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Echipa de robotica Robocorns s-a format in anul 2016, atunci cand Natie Prin Educatie
a adus pentru prima data concursul in Romania. Initial, numele echipei a fost CyberMinds, iar
mai apoi, in anul 2018, numele echipei s-a schimbat in Carpathian Wolves. Din anul 2019 echipa
a devenit Robocorns, asa cum este cunoscutd si astazi. In acesti ani, echipa noastrd a obtinut
urmatoarele premii:

» ,,Design Award 2nd Place” (Etapa Regionala, 2024);

« ,,Innovate Award 3rd Place”(Etapa Nationala, 2023);

« ,,Control Award 3rd Place” (Etapa Regionala, 2021);

» ,,Connect Award 3rd Place”(Etapa Regionala, 2020);

. ,,Finalist Alliance Award” (Etapa Nationala, 2017)

In acest sezon am conceput un robot cat mai eficient, compatibil cu un numar mare de
automatizari. Dupa ce am vizitat fabricile sponsorilor nostri, unde am fost inspirati de robotii
industriali, am ajuns la concluzia ca cel mai ingenios sistem al robotului nostru este sistemul de
scorare, care prinde automat elementele de joc de la mecanismul de preluare si avand patru
grade de libertate isi adapteaza pozitia in functie de metoda de punctare aleasa (bara/cos).
Totodata, geometria specifica a paletelor, garanteaza prinderea consistenta a elementelor. Acesta
permite o multitudine de stiluri de joc, capabil sa se preteze pe strategia oricarui coechipier.
Cu acest mecanism vizam premii precum ,,Think Award”, ,,Innovate Award” si ,,Design Award”.
Totodata, alte caracteristici preluate de la robotii industriali sunt viteza si fiabilitatea, care au
fost implementate cu ajutorul unei structuri rigide si a unor sisteme ce lucreaza in tandem,
ghidate de senzori de distanta si contact. Eficienta si buna functionare a robotului este garantata
de automatizarile incorporate in miscarea acestuia, usurand munca driverilor. Cu aceste
implementari fixam ca obiectiv premiul ,,Control Award”. Implicarea in comunitatea locala a
jucat un rol important in parcursul nostru din acest sezon, iar cu ajutorul sponsorilor nostri am
reusit sa organizam 5 meeturi, 3 evenimente filantropice si am initiat un program de educatie
robotica, prin care vizam premiile ,,Connect” si ,, Motivate”.
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Introducere

Obiectivele reprezinta fundatia oricarei echipe care isi doreste sa evolueze constant si sa
atinga performante notabile, iar echipa noastra de robotica nu face exceptie. De la un sezon la altul,
am observat un progres semnificativ, atat din punct de vedere tehnic, cat si in colaborarea echipei.
Acest lucru nu ar fi fost posibil fara stabilirea unor obiective clare si tangibile.

Un pas esential in acest proces este scrierea obiectivelor pe hartie. Acest simplu act nu
doar ca da contur visurilor noastre, dar ne ofera si o directie precisa, un plan de actiune concret.
Vazand pe hartie pasii necesari pentru a atinge un obiectiv ne ajuta sa ne organizadm mai bine si sa
ne monitorizdm progresul. in plus, stabilirea unor repere clare ne ajut3 s3 identificim ce resurse,
abilitati si strategii sunt necesare pentru a transforma aceste obiective in realitate.

Totusi, nu este suficient doar sa atingi un
obiectiv. Evolutia continua este cheia succesului
pe termen lung. Este important sa nu ne oprim
niciodata din a ne seta noi provocari. Fiecare
realizare deschide calea pentru altele mai mari,
iar in cadrul echipei noastre de robotica, ne
propunem ca fiecare sezon sa fie mai ambitios
decat precedentul. Cu o mentalitate orientata
catre progres si imbunatatire constantd, vom
continua sa ne depasim limitele si sa visam la
obiective din ce in ce mai mari.

In acest capitol vom explora cum aceste
obiective ne-au ghidat in procesul de crestere,
invatare si realizare, si cum ne propunem sa
ramanem intr-un ciclu continuu de perfectionare.

a. Resurse umane

Definim resursele umane implicate in atingerea
obiectivelor noastre intr-o varietate de moduri, fiecare
contribuind esential la dezvoltarea echipei si la
impactul pe care il avem asupra comunitatii. Un prim
aspect esential este obiectivul de recrutare. Cresterea
echipei cu membri noi, talentati si motivati, ne permite
sa diversificam competentele si sa extindem viziunea.
Prin atragerea oamenilor potriviti ne asiguram ca
avem resursele necesare pentru a duce la bun sfarsit
sarcinile si proiectele din cadrul competitiei.

Pe langa recrutare, un alt obiectivimportant este
dorinta de a implica cat mai multi oameni in activitatile
echipei noastre. Fie ca vorbim despre evenimente de
mentorat, ateliere de robotica sau prezentari publice,
interactiunea cu comunitatea nu doar ca ne imbogateste
experienta, dar ne si ofera oportunitatea de a inspira
si de a motiva pe altii sa se alature cauzei noastre. Cu
cat reusim sa lucram cu mai multe persoane, cu atat ne
consolidam echipa si impactul.
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De asemenea, suntem dedicati sustinerii unui numar cat mai mare de cauze sociale si
educationale. Ne dorim sa contribuim la proiecte care sa faca o diferenta, fie ca e vorba despre
promovarea domeniilor STEAM in randul tinerilor, sustinerea initiativelor de voluntariat sau
implicarea in actiuni care au un impact pozitiv asupra mediului. Prin aceste activitati, resursele
noastre umane nu doar ca lucreaza pentru obiectivele echipei, dar contribuie si la un bine mai
mare, consolidand relatiile cu comunitatea.

Astfel, resursele umane din cadrul echipei nu se limiteaza doar la recrutare si executarea
sarcinilor interne. Ele includ dorinta de implicare activa in societate, de dezvoltare continua si de
sustinere a unor cauze care sa reflecte valorile noastre.

b. Resurse materiale

Definirea resurselor materiale implicate intr-un sezon este un element crucial pentru
succesul echipei. De la un sezon la altul, necesarul de resurse evolueaza in functie de obiectivele
si complexitatea proiectelor noastre.

Electronica pentru robot reprezinta una dintre componentele
fundamentale, fiind esentiala pentru functionarea si performanta
acestuia. Fie ca vorbim despre senzori, controlere, motoare sau cabluri,
aceste componente trebuie selectate cu atentie pentru a asigura
fiabilitatea si eficienta robotului pe teren.

Wyv 31

Piesele de structura sunt esentiale, reprezentand baza robotului.
De la cadre de aluminiu la roti si axe, cerintele structurale pot varia in
functie de design si strategie, necesitand materiale durabile si usor de
prelucrat.

Tehnologiile noi de imprimare 3D sau de fabricare a pieselor sunt
de asemenea indispensabile. Prin utilizarea acestor tehnologii avansate,
putem crea componente personalizate, optimizand designul si reducand
greutatea robotului, ceea ce ne ofera un avantaj competitiv.
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Pe langa materialele necesare constructiei robotului, resursele materiale implicate in organizarea
evenimentelor sunt la fel de importante. Fie ca vorbim despre evenimente caritabile sau
competitionale, avem nevoie de echipamente tehnice, decoruri, materiale promotionale si resurse
logistice pentru a asigura succesul acestora.

Astfel, materialele utilizate in cadrul echipei nu doar ca ajuta la realizarea robotului, ci sustin si
activitatile noastre de implicare in comunitate, promovand valorile echipei si creand oportunitati
de colaborare si parteneriat.

In concluzie, resursele materiale pe care le gestionam intr-un sezon sunt variate si esentiale
pentru atingerea obiectivelor noastre, fie ele de natura tehnica sau organizatorica.
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c. Perioada prevazuta
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Pentru echipa noastra de robotica, definirea obiectivelor pe termen scurt, mediu si lung
este esentiala pentru o planificare eficienta si o realizare progresiva a telurilor stabilite. Fiecare
etapa are un rol clar, adaptat complexitatii sarcinilor, asigurand utilizarea optima a resurselor si

eforturilor echipei.

Pe termen lung
(4-5 luni),

00 0000000000000 0OCOGCEOEOGEOGOOSONO
toate eforturile noastre culmineaza 1n

participarea la etapa regionala, obiectivul
principal din cadrul sezonul. Ne pregatim
sa ne prezentam robotul si echipa la cel mai
inalt nivel, iar scopul final este calificarea
la etapa nationala, unde dorim sa ne
demonstram abilitatile si progresul.

Pe termen scurt (2-4
saptamani),

00 00000 00000O0COCOGEOGOEOEOGEOGOEOOEOSEOSOSOOSOO
ne concentram pe activitatile initiale
care pun bazele intregului sezon. Aici,
adesea ne ocupam de strangerile de
fonduri  necesare pentru sustinerea
proiectelor si achizitionarea materialelor,
esentiale pentru constructia robotului.
In aceasta perioadd, elaboram un plan de
bataie detaliat, care include obiectivele
strategice si actiunile pe care trebuie sa le
intreprindem pentru a atinge succesul. De
asemenea, stabilim evenimentele pe care
dorim sa le organizam de-a lungul sezonului,
fie ele competitionale, caritabile sau de
promovare.

Pe termen mediu
(1-3 luni),

00000000000 OCOGCEOGEOGEOGEOGEOGOEOEOSEOSOOISNO
actiunile noastre se muta catre partea
practica si de executie. Este perioada in
care ne dedicam proiectarii si constructiei
robotului competitional, asigurandu-ne ca
designul este optimizat pentru cerintele
competitiei si ca piesele necesare sunt
disponibile. 1n paralel, ne ocupam de
completarea logisticii, adica de planificarea
si gestionarea resurselor necesare, precum
si de organizarea evenimentelor stabilite
in perioada anterioara. Tot aici, asiguram
buna functionare a echipei si distribuim
sarcinile in mod eficient pentru a atinge
toate obiectivele propuse, pana la sfarsitul
acestei etape.

Astfel, printr-o planificare bine structurata pe termen scurt, mediu si lung, ne
asiguram ca echipa noastra avanseaza constant si ca toate obiectivele stabilite sunt
realizate in mod eficient si strategic.
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d. Factori externi

Factorii externi joaca un rol esential in organizarea unui plan eficient pentru atingerea
obiectivelor. De aceea, este important sa 1i luam in considerare in detaliu si sa adaptam programul
de lucru in functie de acestia. Astfel, putem optimiza timpul si evita perioadele de inactivitate.
Chiar si atunci cand suntem nevoiti sa asteptam dupa acesti factori externi, este esential sa avem
activitati alternative pregatite, astfel incat echipa sa ramana productiva si sa nu pierdem timp
valoros.

Ce am invatat?

In cadrul acestui proces de impdrtire si eficientizare a sarcinilor, am invatat
importanta unei planificari detaliate si a unei bune coordondri intre membrii echipei. Am
descoperit ca definirea clara a responsabilitatilor pentru fiecare persoana sau departament
nu doar ca optimizeaza timpul, dar imbunatateste si calitatea muncii. Prin impartirea
sarcinilor, am reusit sa lucram mai organizat, sa evitam suprapunerile si sa ne concentram
pe obiective specifice, ceea ce a crescut eficienta echipei. De asemenea, am invatat sa
anticipam eventualele blocaje si sa avem activitati alternative pregatite, astfel incat sa
fim mereu productivi. Acest proces ne-a aratat cat de importanta este comunicarea si cum
o buna organizare poate duce la rezultate mai rapide si mai eficiente.

Wyv 31
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l. Obiective

Obiectivele sezonului precedent

Stabilirea unui

OBIECTIV

04

Resurse umane Factori
implicate externi

Resurse
materiale
implicate

Perioada
prevazuta

A.Obiectivele sezonului
precedent

1. Optimizarea procesului de recrutare
Gestionarea eficienta a timpului si a
repartizarii sarcinilor

2. Introducerea sesiunilor de feedback si
monitorizare a progresului personal

3. Organizarea de evenimente de care sa
beneficieze comunitati cat mai numeroase

indeplinirea scopurilor Indeplinirea scopurilor mentionate mai sus a
reprezentat un pas important in dezvoltarea echipei
noastre si in extinderea impactului pe care il avem.
Am optimizat procesul de recrutare, atragand
membri noi, talentati si dedicati, ceea ce ne-a
permis sa crestem ca echipa si sa abordam noi
provocari. Printr-o gestionare eficienta a timpului
si o repartizare clara a sarcinilor, ne-am asigurat ca
fiecare proiect a fost finalizat la timp si la cel mai
inalt standard de calitate.
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Am implementat sesiuni de feedback, facilitand
evaluarea constanta a progresului fiecarui membru
si promovand o cultura de invatare continua.

Am reusit sa organizam numeroase
evenimente, implicand elevi si oameni din intreaga
tara, oferindu-le ocazia sa participe activ si sa
beneficieze de initiativele noastre educationale
si sociale. Aceste actiuni au consolidat legatura
noastra cu comunitatea si au extins impactul nostru
la nivel national.

Ce am invatat?

Asa cum reiese din cele mentionate mai sus, echipa noastra, prin autoevaluare constanta,
a identificat punctele slabe si a reusit sa le corecteze inainte de inceputul noului sezon. Am
invatat cat de importanta este o planificare riguroasa a sarcinilor si, in acelasi timp, am realizat
ca deschiderea si comunicarea in cadrul echipei sunt esentiale pentru un mediu de lucru sanatos.
Impreuna, am devenit mai buni in fiecare zi.

Wyv 3l
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Obiectivele sezonului actual

Obiectivele sezonului actual
Umane:

1.Stabilirea unui echilibru intre activitatile
echipei si responsabilitatile personale

2 .0Organizarea unor sesiuni de team building

3.Implementarea unuisistem de prioritizare
a task-urilor
Materiale:

1.Crearea unui portofoliu pentru a atrage
sponsorizari

2.Stoc intern de materiale

3.imbunatatirea  echipamentului  de
prototipare

Indeplinirea scopurilor

Obiectivele pe care le-am atins in acest
sezon pot fi impartite in doua categorii: umane si
materiale. Rezolvarea acestora a reprezentat baza
pe care s-au construit rezultatele acestui sezon,
asigurand coeziunea echipei si o gestionare eficienta
a resurselor. Am realizat toate acestea printr-un
proces de autoevaluare, identificand punctele slabe
in urma unor sesiuni de feedback si brainstorming.
Aceste sesiuni ne-au ajutat sa descoperim zonele
ce necesitau imbunatatiri, cu scopul de a rezolva
dilemele atat umane, cat si materiale. in final, am
creat un mediu de lucru mai placut si mai eficient.

{1 B e NATIE l Sero. g,— 3

E COLEGIUL NATIONAL YASILE LUCAGI,
BAIA MARE

Ce am invatat?

Pe plan uman, am invatat cat de esential este sa mentinem un echilibru intre viata personala si
munca, prevenind astfel suprasolicitarea si asigurand un ritm sustenabil. Prin optimizarea modului
de lucru, am economisit timp pe care l-am dedicat sesiunilor de team building. Aceste activitati
nu doar ca ne ridica moralul, dar si intaresc legaturile din echipa, contribuind la o productivitate
mai mare pe termen lung.

Pe plan material, am invatat mai intai cum sa obtinem resursele necesare, punand accent pe
impactul pe care l-am avut asupra partenerilor nostri si pe imbunatatirea conditiilor de colaborare.
Dupa aceea, am analizat si identificat punctele slabe ale procesului de constructie si prototipare
a robotului. Odata identificate aceste puncte, am investit strategic in rezolvarea lor, ceea ce ne-a
permis sa optimizam procesul.
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2.l. Structura echipei

Mentor coordonator

Team leader

Lider Lider Lider Lider

Public Relations CAD si asamblare Programare Scouting

Wyv 31
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INTRODUCERE

Echipa noastra este structurata in patru departamente, doua tehnice si doua non-tehnice, fiecare
fiind organizat in subdepartamente specializate. Membrii fiecarui subdepartament se concentreaza pe
perfectionarea competentelor specifice domeniului lor, insd nu se limiteaza doar la acesta. Ei poseda
cunostinte din intregul departament, ceea ce le permite sa aiba o viziune de ansamblu si sa colaboreze
eficient in cadrul echipei, asigurand o integrare fluida a abilitatilor si expertizei.

Decizia de a structura departamentele in subdepartamente a venit in urma unei analize atente
a task-urilor pe care fiecare departament trebuia sa le indeplineasca. Dupa aceasta reorganizare, am
observat o imbunatatire semnificativa a eficientei in executarea sarcinilor. Divizarea in subdepartamente
ne-a permis s3 alocdm mai eficient resursele umane, facilitand o distributie clard a responsabilitatilor
si 0 mai buna coordonare intre echipe. Aceasta structurd a creat un cadru optim pentru specializare si
colaborare, contribuind astfel la cresterea performantei generale a echipei.
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2.2. Departamentele echipei

Echipa de CAD:

- Desen tehnic
CAD »  Proiectare in Fusion 360
Simulare in Blender

S Echipa de fabricatie:
Print 3D
ASAMBLARE CII;II?: %’gchining
Prototipare

Echipa Teleop
Echipa Auto

PROGRAMARE

RELATII Ec:fpa :nes:gn-digital
PUBLICE chipa Marketing

Echipa Logistica

Echipa de analiza

SCOUTING

Echipa de driving




a. Echipa de CAD
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2.2.l. Departamentul de CAD si ASAMBLARE

Echipa de CAD din cadrul Departamentului de CAD si Asamblare joacd un rol crucial in
dezvoltarea unui proiect de succes. Prima etapa implica schitarea ideilor initiale sub forma de
desene tehnice, ceea ce permite o vizualizare clara a conceptelor propuse. Acest pas este esential
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Proiectare in Fusion 360
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pentru explorarea si evaluarea diferitelor solutii
de design, inainte de a trece la etapele ulterioare
de proiectare si realizare. Faza de schitare nu
doar ca ajuta la conturarea ideilor, dar contribuie
si la prevenirea eventualelor erori in designul
final, optimizand astfel procesul de constructie al
robotului.

Pe baza acestor modele, echipa de CAD
pregateste documentatia tehnica detaliata,
incluzand desene si instructiuni de asamblare,
care vor ghida procesul de productie. Astfel, CAD-
ul asigura un design eficient si bine planificat, ceea
ce contribuie semnificativ la succesul robotului in
competitii.

Proiectarea in Fusion 360 ofera o platforma integrata si intuitiva, ideald pentru crearea
si dezvoltarea componentelor mecanice si a ansamblurilor complexe. Unul dintre cele mai mari
avantaje ale acestui software este abordarea sa colaborativa si structurat organizata, care permite
echipei sa lucreze eficient la un proiect, pastrand toate fisierele si versiunile intr-un singur loc.

Proiectarea in Fusion 360 permite crearea unei game variate de componente si ansambluri
mecanice, inclusiv toate tipurile de transmisii utilizate in inginerie. Indiferent daca este vorba despre
transmisii cu lant, cu curea, cu angrenaje drepte sau elicoidale, Fusion 360 ofera instrumentele
necesare pentru modelarea precisa si optimizarea fiecarui tip de transmisie.

Fusion 360 permite realizareade schite
precise, urmate de extrudarea si modelarea
tridimensionala a pieselor. Instrumentele
sale de design parametric si direct ofera
flexibilitate, permitand modificari rapide
in functie de cerintele proiectului. Un alt
avantaj major este posibilitatea de a simula
comportamentul pieselor in diferite scenarii.
De exemplu, prin modulele de analiza
structurala si de simulare a miscarii, se pot
testa fortele si tensiunile care actioneaza
asupra componentelor, evitand erori in faza
de productie.

Wyv 3l
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Simulare in Blender
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n plus, Fusion 360 integreaza functii
de generare automata a traseelor pentru
masinile CNC, ceea ce permite trecerea rapida
de la proiectare la fabricatie. Capacitatea
de a lucra in echipa si de a partaja proiecte
in cloud asigurd o colaborare eficientd si
0 organizare clara a sarcinilor, fara riscul
pierderii progresului sau a modificarilor
esentiale.

Astfel, Fusion 360 a fost cea mai buna
varianta pentru echipa noastra, acestafiind un
instrument complet, ideal pentru o proiectare
structurat organizata, de la concept pana la
testare si fabricatie, maximizand eficienta si
reducand timpul de executie al unui proiect.

in cadrul echipei noastre, utilizam Blender pentru realizarea de randari 3D de inalta calitate,
pe care le folosim atat in documentatie, cat si pentru materiale promotionale si postari pe social
media. Blender ne permite sa cream imagini realiste si detaliate, esentiale pentru a prezenta
realizarile noastre intr-un mod atractiv si profesional.

Aceasta activitate marcheaza un punct de intalnire intre departamentul de 3D si cel de design
digital, unde colaborarea intre cele doud echipe asigura o integrare armonioasa a elementelor

grafice si vizuale, rezultand materiale de impact.
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b. Echipa de fabricatie
Printare 3D

Echipa de fabricare are un rol
esential in procesul de prototipare,
fiind responsabila de printarea pieselor
solicitate de echipa CAD. Acestia se
asigura ca fiecare piesa este realizata la
standardele necesare, optimizand setarile
de printare pentru a obtine cea mai buna
calitate posibila. Pe langa activitatea de
printare, echipa se ocupa de intretinerea
si repararea imprimantelor 3D, garantand
astfel functionarea lor continua si eficienta.
In plus, gestioneaza stocurile de filament
si piesele de schimb pentru imprimante,
asigurandu-se ca exista mereu resurse
suficiente pentru desfasurarea activitatilor.
Astfel, echipa de fabricare joaca un rol
crucial in buna functionare si dezvoltare a
proiectelor.

Wyv 3l

Pelangaacestaspect, echipadefabricare
gestioneaza si comandarea materialelor
necesare pentru prelucrarea CNC si mentine
o evidenta stricta a stocului acestora. Acestia
se asigura ca exista intotdeauna suficiente
materiale disponibile, astfel incat procesul
de fabricatie sa nu fie intrerupt. Prin aceasta
gestionare eficienta a resurselor si prin
colaborarea stransa cu partenerii externi,
echipa de fabricare contribuie semnificativ la
succesul si buna desfasurare a proiectelor.

Prototipare

Dupa ce echipa de fabricare finalizeaza toate sarcinile legate de prelucrarea CNC si printarea
3D, acestia se concentreaza pe una dintre cele mai importante etape: prototiparea mecanismelor,
constructia robotului final si intretinerea acestuia.

Pe parcursul acestui proces, echipa de fabricare mentine o comunicare constanta cu
echipa de CAD. Orice observatie sau problema descoperita in timpul prototiparii este discutata
impreund, iar ambele echipe isi impartasesc ideile si propunerile de imbunatatire. Prin sesiuni
de brainstorming si colaborare, lucreaza pentru a optimiza fiecare mecanism in parte pana cand
testele de prototipare sunt satisfacatoare si mecanismul final este gata pentru implementare.
Aceasta colaborare continua asigura o solutie tehnica eficienta si de calitate superioara.
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2.2.2. Departamentul de PROGRAMARE

Echipa TeleOp

Tn cadrul departamentului de programare, echipa de teleop este responsabila de programarea
controlerelor pentru driveri, automatizarea mecanismelor robotului si integrarea unui numar cat
mai mare automatizari. Scopul principal al echipei este sa simplifice munca driverilor, asigurandu-
se ca acestia pot controla robotul cu usurinta si eficienta maxima.

Automatizarile sunt esentiale in acest proces, deoarece permit robotului sa execute actiuni
repetitive si complexe fara a necesita interventia constanta a driverilor, contribuind astfel la
performante mai consistente in timpul competitiilor.

Echipa Auto

Echipa Auto are ca scop principal crearea
si dezvoltarea unor algoritmi de miscare cat mai
complecsi, bazandu-se pe traiectorii precise.
Procesulincepe prin colaborarea cu departamentul
de scouting pentru aconcepe o strategie de miscare,
dupa care echipa implementeaza un algoritm de
baza, cat mai simplu, pentru a demonstra practic
aceasta strategie. Ulterior, se concentreaza pe
optimizarea algoritmilor si pe implementarea fall
safe-urilor in cod, pentru a asigura stabilitatea si
eficienta miscarilor robotului.

La fel ca in Departamentul de CAD si
Asamblare, echipa de programare trece prin mai
multe metode de implementare a aceleiasi idei,
avand ca obiectiv gasirea solutiei celei mai eficiente.
Scopul final este de a maximiza performanta
robotului si de a obtine cat mai multe puncte in
cele 30 de secunde critice din timpul competitiei,
prin utilizarea unor algoritmi cat mai optimi si bine
testati.
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2.2.3. Departamentul de RELATII PUBLICE

Echipa Design-digital:

Departamentul de Relatii Publice include o echipa vitala, echipa de design digital, care
se ocupa de crearea si gestionarea imaginii echipei. Aceasta echipa este responsabila pentru
realizarea designurilor destinate postarilor pe retelele de social media, asigurandu-se ca mesajele
si valorile echipei sunt comunicate intr-un mod atractiv si coerent.

Pe langa social media, echipa de design digital lucreaza la elaborarea graficii pentru caietul
tehnic si portofoliul echipei, documente esentiale pentru prezentarea proiectelor intr-o maniera
profesionala si organizata. De asemenea, echipa se ocupa de crearea designurilor pentru toate
materialele promotionale ale echipei, de la stickere, tricouri si bannere, pana la pin-uri si alte
obiecte personalizate.

Wyv 3l
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Actual size (10%)
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Prin toate aceste activitati, echipa de design digital se asigura ca imaginea echipei este
unitara, profesionista si de impact, atat in mediul online, cat siin cadrul competitiilor, evenimentelor
la care echipa participa sau pe care aceasta le organizeaza. Astfel, designul nu este doar despre
estetica, ci reprezinta un instrument-cheie pentru comunicarea identitatii si valorilor echipei,
contribuind la succesul general al acesteia.
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Echipa de marketing

Echipa de marketing are carol gestionarea
comunicarii echipei, atat online, cat si in relatiile
cu partenerii si sponsorii. Aceasta se ocupa
de redactarea si gestionarea tuturor textelor,
inclusiv a postarilor pe social media, colaborand
strans cu echipa de design digital pentru a asigura
o imagine coerenta si profesionista.

Pe langa elaborarea textelor pentru
portofoliu si caietul tehnic, echipa de marketing
mentine si dezvolta relatiile cu alte echipe,
sponsori si parteneri, fiind mereu in cautare
de strategii noi si eficiente pentru atragerea de
noi colaboratori si sponsorizari. Astfel, echipa
exploreaza constant noi modalitati de abordare
a potentialilor parteneri si sponsori, asigurand
un flux continuu de resurse si sustinere pentru
proiectele echipei.

Un aspect esential al activitatii echipei
de marketing este organizarea campaniilor de
strangere de fonduri, o sarcind vitala pentru
sustinerea proiectelor echipei. Astfel, echipa de
marketing nu doar gestioneaza comunicarea, ci
joaca un rol important in asigurarea resurselor
necesare pentru succesul nostru.

Echipa de logistica
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Echipa de logistica are un rol esential in
organizarea si coordonarea evenimentelor.
Aceasta echipa se ocupa de intregul proces,
de la brainstorming-ul de idei si planificarea
evenimentelor, pana la gestionarea tuturor
detaliilor logistice. Aceasta include evaluarea
necesitatilor, alocarea resurselor umane si
materiale, stabilirea si structurarea rolurilor,
precum si comanda materialelor necesare pentru
eveniment.

Prin colaborarea cu toate celelalte echipe
din departamentul de PR, echipa de logistica
reuseste sa creeze evenimente de inalta calitate,
care aduc beneficii atat echipelor din comunitatea
FTC, cat si oamenilor din comunitatea locala, si
nu numai. In plus, aceastd echipd se ocup3 si
de conceperea listelor finale de cumparaturi,
gestionand comenzile propriu-zise si deconturile
pentru materialele solicitate de celelalte
departamente. Astfel, echipa de logistica asigura
buna functionare a tuturor evenimentelor si
proiectelor echipei, contribuind direct la succesul
acestora.
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2.2.4. Departamentul de SCOUTING

Echipa de analiza

Echipa de analiza al Departamentul de Scouting are un rol strategic esential pentru echipa,
avand ca scop principal monitorizarea performantelor celorlalte echipe, atat la nivel regional, cat
si national. Aceasta echipa colecteaza si analizeaza date despre fiecare echipa in parte, inclusiv
performantele lor, strategiile pe care le utilizeaza si modificarile pe care le facin decursul sezonului,
atat in ceea ce priveste robotul competitional, cat si in strategia lor generala.

Pe baza acestor informatii, echipa de scouting creeaza o baza de date cuprinzatoare, care
devine un instrument de referinta. Informatiile colectate ajuta driving team-ul sa dezvolte cele
mai eficiente strategii de joc si sa isi perfectioneze tacticile pe baza cunostintelor acumulate.
Astfel, departamentul de scouting contribuie direct la cresterea performantei echipei in competitii,
asigurand o abordare informata si bine fundamentata in fiecare meci.

Totodatd, echipa de analiza joaca un rol important si in sprijinirea departamentului de
programare, in special a echipei de auto, oferindu-le sugestii strategice pentru perioada de
autonomie a robotului. Prin analizarea datelor si evaluarea performantelor din antrenamente si
competitii, echipa de analiza identifica cele mai eficiente miscari si secvente de actiuni care pot fi
implementate. Aceasta colaborare asigura optimizarea perioadei de autonomie pentru a castiga
cat mai multe puncte, crescand astfel sansele de succes si performanta generald a robotului in

competitiile oficiale.

17870 19101
19100 19242

19119 19056 10

Echipa de driving colaboreaza strans cu echipa de analiza
pentru a concepe cele mai eficiente strategii de joc. Scopul lor
este sa se antreneze pe baza acestor strategii, perfectionandu-
si abilitatile si optimizand performanta pe teren. Pe langa acest
aspect, echipa de driving lucreaza indeaproape cu departamentul
de programare, in special cu echipa de teleop, pentru a optimiza
perioada controlata a meciului. Prin integrarea unui numar cat
mai mare de automatizari, urmaresc sa simplifice sarcinile
driverilor, faicand manevrele robotului mai consistente si rapide
pe teren, asigurand astfel un avantaj competitiv.

Acestia au, de asemenea, responsabilitatea de a organiza si
participa la antrenamente periodice alaturi de alte echipe din
intreaga tara. Aceste sesiuni de pregatire au rolul de a simula
conditiile reale de competitie si de a le oferi ocazia sa testeze
si sa imbunatateasca strategiile dezvoltate. Colaborarea cu alte
echipe le permite sa se confrunte cu diverse stiluri de joc si sa
isi adapteze rapid tacticile. Astfel, prin aceste antrenamente
constante, echipa se asigura ca este cat mai bine pregatita
pentru competitia oficiald, imbunatatind atat coordonarea, cét si
eficienta pe teren.
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3. Organizare financiara

3.1. Strategii

Sponsori

Strategiile noastre de gasire a sponsorilor sunt bine structurate si eficiente, implicand mai
multe etape esentiale. in primul rand, credm o lista detaliata cu datele de contact ale firmelor de
top din fiecare judet, pentru a ne asigura ca ne adresam unor potentiali parteneri. Urmatorul pas
este contactarea acestor firme, prin apeluri telefonice sau email, in cadrul carora le prezentam
activitatile echipei noastre de robotica, proiectele noastre si necesitatea de a gasi parteneri care
sa ne sprijine in realizarea obiectivelor.

Dupa ce stabilim o conexiune si intalnim interes din partea unei firme, le trimitem un
portofoliu de parteneriat. Acest document este esential pentru a oferi o imagine completa asupra
echipei noastre. in portofoliu, ne prezentam echipa, roadele muncii noastre, realizirile din
proiectele trecute, planurile pentru proiectele viitoare, precum si obiectivele sezonului actual. De
asemenea, includem o sectiune dedicata planurilor de sponsorizare, unde explicam clar beneficiile
pe care le pot obtine partenerii nostri.

Planurile de sponsorizare sunt structurate in patru categorii, fiecare oferind un nivel diferit
de expunere:

4. Planul
Main:
Pentru
sponsorizari de
peste 25.000
lei, sponsorii
primesc toate

2. Planul
Silver:

3. Planul
Gold:

1. Planul
Bronze:

Pentru sponsorizdri
intre 5.000

si 12.000 lei,
partenerii primesc

Pentru
sponsorizari intre
12.000 si 25.000

Pentru
sponsorizadri intre
2.000 si 5.000

lei, partenerii
primesc expunere
pe fluturasi, afise

promotionale si pe

canalele noastre

toate beneficiile
planului Bronze,
plus expunere
suplimentara

pe rollup-uri si

lei, pe ldnga
expunerea oferita
in planurile
anterioare,
partenerii
beneficiaza de

avantajele din
celelalte planuri,
plus expunere
direct pe robotul
competitional,
asigurandu-le

de social media. pe spiderwall
la evenimentele

nhoastre.

vizibilitate pe

. . . . o vizibilitate
tricourile echipei.

maxima in cadrul
competitiilor si
evenimentelor.

Consideram esential ca orice proiect non-profit sa dezvolte un portofoliu de parteneriat
bine structurat si profesional. Acest document reprezinta prima impresie pe care un potential
partener sau sponsor si-o poate forma despre initiativa echipei tale. Cu cat este mai bine realizat,
cu atat cresc sansele de a atrage atentia companiilor care dispun de resursele necesare pentru
a colabora cu tine. in plus, portofoliul oferd detalii despre beneficiile de promovare de care
partenerii pot profita. In cazul echipei noastre, acest portofoliu a fost un adevarat succes inca de
la prima implementare.
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Am conceput un plan bine structurat pentru a mentine relatii solide si de lunga durata
cu toti sponsorii echipei noastre. Oferim fiecaruia dintre parteneri prezentari detaliate, fie in
persoana, fie prin intermediul conferintelor online, in patru momente cheie ale sezonului. Aceste
etape sunt:

1. in prima lund a sezonului, cand le explicdam tema jocului si
impdrtdsim principalele noastre idei.

2. Dupa participarea la Meet-uri, cand le prezentam rezultatele
obtinute.

3. inainte de competitia regionald, cand le ardtam robotul in

forma sa finala si discutam despre iteratiile prin care a trecut.

Wy 31

4, Dupd regionald, cdnd discutam rezultatele si planurile

noastre de viitor.

Aceste intalniri frecvente contribuie la intarirea relatiilor de incredere cu partenerii nostri,
asigurand continuitatea sprijinului lor si o colaborare eficienta pe termen lung.
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3.2. Buget

Raport buget

BUGET
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Tmpér;irea bugetului echipei in acest sezon a reprezentat unul dintre cele mai importante
aspecte ale strategiei noastre logistice. Bugetul a fost structurat in patru categorii esentiale:
participarea la competitie, constructia robotului, activitatile de outreach si modernizarea
laboratorului.

Prioritatea numarul unu a fost alocarea fondurilor pentru participarea la competitie,

incluzand cheltuielile de transport si cazare. Asigurarea bugetului necesar pentru ca echipa sa
participe efectiv la competitie a fost esentiala pentru succesul nostru.
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Sponsori actuali

A doua categorie ca importanta a fost alocarea fondurilor pentru constructia robotului. Am
realizat trei liste de necesitati: o lista cu materiale si componente obligatorii, una cu elemente
care ar aduce un mare avantaj si ar imbunatati robotul, si una cu componente neobligatorii.
Prioritar, am achizitionat articolele obligatorii, iar din bugetul ramas, am avansat catre cele din
lista de avantaje si, daca a fost posibil, am abordat si lista neobligatorie.

A treia categorie a fost outreach-ul, unde am facut liste de necesitati pentru organizarea
evenimentelor si am alocat fondurile pe baza obligatiilor imediate, asigurand resursele necesare
pentru derularea activitatilor de promovare si implicare comunitara.

Ultima categorie a fost modernizarea laboratorului. La fel cain cazul robotului, am creat liste
cu echipamente obligatorii, utile si neobligatorii. Prioritatea a fost achizitionarea echipamentelor
esentiale, iar daca au ramas fonduri disponibile dupa acoperirea celorlalte categorii, am avansat
catre achizitiile din listele suplimentare.

Aceasta structura bine organizata ne-a ajutat sa gestionam eficient resursele financiare si
sa ne asiguram ca fiecare aspect al proiectului primeste atentia si fondurile necesare.

Wy 31
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3.3. Cheltuieli pe departament

CAD si ASAMBLARE

Departamentul de CAD si Asamblare gestioneaz-a toate investitiile legate de constructia
robotului. Acestea includ achizitionarea si utilizarea echipamentelor si materialelor necesare
pentru realizarea robotului, de la componente electronice de baza pana la piese structurale si

consumabile pentru echipamentele de productie (CNC si imprimante 3D).

1.Piese structurale si materiale auxiliare: Aceasta categorie include
piese fabricate, precum cele de la Gobilda, esentiale pentru structura
robotului, precum si materiale suplimentare ca si axe din alama si
aluminiu, care contribuie la asamblarea si functionalitatea robotului.

2.E lectronica: In aceastd categorie sunt incluse motoarele si servo-
urile, care reprezinta elementele cheie pentru miscarea si functionarea
robotului, acestea avand directa legatura cu partea mecanica a robotului.

3 «Materiale consumabile pentru CNC: Acestea includ materiale precum
aluminiul, lemnul si dibonul, care sunt utilizate pentru prelucrarea

pieselor de structura personalizate din constructia robotului.
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4.Materiale consumabile pentru imprimanta 3D: Filamentele de
diverse tipuri, precum TPU, PLA, PETG si ABS, sunt necesare pentru a

printa componente personalizate pentru robot, folosind tehnologia de
imprimare 3D.

Toate aceste investitii sunt esentiale pentru asigurarea functionarii optime si a performantei
robotului in competitii.

PROGRAMARE

Departamentul de programare este responsabil de toate comenzile legate de electronica,
cu exceptia celor pentru servo-uri si motoare, gestionate de departamentul de CAD si Asamblare.
Acestia gestioneaza comenzile in trei categorii principale:

1. Senzori:

Aceasta categorie
include senzori de
toate tipurile si
encodere pentru
odometrie, care sunt
esentiale pentru
monitorizarea si
controlul precis al
miscarilor robotului.

2. Cablare:

Aceasta cuprinde
tot ce tine de
cabluri, adaptoare,
echipamente de
cositorit si solutii
pentru gestionarea
cablurilor (cable
management),
asigurand o
conexiune eficienta

si organizata intre
toate componentele
electronice ale
robotului.

27

3. Electronica:

Aceasta categorie
include echipamente
precum control hub-uri,
extension hub-uri,
driver hub, controlere
si controlere LED,
toate necesare

pentru gestionarea si
coordonarea functiilor
robotului.
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RELATII PUBLICE

Departamentul de PR se ocupa de toate comenzile necesare pentru organizarea
evenimentelor si activitatilor echipei. Aceste comenzi sunt structurate in mai multe categorii
pentru a asigura o organizare eficienta:

1 . Materiale promotionale - Aceasta categorie include tricouri personalizate,
badge-uri, bannere, flyere, stickere, pixuri, corturi si alte materiale destinate
promovarii si reprezentarii vizuale a echipei la evenimente.

2. Echipament electronic - Aceasta cuprinde echipamente precum placi de
captura video pentru transmisii live, trepiede, stativ tv afisare scor, camere foto,
cabluri si prelungitoare, baterii de rezerva pentru camere, carduri de memorie
si alte accesorii necesare pentru documentarea si transmiterea profesionala a
evenimentelor.

3 . Necesitati logistice - Include transportul materialelor si al echipei de
organizare, costurile pentruinchirierea spatiului, achizitia unui terenului oficial,
cazarea echipei si alte necesitati logistice esentiale pentru buna desfasurare a
evenimentelor.

SCOUTING

Departamentul de scouting este cel mai economic dintre toate departamentele, deoarece
nu necesita investitii financiare suplimentare. Membrii acestuia utilizeaza fie propriile telefoane,
tablete sau laptopuri, fie echipamentele deja existente in echipa. Informatiile colectate si bazele
de date sunt create folosind programe si platforme gratuite, asigurand astfel o gestionare eficienta
a resurselor fara costuri suplimentare.
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4. \/oluntari
4.l. Procesul de recrutare

Pentru a asigura o integrare eficienta si o dezvoltare personalizata a noilor membri, in
acest an am desfasurat un proces de recrutare bine structurat, dedicat celor sase clase de elevi
nou-veniti la liceul nostru, totalizand peste 170 de participanti. Aceste intalniri au avut ca scop
familiarizarea elevilor cu competitia de robotica in care suntem implicati, prezentarea robotului
dezvoltat de echipa si evidentierea valorilor fundamentale promovate de programul FIRST, cum ar
fi Gracious Professionalism.

Prezentare Interviu

Wyv 3l

Proiecte
finale

Obiectivele intalnirilor

Prezentarile noastre au fost concepute
pentru a oferi o privire de ansamblu asupra a
ceea ce inseamna sa fii parte din echipa noastra,
accentuand importanta colaborarii si a respectului
reciproc. In cadrul acestor sesiuni, am avut
ocazia sa subliniem nu doar aspectele tehnice ale
competitiei, dar si valorile etice care guverneaza
activitatea noastra. Gracious Professionalism nu se
refera doar la competitie, ci si la modul in care
ne comportam unii cu altii, la spiritul de echipa
si la angajamentul fata de excelenta. Ne dorim
sa formam nu doar ingineri si programatori, ci si
cetateni responsabili si constienti de impactul pe
care il au asupra comunitatii.

Abordarea interactiva

Feedback Proiecte
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Pentru a 1imbunatati interactiunea cu
participantii, am inclus sesiuni interactive, invitand
atat elevii, cat si profesorii sa isi impartaseasca
pasiunile si abilitatile.

Aceste discutii deschise ne-au ajutat sa
identificam interesele fiecarui participant si sa
stabilim modul in care acestea pot fi integrate in
activitatile echipei noastre.
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4.2. Procedura de invatare

Un aspect esential al acestui proces a fost
modul in care am abordat recrutarea. Dupa
finalizarea sesiunilor introductive, am desfasurat
o0 serie de interviuri individuale cu fiecare nou
venit. Aceste discutii au fost esentiale pentru a
explora in profunzime aspiratiile, aptitudinile
si interesele fiecarui voluntar. Ne-am dorit sa Studiu
intelegem nu doar ce ii motiveaza sa se alature
echipei, ci si ce competente pot aduce si cum pot
contribui la succesul proiectelor noastre. Scopul
acestor interviuri a fost de a contura un parcurs
personalizat, care sa permita fiecarui membru sa
isi aduca aportul optim la succesul echipei.

De exemplu, unii dintre voluntari au mentionat ca
au experienta anterioara in programare, in timp
ce altii au fost mai atrasi de aspectele mecanice
ale roboticii. Aceste informatii ne-au permis sa Aprofundare
intelegem mai bine cum sa 1i integram in structura
echipei, sa le atribuim sarcini care sa le puna in
valoare abilitatile si sa le oferim oportunitati de
invatare in domeniile in care doresc sa se dezvolte.
Este important pentru noi sa cream un mediu in Proiecte
care fiecare membru se simte valorizat si motivat
sa contribuie.

Cursuri introductive

in urma acestor interviuri, am decis sa organizdm cursuri introductive pentru fiecare
departament, menite sa familiarizeze noii voluntari cu specificul activitatilor desfasurate. Aceste
cursuri nu doar ca au oferit informatii valoroase despre fiecare domeniu, dar au si promovat un
sentiment de apartenenta la echipa. Voluntarii au avut ocazia sa interactioneze unii cu altii si sa
isi dezvolte abilitati de colaborare, esentiale in activitatea noastra.

Dupa finalizarea cursurilor introductive, am extins oferta de formare printr-o serie de
sesiuni avansate, personalizate pentru a raspunde nevoilor fiecarui departament. Aceste sesiuni au
fost concepute sa aprofundeze cunostintele tehnice sau non-tehnice si sa ofere abilitati practice
aplicabile, asigurand o pregatire completa si relevanta pentru activitatile departamentelor.

I0 cursuri 10 cursuri @~ 10 cursuri
20 de ore 20 de ore 20 de ore

CAD si Programare PR si
ASAMBLARE Marl(eting
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CAD si ASAMBLARE

Cursul de proiectare 3D a oferit voluntarilor o introducere completa in conceptele si
tehnicile de baza necesare pentru realizarea proiectelor tehnice. Programul a fost structurat in
patru module principale:

Modulul 0: Notiuni de baza in mecanica si interpretarea desenelor tehnice
Voluntarii au inceput prin a invata despre tipurile de suruburi, unelte si procese
tehnologice, oferindu-le o baza solida pentru a intelege si interpreta corect desenele
tehnice esentiale in proiectele mecanice.

Modulul 1: Proiectare asistata de calculator (CAD)

Acest modul a introdus voluntarii in utilizarea programului Fusion 360 si in principiile
de baza ale designului asistat de calculator. Au invatat sa creeze schite 2D, sa
prelucreze suprafete, sa lucreze cu componente si sa integreze elemente mecanice,
cum ar fi rotile dintate si curelele de transmisie. Modulul s-a incheiat cu crearea unui
ansamblu final, pregatit pentru realizare.

Wyv 31

Modulul 2: Imprimante 3D si principiile de functionare

Voluntarii au fost instruiti in functionarea imprimantelor 3D, in special in cazul
imprimantelor FFF (Fused Filament Fabrication). Au invatat despre caracteristicile
materialelor si intretinerea corecta a imprimantelor pentru a obtine rezultate
optime.

Modulul 3: Slicere si setari de printare

Au invatat sa utilizeze slicer-ele, sa elaboreze setarile de printare, sa adauge
suporti pentru obiectele complexe si sa asigure compatibilitatea intre materiale si
imprimanta.

Cursul s-a incheiat cu o serie de evaluari practice, care au inclus interpretarea
desenelor tehnice in CAD, realizarea de proiecte personale si lucrul in echipa. Aceste
activitati le-au oferit voluntarilor o oportunitate de a aplica cunostintele acumulate,
consolidandu-le abilitatile in designul si fabricarea 3D.
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in cadrul cursului de mecanicd, voluntarii au fost instruiti sa abordeze designul robotului
din perspectiva cerintelor terenului de joc. Acestia au studiat aspecte esentiale precum
manevrabilitatea si agilitatea robotului, invatand sa identifice solutii tehnice care sa le permita
optimizarea performantelor pe teren. De asemenea acestia au invatat cum sa aleaga materialele
potrivite pentru constructia robotului si cum sa interpreteze schitele tehnice realizate de colegii
din echipa de CAD.

De asemenea, acestia au fost instruiti sa gaseasca solutii rapide in situatii neprevazute
si, foarte important, cum sa isi pastreze calmul si sa nu se panicheze atunci cand lucreaza sub
presiune. Aceste abilitati sunt esentiale pentru succesul in competitiile de robotica si pentru
dezvoltarea personala a fiecarui participant. Formare practica le-a oferit instrumentele necesare
pentru a gandi critic si a face alegeri informate in cadrul procesului de constructie.

Aprofundare Aplicare

PROGRAMARE

Cursul de programare a reprezentat o componenta esentiala a programului nostru de
formare, avand un impact semnificativ asupra dezvoltarii competentelor tehnice si de gandire
logicd ale voluntarilor. In cadrul acestui curs, participantii au avut ocazia sa invete bazele
limbajului de programare Java. Acestia au dobandit cunostinte fundamentale necesare pentru
scrierea codului ce controleaza functiile robotului, de la miscari simple pana la executia unor
traiectorii mai complexe.

Acest curs nu s-a limitat doar la invatarea teoretica a limbajului de programare, ci a fost
structurat in asa fel incat sa le ofere voluntarilor o intelegere profunda a modului in care logica
programarii este aplicata in practica.

Am pus un accent deosebit pe practica de programare, organizand multiple sesiuni de
coding practice. Tn aceste sesiuni, voluntarii au avut ocazia sa puna in aplicare cunostintele
acumulate, lucrand la proiecte mici, dar relevante pentru scopul final - programarea robotului.
Fiecare participant a lucrat in echipa, colaborand pentru a rezolva diverse probleme tehnice si
pentru a implementa solutii inovative. Aceasta abordare colaborativa nu doar ca le-a consolidat
abilitatile de programare, dar i-a ajutat si sa invete unii de la altii, impartasind idei si strategii.

L
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Aprofundare Aplicare
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RELATII PUBLICE

La cursul organizat de departamentul de
Relatii Publice, voluntarii au avut ocazia sa invete o
gama variata de abilitati esentiale pentru gestionarea
eficienta a imaginii si comunicarii unei echipe de
robotica. Acestia au aprofundat tehnici de comunicare
atat cu sponsorii, cat si cu alte echipe, invatand
cum sa construiasca relatii profesionale durabile
si cum sa transmita eficient valorile si obiectivele
echipei. In plus, au invatat sa gestioneze imaginea
publica a echipei, creand campanii de promovare
care sa reflecte corect misiunea si realizarile echipei.
Toate aceste aptitudini sunt necesare pentru a face
parte din cadrul echipei de marketing din cadrul
departamentului de PR.

Unaltaspectimportantalcursuluiafostpartea
de logistica din spatele organizarii de evenimente.
Voluntarii au invatat sa planifice si sa coordoneze
toate detaliile necesare pentru desfasurarea cu
succes a unui eveniment, de la organizarea spatiului
pana la comunicarea cu participantii si promovarea
in mediul online si offline. Aceste abilitati sunt
esentiale pentru un viitor membru a echipei de
logistica din cadrul departamentului de PR.

Voluntarii au fost instruiti in utilizarea
unor programe populare de design grafic, precum
Photoshop, Ibis Paint, Krita, Clip Studio, Adobe
Illustrator, Adobe InDesign si multe altele. Aceste
instrumente le-au permis sa creeze elemente grafice
variate, de la postere si logo-uri pentru evenimentele
pe care le organizam, la materiale promotionale
si prezentari digitale, necesare pentru a sustine
imaginea echipei de robotica.

La finalul cursului, cei interesati au avut
oportunitatea de a-si alege un rol specific in cadrul
departamentului de Relatii Publice, in functie de
abilitatile si interesele lor. Acestia au putut sa se
alature echipei in desfasurarea proiectelor actuale,
lucrand indeaproape cu ceilalti membri la campanii
de promovare, organizarea de evenimente si
relationarea cu sponsorii.

Aprofundare Aplicare
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4.3. Feedback

Pe langa toate aceste activitati, am organizat si sesiuni de feedback,
unde voluntarii au avut ocazia sa isi exprime opiniile si sugestiile referitoare
la procesul de invatare si activitatile desfasurate. Aceasta comunicare
deschisa ne-a permis sa ajustam programele si sa ne asiguram ca nevoile
si asteptarile lor sunt indeplinite. Ne dorim ca fiecare membru sa se simta
valorizat si sa aiba un cuvant de spus in cadrul echipei, contribuind astfel
la 0 atmosfera de colaborare si sprijin reciproc.

Prin aceste sesiuni de formare aprofundata, nu doar ca le-am oferit
noilor voluntari competente tehnice si creative, ci si un sentiment de
apartenenta si de responsabilitate fata de echipa. Credem ca investitia
in dezvoltarea lor personala si profesionala nu doar ca le va imbunatati
experienta in echipa, dar va contribui si la succesul proiectelor noastre.

Ne propunem, astfel, sa construim o comunitate unita, formata din
tineri talentati si pasionati, capabila sa faca fata provocarilor viitoare si
sa 1si atinga obiectivele prin colaborare si inovatie. Prin acest proces de
recrutare, formare si integrare, suntem increzatori ca echipa noastra va
continua sa evolueze si sa infrunte cu succes provocarile viitoare.

Impactul pe termen lung

Investitia in tineri nu se opreste aici. Ne dorim sa cream un cadru
propice pentru dezvoltarea continua a membrilor nostri, care sa le permita
sa isi exploreze potentialul maxim. Acest lucru poate include oportunitati
de mentorat din partea membrilor mai experimentati, participarea la
conferinte si competitii externe, precum si dezvoltarea de proiecte
individuale sau de grup care sa contribuie la formarea lor profesionala.

De asemenea, ne propunem sa extindem colaborarile cu alte echipe
si organizatii, pentru a permite tinerilor sa invete din experientele altora
si sa isi dezvolte retelele profesionale. Aceasta va crea un mediu in care
inovarea este incurajata, iar ideile noi sunt apreciate.

Ce am invatat?

in concluzie, procesul nostru de recrutare, integrare si formare
nu este doar o formalitate, ci o baza solida pe care construim o echipa
puternica si unita. Ne propunem sa continuam sa investim in tineri, sa le
oferim oportunitati de dezvoltare personala si profesionala si sa cream
un mediu de lucru pozitiv, in care toti membrii echipei se simt valorizati
si inspirati sa contribuie. Aceasta este cheia succesului nostru pe termen
lung, iar prin dedicarea si eforturile fiecaruia, suntem convinsi ca vom reusi
sa facem o diferenta semnificativa in comunitatea noastra si in domeniul
roboticii.

dere
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1. MASS-MEDIA

Pentru echipa noastra de robotica, vizibilitatea si prezenta activa in mediul online si in
presa locala sunt esentiale pentru a ne consolida imaginea, a atrage sprijin si a inspira tinerii
sa se implice in proiectul nostru. Social media ne ofera oportunitatea de a ne conecta direct cu
publicul nostru, de a impartasi progresul proiectelor si de a arata impactul competitiilor la care
participam. Prin platformele de socializare, putem ajunge la un public mai larg, inclusiv potentiali
sponsori, comunitatea atat locala cat si cea FTC din Romania si nu numai.

Pe de alta parte, prezenta in presa locala ne permite sa ne facem cunoscuti la nivel
comunitar, sa informam despre reusitele noastre si sa atragem atentia asupra importantei educatiei
in domeniul STEM. Aparitiile in ziare, reviste sau la posturi de televiziune locale ofera credibilitate
echipei si ne conecteaza cu sustinatori locali, care ne pot ajuta sa ne atingem obiectivele.

Combinarea acestor doua canale de comunicare - online si offline - este esentiala pentru
a ne asigura ca mesajul nostru ajunge la cat mai multe persoane, construind in acelasi timp o
comunitate puternica in jurul echipei noastre.

Totodata, prin intermediul mass-media, echipa noastra reuseste sa promoveze toate
proiectele importante, inclusiv initiativele caritabile si cele educationale. Acestea includ cursuri
gratuite sau activitati deschise publicului larg, prin care dorim sa educam comunitatea in legatura
cu domeniile STEAM (Stiinta, Tehnologie, Inginerie, Arta si Matematica), valorile programului FIRST
si competitiile de robotica.
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Prin vizibilitatea obtinuta in presa si pe retelele sociale, putem atrage atentia asupra
oportunitatilor educationale pe care le oferim si incurajam tinerii sa se implice activ in tehnologie
si inovatie. Astfel, ne consolidam rolul de formatori si mentori in comunitate, promovand in
acelasi timp valorile colaborarii, inovatiei si excelentei in cadrul competitiilor FIRST si dincolo de
acestea.
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1.1.Social-Media

Echipa noastra este prezenta pe toate retelele
sociale, de la Instagram si YouTube pana la Spotify,
unde am lansat propriul imn al echipei. Dintre toate -
platformele, suntem cei mai activi pe Instagram, = &I.“.':Il’trij':;!:;;“mnm.
de-a lungul ultimilor ani, am inregistrat o crestere s
exponentiala atat in calitatea postarilor, cat si in

frecventa acestora.

INTO THE DEEP

Pe toate conturile noastre sociale, impartasim
atat rezultatele competitionale, cat si activitatile pe
care echipa le desfasoara. O componenta esentiala a ,
acestor platforme este promovarea sponsorilor nostri.

Acestia sunt evidentiati in conformitate cu planurile QOBQ
de sponsorizare detaliate in portofoliul nostru de QQV&
parteneriat. in acest fel, ne indeplinim cu succes partea |
noastra din cadrul colaborarilor, oferind vizibilitate
partenerilor care ne sprijina in atingerea obiectivelor
echipei.

De asemenea, in acest sezon, am realizat
colaborari cu multiple echipe atat din comunitatea
nationala de FTC, cat si din cea internationala, in cadrul
carora echipa noastra de design digital a conceput si
realizat postari pentru promovarea evenimentelor
comune. Aceste postari au fost distribuite atat pe profilul
nostru, cat si pe profilurile echipelor colaboratoare,
Pentru tine evidentiind parteneriatele si activitatile pe care le
desfasuram impreuna.
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Aceste colaborari ne-au permis sa cream o
comunitate mai puternica si sa promovam schimbul
de cunostinte si experiente intre echipe, consolidand
legaturile in cadrul competitiei si dincolo de ea. Acest
efort colectiv, reflectat prin activitatea noastra in social
media, ajuta la promovarea valorilor colaborarii si
sustinerii reciproce in lumea roboticii.
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INSTAGRAM

FACEBOOK

1.2k
urmaritori

315
urmaritori

72k
vizualizari

2.5k

vizualizari

135
postari
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Impactul pe social media

Social
Media

TIKTOK

520
urmaritori

1.6k
likeuri

28k
vizualizari

YOUTUBE

145
subscriberi

3k
vizualizari

100
likeuri
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Aparitiile echipei noastre in presa locala au motive asemanatoare cu cele din social media.
Ne propunem sa ne promovam nu doar rezultatele si realizarile, ci si evenimentele pe care
le organizam pentru comunitatea locala. Prin intermediul articolelor si interviurilor, dorim sa
informam publicul despre activitatile noastre, care nu doar ca aduc valoare comunitatii, dar si
contribuie la educatia tinerilor in domeniile STEAM.

in plus, consideram esential sa ne promovam partenerii si sponsorii, recunoscandu-le
contributia vitala in sprijinul echipei noastre. Prin mentionarea acestora in materialele de presa,
ne asiguram ca vizibilitatea lor creste, consolidand astfel relatiile de parteneriat si incurajand
sprijinul continuu. Aceasta abordare ne ajuta sa construim o comunitate puternica si sa inspiram
alti sustinatori sa se alature cauzei noastre.

IMPORTANT / o lun& in urma

BAIA MARE - Competitie de
robotica la Colegiul National
,,Vasile Lucaciu”

Echipa de roboticd Robocorns a Colegiului National ,Vasile
Lucaciu” din Baia Mare anunt& cd sadmbéta, 18 ianuarie, in
incinta liceului bdimérean va avea loc o competitie...

Competitie de robotica organizata de echipa Robocorns a Colegiului
National ,,Vasile Lucaciu” Baia Mare

Published 15.01.2025 [ Share ® & & | Iminute de citit
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f Facebook @ Instagram

0 Youtube J TikTok

LA MALL. Atelier interactiv de robotica

GLASULMARAMURESULUI / OCTOMBRIE 8, 2024 / ACTUALITATE, DIN JUDET

in perioada 12-13 octombrie, intre orele 12 si 20, la centrul comercial VIVO din Baia Mare, va avea loc un atelier interactiv de

robotica organizat impreuna cu echipa "Robocorns” de la Colegiul National "Vasile Lucaciu” Baia Mare.
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2. Relatia cu comunitatile FIRST si STEM

2.l.Conferinte online

(x

Intdlnirile Online cu Echipe Internationale

Anul acesta, am avut ocazia sa organizam si sa participam la mai multe intalniri online cu echipe
de robotica din diverse colturi ale lumii, fiecare aducand experiente unice si provocari specifice.
Tn cadrul acestor sesiuni, am discutat despre tehnologiile utilizate, strategiile de competitie si
metodele de atragere a fondurilor, dar si despre provocarile cu care se confrunta fiecare echipa
in parte. Ne-am concentrat pe mentorarea lor, impartasind din experientele noastre si invatand,
la randul nostru, din perspectivele lor.

1. BLACK FROG

Unul dintre cele mai semnificative
schimburi de experienta l-am
avut cu echipa Black Frog.
Acestia participa la competitii
de tip scrimmage si folosesc
Roadrunner 1.0 impreuna cu

De asemenea, i-am ajutat sa
inteleaga mai bine cum sa se
pregateasca pentru obtinerea
premiilor Inspire Award si Design
Award, obiectivele lor principale.

un sistem de 3 wheel odometry
pentru navigatia robotului lor. De
asemenea, utilizeaza TensorFlow
pentru procesarea imaginilor. Am
aflat ca nu au acces la un CNC
si ca folosesc o imprimanta 3D
de la o biblioteca, neavand una
personala. Proiectarea lor nu este
foarte avansata, preferand sa
creeze piese individuale in loc sa
proiecteze intregul sasiu. Totusi,
anul acesta au trecut de la Fusion
360 si Tinkercad la SolidWorks
pentru designul pieselor. Mentorii
lor, patru la numar, au un rol foarte
important, implicandu-se direct in
parteadeconstructiesiprogramare.
in cadrul discutiilor, am incercat
sa le oferim sfaturi pentru
imbunatatirea designului si a
utilizarii imprimantei 3D, dat fiind
ca aceasta este o provocare pentru
ei.

In ciuda resurselor limitate, Black /\,P»CK ‘FR(; \\

Frog s-a remarcat prin eforturile
lor de a obtine finantare, realizand
prezentari fizice la sponsori si
reusind sa stranga peste 10.000
de dolari. Colaborarea noastra s-a
axat si pe aspecte de mentorat,
noi oferindu-le indrumari pentru
a-si  dezvolta abilitatile de
comunicare si de lucru in echipa.
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2. LRAS

Mentorarea echipei din Vietham a
reprezentat o provocare aparte,
avand in vedere bariera lingvistica,
deoarece acestia nu vorbesc fluent
limba engleza. Desi sunt la inceput
de drum, ei utilizeaza Roadrunner

In timpul intalnirilor noastre, am
incercat sa le oferim indrumari
pentru a utiliza eficient resursele
disponibile si am discutat despre
importanta organizarii unor
evenimente de tip outreach pentru

pentru navigatia robotului  a atrage noi membri si sustinatori.
si  folosesc Onshape pentru
proiectare. Resursele limitate

pentru constructia robotului le
ingreuneaza  dezvoltarea, iar
accesul lamateriale si echipamente
este o mare provocare pentru ei.

3. HYDRA

in timpul intalnirilor cu echipa din
Libia, am lucrat intens pe partea
de imbunatatire a portofoliului de
inginerie. Ei sunt o echipa dedicata
recrutarii de noi membri si sustin
educatia in domeniul roboticii prin
organizarea de prezentari la scoli
si prin participarea la competitii
de tip scrimmage. Totusi, se
confrunta cu o lipsa acuta de
resurse, ceea ce le ingreuneaza
dezvoltarea proiectelor. Noi i-am
ajutat oferindu-le sfaturi detaliate

despre cum sa-si imbunatateasca
portofoliul de inginerie, crucial
pentru atragerea de sponsorizari
si recunoastere la competitii. Desi
au acces la doar 3-4 locuri pentru
competitiile mondiale, acestia
sunt determinati sa isi extinda
impactul si sa creeze noi echipe in
Libia.
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Aceste intalniri internationale ne-au oferit ocazia de a invata si de
a ne dezvolta, oferind la randul nostru sprijin si mentorat altor echipe.
Fiecare echipa, cu resursele si provocarile ei unice, ne-a inspirat sa gasim
solutii creative si sa ne adaptam strategiile de dezvoltare. Am realizat ca,
indiferent de diferentele geografice sau de resursele disponibile, dorinta de
a inova si de a impartasi cunostintele este ceea ce ne uneste pe toti.
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3. Competitii organizate

Maramu’ Division,
Meet The Final Depths (ft. Bolts&Gears),

5 Meet-uri Blue Lagoon Division (ft. Perpetuum Mobile),
Dual Dynamics Division (ft. B-Robo),
Heart of Transylvania (ft. Alphatronic)

Baia Mare, Maramures
4 Satu Mare, Satu Mare
orage Cluj, Cluj-Napoca
Bistrita, Bistrita-Nasaud

64 693
participari participari
echipe persoane

48 158
ore de ore de
eveniment pregatire
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21Kk lei
investiti

In ce consta organizarea unui meet

Pentru organizarea unui meet, este important sa parcurgem pasii principali care ne permit
sa ne pregatim corespunzator pentru eveniment. Aceasta organizare este structurata in mai multe
etape, fiecare avand un rol esential in reusita evenimentului.

Primul pas pentru organizarea unui meet presupune desfasurarea unei intalniri interne sau
comune, unde echipa de organizare stabileste clar asteptarile si obiectivele evenimentului. Tn
cadrul acestei sedinte, discutam locatia meet-ului, numarul de echipe pe care le putem gazdui,
denumirea si data evenimentului, listele de resurse necesare - atat umane, cat si materiale - si
alte aspecte logistice importante.

Locatia meet-ului trebuie sa fie spatioasa si sa ofere facilitati esentiale pentru un astfel de
eveniment: acces la internet rapid, iluminat natural si artificial cu posibilitatea de control pentru
a evita problemele de detectie a robotilor, incalzire adecvata si alte facilitati esentiale.

Dupa selectarea locatiei, urmeaza masuratorile si realizarea unei schite precise, folosind
un program de genul AutoCAD, pentru a stabili amplasarea elementelor esentiale: terenul oficial
de joc, zona de antrenament, statiile de asteptare (queueing stations), masa tehnica (pentru live,
scoring si sunet), masa de informatii, standurile echipelor etc. in functie de dimensiunea locatiei,

(@)
c
]
)
m
>
se stabileste si un numar realist de echipe pe care le putem gazdui. :

e




ROBOCORNS #1303¢

b. Programul evenimentului

Partea de logistica include atat ORAR
plamﬁcarga E)erlqadel de desf§§urare a 8:00-9:00 | Check in
meet-ului, cat si crearea unui flux de
activitati pentru echipele participante. 3:00-9:10 | Corempniggigechidoce

In acest proces, definim fiecare etapa pe
care echipele o parcurg, astfel incat sa
antidpém toate resursele $i materialele 10:30-10:50 Info Session + Drivers Meeting
necesare. Dupa ce acest proces este clar
stabilit, se poate crea un program detaliat
al evenimentului, impreuna cu listele de 13:00 -14:30 | Pauza de masa
echipamente si resurse pentru fiecare
activitate.

9:10-10:30 | Inspectii

11:00 - 13:00 | Meciuri

14:30 - 18:30 | Meciuri

12:30 Fectivitate de nremiere

c. Resursele meet-ului

Odata stabilite detaliile de baza ale meet-ului, urmatorul pas este identificarea resurselor
necesare.

Voluntari

o
WD

MATERIALE

Resurse
Spatiu
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Resurse umane:

Un meet necesita voluntari pentru diverse roluri, precum referee, head referee, queuer,
head queuer, FTA (Field Technical Advisor), field inspector, robot inspector, advisor pentru retea
Wi-Fi, scoring system advisor, event director, coordonator de voluntari etc.

Un meet de succes are nevoie de cel putin 25 de voluntari, iar acest numar poate creste in functie
de amploarea evenimentului.

La meet-urile noastre, structura voluntarilor este flexibila, fiecare avand pregatire pentru
multiple roluri, ceea ce ne permite sa facem schimburi de responsabilitati in timpul evenimentului
pentru a evita suprasolicitarea si monotonia.

'/ 3

Pentru a imbunatati experienta participantilor la meet-uri, exista si posibilitatea de a
introduce roluri suplimentare care aduc un plus de valoare evenimentului, asa cum facem noi.
Roluri precum audio adviser, live adviser, fotograf si videograf contribuie la crearea unei atmosfere
profesioniste si ajuta echipele sa isi pastreze amintiri pretioase din timpul competitiei.

Transmisiunile live, de exemplu, ofera echipelor ocazia de a-si analiza performantele dupa
eveniment, ceea ce le permite sa identifice punctele forte si aspectele ce pot fi imbunatatite
pentru competitiile viitoare. Fotografiile si videoclipurile surprind momentele speciale ale
evenimentului, astfel incat toti participantii sa poata pastra o amintire durabila a experientei
lor la meet. Aceste roluri aditionale contribuie la un eveniment mai dinamic si mai captivant,
asigurand o experienta de calitate atat pentru participanti, cat si pentru spectatori.

Resurse materiale:

Primul pas in identificarea resurselor materiale necesare pentru organizarea unui meet este
analiza spatiului disponibil si stabilirea cerintelor specifice. Pe baza acestei evaluari, impartim
resursele necesare in mai multe categorii si incepem procesul de procurare.
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Resursele esentiale includ:

1.Echipamente tehnice: sistem audio, televizoare sau monitoare
pentru afisarea informatiilor, calculatoare pentru sistemul de scoring, tablete
sau telefoane pentru referees, imprimanta pentru documente oficiale etc.

2 .Mobilier si infrastructura: terenuri oficiale si pentru antrenament,
mese pentru standurile echipelor, scaune, prelungitoare si cabluri pentru
alimentarea echipamentelor etc.

3.Materiale pentru participanti: diplome, bratari, tricouri pentru
organizatori, produse promotionale etc.

4.Alte facilitdti: echipamente pentru live streaming, standuri pentru
gustari si, daca este necesar, materiale pentru cazare.

in functie de locatia meet-ului si de echipa organizatoare, incercam s obtinem aceste
resurse pe plan local, fie prin colaborarea cu echipele partenere, fie prininchiriere sau sponsorizare.
Tmpér;im aceste responsabilitati intre organizatori pentru a ne asigura ca toate materialele sunt
disponibile la timp si in cantitatea necesara.

d. Imaginea meet-ului

Imaginea meet-ului este esentiala pentru atragerea atentiei si promovarea evenimentului.
Acesta include numele meet-ului, design-uri pentru postari pe retelele sociale, bannere, afise si
alte materiale promotionale, care contribuie la crearea unei experiente placute si memorabile
atat pentru participanti, cat si pentru publicul larg.

Organizarea meet-ului necesita o buna coordonare intre echipe, o planificare atenta a
fiecarui detaliu si o viziune clara asupra resurselor si obiectivelor pentru a crea un eveniment de
succes si memorabil.

e. Resurse financiare investite

Pentru a asigura organizarea unor meet-uri de calitate, investitiile financiare sunt esentiale
in fiecare etapa a procesului, de la logistica pana la dotarile tehnice necesare. Evenimentele
pe care le organizam nu sunt doar simple competitii, ci oportunitati strategice de schimb de
experienta, testare si perfectionare a echipelor participante. Astfel, fiecare resursa investita este
justificata de necesitatea de a oferi un mediu optim pentru invatare si competitie.

Bugetul total investit in organizarea meet-urilor se ridica la 20,691.88 lei, suma care a fost
distribuita pe mai multe categorii esentiale:
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1.Deplasc'1'ri - O parte considerabila a bugetului este destinata transportului echipei,
precum si al echipamentelor, care, in anumite situatii, necesita utilizarea unor autovehicule
intregi. Meet-urile sunt organizate in diverse locatii, iar acoperirea costurilor de transport este
esentiala pentru a asigura prezenta echipelor si a echipamentelor - aprox. 1,208 lei

e 17 Y (o o) & 2~ W A N ‘J e 23
& L] | \ \ P\ A w “

2.Echipamente electrice - Organizarea eficientd a meet-urilor necesitd un
set de echipamente tehnice, precum camere foto pentru transmisiune live, sisteme de sunet,
acumulatoare, prelungitoare, cabluri, adaptoare etc. Acestea sunt indispensabile pentru
desfasurarea optima a evenimentelor. - aprox. 9,636 lei
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3.Echipamente auxiliare - Pe langi tehnologie, meet-urile necesité siechipamente
auxiliare precum teren de joc oficial, mese de lucru, panouri de prezentare, corturi pentru
evenimente outdoor si elemente pentru organizarea spatiului. Acestea contribuie la crearea unui
mediu de lucru organizat si eficient. - aprox. 5,413.63 lei
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4. Promovare si materiale promotionale - investim in materiale vizuale
precum bannere, afise si roll-up-uri pentru promovarea meet-urilor si a sponsorilor. De asemenea,
oferim echipelor participante bratari personalizate, badge-uri si diplome, atat ca suveniruri, cat
si pentru a consolida spiritul comunitatii de robotica. Aceste materiale contribuie la crearea unei
identitati puternice pentru eveniment. - aprox. 2439.25 lei

5. Premii - Pentru meet-urile organizate de echipa noastra, o parte importanta a
cheltuielilor a fost directionata catre premii, mai ales in cadrul Blue Horizon Championship. Am
investit in aceste premii impreuna cu echipele colaboratoare, avand convingerea ca sunt esentiale
pentru sustinerea si incurajarea performantelor echipelor participante. Prin aceasta initiativa,
ne-am dorit sa recompensam efortul, dedicarea si inovatia, contribuind astfel la dezvoltarea si
motivarea comunitatii de robotica. - aprox. 1,995 lei
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3.l. Blue Horizon Championship

Echipa noastra de robotica si-a propus sa depaseasca orice limita, oferind comunitatii FTC
cea mai buna metoda de a se pregati pentru etapa regionala, dar si de a incuraja colaborarea
intre echipele din nordul tarii, recompensand totodata performantele lor.

Cum a evoluat ideea noastra?

Pentruaatinge aceste obiective ambitioase,
am pornit in cautarea unor parteneriate cu alte
echipe pentru a organiza cat mai multe meet-
uri de calitate superioara. Fiecare meet a fost
gandit cu aceeasi rigurozitate, atat in ceea ce
priveste organizarea, cat si pe partea de inspectii
si arbitraj.

Dupa ce am reusit sa organizam logistica
pentru un total de 4 meet-uri, dintre care 3 in
colaborare cu alte echipe si unul solo, ne-am
intrebat cum am putea sa promovam mai bine
aceste evenimente. Solutia a venit in urma unui
brainstorming intern: am decis sa ambalam toate
aceste meet-uri sub forma unui campionat.

Care sunt caracteristicile campionatului?

Campionatul nostru are cateva
elemente cheie care contribuie Ila
promovarea tuturor meet-urilor:

1.Tnscriere centralizata: Echipele se pot inscrie la
toate meet-urile printr-un singur formular, astfel ca
inscrierea la un meet promoveaza automat si celelalte
evenimente. De asemenea, acest format simplifica
procesul de inscriere pentru echipe.

2 .premii substantiale: Cele mai bune rezultate sunt
recompensate cu premii in valoare de 6000 de lei, ceea
ce stimuleaza participarea la cat mai multe meet-uri din
campionat pentru a creste sansele de castig.

3 . Calitate asigurata: Ne concentram atat pe excelenta
organizarii, cat si pe standardele inalte ale arbitrajului
si inspectiilor, garantand un nivel ridicat din punct de
vedere logistic si organizatoric pentru toate meet-urile
din campionat.
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Acest format nu doar ca ofera echipelor oportunitati de antrenament intr-un mediu
competitiv, dar si incurajeaza cooperarea si performanta, asigurand ca toata lumea beneficiaza
de o experienta de calitate.

3.2. Rolul nostru

Echipa noastra are experienta vasta in organizarea de meet-uri, cu un accent deosebit
pe logistica competitiei oficiale. Ne ocupam de implementarea live streaming-ului, sistemului
de scoring, inspectii, refereeing, emceeing si, in general, de toate aspectele esentiale pentru
desfasurarea competitiei.

Atunci cand organizam un meet, ne adaptam in functie de structura echipei organizatoare
si de colaboratorii nostri. Daca meet-ul este organizat impreuna cu alte echipe de robotica, ne
pliem pe viziunea si cerintele acestora, oferind sprijin acolo unde este necesar si contribuind cu
expertiza noastra in urmatoarele domenii:

Live streaming

- Implementam sisteme de live streaming pentru toate meet-urile, oferind echipelor
posibilitatea de a-si analiza performantele dupa eveniment. Acest lucru le ajuta sa identifice
punctele forte si aspectele ce necesita imbunatatire pentru competitiile viitoare.

Refereeing

- Aminstruit o echipa de 8 referees pregatiti pentru toate scenariile posibile. Procesul
de pregatire include studierea detaliata a regulamentului, testari bazate pe intrebari care
acopera toate regulile, analiza de scenarii prin studierea unor competitii din Romania si
din strainatate si aproximativ 50 de sesiuni de antrenament, fiecare avand o durata intre
una si doua ore.
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Logistica

- Ne ocupam de tot ceea ce tine de organizarea si buna desfasurare a evenimentului,
de la gestionarea inscrierilor, la organizarea spatiilor prin realizarea de schite detaliate,
identificarea riscurilor si implementarea solutiilor necesare pentru prevenirea acestora,
precum si evaluarea si gestionarea resurselor necesare.

Amenajarea spatiului
- Se realizeaza pe baza unor schite detaliate, care sunt adaptate in functie de
specificul locatiei si de nevoile colaboratorilor nostri.

Comunicarea cu echipele

- Oferim suport constant atat inainte de inchiderea perioadei de inscriere, cat si
pe parcursul desfasurarii meet-ului. Din feedback-ul primit de la echipele participante la
evenimentele organizate de noi, reiese ca transparenta si claritatea comunicarii noastre
sunt apreciate, facilitand o experienta pozitiva pentru toti participantii.
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3.3. Meet-uri organizate

Dual Dynamics Division

Nume: Dual Dynamics Division;

Organizator: B-Robo #19115, Robocorns #19086;
Oras Meet: Satu Mare;

Locatie: AuShopping Satu Mare;

Nr. echipe participante: 9

Nr. voluntari ai echipei noastre: 19

Nr participanti: 97

Facilitati: 2 terenuri antrenament, live, snack-bar,
masa de pranz, reducere cazare;

Ore pregatire: 26 ore

Durata eveniment: 9 ore

Schita:

SATU MARE
AUSHGPPING

Ce provocari am intampinat?

Organizarea unui meet presupune multiple provocari, iar in cadrul Dual Dynamics Division,
ne-am confruntat cu urmatoarele dificultati:

-Asteptarea dupa echipe
Meet-ul fiind organizat pe 21 decembrie, a fost una dintre primele competitii din acest sezon in
regiunea Nord. Din aceasta cauza, numarul echipelor care aveau un robot construit si pregatit
pentru competitii oficiale a fost redus, ajungand la doar 9 echipe participante.
Un meet cu mai putin de 12 echipe poate duce la intarzieri semnificative, deoarece echipele sunt
mai susceptibile la probleme tehnice intre meciuri. Acest lucru a generat timpi de asteptare mari
intre rundele competitionale, iar in unele cazuri, echipele au avut meciuri consecutive, fara timp
suficient pentru reparatii si ajustari.

-Intdrzieri in sistemele de scoring
Atat platformele oficiale de scoring FIRST, cat si solutii terte precum FTC Scout, au avut intarzieri
semnificative in incarcarea rezultatelor evenimentului. Acest lucru a dus la intarzieri in anuntarea
rezultatelor si in desfasurarea festivitatii de premiere.
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Ce solutii am gasit?

Pentru a gestiona provocarile intampinate, am implementat o
serie de solutii menite sa eficientizeze desfasurarea meet-ului si sa
imbunatateasca experienta echipelor participante.

-Eficientizarea terenului
Pentru a reduce timpul de asteptare dintre meciuri, am optimizat
gestionarea terenului de joc:
Am imbunatatit fluxul echipelor, asigurandu-ne ca
acestea sunt pregatite sa intre pe teren imediat ce meciul precedent
se incheie.

Am coordonat mai eficient queuerii, astfel incat
echipele sa fie ghidate rapid catre teren, iar tranzitia dintre meciuri
sa fie mai fluida.

Am eficientizat procesul de arbitraj si tranzitia dintre
meciuri si field reset, astfel incat timpul dintre runde sa fie redus:

La finalul fiecarui meci, referee de scor verifica acuratetea
notitelor referitoare la elementele de joc punctate.

Referee de reguli ofera aprobarea privind pozitiile finale
ale robotilor si validarea parcarilor.

Dupa aceasta verificare, robotii sunt indepartati de
pe teren, iar echipa de reset incepe imediat rearanjarea
elementelor de joc.

In paralel, referee de penalizari discuta si stabilesc
eventualele penalizari aplicate.

Pe durata resetului terenului, echipele pentru urmatorul
meci intra deja pe teren si se pregatesc.

Tnainte de startul urmatorului meci, echipele din runda
anterioara sunt informate despre eventualele penalizari si
motivele aplicarii acestora.
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-Adaptarea programului pentru intdrzieri in afisarea rezultatelor

Pentru a preveni probleme cauzate de intarzierile
sistemelor de scoring, am inclus un interval tampon la finalul
competitiei, permitand ajustari fara a afecta festivitatea de premiere.
De asemenea, am mentinut o comunicare constanta cu echipele si
am pregatit activitati suplimentare pentru a evita perioadele moarte
in cazul unor intarzieri.

Colaborarea cu o altd echipa pentru organizarea unui
eveniment ne-a oferit o noua perspectiva asupra impartirii
responsabilitatilor si a comunicarii eficiente intre organizatori. Am
invatat sa ne adaptam stilului si viziunii partenerilor nostri pentru a
asigura un eveniment reusit.

Am acumulat mai multd experienta in arbitraj, inspectii si
gestionarea competitiei. Fiecare meet ne-a ajutat sa ne perfectionam
procesele, sa luam decizii mai rapide si sa gestionam mai bine
situatiile neprevazute.
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Heart of Trasylvania Division

Nume: Heart of Transylvania Division;
Organizator: Alphatronic #24033, Robocorns #19086;
Oras Meet: Cluj-Napoca;

Locatie: Transylvania College;

Nr. echipe participante: 15

Nr. voluntari ai echipei noastre: 20

Nr participanti: 160

Facilitati: 2 terenuri antrenament, live, snack-bar,
masa de pranz;

Ore pregatire: 38 ore

Durata eveniment: 10.5 ore

Schita:
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Ce provocari am intampinat?

-Numar mare de echipe
Organizarea unui eveniment cu un numar ridicat de echipe a reprezentat o provocare in gestionarea
timpului, coordonarea meciurilor si mentinerea unui flux eficient in competitie.

-Nr. mare de persoane in spatiul competitional
Datorita interesului ridicat pentru eveniment, am avut un numar mare de participanti si spectatori,
ceea ce a creat dificultati in gestionarea spatiului, circulatiei si accesului la terenurile de joc.
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Ce solutii am gasit?

Coordonare elaborata si pregatire detaliata - Am
investit mult timp in planificarea spatiului, realizand doua vizite la
Cluj pentru masuratori, evaluari si ajustari. Am creat schite precise,
am organizat zeci de sedinte online pentru a anticipa orice provocare
si am desfasurat ore de antrenament cu voluntarii nostri si echipa
Alphatronic pentru o coordonare optima.

Limitarea numarului de echipe si persoane - Pentru
a evita aglomeratia si a mentine un flux eficient al evenimentului,
am redus numarul echipelor la 15 si am limitat fiecare echipa la
12 membri. Aceasta masura ne-a permis sa avem un spatiu bine
organizat, oferind atat zone dedicate competitiei, cat si activitati
recreative, precum ring de dans si jocuri.

Metode mai bune de organizare a timpului pe teren
- Am imbunatatit metodele deja implementate dupa Dual Dynamics
Division pentru o mai buna organizare a tranzitiilor dintre meciuri.
Colaborarea mai eficienta cu queuerii si gestionarea riguroasa a
fiecarei secunde ne-au ajutat sa maximizam eficienta si sa evitam
orice pierdere de timp, organizand fiecare actiune cu mai multa
meticulozitate.
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Nevoia de voluntari pe logistica - Odata cu cresterea
numarului de echipe si participanti, am realizat importanta unui
numar suficient de voluntari pe logistica. Acestia sunt esentiali pentru
gestionarea rapida a situatiilor neprevazute si pentru colaborarea
eficienta cu Event Director in rezolvarea problemelor aparute pe
parcursul competitiei.

Experienta de la alumni natie - Participarea alumnilor
ne-a oferit o intelegere mai profunda a regulamentului si a modului
in care trebuie interpretate anumite situatii pe teren. Am invatat
mai multe despre inspectarea robotilor, punand un accent si mai
mare pe siguranta. De asemenea, am obtinut sfaturi valoroase pentru
imbunatatirea coordonarii intre echipele de referees si intregul
proces competitional.
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Maramu’ Division

Nume: Maramu’ Division;

Organizator: Robocorns #19086,

Oras Meet: Baia Mare;

Locatie: Colegiul National ,,Vasile Lucaciu”;
Nr. echipe participante: 13

Nr. voluntari ai echipei noastre: 42

Nr participanti: 151

Facilitati: 2 terenuri antrenament, live, snack-bar,
masa de pranz, cazare gratuita;
Ore pregatire: 31 ore

Durata eveniment: 9 ore

Schita:
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Ce provocari am intampinat?

-Cazare

De obicei, atunci cand organizam un meet in colaborare cu o alta echipa, aceasta se ocupa de
facilitati precum cazarea, mesele si snack barul, iar noi gestionam logistica evenimentului, inclusiv
live streaming, inscrierea echipelor si comunicarea cu acestea. nsd, atunci cand am organizat
acest meet pe cont propriu, am realizat provocarile legate de asigurarea cazarii gratuite pentru
echipele aflate in necesitate. De la proceduri birocratice complexe, la gestionarea numarului de
persoane, deconturi si acorduri, am invatat ce inseamna sa te ocupi de toate aspectele logisticii
legate de cazare.

-Spatiu restrans
Am intampinat dificultati din cauza spatiului limitat, in special pe coridorul principal al liceului
si in sala cu terenul oficial. Aceste zone erau foarte aglomerate, ceea ce a necesitat o planificare
atenta pentru a asigura un flux optim al participantilor si echipelor, fara a crea blocaje sau
interferente intre activitatile desfasurate.
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Ce solutii am gasit?

Oferte cazare

Pentru solutionarea problemei cazarii, am cercetat oferte din timp

pentru a gasi cel mai mic pret si cele mai bune conditii, ajungand

astfel la un internat recent renovat. Am achizitionat cazare pentru :

echipe pentru a le asigura ca vor beneficia de un loc unde sa se cazeze _ — -

fara costuri suplimentare. Acest proces a implicat si negocierea cu [ m“m“
W,
v Sl — ,‘,‘/
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locatiile pentru a obtine cele mai bune conditii.

Organizare buna si facilitati extra
Pentru a rezolva problema spatiului restrans pe coridorul
principal al liceului si in sala cu terenul oficial, am implementat
urmatoarele solutii:
Standurile echipelor au fost impartite in doua zone.

-Standul de lucru a fost amplasat in salile de clasa (cate
doua echipe intr-o sald), oferindu-le acestora un spatiu generos de
peste 4x1 metri pentru lucrul pe robot si un spatiu inconjurator mare.
Astfel, am reusit sa le oferim echipelor unele dintre cele mai mari
spatii de lucru de la orice competitie oficiala First Tech Challenge.

-Standul de prezentare a fost amplasat in afara salilor
de clasa, pe coridorul ingust, unde echipele isi expuneau materialele
promotionale, jocurile si activitatile aduse cu ei. Aceasta amplasare
a ajutat la optimizarea utilizarii spatiului, oferind echipelor mai mult
loc pentru a lucra si pentru a-si expune produsele.
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Pentru a reduce aglomeratia in sala cu terenul oficial, am
plasat in fiecare sala de clasa un laptop conectat la un video proiector,
pentru a reda imagini live de pe terenul oficial, astfel incat echipele
s& poata urmari meciurile. Tn plus, galeriile echipelor aflate in meci
au fost relocate intr-un spatiu special amenajat la 2 metri inaltime
fata de terenul de joc, astfel putand sa isi sustina echipele fara a
crea aglomeratie in sala de competitie.

Gasirea solutiilor inovative pentru spatii restranse

Am invatat cum sa maximizam utilizarea spatiului disponibil,
oferind solutii creative pentru organizarea echipelor si activitatilor,
chiar si in conditii de spatiu limitat.

Eficientizarea timpului de montare si organizare a
spatiului

Am descoperit importanta planificarii din timp si a structurarii
proceselor pentru a reduce timpul necesar montarii si amenajarii
spatiului. De asemenea, am evoluat din punct de vedere a coordonarii
echipele de voluntari pentru a optimiza fiecare pas al organizarii.
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Blue Lagoon Division

Nume: Blue Lagoon Division;
Organizator: Robocorns #19086, Perpetuum Mobile #17870;

Oras Meet: Satu Mare; -
Locatie: AuShopping Satu Mare; ?"‘Q
Nr. echipe participante: 7 SATU MARE

Nr. voluntari ai echipei noastre: 18 AUSHGPPING
Nr participanti: 84

Facilitati: 2 terenuri antrenament, live, snack-bar,
masa de pranz;

Ore pregatire: 22 ore

Durata eveniment: 8.3 ore

Schita:

Ce provocari am intampinat?

-Echipe participante delasatoare
Unul dintre cele mai neplacute momente pentru noi ca organizatori a fost faptul ca unele echipe
au renuntat sa participe cu cateva zile inainte de eveniment. Acest lucru a dus la dificultati in
planificarea finala si la necesitatea de a ajusta rapid resursele si logistica.

-Anularea festivitatii de premiere
Din cauza unor probleme tehnice, nicio platforma de afisare a scorurilor nu a fost functionala la
momentul evenimentului (caderi de servere). Dupa o asteptare de aproximativ 30 de minute, am
decis sa facem premierea online si sa distribuim diplomele digital pentru a compensa aceasta
situatie.
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Ce solutii am gasit?

Implicarea propriilor echipe
in intervalul de 72 de ore inainte de eveniment, 4 echipe si-au anulat
participarea. Dupa ce am contactat peste 30 de echipe din regiune
si nu am obtinut raspunsuri pozitive, am decis impreuna cu echipa
Perpetuum Mobile sa participam si noi in competitie, asigurandu-ne
astfel ca avem un numar acceptat de echipe.

Ce am invatat?

Perfectionarea procesului de arbitraj
Am lucrat intens pentru a imbunatati procesul de arbitraj, gestionand
mai bine regulile si scenariile de pe teren, ceea ce ne-a ajutat sa
crestem in profesionalism, iar aceste eforturi s-au vazut.

Cat de solicitante sunt meet-urile
Dupa finalizarea acestui meet, am incheiat si Blue Horizon
Championship, un campionat care a inclus 4 meet-uri desfasurate
pe parcursul catorva saptamani. Acest proces ne-a invatat cat
de solicitante si extenuante pot fi aceste evenimente, atat din
perspectiva fizica, cat si din cea organizatorica.

Hodv3dlnao
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Meet the Final Depths

Nume: Meet the Final Depths;

Organizator: Robocorns #19086, Bolts&Gears #17965;
Oras Meet: Bistrita;

Locatie: Colegiul National ,,Liviu Rebreanu”;
Nr. echipe participante: 20

Nr. voluntari ai echipei noastre: 26

Nr. participanti: 201

Facilitati: 2 terenuri oficiale, 3 terenuri
antrenament, live, snack-bar, cazare, masa de pranz;
Ore pregatire: 41 ore

Durata eveniment: 10.5 ore

Schita:

LIVIU REBREANU

BISTRITA

\i\g COLEGIUL
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Ce provocari am intampinat?

-Surplusul de echipe
Colaborarea cu Bolts and Gears a dus la organizarea Meet The Final Deeps intr-o perioada
strategica, cu o saptamana inainte de etapa regionala. Aceasta alegere a oferit echipelor o ultima
oportunitate de a-si testa robotii la capacitate maxima si de a-si evalua pozitia in clasament
inainte de competitia regionala. Din pacate, aceasta strategie a condus la un numar mai mare de
echipe decat anticipasem, ajungandu-se la un total de peste 20 de echipe, peste limita stabilita
de cei de la Natie Prin Educatie pentru un eveniment de acest tip.

-Organizarea spatiului
Initial, am considerat ca spatiul alocat in prima faza nu ar fi suficient pentru un numar atat de
mare de echipe, ceea ce ne-a determinat s& cautam alte variante. In realitate, solutia consta
in aplicarea unei bune strategii de organizare, iar acest lucru ne-a permis sa gestionam eficient
spatiul disponibil si sa asiguram o desfasurare fluida a evenimentului.
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Ce solutii am gasit?

Eliminarea surplusului

Din cauza numarului mare de echipe, am fost nevoiti sa contactam
ultimele echipe inscrise si sa le explicam situatia. Prioritizand
echipele care aveau nevoie de meet-uri pentru a ajunge la minimul de
3 participari, am transmis celor care nu indeplineau aceasta conditie
ca nu vor putea participa la acest eveniment. Aceasta decizie a fost
dificila, dar necesara pentru a respecta limitarile de organizare si a
mentine o buna desfasurare a evenimentului.

Organizarea spatiului eficient S o [
. s S o At
Pentru a maximiza utilizarea spatiului disponibil, am evaluat :
multiple variante de aranjare a standurilor echipelor, analizand L
fiecare configuratie in functie de accesibilitate, fluxul participantilor
si nevoile fiecarei echipe. Prin testarea si compararea diferitelor
optiuni, am reusit sa identificam structura optima, care nu doar ca
a asigurat o distributie echilibrata a spatiului, dar a contribuit si
la desfasurarea organizata si armonioasa a evenimentului. Aceasta
abordare ne-a permis sa transformam o provocare initiala intr-un
avantaj, asigurand o experienta eficienta si bine coordonata pentru
toti participantii.

Organizarea unui meet cu 2 terenuri oficiale =
Organizarea unui eveniment cu doua terenuri oficiale ne-a === = TSN
oferit o perspectiva clara asupra modului in care trebuie gestionata R o
tranzitia echipelor intre meciuri. Am inteles cat de importanta este
o strategie bine pusa la punct pentru transferul rapid si eficient
al echipelor, astfel incat timpul dintre meciuri sa fie minimizat si

desfasurarea competitiei sa ramana fluenta.
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De asemenea, am dobandit o mai buna intelegere a logisticii
necesare pentru operarea simultana a doua terenuri oficiale, de la
coordonarea arbitrilor si a echipelor tehnice pana la gestionarea
spatiilor auxiliare si a punctelor de acces.

Noi strategii de organizare a spatiilor mici

Cu ocazia acestui eveniment, am avut oportunitatea de a
explora siinvata multiple moduri de organizare a spatiilor aglomerate,
precum standurile echipelor. Ne-am inspirat atat din experienta
acumulata la etapele regionale si nationale ale competitiei, cat si din
structurile folosite in targuri de afaceri, expozitii tehnice, festivaluri
de inovatie si conventii tematice. Aceste evenimente ne-au oferit
exemple valoroase despre cum poate fi optimizat un spatiu restrans
pentru a asigura o circulatie fluida si o organizare eficienta, fara a
compromite accesibilitatea si vizibilitatea fiecarui stand.
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4. Activitati

4.]l. Educationale

4.1.1. Robotics Education Camp

Nume: ROBOTICS EDUCATION CAMP

Locatie: Colegiul National ,,Vasile Lucaciu”

Durata: 160 ore = 4 saptamani

Nr. voluntari ai echipei noastre: 32

Grup tinta: elevi cu varste intre 10 si 16 ani

Ore pregatire: 128 ore

Suma investita: 31902.4 Ron
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Ce este Robotics Education Camp?

Robotics Education Camp este o tabara de vara
de patru saptamani dedicata roboticii, organizata
de echipa noastra pentru a oferi peste 100 de locuri
gratuite elevilor din diverse medii sociale. Tabara a
adus impreuna atat elevi din medii defavorizate, cat
si din medii stabile, incurajand, indiferent de mediul
din care vin acestia, importanta domeniilor STEAM si
dorinta de a evolua. Participantii au avut ocazia sa-si
exploreze creativitatea si sa descopere fascinatia pentru

tehnologie prin activitati captivante si educative.

De la idee la realitate

Idee principala

Ideea  principala a  Robotics
Education Camp a pornit din dorinta
noastra de a valorifica timpul de vara intr-
un mod util si de a ajunge la cat mai multi
elevi si membri ai comunitatii locale. Am
vrut sa le largim orizonturile, oferindu-le
sansa sa descopere ce inseamna sa faci
parte dintr-o echipa de robotica si cat de
captivant si interesant este acest domeniu.
Robotica este mai mult decat o stiinta;
este o pasiune contagioasa care deschide
oportunitati si inspira evolutie.

\ = / \J
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Procesul de brainstorming
si organizare

Procesul de brainstorming pentru
Robotics Education Camp a inceput
prin stabilirea asteptarilor noastre si
definirea activitatilor pe care ne dorim
sa le desfasuram. Am discutat despre
obiectivele principale ale taberei si despre
impactul pe care vrem sa-l avem asupra
participantilor: sa le oferim o experienta
unica, captivanta si educativa, care sa fi
inspire in domeniul roboticii.

Unul dintre scopurile principale ale
Robotics Education Camp a fost sa ajungem
la un numar cat mai mare de participanti,
astfel incat sa avem un impact extins in
comunitate. Am vrut sa oferim acces la
robotica si tehnologie unui numar cat
mai mare de elevi, oferindu-le sansa sa
exploreze, sa invete si sa-si dezvolte
pasiunea pentru acest domeniu.
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Spatiu

Prima decizie organizatorica a vizat locatia. Aici am avut noroc, deoarece sala festiva
a liceului nostru era libera si disponibila pe perioada verii, asa ca am ales-o imediat ca spatiu
ideal pentru desfasurarea taberei. Sala festiva ne-a oferit toate resursele necesare pentru a crea
un mediu confortabil si potrivit pentru activitatile noastre educationale. Am beneficiat de aer
conditionat, un videoproiector de calitate, surse de lumina puternice si multiple prize accesibile,
necesare pentru echipamentele noastre de robotica. Tn plus, sistemul audio integrat a facilitat
prezentarile si sesiunile interactive, asigurandu-ne ca fiecare participant a putut sa se implice in
activitati in cele mai bune conditii.

Dupa ce am stabilit spatiul de desfasurare pentru Robotics Education Camp, am putut
sa determinam capacitatea maxima a salii si numarul de statii de lucru disponibile. Am facut
masuratori si schite, ajungand la configuratia optima: 24 de elevi, impartiti in 12 statii de lucru,
cu cate 2 elevi per statie.

e VA\

Aceasta aranjare ne-a permis sa cream un mediu eficient si organizat, cu spatiu suficient
pentru activitatile de lucru, dar si pentru zone dedicate jocurilor si competitiilor. Atat in partea
din fata, cat si in spatele salii am amenajat zone de joaca si competitionale pentru activitati
interactive, astfel incat participantii sa poata invata si experimenta robotica intr-un mod captivant
si dinamic.

Investitii

Suma totala investita in organizarea taberei a fost de 31.902,4 RON, care a acoperit
echipamentele educationale si alte necesitati esentiale pentru desfasurarea activitatilor. Detaliile
investitiilor sunt urmatoarele:

Suma investita: 31902.4 Ron
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Echipamente educationale:

Au fost achizitionate 12 seturi de roboti, acumulatori, accesorii precum controllere,
consumabile, piese de schimb si alte materiale necesare pentru construirea si
programarea robotilor.

Resurse puse la dispozitie de Colegiul National Vasile Lucaciu:
Spatiul pentru desfasurarea taberei, snack-urile pentru participanti, prelungitoarele,
video-proiectoarele, laptopurile si alte echipamente tehnice necesare au fost oferite
gratuit de liceul nostru, ceea ce a contribuit considerabil la reducerea costurilor
totale ale proiectului.

Suport financiar:

O parte din fondurile pentru acest proiect au fost puse la dispozitie de catre Consiliul
Judetean Maramures, sustinand astfel initiativa noastra de a oferi un acces gratuit
si educational la domeniile STEAM pentru copiii din diverse medii sociale.

Avand acum o imagine clara asupra capacitatii salii, urmatorul pas a fost sa decidem durata
Robotics Education Camp. Dorinta noastra de a implica si de a influenta cat mai multi elevi ne-a
condus catre o durata extinsa de 4 saptamani. Aceasta structura ne-a permis sa organizam mai
multe sesiuni, oferind astfel unui numar mai mare de participanti ocazia de a explora robotica
intr-un mediu dinamic si interactiv.
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Dupa ce am stabilit durata de 4 saptamani pentru Robotics Education Camp, urmatorul pas
a fost conceperea unui program zilnic de activitati. Am achizitionat kit-uri de robotica versatile,
care permit construirea a 10 modele diferite de roboti din acelasi set. Astfel, am decis ca fiecare
zi a saptamanii sa fie dedicata construirii unui nou robot de la zero, oferindu-le copiilor sansa de
a descoperi varietatea si complexitatea roboticii.

Pentru a crea un program atractiv si eficient, ne-am pus in locul participantilor si am trecut
fiecare idee de activitate prin acest filtru.

Am inceput prin a determina durata optima de lucru pe un robot, care varia intre 2 si 3 ore,
in functie de complexitatea modelului zilei respective. Fiecare sesiune de constructie era urmata
de o perioada de 1-2 ore dedicata programarii robotului, in functie de zi. Am inclus o pauza de
masa de o ora la mijlocul zilei si, la final, 2 ore dedicate jocurilor cu robotii, unde participantii
isi puteau testa creatiile in competitii interactive. Analizand programul din perspectiva unui
participant, am adaugat si o pauza suplimentara de o ora intre activitati, pentru a asigura o buna
ritmicitate si momente de relaxare.

Desi cele 8 ore zilnice de activitati pot parea multe, structura programului a fost conceputa
cu suficiente pauze si concursuri recreative, mentinand participantii intr-o stare placuta si evitand
oboseala sau suprasolicitarea.
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a) Perioada de constructie (2-3 ore)

Aceasta este perioada in care participantii, alaturi de voluntari, incepeau
procesul de constructie a unui model de robot, urmarind fie un video explicativ,
fie un manual. in prima zi de tabard, acest interval a fost precedat de un curs
introductiv de mecanica, oferindu-le participantilor o baza solida de cunostinte
pentru activitatile viitoare.

b) Perioada de recreare (o ora)

n aceasta perioadd, echipa noastra a pregatit o lista de jocuri pentru grupuri mari
de copii, printre care: scaunele muzicale, mafia, hip-hap-hop, mima, telefonul
fara fir, stafeta, fotbal, baschet si multe altele. Activitatile de recreere nu doar
ca intareau prieteniile dintre participanti, ci le ofereau si o pauza binevenita de
la procesele tehnice ale taberei.

c) Pauza de masa

Pe durata pauzei de masa, toti participantii aveau acces la meniul zilei, oferit de
Casa Codreneasca, o firma locala de catering care a sustinut initiativa noastra.
Astfel, am putut asigura o masa variata si de calitate in fiecare zi de tabara.

d) Perioada de programare

In acest interval, participantii trebuiau, asemanator competitiilor FTC, sa
programeze robotul pentru a putea fi controlat prin joystick-uri si pentru a
indeplini diferite sarcini in mod autonom. Exemple de asemenea sarcini includ:
iesirea dintr-un labirint, urmarirea unei linii, punctarea elementelor de joc
autonom si multe altele.

e) Perioada de competitie

Ultima activitate din fiecare zi a constat in competitiile de tip FTC, care
aveau o durata de doua minute si jumatate. Acestea se desfasurau pe baza
modelului de robot construit in acea zi si includeau diverse task-uri, precum
preluarea elementelor de joc de forme diferite si plasarea lor in zonele de
punctare, dar si alte provocari specifice.




ROBOCORNS #1208¢

Feedback

Echipa noastra a considerat intotdeauna
feedback-ul ca fiind o resursa extrem de valoroasa,
indiferent de sursa din care provine. Din acest
motiv, la finalul fiecarei tabere, am solicitat
participantilor sa completeze un formular de
feedback.

Prin acest demers, ne-am dorit sa intelegem
mai bine ce aspecte au fost apreciate, ce putem
imbunatati in viitoarele activitati si initiative,
precum si opiniile generale despre eforturile depuse
de echipa noastra in organizarea acestor tabere de
vara. Feedback-ul primit ne ajuta sa crestem, sa
evoluam si sa oferim experiente din ce in ce mai
bune pentru toti participantii.

Ce intrebari au continut formularele de feedback?

in cadrul formularelor de feedback, participantii au avut ocazia sa isi exprime opiniile
despre diferite aspecte ale taberei, folosind o scala de la 1 la 5. Informatiile colectate ne-au
oferit o imagine clara asupra experientei lor, iar printre cele mai relevante aspecte analizate se
numara:
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Activitatile si jocurile organizate - cat de atractive si captivante au fost.
Constructia robotului - nivelul de dificultate perceput de participanti.

Explicatiile tehnice - cat de usor au fost intelese informatiile oferite de colegii
de la programare.

Concursurile amicale - gradul de interes si entuziasm pentru competitiile dintre

roboti.

Voluntarii - cat de bine s-au descurcat in a oferi suport si ghidare.

Mancarea - nivelul de satisfactie al participantilor.

Interesul pentru roboticad - in ce masura tabara a reusit sa inspire dorinta de a
explora acest domeniu.

Caracterul educativ al experientei - cat de mult au simtit participantii ca au
invatat ceva nou si valoros.
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Ce am invatat?

Impact educational si social

Am demonstrat ca robotica poate fi un punct de legatura intre elevi din medii diferite,
oferindu-le o sansa egala de a descoperi domeniul STEAM.

Tabara a fost complet gratuita pentru toti participantii, avand ca scop unic sa inspire copiii
sa creeze si sa promoveze domeniile STEAM si valorile FIRST.

Pe langa cele trei tabere organizate la liceul nostru, o tabara a fost realizata in colaborare
cu Asociatia Pirita Children, fiind dedicata exclusiv copiilor din medii defavorizate. Aceasta
initiativa le-a oferit sansa de a-si depasi conditia, descoperind o noua pasiune si oportunitati
pentru viitor.

Importanta unei organizari detaliate
Alegerea locatiei potrivite (in majoritatea cazurilor sala festiva a liceului) a fost esentiala
pentru buna desfasurare a taberei, iar accesibilitatea infrastructurii a facilitat activitatile.
Planificarea unui program clar, structurat in activitati variate (constructie, programare,
competitii, recreere) a asigurat un echilibru intre invatare si distractie.

Managementul resurselor si al logisticii

Afost necesara o distributie atenta a echipamentelor si a spatiului de lucru pentru eficienta
maxima.

Parteneriatele cu furnizori locali (ex: Casa Codreneasca pentru catering) au contribuit la
buna desfasurare a taberei.

Valoarea feedback-ului pentru imbunatatire

Colectarea si analizarea feedback-ului ne-au oferit o imagine clara asupra punctelor tari si
a celor care pot fi imbunatatite.

Un scor mediu de 4.561 pe o scara de la 1 la 5 si 96% feedback pozitiv confirma succesul
taberei si ne ghideaza pentru editiile viitoare.

Rolul voluntarilor in succesul taberei

Cei 32 de voluntari au fost esentiali in sustinerea participantilor, atat in activitatile tehnice,
cat si in cele recreative.

Organizarea unei echipe bine pregatite a asigurat o experienta fluida si interactiva pentru
toti participantii.

Sustenabilitate si scalabilitate

Am invatat ca o tabara de acest tip poate fi extinsa in viitor, fie prin cresterea numarului
de participanti, fie prin diversificarea activitatilor.

Optimizarea investitiilor si cautarea unor noi parteneriate vor contribui la dezvoltarea
proiectului.

Aceasta experienta ne-a ajutat sa intelegem mai bine cum sa organizam evenimente
educative de succes si ne ofera o baza solida pentru imbunatatirea editiilor viitoare!

Concluzii

Organizarea taberelor Robotics Education Camp a fost o experienta valoroasa, care ne-a
invatat importanta unei planificari detaliate, a unui feedback constant si a unui impact educational
semnificativ. Prin implicarea echipei, voluntarilor si partenerilor locali, am reusit sa oferim o
oportunitate unica de invatare si dezvoltare pentru copii, inspirandu-i sa exploreze domeniile
STEAM si valorile FIRST. Continuam sa invatam si sa imbunatatim aceste initiative pentru a aduce
si mai multe beneficii comunitatii in viitor.
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4.1.2. First steps in robotics
Ce este First Steps in Robotics?

First Steps in Robotics este un proiect inovator ce combina recrutarea noilor voluntari in
echipa noastra cu o serie de cursuri introductive, deschise atat acestora, cat si elevilor din intreaga
tara. Prin sesiuni online si resurse accesibile, proiectul le ofera participantilor oportunitatea de a
explora domeniul roboticii si al proiectarii 3D, indiferent de locatia lor.

in total, am trimis 80 de invitatii citre licee din toat tara, atragand astfel 57 de elevi din
7 licee diferite, alaturi de voluntarii nostri. Acestia au avut ocazia sa participe la cursuri gratuite
care le-au oferit cunostintele necesare pentru a face primii pasi in domeniul STEAM.

Numar voluntari: 23
Numar participanti externi: 80

Numar ore curs: 18.5 ore;
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Nr. cursuri: 8;

Nr. ore pregatire: 6 ore;

Investitie financiara: 800 lei
(microfon, tableta grafica)
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Recrutari

Procesul de recrutare incepe anual, inca din prima saptamana de scoala, concentrandu-se
pe elevii de clasa a IX-a din cadrul liceului nostru. Prin sesiuni de prezentare, acestia afla despre
activitatea echipei, structura departamentelor, beneficiile implicarii si abilitatile pe care le pot
dobandi.

Dupa prezentari, elevii interesati participa la interviuri, care nu sunt eliminatorii, ci
menite sa ne ajute sa intelegem mai bine pasiunile si interesele lor. Ulterior, acestia sunt ghidati
catre departamentele potrivite, iar fiecare dintre ei beneficiaza de cursuri introductive si sesiuni
avansate pentru aprofundare.

Cursuri

Ideea de a extinde cursurile de proiectare 3D,
initial dedicate doar voluntarilor, a aparut din dorinta
noastra de a impartasi aceasta experienta si cu elevi
din intreaga tara. Astfel, am organizat sesiuni online
accesibile pentru toti cei interesati.

Pentru a facilita accesul, am adoptat un format
hibrid: cursurile desfasurate fizic au fost transmise
live online si inregistrate, fiind ulterior disponibile
pe YouTube. Acest format a permis participantilor sa
acceseze materialele educationale oricand, contribuind
la 0 experienta de invatare continua.

Mini-concurs de proiectare 3D

Ideea de a extinde cursurile de proiectare
3D, initial dedicate doar voluntarilor, a aparut
din dorinta noastra de a impartasi aceasta
experienta si cu elevi din intreaga tara. Astfel,
am organizat sesiuni online accesibile pentru
toti cei interesati.

Pentru a facilita accesul, am adoptat
un format hibrid: cursurile desfasurate fizic au
fost transmise live online si inregistrate, fiind
ulterior disponibile pe YouTube. Acest format a
permis participantilor sa acceseze materialele
educationale oricand, contribuind la o experienta
de invatare continua.

Acest concurs a fost o oportunitate
excelenta pentru participanti sa colaboreze,
sa isi dezvolte creativitatea si sa isi exerseze
abilitatile de proiectare 3D, oferindu-le o
experienta practica valoroasa.

68



ROBOCORNS #1208¢

Rezultatele proiectului

Cursurile au avut unimpact semnificativ, oferindu-le participantilor cunostinte fundamentale
despre Autodesk Fusion 360, utilizarea imprimantelor 3D si procesul de transformare a unei schite
intr-un model digital. Tn plus, competitia de la final a consolidat aceste cunostinte, oferind
participantilor ocazia de a lucra in echipa si de a aborda probleme tehnice reale.

Feedback si lectii invatate

Feedback-ul participantilorafostocomponenta
esentiala pentru evaluarea succesului cursurilor
noastre. Am creat un formular de feedback destinat
participantilor online pentru a obtine opinii externe
despre calitatea organizarii si desfasurarii cursurilor.
Rezultatele au fost foarte pozitive, confirmand ca ne-
am descurcat bine ca organizatori si ca am reusit sa
oferim o experienta educationala valoroasa. Totusi,
feedback-ul a evidentiat si cateva aspecte care pot fi
imbunatatite, ceea ce ne-a motivat sa cautam solutii
pentru a face viitoarele sesiuni si mai eficiente si
accesibile.

Ca echipa organizatoare, am invatat cat de
important este sa adaptam cursurile la nevoile fiecarui
participant. Interviurile si sesiunile introductive
ne-au ajutat sa identificam interesul si nivelul
fiecaruia, permitandu-ne sa personalizam procesul
de predare si sa cream o experienta educativa mai
eficienta. Feedback-ul oferit de participanti a fost
esential, oferindu-ne perspective valoroase pentru a
imbunatati modul in care organizam cursurile, astfel
incat sa fie si mai accesibile si bine structurate.
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Am realizat, de asemenea, ca accesibilitatea
are un impact major: prin sesiunile online si
resursele video disponibile permanent, am reusit sa
asiguram accesul la educatie pentru un numar mai
mare de tineri, indiferent de localizarea lor. Tn plus,
proiectele practice ne-au aratat cat de benefica este
colaborarea interdisciplinara pentru dezvoltarea
abilitatilor tehnice si de lucru in echipa, dovedindu-
se o experienta valoroasa atat pentru participanti,
cat si pentru echipa noastra. Aceste lectii ne vor
ghida in organizarea unor editii viitoare mai atractive
si eficiente.
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4.1.3. Caravana ROBOCORNS

Numar prezentari: 15

Numar participanti: 551

Numar intrebari raspunse: 123

Ore prezentari: 26.8

Ore transport: 13

Caravana Robocorns este o initiativa dedicata inspirarii si informarii elevilor de toate
varstele despre lumea fascinantd a roboticii si a inovatiei. in cadrul caravanei, echipa noastra
viziteaza scoli si comunitati, prezentand structura si valorile echipei noastre, ce inseamna sa faci
parte dintr-o echipa de robotica si cum lucram impreuna pentru a rezolva provocari tehnice si
creative.

Pe parcursul prezentarilor, discutam despre competitia la care participam si despre
structura acesteia, aratand cum este organizata, ce abilitati sunt necesare si cum ne putem
dezvolta in cadrul sau. De asemenea, oferim elevilor o privire de ansamblu asupra domeniilor
STEAM (stiinta, tehnologie, inginerie, arte si matematica), explicand importanta lor in lumea de
azi si cum contribuie fiecare disciplina la proiectele noastre.

Promovam in mod activ conceptul de Gracious Professionalism, un principiu esential
in competitiile de robotica, care imbina excelenta in munca cu respectul pentru adversari si
colaborarea intre echipe. Scopul nostru este sa insuflam elevilor pasiunea pentru robotica si sa-i
incurajam sa devina inovatori ai viitorului, urmandu-si cu incredere ideile si curiozitatea.
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Tabere Ditheo

Taberele Ditheo au fost un parteneriat
valoros pentru echipa noastra in vara dintre
sezoanele Center Stage si Into the Deep. Ne-
am dorit ca in acea pauza competitionala sa
ne dedicam complet promovarii activitatilor si
valorilor noastre, iar una dintre idei a fost sa
prezentam proiectele si robotul echipei noastre
in cadrul taberelor de vara din Maramures. Am
contactat o multitudine de tabere din zona, iar
una dintre cele care au raspuns cu entuziasm
la initiativa noastra a fost tabara Ditheo, care
ne-a invitat cu bucurie sa facem parte din
programul lor.

Astfel, am realizat in vara aceea patru
prezentari in taberele Ditheo, interactionand
cu 197 de elevi, proveniti atat din medii
defavorizate, cat si din comunitati stabile.
Am avut ocazia sa le aratam robotul nostru
din sezonul precedent si sa discutam despre
pasiunea noastra pentru robotica.

Provocarea acestui parteneriat a fost
distanta de 90 km fata de Baia Mare, pe care o
parcurgeam la fiecare vizita, ceea ce insemna
85 de minute dus si 85 de minute intors. Cu
sprijinul echipei de organizare a taberei,
am avut la dispozitie transport, iar membrii
echipei noastre si voluntarii faceau acest
drum cu robotul si materialele demonstrative
pentru a sustine prezentari de aproximativ
60 de minute. Prin aceste prezentari, am
promovat atat valorile First, cat si domeniile
STEAM, dorind sa inspiram fiecare participant
sa exploreze lumea tehnologiei si inovatiei.

Experienta taberelor Ditheo ne-a aratat ca sacrificiile facute - fie ele timp, efort sau
drumuri lungi - merita pe deplin atunci cand scopul este de a educa si inspira. Aceasta experienta
ne-a consolidat convingerea ca promovarea valorilor echipei si a domeniilor STEAM este esentiala
nu doar pentru elevi, ci si pentru intreaga comunitate locala. Am inteles ca impactul nostru
se extinde dincolo de competitie: prin dedicarea noastra, putem planta semintele curiozitatii
si inovatiei in randul celor tineri si putem contribui la formarea unei generatii pasionate de
tehnologie si robotica.
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Scoli locale

Pe langa activitatile din taberele de
vara, in timpul sezonului, echipa noastra
continua sa inspire si sa promoveze domeniile
STEAM prin prezentari pentru elevi din diverse
scoli. Uneori, clase intregi vin in vizita la liceul
nostru, unde laboratorul de robotica devine
un punct central de atractie. Alteori, echipa
noastra se deplaseaza direct la aceste scoli,
pentru a interactiona cu elevii si a le prezenta
ce inseamna sa faci parte dintr-o echipa de
robotica.

Prin aceste activitati, am reusit sa
ajungem la sute de elevi, oferindu-le o privire
din interior asupra competitiilor noastre si
a muncii depuse pentru a crea si programa
roboti. Fiecare intalnire este o oportunitate de
a impartasi pasiunea noastra pentru robotica
si de a promova valorile First in comunitatea
noastra.

Am avut ocazia sa sustinem prezentari
in licee si scoli precum Scoala Gimnaziala
,,Dimitrie  Cantemir”, Scoala Gimnaziala
,,Nicolae lorga”, Colegiul National ,,Vasile
Lucaciu” si multe altele, unde am discutat
despre experientele noastre in competitiile
de robotica si despre impactul pe care acest
domeniu il poate avea asupra viitorului elevilor.
Prin demonstratii practice si sesiuni interactive,
am reusit sa captam interesul participantilor,
iar in unele cazuri, aceste intalniri au dus la
dezvoltarea unor initiative STEM in cadrul
liceelor vizitate.

Ce am invatat?

Din experienta prezentarilor in scolile gimnaziale, am inteles cu adevarat impactul pe care
il putem avea asupra generatiilor viitoare. Fiecare intalnire ne-a aratat cat de mult pot conta
cuvintele si demonstratiile noastre pentru elevi, in special pentru cei de clasa a Vlll-a, care sunt
in fata unei decizii importante - alegerea liceului. Am realizat ca echipa noastra de robotica poate
deveni un factor decisiv pentru multi dintre acesti elevi in alegerea drumului lor educational.
Aceasta constientizare ne motiveaza sa continuam sa promovam valorile noastre si sa inspiram
tinerii sa exploreze oportunitatile oferite de tehnologie si robotica.
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Workshop-uri Educationale

Value Center

In perioada off-season, echipa noastrd a
organizat un workshop la Baia Mare Value Center
concentrandu-ne pe promovarea activitatilor
noastre, a domeniilor STEAM, a competitiei
si a proiectelor viitoare. Workshop-ul a fost o
ocazie excelenta de a prezenta publicului local
ce presupune activitatea noastra ca echipa de
robotica, cum functioneaza competitia, dar si
cum intentionam sa ne dezvoltam prin proiecte
noi si inovatoare.

in plus, am valorificat aceastd ocazie
pentru a recunoaste sustinerea sponsorilor nostri
si pentru a le oferi vizibilitate in fata comunitatii,
demonstrand impactul contributiei lor asupra
echipei si a proiectelor noastre educationale.
Astfel, am reusit sa consolidam relatia cu sponsorii
si sa aratam publicului importanta lor in realizarea
obiectivelor noastre.

=) BAIA MARE

VALUE CENTRE

Hodv3dlnao

Pe data de 1 iunie, echipa noastra de
robotica a avut imensa bucurie de a sarbatori
Ziua Internationala a Copilului prin implicarea
activa in doua evenimente deosebit de speciale,
organizate cu scopul de a aduce zambete si
cunoastere copiilor din comunitate. Aceste
evenimente au fost dedicate nu doar celor mici,
dar si tinerilor pasionati de tehnologie, care si-au
dorit sa exploreze universul fascinant al roboticii.

Pentru noi, Ziua Copiilor a reprezentat
o oportunitate perfecta de a impartasi din
cunostintele noastre, de a le oferi celor tineri
o incursiune in lumea STEAM si de a-i inspira sa
isi dezvolte curiozitatea si creativitatea prin
intermediul tehnologiei.
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Fiecare dintre aceste evenimente a avut o importanta aparte, si ne-am straduit sa contribuim
cu tot ce am putut pentru a le face de neuitat. Am fost extrem de entuziasmati sa vedem cat
de receptivi au fost copiii si tinerii participanti, cat de multa energie au pus in activitatile
propuse si cat de curiosi au fost sa afle mai multe despre roboti, programare si competitia la care
participam.

Entuziasmul lor a fost molipsitor si ne-a motivat sa ne implicam si mai mult, sa fim creativi
si sa oferim cele mai interesante demonstratii si activitati.

PROVOCAREA PRINCIPALA

O provocare cu totul noua pentru echipa noastra a fost gestionarea simultana a doua
evenimente in aceeasi zi, in doua orase diferite, fiecare avand cerinte distincte, dar urmarind
acelasi scop comun - promovarea educatiei prin tehnologie si robotica. A trebuit sa ne impartim
resursele umane astfel incat sa ne asiguram ca ambele evenimente, organizate in Satu Mare si
Baia Mare, se desfasoara cu succes deplin. Aceasta provocare a testat capacitatea noastra de
planificare si coordonare, deoarece fiecare eveniment avea nevoie de planuirea noastra logistica
si organizatorica, iar toate activitatile trebuiau sa se ridice la standardele noastre obisnuite de
excelenta.

Am reusit sa gestionam aceasta situatie printr-o comunicare eficienta si prin distribuirea
strategica a echipelor, fiecare membru avand un rol bine definit in functie de necesitatile fiecarui
eveniment.

V' /_ \\N
fiérata)

SATU MARE
AUSHGPPING

CONSILIUL JUDETEAN
MARAMURES

Robotics Fest

In Satu Mare, impreund cu echipa B Robo, am participat si am contribuit la organizarea
evenimentului Robotics Fest, un proiect coordonat de Natie Prin Educatie. Aceasta initiativa a
selectat echipe din multiple orase ale tarii, punandu-le sa faca demonstratii in centrele comerciale
detinute de sponsorii asociatiei, Nepi Rockcastle. Echipa B Robo a fost desemnata sa organizeze
evenimentul din Satu Mare si, cu aceasta ocazie, ne-au contactat pentru a le oferi sprijin in ceea
ce priveste partea logistica esentiala pentru desfasurarea in bune conditii a evenimentului.
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Concret, am fost responsabili de asigurarea
echipamentului necesar pentru partea de audio
si scoring system, elemente critice pentru
organizarea competitiei si a demonstratiilor. Am
contribuit la furnizarea echipamentelor audio
necesare, precum si a terenului de antrenament,
un aspect vital pentru demonstratiile de
robotica. Pe langa aceste resurse materiale, am
oferit si sprijin uman, echipa noastra reusind sa
puna la dispozitie voluntari pentru diverse roluri
esentiale, asigurand astfel o buna coordonare a
evenimentului.

Membrii echipei noastre s-au implicat activ
nu doar in partea de logistica a echipamentelor
si a tehnologiei utilizate, ci si in organizarea
propriu-zisa a evenimentului, ajutand la
gestionarea resurselor umane si la fluidizarea
desfasurarii activitatilor.

Participarea noastra la Robotics Fest din Satu Mare ne-a oferit o oportunitate valoroasa de
a colabora strans cu alte echipe de robotica si de a invata importanta muncii in echipa nu doar
in cadrul competitiilor, dar si in organizarea unor evenimente de amploare. De asemenea, am
invatat ca o buna comunicare intre echipe, delegarea responsabilitatilor si gestionarea eficienta
a resurselor sunt elemente esentiale pentru succesul unui astfel de eveniment.

in plus, acest eveniment ne-a permis s& consolidam relatiile cu alte echipe din comunitatea
FTC, intarind colaborarile noastre viitoare si deschizand noi oportunitati de cooperare.

Hodv3dlnao
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Baia Mare

La Baia Mare, echipa noastra a organizat,
in mod independent, un workshop dedicat
comunitatii locale, avand ca scop principal
impartasirea cu cei prezenti - in special cu copiii
- a ceea ce inseamna sa faci parte dintr-o echipa
de robotica. Acest eveniment a fost conceput
ca o ocazie speciala de a sarbatori Ziua Copiilor
si de a le oferi celor mici o privire detaliata
asupra tehnologiilor utilizate in robotica,
asupra modului in care functioneaza un robot
competitional si, mai ales, asupra importantei
domeniilor STEAM (Stiinta, Tehnologie, Inginerie,
Arta si Matematica).

Workshop-ul a fost organizat in aer liber, ! N
in cel mai mare parc al orasului nostru, Parcul = ATt | Bore
Municipal Regina Maria, ceea ce a permis o | RamE
interactiune relaxata si plina de entuziasm intre COLEGIL NATIOUAL 1S o
noi si participanti. Am prezentat comunitatii
locale valorile pe care le promovam constant,
precum Gracious Professionalism, subliniind ca,
dincolo de tehnologie si competitie, colaborarea,
respectul si ajutorul reciproc sunt esentiale
pentru succesul unei echipe.

Copiii si tinerii au avut ocazia sa vada indeaproape cum arata si cum functioneaza un robot
competitional, sa inteleaga etapele de constructie si programare, si sa participe la activitati
interactive care i-au incurajat sa descopere lumea roboticii.

Evenimentul a fost primit cu entuziasm de comunitatea locala, iar copiii au plecat cu
zambete si cu o noua curiozitate pentru stiinta si tehnologie, un lucru care ne-a confirmat ca
misiunea noastra de a promova educatia si valorile STEAM a fost indeplinita cu succes.

Ce am invatat?

Workshop-ul pe care l-am organizat in Baia Mare ne-a oferit o lectie valoroasa despre cum
sa gestionam in mod independent un eveniment destinat comunitatii, mai ales pentru cei tineri si
pasionati de tehnologie. Fiind responsabili de toate aspectele organizatorice, am fost provocati
sa ne folosim creativitatea si sa ne ocupam de fiecare detaliu, de la planificare logistica pana la
educatie si interactiune cu participantii. Aceasta experienta ne-a aratat ca robotica poate deveni
o modalitate eficienta de a insufla curiozitate si de a forma viitoarele generatii de inovatori.
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Ziua Nationala de Comemorare a Holocaustului

Pe 9 octombrie 2024, echipa noastra
de robotica a avut onoarea de a organiza
o prezentare cu ocazia Zilei Nationale de
Comemorare a Holocaustului. Evenimentul a fost
un moment profund emotionant si semnificativ,
menit s& aduca in prim-plan importanta pastrarii  plelXeler.XVEa gV Ry ¥.\
vii @ memoriei Holocaustului si a celor care au  ENIAVi Il c]Ke).¥Y-\}
suferit din cauza persecutiilor si atrocitatilor
comise in acea perioada intunecata aistoriei. Prin [T ras sy sy ey y
aceasta initiativa, ne-am propus sa contribuim la
constientizarea comunitatii noastre, mai ales in
randul tinerilor, despre necesitatea cunoasterii
si intelegerii trecutului.

17 Million Fell Victim to
the Nazi Regime

In cadrul prezentarii noastre, am subliniat o R G (I

o N o . .. . . ; ! global, gfectand
legdtura stransd dintre lectiile istorice ale - SR
Holocaustului si nevoia de a construi un viitor mai = e ) e

bun, bazat pe respect, toleranta si solidaritate. o bl s o] Ut

privind Genocidul, subliniind necesitatea
educatiei si comemorarii pentru a
preveni astfel de atrocitati.

Am dorit sa demonstram, prin prezentarea
noastra, ca Gracious Professionalism nu este
doar un principiu aplicabil in competitii, ci unul
care poate influenta pozitiv relatiile dintre
oameni si poate contribui la o lume mai justa

si mai empatica. In munca noastra de echip3,

am promovat constant acest principiu, aratand @

ca respectul reciproc si cooperarea sunt la fel 5
de importante ca si realizirile tehnice. Astfel, HOLOCAUSTUL LA

in contextul comemorarii Holocaustului, am NIVELUL ROMANIEI - §
evidentiat cat de esential este sa ne imbratisam
diferentele si sa fim deschisi la dialog, mai
ales intr-o era in care tehnologia ne aduce
mai aproape, dar totodata poate amplifica si
diviziunile.

Scurtd incadrare in contextul celui de al ll-lea Rdzboi Mondial

Aceasta prezentare a fost un prilej de reflectie pentru noi si pentru cei prezenti, subliniind
ca istoria trebuie sa fie o lectie constanta, iar datoria noastra, ca tineri inovatori, este sa ne
asiguram ca ne folosim cunostintele si abilitatile pentru a construi o lume mai buna.

/75 persoane 4.5 ore 3 prezentari
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4.2. Evenimente filantropice

4.2.1. Workshop-uri

Make a Better Christmas

»Make a Better Christmas” este un proiect realizat de echipa noastra, avand ca scop
principal aducerea bucuriei de Craciun copiilor din familii si medii defavorizate. Pentru a ne
indeplini acest obiectiv, am organizat doua workshop-uri in cele mai mari centre comerciale din
Baia Mare, unde am strans fonduri.

Aceste fonduri pe care le-am adunat au fost directionate in intregime catre achizitionarea
si confectionarea de cadouri de Craciun, pe care le-am oferit acestor copii in parteneriat cu
Asociatia Pirita Children. Titlul proiectului, ,Make a Better Christmas”, reflecta scopul nostru
final: de a face sarbatorile mai frumoase si mai calde pentru copiii care se confrunta cu dificultati
in viata de zi cu zi, aducandu-le un strop de fericire si sprijin in aceasta perioada speciala.

=) BAIA MARE

VALUE CENTRE

BAIA MARE

1.773 lei Suma stransa: 4.048 lei 2.275 lei

Persoane implicate: 1.994

Suma investita: 486 lei

Numar voluntari: 28;

Numar ore: 48 ore;

Premii castigate: 405
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Cum am strans fondurile?

Echipa noastra a organizat o tombola caritabila in cadrul celor doua workshop-uri, unde
intrarea era posibila printr-o donatie minima de 10 lei. Toti participantii au avut garantia castigarii
unui premiu, ceea ce a facut ca tombola sa fie atractiva pentru public.

Premiile au fost realizate in totalitate din PLA printat pe imprimantele noastre 3D, constand
in 11 modele de brelocuri si 6 modele de magneti de frigider. Strategia noastra de premiere s-a
bazat pe cantitatea de filament si durata necesara imprimarii fiecarui premiu: cu cat premiul
necesita mai mult material si timp de imprimare, cu atat numarul de printuri era mai redus,
rezultand intr-o sansa de castig mai redusa. Am organizat premiile in trei categorii distincte:

- Premiu comun: Aceasta categorie includea cele 11 modele de brelocuri, fiecare
avand un timp de imprimare intre 10 si 30 de minute. Sansa de castig pentru fiecare model din
aceasta categorie era de 7,3%.

- Premiu rar: Aceasta categorie cuprindea 4 din cele 6 modele de magneti de
frigider, cu durate de imprimare intre 60 si 120 de minute. Sansa de castig pentru fiecare model
din aceasta categorie era de 3,6%.

- Premiu mare: Ultimele doua modele de magneti reprezentau personaje din Star
Wars, si anume Yoda si Darth Vader. Aceste premii speciale aveau un timp de imprimare intre 180
si 240 de minute, iar sansa de castig pentru fiecare era de 2,65%.

Aceasta structura a permis o participare variata si a facut ca tombola sa fie un succes,

(@
cC
]
atragand fondurile necesare pentru a sustine proiectul nostru caritabil. :
p -
M
= =

Colaborarea cu Asociatia Pirita Children

Echipa noastra a directionat fondurile stranse catre
Asociatia Pirita Children, care s-a ocupat de evaluarea
nevoilor copiilor din centrele sale partenere. Pe baza acestei
analize, fondurile au fost utilizate pentru achizitionarea de
sosete si imbracaminte necesare, iar suma ramasa a fost
folosita pentru a le oferi fructe si alte mici bucurii.

Datorita sprijinului oferit de asociatie, am reusit sa ne
asiguram ca fiecare copil primeste un cadou potrivit pentru
perioada sarbatorilor. De asemenea, tot prin intermediul lor,
am avut oportunitatea de a vizita centrele, de a distribui
personal darurile si de a impartasi momente pline de emotie
alaturi de copii, fiind martori ai impactului direct al acestei
initiative.

79



BAIA MARE

VIVO! Baia Mare, cel mai mare centru
comercial din oras, a fost prima noastra
alegere pentru organizarea unui workshop. Desi
consideram ca ar fi o provocare sa obtinem
colaborarea lor, am fost placut surprinsi sa
primim un raspuns nu doar pozitiv, ci si entuziast
din partea lor. VIVO! Baia Mare nu doar ca
ne-a oferit accesul la spatiu, dar ne-a sustinut
intens, promovand evenimentul pe scara larga
prin panouri, ecrane digitale plasate atat in
interiorul, cat si in exteriorul mall-ului, si postari
pe retelele sociale.

Acest workshop ne-a oferit o platforma
excelenta pentru a promova cauza caritabila
a proiectului, activitatea echipei noastre
din sezoanele anterioare si planurile noastre
ambitioase pentru acest sezon. n plus, am avut
ocazia sa prezentam vizitatorilor domeniile
STEAM si sa discutam despre valorile de Gracious
Professionalism care ne ghideaza munca.
Expunerea mare obtinuta la VIVO! Baia Mare a
fost esentiala pentru succesul proiectului si a
contribuit semnificativ la strangerea de fonduri
si la sensibilizarea comunitatii fata de cauza
noastra.

=) BAIA MARE

VALUE CENTRE

Baia Mare Value Center, al doilea cel mai
mare centru comercial din oras, a fost gazda
celui de-al doilea workshop din cadrul proiectului
nostru. Cu o experienta prealabila in organizarea
de evenimente aici inca din 2022, de aceasta
data ne-am depasit toate obiectivele anterioare,
reusind sa dublam numarul de persoane cu care
am interactionat in cele doua zile ale workshop-
ului.

La fel ca in VIVO! Baia Mare, scopul
principal a fost strangerea de fonduri pentru
cauza noastra si promovarea domeniilor STEAM,
a valorilor FIRST, precum si a activitatilor echipei
noastre. Evenimentul a atras un public numeros
si divers, oferindu-ne ocazia de a impartasi
misiunea noastra cu si mai multi membri ai
comunitatii locale.
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Prin proiectul ,,Make a Better Christmas”, am descoperit impactul profund al solidaritatii
si al muncii dedicate in sprijinul comunitatii. Organizarea celor doua workshop-uri caritabile ne-a
aratat ca eforturile noastre pot aduce bucurie si sprijin pentru copiii din medii defavorizate, mai
ales in perioada sarbatorilor de iarna. De asemenea, am invatat importanta colaborarii eficiente
cu partenerii locali, cum a fost Asociatia Pirita Children, care ne-a ajutat sa identificam nevoile
copiilor si sa le oferim cadouri adecvate.

Organizarea tombolei si realizarea premiilor 3D ne-au dezvoltat abilitatile de planificare si
de gestionare a resurselor, iar promovarea workshop-urilor in centre comerciale importante din
Baia Mare a fost o ocazie valoroasa de a invata cum sa comunicam eficient scopul proiectului.
in ansamblu, acest proiect a subliniat atat puterea colaborarii in echipa si cu parteneri externi,
cat si efectul direct al actiunilor noastre asupra comunitatii. Am constientizat ca, prin eforturile
noastre, putem contribui la crearea unui Craciun mai cald si mai luminos pentru copiii din medii
dezavantajate, largindu-ne orizonturile de empatie si de responsabilitate sociala.

Hodv3dlnao
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4.3. Activitati de ecologizare

ACNIAE LA
@g RORMANIA!

Echipa noastra nu se limiteaza doar
la dezvoltarea de solutii tehnice si inovative
pentru competitii. Ne consideram responsabili
si fata de comunitate si de mediul inconjurator.
De aceea, am decis sa ne alaturam initiativei
,Let’s do it Romania” - un proiect de voluntariat
international, care are ca scop curatarea
mediului inconjurator si reducerea impactului
negativ al deseurilor asupra naturii.

Pe data de 21 septembrie, am participat
la aceasta actiune de ecologizare. Activitatea s-a
desfasurat intr-o zona impadurita din apropierea
orasului nostru, un loc care, desi foarte frumos,
era afectat de acumularea de deseuri atat lasate
de vizitatori cat si aduse de apa. Pe parcursul
unei zile intregi, echipa noastra, a reusit sa
stranga aproximativ 23 de saci de gunoi (cca. 34
kg deseuri), acoperind o suprafata de aproximativ
3 kilometri patrati.

Participarea la acest proiect ne-a intarit
spiritul de echipa si colaborare. Fiecare membru
al echipei a avut un rol activ, fie in organizarea
activitatii, fie in sortarea si colectarea deseurilor.
Aceste abilitati de cooperare sunt esentiale si in
cadrul proiectelor noastre tehnice, unde munca
in echipa este fundamentul succesului.

Proiectul ,Let’s do it Romania” ne-a
oferit oportunitatea sa contribuim in mod
direct la protejarea mediului si sa ne implicam
in comunitate, valori pe care le consideram
esentiale. Credem ca astfel de activitati
completeaza in mod armonios activitatea noastra
tehnica si ne ajuta sa ne dezvoltam ca persoane.
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l. Procesul de design: "Blueprints of Ingenuity”

elegerea tematicii

Impunerea de
restrictii

DESIGNUL

FINAL Prototiparea

Ciclul
testare-optimizare

—-— - -~
O 05 Inglobarea esteticului

INTRODUCERE

Procesul de design reprezinta fundamentul succesului echipei. Acesta nu se limiteaza
doar la constructia fizica a robotului, ci cuprinde toate etapele care ne conduc de la idee la
implementare. Documentarea procesului de design este esentiala, deoarece ilustreaza modul in
care echipa noastra identifica si abordeaza provocarile tehnice, genereaza idei inovatoare si le
testeaza pentru a asigura functionalitatea si eficienta robotului.

Procesul incepe cu definirea clara a obiectivelor si cerintelor, continuand cu o analiza
amanuntita a problemelor posibile. Pe parcurs, exploram multiple solutii, evaluand avantajele
si dezavantajele fiecareia, si alegem directia care maximizeaza performanta robotului. Iteratiile
succesive sunt o parte integrala a acestui proces, deoarece permit rafinarea designului si adaptarea
acestuia in functie de rezultatele testelor si de feedback-ul echipei.

a. Intelegerea Tematicii Competitiei

Primul pas in dezvoltarea robotului este analiza atenta a temei competitiei si a regulilor
specifice din sezonul curent. Echipa a revizuit regulamentul jocului si a analizat provocarile
principale, identificand obiectivele esentiale pentru robot, cum ar fi: punctarea, deplasarea pe
teren, manipularea obiectelor si realizarea unor sarcini specifice in mod eficient. Acest pas ne-a
ajutat sa ne clarificam directia generala a designului si sa ne concentram pe cerintele de baza pe
care robotul nostru trebuie sa le indeplineasca pentru a avea succes in competitie.
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b. Impunerea de Restrictii

Dupa ce am inteles cerintele jocului, am impus restrictii tehnice si de design. Acestea includ
limitari legate de dimensiunea maxima a robotului, greutatea acestuia, numarul si tipul motoarelor
permise, dar si restrictii legate de bugetul echipei sau de resursele disponibile. De asemenea, am
evaluat timpul disponibil pentru constructie si programare, astfel incat sa ne asiguram ca designul
final va fi realizabil in intervalul propus. Aceste restrictii au fost integrate inca de la inceputul
procesului pentru a preveni intarzierile si revizuirile majore in etapele ulterioare.

c. Prototiparea

Prototiparea a fost o etapa critica in procesul de dezvoltare. Echipa a creat prototipuri
pentru diverse subsisteme ale robotului, cum ar fi mecanismul de colectare, sistemul de ridicare
sau drivetrain-ul. Am utilizat materiale accesibile si tehnici rapide de prototipare, cum ar fi
printarea 3D si asamblarea modulara, pentru a testa conceptele initiale. Prototipurile ne-au
permis sa evaluam functionalitatea diferitelor componente si sa identificam posibilele probleme
sau deficiente inainte de a trece la constructia finala.

d. Ciclul de Testare si Optimizare

Dupa construirea primelor versiuni functionale ale robotului, am intrat in ciclul de testare
si optimizare. Testarea a inclus evaluarea performantei pe terenul de joc, masurarea timpilor de
raspuns si rezistenta la sarcini, precum si verificarea integritatii mecanice. Pe baza rezultatelor
obtinute din testari, echipa a facut modificari pentru a optimiza functionalitatea robotului. Aceste
optimizari au inclus ajustari in software, imbunatatiri mecanice, si, in unele cazuri, reconfigurarea
unor subsisteme pentru a creste eficienta si fiabilitatea robotului.

e. Tnglobarea Esteticului

Pe langa functionalitate, echipa a acordat atentie si aspectului estetic al robotului. Am
considerat ca un robot bine proiectat trebuie sa fie nu doar eficient, ci si atractiv vizual. Designul
estetic a fost inspirat de tematica generala a echipei noastre si am integrat culorile si logo-urile
echipei pe robot, folosind tehnici precum vopsirea, gravura sau iluminarea cu LED-uri. Inglobarea
esteticului a oferit robotului o identitate vizuala distincta si a subliniat profesionalismul echipei.

CE AM INVATAT?

Prin parcurgerea acestui proces de design, am invatat o serie de lectii valoroase care ne-
au imbunatatit abilitatile si ne-au consolidat ca echipa. in primul rdnd, am realizat importanta
planificarii si a structurarii fiecarei etape a proiectului. Am invatat ca o planificare atenta reduce
semnificativ riscurile si ne permite sa abordam problemele cu mai multa claritate. Un alt aspect
esential pe care l-am descoperit este valoarea colaborarii si a comunicarii eficiente. Fiecare
membru al echipei a adus perspective unice, iar dezbaterile constructive au condus la solutii mai
bune decat ar fi fost posibil individual. Am invatat sa ascultam si sa integram ideile tuturor, ceea
ce a dus la un design final mai inovator si mai eficient.
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2. Materiale si procese de fabricare: “From Raw Materials to Robot”

MATERIALE

Aluminiu

INTRODUCERE

Materialele alese pentru constructia robotului joaca un rol esential in performanta si
durabilitatea acestuia. Selectia atenta a materialelor nu doar influenteaza greutatea si robustetea
robotului, dar si modul in care acesta raspunde in fata provocarilor din competitie.

De exemplu, utilizarea materialelor usoare si rezistente, precum aluminiul sau aliajele
compozite, permite construirea unui robot care se misca rapid si eficient, fara a compromite
durabilitatea. Alegerea acestor materiale contribuie la reducerea consumului de energie, ceea ce
este crucial pentru a maximiza timpul de functionare al robotului in timpul competitiei.

De asemenea, materialele trebuie sa fie adaptabile si usor de prelucrat pentru a permite
modificari rapide si ajustari in timpul fazelor de testare si iteratie. in plus, materialele cu
proprietati specifice, cum ar fi rezistenta la uzura sau la impact, asigura ca robotul poate rezista
la conditiile dificile de pe terenul de competitie, reducand riscul de avarie in timpul unor manevre
complexe. Acestea ne ofera siguranta ca robotul poate functiona consistent si eficient pe toata
durata competitiei.
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TEXTOLIT

Textolitul este un material compozit obtinut
prin impregnarea tesaturii de bumbac sau fibra de
sticla cu o rasina fenolica sau epoxidica, urmata de
intarirea acesteia prin presare la cald. Textolitul este
un material dur si rezistent la uzura, utilizat frecvent
in domeniul industrial pentru confectionarea de piese
mecanice sau electrice, datorita proprietatilor sale de
izolatie electrica si rezistenta chimica.
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Diagrama solicitarii textolitului in unitatea de timp

Caracteristici principale:

» Rezistenta mecanica: Are o buna rezistenta la tensiune si uzura, fiind utilizat pentru
confectionarea de roti dintate, rulmenti si alte piese mecanice.

» lzolatie electrica: Este un excelent izolator electric, utilizat in productia de placi de circuite
si alte componente electrice.

» Rezistenta la temperaturi: Rezista bine la temperaturi ridicate, ceea ce il face adecvat pentru
medii industriale dure.

Textolitul se gaseste in diferite variante, cum ar fi textolit pe baza de bumbac sau textolit
pe baza de fibra de sticla, fiecare avand caracteristici specifice pentru diverse aplicatii.

Dezavantaje majore:

o Greutate: Textolitul este mai greu comparativ cu alte materiale moderne, cum ar fi dibondul
sau aluminiul. Pentru aplicatii cum ar fi constructia unui robot, unde greutatea joaca un rol
esential in eficienta si performanta, materialele mai usoare sunt preferate.

» Procesare dificila: Textolitul este mai greu de taiat si prelucrat, necesitand unelte speciale si
mai mult timp pentru a obtine formele dorite. Materialele moderne, cum ar fi dibondul, sunt
mult mai usor de prelucrat si personalizat.

» Fragilitate: Desi textolitul are o buna rezistenta mecanica, poate fi fragil la socuri sau stresuri
extreme. In contextul unui robot FTC, unde exista riscul de impacturi frecvente, materiale mai
flexibile si rezistente la socuri, precum dibondul sau policarbonatul, sunt preferate.
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ALUMINIU

Aluminiul este un metal usor, ductil si maleabil,
care se remarca printr-o combinatie excelenta de
proprietati fizice si chimice, fiind unul dintre cele
mai utilizate materiale in diverse industrii. Aluminiul
este apreciat pentru rezistenta sa la coroziune si
raportul ridicat rezistenta-greutate, fiind folosit intr-o
gama larga de aplicatii, de la constructii la industria
aeronautica.

Rezistenta maxima

Limita elastica la tractiune

Solicitare Zona plastica

Zona:elastica
<+—>!

R S S g | | U S

Incarcatura

Caracteristici principale:

Greutate redusa: Aluminiul este de aproximativ trei ori mai usor decat otelul, ceea ce il face
ideal pentru aplicatii in care greutatea redusa este esentiala, cum ar fi in aviatie, transporturi
si ambalaje.

Rezistenta la coroziune: Formeaza un strat subtire de oxid la contactul cu aerul, care
protejeaza metalul impotriva oxidarii si coroziunii, facandu-l potrivit pentru utilizare in medii
umede sau corozive.

Reciclabilitate: Aluminiul este 100% reciclabil fara a-si pierde proprietatile, ceea ce il face un
material ecologic, cu un ciclu de viata lung si sustenabil.

Componente din aluminiu:

Profile de structura - pentru a asigura o baza solida si usoara, capabila sa sustina intreaga
constructie fara a compromite manevrabilitatea.

Glisiere - aluminiul a fost ideal pentru glisiere datorita capacitatii sale de a reduce frecarea
si de a permite miscari line si precise.

Coliere pentru motoare - am utilizat aluminiu pentru colierele motoarelor, oferind astfel o
fixare sigura si durabila, pastrand in acelasi timp greutatea totala redusa.

Piese de structura - diverse componente structurale ale robotului au fost fabricate din aluminiu
pentru a beneficia de rezistenta acestuia, dar si de usurinta in prelucrare si montaj.
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ALAMA

pentru aspectul sau auriu si pentru combinatia de
proprietati mecanice si chimice. Fiind un material
versatil, alama este folosita intr-o varietate de
aplicatii, de la piese decorative la componente
mecanice si electrice.
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Alama este un aliaj de cupru si zinc, apreciat
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Caracteristici principale:

Rezistenta la coroziune: Alama are o buna rezistenta la coroziune, in special in medii umede
sau expuse la agenti chimici, ceea ce o face potrivita pentru instalatii sanitare si componente
marine.

Maleabilitate si ductilitate: Este usor de prelucrat, putand fi turnata, extrudata, laminata sau
forjata, fiind ideala pentru fabricarea de componente mecanice si piese ornamentale.
Rezistenta mecanica: Ofera un raport bun intre rezistenta si ductilitate, facand-o potrivita
pentru fabricarea de supape, robinete, fitinguri si alte piese mecanice.

Componente din alama:

Axe ale motoarelor - Alama a fost alegerea noastra pentru axele motoarelor datorita rezistentei
sale excelente la uzura si a durabilitatii sale ridicate. Acest material asigura o functionare
lina si fiabila a motoarelor, minimizand frictiunea si asigurand o transmitere eficienta a fortei
mecanice. in plus, alama are o buna rezistenta la coroziune, ceea ce contribuie la cresterea
duratei de viata a componentelor in conditii variate de mediu.

Axe ale sistemelor pe glisiere - Pentru axele sistemelor pe glisiere, am folosit tot alama
datorita proprietatilor sale de autolubrifiere si capacitatii de a suporta sarcini mari fara a se
deforma. Aceasta a permis robotului nostru sa se deplaseze cu precizie si fara intreruperi pe
sistemele de glisare, asigurand o functionare eficienta si silentioasa.

9]




ROBOCORNS #1908¢

DIBOND

Dibondul este un material compozit format
dintr-un strat central de polietilena, acoperit pe
ambele fete cu foi subtiri de aluminiu. Aceasta
structura 1i confera o combinatie unica de usurinta
si rezistenta, fiind potrivit pentru o gama larga de
aplicatii industriale si comerciale.

Dibondul este o alegere excelenta pentru
panourile exterioare si interioare. n primul rand,
este un material usor, ceea ce este important
pentru a mentine greutatea totala a robotului la
un nivel minim. Greutatea redusa contribuie la o

Coll Coutad Pabitee . y s D e v
s mai buna manevrabilitate si eficienta energetica,

aspecte critice in competitii.

in al doilea rand, dibondul ofera suficienta

rigiditate si durabilitate pentru a proteja

componenteleelectronicesimecanicealerobotului.

Intr-un mediu competitiv, unde impacturile sunt

— inevitabile, materialul compozit rezista bine la

e socuri si vibratii, protejand astfel structura interna

Facers PoletinaeCors arobotului. In plus, fiind acoperit cu aluminiu, ofera

si o protectie suplimentara impotriva coroziunii,

facandu-l adecvat atat pentru utilizare interioara,
cat si exterioara.

Caracteristici principale:

e Usor: Dibondul are o greutate redusa datorita miezului de polietilena, ceea ce ajuta la
mentinerea robotului usor si manevrabil.

e Rezistent laimpact: Straturile de aluminiu i confera rigiditate si rezistenta la socuri, protejand
componentele interne ale robotului in caz de coliziuni.

e Durabil: Materialul este foarte rezistent la uzura si intemperii, facandu-l potrivit pentru
utilizare pe termen lung, in diverse medii, fara a se deteriora usor.

e Rigid: Ofera o structura stabila pentru robot, mentinandu-si forma chiar si sub stres mecanic,
prevenind deformarile in timpul competitiilor intense.

e Rezistent la coroziune: Datorita stratului de aluminiu, dibondul nu rugineste, ceea ce este
ideal daca robotul ar fi expus la conditii de mediu variate.

e Usor de prelucrat: Se poate taia, gauri si monta cu usurinta fara a afecta integritatea
materialului, fiind flexibil in ceea ce priveste modificarile sau ajustarile designului robotului.
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POLICLORURA DE VINIL

plastic sintetic obtinut prin polimerizarea clorurii
de vinil. Este unul dintre cele mai utilizate
materiale plastice la nivel mondial datorita
versatilitatii si proprietatilor sale mecanice.
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Policlorura de vinil (PVC) este un material

PVC-ul poate fi rigid sau flexibil, in functie de
aditivii folositi in procesul de productie.

Impact resistance

Elasticity < Emodulus

B PvC-0500
M pvc-U

Fatigue resistance L g /\Jf" Strength (Short term)

Crack propagation

PVC-ul flexibil, obtinut prin adaugarea de plastifianti, este utilizat in fabricarea de cabluri

electrice, ambalaje, perdele de dus si multe alte produse. Este apreciat pentru costul sau redus,
durabilitate si capacitatea de a fi modelat in diverse forme. PVC-ul este, de asemenea, rezistent
la apa si produse chimice, ceea ce il face potrivit pentru o gama larga de aplicatii industriale si
domestice.

Caracteristici principale:

Durabilitate: PVC-ul este extrem de rezistent la uzura, impact si conditii de mediu, avand o
durata de viata indelungata in aplicatii diverse.

Izolatie electrica: PVC-ul este un excelent izolator electric, fiind folosit in mod frecvent
pentru cabluri si alte componente electrice.

Rezistenta la apa si umiditate: Fiind impermeabil, este adesea utilizat pentru conducte si
aplicatii care necesita protectie impotriva apei.

Usor de prelucrat: PVC-ul poate fi usor taiat, sudat, lipit sau termoformat, oferind o mare
flexibilitate in utilizare.

Componente din PVC:

Suporturi pentru scripeti (prototipare): Am utilizat PVC pentru a crea suporturi rezistente,
usoare si usor de prelucrat, care sustin scripetii si permit rotirea acestora fara a compromite
structura.

Distantiere intre piese mecanice: PVC-ul a fost folosit pentru distantiere, asigurand separarea
precisa intre componentele mecanice, prevenind frecarea si mentinand alinierea corecta.

93




ROBOCORNS #1908¢

PLA
PLA (acid polilactic) este un polimer biodegradabil
obtinut din resurse regenerabile, cum ar fi amidonul
de porumb sau trestia de zahar. Este unul dintre cele
mai populare materiale utilizate in imprimarea 3D si in
fabricarea de ambalaje ecologice datorita proprietatilor
sale prietenoase cu mediul.

Solicitare (Pa)
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Caracteristici principale:

Biodegradabilitate: PLA este biodegradabil in anumite conditii industriale, ceea ce il face o
alegere mai sustenabila in comparatie cu alte materiale plastice pe baza de petrol.

Usurinta de utilizare: Este usor de imprimat 3D datorita temperaturii de topire scazute si
aderentei bune pe suprafete, facandu-l ideal pentru prototipuri si obiecte personalizate.
Rigiditate si duritate: PLA este relativ rigid si dur, ceea ce il face potrivit pentru obiecte care
nu necesita flexibilitate sau rezistenta mecanica ridicata.

Componente din PLA:

e Suporturi de scripeti - PLA a fost utilizat pentru suporterii de scripeti datorita usurintei sale in
prelucrare si a rigiditatii suficiente pentru a sustine sarcini moderate. Acest material a permis
realizarea unor suporturi precise si personalizate, potrivite perfect nevoilor robotului.
Aparatori - Pentru aparatori, am ales PLA datorita capacitatii sale de a fi imprimat 3D intr-o
varietate de forme complexe. Aparatorile realizate din PLA ofera protectie eficienta pentru
componentele robotului, fiind rezistente si usoare, fara a adauga greutate suplimentara
structurii.
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TPU

polimeric termoplastic, cunoscut pentru proprietatile
sale unice de elasticitate, durabilitate si rezistenta la
abraziune. Este un tip de elastomer care poate fi topit si
modelat atunci cand este expus la caldura, ceea ce il face
potrivit pentru imprimarea 3D si diverse alte aplicatii.
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TPU (Thermoplastic Polyurethane) este un material
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Caracteristici principale:

Flexibilitate si elasticitate: TPU este un material flexibil si elastic, capabil sa se intinda si
sa revina la forma sa initiala, similar cu cauciucul. Aceasta il face ideal pentru piese care
necesita flexibilitate, cum ar fi carcase de protectie, garnituri, sau articulatii mobile.
Rezistenta la abraziune: TPU are o rezistenta excelenta la uzura si abraziune, ceea ce il
face durabil si potrivit pentru aplicatii industriale sau componente care sunt supuse frecarii
constante.

Durabilitate: Este rezistent la impact si poate suporta deformari repetate fara a se rupe, ceea
ce il face ideal pentru aplicatii care necesita un material robust.

Componente din TPU:

Aparatori (prototipare): TPU a fost ales pentru aparatori deoarece ofera o rezistenta
excelenta la socuri si uzura, protejand componentele critice ale robotului impotriva loviturilor
si impacturilor frecvente in timpul functionarii.

Zone cu toleranta ridicata (prototipare): Tn zonele unde robotul a avut nevoie de flexibilitate
suplimentara sau de o anumita toleranta pentru miscare, TPU a permis adaptarea perfecta la
conditiile de lucru, asigurand atat protectia, cat si functionalitatea componentelor expuse la
forte variabile.
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PETG

PETG  (Polyethylene  Terephthalate  Glycol-
modified) este un material termoplastic utilizat frecvent
in imprimarea 3D si in aplicatiile industriale datorita
combinatiei sale unice de proprietati. Este un derivat al
PET-ului (Polyethylene Terephthalate), un material bine
cunoscut utilizat pentru producerea sticlelor de plastic,
dar cu adaugarea de glicol (G), care il face mai flexibil si
mai usor de prelucrat.

e e e e

Solicitare (Pa)

il Sl Akl Sty Rl iy Rl e |
R ——

0.01 0.015 0.02
Deformare (%)

Caracteristici principale:

» Durabilitate si rezistenta: PETG este mai durabil decat PLA si mai usor de imprimat decat
ABS, oferind un echilibru excelent intre rezistenta mecanica si flexibilitate. Este rezistent la
impact, ceea ce il face potrivit pentru piese care trebuie sa suporte sarcini fizice si uzura.

 Flexibilitate: Desi este mai rigid decat TPU, PETG are o anumita flexibilitate, ceea ce il face

mai putin fragil decat PLA. Aceasta inseamna ca este mai putin predispus la crapare sau rupere
sub stres mecanic.

Componente din textolit:

o Scripete (prototipare): PETG a fost alegerea perfecta pentru scripete datorita rigiditatii sale,
care asigura o functionare fiabila si o durata de viata indelungata. Materialul rezista bine la
tensiuni si forte aplicate repetat, fara sa se deformeze sau sa crape, ceea ce este esential
pentru componentele in miscare constanta.

e Gear-uri (angrenaje): Pentru angrenaje, am folosit PETG datorita combinatiei sale de
rezistenta si usoara flexibilitate. Aceasta caracteristica a ajutat la prevenirea ruperii dintilor
angrenajelor sub sarcina, asigurand totodata precizie in miscarile mecanice ale robotului. De
asemenea, PETG ofera o uzura redusa in timp, mentinand performantele pieselor pe termen
lung.
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TPU (Thermoplastic Polyurethane) este un material
polimeric termoplastic, cunoscut pentru proprietatile
sale unice de elasticitate, durabilitate si rezistenta la
abraziune. Este un tip de elastomer care poate fi topit si
modelat atunci cand este expus la caldura, ceea ce il face
potrivit pentru imprimarea 3D si diverse alte aplicatii.
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Caracteristici principale:

e Rezistenta si durabilitate (prototipare): ABS este foarte rezistent la impact si poate suporta
sarcini mecanice mari, fiind folosit pentru componente care necesita robustete si rezistenta la
socuri. Este mai puternic si mai durabil decat PLA, facandu-l potrivit pentru piese functionale
care sunt supuse stresului mecanic.

e Prelucrabilitate: ABS poate fi usor prelucrat si finisat dupa imprimare. Piesele din ABS pot fi
slefuite, gaurite si vopsite, ceea ce permite personalizarea lor dupa fabricare.

Componente din ABS (prototipare):

Am folosit ABS pentru prototiparea unor piese rigide esentiale, precum scripetele si
colierele pentru motoare. Acest material ne-a permis sa testam functionalitatea si designul
acestor componente inainte de a le fabrica din aluminiu. ABS-ul a oferit durabilitatea necesara
pentru a crea prototipuri de inalta calitate care au rezistat la teste mecanice intense.
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PROCESE DE FABRICARE

Imprimare 3D

Imprimanta 3D FFF (Fused Filament Fabrication) a jucat un rol esential in procesul de
constructie al robotului nostru. Aceasta tehnologie, care presupune depunerea stratificata a unui
filament topit pentru a construi componente tridimensionale, a oferit o serie de avantaje cruciale
pentru realizarea unui robot eficient si functional.

Caracteristici principale:

« Personalizare si flexibilitate - Imprimanta 3D FFF ne-a permis sa proiectam si sa fabricam piese
personalizate, adaptate nevoilor specifice ale robotului. De la componente structurale, pana
la suporturi pentru motoare, scripeti si ghidaje, am putut crea rapid piese unice, optimizate
pentru functionalitatea dorita.

e Prototipare rapida - Datorita vitezei de imprimare, am reusit sa realizam prototipuri intr-
un timp foarte scurt. Aceasta capacitate de a testa rapid diferite concepte si designuri ne-a
permis sa identificam si sa corectam eventualele probleme inainte de a trece la productia
finala a componentelor, economisind astfel timp si resurse.

« Eficienta in costuri - Tehnologia FFF ne-a ajutat sa mentinem costurile de productie scazute.
Utilizarea materialelor precum PLA sau ABS pentru imprimarea pieselor a fost mult mai
accesibila in comparatie cu metodele traditionale de prelucrare a materialelor, cum ar fi
frezarea sau turnarea.

Filament utilizat:

Prusa MI<3
Bambulab PIS

In concluzie, imprimanta 3D FFF a fost o unealtd indispensabild in constructia
robotului nostru, oferind libertatea de design, prototipare rapida si solutii rentabile pentru
crearea unor componente personalizate si eficiente. Aceasta tehnologie a fost esentiala
pentru dezvoltarea unui robot performant si adaptat cerintelor competitionale.
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PLA

o Temperatura extruderului: 190-220°C
e Temperatura platformei: 20-60°C (platforma incalzita nu este
obligatorie)

PLA

o Viteza de printare: 40-60 mm/s

» Ventilatie: 100% (ventilator pornit complet)

e Retractare: 0.5-2 mm, la o viteza de 25-50 mm/s

e Aderenta la platforma: Banda de mascare, lipici, spray adeziv, foi de PEI
TPU

o Temperatura extruderului: 210-230°C

o Temperatura platformei: 40-60°C

o Viteza de printare: 20-30 mm/s (imprimare mai lenta pentru a preveni
blocarea filamentului)

» Ventilatie: 50-100% (ventilator la o viteza medie spre maxima)

e Retractare: Minimala, 1-2 mm, la o viteza redusa (20-30 mm/s) pentru
a preveni incurcarea filamentului

e Aderenta la platforma: Banda de mascare, lipici, spray adeziv

TPU

PETG

Temperatura extruderului: 220-250°C

Temperatura platformei: 70-90°C

Viteza de printare: 40-60 mm/s

Ventilatie: 0-50% (de obicei, ventilatorul trebuie sa fie fie oprit, fie la o
viteza mica)

e Retractare: 1-2 mm, la o viteza de 30-40 mm/s

e Aderenta la platforma: Lipici, spray adeziv, suprafete PEI, banda
Kapton

PETG

ABS

Temperatura extruderului: 230-260°C

Temperatura platformei: 90-110°C

Viteza de printare: 40-60 mm/s

Ventilatie: 0% (ventilatorul oprit pentru a preveni racirea brusca care
poate duce la crapare)

e Retractare: 1-2 mm, la o viteza de 40-60 mm/s

e Aderenta la platforma: Banda Kapton, acetona + ABS slurry, suprafete
PEl, banda de mascare

ABS
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Taiere CNC
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Am utilizat CNC-ul in procesul de prototipare si fabricare a componentelor pentru robot,

atat pentru panourile interioare si exterioare, cat si pentru carcasa de la extendo, trecand de la
materiale plastice la metale si compozite, cu ajutorul echipamentelor oferite de sponsori.

Prototipare din plexiglas:

Am folosit CNC-ul pentru a
crea prototipuri din plexiglas
pentru panourile interioare si
exterioare ale robotului. Acest
proces ne-a permis sa testam
si sa ajustam dimensiunile
si  formele componentelor
inainte de a trece la materiale
finale mai durabile. CNC-ul cu
laser a fost esential pentru
taierea precisa a plexiglasului,
realizand formele complexe
necesare pentru panouri.

seeoensels QOO0

|

Carcasa pentru extendo:

Am utilizat CNC-ul cu burghiu
pentru a crea piesele carcasei s
de la extendo, tot in stadiul de s
prototipare, CNC-ul a permis:
perforarea exacta a locagurilorz
pentru elementele mecanice, @
asigurand o integrare perfecta :
a extendo-ului in structuras

robotului.

Piese finale din aluminiu si dibond:

Dupa finalizarea prototipurilor,
am trecut la realizarea pieselor
definitive din materiale mai
rezistente, cum ar fi aluminiul
si  dibondul. CNC-ul cu
burghiu a fost folosit pentru a
prelucra aluminiul, realizand
componente  mecanice  si
structurale precise si durabile.
Pentru dibond, am folosit atat
CNC cu burghiu pentru taiere
si gaurire, cat si CNC cu laser,
pentru a obtine detalii fine si
pentru a ne asigura ca toate
piesele se potrivesc perfect.

J 4,” .‘-( :

f‘

Colaborarea cu sponsorii: CNC-urile utilizate in acest proces au fost puse la dispozitie
prin intermediul sponsorilor nostri, care ne-au oferit acces la echipamente de ultima generatie.
CNC-ul cu laser ne-a ajutat sa realizam taieturi rapide si precise in materiale mai usoare, precum
plexiglasul si dibondul, iar CNC-ul cu burghiu a fost folosit pentru metale, precum aluminiul,
datorita capacitatii sale de a prelucra materiale mai dure. Aceasta combinatie ne-a permis sa
realizam piese de inalta calitate, cu o precizie superioara, in toate etapele proiectului.
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Strungarie

Strungaria este un proces de prelucrare mecanica de mare precizie, folosit pentru realizarea
diferitelor componente mecanice necesare in constructia robotului:

1. Distantiere si bucse filetate
Rol: Distantierele sunt componente mecanice
care ajuta la mentinerea unui anumit spatiu intre doua 72mm [2.835°)
parti ale robotului, cum ar fi intre doua placi de metal
sau intre motoare si alte parti structurale. Daca avem { 7 mmmmm
nevoie sa fixam aceste distantiere folosind suruburi, J ”W
este necesar ca ele sa aiba gauri filetate in interior. 1 ’
Cum am folosit: Am folosit strungaria pentru a face 9mm (0.354') 9mm [0.354)
gauri precise cu filete interioare in distantiere, astfel incat
sa putem introduce suruburi si sa le fixam in robot. Acest
lucru asigura o asamblare robusta si precisa.

2. Crearea de axe personalizate

Rol: Axe personalizate sunt folosite pentru a transmite
miscarea sau pentru a conecta roti, pinioane sau alte componente
la motoare sau sisteme de antrenare. Adesea, axele comerciale nu
se potrivesc perfect pentru designul nostru, asa ca sunt necesare
axe personalizate.

Cum am folosit: Folosind strungul, am putut sa prelucrati si
sa ajustam dimensiunea si lungimea axelor, sa le adaugam caneluri
pentru prinderea rotilor sau a altor componente sau chiar sa le
cream gauri filetate la capete pentru fixarea suruburilor.

CE AM INVATAT?

Prin utilizarea CNC-ului, strungului si imprimantei 3D, am dobandit o intelegere aprofundata
a proceselor de prelucrare si fabricare. CNC-ul m-a ajutat sa programez si sa controlez operatiuni
de taiere si frezare, obtinand piese complexe cu precizie, in timp ce am invatat sa optimizez
parametrii pentru a preveni erorile. Strungul mi-a oferit ocazia sa cream piese cilindrice si
simetrice, invatand respectam tolerantele stricte. Cu imprimanta 3D, am explorat rapiditatea
prototiparii si ne-am familiarizat cu setarile de printare si materialele, ceea ce ne-a permis sa
cream modele precise si functionale. Toate aceste echipamente ne-au ajutat sa inteleg importanta
detaliilor si a controlului in procesele de fabricatie.
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3. Prototipare si iteratii de sisteme: "Slowly but surely”

3.1.SASIU (Drive Train)

Configuratii Mecanum Drive

Sistemele de tractiune Mecanum permit un grad ridicat de mobilitate pentru roboti, inclusiv
deplasare laterala si rotire pe loc, prin utilizarea unor roti speciale, denumite roti Mecanum.
Aceste roti au role plasate la un unghi de 45 de grade fata de axul rotii. Sistemele de tractiune
descrise pot avea configuratii diferite, care influenteaza performanta si complexitatea ansamblului
mecanic.

@96mm [D3.780"] - ~—32mm [1.260"]

@14mm [D0.551"] B\
Q

15mm [0.591"]

6mm [0.236"]

@4mm [D0.157"]

— 19mm [0.748"]
13mm [0.512"] —=

38mm [1.496"] ——= -

a. Rulmenti integrati in suportul rotii

Tn aceasta configuratie, rulmentii sunt incorporati in structura suportului rotii, iar axa este
fixa in raport cu cadrul robotului.

Axa este fixata direct in cadrul robotului si nu se roteste, mentinandu-si pozitia relativa.
Rulmentii sunt integrati in suportul rotii, permitand rotii sa se roteasca in jurul axei fixe. Roata
Mecanum este atasata suportului cu rulmenti care permit miscarea rotii, asigurand o miscare lina
a rotii in jurul axei.

Dezavantaj:

Sistemul poate genera mai
multa frecare, in special in cazul in
care rulmentii nu sunt de calitate
superioara sau daca sunt expusi
la sarcini mari. Axul fix trebuie sa
fie bine aliniat pentru a evita uzura

neuniforma a rotilor sau rulmentilor.
Totodata, piesa de imbinare este
fragila, fapt pentru care am renuntat
la aceasta varianta.
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b. Rulmenti integrati in peretii laterali

In acest tip de mecanism de tractiune, rulmentii sunt montati in panelurile laterale ale
robotului, iar axul care sustine rotile Mecanum este mobil. Aceasta este o configuratie comuna
datorita simplitatii si a robustetei mecanice.

Cateva caracteristici principale ale sistemului sunt:

« Rulmentii sunt amplasati in cadru, si nu in roata sau suportul acesteia. Acest lucru face ca axa
sa treaca prin rulmenti, acestia permitandu-i sa se roteasca liber in cadrul robotului.

« 1n acest sistem, axa este mobila, adica se roteste impreuna cu rotile. Acest design transfer
puterea de la motoarele robotului catre roti prin ax, ceea ce inseamna ca fortele de torsiune
sunt aplicate direct pe ax.

« Rotile Mecanum sunt fixate pe axul mobil, fie prin intermediul unor butuci (hub-uri), fie direct
pe ax, in functie de constructie. Cand motoarele sunt conectate la ax prin lanturi, curele sau
angrenaje, rotatia motorului se transfera catre ax, iar rotile se rotesc odata cu acesta.

Dezavantaje:
Frecare crescuta (cazuri de

uzura intensa).

______________________ - Cuplul motorului
| N(--normalele rulmentilor M- 1,83 N*m

' IN-normala rotii Ff =M/Re=> Fi=176 N
l T-tensiunea in curea Fg’:p:F_fzz> Fr=132N
| 8-sensul de rotatie in jurul punctului fix | F =Fi+G +2*Ft*G*coso

'R1/2-razele rotii : => F=30,03 N

| G-greutatea rotii .

Solicitare pe rulmenti
1 1 ¥
1dy-distantele rulmentilor fata de roatd; F=TFs1+TFs2 = Fso=F-Fs1

____________ Fsi=F*di/(d1+d2)
[I-momentul de lnertlel Fs1—21,93N, Fs2—8,09N

\Fr-forta de frecare

\F1 s2-forta solicitare

'F-forta rezultant M=I*a

+F'r-forta de tractiune I=1/2*m*(R{+R2)=>

'a-acc. unghiulara _ _! 1=0,00172971 kg /m
a—1058 rad/s’

Momentul fortei fata de ax
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Aspecte-cheie:

Pentru a obtine un
sasiu cat mai compact,
am conceput configuratia
alaturata.

Lungimea  robotului
a fost pastrata la minim,
spatiul din canalele pentru
roti fiind utilizat in totalitate.
Pe langa rotile mecanum,
am asezat pe lateralele
robotului si doua pod-uri de
odometrie OPTI.

Calculul vitezei maxime

max

RPM * circumferinta 435 * 32.67

C=n 60 = V= 22255520 = 2368 cm/s — RIS

*D=3,14*10,4—32,67cm

Eficienta soft tiles: aprox. 75% =»
V= Vi P &V, =237%0.86 m/s = 2,05 m/s
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Sistem diferential

Acest tip de sistem permite miscarea de translatie a robotului in orice directie fara
necesitatea de a se roti. Acest aspect permite deplasari mult mai precise si faciliteaza accesul in
spatii greu accesibile.

Cu toate acestea, robotul are nevoie sa isi schimbe unghiul atunci cand se aliniaza pentru
preluarea elementului de joc. In acest caz, cele doud roti principale se invart in sensuri opuse.
Celelalte 4 roti de tip omni au rol doar de stabilizare si nu contribuie activ la miscare.

Un astfel de sistem pe 6 roti (doua pe transmisie diferentiala si patru pentru stabilizare)
prezinta o multitudine de avantaje:

e Manevrabilitate: sistemul ofera o manevrabilitate sporita, facand robotul sa navigheze mai
usor in jurul obstacolelor si sa se pozitioneze cu precizie pentru sarcini;

» Agilitate: Avand capacitatea de a se misca instantaneu in orice directie, robotul poate raspunde
rapid la schimbarea conditiilor de lucru;

o Strategii flexibile de condus: abilitatea de a controla independent fiecare roata permite
diverse strategii de conducere, cum ar fi miscarea laterala, rotirea pe loc sau executarea cu
usurinta a traiectoriilor complexe;

» Tractiune si stabilitate optimizate: sistemul distribuie puterea catre roti, dupa cum este
necesar, optimizand tractiunea si stabilitatea pe diferite suprafete.
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Calcule

Pentru proiectarea unui angrenaj conic (bevel gear) in Fusion 360 am parcurs
urmatoarele etape:

o Determinarea valorilor de baza:
Numarul de dinti (N1 si N2): N1=20, N2=60.
e Unghiul conului (shaft angle):
De obicei 90 de grade pentru un angrenaj conic standard.
e Modulul (m):
Modulul este acelasi pentru ambele angrenaje
si se calculeaza in functie de diametrul si numarul de dinti.

e Raportul de transmisie (i):

i=N2/N1=60/20-=3.
e Calculul unghiului de baza al dintilor (pressure angle):

De obicei, acest unghi este standard (de exemplu, 20 de grade).

e Calculul dimensiunilor de baza:

Diametrul (d): d =m * N.
e Lungimea (face width):

A lungimea conului unde dintii sunt formati.

Definirea profilului dintilor:
Unghiul de inclinare al dintilor si profilul inclinat pentru a asigura contactul corect intre dinti.
e Simularea si verificarea interferentelor:

Se foloseste modulul de simulare pentru a verifica
ca dintii se angajeaza corect si ca nu exista interferente.

216.5
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Tipuri de transmisie
a. Transmisie pe lant

Lantul este un ansamblu de zale metalice/ plastice care se cupleaza cu dintii pinioanelor pentru
a transmite miscarea.

« Rigiditate: Lantul este rigid si nu aluneca usor, oferind o transmisie puternica si fiabila.

« Aliniere: Necesita o aliniere precisa intre pinioane pentru a functiona corect si a preveni uzura
neuniforma.

« Durabilitate: Lanturile sunt extrem de durabile si pot sustine sarcini mari.

Avantaje:
« Putere mare: Lantul poate transmite forte mari, ceea ce il face potrivit pentru aplicatii de
mare putere
 Durabilitate: Lanturile au o durata de viata mai lunga decat curelele si rezista la conditii grele
de lucru.
« Precizie: Nu exista derapare intre lant si pinioane, ceea ce asigura o transmisie precisa a
puterii.

Dezavantaje:
« Zgomot: Lanturile sunt mai zgomotoase decat curelele si angrenajele, mai ales la viteze mari.
. Tntre;inere: Lanturile necesita lubrifiere si pot necesita ajustari sau tensionari periodice pentru
a functiona corect.
« Greutate: Lanturile sunt mai grele decat curelele si adauga masa suplimentara robotului.

De ce nu am folosit lant?

greutate crescuta;

intretinere.

fragil

M5 x 0.8mm Set-Screw —

4mm Le”gth ©39.9mm [@1.569"] Outer Diameter
2.5mm Hex Drive

—=] 2.8mm [0.110"]

8mm REX Bore

7mm Flat to Flat ?
15mm [0.591"]
|
8mm [0.315"]

@36mm [@1.415"] Pitch Diameter
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b. Transmisie Gear-to-Gear (angrenaj direct)

Antrenarea prin angrenaje este foarte rigida, fara alunecare intre dinti, oferind o transmitere
directa a miscarii. Angrenajele pot fi utilizate pentru aplicatii de mare precizie, deoarece transmit
miscarea fara pierderi de alunecare.

Avantaje:
« Eficienta maxima: Transmisia gear-to-gear are o eficienta foarte ridicata, fara pierderi de
energie prin derapare sau intindere.
« Durabilitate: Angrenajele din metal sunt extrem de durabile si pot rezista la sarcini mari pe
termen lung.
« Precizie: Permite un control precis al miscarii si turatiei, facandu-le ideale pentru aplicatii de
precizie ridicata.

Dezavantaje:
« Zgomot: Angrenajele pot genera un zgomot considerabil, mai ales la turatii mari.
« Complexitate de montare: Necesita o aliniere extrem de precisa si componente de calitate
pentru a preveni uzura prematura.
« Rigiditate excesiva: Lipsa elasticitatii poate cauza uzura sau chiar ruperea componentelor in
cazul unor socuri puternice.

De ce nu am folosit angrenaj direct?

I—H—FGmm 0.236"
@38.4mm [@1.512"] Pitch Diameter [ ]
/] _
Wi
@214mm [@0.551"] 7

@33.5mm [@1.321"]

@4mm [@0.157"] -
3mm [0.118"] —=—F—=+

@40mm [@1.575"] Outer Diameter

1emm [0.630"]




ROBOCORNS #1908¢

c. Transmisie prin curea dintata GT5

Curelele GT5 sunt o versiune avansata a curelelor dintate, oferind performante imbunatatite in
multe aplicatii.

Avantaje:
« Eficienta ridicata de transmitere a puterii: Curelele GT5 ofera o transmisie de putere mai
eficienta si mai precisa datorita profilului dintelui care minimizeaza alunecarea si uzura. Acest
lucru este esential pentru miscari precise si repetabile la robotii de FTC.

« Durabilitate si rezistenta la uzura: GT5 are un design optimizat pentru a rezista la conditii de
uzura ridicata si stres mecanic. Acest lucru inseamna ca robotul va putea functiona mai mult
timp fara necesitatea de a schimba sau intretine des cureaua.

« Operare silentioasa: Curelele dintate sunt in general mai silentioase decat alte metode de
transmisie mecanica, cum ar fi lanturile sau angrenajele. Acest aspect poate contribui la o
functionare mai fluida si fara zgomote in timpul competitiei.

« Capacitate de incarcare ridicata: GT5 poate sustine forte mai mari datorita materialului

rezistent si designului optimizat. Acest lucru este benefic pentru un robot FTC care necesita
forta semnificativa la componentele sale mecanice.

5mm

w
o)
3
3
|
-

0.57mm

M5 x 0.8mm Set-Screw
8mm Length
2.5mm Hex Drive

@28mm [@1.101"]

I———r 12mm [0.472"]

N N

8mm REX Bore
7mm Flat to Flat

@16mm [20.630"] Y e o 3mm (03647

@11mm [20.433"]
@25.46mm [@1.003"]

Pitch Diameter
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3.2. Extensii

Sliderele Misumi includ ansambluri de ghidaje liniare si carucioare de glisare care permit
deplasari liniare precise si cu frecare redusa, asigurand astfel un control exact al pozitiei si
stabilitate in miscare. Din acest motiv le-am folosit atat la extinderea orizontala, cat si la cea

verticala.

Configuratie

Pentru glisiere am folosit in total trei motoare, unul pentru extensia orizontala si doua
pentru cea verticala, acestea fiind cuplate la doi arbori din alama dotati cu mosoare (1,2).

Arborele 1

Primul arbore este cuplat la doua motoare de 435 rpm prin intermediul scripetilor si curelelor
de transmisie GT5. Acesta are atasati 4 tamburi, doi pentru extensie si doi pentru retractie. Din
acest motiv, firul inextensibil este asezat in directii opuse.

Arborele 2

Analog celui anterior mentionat, axul este prevazut cu patru role conectate prin roti dintate

la un motor de 1150 rpm.

tia atei

y

configura

ORIZONTAL

Numarul de glisiere

C=2%*r => C=94,25mm
r - raza rolei (15 mm)

C - circumferinta rolei

| - lungimea de extindere

I’ - extinderea unei glisiere
N - numar de glisiere

N=l/I’ => N=540/180=3
=> Pentru a ridica glisierele cu
540 mm este nevoie sa rulam
540 mm de atd pe mosor =>
pt. un mosor de circumferinta
C va fi nevoie de n=Il/C rotatii
complete => n=>5,72

Viteza de extindere

rpm motor: 1150 rpm <==
19.17 rotatii pe secunda

Luand in considerware greutatea
sistemului, efectuarea calculelor
duce la o ridicare a sistemului in
mai putin de o secunda.

t=n/nr. rotatii pe secunda
=>t=0,3 s
v=l/t <=> v=1800 mm/s

VERTICAL

Numarul de glisiere
(Analog)
C=2*n*r => C=125,66mm

N=l/I’ => N=720/180=4
pt. un mosor de circumferinta
C va fi nevoie de n=Il/C rotatii

complete => n=>5,72
Viteza de extindere

rpm motor: 435 rpm <=>
7,25 rotatii pe secunda

t=n/nr. rotatii pe secunda
=> t=0,78 s

v=Il/t <=> v=923,07 mm/s
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analiza de solicitare a
carligului de agatare

Puterea de agatare

2 motoare=> Mtot=2*M
M, ,=3,66 N*m

F=M, /r<—>F=183 N
G=m*g<=>G=11%9,81 N
G=108 N

G<F => agatarea are loc

analiza de solicitare a
amam:(F - G)/ m<—=> suportului de scripete
a_ —6,81m/s*

875 mm

1100 mm
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Partea culisanta

SAR 220

Sliderele Misumi sunt componente specializate pentru miscari liniare, folosite intr-o gama
larga de aplicatii industriale si de precizie, cum ar fi roboti industriali, imprimante 3D, echipamente
CNC, masini automate si alte sisteme de control al miscarii. Acestea includ ansambluri de ghidaje
liniare si carucioare de glisare care permit deplasari liniare precise si cu frecare redusa, asigurand
astfel un control exact al pozitiei si stabilitate in miscare.

Produsele Misumi sunt renumite pentru calitatea si durabilitatea lor, fabricate din materiale
rezistente, cum ar fi otelul inoxidabil, pentru a suporta sarcini mari si utilizare intensa. Misumi
ofera o mare varietate de optiuni, inclusiv slidere cu profil inalt sau jos, sisteme de auto-lubrifiere
si diferite lungimi de sine, ceea ce le face potrivite pentru configurari personalizate.

Desi foarte compacte, sliderele SAR220 nu se extind destul, asadar am avea nevoie de
mai multe, ceea ce ar ingreuna drastic sistemul si |-ar face mai voluminos, asadar am ales
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Suportii pentru scripeti
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Avantaje:

« Simplitate in constructie:
Fiind doar un surub lung, designul este simplu si usor de implementat, necesitand mai putine
componente.

Dezavantaje:
« Stabilitate mai mica:
Deoarece suportul este un simplu surub, acesta poate fi mai vulnerabil la indoire sau joc daca sunt
aplicate forte mari laterale.

 Fixare limitata:
Surubul poate oferi mai putina stabilitate in mentinerea pozitiei scripetelui, necesitand verificari
periodice pentru a preveni slabirea sau miscare neintentionata.

e Dimensiune mai mare:
Placa ocupa mai mult spatiu, ceea ce poate complica montarea in zone restranse sau atunci cand
spatiul este limitat pe robot.

, /'\

11
13

@18

TRANSMISIE - CUREA

Curelele GT2 sunt ideale pentru sistemele de glisiere cu scripeti datorita preciziei si
rezistentei lor ridicate. Aceste curele cu dinti ofera o tractiune constanta, fara alunecare, fiind
utilizate frecvent in imprimante 3D si masini CNC pentru miscari precise. Intr-un sistem cu scripeti,
curelele GT2 asigura o aliniere si o deplasare uniforma a glisierei, fiind durabile si rezistente la
uzura.
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Varianta 2

A A-A (1:1)
—— | 1_—|_..-_
@13 % ; |

—o=t{1 2 A O

3 A Saias

R5
29 _||_ 3
Avantaje:

» Foarte usor de montat:
Axele de rotatie ale scripetilor sunt paralele fata de cele ale tamburilor pentru antrenarea atei,
asadar nu necesita un ansamblu intermediar pentru montarea glisierelor.

» Stabilitate:
Ghidajele in forma de T cu care este prevazut suportul ii mentin o pozitie fixa, atasata fix pe
corpul glisierei.

« Dimensiune mai mica:

Suportul este alcatuit dintr-un profil T decupat, de grosime 3mm, asa cum poate fi observat
in imaginea urmatoare. Totodata, prezinta decupaje pentru ca scripetele sa intre in suport,
nepermitandu-i atei sa deraieze de pe canalul destinat, glisiera indeplinind, in acelasi timp, un
rol asemanator.

@13mm emm —=— —— ‘
8.6mm
4N
S
90.0°
TRANSMISIE - FIR TEXTIL
N— — e ————

Ata poate fi utilizata intr-un sistem de glisiere cu scripete pentru a facilita deplasarea
obiectelor prin reducerea fortei necesare ridicarii acestora. Intr-un astfel de sistem, scripetele
schimba directia fortei aplicate asupra atei, permitand utilizatorului sa mute sau sa ridice o
greutate cu efort minim. Ata trebuie sa fie suficient de rezistenta pentru a sustine greutatea
obiectului, iar frictiunea in sistem trebuie minimizata pentru o glisare eficienta.
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3.3. Sistem de scorare

Varianta 1
CONCEPT

POZITIA1

POZITIA 2
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APLICABILITATE

Acest sistem este alcatuit din 3
tipuri de conectori, si anume conectori
cu roti dintate, conectori pentru prindere
si , potrivit codului
de culoare utilizat in imaginea alaturata.
Totodata, sistemul mai implica si un
suport, care tine gheara impreuna, si
un servo-motor AXON micro, care pune
in miscare clestele. Conectorii cu roti
dintate reprezinta ansamblul de piese
prin intermediul caruia servo-motorul
pune in miscare gheara. Conectorii pentru
prindere au rolul de a intra in contact
cu elementul de joc si de a-l prinde
prin intermediul paletelor cu care este
prevazut, acestea fiind invelite in cauciuc
pentru o aderenta mai buna.

le permit paletelor mentionate
anterior atat sa aiba o pozitie fixa la un
moment dat in miscare, cat si sa ramana
paralele in timpul actionarii.

ZONA DE PRELUARE

Initial, sistemul se afla in POZITIA 1,
reprezentand starea de deschidere, iar
servo-motorul se afla la pozitia zero, si
anume cea specifica initializarii. Tn acest
moment, gheara este pregatita pentru
preluare.

Odata ce semnalul care anunta
inceputul preluarii este sesizat, gheara
incepe sa se deplaseze spre POZITIA 2.
in timpul acestei deplasari, conectorii cu
roti dintate isi modifica pozitia, apropiind
paletele clestelui, in vreme ce conectorii
de structura asigura o pozitie fixa a
acestora, pastrandu-le paralele, pentru a
aseza elementul de joc in pozitia oportuna
pentru preluare. Aproape instant, gheara
se inchide si prinde paralelipipedul. Pentru
despridere, se revine la POZITIA 1.

Avantaje

Dezavantaje

- sistemul nu are destula forta ca sa prinda si sa
agate elementul de joc in mod consistent;

- fiind atat de compact si usor, sistemul este fragil,
ceea ce il face nepotrivit pentru mediul competitiv
si imprevizibil pe care il implica meciurile;

- aria de contact a paletelor cu elementele de joc
este mult prea mica, specimenul nefiind stabil in
gheara;

- prinderea de muchie nu este oportuna pentru
implementarea automatizarilor ce implica IMU.

| V4
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Varianta 2

CONCEPT

[
POZITIA1

POZITIA 2
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APLICABILITATE

Acest sistem este alcatuit din doua
palete cu roti dintate, care au rol pentru
prindere. Totodata, sistemul mai implica
si un suport, care tine gheara impreuna,
si un servo-motor AXON micro, care pune
in miscare clestele.

Paletele cu roti dintate transpun
miscarea servo-motorului in cea a
paletelor datorita interactiunii dintre cele
doua pinioane, de modul 0.8, cu 13 dinti
pentru contact. Acestea sunt prevazute
cu bucati de cauciuc care determina o
aderenta mai buna si o prindere fixa a
elementului de joc.

Una dintre palete este atasata
de suport printr-un ax in jurul caruia
oscileaza, in vreme ce cealalta este
atasata direct de servo.

in acelasi timp, suportul este
prevazut cu niste gauri destinate montarii
unui alt servo, cu rolul de a roti gheara in
unele automatizari.

ZONA DE PRELUARE

Initial, sistemul seaflain POZITIA1,
reprezentandstareadeinchidere,iarservo-
motorul se afla la pozitia zero, si anume
cea specificd initializarii. In acest
moment, gheara este pregatita pentru
preluarea elementului de joc din interior.
Odata ce semnalul care anunta inceputul
preluarii este sesizat, gheara incepe sa
se deplaseze spre POZITIA 2. in timpul
acestei deplasari, datorita interactionarii
dintre cele doua pinioane, paletele incep
sa se departeze, punand presiune pe
peretii interiori ai elementului, astfel
avand loc prinderea. Aproape instant,
fixeaza paralelipipedul in pozitia potrivita,
pozitia acestuia fiind una bine cunoscuta
si usor predictibila. Pentru despridere, se
revine la POZITIA 1.

Avantaje

Dezavantaje

- sistemul nu are destula forta ca sa prinda si sa
agate elementul de joc in mod consistent;

- implementarea senzorilor este foarte dificila,
avand in vedere geometria sistemului, care nu
permite o amplasare comoda a senzorului de
distanta pentru depistarea clemei.

- aria de contact a paletelor cu elementele de joc
este mult prea mica, specimenul nefiind stabil in
gheara, mai ales atunci cand este bruscat, riscand
sa il scape;
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Varianta 3

CONCEPT

POZITIA1
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APLICABILITATE Avantaje

Acest sistem este alcatuit din doua
palete cu roti dintate, care au rol pentru
prindere. Totodata, sistemul mai implica
si un suport, care tine gheara impreuna,
si un servo-motor AXON micro, care pune
in miscare clestele.

Paletele cu roti dintate transpun
miscarea servo-motorului in cea a
paletelor datorita interactiunii dintre cele
doua pinioane, de modul 0.8, cu 13 dinti
pentru contact. Acestea sunt prevazute
cu bucati de cauciuc care determina o
aderenta mai buna si o prindere fixa a
elementului de joc.

Una dintre palete este atasata
de suport printr-un ax in jurul caruia
oscileaza, in vreme ce cealalta este
atasata direct de servo.

In acelasi timp, suportul este
prevazut cu niste gauri destinate montarii
unui alt servo, cu rolul de a roti gheara in
unele automatizari.

ZONA DE PRELUARE

Initial, sistemul seaflain POZITIA1, [dtabCILIL

reprezentand starea de deschidere, iar
servo-motorul se afla la pozitia zero, si - implementarea senzorilor este foarte dificila,
anume cea specifica initializarii. In acest avand in vedere geometria sistemului, care nu
moment, gheara este pregatita pentru permite o amplasare comodd a senzorului de

preluarea elgmentulm de joc din 1nter10r.v distant3 pentru depistarea clemei.
Odata ce semnalul care anunta

inceputul preluarii este sesizat, gheara
incepe sa se deplaseze spre POZITIA
2. in timpul acestei deplasari, datorita
geometriei sistemului, muchiile
elementului de joc aluneca in interiorul
canalelor finvelite in cauciuc. Aproape
instant, fixeaza paralelipipedul in pozitia
potrivita, pozitia acestuia fiind una bine
cunoscuta si usor predictibila. Pentru
despridere, se revine la POZITIA 1.
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SERVO 2
=fluidizeaza
transferul de
la sistemul de
preluare '

Smrm,

L
—

SERVO 4
=miscarea ghearei
din pozitia de
preluare in cea
de scorare.

Este atasat de

o piesa armata,
pentru a reduce
elasticitatea

o

o
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SERVO 1
=inchide si

deschide paletele

SERVO 3

=pozitioneaza

vertical
specimenul,

asigurandu-se
ca clema este

orientata in

jos
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Obiective:

transfer fluid si fiabil;
mobilitate crescuta;

prindere rapida si consistenta;
prindere puternica.

Pentru a asigura o0 scorare
consistenta am construit un brat alcatuit
din 4 servo-motoare pentru a conferi
mecanismului o multitudine de grade de
libertate. Fiecare servo este responsabil
de asezarea elementului de joc in pozitia
corespunzatoare, asa cum este ilustrat si
in figura alaturata.

0 0] problema semnificativa
intampinata pe parcursul procesului de
prototipare a fost elasticitatea prea mare
a pieselor, care scadea din rigiditatea
necesara scorarii pe bara. Solutia gasita
de noi a fost armarea pieselor din plastic
cu tije de otel filetate.
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Viteza de prindere

a-unghiul necesar pentru a
deschide sistemul (30°)
N-numdrul de dinti

w, - viteza unghiulara a

servoului
t- intervalul de timp

viteza servo—=0.14s/60°

o, .—60°/0.14s =7,14 rad/s
w=a/t =>t=a/w
30°=0,52 rad
£=0,52/7,14=0.07 s
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3.4. Sistem culisant

Pentru ca bratul fortei determinat de gheara sa nu fie prea lung, iar mecanismul sa isi
pastreze viteza dorita, a trebuit sa implementam un mecanism culisant care, printr-un sistem de
bare articulate si sine MGN7, sa deplaseze intreaga gheara de la zona de transfer la cea de scorare
in cos/bara.

Prima versiune a fost prevazuta cu sina in
pozitie diagonala, partea joasa apropiind gheara
de sistemul de preluare, iar cea inalta ajungand
la inaltimea necesara pentru cos.
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Pentru a combate problemele intampinate
anterior am venit cu urmatoarele rezolvari:
amschimbat geometria profilelor, reducand
solicitarea sinelor si a servo-motorului;
am ajustat distanta dintre profile pentru a
mari eficienta si viteza;
am implementat un pat de cabluri
organizat; e
am unit cele doua profile cu tije rigide
pentru a reduce eroarea de inaltime dintre Retainer
lifturile verticale.

End cap
End seal

Grease nipple

Bottom seal

Viteza de deplasare = i /

viteza servo=0.14s/60°

=60°/0.14s =7,14

rad/s

w=a/t =>t=a/w

30°=1,4 rad ' 2
t=1,4/7,14=0.2 s 20 .

Servo

125
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Sistemul este alcatuit din doua
3.5. Sistem de preluare role cauciucate, care au rol de prindere
a elementului de joc, acestea fiind puse
in miscare de un ansamblu de cinci
Varianta 1 pinioane de dimensiuni variate. Rotile
dintate sunt antrenate, la randul lor, de

CONCEPT un servo-motor AXON.
Totodata, intake-ul este montat
pe un cadru, iar miscarea de rotatie
Avantaje paralela cu planul orizontal se face prin
intermediul unui suport prevazut cu un

servo atasat de cadru.

Dezavantaje

- din cauza greutatii, sistemul forteaza excesiv
glisierele;

- detectia cu camera este foarte complicata, REX Bore @32mm Pitch Diameter
pozitia camerei fiind una greu de stabilit, luand in @8mm

7mm Flat to Flat

considerare distanta dintre camera si elementul
de joc;

- in cazul in care elementele sunt “lipite“ unele de
altele sistemul nu este capabil sa le preia precis,
asadar sistemul nu este oportun pentru preluarea
din centrul terenului;

@&33.6mm Outer Diameter
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Cele doua role cauciucate se muleaza perfect pe
muchiile elementului de joc si prezinta o aderenta sporita
datorita invelisului de cauciuc.

Transmisia de la servo la roti se face printr-un
raport de 40:24:24, mai exact 5:3, marind astfel viteza
servoului pentru o eficienta mai buna a mecanismului.

Al doilea servo-motor utilizat are rolul de a roti
intake-ul in jurul unei axe verticale, generan o miscare
paralela cu solul. Acesta este atasat de cadrul cu decupaje
(pentru reducerea greutatii), aplicand forta de rotatie
asupra bratului anterior mentionat, prin intermediul
unui ax. Totodata, decupajele in forma de U ale cadrului
sunt destinate opririi elementului atunci cand ajunge la
apogeul miscarii.

ZONA DE PRELUARE

Initial, sistemul este pliat pe spate pentru a putea
trece peste bordura de aluminiu cu care este prevazuta
structura centrala a terenului competitional.

Dupa ce ansamblul ajunge in zona dorita, acesta
se roteste, apropiindu-se de sol, pana la aproximativ
2cm. In acest moment, ansamblul este pregatit pentru
preluarea elementului de joc si poate schimba pozitia
celui de-al doile servo-motor pentru a se alinia perfect
paralel prin intermediul detectiei cu camera.

Prinderea propriu-zisa se face prin pornirea
primului servomotor, care antreneaza rolele cauciucate.
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EVOLUTIE

La inceput, sistemul era pus in
miscare de un motor, iar raportul de
transmisie era de 1:1.

Totodata, rolele au forma
cilindrica, iar cadrul este alcatuit din 3
componente distincte, care se imbina cu
surube M4.

- geometria suportului de motor a
fost optimizata;

- muchii tesite ale rolelor pentru o
prindere mai precisa;

- rolele cauciucate sunt mai inguste
pentru a putea prinde elementul
de joc, indiferent daca acesta are
clema sau nu.

- am facut decupaje in peretii exteriori
pentru a minimiza greutatea;

- am folosit role mai subtiri si le-am
marit numarul;

- am facut cadrul doar din doua bucati;
- am schimbat motorul cu un servo
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- am schimbat transmisia la 5:3;
- am adaugat aparatori pentru pinioane;
- ne-am intors la designul vechi de role
- am indepartat rolele de axul principal.

- am adaugat bratul pentru modificarea
unghiului;

- am restructurat intregul cadru;

- am adaugat suportul pentru
servo-motorul 2.

- am optimizat cadrul cu decupaje
pentru un volum minim;

- am micsorat diametru rotilor de

cauciuc pentru a se mula mai bine
pe suprafetele elementului de joc.
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Varianta 2

CONCEPT

Avantaje

ZONA DE PRELUARE

Dezavantaje

- sistemul nu are destula forta ca sa prinda si sa
agate elementul de joc in mod consistent;

- implementarea senzorilor este foarte dificila,
avand in vedere geometria sistemului, care nu
permite o amplasare comoda a senzorului de
distanta pentru depistarea clemei.

- aria de contact a paletelor cu elementele de joc
este mult prea mica, specimenul nefiind stabil in
gheara, mai ales atunci cand este bruscat, riscand
sa il scape;
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Acest sistem este alcatuit din doua palete cu roti
dintate, care au rol pentru prindere. Totodata, sistemul
: mai implica si un suport, care tine gheara impreuna, si un
I — servo-motor AXON micro, care pune in miscare clestele.

Paletele cu roti dintate transpun miscarea servo-
motorului in cea a paletelor datorita interactiunii dintre
cele doua pinioane, de modul 0.8, cu 13 dinti pentru
contact. Acestea sunt prevazute cu bucati de cauciuc
care determina o aderenta mai buna si o prindere fixa a
elementului de joc.

Una dintre palete este atasata de suport printr-
un ax in jurul caruia oscileaza, in vreme ce cealalta este
atasata direct de servo.

in acelasi timp, suportul este prevazut cu niste
gauri destinate montarii unui alt servo, cu rolul de a roti
gheara in unele automatizari.

Autofocus.
HD 1080p lens

Dual microphone

LED activity light

Universal USB-A cable

mounting clip

Initial, sistemul se afla in POZITIA 1, reprezentand
starea de deschidere, iar servo-motorul se afla la
pozitia zero, si anume cea specifica initializarii.
In acest moment, gheara este pregatitd pentru
preluarea elementului de joc din interior.

Odata ce semnalul care anunta inceputul preluarii
este sesizat, gheara incepe sa se deplaseze spre POZITIA 2.
I in timpul acestei deplasari, datorita geometriei sistemului,
\DFD muchiile elementului de joc aluneca in interiorul

canalelor invelite in cauciuc. Aproape instant, fixeaza
3 : 55 paralelipipedul in pozitia potrivita, pozitia acestuia fiind

3 una bine cunoscuta si usor predictibila. Pentru despridere,
' se revine la POZITIA 1.
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l. Structura echipei de programare

Pentru a ne asigura ca avem o abordare cat mai
eficienta si organizata, echipa noastra a decis ca in acest
sezon sa subdivizam departamentul de programare in
doua categorii principale: programarea telecomandata
si programarea autonoma. Aceasta diviziune ne
permite sa ne concentram mai bine pe fiecare aspect
al competitiei, maximizand atat performanta robotului,
cat si procesul de invatare al membrilor echipei.

De ce am ales aceasta structura?

Am considerat ca partea de autonomie necesita un grad mai mare de specializare si
practica. Unul dintre programatori poate lucra exclusiv la dezvoltarea si optimizarea algoritmilor
de generare a traiectoriilor, in timp ce altul poate testa si calibra subsistemele robotului, recent
finalizate de departamentele de proiectare si asamblare. Acest mod de lucru ne permite sa testam
si sa validam rapid fiecare componenta inainte de integrarea finala, asigurand o performanta cat
mai buna in competitie.

Procesul de recrutare

Un alt obiectiv important pentru echipa noastra a fost recrutarea si instruirea voluntarilor
pasionati de robotica si programare. Am dorit sa le oferim acestora un mediu de invatare solid,
astfel ca unii membri cu experienta s-au axat predominant pe predarea cursurilor. Aceste sesiuni de
instruire au acoperit o gama larga de subiecte, de la baze ale programarii (tipuri de date, algoritmi
clasici, programare orientata pe obiecte) pana la concepte avansate (controlul mecanismelor
gravitationale, procesarea imaginilor si generarea miscarilor prin profile de miscare).
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Gasirea resurselor si manualelor de studiu

Pe parcursul pregatirii, ne-am confruntat cu provocarea de a avea un manual de referinta
bine structurat, care sa ne ajute sa parcurgem fiecare capitol in mod organizat. In cautarile
noastre, am descoperit doua materiale extrem de utile:

1 . Un cookbook creat de echipa 4017, care contine explicatii detaliate si exemple practice.

2. Un manual scris de Alan Smith, pe care |-am descoperit prin intermediul unui meet
international cu o echipa rookie din Texas. Acesta s-a dovedit a fi o resursa valoroasa pentru
pregatirea noastra.

o
.
@
@
e
>
S
>
.
m

Invatare prin contributie

Initial, ne-am dorit sa scriem un manual dedicat
voluntarilor nostri, insa am gasit o alternativa si mai
eficientd. In loc sa le oferim doar materiale gata
facute, i-am provocat pe voluntari sa studieze diferite
subiecte si sa isi documenteze invatarea intr-un
document similar cu formatul caietului nostru tehnic.
Astfel, fiecare dintre ei a contribuit direct la acest
caiet, consolidandu-si cunostintele si dezvoltandu-si
abilitati utile pentru viitorul lor in echipa. Aceasta
metoda nu doar ca le-a oferit o intelegere mai
profunda a conceptelor, dar i-a si ajutat sa deprinda
disciplina in documentare si comunicare tehnica,
aspecte esentiale in lumea ingineriei si a roboticii.
Prin toate aceste eforturi, ne dorim sa consolidam nu
doar cunostintele echipei noastre, ci si sa contribuim
la dezvoltarea comunitatii de robotica, punand bazele
unui material educational accesibil si altor echipe.
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2. Obiective

o - 01 Vitez3, eficientd, autonimie
\

Imbunatatirea
subsistemelor

OBIECTIVE

Viteza

Unul dintre obiectivele noastre principale este sa cream un robot cat mai rapid, optimizand
atat hardware-ul, cat si software-ul acestuia. Pe partea software, lucram la algoritmi de control
al vitezei si optimizare a profilelor de miscare, astfel incat robotul sa accelereze si sa franeze
eficient, fara sa compromita stabilitatea. Testam in mod constant diferite traiectorii si strategii
de deplasare, folosind simulari si sesiuni practice, pentru a asigura o viteza maxima controlabila
pe terenul de joc.

Siguranta

Siguranta este o prioritate atat pentru robot, cat si pentru operatori. Ne asiguram ca
fiecare componenta este bine fixata si testata pentru a preveni defectiuni in timpul competitiei.
Pe partea electrica, marcam clar cablurile, protejam conexiunile si utilizam materiale izolate
corespunzator pentru a evita scurtcircuite sau interferente. De asemenea, programam limite de
siguranta in software, astfel incat robotul sa nu poata depasi viteze sau unghiuri periculoase. Prin
teste riguroase si revizuiri frecvente, ne asiguram ca robotul functioneaza in conditii optime si ca
orice posibila problema este identificata si remediata inainte de competitie.
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Imbunatatire subsistemelor

Perfectionarea continua a subsistemelor este un aspect esential pentru competitivitatea
echipei noastre. Fiecare subsistem—deplasare, preluare, scorare—trebuie sa fie analizat si
imbunatatit pe parcursul sezonului. Realizam acest lucru prin testare iterativa, colectarea de
date din competitii si sesiuni de antrenament, precum si prin implementarea de solutii software
care sa optimizeze performanta mecanica. Adoptam o mentalitate de invatare continua, ceea
ce inseamna ca nu ne oprim niciodata din cautarea unor metode mai eficiente de functionare a
fiecarui subsistem.

Conexiuni cu sponsori

Colaborarea cu sponsori si mentori este o
oportunitate valoroasa de a invata tehnologii noi
si de a intelege mai bine procesele ingineresti
folosite in industrie. Prin intalniri si sesiuni de
mentorat, ne dorim sa extragem cunostinte
practice despre proiectare, electronica,
programare si gestionarea unui proiect tehnic.
Sponsorizarile nu sunt doar despre finantare—
sunt si despre acces la resurse valoroase si la
persoane cu experienta, care ne pot ghida in
luarea deciziilor tehnice si strategice.
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O comunicare eficienta intre echipa de driving si echipa de programare este cruciala pentru
optimizarea controlului robotului. Operatorii trebuie sa aiba o interfata bine calibrata, astfel
incat sa poata reactiona rapid in timpul meciurilor. Pentru aceasta organizam sesiuni periodice in
care driverii ofera feedback direct echipei de programare, astfel incat orice ajustare necesara sa
fie implementata rapid.

Dezvoltare

In final, unul dintre cele mai importante obiective este dezvoltarea fiecarui membru al
echipei, atat din punct de vedere tehnic, cat si personal. Ne concentram pe crearea unui mediu de
invatare colaborativ, unde fiecare are ocazia sa isi descopere punctele forte si sa isi imbunatateasca
abilitatile. Tncurajam lucrul in echipa, gandirea critica si capacitatea de rezolvare a problemelor,
aspecte esentiale nu doar in robotica, ci si in carierele viitoare ale membrilor nostri. Organizam
sesiuni regulate de feedback, stabilim obiective individuale de invatare si incurajam fiecare
membru sa isi documenteze progresul. Astfel, ne asiguram ca echipa noastra evolueaza constant,
atat ca grup, cat si individual.
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3. Sistemele robotului

1. Sasiu

Sasiul robotului este responsabil pentru mobilitatea acestuia, fiind controlat printr-un
mecanism cu patru roti mecanum, fiecare angrenata de cate un motor cu o turatie de 435 rpm.
Acest sistem permite o deplasare omnidirectionala, oferind flexibilitate ridicata in manevrare si
facilitand alinierea precisa la obiectivele de pe teren.

Solutii software:

- Control prin gamepad - valorile de control sunt normalizate pentru fiecare motor,
asigurand o distributie echilibrata a puterii si o reactie optima la comenzile utilizatorului.

- Compensarea variatiei tensiunii bateriei - in cazul in care tensiunea bateriei
scade sub un anumit prag, software-ul ajusteaza comenzile pentru a mentine performantele
optime ale robotului, prevenind pierderea eficientei motorului si asigurand un comportament
predictibil.

-Algoritm de corectie a traiectoriei - pentru mentinerea stabilitatii si preciziei,
sunt utilizate senzori (precum senzorul inertial IMU )care ajuta la detectarea si corectarea
eventualelor deviatii aparute in timpul deplasarii.

-Moduri de control adaptive - sistemul poate include mai multe moduri de control
(ex. viteza redusa pentru aliniere precisa sau viteza maxima pentru deplasare rapida), in functie
de necesitatile operatorului.
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Etapa | - Control direct al motoarelor

Aceasta prima etapa se bazeaza pe utilizarea directa a valorilor de intrare primite de la
telecomanda, fara a aplica vreun filtru sau regulator de viteza. Avantajele acestei abordari sunt
simplitatea si raspunsul rapid la comenzi, insa poate duce la miscari mai putin line si pierderi de
precizie in cazul variatiilor de tensiune.

Avantaje:

-> Implementare rapida si usor de testat;
-> Raspuns direct la comenzile utilizatorului;
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-> Permite testarea directiilor de miscare fara complicatii suplimentare. m

Dezavantaje:
-> Fara compensare pentru tensiunea bateriei - motorul poate reactiona diferit
pe masura ce bateria se descarca;

-> Lipsa unui filtru de viteza - schimbarile bruste ale stick-ului pot duce la
miscari necontrolate;

-> Control mai putin precis, mai ales la viteze mici.

Observatii:

Se poate implementa o variabila multiplicativa pentru scdderea vitezei,
dar nu va rezolva celelalte probleme.

139



ROBOCORNS #1303¢

Etapa Il - Metoda squared-inputs

In aceasta etapa, adaugam doud imbunatatiri esentiale fatd de Etapa I:

- Squared Inputs - Aplicam patratul valorilor de intrare pentru a obtine un control mai
precis la viteze mici, pastrand totusi capacitatea de a atinge viteza maxima.

-Limitarea Puterii Motoarelor - Ne asiguram ca nicio valoare transmisa motoarelor nu
depaseste limitele permise, prevenind saturatia motoarelor si posibilele probleme de control.

double
double
double
double
double maxP

Avantaje:

-> Control mai precis la viteze mici - Valorile mai mici sunt reduse si mai mult,
permitand manevre delicate;

-> Prevenirea supraincarcarii motoarelor - Normalizarea puterii evita depasirea
limitelor, protejand componentele hardware;

-> Miscare mai lina si mai usor de controlat - Se elimina acceleratiile bruste,
imbunatatind stabilitatea robotului.

Dezavantaje:

-> Pierderea unor viteze mici - Deoarece valorile sunt patratice, o miscare
foarte lenta devine si mai lenta, ceea ce poate duce la un raspuns intarziat;

-> Posibila pierdere de putere la viteze mari - Daca motoarele sunt normalizate
frecvent, robotul poate sa nu atinga viteza maxima in anumite situatii;

-> Incé nu se tine cont de variatia tensiunii bateriei - Daca bateria se descarca,
performanta poate fluctua, necesitand o noua ajustare.

Observatii:

Pdatratul elimind semnul negativ, asa ca trebuie sd pastram semnul original
al inputului.

140



ROBOCORNS #1208¢

Etapa lll - Compensarea Tensiunii Bateriei

Compensarea tensiunii bateriei - Ajustam puterea motoarelor in functie de nivelul
bateriei pentru a mentine performanta constanta.

double voltadeCombensationFactor

Avantaje:

-> Performanta constanta indiferent de nivelul bateriei - Compensarea tensiunii
previne scaderea vitezei pe masura ce bateria se descarca;

-> Reducerea uzurii componentelor - Tranzitiile mai line protejeaza motoarele
si angrenajele.

Dezavantaje:
-> Cresterea consumului energetic - La tensiuni mai mici, compensarea necesita

un curent mai mare, ceea ce poate duce la descarcarea mai rapida a bateriei.
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Etapa IV - Corectia fortei centripete. PedroPathing

Tn aceasta etapa, vom folosi PedroPathing, un sistem avansat de path-following care include
deja metode eficiente de control, pe care in caiet le vom explica empiric.

a. Utilizeaza curbura traiectoriei si viteza dorita pentru a ajusta puterea fiecarui motor.
b. Aplica corectii pentru forta centripetd, compensand deviatiile cauzate de inertie.

Ce face Pedro mai exact?
1. Aplicarea unui filtru de viteza (Rate Limiter)

PedroPathing aplica o limitare a ratei de schimbare a vitezei pentru a preveni miscarile bruste:
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2. Compensarea fortei centripete
Daca robotul se misca rapid pe o traiectorie curbata, forta centripeta poate cauza alunecare.

3. Compensarea tensiunii bateriei
Similar cu ceea ce am introdus noi deja prezentat mai sus, diferenta majora fiind citirea in bulk a
tuturor senzorilor Control Hub-ului.

Avantaje:
-> Control bazat pe pozitie (Pose tracking);

-> Filtrare a input-urilor gamepad-ulu;
-> Limitare a ratei de schimbare a vitezei;
-> Corectii pentru forta centripeta.

Dezavantaje:
-> Unele functii sunt dificil de inteles pe deplin si te priveaza de libertatea

intelegerii metodelor de programare sau a algoritmilor folositi;
-> Toate functiile aplicate ingreuneaza timpul de executie al programului.

2. Sistemul de preluare

Mecanismul de intake include flip-flop-ul, servourile de preluare si camera. Rolul acestuia
este de a prelua obiectele de pe teren si de a le pregati pentru transferul catre sistemul de
scorare.

Avantajele acestui ansamblu mecanic:
- Scanare precisa a pozitiei obiectului => OpenCV asigura aliniere exacta;
- Fail-safe => Senzorul de culoare previne prinderea obiectelor gresite;
- Transfer rapid si eficient => Flip-Flop + Extendo optimizeaza viteza de mutare.
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Solutii software:

1. Alinierea precisa cu ajutorul camerei web - Sistemul utilizeaza OpenCV pentru a detecta
pozitia si orientarea sample-urilor, permitand alinierea automata a preluatorului. Astfel, robotul
poate prelua eficient elementele de joc, indiferent de modul in care sunt plasate pe teren.

2. Prinderea sample-urilor din interior - Mecanismul este conceput astfel incat sa prinda
elementele de joc din interior, ceea ce reprezinta un avantaj major atunci cand mai multe sample-
uri sunt grupate si au aceeasi orientare. Aceasta strategie imbunatateste fiabilitatea preluarii.

3. Folosirea servomotoarelor Axon - Sistemul utilizeaza servo-uri Axon, care ofera o
stabilitate mai mare si o programare mai simpla. Aceste servo-uri asigura un control precis si o
reactie rapida la comenzile software-ului.

4. Control avansat al motorului extendo - Sistemul implementeaza doua metode de
control:

-Control PID de pozitie - Mentine precizia extinderii si retragerii bratului
pentru alinierea perfecta la sample-uri si la sistemul de scorare.

-Control manual al puterii - Ofera operatorului posibilitatea de a ajusta
puterea motorului in timp real, pentru a reactiona rapid la schimbarile din teren si
a optimiza strategia de joc.

Etapa | - Programarea camerei web

Dupa startul sezonului, ne-am propus sa utilizam camera web pentru a automatiza procesul
de preluare a sample-urilor. Spre deosebire de anul precedent, anul acesta ne-am concentrat
pe aprofundarea cunostintelor de OpenCV, explorand noi tehnici si algoritmi pentru procesarea
imaginii si recunoasterea obiectelor.

Pentru a ne imbunatati abilitatile, am cautat persoane cu experienta in domeniu, care
sa ne ghideze si sa ne ofere sfaturi valoroase. Unul dintre acesti mentori a fost domnul inginer
Razvan Rebeles, specialist software la Delta Engineer, care s-a oferit sa ne indrume in programarea
camerei web. Sub indrumarea sa, am invatat cum sa calibram camera, sa imbunatatim detectia
obiectelor si sa optimizam algoritmii de procesare a imaginii pentru a obtine rezultate precise si
rapide in timpul competitiei.
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Cum are loc detectia?

In FTC, detectia obiectelor se realizeaza frecvent prin TensorFlow, o biblioteca bazata pe
machine learning, unde modelele de recunoastere sunt antrenate folosind platforma oferita de
FIRST. Desi aceasta metoda ofera rezultate precise, nu este intotdeauna cea mai eficienta pentru
utilizarea camerei pe toata durata meciului, deoarece poate duce la incetiniri si chiar la oprirea
codului din cauza memory leakage-ului.

Pentru a evita aceste probleme, anul trecut am adoptat o strategie diferita, bazandu-ne
pe detectia prin culoare in locul recunoasterii formei obiectelor. Aceasta abordare ne-a oferit un
avantaj major, reducand semnificativ timpul necesar pentru antrenare si testare, permitandu-ne
astfel sa optimizam rapid algoritmul.
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Anul acesta, am decis sa pastram detectia prin culoare, dar sa imbunatatim complet
algoritmul, optimizandu-l pentru o detectie mai rapida si mai stabila, cu un consum redus de
resurse. Aceste imbunatatiri ne permit sa folosim camera pe intreaga durata a meciului, fara
riscul de intarzieri sau blocari ale codului.

Primul pas in dezvoltarea algoritmului a fost selectarea culorii dorite pentru detectie.
Initial, am ales sa separam canalele de culoare prin conversia imaginii din RGB in YCrCb. Acest
prim prototip a fost functional, insa nu a oferit precizia dorita.

Onglnal Luma (Y) Chroma (C;) Chroma (Cg)

Dezavantajele metodei YCrCb:

-> Sensibilitate ridicata la variatiile de iluminare - mici schimbari in lumina
afectau semnificativ detectia;

-> Dificultati in separarea clara a obiectelor - culorile apropiate uneori erau
interpretate gresit;

-> Lipsa unui control flexibil asupra pragurilor de detectie - ajustarea
parametrilor era dificila.

Pentru a imbunatati acuratetea, am trecut la o metoda standard in industria procesarii
imaginilor, utilizand spatiul de culoare HSV. In acest model, fiecare culoare este reprezentata
prin nuanta (Hue), saturatie (Saturation) si luminozitate (Value), iar detectia se realizeaza prin
aplicarea unor praguri definite (thresholds) pentru fiecare canal.

P017/11/28 23:08:04 CST

50 (1) H=S (H: 0-180, S: 0-255, V: 255)

20 30 40 59
S (H: 0-180, S: 255, \
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Avantajele utilizarii spectrului HSV:
-> Rezistenta mai mare la variatiile de iluminare - culoarea este separata de

intensitatea luminii, facand detectia mai stabila;

-> Praguri de detectie mai precise si flexibile - putem ajusta rapid valorile
pentru a imbunatati identificarea obiectelor;

-> Separare clara a culorilor - diferentele dintre obiecte sunt mai bine definite,
reducand erorile.

Dezavantajele utilizarii spectrului HSV:

-> Necesita calibrare initiala atenta - trebuie gasite pragurile potrivite pentru
a functiona corect in diferite conditii dar odata gasite functioneaza aproape fara
erori;

-> Toate functiile aplicate ingreuneaza timpul de executie al programului;

-> Posibile probleme in conditii extreme de lumina - daca iluminarea este
foarte scazuta sau foarte intensa, saturatia si luminozitatea pot varia semnificativ.

Suprafetele lucioase ale obiectelor pot reflecta lumina ambientala, provocand variatii
nedorite in culoare si saturatie. Acest lucru poate duce la erori in identificarea corecta a obiectelor,
mai ales in conditii de iluminare neuniforma.

Pentru a reduce aceste probleme, ne-am consultat cu mentorii nostri, care ne-au
recomandat sa utilizam filtrarea Gaussiana (Gaussian Blur). Aceasta tehnica este frecvent folosita
in procesarea imaginilor pentru netezirea detaliilor fine si reducerea zgomotului, ajutand astfel
la o detectie mai stabila si mai precisa.
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Filtrul Gaussian este o tehnica de estompare (blur) care aplica o pondere mai mare pixelilor
centrali ai imaginii si o pondere mai mica celor din jur, creand o tranzitie lina intre culori. Acest
proces ajuta la eliminarea reflexiilor intense si a variatiilor bruste de culoare, facand ca obiectele
sa fie detectate mai uniform.

Formula de baza a unui kernel Gaussian este:

1 B X2+y2
G(x,y)= —ec 79
2**o

-> X,y sunt coordonatele pixelilor in jurul unui punct central,
-> 0 (deviatia standard) controleaza nivelul de estompare: valori mai mari genereazd un
blur mai puternic.
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original after 4 iterations of 21x21 box filter
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Aceasta tranzitie catre HSV ne-a permis o detectie
mai stabila si mai precisa, oferindu-ne un control mai
bun asupra algoritmului si imbunatatind semnificativ
fiabilitatea sistemului de recunoastere a obiectelor.

Al doilea pas a fost convertirea matricei initiale
intr-o matrice binara, unde valorile pozitive reprezinta
obiectul dorit, iar cele negative sunt eliminate.

Dupa cum se poate observa si in figura, sample-ul devine
clar vizibil si usor de procesat, deoarece lucram exclusiv
cu o matrice binara, simplificand astfel analiza si detectia

obiectului.
OpenFTC EasyOpenCV v1.7.3
FPS@480x640:10.35
Pipeline: 17ms - Overhead: 14ms

Odata ce obiectul este clar vizibil in matricea binara, algoritmul trece la detectarea
contururilor fiecarei forme. Acest pas este esential pentru izolarea obiectului dorit si pentru
determinarea dimensiunii si orientarii acestuia.

Pentru a identifica contururile, folosim functia Imgproc.findContours() din OpenCV:

Imgproc.findContours{thresholdMat, contours,hierarchy,Imgproc.RETR_EXTERNAL,Imgproc.CHAIN_APPROX_SIMPLE);
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->thresholdMat - Matricea binara in care cautam contururile.

->contours - O lista in care OpenCV va stoca contururile detectate.

->hierarchy - O matrice care retine informatii despre structura contururilor (ex. daca un
contur este in interiorul altuia).

->Imgproc.RETR_EXTERNAL - Extrage doar contururile exterioare, ignorand cele aflate in
interiorul altor forme.

->Imgproc.CHAIN_APPROX_SIMPLE - Optimizeaza stocarea punctelor conturului, pastrand
doar cele esentiale, reducand astfel consumul de memorie.

Tn cazul exemplului folosit la detectarea culorii imaginea odata procesata ar arata astfel:

Dupa ce conturul obiectului a fost detectat si stocat
intr-un vector, urmatorul pas este calcularea orientarii
acestuia. Aceasta operatiune este esentiala pentru
alinierea corecta a sistemului de preluare, astfel incat
robotul sa poata ajusta pozitia preluatorului in functie de
orientarea reala a obiectului pe teren.

Cum are loc detectia?

Datorita proprietatii ~ dreptunghiurilor ~minim
incadrate (minimum bounding rectangles), fiecare obiect
detectat poate fi aproximat printr-un dreptunghi rotit,
care are:

OpenFTC EasyOpenCV v1.7.3 -0 latura mai lunga si una mai scurta,

FPS@480x640: 10.37 -Un unghi de rotatie relativ la axele imaginii.
Pipeline: 16ms - Overhead: 15ms
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Daca vrem sa calculam unghiul, putem folosi teorema tangentei. Stiind coordonatele
punctelor extreme ale conturului (x1, y1) si (x2, y2), putem determina unghiul astfel:

Observatie: Daca latura mai lunga este pe
axa verticala, inseamna ca obiectul trebuie rotit
cu 90° pentru a fi aliniat corect.

in biblioteca OpenCV, exista functia O — tan—l Y2 Y1
RotatedRect, care returneaza orientarea
obiectului detectat. Un avantaj major al acestei T2 1
metode este ca obiectul nu trebuie sa fie perfect
dreptunghiular pentru a fi identificat corect.
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Tocmai din acest motiv, am ales sa utilizdim aceastd functie. In cazul in care camera
detecteaza zgomot (noise) care ar putea deforma usor conturul obiectului, RotatedRect reuseste
sa corecteze orientarea fara a introduce erori semnificative, asigurand astfel o detectie precisa si
fiabila.

Dupa ce unghiul a fost preluat, il transmitem mai departe catre clasa de teleop si cea de
autonomie.

Etapa Il - Cum am ales electronica?

Anul acesta am decis sa echipam intregul robot cu servo-uri Axon, datorita avantajelor
semnificative pe care le ofera. Aceste servo-uri se remarca prin viteza si cuplu (torque) ridicat,
precum si prin un timp de raspuns extrem de rapid, ceea ce imbunatateste considerabil precizia
si eficienta mecanismelor robotului.

Pentru a evidentia performantele acestora, iata cateva comparatii tehnice:

1. Greutate:
Axon MINI+: 65g
GoBilda: 58g

Diferenta: GoBilda este mai usor cu 7g, ceea ce poate fi un avantaj in aplicatiile unde fiecare
gram conteaza.

2. Viteza de rotatie (sec/60°):
Axon MINI+:

4.8V: 0.110 sec

6.0V: 0.090 sec

7.2V: 0.080 sec

8.4V: 0.068 sec
GoBilda:

4.8V: 0.11 sec

6.0V: 0.09 sec

7.4V: 0.07 sec

Diferenta: La valori mai mici ale tensiunii, viteza este aproape identica, dar Axon MINI+ are
avantaj la 7.2V si 8.4V, unde este mai rapid.

3. Cuplu maxim (kgf-cm):
Axon MINI+:
4.8V: 20
6.0V: 25
7.2V: 30
8.4V: 33
GoBilda:
4.8V: 7.9 kg-cm (~79 N-cm)
6.0V: 9.3 kg-cm (~93 N-cm)
7.4V: 10.8 kg-cm (~108 N-cm)

Diferenta: Axon MINI+ ofera un cuplu mult mai mare la toate nivelurile de tensiune, ceea ce il
face mai potrivit pentru aplicatii care necesita forta mare precum sistemul nostru de scorare.
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5. Alte caracteristici:
Axon MINI+:
Encoder Hall Effect
Programabil
Eficienta de 64%
Dual-mode (posibil mod brushless)

GoBilda:
Gear ratio 135:1
Motor brushed DC
Feedback prin potentiometru de 5kQ)
PWM Range ajustabil

Diferenta: Axon MINI+ este mai avansat tehnologic, cu encoder Hall Effect si optiuni de programare
mai variate, in timp ce GoBilda foloseste un sistem de feedback prin potentiometru si un motor
brushed, ceea ce poate duce la o durabilitate mai redusa.

Unul dintre cele mai importante avantaje ale
acestor servo-uri este software-ul de programare
dedicat, care ofera posibilitatea de a ajusta o
gama larga de parametri. Printre acestia se numara
limitarea unghiurilor de rotatie, pozitia neutra,
factorul de amortizare, puterea semnalului PWM
si protectia la suprasarcina. Aceasta flexibilitate
permite optimizarea performantei servo-ului in
functie de cerintele specifice ale fiecarei aplicatii.

AXON PROGRAMMING SOFTWARE V1

BASIC PARAMETERS
Servo Angle: 22 W Soft Start

Servo Neutral: 0

Damping Factor: 50

PWM Power: 39.2 %

nsitivity: High
Lose PPM Protection

Release
Mode
Level 1:
Level 2: Default

Level 3:
=13

Pentru a asigura o functionare optima a mecanismului de extensie, sistemul implementeaza

doua metode de control distincte:

Tendinta de retragere a motorului Extendo

100 === oo Y o o

80

—— Pozitia motorului
—=- Prag PID (100)
PID activ - retractare

60

Control manual

Pozitia motorului

401

201

Timp (s)

149

1. Control PID de pozitie
- Acest sistem este activ atunci cand

pozitia motorului se afla sub pragul
de 100. Rolul sau principal este de a
mentine precizia extinderii si retragerii
bratului, compensand fortele externe
care ar putea influenta pozitia acestuia.
Un aspect esential este contracararea
efectelor fortei centrifuge atunci cand
robotul se roteste, prevenind astfel
extinderea necontrolata a bratului.
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Forta centrifuga care actioneaza asupra sistemului poate fi determinata folosind formula
din mecanica clasica:

( F =(m*v*v)/R~18.07TN )

unde:
F_este forta centrifuga (in Newtoni, N)
m este masa extendo-ului (in kilograme, kg) = 1.272kg
r distanta dintre centrul de rotatie si centrul de masa al extendo-ului (in metri, mm)=148mm
v este viteza de rotatie a sistemului (in radiani pe secunda, m/s)
p eficienta soft tile

= (circumferinta*RPM) /(60*sqrt(2) ) *sqrt(p)
v=(circumferinta*435)/60*sqrt(2)=1.45 m/s

Daca am determinat forta maxima aplicata asupra sistemului, putem folosi aceasta valoare
pentru a estima empiric un prag initial al parametrului proportional (K.) din controlul PID. Acest
prag serveste drept punct de plecare pentru procesul de tuning.

Aceasta forta F. genereaza un moment (cuplu) perturbator, iar pentru a estima K putem
considera c& motorul apllca un cuplu de control T_control, proportional cu deviatia p021t1e1

T_ control=K *e

unde e este eroarea de pozme Pentru a stabili o valoare initiala a lui K., putem impune conditia
ca acest cuplu de control sa fie cel putin egal cu momentul perturbator la 0 eroare e rezonabild
(de exemplu, cativa centimetri).

K =T control/e
bt

De unde, folosindu-ne de metoda Ziegler-Nichols:

->Adaugam apoi termenul Ki pentru a elimina eroarea stationara.
->Ajustam Kd pentru a reduce suprasolicitarea si oscilatiile nedorite.

2. Control manual al puterii

- Odata ce pozitia depaseste valoarea 100, controlul PID este dezactivat, permitand
operatorului sa ajusteze manual puterea motorului. Aceasta tranzitie permite o mai mare
flexibilitate in timpul competitiei, oferind posibilitatea de a reactiona rapid la schimbarile din
teren si de a optimiza strategia de joc.
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3. Sistem de scorare

Mecanismul de scorare este alcatuit dintr-un ansamblu de patru servomotoare, care ofera
multiple grade de libertate, si un servo suplimentar dedicat controlului grip-ului.

Tn total, cele cinci servomotoare functioneaza sincronizat pentru a prelua elementele de la
sistemul de alimentare si a le pozitiona corespunzator in functie de cele doua moduri de scorare:
cos sau bara. Aceasta configuratie asigura precizie si flexibilitate in manipularea obiectelor,
optimizand performanta mecanismului in timpul competitiei.

Solutii software:

- Transfer sigur - cand extensia ajunge la pozitia 0 cu elementul de joc, sistemul
executa o serie de miscari precise, mentinand controlul complet asupra acestuia. Acest proces
asigura un transfer fiabil, chiar si in timpul unor miscari imprevizibile.
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- Fine tuning - precizia servomotoarelor Axon permite un control absolut al pozitiilor pe
multiplele grade de libertate. Aceste pozitii sunt exprimate initial in grade si ulterior convertite
in valori reale printr-un coeficient DegreesToTicks, calculat pentru o calibrare convenabila si
eficienta.

-Automatizare pentru usurinta operatorului - folosind IMU-ul integrat in
Control Hub, sistemul determina orientarea robotului pe teren. Comparand aceasta orientare cu
pozitia relativa fata de bara, unul dintre servomotoare poate corecta automat erorile de aliniere,
facilitand pozitionarea optima pentru scorare.

-Controlul liftului - liftul este gestionat printr-un controller PIDF, care ii permite sa se
mentina stabil la orice pozitie dorita. Driverul selecteaza pur si simplu inaltimea necesara, iar
controllerul compenseaza constant greutatea liftului, asigurand o miscare precisa si stabila.

-Consistenta pozitiilor - deoarece encoderele motoarelor liftului pot acumula erori in
urma mai multor cicluri de miscare, sistemul utilizeaza un buton de referinta care detecteaza
momentul in care liftul ajunge la pozitia 0. Acest buton reseteaza encoderul, garantand acuratetea
si consistenta pozitionarii pe termen lung.
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Etapa | - Alinierea la bara

In urma testelor de conducere, ne-am dat seama ca, daca servo-ul responsabil de alinierea
la bara in timpul scorarii ar ramane mereu paralel cu aceasta, am simplifica semnificativ munca
driver-ului.

Din acest motiv, intr-o faza incipienta a programarii, am ales sa utilizam citirile directe
ale IMU-ului. Un impediment intalnit a fost faptul ca valoarea citita de IMU se reseteaza doar
atunci cand robotul este repornit de la baterie. Din acest motiv, a doua metoda adoptata a fost
preluarea orientarii din perioada autonoma si compararea acesteia cu valoarea citita de IMU in
timpul teleop-ului, obtinand astfel un rezultat final mai precis.

Etapa Il - Controlul liftului

Extensia verticala este actionata de doua motoare de 435 rpm, care lucreaza in tandem
pentru efectuarea ridicarii. De aceea, am implementat un algoritm de tip feedforward + PID care
sa corecteze eroarea si sa mentina pozitia stabilita in orice moment al perioadei controlate.

Cum am facut asta?

Un algoritm de tip feedforward pentru sisteme care trebuie sa combata gravitatia se
implementeaza destul de simplu, adaugand un termen de compensare proportional cu forta
gravitationala. Practic, inainte ca sistemul de control sa actioneze cu un PID pentru corectarea
erorilor fine, introducem un semnal predefinit care sa compenseze gravitatia in mod direct.

Daca stim raportul dintre forta si curentul consumat de motoare, putem determina tensiunea
necesara pentru a echilibra greutatea:

- * ok *
V,=(m*g*r)/k *R
unde k_ este un factor de conversie ce depinde de caracteristicile motoarelor.

I - intensitatea (9.2A)

stall

U - tensiunea (12V)

T_ , - momentul cuplului motorului(1.6Nm)
R - rezistenta interna a motorului (1.3Q)
R=U/I_ =12V /9.2A~1.3Q)
stall

k- constanta de cuplu a motorului

1.6/9.2~0.174Nm /A

r- bratul cuplului pe care se aplica forta
m- masa sistemului

Curentul necesar (PID): V +U

PID
Cuplul necesar:

Treq=m*g*r
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Compararea Reglajelor PID pentru Pozitionare

Oy _——— =
R - —— -
awe _— —
- o -
- -
-
-

-
--'-.-
-

Pozitie Normalizata

~== Fara PID (intérziere mare)

----- PID Sub-reglat (oscilatii)

—-- PID Suprarreglat (fara oscilatii, dar lent)
—— PID Optimizat (raspuns rapid, stabil)

1 | L

0 1 2 3 - 5

Timp (s)
4. Perioada autonoma

Anul acesta am reusit sa obtinem performanta unor autonomii de 43, respectiv 35 de
puncte. Spre deosebire de anul trecut, acestea sunt mult mai consecvente, ceea ce reprezinta un
progres semnificativ. Am atins acest obiectiv cu ajutorul bibliotecii externe PedroPathing, pe care
am descoperit-o datorita unei echipe din Australia, cu care am avut o intalnire online.

| L 1

o
.
@
@
.
>
S
>
.
m

De la inceputul sezonului, am testat mai multi algoritmi pentru deplasarea autonoma,
incercand sa gasim cea mai eficienta solutie. Initial, am folosit RoadRunner, biblioteca cu care am
fost familiarizati la inceput. Totusi, acesta prezenta cateva dezavantaje semnificative: corectia nu
era dinamica, procesul de tuning era indelungat, iar traiectoriile nu erau suficient de consecvente.

Pentru a imbunatati performanta, am incercat implementarea unui algoritm de tip PID
to Point, care a reprezentat un progres important, oferind o corectie mai buna in timp real. Cu
toate acestea, rezultatele nu erau inca la nivelul dorit. In ciutarea unei solutii mai eficiente, am
trecut la Pure Pursuit, un algoritm care ne-a ajutat enorm in intelegerea procesului de generare
a traiectoriilor (path generation). Totusi, acesta avea dezavantajul unor oscilatii frecvente si nu
evita intotdeauna obstacolele in mod eficient.

in final, dup& multiple iteratii si optimizari, am ajuns la PedroPathing, care ne-a permis sa
obtinem traiectorii precise si robuste, cu o corectie dinamica eficienta. Aceasta solutie s-a dovedit
a fi cea mai potrivita pentru nevoile noastre si a contribuit semnificativ la cresterea performantei
robotului in autonomie.
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Solutii software:

A. Pure Pursuit

Pure Pursuit cauta cel mai indepartat punct de pe traseu care se afla in raza de actiune a
robotului. Apoi, robotul merge in linie dreapta catre acel punct. Aceasta metoda poate crea mai
multe probleme:

->Daca raza de cautare este mica, robotul va oscila in colturi, avand dificultati in a
urma o traiectorie lina.

->Daca raza de cautare este mare, robotul va taia colturile traseului, ceea ce face
ca traseele sa nu fie precise in realitate.

Pedro Pathing, in schimb, corecteaza robotul spre cel mai apropiat punct de pe
traseu, in timp ce continud sa urmeze traseul. Aceasta asigura ca robotul ramane pe
traseu, permitandu-i totodata sa se deplaseze inainte fara sa taie colturile sau sa
aiba probleme de oscilatie.

B.RoadRunnner

Road Runner este un sistem bazat pe profiluri de miscare, ceea ce inseamna ca un set de
instructiuni pentru puterea motoarelor este calculat pentru fiecare traseu in prealabil, si apoi
executat. Dupa ce atinge capatul acestui profil de miscare, Road Runner face corectii. Aceasta
functioneaza in majoritatea situatiilor, dar daca robotul intampina un obstacol sau aluneca rotile,
este posibil sa nu poata corecta la timp.

Sample Jerk-Limited Profile

40 |-

20 |-

x(t)
- v(1

= a(

=20 -

J ) ] ) ) | | ) ) ] ) ) | ) 1 1
0 0.5 1 1.5 2 2.5 3 3.5
time (sec)
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Acest grafic reprezinta un profil de miscare cu limitare a jerk-ului (Jerk-Limited Profile).
Este similar cu ceea ce utilizeaza RoadRunner pentru generarea de traiectorii, dar nu este exclusiv
legat de aceasta biblioteca.

Explicatia curbelor din grafic:
x(t) (albastru): Pozitia in functie de timp
v(t) (verde): Viteza in functie de timp
a(t) (rosu): Acceleratia in functie de timp

Caracteristici ale acestui profil de miscare:

1. Limitarea jerk-ului (jerk = derivata acceleratiei, adica variatia acceleratiei in timp)
asigura o tranzitie mai lina intre fazele de miscare.

2. Acceleratia nu este instantanee, ci creste si descreste progresiv pentru a evita schimbari
bruste care pot destabiliza robotul.

3. Viteza este mai uniforma datoritd ajustarii acceleratiei, ceea ce ajuti la o miscare mai
precisa si controlabila.

Desi profilul de miscare cu limitare a jerk-ului ofera o tranzitie mai lina si un control mai
precis, acesta prezinta si cateva dezavantaje:

1. Complexitate crescutd - Comparativ cu un profil trapezoidal sau un profil simplu de
viteza constanta, implementarea unui profil cu limitare a jerk-ului necesita mai multe calcule si
ajustari.

2. Duratd mai mare a traiectoriei - Deoarece acceleratia este limitata si schimbdrile
de viteza sunt mai graduale, robotul poate avea nevoie de mai mult timp pentru a atinge viteza
maxima si a finaliza o traiectorie.

3. Consum mai mare de resurse - Calculele suplimentare necesare pentru determinarea
pozitiei, vitezei si acceleratiei in fiecare moment pot solicita mai mult procesorul robotului, ceea
ce poate afecta alte componente software care ruleaza simultan.

4. Dificultate in tuning - Ajustarea parametrilor pentru a gasi echilibrul optim intre viteza,
precizie si stabilitate poate necesita mai multe incercari si teste pe teren.

5. Mai putin potrivit pentru distante scurte - in cazul miscarilor rapide si pe distante
scurte, limitarea jerk-ului poate duce la o miscare mai lenta decat un profil de acceleratie
trapezoidala, unde robotul poate accelera si decelera mai agresiv.

Pedro Pathing, in schimb, corecteaza dinamic pe tot parcursul traseului.
Vectorii de miscare sunt calculati la fiecare punct de pe traseu, astfel incat chiar
daca traseul se schimba pe parcurs, Pedro Pathing poate face corectiile necesare.
Deoarece corectia se efectueaza pe toata lungimea traseului, nu doar la sfarsit,
robotul poate minimiza mai bine erorile.
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C. Pedro Pathing

Pedro Pathing calculeaza un set de vectori pentru a deplasa robotul de-a lungul unui traseu definit
prin curbe Bézier.

Definitia curbelor Béezier

Curbele Bézier sunt curbe parametrice utilizate frecvent in grafica computerizata, animatie,
proiectare asistata de calculator (CAD) si in generarea de traiectorii pentru roboti. Acestea sunt
definite printr-un set de puncte de control, iar forma lor este influentata de pozitia acestor
puncte.

Formula generala a curbelor Bézier
O curba Bézier de ordinul nnn este definita matematic prin urmatoarea ecuatie parametrica:

B =Y (7)a-omep,

i=0

= (1—t)"Py + (’1‘)(1 ) TR (T " 1)(1 Ot P, +t"P,, 0<t<l1
l —
unde:
e Pisunt punctele de control,
° ny _ n! este coeficientul binomial.
i i'(n —1)!

Tipuri de curbe Bézier

->Curba Bézier liniara (n = 1): Este o simpla linie dreapta intre doua puncte de control P,
siP.

B(t) =Py +t(Py, —~Py) = (1-t)Py +tP, 0<t <1

->Curba Bezier cuaternara (de ordin 2, quadratica): Foloseste trei puncte de control si
este definita ca:

B(t) = (1 - t)[(1 - )Py + tPy] + t[(1 — )Py +tP,], 0< ¢t <1

->Curba Bézier cubica (n = 3): Foloseste patru puncte de control si este cea mai utilizata
in grafica si animatie:

B(t) = (1 —t)Bp,p, p,(t) +tBp, p,p,(t), 0 <t < 1.

Aceasta este mai flexibila decat curba cuaternara si permite forme mai complexe.

->Curbe Bézier de ordin superior (n>3): Acestea folosesc mai multe puncte de control si
ofera traiectorii mai complexe, dar sunt mai dificil de calculat.
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Proprietati importante ale cubelor Bézier

Interpolare: Curba incepe la PO si se termina la Pn, dar in general nu trece prin punctele
intermediare.

Control localizat: Modificarea unui punct de control afecteaza doar o parte a curbei.

Gradul creste cu numarul punctelor: O curba de ordin mai mare ofera mai multa flexibilitate
dar este mai greu de controlat.

oP,
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lerarhia vectorilor

. y 0 v. fortei centripete
Atunci cand urmeaza un traseu, este posibil ’

ca vectorii de miscare sa necesite mai multa putere
decat poate furniza robotul. !

v. translationar
Cum gestionam acest lucru?

Vectorii sunt aplicati in ordinea importantei. ! !
v. directie

Vectorul fortei centripete are prioritate maxima, deoarece asigura ca robotul ramane
pe traseu. Daca robotul se abate mult de la traseu, magnitudinea vectorului fortei centripete
va fi redusa pentru a-l readuce. De aceea, prioritizarea corectiei centripete inaintea corectiei
translationale nu creeaza probleme. Urmeaza corectia translationala, care ajusteaza strict pozitia
robotului fata de punctul cel mai apropiat de pe traseu. Este mai important ca robotul sa fie pe
traseu, evitand astfel obstacolele, decat sa fie orientat corect. Al treilea vector ca importanta
este corectia de directie, care regleaza unghiul robotului. Acesta este aplicat inainte de vectorul
de miscare, deoarece nu dorim sa deplasam robotul inainte daca acesta nu este orientat corect.
in final, se aplicd vectorul de miscare, care asigura ca robotul continud deplasarea pe traseu daca
nu exista probleme majore.

Fiecare vector este aplicat succesiv, iar robotul verifica daca suma vectorilor depaseste
capacitatea maxima a motoarelor (puterea maxima de 1). Daca magnitudinea vectorilor combinate
este mai mare de 1, vectorul cel mai recent adaugat este redus pana cand magnitudinea totala
este egala cu 1. Daca toti vectorii pot fi aplicati fara a depasi limita de putere, acestia sunt
aplicati fara probleme.

Corectia fortei

Cand robotul vireaza in curbe, acesta tinde sa se deplaseze spre exterior. Aceasta se
intampla din cauza lipsei de corectie a fortei centripete. Pentru a lua curbe eficient, robotul
trebuie sa accelereze spre interiorul curbei. Daca putem aproxima portiunea de traseu cu un cerc,
putem folosi formula fortei centripete pentru a calcula puterea necesara.

Pentru ca traseele sunt definite prin curbe Bézier, putem lua derivata intai si a doua a
traseului, exprimate ca vectori, pentru a calcula curbura (inversul lungimii razei cercului). Formula
pentru curbura este produsul vectorial al derivatei intdi si a doua, impartit la magnitudinea
derivatei intai ridicata la puterea a treia.

Folosind aceasta formula, impreuna cu greutatea si viteza robotului pe traseu, calculam
forta necesara pentru a mentine robotul pe traseu, ajustand factorul de scalare pentru a transforma
aceasta forta in putere corespunzatoare pentru robot.
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Corectia Translationala

Aceasta corecteaza erorile in pozitia robotului. Erorile translationale sunt corectate printr-
un control PID, readucand robotul la cel mai apropiat punct de pe traseu, fara a actiona de-a
lungul traseului, ci perpendicular pe acesta.

Corectia de Directie

Corectia de directie functioneaza similar cu corectia translationala, dar ajusteaza unghiul
robotului pentru a-l orienta corect. Corectia roteste robotul in directia cea mai scurta catre
unghiul dorit.

Vectorul de Miscare

Vectorul de miscare este orientat in directia tangenta a traseului si este responsabil pentru
deplasarea robotului de-a lungul traseului. Folosind ecuatii de cinematica de baza, putem calcula
viteza robotului, lungimea traseului ramas si rata de deceleratie necesara pentru a controla
viteza de deplasare. In plus, dupa ce aflim rata de deceleratie a robotului cAnd puterea este
zero, putem compensa cu o alta ecuatie de cinematica, combinand aceste doua metode pentru a
controla viteza astfel incat robotul sa se deplaseze rapid si sa franeze eficient fara a depasi tinta.
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