Testarea identificirii cazului in| tehnologia OpenCv pentru a detecta
Autonomie  folosind  tehnologia| AprilTags, mult mai fiabild datorita
TensorFlow contrastului alb-negru utilizat si usor
de implementat.
- Testarea r.obotului v2B.0 - Reversgd . Bratul este instabil, mai ales in
Double Virtual Four-Bar pe sasiu|  momentul extensiei complete, din cauza
mecanum lipsei structurii pe segmentul al doilea,
How To Win DEMO | - Antrenarea echipei de driving ingreunand punctarea conurilor
14 ianuarie 2023 | . Testarea si observarea altor strategii| - Gheara apuca inconsistent conul, din
de joc cu scopul gasirii celei optime pricina suprafetei mici de contact, a
- Testarea primei Autonomii care| formei componentelor printate 3D si a
navigheaz3 utilizind RoadRunner inaltimii prea joase la care este montata
. Testarea robotului v2B.1 - Am ob:gm.ut Inspire Award 2nd Pl.ac?
e . . - Am castigat toate cele 6 meciuri de
) v - Calificarea la Etapa Nationala e e
Regionala #2 ob ) T botului t calificare, devenind capitani
17-19 februarie | -°°ervarea sinergiel ToLotliul NOSIU ;o e strategiei de owning a adus
in aliante cu alte echipe o L
2023 R R o victoria echipei
- Castigarea a cat mai multor meciuri de v o wivy . .
calificare - Este necesara imbunatatirea perioadei
de Autonomie
Astfel,
- Prin participarea la aceste evenimente, organizate de echipele Quantum Robotics, TehnoZ, respectiv
BraveBots si HyperCube, am putut genera progrese rapide ale robotului si programarii. Le multumim!
- Prin observarea desfasurarii evenimentelor fizice, echipa a putut sa se pregatesca pentru co-organizarea
primului DEMO din judetul Arges - How To Win DEMO, alaturi de TehnoZ, TehnoZ Jr si WATT’s UP. ®
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EVOLUTIA ROBOTILOR

pe forma conurilor.
+

v1.0 - KICKATHON

- Participand la Kickathon, unde am avut la dispozitie 16 ore pentru a proiecta si
programa un robot imediat dupa aflarea misiunii acestui sezon, am reusit sa ne
clasam pe locul 3 intre cele 19 echipe participante.

- Am folosit cat mai putine piese printate 3D, validandu-ne ideile cat mai rapid cu

piesele disponibile in kituri.

Sasiul este compact, usor de programat si construit, fiind de tip tanc cu

6 roti(Six-Wheeled Tank).

Brat simplu - un mecanism cu 4 bare in formad de
paralelogram(Four-Bar Linkage).

- Singurele piese printate 3D sunt cele prezente in mecanismul ghearei, fiind exact

- Foarte compact - baza de 35.2 cm x 27.7 cm
» Usor de programat
- Identificare fiabila a cazului din Autonomie

+ Nu poate puncta pe High Junction
« Nu este agil, folosind un sasiu tanc
- Motoarele folosite la sasiu - REV Core Hex - nu

. L]
'\ :)5
291 VS

sunt rapide (125 RPM)
- Lantul de la brat sare cu usurinta

Concluzii:
Agilitatea robotului este unul dintre cele mai importante aspecte ale misiunii de anul acesta, influentand
decisiv potentialul de a puncta al unui robot prin eficienta navigatiei printre Junction-uri.

v1 3 - BraveBots & HyperCube DEMO

Am decis sa modificam bratul pentru a ajunge la High Junction, in
vederea participarii la prlmul DEMO din acest sezon.

- Pentru a ne atinge obiectivul, am pornit de la ideea de extindere
a bratului, implementand un ghidaj liniar (Linear Slide) pentru
segmentul cu gheara.

- Am proiectat si printat 3D o cutie de viteze (Gearbox) cu raportul 3:1,
astfel incat am obtinut cuplul necesar ridicarii bratului.

- Am proiectat placi de plexiglas de fiecare parte a rotilor si
am adaugat rulmenti, obtinand un robot mult mai stabil si mai
rezistent la socuri mecanice.

4 -

. Compact - baza de 36.6 cm x 37.2 cm

« Usor de programat

. Identificare fiabila a cazului din Autonomie

- Rapid - motoarele AndyMark Neverest 20:1 au 340
RPM

Concluzii:

Sasiul cu placi cu rulmenti proiectate de noi este fiabil si versatil, fiind usor de adaptat diferitelor concepte
de brate, cat si trecerii la rotile mecanum. Bratul realizat dintr-un singur segment, ce utilizeaza numeroase
servo-uri, este ineficient si necesita un nivel ridicat de mentenanta.

Observatie:

- Pentru a putea explora cat mai multe idei de sisteme de ridicare a conurilor, departamentul de mecanica si
proiectare 3D s-a impartit in doud divizii concentrate pe doua concepte diferite:
» Divizia A - Brat Foarfeca(Scissor Lift)
» Divizia B - Brat de tip Double Reversed Virtual Four-Bar

Am ales sa ne focusam evolutia pe bratul diviziei B, trecand la un sasiu mecanum.

+ Nu este agil, folosind un sasiu tanc
- Bratul este lent
- Colectarea si punctarea conurilor pe aceeasi parte
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v2B.0 - How To Win DEMO

- Adaptand conceptul de sasiu tanc cu placi din policarbonat cu rulmenti
la rotile mecanum, am regandit placile interioare pentru montarea
bratului si le-am realizat din aluminiu.

- Am decis sa incercam un brat foarte stabil si simplu ca functionare, de
tip Double Reverse Virtual Four-Bar, folosindu-ne de lant ca principal
mijloc de transmisie, ce mentine gheara paraleld cu solul in orice |
punct al extensiei sale.

- Pentru a ne incadra in gabarit, am redus dimensiunea ghearei,
eliminand a treia roata dintata.

+

- Miscarea bratului este foarte simpla, aceasta fiind| - Segmentul al doilea este instabil, mai ales in
strict verticala momentul extensiei maxime spre High Junction

- Bratul este rapid - Gheara cu suprafata mica de contact (8,2 cm?

- Gheara paralela cu solul in orice punct al miscarii| - Lipsa protectiilor pentru lant

- Sasiu agil - foloseste roti mecanum si motoare | - Control Hub si Expansion Hub expuse la socuri
AndyMark Neverest 20:1 care au 340 RPM - Lantul nu este tensionat

- Constructie robusta, rezistenta la impact, datorita
placilor debitate din aluminiu.

Concluzii:
Stabilitatea bratului este un factor cheie pentru punctarea consistenta. Gheara necesita imbunatatirea
rezistentei si marirea suprafetei de contact cu conurile, pentru a evita rasturnarea acestora.

v2B.1 - Regionald gi Nationald
- Am debitat placile exterioare ale sasiului din aluminiu, coborand
centrul de greutate al robotului, si am adaugat o placa pentru
protectia Control Hub-ului si Expansion Hub-ului.

- Am imbunatatit bratul prin proiectarea unui element de
sustinere intre placile segmentului al doilea ce reduce flexiunea ff
policarbonatului si addugarea incd unui punct de suport al axului de
la angrenarea primului segment prin modificarea placii exterioare
a sasiului.

- Gheara a fost regandita, astfel paletele au o suprafata de contact
mai mare (11.5 cm?) si i-am adaugat un senzor de culoare pentru a

mari eficienta si fiabilitatea colectarii conurilor.
4 -

- Sasiul mult mai consistent, datorita maririi| - Trecerea unui ax de 58mm printr-un rulment cu
distantei dintre placi, permitand rotilor sa se diametrul interior de 6mm
miste mai liber
- Brat stabil si consistent
- Procesul de colectare automat si eficient
Concluzii:
Aranjamentul corespunzator al cablurilor este foarte important atat pentru conservarea integritatii firelor,
cat si pentru evitarea formarii unui camp electromagnetic ce poate afecta functionarea tuturor componentelor
electronice prezente pe robot.

LLl Criterii v1.0 v1.2 vi3 v2B.0 v2B.1
0Z |  Nots sasiu 38 38 39 42 4t
|<_E Nota brat 2,8 3,8 2,4 4.5 4,17
O | Noti gheard 3,4 35 36 3,7 4,8
= | Noti final 3,33 37 33 4,13 47




Wmax = 125 RPM ~ 13,09 rad/s
r=10,16 cm = 0,1016 m

*. Engineering Portfolio 2022-2023
® -

-

SASIU

Sasiu Tanc v1.0

Participand la Kickathon, am realizat un sasiu cat mai compact,
usor de construit, avand multe optiuni pentru montarea ansamblelor.

- Acesta este un sasiu de tip tanc cu 2 roti motrice actionate de motoare REV

¥ Core Hex si 4 roti omnidirectionale pentru stabilizare (Six-Wheeled Tank).

|Vmax = Wmax "7 ~ 1,33 m/s|

+

Rotile motrice sunt amplasate central pe robot, astfel centrul de rotatie
coincide cu centrul robotului, pentru a se putea roti in spatii mai mici.

- Design foarte compact, ce ne ajuta sa navigam

printre Junction-uri

- Fiabilitate ridicata datorita numarului mic de piese

- Pornind de la conceptul sasiului tanc v1.0, i-am imbunatatit stabilitatea si i-am

- Am optat pentru placi de policarbonat cu rulmenti, suprapuse,
avand ca elemente de suport atat standoff-uri cat si un u-channel
transversal, plasdndu-le de o parte si de alta a rotilor.

+ Am trecut la motoare AndyMark Neverest 20:1 pentru actionarea

Sasiu Tanc v1.1

crescut agilitatea.

celor 2 roti motrice, fiind mai fiabile si mai rapide.
Wmax = 340 RPM =~ 35,60 rad/s r=10,16 cm = 0,1016m

+

Pentru a schimba axa de deplasare este nevoie de
rotirea intregului robot

- Se poate bloca in Ground Junction, deoarece rotile

motrice sunt la acelasi nivel cu rotile libere
Foarte incet - viteza maxima de 1.33m/s

|vmax = Wpax ' T = 3,62 m/s|

- Design compact, ce ne ajuta sa navigam printre

Junction-uri

- Agilitate crescuta - viteza maxima de 3,62 m/s

- Fiabilitate

mare datorita stabilitatii oferite
de rulmenti si de suprapunerea placilor de

Pentru a schimba axa de deplasare este nevoie de
rotirea intregului robot

- Se poate bloca in Ground Junction, deoarece rotile

motrice sunt la acelasi nivel cu rotile libere
Placile de policarbonat se pot fisura

Sasiu Mecanum v2A/B.0

- Dorind un sasiu modular, care permite cu usurinta acomodarea la
noile idei de brate, am pornit de la structura sasiului tanc v1.1 si am
adaptat-o la rotile mecanum.

~ - Folosindu-ne de sistemul de placi cu rulmenti suprapuse si de lant
ca principal mod de transmisie, am realizat un sasiu compact si agil
care ne permite sd navigam intr-un mod eficient si consistent in teren,

_ N - cu ajutorul motoarelor AndyMark Neverest 20:1si al pinioanelor cu raport 1:1.

"
Omax = 340 RPM ~ 35,60 7ad/s T =9,6cm = 0,096m

+

|vmax = Wmax ' T =~ 3,41 m/s|

. Agilitate crescuta - viteza maxima de 3,41 m/s,

- Fiabilitate

multumita motoarelor AndyMark Neverest 20:1
mare datorita stabilitatii oferite
de rulmenti si de suprapunerea placilor de
policarbonat

- Versatilitate marita datorita multitudinii punctelor

de prindere

Montaj dificil
Placile de policarbonat se pot fisura
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Sasiu Mecanum v2B.0

» Pentru a adapta sasiul la noul concept de brat - Double Reversed Virtual
Four-Bar - am modificat placile interioare si le-am debitat din aluminiu,
pentru a dobandi o structura mai rezistenta.

- Dorind un centru de greutate cat mai jos, am folosit un model de
reducere a greutatii bazat pe triunghiuri. Folosindu-ne de un soft de
simulare(OnScale), am observat faptul ca un ansamblu de triunghiuri de
dimensiuni reduse este mai eficient la dispersia tensiunii(deformatie
de 0.3pm sub o forta de 16N), decat un triunghi mare(3.65um in aceleasi
conditii), desi reduc aceeasi masa. L

Wmax = 340 RPM ~ 35,60 rad/s T =9,6 cm = 0,096 m |vmax = Wmax ' T = 3,41 m/S|

+ -
- Agilitate crescuta - viteza maxima de 3,41 m/s,| - Montaj dificil
multumita motoarelor AndyMark Neverest 20:1 - Placile de policarbonat se pot fisura
- Fiabilitate mare datorita stabilitatii oferite| - Control Hub si Expansion Hub expuse la socuri

de rulmenti si de suprapunerea placilor de
policarbonat

Sasiu Mecanum v2B.1
- Am decis refacerea din aluminiu a pinoanelor pentru a le mari
rezistenta, dar si pentru a evita desfacerea pinioanelor de pe axul
motorului.

- Am adaugat o protectie pentru Control Hub si Expansion Hub.

- Avand un centru de greutate inaltat, am modificat placa exterioara
prin extinderea ei pentru a sustine axul motorului pentru brat, astfel
coborand centrul de greutate si rezolvand problema tensiunii din
segmentul 1 al bratului.

- De asemenea, am marit distanta dintre placa interioara si cea
exterioara si am intarit atasamentul pentru rotile mecanum, astfel
rezolvand probleme cu aliniamentul si usurand major montajul.

Wmax = 340 RPM ~ 35,60 rad/s T = 9,6 cm = 0,096 m |vmax = Wmgy T = 3,41 m/Sl

+ -

. Agilitate crescuta - viteza maxima de 3,41 m/s,| - Greutate mai mare
multumita motoarelor AndyMark Neverest 20:1

- Fiabilitate mare datorita stabilitatii oferite
de rulmenti si de suprapunerea placilor de
policarbonat

- Montare mai usoara decat iteratia trecuta

Criterii Tanc v1.0 Tanc vl Mecanum | Mecanum | Mecanum | Mecanum
: : v1.0 v2A.0 v2B.0 v2B.1
Slmplltatea_ 5 4 3 4 4 4
LLJ mentenantei
(274 Usurinta
= programarii S S 2 4 4 4
IC_) Fiabilitate 5 45 2 5 45 5
= Rezistenta 3 4 5 3 4 5
Manevrabilitate in : 9 3 5 45 5
teren
Nota finala 38 39 30 4,2 4,2 4,6
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: SISTEM DE RIDICARE

Gearbox cu raport de 100:1, urmat de un set de pinioane cu raport de 2:1, astfe
ajungand la raportul final de 200:1. Se bazeaza pe proprietatile paralelogramului.

+ -

« Este simplu de programat - Este instabil

- Are putine piese - Sare lantul din cauza prinderii pe brat a
motorului

- Motorul nu poate tine bratul ridicat

- Nu ajunge la High Junction

@
N
S

S v1.1 - Brat Virtual Four-Bar

;\Q Varianta |mbunatat|ta de catre recruti a bratului precedent. Acest mecanism

O?Q I constd intr-un ansamblu de 2 pinioane |dent|ce care mentin gheara paralela solul.

o Zf Daca schimbam sistemul de referinta si consideram elementul de structura al bratului

S o ca fiind fix, cele doud pinioane devin un angrenaj simplu ce transfera miscarea in acelasi

Q e o o ’ ’

v o sens, cu raport de 1:1. Schimband inapoi sistemul de referinta, putem observa cum bratul

se poate ridica, iar capetele raman paralele.
+ -

- Este simplu de programat - Nu ajunge la High Junction.
- Are putine piese

. Este mai compact
- Este stabil

v1.2 - Bra} Extensibil

- Pentru a putea puncta si la High Junction a fost nevoie de identificarea unei solutii mecanice de extindere a
bratului. Astfel, am folosit ca legatura intre gheara si angrenajul bratului un sistem REV Linear Motion Kit
V2 actionat de catre un REV Smart Robot Servo.

- Renuntand la Virtual Four-Bar, am montat gheara pe un ansamblu actionat de un servo pentru a o mentine
paralela cu solul. Initial, am folosit un REV Smart Robot Servo pentru a pastra paralelismul, dar acesta nu
a facut fata ridicarii unui con. L-am inlocuit cu un servo goBilda Torque.

- Am folosit un motor REV UltraPlanetary cu raport 125:1 si am proiectat un angrenaj de roti dintate (Gearbox)
cu raport 3:1, obtinand raportul final de 375:1, necesar sustinerii intregului ansamblu.

asigura o extensie
suplimentara de pana la
16 cm

« Poate ajunge la High Junction - Este foarte greu si necesita un motor mai
- Este stabil puternic

+ Este lent

+ Foloseste multe servo-uri
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v2.0 - Brat Dublu
. La inceputul sezonului ne-am gandit ca ar fi o idee buna
sa punem cat mai multe conuri foarte eficient pe un singur
High Junction, punctand fara sa miscam sasiul si urmand o
strategie de cycling.
. Acesta are 2 incheieturi pentru a putea sa se deplaseze in plan. Ele sunt
actionate de 2 motoare TETRIX® MAX TorqueNADO® 60:1, unul dintre ele fiind folosit pe post
de contragreutate.
« Pentru actionarea celui de-al doilea segment folosim o curea, raportul fuliilor fiind de 2:3.
+ -
- Colectare din Substation si punctare pe| - Foartelungsigreu,fiind nevoie de motoare
High Junction fara deplasarea sasiului foarte puternice
- Versatilitate scazuta - nu este suficient
de agil pentru a aplica o strategie de tip
owning.
L "4
v3.0 - Bra} Foarfecd
. In incercarea de a identifica alte mecanisme pentru ridicarea
conurilor, am descoperit nacela de tip foarfeca. Aceasta transforma
miscarea liniara orizontald in miscare liniara verticala si o amplifica.
. Liftul nostru este format din cate 4 segmente in forma de X, pe
ambele partiale sasiului. Toate aceste elemente actioneaza simultan,
astfel inaltimea maxima variaza direct proportional cu numarul de
elemente, iar timpul de urcare la aceeasi indltime variaza invers
proportional.
- Am actionat liftul cu un mecanism ce transforma miscarea de rotatie
a motorului in miscare liniara orizontala.
- Notam: 5
» d - distanta parcursa pe tija » EC - encoder counts
filetata trapezoidala » TICKS_PER_REV - citiri de
» G - gear ratio encoder per rotatie
) » P - pasul tijei
Distanta pe tija filetat3 trapezoidald - Formula calculului distantei parcurse pe surub in functie de motor
EC
. 4= Ticks pERREv ¢ T
- Notam:
» AH - ridicarea absoluta a » n - numarul de segmente
bratului » € - lungimea unui segment
» Ah - ridicarea absoluta a AH =n-Ah
unui singur segment AR = ch ~ a2 - ch — a?
- Formula encoder counts-urilor in functie de inaltimea dorita
TICKS_PER_REV AH 2\
. : . : EC= c2—|—=—_|c2—a}| —a
Legatura dintre miscarea motorului G-P n
si inaltimea unui segment
+ -
« Simplu de programat - Necesita foarte multe piese printate 3D care se
« Ajunge la orice Junction pot rupe foarte usor
- Stabil - Asamblare minutioasa ®
109
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v4.0 - Brat Double Reversed Virtual Four-Bar

- Din experienta iteratiilor anterioare, a ajunge la High Junction cu un singur segment implica depasirea

dimensiunilor impuse. Astfel, am folosit doud segmente inverse unul fatd de celalalt, realizand un brat
de tip Double Reversed Virtual Four-Bar, care ne ofera posibilitatea sa punctam rapid si eficient pe orice
Junction si sa ne incadram in gabarit.

- Bratul este alcatuit din doua segmente oglindite fata de paralela la sol, care sunt actionate simultan prin

sisteme de Virtual Four-Bar cu diferite raporturi.

- Am decis sa folosim lant, fiind mai durabil in comparatie cu o curea de transmisie, astfel avand un ansamblu

rezistent la socuri.

- Primul segment este format dintr-un Virtual Four-Bar cu raport de 1:2, astfel unghiul format de cele doua

segmente este dublul unghiului format de primul cu solul.

- Al doilea segment este alcatuit dintr-un Virtual Four-Bar cu raport de 2:1, invers primului segment, astfel

anuland raportul initial si mentinand gheara perpetuu paralela cu solul.

- Exprimarea unghiului 6
» Cum 6 € (—E;E) avem g = arcsin( Vb )
2°2" L+
» Este folosit pentru aplicarea corectiei F a celor doua PIDF
Controller pentru urcarea si coborarea bratului, menita sa
ia in calcul diferenta distributiei fortelor in timpul extensiei.
- Exprimarea indltimii bratului Y»
¥p =1;sin@ + 1l,sinf = (l; + 1) sinf
- Exprimarea vitezei Vg
yp =vg = (l; +1,)0sin(0)" = (l; + 1) wcos b
» unde @ = Wyoror - GEAR_RATIO

- Exprimarea acceleratiei ap
Jpb =ap =4 + l)wcos 6 + (4 + 1)w8'(—sinB) = (I; + I,)w,? sin 6,

- Calculul rezistentei fasetelor

dy 2T; _ 27000 R 173 173 _ 57N
T,=F==>F ==—= =173N = g — = =—=—=57k
1 15 17 4, 7 8092 1= 5 7 2512 3 m2 Tkgf

» Astfel, putem tensiona lantul utilizand fasete de 8,5kgf.

+ -

- Eficient si rapid
- Rezistenta sporita datorita elementelor debitate

- Este usor de programat
- Raporturile inverse ale segmentelor asigura

- Necesitatea folosirii unei a treia roti dintate pentru
a centra servo-ul

» Suprafata mica de contact cu conul

- Foarte grea, exercitand mai mult stres pe motoare

- Clestii nu sunt aliniati perfect, din cauza rotilor

din aluminiu si policarbonat

paralelismul ghearei cu solul dintate
Criterii Brat v1.0 Brat v1.1 Bratvl2 | Bratv20 | Bratv3.0 | Bratv4.0
Slmplltatea. 4 4 3 25 4 4
LL mentenantei
o/ Usurinta 5 5 3 1 2,5 5
< programarii
— Fiabilitate 1 3 3 1 2 5
CZ) Rezistenta 1 3,5 2 1 1 5
Manevrabilitate in 3 35 1 3 4 45
teren
Nota finala 2,8 3,8 2,4 1,7 2,7 47
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GHEARA

Gheara v1.0

. Pentru a salva timp in cadrul Kickathon-ului, am decis sa folosim cat mai
putine piese pentru construtia acestui ansamblu.

- Gheara utilizeaza 2 REV Smart Robot Servo si 2 palete proiectate si
printate 3D, pentru o suprafata de contact portivita pentru conuri.

- Gheara are o masa de 300g.
+ -

- Numar redus de piese + Necesita 2 servo-uri;
Montarea paletelor doar in servo

Gheard v1.1

- Pornind de la conceptul de gheara de la Kickathon, am imbunatatit-o prin
utilizarea unui singur servo si rigidizarea constructiei.

- Am optat pentru folosirea rotilor dintate, astfel incat sa putem utiliza doar
un servo, usurand programarea si crescand consistenta acesteia.

- Gheara are o masa de 430g.

+
 Mecanism simplu si consistent - Necesitatea folosirii unei a treia roti dintate pentru
- Constructie rigida datorita placilor de o parte si de a centra servo-ul
alta a rotilor dintate - Suprafata mica de contact cu conul

Mai grea decat iteratiile anterioare
Clestii nu sunt aliniati perfect, din cauza rotilor
dintate

Gheard v1.2

- Pentru a reusi sa ne incadram in gabarit, am fost nevoiti sa revizuim gheara
precedenta pentru a o imbunatati.

- Am renuntat la al treilea pinion, astfel scurtand gheara.

- Are 0 masa de 280g. |
+

Mecanism simplu - Suprafata mica de contact cu conul
- Constructie mai compacta
- Mai usoara decat iteratiile anterioare

Gheard v2.0

- Avand la baza conceptul de robot de cycling si dorind o gheara simetrica fata-
spate, am decis sa incercam un nou principiu, mai exact gheara verticala.

- Folosindu-ne de o miscare de rotatie incompletd a unui servo reusim atat sa
inchidem, cat si sa deschidem gheara, astfel eficienta ghearei fiind una marita.
- Aceasta este compusa din 2 palete alungite ce permit trecerea conului printre
ele in pozitia de extensie si de un sistem de mentinere paraleld a ghearei cu
solul.

- Gheara are 0 masa de 150g.

+ -

- Foarte usoara - Pozitie dezavantajoasa a colectarii
- Apucare simetrica atat pe fata si pe spate - Printarea complicata a paletelor
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aceasta.

Gheard v3.0

- Pentru a facilita imbunatatirea ghearei, am realizat un sistem modular pentru

» un suport pentru servo;

» 0 piesa pentru montarea ghearei pe brat.
« Ulterior, folosindu-ne de acest avantaj, am modificat suportul paletelor pentru

- Gheara este compusa din 5 module:
» doua palete;
» un suport pentru palete,

a pune un REV Color Sensor V3 care permite detectia unui con in pozitie de

colectare si inchiderea automata a ghearei.
- Gheara are o masa de 350g.

- Numar redus de piese

- Usoara

» Usor de modificat

. Inchidere asistata de un senzor de culoare

NOTARE

Criterii Gheara v1.0 Gheara v1.1 Ghearavl.2 | Ghearav2.0 | Ghearav3.0
Slmplltatea_ 4 3 35 4 5
mentenantei

Usurinta 3 5 5 5 5
programarii
Fiabilitate 5 4 4 4 5
Rezistenta 2 3 3 2 4,5
Grip 3 3 3 35 4,5
Nota finala 34 3,6 37 37 48

BEACON

- Pornind de la v1.0 realizata din banda adeziva exact pe forma conului, care se distingea cu dificultate de
acestea, am facut tranzitia catre un Beacon de sine statator, proiectat 3D si printat din PLA. Astfel, poate fi
punctat Tmpreuna cu un con sau independent, in functie de numarul conurilor ramase in End Game.

- Observand ca v2.0 poate cadea de pe con, am trecut la o forma de clepsidra in v2.1, punand numarul echipei
pe o suprafata inclinata si evitand folosirea excesiva a suportilor. Ulterior, am evitat cu totul suportii prin
eliminarea portiunii superioare in v2.2.

[ 2 9°

Beacon v1.0 Beacon v2.0

J13

v
Xa:

Beacon v2.1

Beacon v2.2 - actual




27 mai 2022

30 septembrie 2022

28 octombrie 2022

1 noiembrie 2022

Am vizitat prima fabrica Industry 4.0 din tara alaturi de

Workshop “Fabrica virtuald - o interfatd

intre universitate gi industrie”

,//’

= Z Yoo BESE
Noutate si diversitate prin participarea unei echipe de
robotica la un workshop al Universitatii din Pitesti

Noaptea Cercetdtorilor Universitdtii din
Pitesti

'u»vluens-d:m)ar dinPilests
Contact cu mediul academic prin discutii cu studenti si

profesori asupra domeniilor STEAM

Vizita echipei WATT’s UP in laboratorul
nostru

echipei care ne-a introdus in lumea C,
am schimbat idei si ne-am distrat impreuna

Vizitd la fabrica Arctic din localitatea
Ulmi

reprezentanti ai Universitatii din Pitesti

29 mai 2022

26 octombrie 2022

J

N
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OUTREACH

Eveniment Robotics Challenge aldturi de
TehnoZ, TehnoZ Jr si WATT’s UP

Peste 120 de pitesteni fac inca un pas spre roboticé,
urmarind meciuri intre patru echipe argesene

Mentorat echipa de FIRST® LEGO League
STEM Kids

29 octombrie 2022

5 noiembrie 2022

#
Departamentul de Hardware & 3D Design i-a ajutat pe cei
mici sa facd primii pasi in proiectarea 3D

Vizitd la Institutul de Cercetdri Nucleare
din Mioveni

Avand in vedere tema POWERPLAY, ne-am aprofndat
cunostintele asupra domeniului energiei nucleare

Participarea in cadrul ROBOFest la

, FACULTATEA DE
INGINERIE INDUSTRI
S| ROBOTICA

Noii membri au avut primul contact cu ce inseamna
comunitatea FIRST® - idei, distractie si unitate.

14 9
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18 decembrie 2022

14 ianuarie 2023

Am orgamzat prlmul DEMO din judetul Arges, gazduind 17

Eveniment de Crdciun aldturi de Vizitd la sediul Kdrcher din localitatea
sponsorii si alumnii echipei Curtea de Arges

20 decembrie 2022

Am pregatit dulciuri si globulete pentru sponseri si fostii Ne-am prezenta echip si am avut parte de o surpriza
membri ai echipei, discutand intr-o atmosfera relaxatd din partea reprezentantilor Karcher

Co-organizarea How To Win DEMO aldturi Prezentarea fenomenului FIRST® Tech

de TehnoZ, TehnoZ Jr gi WATT’s UP

Challenge in comumtate

2, 24, 27 februarie 2023

Am prezentat fenomenul FIRST® si robotul in 3 scoli,
echipe si avand cel mai urmarit stream al unui DEMO din mesajul nostru ajungénd la peste 150 de elevi
acest sezon cu peste 1950 de vizionari

BUGET & FUNDRAISING

16194 Cheltuieli 3D 26.308 Venituri
u
aturi
m DEMO P‘\‘ d@ 6.65% mSold Sezon Freight Frenzy
4,1% )
u Echipamenl ) Sponsorizari Sezon
POWERPLAY August
0.7% Hub Sponsorizari Sezon
37,9% ! 18,02% POWERPLAY Octombrie
u Marketing
Sponsorizari Sezon
Mecanics 12,54% POWERPLAY Noiembrie
N Sponsurlzarl Sezon
= Eveniment /70 1 0( “POWERPLAY Decembrie
. /'spons
SPOI'ISOI'I o Sponsorizari Sezon
= Transport 7.22% POWERPLAY Februarie

2022 2023

TOTAL

August Septembrie Octombrie Noiembrie Decembrie | lanuarie Februarie  Martie Aprilie Mai lunie lutie August SEZON 8
1014 4761 | 4679 6.861 1776 13.790 12.223 wnse | - | - - - 0 ]
16.000 Sponzorizérl - spnnmman 13.790 12223
14.000 1 A”QUS' Oclomhne i
12.000 - \ 10.14
10.000 \, 6881 v’
8.000 - r
6.000 4781 46791

4.000 -
2.000 -

August Septembrie | Octombrie Noiembrie Decembrie ‘ lanuarie Februarie

2022 2023

Multumim mentorilor nostri pentru tot ajutorul. Multumim sponserilor pentru generozitate. Multumim
Universitatii din Pitesti pentru sprijinul oferit pe tot parcursul sezonului. Multumim echipelor TehnoZ, TehnoZ Jr
® si WATTs Up pentru tot efortul depus in co-organizarea How To Win DEMO. Suntem mai buni impreuna!

*’15



