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Obiective sezon

Tn acest sezon ne-am propus sa:
= Avem un robot functional care:
= este agil
* identifica Team Scoring Element-ul din zona alocata
= roteste Caruselul
» colecteaza siridica Freight
- Ne dezvoltam abilitatile de:
programare orientata pe obiecte si Java
proiectare si imprimare 3D
mecanica si inginerie
marketing, PR si finante
» design si grafica
- Participam la cel putin doua DEMO-uri
- Surprindem si impartasim progresul nostru pe social media, construind si interactionand cu o comunitate
bazata pe valorile promovate de FIRST®
- Castigam Think Award |a Etapa Regionala Cluj & Bucuresti
- Ne calificam la Etapa Nationala First Tech Challenge Romania
- Comunicam si sa colaboram eficient, punand succesul echipei pe primul loc
- Ne distram!

Organizare

WhatsApp - Schimb rapid de idei

Google Drive - Gestionarea materialelor de lucru in comun

Google Sheets & Docs - Atribuirea rolurilor membrilor echipei, editarea si partajarea sectiunilor in lucru din

Engineering Portfolio

Google Meet - sedinte cu mentorii echipei

Discord - sedinte scurte intre membrii unui departament

Instagram, Facebook & Linkedln - socializare, consemnarea parcursului echipei si acumularea unei comu-
nitati care impartaseste aceeasi pasiune.
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Strategie de joc

Scop:
Obtinerea unui punctaj constant, ce permite calificarea la nationald, intr-un mod eficient din perspectivele
software si hardware.

Autonomie;

Duck Delivery
» Necesita un ansamblu simplu pentru rotirea Caruselului
= Pentru livrarea ratustei se obtin 10p

Freight Delivery
» Ne-am propus sa ducem doar cutia preincarcata - ép

Pre-Loaded Box Delivery
=  Sepoate adéuga un bonus plasarii sale in functie de respectarea
nivelului indicat in Bar Code si de obiectul ales (ratusca - +10p,
““““ “““\ - °\'/ respectiv Team Scoring Element(TSE) +20p)

* Bonusul se poate obtine prin asezarea cutiei pe nivelul
corespunzator al Alliance Shipping Hub-ului conform schemei

»  Folosim Team Scoring Element-ul si o camera web pentru a-i
Corespondenta Alliance Shipphing Hub sicaz  identifica asezarea, obtinand ép + 20p(bonus)

Indicatie: Detalii asupra constructiei TSE-ului - pag. 8
Detalii asupra identificarii TSE-ului - pag. 9
Navigation
» Sunt 4 modalitati de parcare cu punctaje diferite
= Am ales-o pe cea care ne ofera punctajul maxim de 10p pentru parcarea completa in Warehouse

Observatia 1: Am incercat doua strategii de Autonomie.

1. Duck Delivery, Pre-Load Box, Navigation in Warehouse - 46p (+6/4/2p in perioada de control conform cazului
randomizat)

2. Pre-Load Box, un Freight pe nivelul #3 al Alliance Shipping Hub-ului si Navigation in Warehouse - 42p
(+12/10/8p) in perioada de control conform cazului randomizat, +6p pentru o ratusca in plus in End Game)

A doua strategie este mai riscanta, iar prin teste am determinat ca nu este la fel de fiabila ca si prima. Astfel,
avantajul de 8p nu merita riscul si am ramas la prima optiune.

Perioada de control:

Freight Delivery

= Cele 3 nivele au noi punctaje: Level #1(2p), Level #2(4p), Level #3(6p)

» Estimam ca livram in total 8 cutii, sfere si ratuste pe ultimul nivel - 48p

End Game:

Duck Delivery

= Livram toate cele 8 ratuste - 48p

Alliance Hub Capped

= Necesita un sistem separat sau un sistem de lasare a Freight-ului adaptabil la manevrarea TSE-ului
= Tndeplinirea sa ne ofera 15p

Parking

» Parcarea complet in interiorul Warehouse-ului aduce ép
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Observatia 2: Prioritizam misiunile din End Game conform timpului necesar raportat la punctajul obtinut -
Capping > Ducks > Parking. Desi avem un sistem pentru Capping, acesta nu a fost testat suficient si am ales sa facem

Parking.

«  Alliance Shipping Hub Balanced
* Nu necesita un sistem separat, insa indeplinirea este situational3, fiind sensibila la atingeri accidentale

* Pentruindeplinirea sa obtinem 10p

Observatia 3:In practica, in End Game reusim indeplinirea doar livrarea celor 8 rétuste, a parcarii si, situation-
al, echilibrarea Alliance Shipping Hub-ului - 54p (+10p)

Concluzie:
Punctajul ideal al unui meci pentru regionala este:
Caz randomizat Autonomie Perioada de control End Game Total
1 46p 48p + 2p* 64p 160p
2 46p 48p + 4p* 64p 162p
3 46p 48p + 6p* 64p 164p

*punerea cutiei preincarcate in autonomie care se marcheaza conform punctajelor perioadei de control, rezultand in mici diferente generate

de cazul ales la randomizare.

Scop:

Sasiv

« sa fie agil pentru colectarea rapida a Freight-ului
« sa fie simplu de programat pentru a putea fi precis
- sa fie subtire pentru a putea intra prin spatiul dintre bariera si perete sau sa poata trece peste bariere

Tipuri de sasiuri:

Tip sasiu Agilitate sir:gp:;trar:;r?i Intmt;z:'i:g?:eré i Trecut peste bariera
Tank - + + +
Holonomic T+ - - -
Mecanum + - + +

Cum prioritatea este punctajul, am decis sa folosim un sasiu mecanum care poate sa faca un numar cat mai
mare de cicluri de colectare si livrare a Freight-ului.

Evolutie:
« Versiuneal

Pentru prima versiune a sasiului am ales sa punem motoarele vertical, angrenand rotile cu cate un set de roti
dintate conice pentru a putea salva spatiu si a intra intre perimetru si bariera.

= Spatiu liber langa roti
= Masa relativ redusa in raport cu urmatoarea

varianta

= Prinderea rotilor la motor prin intermediul unor
piese tiparite la imprimanta 3D
« Instabil din punct de vedere structural
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Versiunea 2

in urma DEMO-ului Rubix am realizat c3 rotile dintate conice sunt o mare problem3, intrucat, fiind tiparite la
imprimanta 3D din PLA, dintii se rupeau constant. In acest fel, am decis sa modificam asezarea rotilor astfel incat sa
ne permita prinderea directa a rotii pe motor, pastrand acelasi ecartament.

+ -
Lipsa unor angrenaje suplimentare fragile . In cazul unui aliniament defectuos al rotior, se
Nevoia de mentenanta redusa creeaza probleme la mersul in lateral

Sistem de ridicare

Scop:
Ridicare rapida a magaziei pentru a marca Freight in Alliance Shipping Hub
Acces la toate nivelele Alliance Shipping Hub-ului

Evolutie:

Versiunea 1 - prototip

» Mosor cu sfoara folosita ca sistem de angrenare
= Motor AndyMark 20:1

* Loc de prindere al sforii
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+ | -

» Ridicare rapida « Riscul incurcarii atei care duce la blocarea
»  Spatiu ocupat redus intregului mecanism
= Calibrare dificila a tensiunii

* imaginile prezinta piese si ansambluri conceptuale pentru acest prototip

» Versiunea 2 - regionala
» Motor REV Core Hex
= Curea
= Scripete

IDEE: Bratul nostru a plecat de la principiul folosit de multe imprimante 3D(ex:
Prusa i3 MK3s) pentru o miscarea controlata si precisa a bed-ului. Am observat
faptul ca folosirea curelelor si a rolelor de ghidaj este foarte eficienta si ne-am
gandit sa construim un sistem asemanator, dar compus din mai multe segmente
orientate vertical.

Observatia 1: Pentru a face fiabile miscarile bratului folosim encoderul integrat
din motorul care actioneaza bratul, numind pozitiile necesare ale bratului pentru
accesul fiecarui nivel al Alliance Shipping Hub-ului preseturi. ce pot fi accesate cu
usurinta automatizat .

Observatia 2: in timp, am obser-
vat ca preseturile isi pierdeau din
precizie, citirile encoderului nefiind
in concordanta cu realitatea dupa
cateva ridicari si coborari consec-
utive. Pentru a rezolva problema,
am adaugat un senzor de distanta
REV 2m Distance Sensor care re-
seteaza encoderul cand bratul este
strans pentru a nu pierde din preci-
zia acestuia.

Observatia 3: In constructia acestuia, am utilizat rulmenti liniari
si carcase tiparite la imprimanta 3D la toate mecanismele pentru a
limita frecarile si erorile. Astfel, consideram ca sistemul de ridicare
este cel mai inovativ sistem al nostru, cel mai constant in functionare
si versatil.
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Magazie

Idee:

Magazia trebuie sa fie mobila, astfel incat dupa ce Freight-ul a fost colectat, aceasta sa se roteasca pentru
a-Llivrain Alliance Shipping Hub. Aceasta miscare se poate realiza utilizand un servo integrat pe segmentul mobil al
bratului.

Observatie: Pentru a putea colecta rapid orice tip de Freight - atat cuburi de diferite mase, cat si sfere si
ratuste - marginea acesteia are nevoie de aderenta. Asiguram acest aspect prin atasarea unor benzi de etansare
pentru usi pe marginea magaziei.

Colector

Scop:

Colectarea este foarte importanta, aceasta determinand numarul de
cicluri de livrare posibile, astfel fiind nevoie de un sistem ce poate colecta
foarte rapid si eficient.

Idee:
Folosim o roata care apuca Freight-ul si il transporta in magazie, ce se
poate deplasa pe verticald, fiind tinuta in pozitie cu elastice.

Observatia 1: In urma testelor, am observat ca roata nu are suficienta
aderentd, asa ca am lipit perpendicular pe roata benzi de etansare pentru
usi.

Observatia 2: S-a remarcat nevoia unui ghidaj pentru Freight si am
adaugat 4 protectii laterale.
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Carusel

Scop:
- Rotirea Caruselului astfel incat ratusca sa fie livrata cat mai rapid posibil,
respectand prevederile manualului de joc

Idee:
- Utilizam o roata confectionata dintr-un cauciuc aderent atasata printr-un ax
la un motor cu o cutie de viteze customizabila.

Evolutie:

» Versiunea
= Motor REV Ultra Planetary Gearbox (cu un raport de 5:1)
» Roata REV Grip Wheel

+ | -

»  Viteza maxima potrivita « necesitatea antrenamentului pentru punctare
« Acces facil la Carusel consistenta si evitarea penalizarilor

Observatia 1: Strategia cheie este de a accelera treptat pentru a puncta in mod rapid si fiabil ratuste.
Observatia 2: Sistemul este suficient de exact pentru a-si indeplini scopul dupa prima iteratie

Team Scoring Element

Scop:
»  Sa fie usor de carat
»  Sa fie accesibil sistemului de ridicare

Evolutie:
- Variantal
Alcatuita din:
* Un pahar de plastic
» 5 suruburi pentru a mari dimensiunile obiectului conform dimensiunilor minime specificate

+ -

» Masa redusa »  Fragilitate ridicata
« Centru de greutate jos » Forma ce prezinta riscul de accidentare
» Accesibil indiferent de orientare

» Varianta 2

+ | -

- Rezistenta marita - Centru de greutate ridicat
- Margini subtiri ce fac obiectul sa scape
de pe Alliance Shipping Hub
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- Varianta 3 - regionala
Alcatuita din:
» Element tiparit la imprimanta 3D
= Un surub metalic N
/ » Centru de greutate jos « Masa mare
» Forma de con avantajoasa
pentru misiunea de Capping

Observatie: Pentru a putea sa ridicam Team Scoring Element-ul am folosit o tija la
capatul careia am atasat un magnet pentru a putea prinde surubul de pe 7SE.

Corectie PID

Problema:

Doua motoare, desi de acelasi tip si aflate intr-un ansamblu identic, niciodata nu vor functiona la fel. Con-
cret, doar deplasarea pe o distanta mica nu este afectata notabil de acest fapt, insa, combinata cu o serie de
miscari ulterioare, determina o serie de probleme.

Idee:

Pentru a invinge aceasta diferenta dintre motoare este necesara implementarea unui algoritm care le
modifica puterea in functie de eroarea calculata. Optiunea aleasa de noi este un algoritm de tip PID Controller
bazat pe citirile unui Gyro Sensor built-in al Control Hub-ului care returneaza unghiul relativ cu pozitia ultimei
calibrari sau resetari.

Tn ce const3 un algoritm PID?

PID 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. Simplu, acesta aplica o corectie
precisa, corespunzatoare erorii.

Parametrii:

Setpoint (SP) = valoarea dorit3;

Process Variable (PV) = valoarea returnata de sistem;
Kp = coeficientul proportional;

Ki = coeficientul integralei;

Kd = coeficientul derivatei.

Formula:
corectie = Kp * Eroare + Ki * sumErori + Kd * (Eroare - ultEroare)
unde Eroare = diferenta dintre valoarea citita si cea dorita;
sumErori = suma tuturor erorilor;
ultEroare = eroarea precedenta.
Utilizari:

1. PID Drive pentru mers
Acesta mentine robotul pe traiectoria dorita, comparand unghiul actual al Gyro Sensor-ului din Control
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Hub cu Setpoint-ul. In cazul in care sunt egale corectia este 0. Altfel, daca sunt diferite, iar robotul are o traiectorie in
stanga celei dorite, se va aplica o corectie care creste puterea motoarelor din stanga, ducandu-Lin dreapta, si invers.
Din formula, aceasta va fi mai accentuata odata cu o eroare mai mare, scopul fiind de a aduce robotul cat mai repede
si mai stabil pe o traiectorie corecta.

2. PID Rotate pentru mers
Fiind un algoritm extrem de versatil, poate fi utilizat si in intoarcerile robotului la un unghi dat. Aplicarea
acestuia le face mai exacte, diminuand drastic sansele unei rotiri incomplete sau in surplus, caci puterea aplicata
motoarelor scade odata cu apropierea de Setpoint, din proportionalitate, ins3, datorita factorului integralei, nu risca

sa opreasca prematur robotul.

3. PID Arm pentru mentinerea pozitiei bratului
Imbunatateste atat precizia bratului, atingdnd pozitii prestabilite si mentinandu-le. De asemenea, se poate
utiliza viteza maxima de rotatie a motorului atasat pe brat, intrucat decelereaza treptat conform aproprierii de
Setpoint - in acest caz Encoder Counts conform nivelului dorit al Alliance Shipping Hub-ului.

|dentificare Bar Code

Scop:

« Identificarea fiabila a pozitiei Team Scoring Element(TSE)-ului in zona de Bar Code

Observatia 1: Utilizarea unor tehnologii specializate pe identificarea obiectelor (ex: Tensorflow ) nu este
optima, intrucat 7SE-ul se va afla intotdeauna intr-o zona vizibila camerei web la inceputul meciului. Mai mult de
atat, aceasta metoda nu este eficientd, intrucat, in cazul unor schimbari aduse 7SE-ului, va fi necesara antrenarea
algoritmului pentru un nou model.

Observatia 2: TSE-ul trebuie sa fie o culoare contrastanta altor elemente din teren pentru a nu fi confundat cu
acestea. Convenabil, culoarea echipei - verde - indeplineste aceasta cerinta.

Idee:

Simplificarea imaginii supuse analizei prin izolarea verdelui, utilizand tehnica thresholding-ului — zonele
colorate vor fi convertite in alb, iar celelalte in negru

Selectarea unor zone predefinite ale imaginii si calcularea procentajului de alb din interiorul acestora pentru
a stabili cazul randomizat

Implementare:
Lo refresh | . Folosirea tehnologiei OpenCv, creand un pipeline prin
g care modificam imaginea neprelucrata si studiem zonele alese

Observatia 3: Putem studia doar doua zone din cele trei,
intrucat daca nu gasim TSE-ul intr-una dintre acestea, acesta
se va afla intotdeauna in cea de a treia.

Am ales sa studiem zonele din stanga si din mijloc ale
Bar Code-ului de langa Alliance Storage, pentru a avea o pozitie
de start avantajoasa pentru completarea misiunii de livrare a
ratustei in perioada de Autonomie.

Realizarea thresholding-ului. TSE-ul se afl in stinga
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Field Centric Drive

Scop:

«  Usurarea navigatiei in perioada de control pentru driveri

Idee:
»  Controlul robotului asemanator jocurilor video - indiferent de rotatie, robotul sa se deplaseze in directia
Joystick-ului - utilizand senzorul giroscopic integrat al Control Hub-ului(/MU) si notiuni de trigonometrie

Implementare:
»  Calculdam unghiul absolut(absAngle) necesar deplasarii robotului prin diferenta unghiului joystick-ului si
unghiului citit senzorul giroscopic.

Observatia 1: Driverii pot reseta pozitia(unghiul) in relatie cu care se va realiza deplasarea din controller.

»  Descompunem unghiul obtinut pe axele 0X si OY in
= front = sin(absAngle)
= right= cos(absAngle)

- Calculam puterea deplasarii (headingPower) cu formula lui Pitagora aplicata in triunghiul ce are catetele
abscisa si ordonata pozitiei joystick-ului.

- Rotatia(rotation) este data de miscarea pe axa OX a celuilalt joystick de pe controller.

Observatia 2: In timpul testelor am observat c3 rotatia obtinuta din joystick este prea puternica si sunt dificile
miscarile fine. Astfel, inmultim valoarea citita cu o constanta subunitara pentru o rotatie mai usor controlabila.

Observatia 3: Asemanator, in functie de nevoi, putem inmulti puterea calculata cu o constanta(MAX_POWER)
subunitara pentru o miscare mai lenta sau egala cu 11n cazul in care nu dorim restrictionarea controlului.

Formula generala:
motorPower = ((front + right) * headingPower =+ rotation) * MAX_POWER

*semnele se stabilesc in functie de motorul careia i se va aplica puterea calculata

Concluzii DEMO Rubix
18 - 20 februarie

Obiective:
- Acomodarea arbitrilor fara experienta anului trecut cu mediul de scoring

»  Testarea primului robot functional, ce include navigatie (cu Field Centric Drive), manevrarea bratului, actionarea
sistemului de colectare si a rotii pentru Duck Delivery.

- Identificarea problemelor majore aparute in timpul meciurilor.
» Testarea mai multor perechi de driveri + coach si acomodarea la noile conditii de joc.
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Rezultate:

Nu am atins punctajul estimat de 700-130p, intampinand o serie de probleme ce au determinat punctaje
inconsistente.

Consecinte si invataturi:
I. Problema: Inconsistenta angrenarii rotilor

Rezolvare: Am decis o schimbare radicala a sasiului, mutand rotile la un unghi de 90°, astfel eliminand rotile
dintate (bevel gears) prin conectarea directa a motoarelor la roti. Folosind unghiul drept, am reusit sa proiectam
un sasiu (Versiunea 2 - pag. 4) fiabil si rapid, fara a pierde ecartamentul intial, lucru ce permite integrarea facila
a celorlalte sisteme.

2. Problema: Trecere dificila in zona dintre bariere si perete, respectiv role de ghidaj fragile
Rezolvare: Am micsorat latimea robotului prin reducerea diametrului rotilor de ghidaj.

3. Problema: Vizibilitatea redusa a ansamblului colectare-ridicare
Rezolvare: Crearea unor pozitii prestabilite ale bratului si atingerea automatizata a acestora utilizand
encoderul integrat din motorul bratului.

4. Problema: Lipsa tensionarii din sistemul de ridicare
Rezolvare: Modificdm pozitia piesei motorizate in relatie cu restul ansamblului pentru a mentine cureaua
tensionata.

Concluzii meciuri Regionald

Obiective:
Obtinerea unor punctaje intre 120 - 140p

Rezultate:
Am obtinut o medie de 130p per meci, pentru un total de 782p. (punctajele pot suferi modificari)

Consecinte si invataturi:

In al patrulea meci, Autonomia nu a functionat, intampinand o problema care putea fi evitata printr-o comu-
nicare mai eficientd, dar si atentie sporita in timpul initializarii.

Antrenamentul driverilor si a coach-ului sunt extrem de importante, mai ales cand sunt realizate in conditii
cat mai apropiate concursului.

Next Step

Pentru nationala ne-am propus sa livram Freight suplimentar in Autonomie si sa dezvoltam strategii diferite
in functie de Bar Code-ul ales, putand sa concuram in Aliante.

De asemenea, dorind sa reducem erorile generate de colectare, vom atasa un senzor de distanta in magazie,
ridicarea bratului fiind conditionata de prezenta unui Freight in magazie.

Vrem sa regandim sistemul de Capping pentru a marca Team Scoring Element-ul mai eficient.

Inlocuirea rotii din sistemul de colectare pentru a nu mai risca blocarea colectorului.
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HighFive...
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Integrare in echipa:

La inceput de drum, recrutii au construit sasiul de tip 7Tank de la REV,
anul trecut acesta fiind primul robot al echipei. Aspirantii spre mecanica
si design 3D s-au ocupat de asamblarea acestuia, in timp ce noii
programatori invatau cum sa creeze primul OpMode, cum sa utilizeze
Control Hub-ul si cum sa realizeze miscari simple a robotului.

Totodata, deconstructia robotului de anul trecut si asistarea la meciurile
amicale din cadrul primului nostru eveniment au servit drept sursa de
inspiratie si ca prilej de familiarizare cu conventiile specifice competitiei.
Au urmat ntalniri in care a fost prezentat algoritmul PID, modul corect
de a realiza un program pentru perioada de control, dar si modul de
folosire a Gyro Sensor-ului integrat al Control Hub-ului si functionarea
encoderelor de pe motoare.

... &Friends

In perioada de presezon, pe 11 septembrie 2021, I,
am organizat primul nostru eveniment la VIVO! Mall 4
Pitesti pentru a ne lua la revedere de la robotul care
ne-a purtat prin primul nostru sezon de FTC. Am
sustinut meciuri demonstrative pentru atragerea
unor noi membri si raspandirea spiritului FIRST® in |
comunitatea local3 aldturi de echipa R0023 WATTs UP. &

>
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« Fara ezitare, acestia ne-au oferit o noua vizita in laborator alaturi de recruti si ne-au
raspuns la orice intrebare. Le suntem recunoscatori si le dorim succes la nationala.

= Am raspuns invitatiei RO014 QUBE. si RO114 IGNITE. si am participat la evenimentul
inedit de kick-off al noului sezon, urmarind live dezvaluirea misiunilor alaturi de
echipe din toata tara.

= Am acceptat provocarea lansata de RO140 infO(1) Robotics cu ocazia Halloween-ului,
unde am reinterpretat logo-ul echipei. Am continuat provocarea nominalizandu-i pe
RO001 Team Xeo, RO036 BrickBot si R0O023 WATTs UP.

» Primul DEMO al sezonului la care am participat a fost organizat de catre RO104
Rubix, carora le multumim pentru observatiile pertinente si organizarea la cel mai
inalt nivel.

» Echipa RO139 TehnoZ ne-a imprumutat cu generozitate piese intr-un moment
critic. Va multumim!

« Din pacate, modificarea programului regionalei ne-a impiedicat sa participam la
DEMO-ul organizat de RO001 Team Xeo. Acestia au fost intelegatori si reprezinta un
exemplu de critical thinking, reusind sa se adapteze noului program. Speram ca ne
vom revedea la nationala!

Branding

Culori si conceptul grafic al caietului tehnic

«  Deciderea culorilor oficiale ale echipei a fost o adevarata provocare, combinatia cromatica trebuind sa ne
reprezinte colectivul cu succes. Aminceput de la verdele nostru reprezentativ, #349C5E (Kelly Green), care
serveste ca un excelent fundal pentru majoritatea proiectelor de design. Ne-am orientat spre o cromatica
formata din culori tridiatice, colturile unui triunghi pe cercul cromatic. Astfel, am stabilit portocaliu #F4850E
si mov #9F55DE, carora le-am facut niste ajustari. In final, folosim in proportie de 60% verde, 20% portocaliu
si 20% mov in proiectele noastre.

- Aceastd combinatie ilustreaza identitatea joviala si energica a echipei, reflectata si in formele geometrice
folosite in realizarea caietului tehnic care ofera o estetica jucausa domeniului STEAM. Am optat pentru
forme neutre, simple si prietenoase pentru a obtine un design coerent, precis, insa nu impersonal.

- Fontul utilizat, Bahnschrift este reprezentativ prin natura lizibild, adaptabila oricarei cerinte, care nu
oboseste cititorul prin diversele sale variatii.

Colaborare si brainstorming

» Proiectele departamentului de design au la baza sesiuni de brainstorming si de revizuire. Colaborarea
noastra, ca echipd, presupune gasirea si perfectionarea unui concept. Astfel, dupa prezentarea ideilor,
alegerea unui concept, executarea, revizuirea si perfectionarea lui obtinem un produs ce satisface intreaga
echipa si reprezinta spiritul HighFive.

Directie generala

»  Urmarim ca in viitor, din perspectiva designului, sa ne extindem in sfera de merchandise pentru membrii
echipei, dorind ca articolele purtate atat la evenimente, cat si in timpul lucruluiin laborator, sa ne diferentieze
ca echipa prim prisma unui design recognoscibil.
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Multumiri

Multumim tuturor echipelor care fac din First Tech Challenge o experienta de neuitat si ne inspira sa continuam.

Multumim mentorilor nostri - Emanuel si Marius - pentru ca intotdeauna ne indruma spre mai bine si sunt cei
mai mari fani ai nostri.

Multumim parintilor pentru sustinere, implicare si intelegere.

Multumim sponsorilor nostri - Krantz, CTS, Advira Paneuro, lanis Elecom Distribution, Rosolar, VIVO! Mall Pitesti
- pentru sprijin.

Multumim Asociatiei Natie Prin Educatie si tuturor voluntarilor care fac toate acestea posibile, chiar si in aceasta
perioada atipica. You rock!

Stay tuned! @highfiverobotics
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