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CINE SUNTEM?

ViCyber este o echipa de robotica infiintatd in anul 2022,
reprezintd Colegiul National de Informatica ,Tudor
Vianu” in competitia First® Tech Challenge. Aceasta a fost
infiintatd cu ajutorul Universitatii Copiilor (UniCo). Echipa
ainceput de la un grup de prieteni din liceul ,Tudor Vianu”
cu o pasiune puternicd pentru roboticd, care aveau
impreuna un vis. Visul lor era de a dezyvolta aptitudinile
multidisciplinare intr-un liceu renumit pentru
performantele la informatica. Aceasta pasiune comuna a
fost motorul care i-a motivat sa isi depaseasca limitele si
sa isi dedice timpul si energia unui proiect ambitios. De la PRINCIPII DE DESIGN
inceput, echipa ViCyber a dorit s& promoveze nu doar INTAKE

excelenta tehnica, ci si valorile cooperarii, creativitatii si
inovarii. Membrii echipei s-au concentrat pe invatarea

TEMEI DE JOC

OUTTAKE

continua, aplicdnd concepte complexe din domenii
precum programarea, ingineria, designul industrial si
managementul proiectelor pentru a construi roboti.

HANG & LIFT
PROGRAMARE
CONTROL

- PERFORMANTE
HANSEIWAVEZ

BENEATH THE WAVEZ
- CONCLVZIE

MOTIVATIE

De-a lungul timpului, echipa a reusit s& atragd noi membri pasionati, sa colaboreze cu mentori si
profesori si sé participe la competitii care i-au ajutat sa-si rafineze abilitatile. Prin implicarea activa in
First® Tech Challenge, ViCyber nu doar c& si-a imbunatatit performantele tehnice, dar a si cultivat o
cultura a invatarii, punand accent pe importanta lucrului in echipa si a responsabilitatii sociale.

in plus, echipa si-a propus sa inspire si alti elevi din comunitate sa isi descopere interesul pentru
stiintd si tehnologie, organizdnd workshop-uri si prezentdri pentru a impéartdsi cunostintele
dobandite. Astfel, ViCyber a devenit mai mult decat o echipa de robotica - a devenit un simbol al
pasiunii, al dedicérii si-al viziunii pentru viitor.

Prin echipa si clubul de robotica ,ViCyber”, dorim sd dezvoltdm pasiunea studentilor pentru
domeniul STEAM (Science, Technology, Engineering, Arts, Mathematics) si sa le ardtam
importanta acestuia in viata de zi cu zi. Prin robotica, elevii pot descoperi noi orizonturi si s&
isi dezvolte o multitudine de aptitudini pe care altfel nu le-ar putea descoperi. Astfel, ne
propunem sd credm un mediu educativ, inovativ, in care tinerii sa fie incurajati sa fsi
exprime creativitatea, sa isi imbunatateascd gandirea critica si s& dobandeascéa abilitati
tehnice avansate. Prin proiectele si competitiile de robotica, acestia vor invata sa colaboreze
eficient, sa rezolve probleme complexe si sa aplice concepte teoretice intr-un mod practic,
pregétindu-se astfel pentru provocérile viitorului. in plus, promovdm o abordare
interdisciplinara, care integreazé cunostintele din diverse domenii pentru a construi solutii
inovative, relevante pentru societate.
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RECRUTAREA S| DEZVOLTAREA CREAREA UNEI RETELE DE
NOILOR MEMBRI: SPRIJIN PENTRU ECHIPA:

Organizarea unor sesiuni de recrutare anuale Mentinerea unei relatii constante cu
in liceu pentru a atrage elevi pasionati de alumnii echipei, care sa contribuie cu
robotica. sfaturi si resurse.

Crearea unui proces bine structurat de Stabilirea unor legaturi puternice cu
integrare a membrilor noi, incluzand sesiuni de companii din domeniul tehnologic
training si materiale educationale. pentru mentorat si sponsorizari.
incurajarea noilor membri s3 se implice activ in Implicarea parintilor si a comunitéatii
proiecte si competitii pentru a castiga locale in activitatile echipei pentru a
experienta practica. asigura suport logistic si financiar.

ACCESIBILITATE SI PROMOVAREA VALORILOR
SUSTENABILITATE FINANCIARA: FIRST

Cresterea eforturilor de atragere a
sponsorilor si aplicarea la granturi pentru a
asigura resurse suficiente echipei.

Crearea de evenimente si initiative prin care
echipa sa isi poata genera fonduri proprii (de
exemplu, workshop-uri de robotica contra
cost).

Optimizarea costurilor prin reciclarea
componentelor si utilizarea eficientad a
materialelor disponibile.

Crearea unui program de mentorat
pentru echipele mai tinere din
Romania, ajutadndu-le sd se dezvolte
in FTC.

Dezvoltarea unor resurse
educationale gratuite despre
robotica si programare, accesibile
oricui doreste sa invete

CULTURA A ECHIPEI S| A LEADERSHIP-ULUI

Ne concentram asupra dezvoltarii unei culturi a echipei bazata pe
respect, colaborare si spirit de echipa. in plus, ne propunem s& incurajdm
si sa dezvoltam abilitatile de leadership ale membrilor nostri, pentru a crea
o echipa puternicé si bine coordonata. in acest context, constientizdm
importanta unui leadership eficient in modelarea unei culturi
organizationale sdnatoase si in mobilizarea fortelor individuale ale fiecarui
membru catre un obiectivcomun.

SUSTENABILITATE
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ECHIPA VICYBER-SEZON INTO THE DEEP

Echipa noastrd este formatd din 15 membri pasionati, fiecare avand un rol esential in dezvoltarea
proiectului. Avem 2 programatori care lucreaza la codul si automatizarea robotului, § mecanici
responsabili de constructie si optimizare, 4 membri in departamentul de marketing, care se ocupa de
promovare, parteneriate si strategii de vizibilitate, iar 4 persoane care s-au ocupat de documentarea
intregului nostru parcurs din acest sezon. impreund, combindm abilitati tehnice si creative pentru a

construi un robot performant si a asigura succesul echipei in competitii.

ALUMNI// CONEXIUNIIN COMUNITATE

Mentinerea unei relatii strAnse cu alumnii echipei este o prioritate pentru noi, deocarece apreciem
contributia lor si ne dorim s3 ii implicam activ in dezvoltarea generatiilor viitoare. Prin colaborarea
constantad cu fosti membri ai echipei si alumni FTC pasionati, organizém cursuri si workshopuri in care
acestia isi impartésesc cunostintele si experienta acumulata. Aceste sesiuni nu doar cé ne oferd acces
la sfaturi valoroase si resurse utile, dar creeaza si un sentiment de comunitate, in care atdt membrii cu
experientd, cat si cei noi pot invata si evolua. Astfel, alumnii r&man o parte importanta a echipei noastre,

contribuind activ la progresul si succesul acesteia.

DIMITRIE CUDRICI CRISTIAN
e Alumni -
« . » d e Alumni ViCyber
e fostelev C.N.I. “Tudor Vianu ; . fostelev.C.NL “Tudor Vianu”

-. s.tu.dent Pollt(_ehmca F.I.LR . _ 3 « student Politehnica A&C
Dimitrie ne-a tinut workshop-uri de tip i

“One Hour of Robotics” in care| discuta
despre principii de design si folosirea de
software CAD precum OnShape.

MIHNEA DAVID

e Alumni ViCyber
e fost elev C.N.l. “Tudor Vianu”
e student ETH Zurich

I SEBASTIAN
Alumni ViCyber

fost elev C.N.l. “Tudor Vianu”
student Politehnica C.T.I

IANCU POPP

Alumni ViCyber
fost elev C.N.I. “Tudor Vianu”
student TU Delft

CEZARBALUTA

e Alumni ViCyber

e fost elev C.N.l. “Tudor Vianu”

Cezar ii _mentoreaza pe participantii
concursului NXP Cup din partea liceului
“Tudor Vianu” si mempbrii ViCyber

ECHIPA NOASTRA
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ANALIZA ECHIPEI
DUPA REGIONALA CENTERSTAGE

ANALIZA SWOT

Puncte tari - Strengths

Competente tehnice solide

Spirit de echipa si leadership

Flexibilitate si capacitate de adaptare
Networking si colaborari

Participare activd in comunitatea STEM
Organizarea de workshopuri pentru elevi,
promovarea roboticii si participarea la
evenimente de outreach.

invatare din experienta

Oportunitati - Opportunities

Cresterea colaborarilor cu sponsori
si universitati

Extinderea comunitatii ViCyber
imbunatatirea infrastructurii
Inovatie si dezvoltare tehnologica
Implicarea in proiecte de educatie
siincluziune sociala

Dezvoltarea unor solutii
tehnologice aplicabile in industrie

Puncte slabe - Weaknesses

Resurse financiare limitate

Infrastructura si spatiu de lucru
Echipamente insuficiente sau defecte
Dificultati in managementul timpului
Organizarea muncii si a sarcinilor in timpul
competitiilor poate fi imbunatatita.

v e

Amenintari - Threats

9

Pierderea membrilor cu experienta

e Plecarea unor membri-cheie ar putea
afecta progresul echipei si transferul de
cunostinte.

Schimbari in regulile competitiei

e Adaptarea la noi reguli si provocari din
FTC poate necesita ajustdri rapide si
investitii suplimentare.

TABEL EISENHOWER

Urgent - Important
e Asigurarea unui spatiu de lucru ordonat si

functional in zona de pit stop pentru eficienta
maxima.
Organizarea de workshopuri pentru viitorii
membri ai echipei ViCyber.
Crearea mai multor produse promotionale
specifice echipei

Urgent - Not Important

Crearea si distribuirea de continut pe social media
in timpul competitiilor pentru a creste vizibilitatea
Achizitionarea unor tricouri de echipad pentru
membrii noi care nu au.

Asigurarea unui program clar si detaliat pentru
membrii echipei in timpul evenimentelor, pentru a
evita confuziile.

Stabilirea unui sistem de comunicare clar intre
membrii echipei in timpul competitiei.

Important - Not Urgent
-Gazduirea unor evenimente off-season pentru a
pronunta prezenta echipei in cadrul comunitatii
FTC.

-Modernizarea site-ului
curent.
-inlocuirea elementelor COTS cu variantele lor de
ultima generatie.

cu poze din sezonul

Not Important - Not Urgent
Asortarea culorilor printurilor de pe robot.
Stabilizarea placutelor cu codul echipei prin
adaugarea a inca doua suruburi.
Schimbarea logo-ului echipei pentru a
corespunde cu tematica specifica sezonului
FTC.
Simplificarea codului pentru a facilita
intelegerea sa de catre noii membri ai echipei.

ANALIZA ECHIPEI DUPA REGIONALA CENTERSTAGE
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ONE HOUR OF ROBOTICS // WORKSHOP
T T
a N iu' =

Am organizat o perioada de workshopuri saptamanale in incinta liceului atdt pentru membrii noi aj
echipei, cat si pentru cei interesati din liceul nostru. Ne-am dorit s promovam cat mai mult ideea de
STEM in comunitatea noastra, astfel incat sa le oferim toate resursele necesare celor dornici s invete.
Aceste workshopuri au avut un numéar de aproximativ 25-30 de elevi si au fost organizate pe o perioada
de 3 luni, un total de 300 de persoane. Workshopurile sdptdmaéanale au constat in cursuri de CAD,
programare, proiectare si notiuni de marketing. Acestea erau facute in zile sau ore diferite atsfel incat
cei interesati sé poata participa.

POPP & ASOCIATIH//COMUNITATEASTEM

Echipa noastrd a vizitat Popp & Asociatii pentru a prezenta echipa, FIRST, discuta strategii de
promovare si explora oportunitati de sponsorizare. Am evidentiat avantajele competitive, structura
echipei si impactul pe care il avem in comunitate. n discutiile despre promovare, am subliniat
importanta vizibilitatii prin retele sociale, evenimente si materiale promotionale. Am prezentat
pachetele de sponsorizare, pundnd accent pe transparenté si actualizari regulate pentru parteneri. Am
incheiat intalnirea cu speranta unui parteneriat solid, care sa sprijine echipa in competitiile viitoare si s
contribuie la dezvoltarea tinerilor pasionati de tehnologie.

COOPERTITION// COMUNITATEASTEM

Echipa Zenith (#19084) ne-a fost un aliat de nepretuit in [
competitia exemplificdnd perfect spiritul de Gracious
Professionalism si Coopertition. Ne-au oferit piesele de
care aveam nevoie, ne-au gazduit in laboratorul lor si ne-
au impartasit din experienta lor, ajutdndu-ne s evoluam.
Prin sprijinul si generozitatea lor, au demonstrat céa
adevérata competitie inseamnd si colaborare. De
asemenea am colaborat in anumite instante si cu alte
echipe precum Sparktech (#24345) cu care ne-am
antrenat impreuna.

OUTREACH
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ORGANIZAREA IDEILOR//CONCEPTEDE BAZA

La inceputul sezonului, echipa a definit o strategie clard, menitd s& ghideze procesul de constructie si
optimizare a robotului. S-au analizat si prioritizat activitatile care aduceau cele mai multe puncte, in
functie de complexitate si resurse. in etapa de cercetare, s-au explorat surse de inspiratie si s-au
evaluat mecanisme relevante, ajungand treptat la o viziune clara asupra designului. Proiectarea in CAD
s-a realizat in Onshape, incepand cu sasiul, urmat de integrarea motoarelor si componentelor esentiale.
Glisierele pentru intake, outtake si hang au fost implementate dupa mai multe iteratii pentru a optimiza

eficienta si controlul robotului.

Dupa ce am vazut terenul la kickoff si am
analizat manualul de joc am ajuns la concluzia
cd vom dori s& avem doué brate diferite. Unul
pentru intake cu extensie orizontald pentru
submersibil dupa care unul de outtake care sa
fie la un unghilastfel incat sd poata sa ia de pe
gard cu robotul orientat cu spatele spre human
player si s poata sa roteasca specimenul 180 de
grade pana la bara inalta de pe submersibil.

Fabricarea robotului a fost o etapd crucialg,
influentdnd direct performanta in competitie.
Timp de cateva sdptdmani, echipa a asamblat
fiecare componentd cu precizie, implicdnd si
membrii noi. Desi procesul a decurs conform
planului, au aparut provocari precum
deteriorarea unor piese, intérzieri in livrarea
componentelor si probleme la printarea 3D.

Sistem in/out cu doua brate diferite - viteza de
transfer a elementului de joc

K.I.S.S (Keep It Short & Simple)

Folosirea de lanturi in loc de curele sau roti
zimtate - design multiplu de 8

3 grade de libertate pe sistem de intake astfel
incat sa putem lua specimene din orice pozitie
Initia - Intake pasiv - pentru driver bine antrenat
necesar, dar poate incruca in autonomie
goBILDA  PinPoint
autonomie

Odometry - precizie

Combinarea de piese standard cu piese custom
Folosirea suruburilor M4 de diferite lungimi cu
mici exceptii necesare

PRIMA VERSIUNE

Sasiul a fost componenta initiald pe care am gandit-
o, fiind baza celorlalte sisteme de pe robot. Am
gandit unul simplu, astfel incat sa fie usor de
integrat celelalte componente. Structura este
realizatd din materiale usoare si rezistente,
optimizand greutatea totala a robotului. Designul
modular permite acces rapid pentru reparatii i
intretinere. Alegerea dimensiunilor si a solutiilor
mecanice reflectd o abordare strategicad pentru a
indeplini cerintele jocului. La baza robotului sa fie
montate 8 motoare amplasate in centru. Acest
lucru influenteaza centrul de greutate al robotului.
Motoarele amplasate pe extremitati sunt goBILDA
5203 cu de 435 rpm care vor controla rotile
mecanum, iar cele din mijloc sunt de 312 rpm.

PRINCIPII DE DESIGN
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FILOZOFIE DE DESIGN // VERSATILITATE

Sistemul de intake este proiectat pentru a captura eficient specimene si sample-urile de pe teren,
indiferent de pozitia lor. Designul sdu este compact si usor, integrand un sistem similar cu un cleste.
Acesta are 3 grade de libertate, ce favorizeazd o mobilitate ridicata pe teren. Functionalitatea acestui
mecanism este sustinutd de un design robust, care poate rezista la utilizari repetate si conditii intense
de joc. Inspiratia din aplicatii industriale garanteaza fiabilitate si performanta ridicata.

INTAKE // PRIMA VERSIUNE

V1: Acest model a fost cel initial proiectat pentru robot. Este format
dintr-un cleste cu un brat mobil, capetele sale avand un invelis
rugos pentru a avea aderenta mare atunci cadnd apucéd elementele
dejoc.

Probleme: Din cauza bratului de la cleste eram nevoiti sd apucam
elementele intr-o pozitie specifica, utilizdnd miscarea data de unul
dintre cele trei grade de libertate. Ne-a fost greu sd ne pozitionadm
corect pentru a ridicd elementele de joc, astfel am decis sa
modificAm aceastd componenta.

CUM AM AJUNS LA ACEASTA ABORDARE?

Miscare circulara, descrie un arc de cerc. Capetele care apuca elementul de joc sunt acoperite de un
material rugos necesar pentru a avea o frecare cat mai mare astfel incat sistemul sa nu scape
specimenul. Bratul este controlat de un servo de speed, ales din necesitatea unei miscari cat mai rapide

si precise.
Aceastd zond este esentiala pentru 7
. P . A [
succesul sistemului, iar materialele M & ija% »a {5 ﬁﬁ, ‘

utilizate pentru suprafata de contact
au fost selectate special pentru a
oferi. un coeficient de frecare
ridicat, ceea ce ajutd la mentinerea

unui  control  optim  asupra kN M= G = &? =6 => "Lj = 45@
~\

G =WE -3 = Q,ff fo= f;.gA‘/

elementelor. in plus, bratul mobil
este actionat de un servo cu o

turatie si un cuplu calibrate pentru T /u > G =3 T = _Q,_f{f Té Y /4
a permite miscari rapide, dar - A 05

controlate, adaptate cerintelor
ontfolate, —adap : Meob )
dinamice ale jocului.

Pentru a putea tine elementele de joc este necesara o frecare cel putin mai mare decat greutatea sa
(aprox 1.5N). Din aceasta cauzd, am ales sa folosim un material cat mai rugos pentru suprafata de
contact, cu un coeficient de frecare cat mai ridicat astfel incat elementul de joc sa nu alunece. De
asemenea, forta de tensiune din ambele brate trebuie sa fie cat mai ridicatéd pentru a putea ridica
greutatea sample-urilor si a specimenelor in timpul unui meci fara a le scapa.

INTAKE



ERRORS)

INTAKE FULL

INNIOWVATION]

Dupa testarea sistemului de intake in conditii de joc, am constatat nevoia unei imbunatatiri pentru
aceasta zona. Eficienta sa era destul de mica, fiind multe cazuriin care nu am reusit sa apucam sau am
scapat elementele.

INTAKE // VERSIUNE 20

V2: Designul actual al intake-ului este
reprezentat de un cleste cu 2 brate mobile,
articulate, montate pe o structurd centrald si
actionate printr-un servomotor de speed.
Bratele sunt simetrice si se deschid sau se inchid
pentru a prinde elementele de joc in timpul
meciului. Acestea au fost printate si sunt atasate
de spur gear-uri cu 24 de dinti, insd gearul din
dreapta este actionat direct de servomotor,
determinand miscarea sincronizata a
mecanismului de prindere. Forma bratelor a fost
proiectatd astfel incat s& se muleze pe conturul
elementelor colectate. Spre deosebire de
varianta initiald, aceastd ne permite s& apucam
sampleurile mai usor, fiind capabili s& rotim
clestele doar pentru a ne pozitiona.

AVANTAJE ¥ IMBUNATATIRI// AXON MINI

Precizie in transfer catre outtake Am inlocuit servoul goBILDA Speed cu un Axon Mini din

Design simetric nevoia unei miscari mai precise. Acest lucru se intdampla
datoritd modului  in care AXON gestioneaza viteza,
pozitionarea si raspunsul la sarcina. Avand un encoder
special care oferd o citire mai exactd si rapidd a pozitiei

imbunatatirea manevrarii in

submersibil a sample-urilor

Model simplu motorului, ne permite un control mult mai fin al miscérii.
Usor de inlocuit
Masa redusa IMBUNATATIRI// DIMENSIUNI
Fiabil Ulterior, am simtit nevoia redimensionarii intake-ului

deoarece AXON are o dimenisune atipicd fatd de restul
servomotoarelor si intake-ul mai mic permite o manevrare
[ ] mai usoara a acestuia.

DECE ALTSERVOMOTOR?

A fost necesar sa determinam forta efectiva aplicata de acest mecanism
pentru a verifica daca servomotorul utilizat este suficient de puternic pentru
a asigura o prindere ferma a elementelor de joc. Am determinat o forta de
aproximativ 65.41 N, ceea ce ne confirma alegerea servomotorului AXON.
Gearul cu raza de 12 mm si a unui brat de 27 mm optimizeaza raportul dintre
forta de prindere si precizia miscarii,

De asemenea, pentru o preluare eficienta, am constata ca este nevoie de o
miscare circularad a clestelui, astfel incat sa poatd apuca obiectele din orice
pozitie, faréd a fi necesara repozitionarea intregului sasiu. Acest avantaj se
traduce prin economisirea timpului si o manevrabilitate sporité pe teren.

INTAKE




w1476 OUTTAKE

PROCESUL DE DESIGN

Mecanismul de outake este conceput sé elibereze obiectele rapid si precis, fiind calibrat pentru a
functiona atunci cand agatam sau plasam elementele de scor. Designul sdu este simplu, eficient, si
permite ajustdri rapide pentru a rdspunde unor situatii neprevdzute. Componentd este integrata
strategic in structura generala a robotului, optimizand timpul si maximizand punctajul in meciuri.

Am decis, inca de la inceput c& ne dorim un outtake si intake identic, adica un cleste.

Am conceput diverse modele, care s poata face un transfer usor intre cele doua mecanisme si care se
pliazd pe conceptul la care ne gdndeam noi. De aceastd datd nu am mai avut problema spatiului, astfel
cd am atasat servoul de una din piesele laterale ale outtakeului. De asemenea, nu a fost necesaraoa3a
miscare de rotatie a clestelui, avind doar doua grade de libertate necesare pe sistemul de outtake.

Am testat pe terenul altor echipe care aveau componentele de submersible si la League Meet-uri. Am
reusit sa facem transferul, si sd punem sampleurile in cosuri.

V1. Modelul initial proiectat a fost similar cu cel de la intake. Este format dintr-un cleste cu un brat
mobil, capetele sale avand un invelis rugos pentru a avea aderenta mare atunci cand apuca elementul.
Probleme:

Cele mai mari probleme le-am avut la transferul elementului de joc si la scaparea elementelor inainte
de ale pune in basket.

OUTTAKE VERSIUNEA 20// CONCEPT

V2: Aceasta versiune a fost doar un
concept in CAD. Este alcatuit dintr-un
cleste cu 2 brate mobile, fiecare
avand forma unui triunghi, pentru ca
varful acestuia sa se plieze pe forma
elementului de joc. in urma analizei
amanuntite, am decis sa modificam
cu totul acest design de outtake care
nu urma principiile noastre de design,
simetria dintre intake si outtake.

VERSIUNEA 30 // FINAL un cleste identic cu cel de intake, cu doud brate

mobile, articulate, montate pe o structura centrala si
( actionate de un AXON Mini. Bratele simetrice se
deschid si se inchid pentru a elibera controlat
elementele de joc. Acestea sunt printate si atasate
de spur gear-uri cu 24 de dinti, iar gear-ul din
dreapta este actionat direct de servomotor,
asigurdnd o miscare sincronizata. Forma bratelor a
fost conceputd pentru a ghida elementele cu
precizie, prevenind blocajele si asigurdnd o
eliberare eficientd in timpul meciului. Spre
deosebire de celelalte versiuni, aceasta ne permite
cu usurinta sa facem transferul dintre intake si
outtake si sa plasdm elementele in cos.

.

OUTTAKE
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HANG // ASCENT LEVELZ2

Pentru sistemul de hang din acest sezon am optat
pentru un carlig printat amplasat de structura
outtakeului. Atunci cand robotul se agatd de bara in
endgame acesta are oscilatie. Pentru cd acesta sa fie
stabil am proiectat sistemul de hang cu o lungime de
54 de mm, astfel incat robotul s4 nu cada de pe bara.
Este esential ca acesta s& asigure o miscare lind si
controlabild, minimizadnd vibratiile si instabilitatea,
Sistemul trebuie s& fie rezistent la uzura si impacturi,
oferind performantd constanta pe intreaga durata a
meciului, si sa& fie optimizat din punct de vedere al
greutdtii  si  dimensiunilor pentru a respecta
regulamentele competitiei.

LIFT// MECANISM MAJOR

Sistemul de lift al robotului este un mecanism esential, proiectat pentru a extinde si ridica outtake-ul si
sistemul de hang, permitadnd accesul la locurile de scoring amplasate la inaltime (basket-uri si barele
pentru specimene). Acesta asigura stabilitate si precizie in timpul plasarii elementelor de joc, fiind
construit sa suporte greutatea suplimentara a acestora. De asemenea, liftul joaca un rol crucial inetapa
finald a meciului, facilitdnd agatarea robotului de bara suspendatd, un obiectiv important pentru
acumularea de puncte bonus. Durabilitatea si fluiditatea miscarii acestui sistem sunt fundamentale
pentru succesul in competitie.

VERSIUNE 1// DIFICULTATI

in prima versiune a robotului, am utilizat patru glisiere Misumi
SAR220 pentru mecanismul de ridicare. insd pe parcursul i i
testarilor si antrenamentelor am identificat unele probleme [ A e

=]
|

care ne-au afectat performanta in timpul meciurilor.
Probleme: Am observat cé ridicarea la basket era la limita.
Aceasta rezulta intr-o intarziere pentru ajustarea unghiului
outtake-ului care a dus la pierderea unor secunde pretioase
in timpul competitiilor. Prin urmare, am inceput sa cautam
solutii pentru imbunéatatirea acestui mecanism, astfel incat
sd putem optimiza viteza si fluiditatea miscarilor robotului
in timpul meciurilor.

V2: Versiunea actuala are 5 glisiere de acelasi tip. De aceasta
data, robotul ajunge la o inaltime ideala pentru a nu petrece
timp semnificativ pentru plasarea elementelor.

HANG & LIFT
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ARHITECTURA SOFTWARE // PRINCIPII

Un sistem software complex trebuie sa fie usor de inteles, modificat si optimizat. Astfel, codul robotului
are nevoie de un design modular pentru a permite testarea si depanarea rapida a fiecarei componente,
fara a afectaintregul sistem. Astfel, am structurat codulin trei subsisteme principale:

« Extindere verticala

« Extindere orizontala e Pozitii diferite bazate Amol .
. . .
+ 3 grade de libertate pe modul de joc mplasare specimen
. .  Amplasare sample
* Actionare (specimen / sample) i)
automatizata *  Un buton actionat * .ang
. - ’ o Lift
* Actionare manuala

pentru cleste

[PRINIGIPIY
// FINITE STATE MACHINE //

Un automat finit sau o "masind cu un numar finit de Folosirea unor stari finite a permis definirea
stari" este un model de comportament compus din clard a fiecarei stari si a tranzitiilor dintre
st&ri, tranzitii si actiuni. O stare stocheazi ele, ceea ce a eliminat posibilitatea unor

informatii despre trecut, adicé reflectd schimbarile comportamente imprevizibile ale robotului.
intrarii —de la initializarea sistemului pand in
momentul de fata.

AVANTAJE

Cod reutilizabil - Fiecare subsistem este
controlat prin functii specifice, separate de
logica principala.

Depanare mai rapida - Posibilitatea de a izola si

di.right_tr

ggle) outtake closed up();

pen_up(

modifica un subsistem fard a afecta restul
robotului.

Scalabil - Usor de adaugat noi functionalitati
fara a rescrie codul existent.

ALGORITMIDE CONTROL // OPTIMIZARE A MISCARILOR

Un robot trebuie sa fie capabil sa efectueze miscari precise si fluide, evitdnd pierderile de timp cauzate
de opriri bruste sau reajustéri constante.
Solutie:
» Control PIDF (Proportional-Integral-Derivative Function)
¢ Normalizarea input-ului gamepad-ului
» Sisteme de siguranta
Eficienta:
» Miscéri mai fluide si control mai bun asupra vitezei si pozitiei.
» Reducerea consumului de energie prin ajustarea dinamica a puterii motorului.
e Sigurantd crescutd - Robotul nu executd miscari riscante care pot duce la defectarea
componentelor.

PROGRAMARE
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Sezonul acesta, echipa noastrd s-a concentrat pe imbunatdtirea performantei in perioada de TeleOp
prin implementarea unei abordari structurate pentru automatizarea subsistemelor si imbunatatirea
eficientei driver-ului. Sistemul nostru nu este echipat cu o multitudine de senzori, insd am compensat
luand decizii strategice pentru a optimiza controlul si pentru a imbunatati predictibilitatea
comportamentului robotului.

INTAKE// AUTOMATIZARE

Mecanismul de colectare include o extensie a glisierei orizontale si un sistem de gheare conceput
pentru a prinde si securiza elementele de joc.

« Automatizare: Cand driverul initiazd procesul de colectare, glisiera orizontala se extinde automat,
iar gheara se pozitioneaza corespunzator. Dupa ce elementul este securizat, sistemul retrage
automat mecanismul de colectare, pregatindu-l pentru etapa urmatoare.

e Optimizare: Prin reducerea numarului de actiuni fdcute manual necesare pentru a duce la bun
sfarsit un ciclu de colectare, am imbunéatatit timpul total de executie si am incercat sa marcam
punctele cat mai eficient.

TRANSFER// AUTOMATIZARE

Sistemul de transfer este etapa intermediara dintre cea de intake si cea de outtake. Aceasta
componenta este esentiala pentru fluidizarea intregului nostru proces.
e Automatizare: Dupa finalizarea intake-ului, robotul initiazd o secventa predefinita pentru a transfera
elementul sistemului de outtake. Astfel, driver-ul nu trebuie sd coordoneze manual mai multe
subsisteme simultan.

OUTTAKE// AUTOMATIZARE

Sistemul de outtake este responsabil pentru eliberarea elementelor in cos / agatarea specimenelor.
Sistemul este proiectat pentru a minimiza interventia driver-ului si pentru a asigura o plasare precisa
constant.
« Automatizare: Dupa ce elementul / specimenul ajunge in pozitia corecta, sistemul declanseaza
automat secventa de eliberare si revine la pozitia initiala.
e Masuri de siguranta: Pentru a preveni eliberarea accidentald, mecanismul necesitd confirmare atat
din partea senzorilor mecanici, cat si prin verificari temporale inainte de executarea comenzilor.

MISCARE PRECISA CUODOMETRIA GOBILDA

Pentru a imbunatati precizia pozitionarii in autonomie, robotul nostru utilizeazd Odometria PinPoint
goBILDA, care oferd un feedback in timp real asupra miscarii. Spre deosebire de metodele traditionale
bazate pe encoderele motoarelor, odometria cu roti pasive oferad un sistem de urmarire independenta a
pozitiei. Odometria se bazeazd pe principiul conversiei miscarii mecanice in informatie digitala,
folosind cinematica rotilor de urmarire pentru a calcula vectorii de deplasare ai robotului.
Fiecare roata de odometrie masoara: deplasarea longitudinala (pe axa X), deplasarea laterald (pe axa ),
rotirea unghiulara a robotului (pe axa Z). Folosind relatii matematice bazate pe modelul cinematic al unui
robot omnidirectional, putem deriva pozitia exactd a robotului intr-un plan 2D. Prin integrarea
diferentialelor de deplasare ale celor trei roti, algoritmul de odometrie poate urmari traiectoria robotului
cu precizie milimetrica. Comparativ cu alte modele:
« Encodere pe motoare: Encoderele montate direct pe motoare pot introduce erori din cauza
alunecarii rotilor, pe cdnd odometria pasiva elimina aceasta problema.
« Senzori de camera: Desi sistemele vizuale pot oferi pozitionare precisd, acestea sunt afectate de
iluminare si de elementele grafice ale terenului, fdcdndu-le mai putin fiabile In anumite conditii.
» LIDAR sau SLAM: Aceste solutii sunt mult mai complexe si necesitd procesare intensiva, ceea ce nu
este fezabil.
Astfel, Odometria PinPoint goBILDA oferd un echilibru ideal intre precizie si complexitate, adaptadndu-se

perfect cerintelor noastre.
CONTROL
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LEAGUE MEET 'HANSEIWAVES”// COMPETITIE

League Meet-ul HanseiWaves a fost o competitie intensa, in care echipa Vicyber a trebuit sa gestioneze
provocari tehnice majore. Evenimentul ne-a testat rapiditatea in adaptare si capacitatea de a gasi solutii
eficiente in conditii de presiune. Desi ne-am pregéatit temeinic, am fost pusi in fata unor probleme
neprevazute care ne-au fortat s& ludm decizii rapide si s& ne adaptam strategia in timp real.

PROBLEMEINTAMPINATE// DEFECTIUNI

In primele meciuri ale competitiei, robotul nostru a intdmpinat o defectiune critica, care a avut un
impact major asupra performantei sale generale. Mai exact, tamburii esentiali pentru sustinerea
sistemului outtake s-au rupt, ceea ce a compromis grav mecanismul de manipulare a elementelor de
joc. Aceasta problema tehnica a afectat direct strategia noastra initiald, limitand drastic capacitatea
de livrare a obiectelor catre zonele de punctare si reducand considerabil eficienta acumularii de
puncte. in loc s& putem respecta planul de joc pe care il pregétisem sitestasem anterior, am fost nevoiti
sa ne adaptam rapid la noile circumstante. Aceastd avarie a impus nu doar o schimbare a modului in
care interactionam cu obiectele de joc, ci si o reorganizare completa a tacticii echipei si a functiilor
robotului, astfel incat s& putem continua competitia intr-un mod cat mai eficient posibil, in pofida
limitarilor tehnice aparute.

CAUZE // CONCLUZII & SOLUTII

» Piese printate cu PLA, infill 60% pentru tamburi nu au fost suficient de rezistente la stresul mecanic
repetat, ceea ce a dus la ruperea acestora in timpul competitiei.

» Fortele aplicate pe tamburiin timpul functionarii au fost mai mari decét cele anticipate, fiind facuta o
eroare in codul robotului, provocand o uzura accelerata.

Am discutat cu echipa Zenith (#19084) prezentd la competitie, care ne-a oferit ajutor pentru
imprimarea 3D a unui nou tambur. Aceasté colaborare s-a dovedit esentiald, deoarece ne-a permis sa
reintroducem outtake-ul in sistem intr-un timp foarte scurt. Acest sprijin a fost crucial pentru a reveni la
o functionare aproape normala inainte de finalul competitiei. League Meet-ul HanseiWaves ne-a pus la
incercare, dar am demonstrat c& suntem capabili s& ne adaptam si s& depasim provocarile. Modificarile
facute in timpul competitiei ne-au permis sa continudm sa concuram, iar aceastd experienta ne-a
consolidat ca echipa. Acest eveniment ne-a oferit o perspectiva valoroasa asupra modului in care
trebuie sd ne pregdtim pentru competitiile viitoare, pundnd accent pe testare, adaptabilitate si
colaborare.

ROBOT DRIVETEAM

COMPETITI
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LEAGUE MEET ‘BENEATH THE WAVES’"// COMPETITIE

Al doilea league meet al nostru a fost unul plin de peripetii si ocazii de a invata din propriile greseli. Avand
loc in holul Facultatii de inginerie Industriald si Robotica, noi, alaturi de multe alte echipe, am participat
in provocaérile intricate specifice acestui sezon de FTC. Primul meci a fost unul cu multe probleme,
robotul nostru oprindu-se din cauza lipsei grounding-ului, ceea ce ne-a cauzat o infrangere. Acela a fost
singurul nostru meci Thainte de pauza de masa, astfel ca am avut destul timp incat sd ne remediem
problemele. In acel timp am mai imbun&tatit alte aspecte ale robotului, inlocuind fire uzate si facand
mici ajustéari codului, am reusit sa castigam 3 dintre urmatoarele 4 meciuri. La unul din aceste meciuri
chiar ne reusisem primul nostru low hang, ridicandu-ne milimetric de pe padmaéant, fapt care ne-a ridicat
sperantele la indltimi neatinse p&né atunci. Totusi, dupa aceea, a avut loc un mare dezastru, unul din
suporturile noastre de glisiere s-a rupt, iar noi, neavand rezerve de printuri la acel moment, a trebuit sa
acceptam infrangerea la ultimul meci. Dar, dupa acele evenimente, moralul nostru nu a decazut, doar
motivandu-ne sa lucram si mai tare pe viitor pentru a evita astfel de probleme.

PROBLEME INTAMPINATE

e Oprirea robotului din primul meci
Aceasta s-a iIntdmplat sporadic si heanticipat, din cauza mai multor factori precum o proasta incarcare
a bateriei, o lipsa a grounding-ului si mai multi factori de mediu. Acest lucru poate fi evitat pe viitor prin
implementarea unui mecanism de grounding si o verificare riguroasa a voltajului bateriilor dupa si in
timpul incarcarii lor.

* Ruperea suportuluide glisiera
Inainte de ultimul nostru meci unul dintre suporturile noastre de glisiera printate 3D s-a rupt din cauza
stresului mecanic, fapt care ne-a lasat glisierele inextensibile. Ulterior am rezolvat aceasta problema
prin instalarea unui nou set de suporturi. Pentru noul set am intarit sectiunea care a cedat prin
adaugarea ainca 2mm grosime.

CONCLUZIA // EFECTUL ASUPRA ECHIPEI

Per total, acest eveniment ne-a fost de mare ajutor deoarece datorita lui ne-am dat seama de mai multe
puncte slabe ale robotului nostru pe care le-am putut adresa pana la etapa regionald a competitiei.
Multumita acestui meet am mai reusit sa si capatdm date despre performanta in teren a robotului
nostru, permitandu-ne astfel sa ne rafinam strategiile pe viitor.

Noi am considerat acest eveniment ca un bun prilej de a vedea in ce directie trebuie sa ne orientam ca
echipa si ce imbunatatiri erau necesare la acel moment. Toate departamentele au realizat atunci pe ce
aspecte trebuie sa insiste si ce concepte necesitau o regandire.

COMPETITI
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REZUMATUL SEZONULUI PANA ACUM

Odatd ce tema competitiei a fost anuntatd, echipa noastrd a inceput printr-un proces amplu de
brainstorming, analizand fiecare aspect al jocului si identificand principalele provocari. Am pus accent
pe intelegerea regulilor si am realizat sesiuni de simulare pentru a observa ce strategii pot aduce cele
mai bune rezultate. Am definit obiectivele cheie:

« Eficienta ridicata in colectarea si manipularea obiectelor de joc

* Viteza si precizie in deplasare

« Fiabilitate si usurintd in mentenanta

« Flexibilitate pentru a adapta strategia in functie de partenerii de alianta

Etapa de prototipare si testare
Folosind principiile ingineriei iterative, am inceput sa dezvoltdm mai multe prototipuri pentru
mecanismele esentiale ale robotului. Pentru fiecare prototip, am urmat urmatorii pasi:

« Construirea versiunii initiale pe baza designului 3D realizat in CAD

» Testarea performanteiin conditii reale de joc

« Identificarea punctelor slabe si propunerea de imbunatatiri

« Iteratii succesive pana la obtinerea unei versiuni fiabile
Perfectionarea strategiei si integrarea software-ului
Dupéa ce am stabilizat partea mecanica, echipa de programare a implementat algoritmi avansati pentru
control si autonomie. Ne-am concentrat pe:

e Optimizarea miscarilor pentru eficientd maxima

» Implementarea unui sistem de viziune pentru recunoasterea obiectelor

e Crearea unui cod robust, modular si usor de depanat
In plus, am derulat sesiuni de testare in conditii de competitie, unde am ajustat strategia in functie de
performantele observate.

Succesul nostru nu ar fi fost posibil fard o colaborare excelents intre membrii echipei. Am dezvoltat un
mediu de lucru bazat pe comunicare, responsabilitate siimpartasirea cunostintelor.

» Parteneriate STEM: Am colaborat cu ingineri si profesionisti pentru a invata din experienta lor.

e Evenimente STEM: Am promovat educatia in domeniul tehnologiei prin prezentari si demonstratii.
Prin aceste activitati, ne-am dorit nu doar s crestem ca echipd, ci si sd contribuim la dezvoltarea unei
comunitati pasionate de robotica si inovatie.

CONCLUZIE

Acest sezon ne-a transformat complet. Am devenit mai buni din|toate punctele de vedere - de la
proiectare si programare, la strategie, lucru in echipa si impact asupra comunitatii. Am demonstrat ca
suntem capabili s& inovdm, s& ne adaptam si sa gasim solutii eficiente pentru orice provocare
intdmpinata.

De asemenea suntem mult mai uniti. Comunicarea si colaborarea dintre noi s-au imbundtatit
semnificativ, flecare membru avand un rol bine definit si contribuind la succesul echipei.

Suntem mai motivati. Fiecare esec ne-a determinat s& muncim si mai mult, iar fiecare reusitd ne-a
impins sa ridicdm si mai sus standardele. Nu ne-am oprit niciodatd la ,suficient de bine” - am cautat
mereu sd devenim mai buni. Suntem mai pregatiti ca niciodatd. Documentarea amanuntita a procesului
nostru ne-a ajutat sa invatam din greseli, s& perfectionam fiecare detaliu si s& avem o abordare clara si
structuratd in fata oricarei provocari. Am crescut ca ingineri, ca inovatori si ca oameni.

Sezonul acesta nu a fost doar despre construirea unui robot - a fost despre construirea unei echipe
care gandeste strategic, inoveaza constant si inspira prin pasiunea sa.

CONCLUZIE
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