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OBIECTIVE SEZON

In acest sezon ne-am propus si:
o Avem un robot functional care:
o navigheaza precis
o identifica numarul de inele din zona alocata
o manevreaza cele doua Wobble Goal-uri
o colecteaza si lanseaza inele
» Ne dezvoltam abilitatile de:
o programare orientata pe obiecte si Java
o proiectare si imprimare 3D
o mecanica si inginerie
o marketing, PR si finante
« Participam la cel putin doua DEMO-uri (reusit)
o Surprindem si impartasim progresul nostru pe social media, construind o comunitate bazata pe valorile promovate
de FIRST®
o Castigadm Think Award la Etapa Regionala Bucuresti si sa ne calificam la Etapa Nationala FTC Romania (reusit)
o Castigam Think Award la Etapa Nationala FTC Romania
« Comunicam si colaboram eficient, punand succesul echipei pe primul loc
o Ne distram!

ORGANIZARE

WhatsApp - Schimbul rapid de idei, poze si videoclipuri

Meister Task - Gestionarea sarcinilor de lucru folosind metodologia agila Kanban

Google Classroom & Drive - Gestionarea materialelor de lucru

Google Sheets & Docs - insemnarea intalnirilor, atribuirea rolurilor membrilor echipei, editarea si partajarea
sectiunilor din £ngineering Portfolio

Google Meet - sedinte saptamanale vinerea pentru a revizui sarcinile anterioare, stabili obiectivele intalnirilor din
weekend si a discuta problemele intampinate in timpul saptamanii

Discord - comunicarea in regim audio-video, transmiterea video in timp real a progresului imprimantei 3D

Instagram, Facebook & LinkedIn - socializare, consemnarea parcursului echipei si acumularea unei comunitati
care impartaseste aceeasi pasiune.

STRATEGIE

Obiectiv:
Obtinerea unui punctaj optim intr-un mod eficient din perspectivele hardware si software.
Autonomie:
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o Wobble Goal Delivery
o Necesita un brat si un sistem de identificare a cazului (senzori de distanta/culoare, camera web etc.)
o Fiecare Wobble Goallivrat corect aduce 15p, in total 30p
IMPORTANT: Pentru a usura exprimarea li_i;_lp[__t_ie lg[_e,_IDt_tebuintém notatii cu cifrele de la 1la 4 astfel:
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Observatia I: Robotii pornesc cu un Wobble Goal preincarcat fiecare, aceasta misiune necesitand coordonare in
alianta pentru ca la finalul perioadei de autonomie ambele sa se regaseasca in zona corecta complet in interiorul sau.

o Tower Goal
o Are 3 zone: High Goal (12p), , Low Goal (3p)
o In cazul plecarii de pe liniile 1 si 4 lansam cele 3 inele preincarcate in Hjgh Goal pentru a nu bloca accesul
celeilalte echipe la Power Shots - 36p

L]

Power Shot Targets
o Fiecare Power Shot lovit aduce 15p, in total 45p
o In cazul plecarii de pe liniile 2 si 3 lansam cele 3 inele preincarcate la Power Shots - 45p

Navigation(5p).
TeleOp:

Tower Goal
o Cele 3 zone vor avea noi punctaje: High Goal (bp), , Low Goal (2p)
o Estimam ca vom reusi sa lansam, in medie, 4 seturi a cate 3 inele in High Goal - 80p

End Game:
o Wobble Goal Delivery
o Necesita un brat suficient de inalt pentru a putea lasa Wobble Goal-ulin Drop Zone
o Pentruun Wobble Goal in Start Zone se obtin cate 5p, in total 10p, iar pentru Wobble Goalin Drop Zone cate
20p, in total 40p
o Fiind foarte apropiate cele doud zone si avand un brat care indeplineste conditia mentionata, am ales sa
livram ambele Wobble Goal-uriin Drop Zone.

e Power Shots
o Fiecare Power Shot\ovit aduce 15p, in total 45p.

Observatia 3 n End Game, in functie de punctele forte ale echipei din alianta, vom alege care robot livreaza Wobble
Goal-urile in Drop Zone si care prioritizeaza doborarea Power Shot-urilor. Echipa noastra ar prefera Power Shot-urile.

o Wobble Goal Rings
o Fiecare inel plasat pe Wobble Goal in End Game aduce 5p
o Am ales sa nu abordam aceasta misiune, fiind ineficienta din perspectiva raportului dintre complexitatea
mecanica a ansamblului necesar si punctajul obtinut.

Concluzie:
In functie de caz, punctajul final ideal adus aliantei de catre echipa noastra este:

Autonomie Total
TeleOp End Game
1sau 4 2sau 3 1sau 4 2saul
0 inele 96p 173p
Tinel 68p 65p 12p 45p 185p 182p
4inele 75p 192p
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SAslu

Scop:
« safie agil pentru colectarea rapida a inelelor
o sa fie simplu de programat pentru a putea fi precis

Tipuri de sasiuri:

In urma sedintelor in care am discutat despre strategie am ajuns la concluzia ca cel mai bun tip de sasiu pentru
acest sezon pe care il putem realiza cu piesele pe care le avem la dispozitie este cel “Omni-Directional”(Omni)/“Holonomic
Drive”, insa nu aveam decat un Control Hub la care se pot conecta doar 4 motoare, ceea ce insemna ca singurele
mecanisme care puteau fi utilizate trebuiau sa fie bazate exclusiv pe motoarele servo. Prin urmare, a fost nevoie sa folosim
un sasiu tank pentru inceput, dupa care sa trecem la omni cand putem folosi mai mult de 4 motoare. Astfel, am lucrat in
paralel la ambele tipuri de sasiu.

 Tank
4 -
[ 1
o Usor de construit si mentinut o Miscari limitate, ceea ce duce la reducerea
o Compact mobilitatii
o Mod de functionare usor de inteles

= Concluzie:
Sasiul nu este o varianta fiabila, deoarece nu este suficient de rapid si agil pentru a ne indeplini
obiectivele, insa constituie o baza ideala pentru exersarea programarii.
= Variante de sasiu:
o Sasiul din kit-ul TETRIX

o Stabilitate crescuta | o Greutate excesiva

o “Basic Bot”

+ -

e Prinderi simple » Roata este prinsa direct pe
motor

e Holonomic

[ 1
o Agil Spatiul este mai limitat decat pe sasiul de tip tank
o Modurile in care se poate deplasa sunt mai Destul de fragil
variate, avand abilitatea de a se misca si in Mai greu de programat decat sasiul de tip tank
laterale
o Rapid
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= Concluzii:

Sasiul prezinta o manevrabilitate mai buna, fiind adecvat pentru misiunile pe care trebuie sa le
indeplinim in timpul competitiei, dar se observa faptul ca este mai fragil decat cel tank.
= Variante de sasiu:

o Holonomic V1.

Pentru prima varianta de sasiu am decis sa ne concentram pe
sistemele de miscare ale robotului (fata, spate, laterale), avand scopul
de a invata si perfectiona aptitudinile necesare construirii unui robot
complet functional si operational. Neavand multe piese din care sa
alegem, aceasta varianta de sasiu a fost un sistem facil de construit.

+ -
| |
o Stabilitate crescuta  Mai voluminos decat sasiul tank

o Mai multa flexibilitate in ceea ce o Consum crescut al bhateriei,
priveste tipurile de miscari(se necesitand incarcari mai dese ale
poate deplasa in orice directie) bateriei

o Nuse manevreaza bine peste e Maicomplex din punct de vedere
obiecte (ex: inele) mecanic

o Holonomic V2:

A doua varianta de sasiu a plecat de la ideea de a imbunatati
varianta precedenta. Initial, am vrut sa reducem din masa deja existenta,
insa, in incercarea de a folosi cat mai putine piese, am destabilizat
robotul, determinand pierderea manevrabilitatii. Se puteau observa
vibratiile puternice resimtite de sasiu in timpul actionarii motoarelor.

+ -

o Mai mult spatiu pentru montarea « Instabil, mai ales in timpul virajelor
sistemelor de aruncare la tinta, o Maigreu de controlat, din cauza
manipulare a covrigilor si a instabilitatii
bratului  Rotile sunt direct montate pe motor

o Holonomic V3:

Al treilea sasiu este iteratia aleasa pentru
regionala, fiind testata la demo-ul organizat de
QUBE. & IGNITE. si prima cu toate sistemele
necesare completarii misiunilor dorite - lansator,
colector si brat.

o Stabilitate crescuta, reusind sa treaca usor peste « Foarte voluminos, fiind greu de incadrat in
obstacole (ex: inele) dimensiunile necesare

o Putem prinde sistemele pe care le folosim la o Greutate si consum sporite fata de sasiul de tip
indeplinirea misiunilor mult mai eficient, fiind usor tank

de accesat atunci cand necesita mentenanta
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o Holonomic V&:

Tn urma celei de-a treia versiuni a sasiului am invatat ca rotile dintate trebuie stabilizate foarte
hine pentru a evita uzura excesiva, astfel am proiectat un sistem care sa elimine aceasta problema,
utilizand rulmenti.

+ -

o Stabilitate crescuta o Foarte voluminos, fiind
e Inelele nu se pot bloca sub greu de incadrat in
acesta dimensiunile necesare

e Reduce uzura rotilor printate

BRAT

Scop:
» Obtinerea stabilitatii pentru a manipula si a ridica Wobble Goal-ul peste peretii terenului.
Evolutie:

e Instabil
o Foarte fragil

o Versiuneal

|
o Actionare rapida

o Poate ridica si plasa inele in Low Goal

. Concluzie:
Este nevoie de un sistem care sa prinda Wobble Goal-ul pe o portiune mai
mare a acestuia pentru a fi mai stabil.

o Versiunea 2 (Regionala)

e Precizie crescuta

[
e Nu poate ridica inelele

o Mailent decat prima versiune

= Concluzie:
Sistemul este suficient de exact
pentru a-si indeplini scopul.

o  Versiunea 2.1 (Nationala)
Pentru a putea incadra bratul in gabarit a fost
nevoie sa modificam mecanismul de ridicare,
schimband tipul motorului si angrenajul.




ARUNCAREA SUB UN UNGHI A DISCULUI

Ya High Goal
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0 | Xo (jumatatea terenului) X ~183m Y ops 3,5m 7 Drnax = 3,66 M X'

Voy
h
0,25
& (zona de aterizar
H - inaltimea la care trebuie sa ajunga discul; h - inaltimea de la care este
- variaza: propulsat discul

o High Goal: 0,8 - 0,96 m
o Power Shot Targets: 0,52 - 0,67 m

Daca il cunoastem pe «, aflam Vo si invers. Altfel trebuie calculate experimental:

Demonstratie

welIMIetds

Miscarea este compusa din:
AV, = Vox = Vy-cosa
Acceleratia pe OX este 0, deoarece nu actioneaza forte pe 0X, deci vom avea pe 0X o miscare uniforma:

X = Vot -cosa — Legea de miscare pe OX
B.V, = Voy = Vp-sina

Acceleratia pe OY este g, deoarece acceleratia gravitationala g actioneaza in sensul opus vectorului 1:
Atunci vom avea:

g
(v =0 +Vor(t — to) +5 (t — 1)’

4 Vy = Voy + g(t — to)

|
| %= iJVoyz +29(y — ¥0)

Pentru cazul nostru unde:

x=>b/2

. A
Yo=h _ e 8 t?
y=H - H=h+V, t-sina >
t0=0

Prin inlocuirea lui t se obtine ecuatia traiectoriei.
b

b=V, 't cosa > t= ——
0 Vo r cosa )

—-|H=h+b- tga — Ecuatia traiectoriei

2Vp2-cos?a
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Necunoscand timpul t, viteza initiala Vo, viteza finala pe OY Vy, si @, nu vom putea rezolva ecuatiile decat constatand
experimental:

- Ununghi a
- 0 viteza initiala Vo

Avand in vedere faptul ca bataia b nu trebuie sa fie mai mare decat lungimea terenului (3,66 m), iar varful parabolei
trebuie sa fie la inaltimea High Goal-ului (0,8 - 0,96 m), respectiv a Power Shots-urilor (0,52 - 0,67 m), va trebui sa alegem
un unghi a potrivit pentru o viteza V. Pentru demonstratie vom considera varful parabolei la inaltimea unui High Goal.

H = 0,9 m (High Goal)
h = 0,25 m (robotul are inaltimea maxima 0,46 m)
a = 45° (experimental)

b < 3,66 m deci, pentru exemplu, b = 3,5 m.

b g T 10
H=h+b-tg——ﬁ-b2=>O,9=0,25+3,5-1:g——ﬁ-3,52 (D
4 21, -coszz 4 2y, -coszz
1) 9 1 7 10 49 35v114 v, >0
(V)V0€R+,V0¢O(=)—=—+—-1— — = = 114V,% = 4900 = V, = + ‘S
10 4 2 zvoz-z 4 57
4

= V,=~ 6,5 ? astfel incat b = 3,5 m, sub unghiul a« = %, avand varful parabolei la inaltimea H = 0,9 m. Asadar,
b

inelul va ajunge in High Goal in t = 2 — ~ (),4 secunde.
Vocosa

LANSATOR

Scop:
e lansare rapida a inelelor catre tinta
e precizie - High Goal si Power Shotlovite constant pentru a obtine unui numar cat mai mare de puncte

Evolutie:

a. Versiuneal
1. Componente:
o 2 motoare REV(40:1) - fiecare pe cate o
parte;
o 2 roti TETRIX prinse direct pe motor.

2. Avantaje/Dezavantaje:

= foarte usor de construit si programat ‘ * inelele nu aveau viteza suficient de mare

= foarte mare si greu de integrat pe robot
3. Raport - 40:1= 150 RPM
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b. Versiunea 2
1. Componente:
o 2 motoare REV(40:1) - fiecare pe cate o parte;
o 3 seturi de roti dintate din plastic (pentru a mari viteza inelelor);
o 2 roti TETRIX care lanseaza inelul.
2. Avantaje/Dezavantaje:

+ -

e viteza crescuta ¢ rotile dintate nu erau hine

e usor de programat angrenate

e jocintre bucsa si ax

e axsipiese din plastic uzate din
cauza vitezei excesive

e greu de integrat pe robot

3. Raport - 4,8:1 = 1250 RPM

c. Versiunea 3

1. Componente:
« 2 motoare REV(40:1) - fiecare pe cate o parte
o 3 seturide roti dintate din metal
o 4roti REV (2 pe fiecare parte) care lanseaza inelul catre tinta (puse pe

ultimele roti dintate)

o plexiglas

2. Avantaje/Dezavantaje:

o evitarea ruperilor dintilor de plastic e sunet excesiv al rotilor dintate
e joc intre bucsa si ax

3. Raport - 6,6 : 1= 909 RPM

d. Versiunea 4 (Regionala)
1. Componente:
e 2 motoare AndyMark(3,7:1) - fiecare pe cate o parte
e 2 seturi de roti dintate TETRIX
2 roti TETRIX care lanseaza inelul
e plexiglas pentru suportul inelelor
e magazie pentru a depozita 3 inele(proiectata in 3D)
2. Avantaje/Dezavantaje :

+ -

e viteza perfecta pentru a arunca in e greude integrat pe robot
High Goal si Power Shot fara a o inelele erau lansate la intervale
intrece limita impusa de regulament mari de timp din cauza vitezei

e joc redus intre rotile dintate servoului

3. Raport - 3,7:1= 1621 RPM

Concluzii:
- aminvatat cum sa crestem viteza cu ajutorul rotilor dintate
- aminvatat cum sa il consolidam pentru a evita cat mai mult jocul dintre roti pentru a nu avea erori la aruncare
- am avut probleme cu lansatorul in momentul schimbarii voltajului bateriei, insa le-am rezolvat prin schimbarea
puterii motorului in functie de voltajul bateriei
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Versiunea 5

1. Componente:

e 2 motoare AndyMark(3,7:1) - fiecare pe cate o parte
2 roti TETRIX care lanseaza inelul

plexiglas pentru suportul inelelor

Observatie: 0data cu modificarea sasiului am fost nevoiti sa regandim lansatorul, deoarece nu
mai puteam sa il montam pe robot. De asemenea, magazia a devenit un ansamblu separat care
face legatura dintre colector si lansator.

2. Avantaje/Dezavantaje :

+ -

e compact e lansare inconsistenta
e usor de programat e greu de ajustat

3. Raport - 3,7:1= 1621 RPM

Versiunea 6 (Nationala)
Observatie: Dupa teste in care ne-am dat seama ca inelele erau aruncate inconsistent din lansator am decis sa il

modificam.

1. Componente:

e 2 motoare AndyMark(3,7:1) - fiecare pe cate o parte
e 2 roti TETRIX care lanseaza inelul

o plexiglas pentru suportul inelelor

2. Avantaje/Dezavantaje :

e simplu si compact e poate lansa inconsistent cand rampa
e usor de ajustat de lansare nu este prinsa corect

3. Raport - 3,7: 1= 1621 RPM

LANSARE iN FUNCTIE DE VOLTAJUL BATERIEI

In urma testelor realizate in timpul demo-ului organizat de echipele R0014 QUBE. si ROT14 IGNITE., am obtinut

rezultate diferite in momentul lansarii, puterea acordata motoarelor fiind influentata de voltajul bateriei. Aceasta a
determinat nevoia dezvoltarii unui algoritm care o modifica in functie de voltajul actual al bateriei, citit permanent in
program.

Formula de calcul se obtine din regula de trei simpla, voltajul bateriei si puterea necesara fiind invers

proportionale.

VMAX PE TP TO TP E PP PP PP PMIN

Y det11a oo Pransare

Vv P . ..
Piansare = 22X _MIN. Formula de determinare a puterii

Vactual
Experimental, s-au obtinut urmatoarele valori:
e Vmax=13.56 V - voltajul maxim al bateriei;
o Pun=0.875 - puterea minima necesara lansarii.
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LANSARE iN FUNCTIE DE ROTATIILE MOTOARELOR

Scop:
o Crearea unui algoritm independent de voltajul bateriei care calculeaza £ncoder Counts-urile pe secunda ale
motoarelor si, folosind un controller PID, aplica o putere mai mare sau mai mica motoarelor de lansare pentru a ajunge
la viteza dorita

Formula:
o Encoder Counts-urile pe secunda se calculeaza prin citirea la intervale stabilite (ex: 0.5 secunde) a encoder-ului
motorului si realizarea diferentei intre citirea curenta si cea trecuta, dupa aceea efectuandu-se o impartire.

Observatie:
o Nuil putem utiliza in competitie, intrucat prin folosirea encoder-lor de pe motoare viteza lor maxima se diminueaza,
nefiind suficienta pentru a lansa inele in Hjgh Goal.

COLECTOR

Scop:
o Crearea unui sistem functional pentru colectarea inelelor de pe teren
o Crearea unui cadru usor de montat pe sasiul robotului

o Versiunea 1(Regionala)

+ -

o Usor de programat « Dificil de integrat pe sasiul robotului
o Greu de mentinut in dimensiunile impuse de
regulament

o Planul abrupt incetineste colectarea
o Se blocheaza cand colecteazd mai multe inele
simultan, mai ales in autonomie

Observatii:

= Lipsa pieselor a fost o provocare in realizarea cadrului

= Am proiectat si 3D printat 4 roti care actionate de 2 benzi elastice au servit la urcarea inelelor pe planul inclinat

« Imbinarea cadrului colectorului cu sistemul de lansare a fost realizata folosind 2 prinderi pe laterale din kit-ul
TETRIX

= Initial, in extensia colectorului se puteau bloca inele, problema fiind rezolvata prin suplimentarea numarului
de roti 3D printate de pe aceasta
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o Versiunea 2 (Nationala)

+ -

o Usor de programat si intretinut o Colectare dificia a inelelor de langa perete
e Simplu si compact

o Colectare rapida

o Darama corect turnul din autonomie

Observatii:
= Cea mai mare problema a versiunii anterioare era ca se agata
in imbinarile #/e-urilor, determinand blocarea robotului
» Tn urma testelor, am ajuns la concluzia ca este mai eficientd
colectarea de pe aceeasi parte cu lansatorul, necesitand si o
magazie mobila actionata de un servo
= Inele ieseau necontrolat din
colector si blocau magazia, insa
adaugarea  unei placute de
policarbonat pentru directionarea
inelului a rezolvat problema

Magazie mobila:

= Angrenajul pentru lansarea inelelor este mai rapid, amplificand viteza
servoului - raport 1: 2

= Are forma de palnie, ghidand inelele

AUTONOMIE

Obiectiv:
Realizarea unei autonomii fiabile si dezvoltarea, respectiv testarea unor algoritmi esentiali pentru navigatie.

Misiuni abordate:
o Wobble Goal Delivery - livrarea Wobble Goal-uluifurilor in zonele corespunzatoare randomizarii;
o Lansareainelelor in Hjgh Goal - include si preluarea inelelor din Stack in cazurile 1si 4;
e Navigation - aflarea robotului pe linia alba la finalul Autonomiei.

Etape:
1 lanuarie 202] - Februarie 2021 (Demo Bionic Royals)
+
e Miscarea se realizeaza in functie de valorile returnate de encoderele motoarelor transportoare;
o Utilizarea unui sasiu de tip Tank usor de programat;
o Dezvoltarea un algoritm de conversie din encoder counts in centimetri.

e Nu sunt luate in calcul posibilele alunecari;

o 0 putere mare data motoarelor producea o diferenta accentuata intre distanta parcursa si distanta dorita;

e Identificarea dificila a cazului dependenta de precizia miscarii, prin folosirea unor senzori de culoare si de distant;
e Robotul putea realiza doar misiunea de Wobble Goal Delivery, fiind lipsit de un sistem de lansare-colectare;
 Datorita mobilitatii limitate, miscarea era conditionata de rotiri repetate.

2 Februarie 2021 - Martie 2021 (Demo QUBE. & IGNITE.)

+

e Procesul de programare a Autonomiei s-a simplificat dramatic, desi a fost reluat de la zero, multumita algoritmilor de PID
deja dezvoltati si testati la primul demo;
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e Rute mai scurte pana in zonele A, B si C, fara rotatii suplimentare, datorita noului sasiu de tip Holonomic;

e Lansarea celor trei inele preincarcate in Autonomie;

o lIdentificarea cazului se realizeaza utilizdnd o camera web;

o Crestere semnificativa a fiabilitatii programului prin adaugarea a doi senzori de distantd, deplasarea realizandu-se in functie
de distanta robotului de peretii respectivi.

o Lipsa unui sistem de colectare a eliminat sansa de a lansa inelele aflate pe teren in cazurile 1si 4;
o Lansarea necesita monitorizarea atenta a puterii lansatoarelor si schimbarea frecventa a acesteia;
e Nuindreptam robotul inainte de lansare;

e Nu am abordat livrarea celui de-al doilea Wobble Goal.

3 Martie 2021 - Aprilie 2021 (Regionald Bucuresti)
+
e Am adaugat inca doi senzori de distanta, dispunand de distanta robotului de fiecare perete in orice moment al Autonomiei;
e Lansarea se realizeaza in functie de voltajul actual al bateriei;
o §chimbarea strategiei pentru a obtine cat mai multe puncte in timpul Autonomiei;
 Imbunatatirea intoarcerilor cu PID, adaugand posibilitatea intoarcerii robotului la unghiul initial de 0°, utild in momentul
lansarii.
o ncadrarea in cele 30 de secunde, rapiditatea robotului fiind direct proportionala cu voltajul bateriei;
o Robotul este sensibil la functionarea defectuoasa a senzorilor de distanta;
e Nu preludm cel de-al doilea Wobble Goal in cazul cu 4 inele.

4. Aprilie 2021 - Etapa Nationala
+
o Robotul este programat sa execute Autonomia indiferent de linia aleasd, usurand realizarea strategiei aliantei;
 Linia de plecare este selectata cu un controller, cerand o confirmare sau oferind optiunea alegerii altei linii.

e Utilizarea senzorilor de distanta nu mai este o strategie viabila, avand in vedere terenul intreg;
e Nu sunt luate in calcul posibilele alunecari
o Colectorul plasat pe partea frontala a robotului si bratul pe partea opusa adauga necesitatea unor rotiri suplimentare.

ALGORITM PID

Problema de rezolvat:
Doua motoare, desi de acelasi tip si aflate intr-un ansamblu identic, niciodata nu vor functiona la fel. Concret, doar deplasarea
pe o distanta mica nu este afectata notabil de acest fapt, insa, combinata cu o serie de miscari ulterioare, determina multiple 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 P/D Controller bazat pe citirile senzorului giroscopic
integrat al Control Hub-ului care returneaza unghiul relativ cu pozitia ultimei calibrari sau resetari.

In ce consta 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 proportional, integralisi derivati; de unde si numele. Simplu, acesta aplica o corectie precisa, corespunzatoare erorii.

Parametrii:

Setpoinf(SP) - valoarea dorita;

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.
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Am utilizat doua tipuri de PID Controller:
PID Drive pentru mers - aduce robotul cat mai repede si fluid pe traiectoria dorita
PID Rotate pentru intoarceri - realizeaza rotiri precise la unghiul dorit

CoNcLuzIl DEMO BIONIC ROYALS
13 - 14 FEBRUARIE 2021

Obiective:

Acomodarea arbitrilor echipei cu mediul de scoring

Programarea unei autonomii fiabile pe sasiul de tip Tank

Dezvoltarea si testarea primelor functii de navigatie si a implementarii conceptului de PID
Acumularea de noi experiente, primele de acest fel

Rezultat:
Ne-am atins constant obiectivul de 60p la primul nostru demo, fiind maximul posibil pentru robotul existent la acea vreme.

Mai mult decat atat, in timpul competitiei am gasit o utilizare multipla a bratului, ducand 2 inele in Low Goal, ajungand la un Hjgh
Score de 64p.

11

19049 288 120 160 64 6 6

Consecinte si invataturi:

Este necesara realizarea unui TeleOp ce permite multitasking-ul, avand probleme in momentul utilizarii simultane a doua
gamepad-uri sau a comenzilor ce implica ansambluri separate ale robotului

Rolurile de driveri au variat de la meci la meci

Am regandit strategia dupa meciul asistat - se pot duce ambele Wobble Goal-uriin End Game daca sunt in zona aleasa in
autonomie sau nu se afla in Launch Zone

Ne-am distrat, demo-ul constituind un prilej de feam building.

ConcLuzii bEMo QUBE. & IGNITE.

18 - 20 mMARTIE 2027

Obiectivele echipei:

o Testarea noului brat(V2)
e Programarea autonomiei pe sasiul de tip Holonomic, utilizand si 2 REV 2M Distance Sensor
e Probarea lansatorului
e Schimbarea modului de identificare a cazului din Autonomie - utilizarea unei camere, Vuforiasi Tensor Flow
o Realizarea testelor de rezistenta mecanica(predominant a sistemelor ce implica piese proiectate si 3D printate)
e Acumularea de experienta.
Rezultat:
Ne-am atins obiectivul de 96p care il include pe precendentul, adaugandu-se lansarea a 3 inele in High Goal.
10 19049 420 240 180 9% 6 6

Consecinte si invataturi:

Este necesar controlului puterii motoarelor lansatoarelor in functie de nivelul bateriei pentru a nu necesita modificari de
program/schimbdri de baterie;

Atentie sporita asupra manipularii Wobble Goal-uluiin perioada de Driver Control,

Am obtinut o autonomie fiabila, in care identificarea cazului nu constituie o problema, iar navigatia este mai precisa;
Trebuie o mai lunga perioada de acomodare pentru driveri pentru a se obisnui cu robotul, dar si a exersa cu partenerul;
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Ne-am distrat, demo-ul constituind un prilej de team building si socializare cu alte echipe in care distanta dintre noi devine
doar un numar.

ConcLuzi REGIONALA BUCURESTI
13 - 17 APrILIE 2021

Obiectivele echipei:

Testarea colectorului (V1)

Sustinerea primului nostru interviu de jurizare

Castigarea Think Award-ului si calificarea la Etapa Nationala

Rezultat:
Ne-am atins obiectivul, reusind sa atingem un scor ce ne-a permis calificarea, insa intampinand probleme tehnice cu

ansamblul lansator-colector in ultimul meci.

6

19049 918 379 275 187 6 6

Consecinte si invataturi:

Este necesara regandirea colectorului pentru a fi mai rapid si a strange cele 4 inele din autonomie fara a se bloca
Trebuie imbunatatita perioada de control

Este nevoie de un nou sistem de prindere al motoarelor de sasiu din cauza uzurii excesive a rotilor printate

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 si notiuni de trigonometrie

Implementare:

Se observa modul in care trebuie sd se deplaseze motoarele la masurile unghiurilor de 0, % T Si 3771 radiani si se traseaza
graficele, obtinandu-se functiile trigonometrice sin, cos, -sinsi -cos, ce se vor folosi in formula

Se calculeaza puterea necesara cu formula lui Pitagora, avand catetele abscisa si ordonata pozitiei joystick-ului

Se calculeaza unghiul joystick-ului cu functia arctan

Se scade abscisa celuilalt joystick pentru a realiza rotatii

Formula generala:

Pmotor = Ccalculata * fCFTrlg(Qrobot + Gjoystickl) - onystick

HIGHFIVE & FRIENDS

ePrimul eveniment la care am participat ca echipa este cel de la
Campulung unde am raspuns la generoasa invitatie a echipei R0023
WATT's UP pentru introducerea noastra oficiala in familia FIRST®. Acestia
ne-au acordat indrumare si ne-au raspuns la orice intrebare pe
parcursul intregului sezon. Le suntem recunoscatori si le multumim
pentru ospitalitate.

«Multumim echipei RO139 TehnoZ pentru piesele imprumutate in lipsa
carora primul nostru DEMO nu ar fi fost la fel.
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o Primul DEMO, din februarie, a fost organizat de catre R0042
Bionic Royals, carora le multumim pentru rabdare si intelegere. A urmat
cel din luna martie gazduit de RO014 QUBE. si ROT14 IGNITE. unde am
participat pentru prima data cu un robot ce ne poarta numarul
Organizarea a fost la cel mai inalt nivel de ambele dati si suntem onorati
ca ne-am inceput drumul alaturi de aceste echipe.

o Calificarea la nationala si obtinerea 7hink Award-ului la regionala
de la Bucuresti a starnit un interes neobisnuit.

Performantele/postarii tale

ighFive Robotics, ", . e e .
an © - 24 aprilie J2fa0 e ' » Am ajuns finalisti la concursul organizat de

e 7 A e ey e ol R0077 Quantum Robotics, R00140 infO(1)Robotics,
RO119 Delta Force, RO001 Team Xeo si pentru a gasi cea mai buna definitie a conceptului de Gracious Professionalism in
romana. Felicitari castigatorilor de la R0O031 Soft Hoarders!

ePe 23 august 2021 ne-am sustinut
primele noastre meciuri fizice, in aliante,
datoritd celor de la RO077 Quantum
Robotics care ne-au invitat sa antrenam si
sa ne distram impreuna alaturi de R0014

QUBE., ROT14 IGNITE. si RO017 Titans. e i e Fin can

mai bind versiune a noastrd Afuserobatics
i con ent: i

Q therealqube

Ti% 2T%

Gracious Professionalism
reprezinti combinatia

pentru un cidstig comun
t concept presupune
acceptarea si intelegerea
diferentelo.

« Impreund cu echipa QUBE. am construit
@ Apreciat de alex.mihai.ciocirlan siinca 4 un teren de ant_r_enament pe c.are sa _Il

therealqube Thank you @highfiverobotics for your punem la dispozitie tuturor echipelor din

Gracious Profesionalism! & tara venite la Nationala, imprumutandu-le

The mentor and the students are true gracious role i 1 t L LA itat

models® , sharing game elements g for practicing urnut nostru originat. A meritat.

before the national competition! ¥

@nistiepihedusatie « In sezonul 2021-2022 ne-am propus s&
@ana_mihaela_popescu mentoram fosta noastra echipa - STEM
Kids - care va participa la FLL.

MULTUMIRI

Multumim tuturor echipelor pentru ca au facut din primul nostru sezon o experienta de neuitat. You rock!

Multumim sponsorilor nostri - Krantz, CTS, Advira Paneuro, lanis Elecom Distribution, Rosolar - pentru generozitate.
Multumim mentorilor nostri - Emanuel si Marius - pentru ca sunt cei mai mari fani ai nostri.

Multumim parintilor pentru sustinere, implicare si intelegere.

Multumim Asociatiei Natie Prin Educatie pentru organizarea competitiei, mai ales in acest sezon atipic.

https://www.facebook.com/HighFiveRobotics
https://www.instagram.com/HighFiveRobatics
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