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Membri:
Alex Ciocirlan Bianca Popescu
Team Leader - Hardware Non-Technical Leader

- Varsta: 18 ani . Varsta: 18 ani - Varsta: 17 ani - Varsta: 17 ani
. Clasa:a1l-a . Clasa: a12-a . Clasa:a1l-a . Clasa:a1l-a

Alexia Manea Evelina Manda
Non-Technic Non-Technic

% Highl
\
- Varsta: 17 ani - Varsta: 15 ani . Varsta: 16 ani . Varsta: 14 ani
- Clasa:a10-a . Clasa: a9-a . Clasa: a10-a . Clasa: a 8-a

. Varsta: 16 ani . Varsta: 18 ani . Varsta: 18 ani
. Clasa: a10-a . Clasa:al12-a . Clasa:all-a

- Varsta: 15 ani
. Clasa:a 8-a

. Varsta: 13 ani . Varsta: 14 ani
. Clasa: a 6-a . Clasa: a 8-a

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

Mentor Mentor Peer Mentor
C Fatada - prima impresie
Formular >

- Varsta: 44 ani - Varsta: 49 ani - Varsta: 20 ani
- Preponderent - Preponderent - Preponderent
tehnic non-tehnic tehnic
Primul pas induntru
Sesiuni de training
. Monica lordache  Augustina Ene Bogdan lonescu
In spatele peretilor Mentor Mentor Mentor

Proiect

Asistenta de la ° profesori si 7 spe- e~
cialisti psihologi!

- Varsta:47ani - Varsta:54ani - Varstad: 40 ani
Sezonul acesta am primit si sprijinul a doi psihologi, Doam- - Preponderent - Preponderent - Coordonator

na Augustina Ene (ulterior devenind mentor) si Domnul Stefan tehnic non-tehnic scolar

Moiceanu si al Domnului Bogdan lonescu (director adjunct).

OBJECTIVES + KEY RESULTS

Obiective:

Dupa metoda OKR (Objective Key Results - acesta presupune sta-
bilirea unui obiectiv semnificativ, specific si bine definit, urmat
de cateva rezultate mai mici, prin intermediul carora sa se poata
masura gradul de realizare), ne-am setat anumite milestone-uri,
combinand-o cu tinte mai mici de tipul SMART (Specific, Measura-
ble, Achievable, Relevant, Time-based), de exemplu:

clasarea in primele 3 locuri la KickAthon &

clasarea in top 4 la cele trei League Meet-uri

realizarea a cel putin 20 de evenimente (incluzand perioada
verii) pana la Regionald &

obtinerea unor sponsorizari de cel putin de 50.000 de lei pana
la finalul anului 2023 &

implementarea rotilor de odometrie si a glisierelor pana la

League Meet-ul #2 & ‘. Cl_)
programarea noilor sisteme (Dead Wheels) si o autonomie

consistentd pana la League Meet-ul #3 & Specific [l Measurable Time-Based
castigarea premiului Inspire Award (1Ist, 2nd sau 3rd Place la
Regionala #1 ); 1st sau 2nd Place la Nationald)?+ '~

Organizare:

Pentru a putea fi consecventi, a evalua obiectiv si realist activitatile desfasurate si rezultatele lor, respectiv a contura sco-
puri si demersuri viitoare, trebuie sa avem o organizare optima, niste reguli de conduita interne bine definite si o coerenta in
viziune si actiuni. Astfel, utilizdm ca metode de organizare Weekly Highlights, Season Timeline, Main Role & Support - Sha-
dowing & Role Transfer, Sedinte si Google Workspace.
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Una dintre cele 5 Metode de organizare - Weekly Highlights - Echipa

Strategie Fundraising & Venituri:

Veniturile acestui sezon sunt o confirmare a faptului ca ne
imbunatatim constant abilitatile de comunicare, ca sun-
tem mai persuasivi cu fiecare interactiune, ca invatam s 81.047 lei - TOTAL venituri
intelegem publicul tinta, tocmai comparand cu aceleasi
actiuni desfasurate in trecut. Astfel, am reusit sa crestem
(pana la momentul actual) cu aproximativ 140% sumele

pe care le-am primit de la firme, relativ la anul trecut.
Sold Sezon POWERPLAY

Sponsorizari Off Season

Am ca?tigat 8 sponsori §i 2 part- = Sponsorizari CENTERSTAGE
eneri sezonul acestal

Ne-am dezvoltat o strategie care sa se muleze dupa anul
fiscal, pentru a maximiza sansele sponsorizarilor, cu-
prinzand prezentari fizice si prezentari-suport detaliate.

—»  8.650 lei, adica 70% din —» 20705 lei, adica 30% din
/ Sponsorizéri[e Off season s SponSOrIZarlle CENTERSTAGE
2023 , | Trimestrul 4 " |
‘ . . ‘ ‘/ cereri sponsorizari ' ‘/
cereri sponsorizari . ..

prezentari firme 0
Trimestrul 1 Trimestrul 2 | Trimestrul 3 ! |

Aprilie lulie Octombrie \ 2024

\
~» 35.430 lei, adica 51% din
sponsorizarile CENTERSTAGE
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Cei cinci sponsori ai sezonului trecut (Kranz Eurocenter, AD Garage - Advira & Paneuro, CTS, Eltra Logis, Docentris), a caror
contributie este esentiala pentru desfasurarea activitatilor noastre, si-au manifestat acordul de a continua colaborarea;
Datorita incercarilor noastre de a lasa un ecou in societate, alte opt firme (Delta Invest, AGEXIM, Lupa GPS, Goldplast,
Smart Academy of Languages Pitesti, AMAT, Rotary Club Pitesti, Ibis Styles, o firma care doreste sa ramana anonima) si-au
aratat receptivitatea fata de interesele si obiectivele noastre, alaturandu-ni-se pe drumul catre performanta (finantari in
valoare de aproximativ 57.000 RON);

Acelasi grad de importanta il au si partenerii - firmele si oamenii care ne ajuta din altruism - (Universitatea Nationala de
Stiinta si Tehnologie POLITEHNICA Bucuresti - Centrul Universitar Pitesti, VIVO! Mall Pitesti, SICVRIO, 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:
75.676 lei - Cheltuieli CENTERSTAGE

2%

Repartizarea cheltuielilor pe categorii:

«+ Mecanica - 67% (piese, materiale, scule si ustensile sau
servicii corespunzatoare realizarii robotului);

« Marketing - 14% (materiale promotionale - stickere,
bratari, materiale publicitare);

» Hub - 9% (papetarie, obiecte cu utilizari menajere, pro-
tocoale necesare pentru vizite, servicii periodice de
curatenie, apa);

« 3D - 8% (filamente, ustensile);

 HIDE & MEET - 2% (tricouri, badge-uri, transport, folii de
protectie, diplome).

Mecanica

3D
= Marketing
= Hub
= HIDE & MEET

Social Media:

Reach: Cea mai vizualizata postare: Crestere urmaritori:
Instagram: 56.068 - Instagram: 2.110 Reach - Instagram: +818
YouTube: 19.873 - YouTube: 16.333 Vizionari - YouTube: +130
Facebook: 25.687 - Facebook: 2.313 Reach - Facebook: +117

Cel mai vizualizat reel pe Instagram are 33.336 de vizualizari - record in FTC Romania.
Videoclipurile de pe YouTube au o rata de 160.000 afisari.
Audienta de pe Facebook se imparte in 67,80% femei si 32,20% barbati.

BETTER TOGETHER: . TehnoZ #15972 - in drumul spre World Championship;

Premiere de catre ISJ Arges a performantei argesene;
Teambuilding-uri;
Bucharest Twin Cup;
. - International University Fair Romania;
Bunj Onesta . Halloween:
STEAM out loud - Nicki in hub-ul nostru;
+ Christmas Cookies & Shorthread:;
ECHIPA - Targul de Craciun - Colegiul National lon C. Bratianu;
- Practice cu WATT's Up #16166 si 4D-ROBOTICS #18160;
HighFive around the world: The Dropouts #4921, CyberLIS76 #23161,
Verge #23250, Redstone #24749, Queue #24443;

Responsabila Obiectivé

Transparenta

Harnica

Conectata

Flexibila

Ingenioasa Wictozge . Junior MC Natie Prin Educatie la Regionala #1. () = @
A - Podcastul echipei BraveBots #19141;
et Soldr . Voluntari la lasi - Cyliis #19043, Peppers #19044 si RoSophia #21455;

Podcastul ,Auzi?... by Nicki” - Alaturi de SICVRIG;
Voluntari la Bucuresti - Eastern Foxes #19098 si Ro2D2 #17962;

Empatica
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Proiectul Godmother

19 decembrie 2023

GODMOTHER

Robotica argeseana face din judetul
nostru un epicentru la nivel national,
concentrand in aproape toate marile
orase tineri talentati si dedicati. Asta
ne determind sa facem diferenta, re-
usind sa aducem pentru prima data
fenomenul FIRST® si in Topoloveni, prin
infiintarea unei noi echipe la Liceul Te-
oretic ,lon Mihalache”.

Se|*CeVeRe|*0

Deoarece tema acestui sezon imbina
stiinta si arta sub semnul STEAM, ne-
am indreptat spre un nou segment
- muzica, productia video si divertis-
ment. Alaturi de echipa studioului de
productie muzicala SICVRIO, am reusit
sa ne facem vocea auzita in proiectul
STEAM Out Loud, compunand impreuna
imnul echipei HighFive Robotics.

Echipele din programele FIRST®
cu care am colaborat

EVENI

SeleCeVeRel+0 - Piesa dedicata comunitatii FTC
(J
14 octombrie 2023

W .,\Hfgz H,-g

- \t‘f Robo

ASTROFEST Robotics Challenge BOTFEST Sor

20 mai 2023 28 mai 2023 Tiunie 2023

A B
Noaptea Cercetatorilor KickOff Parinti TITANS Academy  Renault

29 septembrie 2023 1 octombrie 2023 7 octombrie 2023 180

ONGECNON - RN N N N



Engineering Portfolio 2023-2024 | HighFive Robotics | 19049 | RO084 /

Uzina Dacia POLIFEST Vizite Scoli Ziua Portilor Deschise FMT Vizite Scoli

-9 o o o 0O
9 martie 2023 22 prilie 2023 27 aprilie 2023 5 mai 2023 27 aprilie 2023

nes Tech Challenge  Clubul de jurnalsim  SunTech Challenge Atlantykron RSF Pitesti

(J () J J
30 iunie 2023 10 iulie 2023 15 iulie 2023 30 iulie 2023 16 septembrie 2023

Engineering Day Eveniment Sponsori HIDE & MEET Vizita GoldPlast Workshop Gamification

o o 6 oo o 4
ctombrie 2023 22 decembrie 2023 13 ianuarie 2024 23 februarie 2024 T martie 2024
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Strategie participare la League Meet-uri:

Ca localizare pe harta nationala a roboticii, alegerile noastre au fost principalele epi-
centre ale roboticii din Muntenia (Ploiesti - PH, Bucuresti - B, Pitesti - AG), pentru a pu-
tea interactiona cu echipe cat mai diversificate, iar pe axa temporala am cautat League
Meet-uri echidistante fata de primul eveniment si etapa Regionala, pentru a avea destul

timp pentru imbunatatiri si prototipare.

16 decembrie

- > Kick Off Ploiesti (PH) <= < WINTER ROBOTICS MEET Pitesti (AG) <=
2023 I J/ N I I \, | 2024
| ‘ | K | |
9 septembrie h - ) 25 noiembrie ) P 13 ianuarie 26 ianuarie
~» Bucuresti (B) ZILELE ROBOTICII Bucuresti (B) 4= HIDE & MEET Regionala #1

incluzand perioada de
“pauza” a vacantei de iarna

Strategie de joc:

Conform criteriilor de departajare in League Ranking, indispensabila este Autonomia, urmata de EndGame, astfel incat peri-
oada de TeleOp ramane o resursa constanta de puncte, dar mai putin valoroasa pentru clasament. Luand in considerare aces-
te 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 indeplinirea misiunilor suplimentare din ultimele 30
de secunde, in cele din urma valorificand si perioada controlata. Ne-am propus tinte detaliate pentru fiecare League Meet,
respectand organizarea OKR si SMART:

League Meet #1 League Meet #2

. Rezultat . Rezultat
Obiectiv : Obiectiv :
L mediu Completare L mediu Completare
individual L individual L
individual individual
Autonomie 50 39,29 78,58% Autonomie 50 47,31 94,62%
TeleOp 10 10,65 106,50% TeleOp 35 38,34 109,54%
Endgame 40 36,30 90,75% Endgame 40 49 46 123,65%
Global OPR Ranking Global OPR Ranking
45th ﬁg:gve . 8624 1283  5th Lgig:,?,ve Robotics 13512 17717
International OPR Ranking (in afara SUA) International OPR Ranking (in afara SUA)
ad .:'/gig:nge Robotics Lo Ui e Bgzgve Robotics 13512 17717

League Meet #3 Regionala #1

N Rezultat . Rezultat
Obiectiv : Obiectiv .
o mediu Completare L mediu Completare
individual . individual o
individual individual
Autonomie 55 56,33 102,42% Autonomie 55 44,64 81,16%
TeleQOp 50 52,90 10580%  TeleOp 50 42,28 84,56%
Endgame 40 43,00 107,50% Endgame 40 45,00 112,50%
Global OPR Ranking Global OPR Ranking
4th L%g::?ive Robotics B2 22y St }-I%gfrl?ive Robotics 13512 17717

International OPR Ranking (in afara SUA)

19049

Ist HighFive Robotics

Autonomie:

International OPR Ranking (in afara SUA)

19049
15312 22717 4th HighFive Robotics 135112 17717

Dupa analiza punctajelor din Autonomie, am constatat ca putem imbina usor task-urile de randomizare, care au o importanta
sporita (oferind in total maximum 45 de puncte), cu un task usor realizabil, parcarea, ce aduce 5 puncte prin simpla deplasare
a robotului in linie dreapta, cele 50 de puncte astfel obtinute fiind critice, abia apoi focusandi-ne pe pixelii albi.
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Randomizarile de 50 de si tra-
Task Points DiicultyiPls.fDif.

see colaborative.

Park 5 1| 50
TElEUp: Purple Pixel(Wh?te F‘ixel} 10 2|

Yellow Pixel(White Pixel) 10 3
Pentru o strategie eficace, am prioritizat Mozaicurile si Set Purple Pixel(Team Prop) 20 25
Line-urile atat fata de celelalte task-uri, cat si unul fata de Yellow Pixel(Team Prop) 20 35
celdlalt - Mozaicurile sunt mai eficiente decat Set Line-uri- Pixel in Backstage 3 4

le. Concret, am constatat ca pentru a atinge Set Line-ul 2 este
nevoie de 12 pixeli, ce pot forma 3 Mozaicuri, tripland punctajul.
Pozitionarea strategicd a acestor formatiuni pentru a minimi-
za numarul pixelilor necesari si a maximiza benzile albe de pe Task I
Backdrop atinse se pot obtine cu 15 pixeli - 95 pt (45 pt pixelii Pixel in Backstage 1 1
efectivi, 30 pt Mozaicurile si 20 pt Set Line-urile), iar cu 20 de
pixeli se pot obtine 120 pt (60 pt pixelii efectivi, 40 pt Mozaicurile
si 20 pt Set Line-urile). De asemena avem si modele prestabilite.

Pixel on Backdrop

Pixel on Backdrop 3 2

Artist Bonus 10 25
Set Bonus 1 10 25

obfin 75/120 de puncie (ou b i -
Mozaicuri & 2 Set Line-uri)

End Game

Task Points Difficulty Pts./Diff
End Game: Park 5 1
) Suspended 20 25
In End Game, misiunile extra, si anume cé;ératul si lansarea co- kD T 30 3
respunzatoare a dronei, au o valoare semnificativa (de la 30 la 50 9
de puncte, in functie de Landing Zone). Ele devin prioritare, atat la Landi.ng Zone 2 20 2
nivel de scor final, cat si de TBP2 . Landing Zone 3 10 1
< n L] u L. [
Intre 40 si 50 de prin si in Landing Zone | sau

Robot v1 - KickAthon:

Dupa lansarea misiunii sezonului CENTERSTAGE, am participat la KickAthon-ul organizat anual de echipa Quantum Robotics
#14270, unde, pe parcursul a 16 ore, participantii trebuie sa se adapteze cat mai eficient la resursele pe care le au la dispozitie
si la regulile de joc inedite, prin idei inovative si strategie adecvata.

Concept:

Sa fie capabil sa realizeze Randomisation Tasks
Si parcarea;

Sa incapa pe sub Stage Door fara a o ridica;

Sa controleze independent 2 pixeli;

Sa poata lansa drona.

Key Features:

»  Cleste dublu pentru control individual al pixelilor;
«  Sasiu foarte compact (300x300x300mm);
Detectarea cazului folosind camera si OpenCYV,
» Odometrie cu 3 roti;
) - Gheara isi pastreaza constant pozitia fata de sol/
Backdrop:

Schitele initiale (sistemul de colectare (1) & asamblare pe sasiu (2))

8
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0=a+90° -
__ EncoderCounts * 360°
TicksPerRev

+ Offset

Mentinerea pozitiei bratului, folosind PIDF

FeedForward:

T=bXG

T=dsina Xmg

T=dmg X sina(d, m, g constante)

T =k X sina
Most Innovative Capturi din OnShape cu mecanismele si robotul v1
System Award - KickAthon:

robotul complet din vedere izometrica (1);
sistemul de colectare (2);

lansatorul de drona (3);

robotul din vedere laterald - vizualizare for-
mule pentru pozitia fata de Backdrop/sol (4).

"—"

3/3 meciuri - Suportul mobil de drona
castigate; 0 determina sd cada;
Highscore: 81p; - Colectarea  pixelilor

- Most Innovative este dificila;
\ System Award. - Nu se poate catara. )

Lesson Learned:

Perioadele de Autonomie si End Game sunt es- '
entiale, in acestea obtinandu-se majoritatea punc-
telor si reprezentand si criteriile de departajare. ~ @

Robot Prototipari & Robot Didactic:

Dupa inceperea oficiala a sezonului am constatat necesitatea a doi roboti: unul simplu si foarte usor de inteles de catre pub-
lic, cu scop didactic la prezentari si evenimente, si unul conceput pentru a putea prototipa succesiv, ca etapa predecesoare
versiunilor de competitie.

Robot Prototipari:
Concept:

» Sasiu modular pentru a permite testarea
rapida a diferitelor mecanisme;
Design compact care sa creeze spatiu in fa-
voarea subansamblelor;

« Colectare activa, pe baza unei role cu tuburi.

Key Features:

Model de gauri compatibil cu piesele uzuale;
Colector cu suprafata de actiune.
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_ Capturi din OnShape cu mecanisme si robotul de prototipari:

. sistem de colectare activa cu tuburi (2);
. Colectare lents cauzati de - exemplu de robot cu un brat Double Reversed Virtual Four Bar (1);
contactul dintre sistemul de
colectare si sol,

Colectare d'f"i'lf' a pixelilor, Colectarea activa este mult mai dificil de realizat in raport cu o ghear3,
Nu se poate catara.

K. / existand foarte multe variabile ce pot sa afecteze performanta, precum:
interfata sol-colector, mecanismul de transfer al pixelilor.

Lesson Learned:

Robot Didactic:
Concept:

Un robot foarte simplu, care sd poata fi inteles de catre
copii de gimnaziu si adulti implicati in domenii ale ingin-
eriei deopotriva;

« Contolarea sa fie facila pentru oricine participa la prez-
entare.

Key Features:

Pozitionarea automata a ghearei in pozitia de punctat cu
ajutorul unui mecanism Virtual Four-Bar;
Miscare de tip Field-Centric, pentru a simplifica controlul.

Capturi din OnShape cu robotul pentru prezentari (1); \-/

Robot v3 - League Meet #1:

Pentru primul League Meet (25 noiembrie - ZILELE ROBOTICII - Ploiesti) am hotarat sa ne focusam pe misiunile ce contribuie
cel mai mult la Ranking (Autonomie si End Game).

Concept:

Sa puncteze Preload-urile constant;

Sa se poata catara;

Sa lanseze drona constant in Zona 1;
Sa realizam un mozaic in perioada de
TeleOp.

Schitele initiale (robotul cu un brat Virtual
Four Bar si un alt tip de gheara (1) - dupa
prototipari)

Key Features:

Mecanisme dedicate perioadei de Au-
tonomie;

« Sasiu foarte plat, permitand montarea
facila a mecanismelor deasupra;
Folosirea unui sistem Field-Centric
pentru deplasarea in TeleOp;

» 3 pozitii presetate ale bratului pentru a
puncta la inaltimi diferite, folosind PIDF;
Mecanism de tip cremaliera pentru
catarat.

10
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Rezultate:
6/6 meciuri castigate; - Lungimea bratului cauzeaza oscilatii;
Highscore: 171p; - Dimensiuni mari, foarte greu de
League Rank #1 manevrat.

Capturi din OnShape cu mecanismele si | esson Learned:
robotul v3 - League Meet #1:
robotul complet din vedere izometrica  Dimensiunile robotului sunt

M; extrem de importante in
mecanism Autonomie (2); ceea ce priveste manevra-
gheara (3); biilitatea in teren si capaci-
- mecanism catarat (cremaliera) (4). tatea de a puncta. .
X

Robot v4.0 - League Meet #2:

In urma primului League Meet am sesizat nevoia de a puncta mai consistent si in perioada de TeleOp. In concluzie, am regandit
robotul astfel incat sa aiba dimensiuni mai reduse si mecanisme mai simple si, totodata, rapide, care sa permita o perfor-
manta mai stabila mecanic si un potentail mai ridicat de programat.

Concept:

Sa puncteze mai mult decat robotul precedent;
» Dimensiuni reduse (350x350x300mm);

Sa poata atinge toate cele 3 Set Line-uri; /ﬂ
Schitele initiale (detaliere gheara dubla (1) si brat cu glisiere (2))

Pentru a ne asigura ca servo-urile care urmau sa actioneze bratul
rezista incarcaturii ridicate, am realizat urmatoarele calule:

£= 400g (masa ghearei si a bratului) \

d = 270mm (lungimea bratului)

— —

=M =Gxd
G

Cum 2 servo-uri GoBilda
au impreuna un cuplu to-

T=GxdxsingGd) =mx g x dxcosd tal de 3.36 Nm, acesta este

T — M X9 X d=0.4x10x0.27 = 1.08Nm mai mare decat necesarul
T  =1.68Nm de 1.68 Nm, deci utilizarea
\G"B”d“ / este una fiabila.
Key Features:
Capturi din OnShape cu mecanisme si ro-
» Glisiere ce au rol dublu, pentru punctat pixeli si pentru catarat; botul v4.0 - League Meet #2:
» Mecanism special pentru colectarea pixelilor din Stack, ce elimina riscul - sistemul de colectare (1);
producerii penalizarilor, imbunatatind consistenta colectarii de 9.5 ori; - robotul cu sistemul de glisiere extinse
» Lansator de avion reglabil inaintea meciului, prin strangerea unui surub; la maximum (2);
Foloseste Roadrunner 1.0. - robotul din vedere izometrica (3). k
Rezultate:
6/_6 meciuri castigate; . - Colectare ineficienta din cauza vizibilitatii reduse in Wing;
Highscore: 272p (International Highscore); - Servo-urile se miscd cu viteza maxima intre pozitii, cauzand
League Rank #1. uzurd prematurd si inconsistenta in miscari.
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' Lesson Learned:

Pentru a imbunatati punctajele din perioada de TeleOp, trebuie sa automatizam colectarea, intrucat aceasta este suc-
@ cesiunea de etape in care se iroseste cel mai mult timp.

Robot vA.1 - League Meet #3 si Regionala #T:

Pentru al treilea League Meet am ales sa imbunatatim robotul precedent, neaducand modificari majore, intrucat scopul este
acela de a creste fiabilitatea si de a optimiza mecanismele.

Imbunatatiri:
- Utilizarea senzorilor de culoare pentru a detecta momentul in care un pixel este colectat si, de /I\/I/'

asemenea, pentru inchiderea automata a ghearelor si feedback in controller, prin vibratie;
Reducerea vitezei carligelor pentru a colecta constant din Stack;

Implementarea unui Metion Profiler pentru a uniformiza miscarea bratului si a reduce uzura ser-
vo-urilor.

/ _Ap _ mxv _ mxXdXxw _ mxd x /AB \
ToAt. T At T At T At At
N s N s

r

_ mxdx2nxdx(a/360°) 2mxmxd Xa

At XAt At XAt X360°
s r s T

F = 3.77N(At_= 0,2s; At_= 15)

— — -

T=M_+M =Gxd+Fxd
T=G Xd ><sin4(5,c7) + Fxd XSinL(I?,c?)
T=mXgXxXdXcosp+ Fxd

T=d(m X g X cos + F)

Q= 3.67Nm > 3.36Nm = 2t_ /
GoBilda

Pentru a remedia eroarea, am optat sa implementam un Motion Profil-
er care sa opreasca lin bratul. Astfel, am crescut timpul de frénarecu | ' = 1.22Nm < 3.36Nm = 2t_ _ )
0.13s, noua valoare a cuplului necesar fiind: GoBilda

12755
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Rezultate (pre-Regionala #1):

6/6 meciuri castigate; - Colectare ineficenta din cauza vizibilitatii reduse in Wing;
Highscore 311p (World Highscore); - Plasarea pixelilor pe marginea Backdrop-ului este dificila din
League Rank #1. cauza design-ului de tip gheara.

Locul #7in FTC
Top 25 January

Capturi din OnShape cu mecanismele si robotul v&4.1 - League Meet #3 si Regionala #1: _J
sistem de colectare cu palete (1); | - carlige pentru Autonomie (3);
lansator de avion (2); robotul complet din vedere izometrica (4).

Lesson Learned:

Rezultate (post-Regionala #1):

5/6 meciuri de calificare castigate; - Cabluri neordonate ce Trebuie sa acordam o importanta

Highscore 208p; cauzeaza deconectari si sporita aranjarii cablurilor, pentru

Rank #3 & Think Award 3rd Place. sunt un risc de incalzire. a nu se agata sau deconecta, peri-
clitand rezultatul unui meci. '

Robot v4.2 - Post-Regionala #1:

Intre etapa Regional3 si cea Nationald am decis sa ne focusim atat pe un robot nou, cét si pe o variantd modificatd, im-
bunatatita a celui cu care deja am concurat, care sa rezolve problemele sesizate in contextul intens al Regionalei #1.

imbunététiri

Realizarea unor protectii,
astfel incat cablurile sa nu
se poata incurca;

Usurarea bratului si a
ghearei pentru a im-
bunatati echilibrul robot-
ului;

Schimbarea  motoarelor
pentru a ne misca mai
rapid,

Modificarea ghearei pent-
ru a plasa mai usor pixelii
pe marginea Backdropului.

7~ 13
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Capturi din OnShape cu mecanismele si robotul v4.2 - Post-Regionala #1: ‘j
robotul din vedere izometrica (1); | - analiza cu element finit a deformatiei din carligul de
bratul si gheara din vedere izometrica (2); catarare (3), realizata in softul nTop;

Robot v5 - Nationala:

Pentru etapa Nationald am hotarat sa ne focusam pe imbunatatirea perioadei de TeleOP. Acest lucru a adus la schimbarea
conceptului de gheara cu unul de tip Intake-Outtake, lucru ce a cauzat schimbari substantiale si celorlalte mecanisme.

Capturi din OnShape cu mecanismele si robotul v5 - Nationala: —j Key Features:
robotul complet din vedere izometrica (1);
analiza cu element finit a deformatiei cérligului pentru cétérat (2), . Quttake cu amortizare pentru a elimina nevoia
Intake (3); preciziei la Backdrop;
Outtake(s). . Ghidaj pentru pixelul moy;
Pivot pentru reorientarea pixelilor;
concept: - Senzori pentru colectarea automata;
o L ) Abilitatea de a repozitiona pixeli pe Backdrop;
gg Eﬂ:gzzg gf;)ci;ir:: ::b'li';eleOp, Aliniere la Backdrqp Tn.functig de AprilTag care
S3 lanseze drona constant in Zona 1 tlr?e cE)nt de pozitia pixelului partenerului de
Sa realizam plasarea pixelilor fara a folosi un brat. alianta.

Model avion:

Pentru a maximiza punctajul din End
Game, am testat diverse modele de
drone, ajungand la unul foarte com-
pact, care sa ricoseze inapoi dupd
contactul cu Landing Zone-ul, in loc
sa gliseze inainte.

e S

f

F_=Fcoso; F, =F, sin20 = FcosOsin20 = 2F sinOcos 0
M = lFL'ny = 2lFisinecosze

M = ZIF,sinecosze =2l xmxax sinecosze =
max 14

=0.12 x 0.3 x 1.58 x 0.77 = 0.043Nm
\. J
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Aliniere pe baza unui AprilTag

Versiunea finala a fost facuta pentru League Meet #2 si con-
sta in pozitionarea robotului astfel incat camera sa poata
vedea cat mai multe AprilTag-uri. Algoritmul cicleaza prin-
tre ele, citeste distanta pana la fiecare si o retine pe cea de
la AprilTag-ul de interes. Dupa ce afld distanta, foloseste
pozitia la care robotul se afla (obtinuta prin odometrie) si
face un Strafe direct la acesta.

Senzori de culoare

Senzorii de culoare furnizeaza &4 valori, reprezentand
sistemul de culoare RGBA, pe care le convertim in sistemul
HSV (pentru utilizare eficientd). Implementarea pe ro-
bot consta in detectarea pixelului galben in Autonomie si
inchiderea automata a paletelor sistemului de colectare in
functie de culoarea receptionata in TeleOp .

PIDF & FeedForward

PIDF Controller este o bucla de control care actioneaza in
functie de valorile furnizate de sistem, aplicand o corectie
bazata pe termeni proportionali, integrali si derivati, de
unde si numele. Acestora li se adauga un termen corespun-
zator sistemului, in general, FeedForward, astfel incat, per
total, se aplica o corectie precisa corespunzatoare erorii.

Low Pass Filter

Acesta este un algoritm care ne permite sa atenuam valo-
rile furnizate de un senzor. Necesitatea implementarii a
venit pentru a minimiza inconsistentele, intrucét, de la o
rulare la alta, pot aparea discrepante semnificative intre
datele citite.

Motion Profile

Un Motion Profile este o functie folosita pentru a schimba
gradual viteza unui sistem, intr-un mod controlat si con-
secvent. In acest sezon am ales sa folosim un Motion Profile
de tip trapezoidal, deoarece permite control optim asupra
miscarilor in schimbul a unui surplus redus de timp fata de
cel S-Curve, totodata realizarea sa fiind mai facila.

Aliniere pe baza pixelului galben al partenerului
de alianta:

Indiferent de spatiul in care partenerii de alianta isi plasea-
za pixelul galben in autonomie, il punem pe al nostru in cel

liber, calculand pozitia sloturilor prin intermediul coordo-
natelor punctului la care se afla centrul AprilTag-ului.
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