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Si n-am crezut niciodata ca un concurs poate schimba o viata
Pana cand am ajuns chiar in fata-i
Sunt recunoscatoare pentru noptile nedormite
Pentru ca mi-am dat secama ca de fapt nu am limite

Sunt recunoscatoare pentru oamenii intalniti
Pentru ca ¢i mi-au aratat ce inscamna sa fim uniti
Pentru ca mereu au fost acolo chiar si cand voiam sa plec
Pana la urma... doar trebuie sa te lasi purtat de farmec

Nu este doar o competitie, ¢ 0 noua lume
Unde nu iti dai scama ce se poate afla in multime
Pana cand nu te incumeti de a incerca
Si, de fapt, asta este FTC - o oportunitate de a te remarca

De aiti demonstra tic insuti de ce esti capabil
De a ajunge sa iti dai scama ca esti remarcabil
Ca nu esti doar un simplu om, ci o minte sclipitoare
Si ... astea nu sunt doar cuvintele scriitoarei
Ci ale lumii intregi de tineri talentati
[novatori ai viitoarei generatii
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. DESPRE ECHIPA

Echipa de robotica ViCyber #21476, ce reprezinta Colegiul National de Informatica
»,Tudor Vianu” din Bucuresti, a fost infiintata in anul 2022 ca urmare a dorintei de a
dezvolta domeniul STEAM a unor elevi pasionati de tehnologie, inovatie si progres. Noi am
avut de la Tnceput ca scop crearea unui mediu de invatare, atat in interiorul echipei, cat si
in afara acesteia, si performanta in cadrul competitiilor de robotica.

Daca ar fi sa alegem un cuvant care sa ne defineasca, acesta ar fi evolutia. De-a lungul
acestui sezon, am reusit sa ne marim echipa semnificativ. Am reusit sa aducem doi noi
mentori, convinsi de misiunea si dedicarea noastra. Am reusit sa comunicam mai bine, sa
functionam mai bine. Am reusit sa consolidam relatia cu sponsorii nostri, dovedindu-le Tn
mod repetat ca meritam ncrederea oferita si ca investitia in educatie ramane cea mai
profitabila. Am devenit mai uniti si mai coordonati, cu ajutorul mentorilor nostri.

In 2022, echipa avea cativa membri. Era ,tan&rd”. Cu fiecare an care a trecut, am devenit
mai buni, mai numerosi, mai pasionati, mai ,,in spiritul FIRST® Tech Challenge”.

Mai avem mult de crescut si de invatat. Dar suntem mandri de noi. In acest an, am avut
numeroase evenimente si am incercat ca, in fiecare eveniment, sa promovam cel putin o
valoare FIRST. Am avut performante in cadrul League Meet-urilor la care am participat. La
Regionala Sud am obtinut Premiul I Control si am doborat, pentru a doua oara, un record
european.

Suntem formati din 15 membri dedicati, 0 comunitate de peste 25 de voluntari implicati activ
si 3 mentori, profesorii nostri, care ne ghideaza in drumul nostru spre performanta.
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. VALORILE ECHIPEI

Misiunea echipei noastre consta in promovarea
inovatiei, educatiei si 1n raspandirea valorilor
comunitati  FIRST®. Ne propunem, pe langa
stimularea interesului fata de stiinta si tehnologie,
sa convingem tinerii sa aiba initiativa. Sa creeze, la
randul lor, proiecte in care sa 1i implice si pe altii. Ne
dorim sa marim comunitatea STEM, iar pentru
aceasta este nevoie de initiative, la radacina carora
stau valorile de baza.
Cum ne respectam si continuam misiunea?
Raspunsul presupune doud perspective. In primul
rand, trebuie, pe plan interior, Tn echipa, sa
implementam in orice activitate desfasurata setul de
Valori FIRST.
Explorare: Mereu cautam sa descoperim noi viziuni,
sa dezvoltam noi idei si sa dobandim noi abilitati.
Creativitate: Apelam la cunostintele si modurile de
gandire proprii pentru a gasi noi solutii la probleme.
Avem constant sesiuni de brainstorming in cadrul
fiecarui departament.

Gracious Professionalism: Intr-o echipd este
normal sa existe diferente de opinie. Divergentele
duc la idei noi si progres, daca sunt abordate corect,
intr-o maniera respectuoasa, lucru pe care il aplicam.
Distractie: Suntem uniti ca echipa si ne bucuram de
orice moment impreuna. Dupa fiecare situatie dificila,
vorbim, tragem concluzii si, eventual, radem de
greselile noastre, Intr-o maniera constructiva.
In al doilea rand, trebuie s& avem o activitate de
outreach, prin intermediul retelelor sociale si al
evenimentelor organizate de noi. Impactul pe care I-
am avut in acest sezon a fost atat asupra elevilor
deja implicati Tn comunitate, cat si asupra
copiilor/adolescentilor din afara acesteia.

MOTTO

Credem cu tarie ca greselile
sunt menite sa ne faca mai
pregatiti, mai rezistenti, mai
inovatori. Bineinteles, nu ne
incurajam fintre noi sa gresim,
insd ne fincurajam sa incercam,
indiferent daca rezultatul va fi cel
dorit sau nu. Asa evoluam, asa
invatam, asa devenim mai buni.
Acesta este parcursul firesc in
vederea  atingerii  scopurilor
noastre.
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. OBIECTIVELE SEZONULUI

Raspandirea valorilor FIRST.

s

Dezvoltarea echipei Tn materie de outreach si
coeziune.

Calificarea la Campionatul Mondial

v

Crearea unei comunitati strGnse 1in cadrul FTC
Roménia.

Crearea unor conexiuni cu celelalte echipe din FTC.

Implicarea cat mai multor generatii din liceul nostru in echipa si in activitate.

Dezvoltarea noastra — pregatirea in materie de aptitudini care vor fi utile in
viitorul nostru, atat din punct de vedere profesional, cat si personal.

RECRUTAREA A%

Recrutarea este o parte extrem de importanta in vederea continuarii misiunii noastre.
Dupd cum am spus, anul acesta ne-am marit considerabil echipa. In ceea ce priveste
recrutarea noilor membri, aceasta a reprezentat o evaluare complexa a abilitatilor si dorintei
de implicare. De asemenea, 0 componenta importanta pentru noi a fost ,chimia”, relatia
interumana. Degeaba avem fiecare, individual, abilitati extraordinare daca nu exista o
anumita compatibilitate intre noi.

Referitor la procesul de recrutare a voluntarilor, acesta s-a desfasurat la nivelul scolii
noastre. Am promovat echipa, le-am prezentat-o ,bobocilor”, am organizat workshop-uri, iar
elevii s-au inscris la un interviu. De asemenea, aici ne-au fost de ajutor mentorii nostri, care
au sfatuit elevii sa se intereseze si si se inscrie. In prezent, avem o comunitate de 25 de
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. ORGANIZARE INTERNA

Desi recunoastem importanta dezvoltarii abilitatilor generale ale tuturor membrilor echipei si,
prin proiectul nostru, incurajam dobandirea abilitatilor referitoare la toate departamentele echipei,
am decis Tmpartirea echipei in trei departamente principale pentru a oferi fiecaruia dintre noi
oportunitatea de a se specializa in domeniul care 1l intereseaza cel mai mult. Pentru a progresa
si a excela ca echipa este vitala coordonarea armonioasa intre departamentele echipei.

= C| STRUCTURA ECHIPEI

NE
222 DEPARTAMENTUL MARKETING

Departamentul Marketing este esential pentru activitatile de outreach ale echipei, pentru
organizarea evenimentelor noastre, pentru mentinerea prezentei noastre in mediul online,
pentru conturarea identitatii grafice a echipei si pentru obtinerea de fonduri necesare
desfasurarii activitatilor aferente echipei. Din aceste motive, departamentul de marketing are
mai multe responsabilitati:

Obtinerea de fonduri — drumul spre performanta este pavat cu o multitudine de costuri,
de aceea este necesara obtinerea constanta de fonduri, avand in vedere faptul ca, odata cu
atingerea unor performante, apar costuri din ce in ce mai ridicate. De asemenea, 0 parte
importanta a obtinerii de fonduri este cultivarea unei relatii mutual benefice cu sponsorii nostri
prin contact constant si actualizari continue despre valorificarea fondurilor.

Event Planning — planificarea de evenimente contribuie semnificativ la componenta de
outreach a competitiei FIRST Tech Challenge. Prin outreach intelegem promovarea echipei
n mediul online si offline, cresterea vizibilitatii si implicarea in comunitate. Organizarea unui
eveniment de impact presupune o idee creativa, atractiva pentru toate categoriile de varsta,
care ulterior este transpusa intr-un plan concret de actiune, cu pasi clari si resurse bine
definite.

Graphic Design — designul grafic este un element central al departamentului de
marketing, avand un rol de suport pentru toate celelalte subcategorii. Materialele vizuale
realizate (afise, bannere, postari etc.) contribuie la identitatea vizuala a echipei si la
transmiterea eficienta a mesajelor. Aceasta activitate necesita persoane creative, atente la
detalii si dornice sa isi imbunatateasca permanent abilitatile.

Social Media — aceasta subcategorie este responsabila de gestionarea si intretinerea
prezentei echipei pe retelele sociale. Aici se realizeaza continut atractiv si relevant, menit sa
atraga atentia unui public cat mai larg. De asemenea, prin Social Media se stabileste
legatura cu alte echipe, comunitati si sustinatori. Este un domeniu care solicita creativitate,
adaptabilitate si o buna intelegere a tendintelor actuale din mediul online.
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“Buna! Am intrat in comunitatea FTC in clasa a IX-a,
incurajat de colegii mei — care intre timp au devenit si
prieteni apropiati. Participarea la acest proiect m-a
motivat sa cred ca imi pot transforma ideile in realitate si
mi-a deschis perspectiva asupra a ceea ce inseamna cu
adevarat inovatia. Pentru mine, fiecare provocare din
cadrul competitiei a devenit o oportunitate de a evolua.”

“Salut! Sunt Bogdan si totul a inceput din pasiunea mea
pentru design si din natura mea prietenoasa, dorind sa
creez idei noi si sa aduc oamenii impreuna. First Tech
Challenge nu inseamna doar sa proiectezi si sa
programezi roboti, ci Si sa construiesti legaturi durabile,
sa colaborezi si sa petreci timp valoros alaturi de echipa
pe parcursul sezonului.”

“Heil Sunt Matei, dar majoritatea ma cunosc drept
Moise. Sunt elev la Colegiul National de Informatica
“Tudor Vianu”, la profilul mate-info intensiv. Am intrat in
lumea STEAM in clasa a IX-a, cand profesoara mea de
informatica mi-a deschis aceasta directie — lucru pentru
care 1i sunt in continuare recunoscator. De atunci,
pasiunea mea pentru tehnologie si rezolvarea
problemelor a crescut constant, iar fiecare proiect sau
concurs la care particip Tmi confirma ca sunt pe drumul
potrivit.

“Hey! Ma numesc Dorothea si sunt aici sa va povestesc
despre parcursul meu in aceasta competitie. Fac parte din
echipa inca din al doilea an de la fondare, iar aceasta
alegere a fost, probabil, una dintre cele mai bune decizii
pe care le-am luat. Imi place si interactionez cu oamenii,
sa compun mesaje clare si creative si sa creez structuri de
comunicare care sa reprezinte echipa cat mai bine.”

Dorothea
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“Hello! Eu sunt Alexia, am 17 ani si sunt eleva la Liceul
Teoretic Marin Preda, la profilul mate-info. Pasiunea mea
pentru robotica a inceput in clasa a 10-a, cand o prietena din
copilarie mi-a deschis drumul catre fascinanta lume STEAM.
De atunci, am descoperit cat de mult ma motiveaza sa rezolv
probleme, sa construiesc proiecte si sa imbin creativitatea cu
tehnologia. Fiecare nou proiect imi confirma ca vreau sa imi
continui viitorul Tn acest domeniu.”

Alexia

DEPARTAMENTUL HARDWARE

Departamentul hardware reprezinta unul dintre cei trei piloni esentiali ai oricarei echipe
FTC, avand un rol fundamental in realizarea si dezvoltarea robotului. Membrii acestui
departament se ocupa de proiectarea mecanica, imprimarea 3D a componentelor
necesare si asamblarea efectiva a robotului, transformand ideile si conceptele in
structuri functionale.

La inceputul fiecarui sezon, echipa hardware analizeaza cerintele jocului si incepe
procesul de proiectare a robotului pentru noua provocare. In aceasti etapa sunt realizate
schite, modele CAD si planuri tehnice care stabilesc modul in care robotul va fi construit si
cum vor functiona diferitele mecanisme. Dupa finalizarea designului, urmeaza etapa de
productie si asamblare, in care componentele sunt fabricate, testate si integrate in
structura finala a robotului.

Pe parcursul sezonului, departamentul hardware are responsabilitatea de a imbunatati
constant robotul, realizand ajustari si modificari la componentele mecanice pentru a
optimiza performanta acestuia. Testarea continua, identificarea problemelor si gasirea
unor solutii eficiente fac parte din activitatea zilnica a acestui departament. Prin munca in
echipa, atentie la detalii si creativitate, membrii departamentului hardware contribuie
deeisiv la evolutia robotului si la succesul echipei in competitii.
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“Hello! Ma numesc Craciunescu Stefan. Primul meu contact
cu competitia FIRST Tech Challenge a fost in 2018, iar de
atunci a avut un impact major asupra parcursului meu. FTC
m-a Tnvatat sa visez mai indraznet, sa cred n propriile idei si
sa caut mereu modalitati de a le transforma n realitate.
Aceasta competitie mi-a modelat cu adevarat drumul. FTC
mi-a oferit incredere, motivatie si mi-a deschis poarta catre
universul STEAM, inspirandu-ma sa continui sa ma dezvolt
si sa Tmi perfectionez abilitatile.”

“Hey! Ma numesc Alexandra si particip la aceasta competitie
inca din clasa a IX-a. FTC m-a invatat ce inseamna cu
adevarat sa lucrezi in echipa si sa colaborezi indeaproape cu
ceilalti. Departamentul hardware este pentru mine ca o
familie — aici nu este vorba doar despre asamblarea sau
proiectarea robotului, ci si despre combinarea tuturor ideilor
intr-un plan coerent si functional pentru competitie.”

“Ma numesc Morariu Dimitri, am participat la competitia FLL
inca din clasa a IX-a, iar pot spune cu sinceritate ca aceea
a fost una dintre cele mai frumoase perioade din viata mea.
Experientele de atunci m-au format ca persoana, m-au
invatat sa lucrez in echipa, sa fiu creativ si sa Imi depasesc
limitele.Tot FLL-ul a fost si cel care m-a motivat sa continui
drumul in FTC, unde pot aplica tot ce am invatat si pot
evolua intr-un ritm si mai accelerat.”

.M-am alaturat FTC in clasa a IX-a, iar de atunci experienta
aceasta mi-a schimbat viata. Am invatat despre constructie,
programare, lucru in echipa si gestionarea proiectelor. FTC
m-a ajutat sa ma dezvolt, sa capat incredere si disciplina si
mi-a oferit 0 perspectiva reala asupra tehnologiei.”

Stefan (Surub)

Alexandra

Dimi
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“Buna! Ma numesc Bianca si fac parte din FTC inca din off-
season-ul sezonului Centerstage. Am ales sa fac parte din
departamentul hardware deoarece imi plac provocarile si imi
ofera ocazia sa nvat constant lucruri noi. Sunt o persoana
curioasa si inventiva, iar acest departament imi permite sa
mi folosesc creativitatea pentru a gasi solutii si pentru a
contribui la dezvoltarea robotului echipei.”

“Hey! Sunt membru al echipei Vicyber din sezonul

Into the Deep, in cadrul departamentului hardware. Ma ocup n
principal de partea de asamblare a robotului. imi place aceasta
activitate deoarece ma relaxeaza si Tmi ofera ocazia sa
gandesc cum se potrivesc piesele intre ele pentru ca robotul sa
functioneze cat mai bine. Tn acelasi timp, Tnvat constant lucruri
noi si imi dezvolt abilitatile tehnice lucrand alaturi de echipa.”

DEPARTAMENT SOFTWARE

In cadrul echipei noastre, acesta are scopul de a dezvolta, testa si optimiza programele
care controleaza robotul echipei. Acest departament dezvolta atat programul de TeleOp,
pentru care colaboreaza strans cu drive team-ul ca sa i ajute in strategia de joc si in
controlul intuitiv al robotului pentru driver, cat si autonomiile. Pentru indeplinirea acestor
scopuri, membrii departamentului software utilizeaza componentele hardware. De
asemenea, departamentul software colaboreaza si cu departamentul de marketing, pentru
dezvoltarea site-ului echipei, dar si a aplicatiei de prezentare a robotului pentru nationala.
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“Hey! Am intrat Tn FTC chiar in acest sezon. Pasiunea pentru
matematica si informatica m-a determinat sa particip la
workshop-uri, iar ulterior sa devin membru al departamentului
software. Imi place sa invat lucruri noi si sa contribui la
dezvoltarea programarii robotului alaturi de echipa.”

“Salut! Ma numesc Thomas si am intrat in FTC datorita
pasiunii mele pentru informatica si dorintei de a gasi solutii si
de a rezolva probleme. Am ales departamentul software
deoarece imi ofera oportunitatea de a analiza codul, de a
identifica probleme si de a gasi cele mai bune solutii pentru a
optimiza functionarea robotului.”

“Hey! Eu sunt Teo si Tnvat la Colegiul National de Informatica
"Tudor Vianu” inca din clasa a V-a. Pasiunea mea pentru
informatica a Tnceput chiar din acea perioada, cand am
descoperit cat de fascinant este sa transformi idei in programe
si solutii reale. De atunci, interesul meu pentru tehnologie si
inovatie a crescut constant, motivandu-ma sa particip la
concursuri, sa dezvolt proiecte proprii si sa explorez noi
domenii precum algoritmica, inteligenta artificiala si robotica.”

“Salut! Ma numesc Stefan Danaila si sunt elev in clasa a Xl-a
la Colegiul National de Informatica ,Tudor Vianu”. Am intrat in
FTC din pasiunea mea pentru programare si din dorinta de a
lucra la proiecte tehnice aldturi de o echipa. Imi place sa rezolv
probleme, sa invat lucruri noi si sa contribui la dezvoltarea
robotului. Tn afara roboticii, sunt pasionat si de fotografie, prin
care imi place sa surprind momente si perspective
interesante.”
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Profesoara de informatica de la Colegiul National de Informatica
»tudor Vianu” a patruns in lumea STEM odata cu participarea la
competitia de robotica VEREO, o competitie cu roboti LEGO care
exista si astazi.
»,Am participat cu mare drag la aceste competiti, vazand
entuziasmul copiilor si hranindu-ma din energia lor”, povesteste
aceasta. Din dorinta unui elev de a continua implicarea n robotica,
a participat ulterior si la competitia lancu POP.
In ultimii doi ani, a fost mentor pentru o echipa de FLL (First LEGO
Coman Isabela League). Anul trecut, echipa a ajuns pana in Africa, iar anul acesta
Lo s-a calificat in Coreea de Sud, obtinand locul al lll-lea la etapa
Patricia nationald.
Jmi plac valorile promovate de competitia FTC (First Tech
Challenge) si incurajez elevii sa participe la astfel de proiecte,
deoarece 1i dezvolta multidimensional.”
De asemenea, profesoara pune accent pe colaborare si pe
valorificarea punctelor forte ale fiecarui elev: ,imi place sa pun in
valoare calitatile fiecarui elev, gasindu-le tuturor un loc potrivit Tn
echipa.”

Popescu Cristiana este profesoara de informatica la
Colegiul National “Tudor Vianu”. Interesata de munca si
implicarea elevilor in proiectele de robotica, ea a
descoperit competitia FTC Tn acest an. Cu ajutorul lui
Bogdan, a inteles mai bine in ce consta activitatea din
cadrul FTC si impactul pe care o astfel de experienta il
poate avea asupra elevilor. Impresionata de dedicarea POpeSCU CriStiana
echipei si de valorile promovate de competitie, a decis sa

se alature proiectului In calitate de mentor.

Dobrescu Corina- profesor de fizica la “Tudor Vianu”. In acest
an m-am alaturat competitiei FTC, motivata de interesul tot
mai mare al elevilor mei pentru robotica. Observand céat de des
acestia discutau despre proiectele din domeniu roboticii, dar
remarcand si entuziasmul cu care se implicau, am decis sa ma
alatur echipei Vicyber. In competitiile de robotic, fizica este o
disciplina foarte importanta care face legatura intre notiunile
Dobrescu Corina teoretice si aplicarea practicd a acestora. Succesul unui
proiect din domeniul robotici poate fi asigurat de corelarea
optima a mai multor discipline, fizica, informatica, matematica
etc.
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. DESCRIEREA PROVOCARII

Un meci din sezonul FIRST Tech Challenge — DECODE se desfasoara intre doua aliante,
fiecare formata din cate doua echipe. Scopul fiecarei aliante este de a obtine un numar cat mai
mare de puncte prin colectarea si scorarea elementelor de joc numite Artifacts in structura de
scor aflata pe teren.

Terenul are dimensiunea standard FTC de aproximativ 3,6m x 3,6m. Pe teren se afla
elementele de joc, zona Human Player, precum si structura principala de scor, formata din
componente precum Ramp, Classifier si Gate. Artifact-urile introduse Tn aceasta structura
sunt procesate de mecanismul de clasificare, iar punctele sunt acordate in functie de modul in
care acestea sunt introduse si de pozitia lor finala.

Un meci dureaza 2 minute si 30 de secunde si este impartit in trei etape:

GOAL -BLUE

CLASSIFIER
-RED

CLASSIFIER
-BLUE

GOAL -RED

SECRET
TUNNEL
ZONE -RED

ALLIANCE
AREA -RED

LOADING
ZONE -RED

ALLIANCE
BASE ZONE AREA -BLUE

-BLUE 4

SECRET
LOADING TUNNEL
ZONE -BLUE ZONE -BLUE

- PERIOADA DE AUTONOMIE

Meciul incepe cu perioada de autonomie, care dureaza 30 de secunde. In aceasta etapa robotii
ruleaza programe predefinite fara interventia driverilor. Robotii pot sa se deplaseze pe teren, sa
colecteze Artifact-uri si sa incerce sa le introduca in structura de scor sau sa se pozitioneze
intr-un mod avantajos pentru restul meciului.

BASE ZONE
-RED

- PERIOADA DE TELEOP

Dureaza dou& minute. In aceasta etapa driverii controleaza robotii folosind controllerele. Robotii
colecteaza Artifact-uri de pe teren sau din zona Human Player si le introduc in structura de scor.
Artifact-urile pot fi procesate de Classifier, iar daca acestea respecta configuratia indicata de
pattern-ul activ (motif) pot genera puncte suplimentare.

Pe parcursul meciului, robotii repeta acest proces de colectare si scorare de mai multe ori,
realizand asa-numitele cicluri. Eficienta unui robot depinde Th mare masura de viteza cu care
poate realiza aceste cicluri si de consistenta cu care introduce Artifact-urile in mecanismul de
scor.
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- PERIOADA DE ENDGAME

Ultimele 30 de secunde ale meciului reprezinta Endgame, cand robotii pot realiza actiuni
finale care pot aduce puncte suplimentare, cum ar fi parcarea in zona BASE a terenului.
Pentru ca parcarea sa fie valida, robotul trebuie sa se afle complet n interiorul zonei de
parcare (Base) atunci cand cronometrul ajunge la zero. Conform sistemului de punctaj:
« Partially returned to BASE - 5 puncte
« Fully returned to BASE - 10 puncte
Bonus daca ambele roboti din alianta sunt fully returned - +10 puncte

Zona de parcare, totusi, are dimensiunea unui singur robot. Rezulta astfel ca, pentru ca
ambii roboti sa se poata parca, trebuie ca unul dintre acestia sa se ridice singur la Tnaltimea
de 18 in., pentru ca celalalt sa poata incapea sub acesta.

- ANALIZA SISTEMULUI DE PUNCTAJ

Sistemul de punctare din jocul FIRST Tech Challenge — DECODE este impartit pe cele trei
perioade ale meciului: Autonomous, TeleOp si Endgame. Punctele sunt acordate pentru
actiuni specifice realizate de roboti si pentru pozitia acestora la finalul meciului.

Elementele de joc principale sunt Artifacts. Pentru a fi punctat, un Artifact trebuie sa intre in
GOAL prin partea superioara, sa iasa sub arcada si sa treaca prin diverting square al
mecanismului de clasificare.

In functie de traseul prin sistemul de clasificare, Artifact-ul primeste unul dintre urmatoarele

punctaje:
« CLASSIFIED Artifact — 3 puncte ’e

OVERFLOW Artifact — 1 punct
Artifacts care nu indeplinesc criteriile de intrare in GOAL si de trecere prin sistemul de
clasificare nu sunt punctate.

- PERIOADA DE AUTONOMIE

L]

LEAVE (robotul paraseste Launch Line) - 3 puncte per robot

CLASSIFIED Artifact - 3 puncte

OVERFLOW Artifact - 1 punct

AUTO PATTERN - 2 puncte pentru fiecare Artifact care respecta pattern-ul
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- PERIOADA DE TELEOP

o CLASSIFIED Artifact - 3 puncte
« OVERFLOW Artifact - 1 punct
« TELEOP PATTERN - 2 puncte pentru fiecare Artifact care respecta pattern-ul

- PERIOADA DE ENDGAME

La finalul perioadei TeleOp este evaluata pozitia robotilor in zona BASE.
Punctajul acordat este:

« Partially Returned to Base - 5 puncte

« Fully Returned to Base - 10 puncte

« Ambii roboti ai aliantei sunt Fully Returned to Base - 10 puncte
Evaluarea pentru BASE se face la finalul meciului, dupa ce toate elementele au ajuns in repaus.

- PENALIZARI

Daca o echipa Tncalca regulile jocului, se pot acorda penalizari. Acestea ofera puncte aliantei
adverse.Tipuri de penalizari:

« Minor Foul - +5 puncte pentru alianta adversa

« Major / Tech Foul - +15 puncte pentru alianta adversa

- STRATEGII POSIBILE DE JOC

1SCORARE DE PROXIMITATE

presupune pozitionarea robotului Tn apropierea GOAL-ului pentru a
arunca Artifact-urile de la distanta mica. Scopul acestei strategii este maximizarea
consistentei aruncarilor si mentinerea unui flux constant de Artifact-uri Tn mecanismul de
clasificare.

Tn aceasta strategie robotul colecteaza Artifact-uri de pe teren sau din

si se deplaseaza aproape de GOAL pentru a le arunca in mod repetat. Deoarece robotul
se afla aproape de tinta, aruncarile sunt mai usor de controlat si rata de succes este
ridicata. Totusi, aceasta strategie presupune o durata a ciclului mai mare, deoarece
artifact-urile vor fi mai greu de preluat. Rata de succes este mai ridicata, Tnsa pentru un
numar mai mic de aruncari.
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2CONTROL ASUPRA TERENULUI

A doua strategie se bazeaza pe controlul Artifact-urilor disponibile pe teren si pe limitarea
accesului aliantei adverse la acestea. In aceasta strategie robotul se concentreazi pe
colectarea rapida a Artifact-urilor din zonele centrale ale terenului imediat dupa ce

acestea devin disponibile. Prin colectarea acestor elemente Thaintea adversarilor, robotul
reduce numarul de Artifact-uri pe care acestia le pot folosi pentru scorare.

n acelasi timp, robotul poate transporta Artifact-urile colectate catre zonele controlate de
alianta sau le poate scora atunci cand apare o oportunitate favorabila. Prin aceasta
abordare, robotul influenteaza indirect scorul adversarilor, deoarece limiteaza resursele
disponibile pentru acestia. Aceasta strategie devine mai eficienta atunci cand este
combinata cu o buna coordonare intre robotii din alianta, astfel incat unul dintre roboti sa
se ocupe predominant de scorare, iar celalalt de controlul Artifact-urilor de pe teren.

SFARSCORING + CICLURI RAPIDE HUMAN
PLAYER

Consta in realizarea unui numar mare de cicluri rapide intre zona Human Player si o pozitie
stabila de tragere, de unde robotul lanseaza Artifact-urile in GOAL. Prin mentinerea unei
distante constante de scorare, robotul poate executa aruncari repetabile si eficiente,
reducand timpul pierdut in pozitionare.

in acelasi timp, robotul monitorizeaza capacitatea Classifier-ului si intervine atunci cand
acesta se apropie de limita de 9 Artifact-uri, deplaséandu-se la Gate pentru a elibera Artifact-
urile clasificate. Aceasta abordare permite mentinerea unui flux constant de Artifact-uri
CLASSIFIED, evitand acumularea in Overflow si maximizand punctele obtinute pe durata
meciului.

Robotul opereaza intr-un ciclu repetitiv format din mai multe etape. in prima etapa robotul
se deplaseaza in zona Human Player, unde colecteaza Artifact-uri. Dupa colectare,
robotul se deplaseaza intr-o pozitie stabila de tragere aflata la distanta de GOAL, de unde
poate arunca Artifact-urile in mod repetabil in cos. Dupa lansarea Artifact-urilor, robotul
revine in zona Human Player pentru a incepe urmatorul ciclu. Aceasta succesiune de
colectare, deplasare, tragere si revenire permite realizarea unui numar mare de cicluri
intr-un meci.
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- STRATEGIA NOASTRA

Strategia adoptata de echipa noastra urmareste maximizarea numarului de Artifact-uri
clasificate prin realizarea unor cicluri rapide intre zona Human Player si o pozitie stabila de
tragere catre GOAL (strategia 3). Spre deosebire de alte abordari, strategia noastra nu se
bazeaza pe apropierea constantd de mecanismul de scor sau pe controlul terenului, ci pe
eficienta ciclurilor si pe gestionarea corecta a classifier-ului.

Avantaje majore al acestei strategii sunt rapiditatea si similitudinea ciclurilor, care permit
repetarea aruncarilor in conditii similare de fiecare data, eficient. Aceasta consistenta creste
probabilitatea ca Artifact-urile sa ajunga corect in GOAL si reduce timpul necesar unui ciclu. Tn
acelasi timp, robotul nu este obligat sa intre frecvent in zona mecanismului de scor, unde
probabilitatea de a se intersecta cu roboti este de obicei mai mare.

Comparativ cu strategia de scorare din apropierea GOAL-ului, strategia noastra reduce
semnificativ distanta parcursa in fiecare ciclu. In strategia de proximitate, robotul trebuie sa se
deplaseze pana langa GOAL pentru fiecare serie de aruncari, iar apoi sa se deplaseze din nou
pentru colectarea Artifact-urilor sau pentru resetarea classifier-ului. Aceste deplasari
suplimentare cresc durata fiecarui ciclu si reduc numarul total de actiuni de scorare care pot fi
realizate intr-un meci.

In comparatie cu strategia de control al terenului, strategia noastra produce puncte intr-un
mod mai direct si mai constant. Controlul Artifact-urilor de pe teren poate limita scorarea
adversarilor, insa nu genereaza in mod direct un numar mare de puncte pentru alianta.
Strategia noastra prioritizeaza introducerea rapida a Artifact-urilor in sistemul de scor,
ceea ce duce la acumularea unui scor mai mare pe durata meciului.

Un aspect important al strategiei noastre de joc, bazate pe rapiditate, este neutilizarea
sortarii in TeleOP, tocmai pentru a raméane fideli principiului nostru. Robotul este conceput
pentru flow, pentru scorarea unui numar mare de artifact-uri. Prin urmare, utilizam sortarea
exclusiv in timpul perioadei de autonomie, pentru obtinerea ranking points-urilor.

In cazul in care sortarea este eronata in timpul autonomiei, flexibilitatea strategiei noastre ne
permite sa ne adaptam in endgame pentru inregistrarea ulterioara a ranking points-urilor. Nu
folosim sortarea, ci un principiu simplu de probabilitate: intr-un set de 3 bile ale pattern-ului
(MOTIF) se afla 2 bile mov. Avem 3 seturi de céate 3 bile, prin urmare, daca in endgame punem
in Classifier 9 bile mov, avem sanse mari de a inregistra puncte pentru ranking.
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ANALIZA

[J Pentru a evalua eficienta strategiei, am analizat timpul necesar pentru realizarea unui ciclu
complet al robotului. Etapele ciclului si timpii medii sunt urmatorii:

« colectare Artifact: 1 s

« deplasare catre pozitia de tragere: 2.5 s

« aliniere pentru tragere: 1 s

 lansarea Artifact-ului: 1 s

« revenire la Human Player: 1 s
Durata totala a unui ciclu este de aproximativ 6.5 secunde. Perioada TeleOP dureaza
aproximativ 120 de secunde, ceea ce permite robotului sa realizeze teoretic aproximativ 18
) cicluri, adica 162 de puncte. Astfel, luam in calcul o marja de eroare de 20%, ceea ce
nseamna ca robotul nostru are un scor minim de 130 de puncte in TeleOP.

. CERINTE TEHNICE

Implementarea strategiei alese a impus o serie de cerinte tehnice specifice asupra robotului
nostru. In primul rand, robotul trebuie sa fie capabil si colecteze rapid elementele de joc din
zona Human Player. Acest lucru necesitd un mecanism de intake eficient, care sa poata
ghida elementele n interiorul robotului fara blocaje si fara pierderi de timp.

De asemenea, pentru scorarea de la distanta, robotul trebuie sa fie echipat cu un mecanism
de lansare capabil sa trimita elementele de joc catre sistemul de scor cu o viteza si o precizie
constante. Stabilitatea acestui mecanism este esentiala, deoarece variatiile de viteza sau
unghi pot afecta semnificativ precizia lansarilor.

Un alt aspect important este sistemul de deplasare al robotului. Pentru a realiza cicluri
rapide, robotul trebuie sa se poata deplasa eficient intre zona de colectare si pozitia de
tragere. Acest lucru implica un sasiu stabil, capabil sa accelereze rapid si sa mentina
controlul chiar si la viteze ridicate.

Tn plus, robotul trebuie sa fie capabil si se pozitioneze cu precizie pe teren inainte de fiecare
lansare. Pentru acest lucru, este necesara integrarea unor sisteme de localizare si control
care sa permita robotului sa mentina un unghi si o distanta optima fata de mecanismul de
scor.

In final, software-ul robotului trebuie si fie optimizat pentru a coordona toate aceste
mecanisme Tintr-un mod eficient. Controlul sincronizat al sistemului de colectare, al
mecanismului de lansare si al sistemului de deplasare este esential pentru realizarea unor
cicluri rapide si pentru maximizarea scorului obtinut in timpul meciului.
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- FILOSOFIE DE DESIGN

Incad de la inceputul sezonului, am ales ca filozofia noastra de design sa fie bazatd pe
conceptul KISS (Keep It Simple and Straightforward), ca robotul sa fie usor de gestionat din
b toate punctele de vedere: hardware, software si drive team.

% Un mecanism simplu se calibreaza mai usor, se repara rapid intre meciuri si are un
comportament previzibil pentru driver, ceea ce duce la mai putine erori si mai mult timp
efectiv de scorare. In practici, am prioritizat scoruri cat mai mari si sisteme practice, n
detrimentul solutiilor mecanice complexe.

Am prioritizat consistenta si, mai apoi, eficienta. Fiecare sistem trebuia sa fie reliable, sa
aiba un randament cat mai mare, astfel incét, prin solutii mecanice simple, cu cat mai putine
failure point-uri, sa putem avea scoruri din ce In ce mai mari pe parcursul sezonului.

Aceste concepte s-au reflectat in toate ansamblurile noastre principale: SASIU, SORTARE,
INTAKE si OUTTAKE.

Cum am respectat aceasta filozofie pentru fiecare mecanism individual:

@$ASIU — Am ales transmisia reductoare folosind roti dintate de 24T pe motor si 60T pe roata
mecanum. Acest detaliu nu a adus doar usurinta in intretinerea sa; mai mult decét atat, ne
permite o precizie mult mai mare prin intermediul unui transfer de putere eficient si constant.

@SORTARE — Am ales sa implementam un sistem de sortare liniara, in detrimentul unei sortari
bazate pe un indexer, deoarece designul simplu al acesteia ne-a permis sa avem un robot
compact, care are un flow constant si rapid in teleop, dar care nu ne-a impiedicat sa acumulam
RP-urile pentru sortare.

@INTAKE — Am optat pentru un intake cu transmisie 1:1, pentru a minimiza pierderile. La
nceputul sezonului, ne-am bazat pe un intake cu compresie constanta, pentru a fi siguri ca
este reliable si cat mai simplu posibil, astfel incat sa dea rezultate bune inca de la inceputul
sezonului. Ulterior, I-am optimizat, ajungand la versiunea finala de intake floppy cu 4 grade de
libertate, cu compresie maxima pe apexul fiecarei bile care intra n intake. Astfel, i-am marit
raza de actiune si am optimizat flow-ul, reducand cazurile in care doua bile se blocau in intake.

OUTTAKE — Am ales transmisia 1:1 pe sprocket-uri de la doua motoare bare, pentru a putea
trage de oriunde de pe teren si dintr-un unghi static, intrucat reduce vibratiile si twitch-urile unui
mecanism cu unghi ajustabil, facandu-I mai rapid si mai reliable.
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Concept

Am pornit de la ideea unui robot usor si rapid, insa cu torque mare, pentru a putea face fata
si robotilor mai grei si pentru a putea folosi jocul de contact in favoarea noastra.
La baza conceptului au stat cateva principii esentiale:

/° Distribuirea egali a greutatii pe fiecare roata, pentru a optimiza functionarea mecanumurilor

/2 Asigurarea spatiului necesar pentru rampa shooterului si pentru intake

/2 Amplasarea rotilor de odometrie pe axa centrului de rotatie, pentru a obtine o localizare
cat mai precisa
Evident, pe tot parcursul dezvoltarii robotului din acest sezon ne-am urmat filozofia de design:
KISS (Keep It Simple and Straightforward).

Brainstorming

Pornind de la concept, am dezbatut, pe baza studiilor, mai multe modalitati de
transmisie: transmisie pe curea, transmisie pe lant si transmisie pe gear-uri.
Transmisia pe curea:

Avantaje Dezavantaje
¢ & — . ¢
functionare lin pierderi de energie
masi redusi cauzate de deformarea
curelei

energia se disipa sub
forma de caldura

Transmisia pe lant:

Avantaje Dezavantaje
| ® ¢
mai robusta decéat pierderi de energie datorate
curelele frecarii dintre pini si bucse
nu apare fenomenul de frecarea dintre role si dintii
alunecare pinionului

frecarea din articulatiile lantulu
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Transmisia pe gear-uri:
%Aceasta ofera cea mai mare eficienta energetica dintre toate variantele analizate.

ﬁpierderile apar in principal din frecarea dintre dintii angrenajului, iar in punctul de pas
contactul este aproape pur de rostogolire.

Eficienta poate depasi 98% per angrenare, oferind:
transmisie rigida

%torque mare la turatii reduse

Alte beneficii ale transmisiei pe gear-uri sunt:
ﬁfiabilitatea

compactitatea
Astfel, am ales transmisia pe gear-uri, bazata pe: motor de 1150 RPM, raport de transmisie
2:5:1, care reduce viteza la aproximativ 460 RPM.

3. Assessment
Sasiul reprezinta baza robotului nostru, astfel ca am investit in acesta atat resurse umane
considerabile, cat si resurse financiare.

11

Pentru a avea un parcurs competitional optim, in concordanta cu strategia initiala de a
participa la numarul maxim de meet-uri, am impus deadline-uri stricte, care au fost
respectate in totalitate. Timeline-ul dezvoltarii sasiului a fost:

« 12.09.2025 — incepe procesul de brainstorming

« 01.10.2025 — incepe perioada de proiectare

« 15.10.2025 — finalizam prima versiune a robotului in CAD, prima varianta de sasiu

- 01.11.2025 — finalizam prima comanda de piese si placi

« 16.11.2025 — primim prima comanda de piese

« 20.11.2025 — primim placile
22.11.2025 — finalizam asamblarea primei versiuni a sasiului
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4TESTING + FAIL POINTS +OPTIMIZARE

Perioada de testare pentru noi a reprezentat un interval de 2-3 zile in care ne-am ocupat de
evaluarea fiecarui ansamblu individual, lucru pe care ni I-a permis arhitectura modulara a
robotului nostru. Astfel, am ales sa facem prima itaritie minora asupra acestui sistem.

Q@ Initial, n proiectul CAD podurile sasiului nostru erau formate din beamuri de 65mm si

shafturi de 65mm folosite la roti + o saiba in capatul fiecaruia, avand distanta finala dintre
placa interioara si cea exterioara de 66mm.

Cu toate acestea in urma testelor am ajuns la concluzia ca din cauza saibelor nu putem
strange suruburile rotilor mecanum h mod egal, acest lucru afectand miscarea sasiului.
Asadar am decis sa eliminam saibele respective cu scopul de a nu influenta negativ
miscarea sasiului.

@Q@ Un alt concept initial care a fost modificat ulterior a fost materialul din care au fost
prelucrate placile primei variante de robot.
Tn ciuda faptului c& atunci cand am Inceput perioada de proiectare ne doream ca prototipu
sa fie din lemn, am decis ca acesta nu este un material fiabil pentru robot considerand mai
multi factori precum rezistenta sa.

5. DATA MATCH
(TEORIE VS REALITATE)

TEORIE REALITATE
¢ ¢
Credeam ca distantierii printati de la Tn urma uzarii dupéa o perioada
roti nu o sa creeze probleme in timp. indelungata, distantierii respectivi au

fnceput sa se toceasca, astfel
ajungand sa creeze un joc mecanic
neglijabil al angrenajului de roti dintate.

(g@ Credeam ca distantierii printati de la roti nu vor crea probleme in timp. In urma uzarii
dupa o perioada indelungata, distantierii respectivi au inceput sa se toceasca, ajungand sa
creeze un joc mecanic in angrenajul de roti dintate, initial neglijabil, insa acumulat Tn timp.
Credeam ca distribuirea egala a greutatii pe fiecare roata va fi mentinuta pe toata durata
sezonului fara interventii. In practica, asamblarea manuala a introdus mici asimetrii care au

necesitat ajustari dupa primele sesiuni de testare.



2095 oROANIZATOR PARTENER FONDATOR
pm[ éhﬁs)on__#flo NATIE FBRD

"""""" Lr RTX ggy'\g PR|N EDUCATIE AROUPE AOCIETE AENERALE

[ TEGH ence

BAMAMNIA

6.FAIL POINTS

Distantieri printati la roti — uzura progresiva a materialului printat a generat joc mecanic in
angrenajul de roti dintate, afectand precizia miscarii mecanumurilor dupa utilizare
indelungata. Saibele de la poduri — prezenta lor impiedica strangerea uniforma a
suruburilor rotilor mecanum, generand asimetrii in transmisie. Placi din lemn n prototip —
rezistenta structurala insuficienta a impus Tnlocuirea materialului Thainte de asamblarea
finala.

7.0OPTIMIZARE (OBIECTIVE V2)

Prima optimizare implementata a fost eliminarea saibelor de la poduri, restabilind:
« uniformitatea strangerii suruburilor
« simetria transmisiei
Pentru V2, directiile principale sunt:
« inlocuirea distantierilor printati cu distantieri metalici de precizie
« validarea distribuirii greutatii pe roti prin masuratori directe dupa asamblare
Aceste modificari vor reduce dependenta de precizia manuala a asamblarii si vor
Tmbunatati consistenta performantei robotului.

VERSIUNEAZ2
(SASIV)
1.Brainstorming

Cea de-a doua versiune a sasiului a fost si versiunea finala. Pentru a respecta
conceptul designului si strategia de joc, era necesara o rezistenta structurala
ridicata, dar in acelasi timp si o viteza mare a sasiului.

Astfel, am ales aluminiu 6082-T6, intrucat, desi este mai greu decat alte materiale
posibile, ofera o rezistenta mecanica mult mai mare, ceea ce il face potrivit pentru
solicitarile mecanice generate de jocul de contact.

Totusi, folosirea acestui material a dus la cresterea masei robotului, ceea ce ar fi
putut anula avantajul obtinut prin transmisia motoarelor. Pentru a compensa acest
lucru, am decis sa aplicam o optimizare topologica agresiva a placilor, inspirata din
stilul de design utilizat frecvent in FRC, prin eliminarea materialului din zonele cu
solicitare structurala redusa.

Prin aceasta metoda am reusit sa pastram rigiditatea structurald necesara, reducand
{n acelasi timp masa totala a sasiului.
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2.Assessment

Pentru a putea avea un parcurs competitional optim, Tn concordanta cu strategia initiala de a
participa la numarul maxim de meet-uri, a fost necesar sa lucram rapid, organizandu-ne
activitatea in agile sprint-uri.
Astfel, am ajuns la urmatorul timeline al subansamblului:
« 23.11.2025 — incepe procesul de brainstorming pentru a prioritiza elementele care
necesitau optimizare
« 24.11.2025 — incepe perioada de proiectare
« 25.11.2025 — finalizam prima versiune a robotului in CAD, inclusiv a doua varianta de
sasiu; in aceeasi zi am plasat si comanda pentru placi si am stabilit data debitarii
« 30.11.2025 — primim placile
« 01.12.2025 — finalizam asamblarea versiunii a doua a sasiului

Bugetul alocat V2 a fost semnificativ mai redus fata de V1, deoarece modificarile au fost minore
si tintite:

« Tnlocuirea distantierilor printati cu distantieri metalici

« reproiectarea podurilor sasiului
Bugetul alocat V2 a fost semnificativ mai redus fata de V1, modificarile fiind minore si tintite —
distantieri metalici de schimb si reproiectarea podurilor, fara piese sau placi noi.

B
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TESTARE - V2 SASIVU

Testarea V2 a urmatrit direct parametrii care generasera fail points in V1 — uniformitatea
strangerii suruburilor rotilor mecanum si absenta jocului mecanic in angrenajul de roti dintate
dupa utilizare indelungata. Sesiunea de testare a durat 2 zile, utilizadnd acelasi protocol de
evaluare modulara aplicat in V1 pentru a permite comparatia directa intre variante.

Strangerea uniforma a suruburilor rotilor mecanum a fost verificata imediat dupa asamblare si
dupa fiecare sesiune de testare. Eliminarea saibelor a rezolvat complet asimetria
identificata in V1 — toate cele patru roti prezentau acelasi cuplu de strangere si aceeasi
libertate de rotatie dupa asamblare.

Jocul mecanic in angrenajul de roti dintate a fost monitorizat pe durata intregii sesiuni de
testare. Distantierii metalici de precizie nu au prezentat nicio uzura sesizabila, iar jocul
mecanic nregistrat in V1 dupa utilizare indelungata nu a reaparut.

DATA MATCH(TEORIE VS REALITATE)

Credeam ca eliminarea saibelor si inlocuirea distantierilor printati cu unii metalici vor rezolva
complet jocul mecanic si asimetriile de transmisie identificate in V1. In practicd, ambele
ipoteze s-au confirmat — uniformitatea strangerii suruburilor a fost restabilita, iar angrenajul
de roti dintate nu a prezentat joc mecanic sesizabil pe durata testelor.

Consideram ca modificarile minore din V2 nu vor introduce fail points noi fata de V1.

Aceasta ipoteza s-a confirmat — V2 nu a generat probleme noi in sesiunea de testare, iar
comportamentul sasiului a fost consistent si predictibil pe toata durata evaluarii.

REPETABILITATE

Miscarea mecanumurilor in V2 a fost semnificativ mai consistenta fata de V1 pe termen lung.
Distantierii metalici au mentinut geometria podurilor constanta indiferent de numarul de
cicluri de utilizare, iar absenta saibelor a eliminat variabilitatea de strangere care in V1
introducea asimetrii dupa fiecare reasamblare.

Sasiul V2 a functionat fara interventii de mentenanta pe toata durata sezonului
competitional.
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FAIL POINTS

Niciun fail point nou nu a fost identificat Tn urma testarii V2. Singurele aspecte de
monitorizat pe termen lung raman tensionarea uniforma a transmisiei si verificarea periodica a
strangerii suruburilor rotilor mecanum dupa sesiuni intense de joc de contact — aspect
inerent oricarui sasiu cu mecanumuri, nu specific arhitecturii V2.

OPTIMIZARE & COMPARATIECU V1
V2 a reprezentat o
iteratie chirurgicala

Parametru V1-NOPAPI1 V2-Final : °
| . ¢ ® fatide V1 —doua
Distatieri roti printati metalici de precizie modificari tintite, zero
¢ : ¢ S 4 ¢ compromisuri, zero
Joc mecanic prezent dupa utilizare . . .
: ~ y absent fail points noi.
angrenaj indelungata . .
¢ @ O ¢ F|Ic_)zof|va IﬂSS
Saibe poduri prezente eliminate aplicata si in
. o procesul de
® ¢ o .
Uniformitate afectata restabilita Optl_mIZ_arve Aa pe_rfTVlIS
strangere rofi ech.lpel. sa mck_nda |
T - O o V'S rgplfj ciclul de iteratie
Interventii necesare periodic absente pe durata si sa aloce resursele
mentenanté. sezonului ramase celorlalte
¢ g . ¢ ® - ® subansambluri ale
Fail points noi ~ ----m-mmee- Niciunul

robotului.

ANALIZA ALUMINIULUI 6082-T6

Aluminiul 6082 este un aliaj din seria 6000, cu magneziu si siliciu ca elemente principale de
aliere, ceea ce i confera o combinatie rara intre rezistenta mecanica ridicata si greutate
redusa — raportul rezistenta/greutate fiind unul dintre cele mai bune disponibile in categoria
aliajelor de aluminiu structural. Rezistenta la tractiune de ~310 MPa si limita de curgere de
~260 MPa il plaseaza in categoria aliajelor de Tnhalta rezistenta, insa cu o densitate de
doar 2,70 glcm?, semnificativ sub otel (~7,85 g/lcm®) — un aspect critic pentru un robot
FTC unde fiecare gram din bugetul de masa conteaza direct in performanta de acceleratie si
manevrabilitate a mecanumurilor.

Un alt avantaj esential pentru aplicatia noastra este prelucrabilitatea excelenta prin frezare
CNC — aliajul produce suprafete curate, tolerante stranse si margini precise fara bavuri, ceea
ce inseamna ca placile sasiului pot fi produse cu gauri si decupaje pozitionate exact conform
CAD-ului, eliminand erorile de asamblare care in V1 introdusesera asimetrii.
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Rezistenta buna la coroziune a aliajului 6082 — datorata formarii naturale a unui strat de
oxid de aluminiu — il face de asemenea inert la variatiile de umiditate din salile de concurs,
spre deosebire de lemnul din prototipul V1, care absorbea umiditatea si isi modifica

dimensiunile n timp.

Nu Tn ultimul rand, comportamentul aliajului la impact repetat — specific jocului de contact din
DECODE — este net superior oricarui material printat sau lemnos, deformandu-se plastic
Tnainte de rupere si mentinand integritatea structurala a sasiului chiar si dupa coliziuni

repetate n timpul meciurilor.

Parametru Lemn Aluminiu 6082
Densitate ~0.5-0.7 g/cm? ~2.70 g/fem?
Rezistenta la tractiune ~40-80 MPa ~310 MPa
Limitd de curgere - ~260 MPa
Modul de elasticitate ~10-15 GPa ~70 GPa
Rezistenta la impact repetat  scazuta ridicata
Comportament la umiditate  absorbtie — deformare in timp inert
Tolerante de prelucrare variabile — fibra introduce imprecizii strdnse — frezare CNC precisa
medie — compensata de grosime
Greutate relativa placd sasiu  redusa redusa
Durabilitate in joc de contact scdzutd — risc de fisurare ridicatd
@ sorTARE
VERSIUNEA1

One way door

1TCONCEPT

Obiectivul sistemului de sortare a fost de a directiona consistent artefactele colectate
spre shooter sau spre hopper, in functie de culoarea acestora, fara a intrerupe fluxul de
intake. Prioritatea a fost o solutie mecanica simpla, cu numar minim de componente in lantul

‘@@
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2BRAINSTORMING

Pornind de la concept, echipa a dezbatut ce arhitectura de sortare se potriveste cel mai
bine unui flux continuu de elemente.

Principalele variante analizate:

()

¢ one-way door printat actionat de servo AXON — o usa printata montata pe traseul

@ elementului blocheaza sau elibereaza unul din cele doua trasee (shooter / hopper) in -
functie de comanda de sortare;

@ deflector activ cu piesa metalica pe ax pasiv — mai complex mecanic, dar mai rigid si mai
rezistent la impact repetat;

@ sortare pasiva prin geometrie — respinsa, geometria artefactelor din Decode nu permitea o

separare pasiva fiabila.

Echipa a ales one-way door-ul printat ca prima implementare, datoritd simplitatii de
fabricatie si a numarului minim de componente necesare. Servoul AXON parea suficient
pentru a actiona o piesa printata usoara, fara a fi nevoie de o transmisie suplimentara.

3. DESIGN
Elementele colectate de intake sunt transferate pe un canal liniar. La bifurcatia dintre traseul spre
shooter si traseul spre hopper este montata o usa printata tip one-way, actionata direct de un
servo AXON.

One way door

In pozitie neutrd, usa lasi artefactul sa avanseze spre shooter. La comand&, servoul
roteste usa, blocadnd un traseu si deschizdnd celdlalt in functie de logica de sortare
implementata.
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41 DATA MATCH (TEORIE VS. REALITATE)

Teoretic, usa printata oferea o separare clara intre cele doua trasee, iar viteza servoului
AXON era mai mult decét suficienta pentru cicluri rapide.

In practica, rigiditatea limitatd a materialului printat introducea o zond de ambiguitate la
bifurcatie — elementele cu viteza mare deformau usa la impact, modificand unghiul
efectiv de deflectie si facand comportamentul sistemului impredictibil indiferent de
precizia servoului.

42 REPETABILITATE

Consistent la viteze reduse de transfer. La flux rapid, impactul repetat al artefactelor
asupra usii printate degrada progresiv geometria piesei, reducand repetabilitatea
sortarii in timp. Problema nu era servoul, ci materialul piesei active.

43 FAIL POINTS

Rezistenta mecanica a usii printate — impactul repetat al artefactelor la viteze mari de
transfer provoca deformarea sau fracturarea piesei, necesitand inlocuire frecventa.
Zona de ambiguitate la bifurcatie — flexibilitatea materialului printat genera deflectii
partiale si redirectionari impredictibile chiar si cu un servo de precizie precum AXON.

44 OPTIMIZARE V1 (OBIECTIVE V2)

Principala concluzie dupa testarea V1 a fost ca
servoul AXON nu reprezenta limitarea sistemului —
viteza Si precizia sa de pozitionare erau mai mult decat
adecvate pentru ritmul de sortare necesar in meciuri.
Limitarea reala era exclusiv mecanica: usa printata nu
putea prelua impactul repetat al artefactelor fara sa
se degradeze progresiv. Prin urmare, directia de
optimizare pentru V2 nu a vizat actuatorul, ci rigiditatea
lantului cinematic dintre servo si artefact.

Prima masura propusa a fost inlocuirea usii printate cu o piesa metalica fixata pe un ax
pasiv. O piesa metalica prezinta un modul de elasticitate semnificativ mai mare fata de orice
filament de imprimare 3D standard — inclusiv PETG — ceea ce inseamna ca unghiul de
deflectie raméne constant indiferent de viteza sau masa elementului la impact. Aceasta
elimina direct zona de ambiguitate de la bifurcatie identificata in fail points.
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A doua masura propusa a fost introducerea unei transmisii 1:1 pe roata dintata intre servo si
axul pasiv pe care sta piesa metalica. Desi la prima vedere un raport 1:1 nu modifica turatia sau
cuplul, beneficiul real este decuplarea inertiala — piesa metalica, mai grea decat usa printata,
nu mai actioneaza direct pe pinionul servoului, reducéand solicitarile mecanice pe angrenajul
intern al AXON-ului si prelungind durata de viata a actuatorului pe termen lung.

O a treia directie identificata a fost adaugarea unei transmisii pe lant spre rotile gecko, pentru
a asigura un avans controlat si predictibil al artefactului prin zona de sortare — eliminand
variatiile de viteza care in V1 faceau momentul exact al deflectiei greu de anticipat.

VERSIUNEAZ2
(SORTARE)
Ax pasiv + Gecko wheels

1TCONCEPT

Pornind de la limitarile identificate Tn V1, obiectivul V2 a fost eliminarea punctelor de failure
mecanice ale one-way door-ului si cresterea vitezei si preciziei de sortare. Sistemul
trebuia sa redirectioneze artefactele spre shooter sau spre hopper consistent, pe tot parcursul
unui meci, fara degradare mecanica si fara dependenta de timing.

2BRAINSTORMING

Analiza V1 a aratat doua probleme fundamentale. Orice solutie V2 trebuia sa adreseze ambele
simultan. Variantele dezbatute au inclus:

L3)servo standard direct pe piesa metalica — respins, nu oferea viteza si cuplul necesare fara joc
rezidual

@)

one-way door din material mai rezistent — respins, rezolva doar degradarea mecanica, nu si
viteza de raspuns;

()

@)

£+) servo AXON cu transmisie 1:1 pe roata dintata si ax pasiv — adoptat, decupleaza inertia
servoului de piesa activa si ofera viteza de raspuns ridicata cu precizie de pozitionare
superioara.

Transmisia pe lant spre gecko wheels a fost adaugata pentru a asigura avansul controlat al
artefactului prin zona de sortare, eliminand variatiile de viteza care contribuisera la problemele
de timing din V1.
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S DESIGN & TRANSMISIE

Servoul AXON actioneaza o roata dintata printr-o transmisie 1:1 pe un ax pasiv. Pe roata
dintata este fixata o piesa metalica care constituie elementul activ de sortare. La rotirea
axului, piesa metalica redirectioneaza fizic artefactul pe unul din cele doua trasee:

- element valid — directionat spre shooter;

- element invalid — directionat spre hopper.

Intre axul pasiv si axul pe care sunt montate rotile gecko de 32mm exista o transmisie pe
lant, care asigura avansul continuu si controlat al artefactelor prin zona de sortare. Rotile
gecko mentin grip suficient pe element pe toata durata tranzitului, eliminand variatiile de
viteza care in V1 compromiteeau precizia deflectiei.

RELLL «Sistem de sortare

.
‘.IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII

Transmisia 1:1 la nivel de roata dintata pastreaza turatia si cuplul servoului AXON
nemodificate la axul piesei de deflectie — esential pentru un timp de raspuns minim intre
§ comanda de sortare si pozitionarea efectiva a piesei metalice.
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41 DATA MATCH (TEORIE VS. REALITATE)

Actuator servo AXON servo AXON (acelasi)

Rezistenta mecanica scazuta ridicata

Degradare in timp prezentd (deformare print)  minima pe durata sezonului

42 REPETABILITATE

Sistemul s-a dovedit consistent pe intreaga durata a sezonului competitional. Piesa
metalica pozitiona repetat si precis artefactele pe traseul corect — spre shooter sau spre
hopper — confirmand ca potentialul servoului AXON exista si Tn V1, Insa era limitat de
piesa printata.

Transmisia pe lant spre gecko wheels a mentinut avansul elementelor uniform.
Consistenta sistemului a contribuit direct la acumularea ranking points-urilor necesare atat
la meet-uri, cat si la regionala.

4.3 FAIL POINTS

Tensionarea lantului — variatiile de tensiune in functie de temperatura si uzura pot introduce
un usor joc in transmisia spre gecko wheels, fiind astfel nevoie de o verificare intre meciuri.
Fixarea piesei metalice pe roata dintata — la viteze mari de transfer, piesa preia impactul
direct al artefactului; necesita verificarea periodica a fixarii pe durata unui sezon lung.

44 OPTIMIZARE & COMPARATIE CU V1

Actuator servo AXON servo AXON

Transmisie deflector  directa 1:1 roatad dintata

Rezistentd mecanica  scdzutd ridicatd

Degradare in timp prezenta minima
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Trecerea de la V1 la V2 a fost una de rigiditate mecanica, nu de actuator. Acelasi servo
AXON, prezent in ambele variante, si-a putut exprima pe deplin potentialul abia in V2 — unde
Tnlocuirea usii printate cu o piesa metalica pe ax pasiv si introducerea transmisiei pe roata
dintata au eliminat sursa principala de failure si au oferit echipei un sistem de sortare
consistent pe tot parcursul sezonului.

- INTAKE

VERSIUNEA 17REGIONALA

1TCONCEPT

Am pornit de la ideea de a colecta cat mai consistent artefactele, cat mai usor, si a pastra
compresia constanta in transmisia spre shooter. De asemenea, ca la inceputul sezonului
driverul sa nu poata colecta mai mult de 3 elemente, pentru a evita penalizarile.

2BRAINSTORMING

Pornind de la concept, am inceput sa dezbatem ce putem folosi pentru preluarea bilelor. Nu
eram siguri daca artefactele sunt suficient de compliant cat sa putem pune un poly roller cu
grip tape sau suficient de tari cat sa fie nevoie de flex wheels. Asa ca am restrans posibilitatile
la op-take-uri cu rubber tube, compliant stars si bootwheels. Fiind inceputul sezonului era f
time consuming sa incercam mai multe variante de tub. Insa, doar bootwheelurile vin cu inner
hex de 8.

S DESIGN & TRANSMISIE

Motorul de intake (1150 RPM, goBILDA) transmite miscarea prin bevel clampuri 30T intr-un
raport 1:1, mentinand turatia nominala la arborele bootwheelurilor. Alegerea unui raport 1:1 la
nivel de bevel a fost deliberata: la un diametru efectiv al bootwheelului de ~50 mm, viteza
tangentiala la suprafata este:

Aceasta viteza asigura o accelerare suficient de agresiva a elementului fara a genera forte
radiale excesive care ar putea deforma geometric artefactul sau introduce slip in transmisie




I}i #EEEF

BAMAMIA

Dm[ S&E'?sogu#w NATIE [ BRD

P LrRTX k}_?fj) PRIN EDUCATIE ABAUBE AACIETE AENERALE

De pe acelasi arbore al motorului, prin intermediul unui pinion gear 30T in mesh cu un pinion
de 24T, se realizeaza inversarea sensului de rotatie Ssi 0 usoara supravitezare a counter-
rollerului:

= 1150 x (30/24) = 1437.5 RPM

Counter-rollerul este actionat prin pulley-uri HTD5 de 16T, oferind un profil de curea cu
backlash minim si o tensionare previzibila. Sensul opus fata de bootwheels creeaza o zona de
convergenta activa a fortelor, asigurand o compresie directionala controlata asupra
artefactului la intake.

Deasupra motoarelor de sasiu a fost printata o rampa personalizata cu unghi de atac calculat

pentru a prelua elementele de pe sol si a le ghida consistent spre nip-point-ul dintre bootwheel
si counter-roller, reducand dependenta de pozitionarea precisa a robotului in fata artefactului.

IIIIIIIIIII.’
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Motor de intake

Pulley-uri HTD5 de 14
a
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Pinion gear 30T
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VERSIUNEA 2/ NATIONALA
(INTAKE)

1BRAINSTORMING

In urma experientei de la etapa regionald, am decis si optdm pentru un intake activ, pentru a
putea asigura un grad diferit de compresie asupra elementului de joc, astfel crescandu-se flow-
ul de bile si mobilitatea in teren. Acest mecanism consta in 2 axuri active, unul cu gecko
wheels si celdlalt cu roti REV. Acestea sunt actionate de 2 transmisii 1:1, una pe lant, iar
cealalta pe curea dintata cu fulii de 16 dinti. '
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La etapa regionald, robotul era echipat cu un intake activ static, construit in jurul unor boot
wheels de @96 mm. Designul oferea o compresie fixa, constanta asupra bilei, independent de
pozitia robotului sau de conditile de teren. Desi intake-ul s-a dovedit extrem de rapid n
conditii standard de joc, experienta din meciuri a scos la iveala o limitare critica: Tn cadrul
perioadelor de autonomie, robotul intdmpina dificultati Tn colectarea bilelor pozitionate n
colturi, unde unghiul de abordare si distanta fata de perete nu permiteau rolelor de 96 mm sa
exercite o compresie eficienta. Diametrul mare al boot wheels-urilor reducea flexibilitatea
geometrica a sistemului, fortdnd robotul sa se pozitioneze foarte precis pentru a asigura
contactul corect cu bila.

Pe baza acestor observatii, echipa a decis tranzitia catre un sistem cu doua seturi de role
de diametre diferite — REV ©50.63 mm si GoBilda Gecko @32 mm — care sa permita o
compresie progresiva si adaptabila, crescand atat flow-ul de bile, cat si mobilitatea efectiva in
teren.
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GoBilda Gecko @32 mm
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2 ASSESSMENT

Dezvoltarea intake-ului a implicat trei membri ai echipei
cu roluri complementare: Dimi, Alexandra, Fane.

Buget alocat intake: ~3.500 RON
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Varianta 2 reprezinta iteratia finala a intake-ului, rezultata din lectiile variantei anterioare si
din analiza problemelor observate la regionale. Testarea a vizat trei parametri principali:
rata de colectare a bilelor (flow rate), comportamentul in colturi si consistenta compresiei la
viteze variate de deplasare.

Testele au fost structurate Tn serii de colectare continua a cate 10 bile consecutive, pe
suprafatda plana si in apropierea peretilor, cu robotul Tn miscare si stationar. S-au
monitorizat numarul de bile ratate, timpul mediu de colectare per bila si eventualele
episoade de jamming.

1. Timp de ciclu mai mic: Cheia oricarui robot de succes este timpul de ciclu. Un intake
eficient duce la Tmbunatatiri majore ale scorului — un intake bun ar trebui sa colecteze
elementele necesare mai putin de o secunda. Un intake articulat poate ajunge la bile din
unghiuri diferite fara a repositiona intregul robot.

2. Colectare din multiple unghiuri si pozitii: Un intake activ cu flaps rotative poate colecta
rapid elementele de joc din diverse unghiuri si margini, pozitiondnd corect bila pentru pasul
urmator.

3. Flexibilitate strategica la shooting: Capacitatea de a trage din multiple locatii reduce
timpul de ciclu si creste rezistenta la apararea adversarului. Un intake mobil permite preluarea
bilelor fara a fi nevoit sa aliniezi robotul perfect.

4. Durabilitate si rezistenta la impact: Intakeurile ies adesea din perimetrul robotului, deci
durabilitatea este critica — fie prin constructie robusta, fie prin flexibilitate (ex: lexan sau arc
de revenire) care permite deformarea la impact si revenirea la pozitia initiala

5. Adaptabilitate la situatii de joc: Succesul depinde de intake consistent, shooting precis si
performanta fiabila la endgame Un intake static limiteaza robotul la o singura pozitie de
colectare, in timp ce unul mobil permite adaptarea rapida la haosul de pe teren.

6. Avantaj in autonomie: Pentru a obtine Goal RP Tn autonomous, echipele trebuie sa
scoreze cat mai multe Artifacts, ceea ce necesita un intake rapid care sa poata fi repozitionat
fara pierderi de timp. ; Autonomia de la far usurata, intrucat nu se mai blocau bile in intake

31 DATA MATCH

Parametru Valoare teoretici Valoare misuratd  Diferentd
Compresie set REV 3.315 mm (5.22%) 3.20mm -3.47%
Compresie set Gecko 2.700 mm (4.25%) 2.80 mm +3.70%
Compresie totala 6.015 mm (4.74%) 6.00 mm -0.25%
Tnéltime centru bild 54.7 mm 54.5 mm -0.2mm
Flow rate estimat 2.0 bile/sec 1.8 bile/sec -0.2 bile/sec

Bile ratate / 10 consecutive 0 il 51
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Compresia progresiva de ~4.74% reprezinta configuratia optima pentru un flow mare si
consistent: bila este prinsa ferm de rolele REV la intrare si transferata fluid spre rolele
Gecko, fara riscul blocajelor mecanice sau al deformarilor permanente. Geometria
rampei de 35.5° si garda de 3 mm a sasiului asigura ca forta de compresie actioneaza
perpendicular pe directia de deplasare, maximizand eficienta transferului de impuls si rata de

colectare a bilelor in sezonul Decode. —

(ZESN
32 REPETABILITATE 1 '
' [ 4
Repetabilitatea unui sistem de intake se evalueaza prin consistenta cu care robotul colecteaza
bile Tn conditii identice pe parcursul mai multor runde. Fata de intake-ul static de la regionale
— unde compresia fixa a boot wheels-urilor de @96 mm genera variatii de performanta
semnificative in functie de unghiul de abordare, mai ales in colturi — varianta 3 introduce o
geometrie de compresie progresiva care reduce dependenta de pozitionarea precisa a
robotului.

Repetabilitatea va fi cuantificata prin rata de succes pe serii de 10 bile consecutive, testata in
minimum 5 runde identice, calculand media si deviatia standard a bilelor colectate per runda.
Un sistem repetabil ar trebui sa prezinte o deviatie standard sub 0.5 bile/runda si o rata de
succes peste 90% indiferent de zona de colectare (centru, colturi, perete lateral).

Tip role Boot wheels #96 mm REV @50.63 mm + Gecko @32 mm

Flow rate general Foarte rapid Rapid + consistent

Dependenta de pozitionare Mare Redusa

O
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Obiectivul shooterului a fost de a lansa consistent artefactele de 127mm in goal, cu o
traiectorie repetabild, dintr-o singura pozitie fixa pe teren. Filozofia de design a urmarit un
mecanism compact, cu un singur unghi de lansare optimizat teoretic inainte de prima
asamblare — 45° fata de orizontala, ales ca punct de pornire deoarece maximizeaza
bataia orizontala Tn cinematica clasica a proiectilului — si o transmisie de accelerare cat
mai eficienta energetic.

2BRAINSTORMING

Roti de accelerare — Rhino Wheels @96mm
« Argumentul decisiv pentru Rhino Wheels de @96mm a fost dublul avantaj al diametrului
mare: masa distribuita radial functioneaza ca volant de inertie, iar relatia F x d arata ca
pentru acelasi cuplu motor un diametru mai mare produce viteza liniara mai mare la
suprafatd — exact ce este necesar pentru a accelera o bila de 127mm la viteza tinta.
Compresia — Foam 2mm
« Compresia statica implementata prin lipirea unui strat de foam de 2mm pe suprafata
interioara a capotei. Testate doua metode de fixare: super glue si scotch dublu fata.
Scotch-ul s-a dovedit superior — super glue-ul rigidiza local foam-ul, creand puncte
dure unde compresia activa disparea. Scotch-ul mentinea foam-ul elastic pe toata
suprafata.
Unghiul de lansare — 45°
« 45° ales ca unghi initial deoarece maximizeaza teoretic bataia orizontala pentru o
viteza de iesire data — punct de pornire logic pentru prima iteratie, urmand ca datele
de testare sa confirme sau sa infirme alegerea.

3 ~
Rhino Wheels
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4ASSESSMENT

« 15.10.2025 — finalizare CAD shooter V1.
« 01.11.2025 — comanda piese.

« 16.11.2025 — primire piese.

22.11.2025 — asamblare V1.
p2-25.11.2025 — sesiune testare.
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S5 TESTARE

51 DATA MATCH

Parametru Teoretic Realitate

Viteza bila ~24.13 m/s sub estimare — mid roller insuficie
Compresie foam super glue uniforma neuniforma — puncte dure
Compresie foam scotch uniforma uniformd — confirmat

One-way door oprire completa incompletd — prea scurt

Mid roller compresie suficienta insuficienta
Mid roller viteza sincronizata prea lenta (round belt + 2 AXON)

52 REPETABILITATE

Consistent in conditii statice controlate. in flux continuu, one-way door-ul care nu
oprea bila complet genera lansari cu traiectorii inconsistente. Mid rollerul introducea variatii
de viteza la fiecare ciclu prin slip-ul round belt-ului.

53 FAIL POINTS

One-way door prea scurt — nu acoperea complet sectiunea canalului, bilele treceau
partial pe langa el. Mid roller — round belt introducea slip si pierderi de tensionare, viteza
la suprafata sub valoarea necesara. Foam cu super glue — rigidizare locala, compresie
neuniforma.

54 OPTIMIZARE (OBIECTIVE V2)

Beam custom CNC pentru one-way door. Reproiectare transmisie mid roller. Scotch ca
metoda standard de fixare foam. Introducere mecanism unghi ajustabil pentru testarea
eficienta a unghiurilor in sesiunile urmatoare.
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VERSIUNEAZ2
(SHOOTER)

1BRAINSTORMING

Versiunea initiala a shooter-ului era construita in jurul unui Rhino Wheel GoBilda de 96
mm, cu o placa din spate fixatd la 45° fata de wheel si o compresie constanta de 3 mm
(2.36%) asupra bilei. Sistemul functiona consistent la o distantda nominala fata de target,
insa analiza geometrica a evidentiat rapid o limitare structurala: un unghi fix de lansare nu
poate acoperi variatiile de pozitionare ale robotului fata de target in conditile dinamice ale
unui meci FTC.

Pe baza calculelor, o reducere de 20° fata de unghiul nominal de 45° — ducand sistemul
la un unghi de lansare de 25° — modifica semnificativ profilul traiectoriei: bila urmeaza o
curba mai plata, cu componenta orizontala dominanta, acoperind distante mai mari la
aceeasi viteza periferica a wheel-ului. Aceasta a dus la decizia de a proiecta si testa o
varianta cu unghi ajustabil mecanic cu un singur increment de —20° (45° — 25°), utilizata
exclusiv in mediu de testare pentru a valida relatia dintre unghi, range si precizie la cele

doua configuratii. RALLEETTTLLEEEEEEEITEN

Sistem unghi ajustabil
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Rhino Wheel GoBilda
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2 ASSESSMENT

Dezvoltarea shooter-ului a implicat aceiasi trei
membri ca si la intake, cu roluri adaptate
specificului subsistemului.

Buget alocat shooter: ~4.000-4.500 RON

STESTING

Varianta 2 a shooter-ului reprezinta configuratia cu mecanism de ajustare a unghiului cu
un singur increment de -20°, comutand intre 45° (pozitie standard) si 25° (pozitie
extinsa pentru distante mai mari), testata exclusiv in mediu controlat. Reducerea la 25°
aplatizeaza traiectoria bilei, crescdnd componenta orizontala a vectorului de viteza si
extinzand range-ul efectiv al shooter-ului fara a modifica RPM-ul wheel-ului.

Testarea a acoperit ambele configuratii — 45° si 25° — pentru fiecare masurandu-se
distanta de aterizare, precizia fata de target si consistenta pe serii de 10 lansari
consecutive. S-au monitorizat deviatia laterald, rata de intrare in target si sensibilitatea
fata de variatile de RPM, construind harta unghi—-range utilizata pentru intelegerea
completa a comportamentului shooter-ului.

31 DATA MATCH
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Parametru Valoare teoreticd Valoare masuratd  Diferentd
Compresie placa spate 3.0 mm (2.36%) 2.8-3.2 mm +0.2 mm
Range la 45° (nominal) 304.8 mm 298-312 mm +7 mm
Range la 25° ~233 mm ~227-240 mm 7 mm
& ARange intre cele 2 pozitii ~71 mm ~65—78 mm 6 mm
Precizie |laterald la 45° / 10 lansari 5 mm 8 mm +3 mm
Precizie laterald la 25° / 10 lanséri +7 mm +10 mm +3 mm
Bile in target / 10 la 45° 9-10 8-9 -1 bila
Bile in target / 10 la 25° 8-9 7-8 -1 bila

32 REPETABILITATE

Repetabilitatea shooter-ului se evalueaza prin consistenta plasarii bilei Tn target pe
parcursul mai multor serii de lansari in conditii identice. Varianta 2 opereaza cu doua
pozitii fixe de unghi — 45° si 25° — elimindnd variabilitatea continua a unui
mecanism cu reglaj infinit si limitdnd sursele de eroare mecanica la tolerantele de
pozitionare intre cele doua stari discrete.

Metrica La 45° La 25°
Repetabilitate unghi +1° (joc mecanic) +1°(joc mecanu:}
@ Deviatie range / serie de 10 +8 mm +10 mm :

Rata succes target ~87% ~76%
Deviatie standard bile/runda ~1.0 bila ~1.3 bile
Consistentd in mediu controlat Ridicata Medie-ridicata

Interpretare: Configuratia la 45° ramane mai repetabila decat cea la 25°, ceea ce era
asteptat geometric — traiectoria mai plata la 25° este mai sensibila la variatii mici de
viteza periferica si de compresie, amplificand orice imperfectiune mecanica in deviatie de
range. Cele doua pozitii discrete acopera impreuna un range de ~71 mm, suficient pentru
a gestiona variatiile de pozitionare din teren, cu mentiunea ca pozitia de 25° necesita o
calibrare mai atenta a RPM-ului pentru a mentine precizia fata de target.

33 0PTIMIZARI (OBIECTIVE V3)

Experienta acumulata in urma testarii variantei 3 cu mecanism de ajustare a unghiului
(45° - 25°) a furnizat datele necesare pentru o decizie deliberata de simplificare
mecanica Tnainte de etapa regionala. Principalele observatii care au condus la optimizari
au fost: repetabilitatea inferioard la 25° fatd de 45°, sensibilitatea crescutd a traiectoriei
plate la variatii de RPM si compresie, si riscul de eroare mecanicad al mecanismului de
comutare in conditiile dinamice ale competitiei.
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1. Eliminarea mecanismului de unghi ajustabil

Mecanismul de comutare 45° - 25° a fost eliminat complet, fixand shooter-ul la un unghi
unic de lansare de 45°. Aceasta decizie a redus masa si complexitatea mecanica a
subsistemului, eliminand jocurile din articulatii care introduceau variabilitate de +1° in
unghi si implicit £8—-10 mm in range.

2. Cresterea compresiei prin adaugarea foam-ului
Cea mai semnificativa optimizare mecanica fata de varianta 2 a fost adaugarea unui strat
de foam pe placa din spate, crescand compresia de la 3 mm la 6-7 mm asupra bilei:

« Compresie varianta2: 3.0 mm - 2.36% din d_bila

« Compresie shooter regio: 6-7 mm - 4.72-5.51% din d_bila

Cresterea compresiei de la 2.36% la ~5% a adus shooter-ul in zona optima de grip,
similara cu cea calculata pentru intake (4.74%). Foam-ul absoarbe variatiile dimensionale
ale bilei si tolerantele de asamblare, asigurand un contact consistent intre bila si wheel
indiferent de micile imperfectiuni de pozitionare. Rezultatul direct a fost o viteza de iesire
mai consistenta si o reducere a deviatiei laterale — bila pleaca cu acelasi vector de
viteza de fiecare data, fara bounce sau slip pe suprafata wheel-ului.

3. inlocuirea ajustérii de unghi cu controlul RPM din cod

Variabilitatea de distanta acoperita anterior prin comutarea mecanica intre 45° si 25° (~71
mm ARange) a fost preluata integral de ajustarea RPM-ului wheel-ului din cod. La unghi fix
de 45° si compresie marita prin foam, relatia RPM-range a devenit mai liniara si mai
predictibila:

La unghi fix 45° si compresie 6—7 mm:

v,? / g, unde v, = W x r_wheel = W x 48 mm

Criteriu Varianta 3 (testing) Shooter Regionale
Unghi de lansare 45° / 25° (comutabil) 45° (fix)
Mecanism ajustare Mecanic, —20° increment Software, ajustare RPM
Compresie placd 3 mm (2.36%) 6—7 mm (4.72-5.51%)
Material placa spate Rigid Rigid + foam
Acoperire range ~71 mm prin unghi ~71 mm+ prin RPM
Consistentd vitezd iesire Medie (compresie mic3) Ridicati (foam)
Surse de variabilitate Joc mecanic + RPM RPM exclusiv
Deviatie standard ~1.0-1.3 bile/runda ~0.5 bile/runda
Ratd succes target ~76-87% ~92%
Complexitate mecanicd Medie Scazutd
Risc eroare in competitie Moderat Eliminat

Repetabilitate general3d Medie-ridicata Ridicata
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Concluzie:

» Optimizarile aplicate intre varianta 2 si shooter-ul de la regionale au urmarit doua directii
complementare — simplificarea mecanica prin eliminarea mecanismului de unghi si
Tmbunatatirea calitatii contactului prin cresterea compresiei cu foam de la 2.36% la ~5%.

Cele doua modificari s-au potentat reciproc: foam-ul a stabilizat vectorul de iesire al bilei,
iar controlul RPM din cod a preluat flexibilitatea de range pierduta prin fixarea
unghiului, rezultand un sistem mai robust, mai repetabil si mai predictibil n conditiile
competitiei.

34 CALCULEDE ALEGERE A COMPRESIEI
ASUPRA BILEI

Diametru Rhino Wheel GoBilda 96 mm—>r=48mm

Unghi placa spate fatd de shooter 45°

Raza canalului de ghidaj (din sketch) R154 / R158 mm

Unghi de iesire nominal (din sketch) 20° fata de verticala

( CDEW&M de_ Cﬁ“ﬂﬁiﬁ\%f\i vikese. de {mf?qj
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Energia transferata bilei este proportionald cu compresia si viteza periferica a wheel-ului.
La o compresie de 2.36%, forta de lansare este consistenta dar sensibila la variatii de
unghi — o modificare de unghi afecteaza direct componenta orizontald si verticala a
vectorului de viteza.
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VERSIUNEA 3
(SHOOTER)

1CONCEPT

V3 adreseaza ultima sursa de inconsistentda din V2. absenta compresiei active pe
latura superioara a bilei. Introducerea unui counter roller actionat printr-o transmisie n
trepte mentine compresia activa bilateral pe bila pe toata durata canalului. Unghiul
ajustabil din V2 este pastrat.

2BRAINSTORMING

Counter roller — transmisie 60T - 20T + GT2 20T 1:1
« Raportul 3:1 la gearuri reduce turatia counter rollerului si tripleaza cuplul disponibil la
suprafata rollerului — esential pentru a mentine compresia constanta la variatii de
masa sau viteza ale bilei. Pulleyurile GT2 20T in raport 1:1 transfera fidel turatia spre
axul counter rollerului. Rubber rollere @32mm — diametru optim pentru spatiul
disponibil, material rubber pentru coeficient de frictiune ridicat.

Mid roller — relocat pe transmisia intakeului via pulley
- Elimina transmisia dedicata si garanteaza sincronizarea directa cu viteza de
alimentare a bilei.

Elastice pe disc wheels @48mm
« Se muleaza pe profilul bilei la micro-variatii de pozitie sau diametru, mentinand
compresia uniforma fara a sacrifica viteza tangentiala.
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4 ASSESSMENT

08.12.2025 — documentare fail points V2, decizie arhitectura V3.

12.12.2025 — reproiectare CAD transmisie counter roller si mid roller.
15.12.2025 — comanda gearuri 60T/20T, pulleyuri GT2, rubber rollere 32mm.
20.12.2025 — asamblare V3. 20-23.12.2025 — testare comparativa V2 vs V3.
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S TESTARE

SIDATA MATCH

Counter roller absent rubber @32mm, 2000 RPM

Mid roller actionare transmisie dedicatd transmisie intake via pulley

Coef. transfer "90% "92%

Ec 99.4) 103.91

52 REPETABILITATE

Cea mai ridicata din primele trei versiuni. Compresia activa bilaterala elimina
variatiile de contact la bile usor dezaliniate. Elasticele pe disc wheels absorbeau micro-
variatiile fara ajustari intre meciuri.

53 FAIL POINTS

Mecanismul de ajustare a unghiului — vibratiile induse n carcasa printata de jocul
rezidual din articulatii afectau consistenta lansarilor mai mult decéat flexibilitatea
unghiului o compensa in conditi de joc real. Tensionarea curelei GT2 necesitad
verificare periodica.

54 OPTIMIZARE (OBIECTIVE V4)

Revenire la unghi static, elimindnd sursele de vibratie. Codul de software maturizat
suficient pentru a gestiona tragerile din orice pozitie pe un singur unghi fix.
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VERSIUNEA 4 /REGIONALA
(SHOOTER)

1TCONCEPT

Dupa trei iteratii cu unghi ajustabil, echipa a revenit la filozofia KISS. Datele din V3 au
aratat ca vibratiile mecanice din articulatiile de ajustare afectau consistenta mai mult decéat
flexibilitatea unghiului o compensa. Codul de tragere maturizat elimina necesitatea ajustarii
fizice — un singur unghi static, calibrat optimal, era suficient pentru a trage de oriunde de pe
teren reliable si consistent. Astfel V4 Regio adopta unghiul static de 45° — confirmat din
testele V2 si V3 ca unghi optim pentru distantele specifice terenului din Decode — eliminand
mecanismul de ajustare si transforménd shooterului intr-un corp rigid complet.

2BRAINSTORMING

Revenirea la unghi static 45°
« 45° maximizeaza bataia orizontala pentru viteza de iesire data — confirmat atat teoretic
cat si practic in sesiunile de testare cu unghiul ajustabil din V2 si V3. Odata confirmat ca
unghi optim, mentinerea mecanismului de ajustare nu mai justifica costul mecanic: jocul
rezidual din articulatii introducea microvibratii la turatii ridicate, iar carcasa nu mai
functiona ca un corp rigid. Eliminarea mecanismului rezolva direct acest fail point.
La 45° sensibilitatea la variatii de viteza este:

"Qﬁo\ de ‘]:mauo. y

AR= +v+ Ay e aim W = 2. 2235 =429
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Desi mai sensibil fata de unghiuri mich con&sterTféTuﬁeT'de iesire garantata de transmisia
rigida si codul de tragere care calculeaza in timp real distanta fata de goal compenseaza
aceasta sensibilitate — driverul nu mai trebuie sa ajusteze fizic unghiul, codul adapteaza
parametrii de tragere automat.
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24.13 m/s 78.7 ) 45° fix

27.75m/s 103.9 ) 20°-45° ajust.

4. ASSESSMENT

23.12.2025 — decizie revenire unghi static, lista modificari V4.

27.12.2025 — reproiectare CAD eliminare mecanism ajustare, fixare 45° rigid.
03.01.2026 — asamblare V4 Regio.

03-07.01.2026 — testare si calibrare cod tragere pe unghi 45° static.

S.TESTING

51 DATA MATCH

Unghi lansare 20°-45° ajustabil 45° static

Rigiditate structurala medie ridicata

v_bila 27.75m/s 27.75m/s




CROGCANIZATOR PARTENER FONDATOR

DME goe }}3 NATIE HBRD

I@ CHALLENGE

BOAMANIA

¢ 52 REPETABILITATE

V4 Regio a demonstrat cea mai ridicata repetabilitate de pana atunci. Carcasa
rigid unica a eliminat microvibratiile din V3, iar codul maturizat gestiona variatiile de
distanta fara interventie fizica pe mecanism.

5.3 FAIL POINTS

Backspin identificat la trageri de la distanta mare — frictiunea asimetrica dintre bila
si canalul inferior genera backspin net suficient pentru a modifica traiectoria prin efect
Magnus, reducand bataia efectiva fata de valoarea calculata. Principalul fail point
identificat la regionala.

¢ 54 O0OPTIMIZARE V4 (OBIECTIVE V5)

Reducerea coeficientului de frictiune al canalului inferior prin banda de
cupru. inlocuire Rhino wheels cu varianta 30A. Addugare masé flywheel la 1kg.
Eliminare print inferior — 2 tijje aluminiu. Ajustare unghi la 41° pe baza
datelor de la regionala.

VERSIUNEA S5 /NATIONALA
(SHOOTER)

4 1CONCEPT

V5 reprezinta rafinarea finala pe baza datelor de la regionalda. Problema majora izolata —
backspinul bilei la trageri de la distanta mare — a fost cauzatd de frictiunea asimetrica
dintre bilda si canalul inferior. Simultan, echipa a implementat un pachet complet de
imbunatatiri mecanice: Rhino 30A, masa flywheel 1kg, eliminarea printului inferior cu
doua tije de aluminiu acoperite cu banda de cupru, si ajustarea unghiului static la 41° pe
baza datelor inregistrate la regionala.

® 2BRAINSTORMING

Backspinul — identificare si solutie
Backspinul apare cand suprafata inferioara a canalului franeaza rotatia inferioara a bilei n
timp ce flywheelul accelereaza latura superioara.

Rezultatul: bila cu backspin net - efect Magnus negativ — lift in jos - bataie redusa
fata de teoretic.
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Perturbatie fatd de G = 2.65N: ~137% — suficient pentru a modifica
semnificativ traiectoria la distante mari.

3

Banda de cupru

Coeficient frecare print = 0.40, Coeficient frecare Al = 0.20, Coeficient frecare Cu = 0.12.
Banda de cupru aplicata pe tijele de aluminiu reduce frictiunea cu 40% fata de aluminiu
gol si ~70% fata de suprafata printata din V1-V3.

Eliminarea printului inferior — 2 tije aluminiu

Suprafata printata extinsa din V1-V3 maximiza contactul inferior cu bila — sursa
principala de backspin. Doua tije de aluminiu reduc contactul la doua linii de
diametru mic, reducand drastic suprafata activa de frecare. Banda de cupru aplicata pe
tije aduce p la minim.

Rhino Wheels 30A

Duritate mai mica - compliancy mai mare - arie de contact mai mare cu bila -
coeficient de frictiune efectiv mai mare la flywheel - mai multa energie transferata bilei
per ciclu - coef. transfer crescut.

Masa flywheel - 1kg

In V3 — crestere +150%.

Fata de ~181.9 J estimat
H_J\E‘i‘”h‘&‘““% ata de estima
|

,—-'5 - - 4 ~
= {. (o, ohg)?- =2 2l -0 Rua-cm‘- Decelerare minima intre
Eact _{_ 2.2, - lansari consecutive, viteza
de iesire mai consistenta.

« G28,3% v LSk, a%
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Datele de la regionala au aratat ca la 45°, efectul Magnus rezidual si pierderile de viteza
la distante mari deplasau punctul de impact sub goal. Scazand unghiul la 41°, traiectoria
devine usor mai tensd — Hmax si t_zbor scad usor, reducand timpul de expunere la forta
Magnus si compensénd deflectia verticald negativa identificata la regionala.

Unn:}au!}. Wl®
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Mai putin timp in zbor inseamna mai putin timp pentru ca F-Magnus sa acumuleze
deflectie verticala — solutie elegantd care nu necesitd eliminarea completd a

backspinului, ci doar compensarea efectului sau.
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3.3 Reducerea efectului Magnus prin banda de cupru
Reducere moment frecare inferior: —40% fata de Al, —=70% fata de print.
« Backspin w scaleaza cu momentul de frecare — reducere 40% in w — reducere 64%
in F_Magnus (scaleaza cu w?):
« F_Magnus =-3.64 x (0.60)2=-1.31 N
« Perturbatie fata de G: ~49% fata de ~137% la regionala.

3.4 Comparatie traiectorii 45° (Regio) vs 41° (Natio) cu efect Magnus

81.1m

redusa

Versiune v_bild  efect
sub teoretic

Vi 2413 m/s 78.7)  45°

ridicat

27.75m/s 103.9 sub teoretic

= teoretic
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« Post-regionala — documentare date tragere, izolare backspin.

« Saptamana 1 post-regio — aplicare banda cupru, montaj Rhino 30A, adaugare masa
flywheel.

« Saptamana 1 post-regio — ajustare unghi la 41°, eliminare print inferior, montaj tije
aluminiu.

« Saptamana 2 post-regio — testare comparativa la distante mari cu si fara banda
cupru.

S.TESTING

51 DATA MATCH

Rhino wheels standard 30A
Maa el m icaté |
Coef. transfer 5 | 54 _

52 REPETABILITATE

V5 a demonstrat cea mai ridicata repetabilitate din intregul sezon.

Combinatia dintre backspinul redus prin banda de cupru, inertia crescuta a flywheelului
la 1kg si unghiul de 41° calibrat pe datele reale a adus traiectoria efectiva in
concordanta cu cea calculata — pentru prima data pe durata sezonului, modelul balistic
operat consistent ca predictor fidel al punctului de impact.

53 FAIL POINTS

Banda de cupru prezinta uzura la contact repetat — Coeficient frecare Cu creste
progresiv spre coeficient frecare Al pe masura ce suprafata se zgarie. Necesita
inspectie si inlocuire periodicd pe durata unui sezon extins.
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54 OPTIMIZARE & COMPARARECU VA4

Unghi 45° static 41° static

Masa flywheel nemodificata 1kg

winferior ~0.40 ~0.12

F_Magnus -3.64 N -1.31N

= 103.9 108.5 J (+4.4%)

V5 inchide complet ciclul de iteratie al shooterului. Fiecare versiune a adresat o
sursa distincta de pierdere:

« V1. V2 transmisia

« V2. V3 compresia activa

« V3- V4 vibratiile

« V4, V5 backspinul si inertia

Rezultatul este un shooter in care traiectoria reala converge spre cea
calculata teoretic — confirmand ca modelul ales initial era corect, iar iteratiile

au eliminat sistematic sursele de divergenta fata de acesta.

M &




Dm[ f}éﬂ)ouj?}g \ATlE HBRD

- PARKING

VERSIUNEA 1

1TCONCEPT

Obiectivul mecanismului de parcare a fost de a inclina robotul suficient fata de sol
pentru a valida punctele de parcare la finalul meciului, in cel mai scurt timp
posibil si cu complexitate mecanica minima. In concordanta cu filozofia KISS aplicata
pe tot parcursul sezonului, echipa a cautat o solutie care sa nu compromita
arhitectura robotului, s& nu adauge masa semnificativa si sa fie implementabila rapid
fara a consuma resurse de proiectare necesare mecanismelor principale.

2BRAINSTORMING

Principalele variante dezbatute pentru mecanismul de parcare:

« Sistem cu brate extensibile actionate liniar — respins. Complexitate ridicata,
volum mare si timp de implementare incompatibil cu deadline-urile sezonului.

« Sistem cu scripete si cablu — respins. Necesita motor dedicat si puncte de
ancorare structurala semnificative pe sasiu, adaugand masa si complexitate
electrica nejustificate pentru o prima iteratie.

- Doua picioruse rigide actionate de servouri AXON Max — adoptat. Solutia
consta n doua brate printate din PLA, rotite de servouri AXON Max montate pe
placa add-on a sasiului, care Tn pozitie retrasa stateau pliate pe profilul robotului
fara a ocupa spatiu util, iar la comanda coborau in contact cu solul si inclinau
robotul suficient pentru a valida conditia de parcare. Simplu, rapid de
implementat, far& componente active suplimentare fata de servourile deja
utilizate pe robot.

Argumentul principal pentru aceasta solutie a fost raportul complexitate/timp de
implementare — 1intr-o perioada a sezonului in care resursele echipei erau
concentrate pe iteratile shooter si intake, un mecanism de parcare care putea fi
proiectat, printat si asamblat in 2—-3 zile reprezenta alegerea optima pentru o prima

validare functionala.
ﬂ A .. ‘h.
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3.DESIGN

Doua brate printate din PLA sunt montate simetric pe sasiu, cate unul pe fiecare lateral,
fixate pe placa add-on a sasiului.

Fiecare brat este actionat direct de un servo AXON Max — ales pentru cuplul ridicat
disponibil la viteza mica, esential pentru a genera forta de reactie necesara nclinarii
robotului printr-un brat de parghie relativ scurt.

In pozitie neutrd, bratele sunt retrase paralel cu profilul sasiului, fard a depasi gabaritul
robotului. La comanda, servoul roteste bratul in jos pana cand acesta contacteaza solul,
dupa care continua rotatia transferand forta de reactie a solului in inclinarea partiala a
robotului — suficienta pentru a valida punctele de parcare, fara a ridica complet robotul de
pe sol.

q:ﬂﬂﬁ meeesard ot Inckorane.
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Mecanism Parking
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41 DATA MATCH

in limitele AXON Max

Cuplu necesar per servo ~1.65 Nm

Timp actionare ~1.1s

42 REPETABILITATE

Functional in conditii controlate cu sol plat si contact simultan al ambelor
brate. Cénd cele doua brate contactau solul in momente usor diferite — din
cauza impreciziei de pozitionare a robotului sau a suprafetelor neregulate —
robotul se inclina lateral necontrolat inainte de a finaliza miscarea de parcare, cu
risc de dezechilibrare. Mecanism consistent exclusiv in conditii ideale de
laborator!

43 FAIL POINTS

- Fragilitatea bratelor din PLA — PLA-ul prezinta rezistenta la impact redusa
si comportament fragil la sarcini repetate. La testele de laborator, bratele au
prezentat fisuri la articulatia cu servoul dupa ~20-25 cicluri de actionare
repetata, necesitand Tnlocuire frecventa si facand materialul neviabil pentru
utilizare competitionala sustinuta.

Stabilitate laterala — cele doua brate independente nu garantau
sincronizarea contactului cu solul. Un contact asimetric genera un moment de
rasturnare laterala pe sasiu, compromitindu incomplet miscarea de parcare Si
riscand penalizarea prin dezechilibrarea robotului.

Compatibilitate cu robotii aliati — in scenariile de parcare cooperativa
specifice Decode, footprint-ul generat de bratele extinse lateral crea conflicte
de spatiu cu robotii aliati care parcau simultan, reducand scorul combinat al
aliantei.

Dependenta de sol plat — geometria fixa a bratelor nu se adapta variatiilor

de suprafata ale terenului competitional. Orice neregularitate a solului in zona
de contact modifica unghiul efectiv de inclinare, generand o parcare
incompleta sau asimetrica.
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44 OPTIMIZARE (OBIECTIVE V2)

inlocuirea mecanismului de brate cu un sistem de ridicare prin spool si fir de pescuit,
actionat de un motor dedicat — eliminand:

. fragilitatea structurala a PLA-ului

. instabilitatea laterala din sincronizarea imperfecta

« dependenta de geometria solului.

Platforma comuna conectata in doud puncte simetrice fata de centrul de greutate al
robotului urma sa inlocuiascé bratele independente, garantand o ridicare uniforma si

predictibild indiferent de conditiile de teren. b

VERSIUNEAZ2
(PARCARE)

1TCONCEPT

V2 introduce o schimbare fundamentala de arhitectura fata de piciorusele din V1:
ridicarea completa a robotului prin spool cu fir de pescuit, actionat de un motor
dedicat goBILDA 312 RPM. Sistemul ridica o platforma rigid& din policarbonat de
4mm, conectata in patru puncte la glisierele robotului, pozitionate simetric in zona din
spate a robotului — céat mai aproape de centrul de greutate — pentru a garanta o
ridicare verticala fara moment de rasturnare.

Fata de V1 unde mecanismul doar inclina partial robotul, V2 vizeaza ridicarea
completa si consistenta in orice conditii de teren.

2BRAINSTORMING
De ce motor dedicat si nu servo?

Experienta din V1 a aratat ca servourile AXON Max, desi capabile sa incline partial
robotul, nu ofereau arhitectura potrivita pentru o ridicare completa controlata. Un
servo lucreaza optim pe un unghi definit de rotatie — nu pe o deplasare liniara continua
si predictibila. Un motor DC cu encoder ofera control precis al deplasarii liniare prin
numarul de rotatii ale spoolului, viteza constanta sub sarcina si posibilitatea de a opri
exact la inaltimea dorita prin feedback software. Motorul goBILDA 312 RPM a fost ales
ca motor nou dedicat exclusiv parkingului — decizie justificata de necesitatea unui
control independent al mecanismului fata de orice alt subsistem al robotului.
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« Spool vs mecanism liniar
Spoolul ofera cea mai simpla conversie posibila din rotatie in deplasare liniara — un
singur corp rotativ, fara surub-piulita, fara rack-pinion, fara componente cu tolerante
stranse. Numadrul minim de componente, integrarea compactad si masa redusd au fost
argumentele decisive fata de orice alternativa liniara.

 Firul de pescuit @0.2mm — un singur fir per spool
Alegerea firului de pescuit de @0.2mm in locul unui cablu metalic a fost motivata de
masa practic neglijabila, flexibilitatea care permite infasurarea pe spool de diametru
mic fara a acumula tensiuni de indoire, si usurinta de inlocuire rapida. Un singur fir
per spool a fost ales ca prima implementare — simplitate maxim&, cu monitorizarea
comportamentului la sarcina nominala ca obiectiv principal al testarii.

- Platforma din policarbonat 4mm — 4 puncte de prindere
Policarbonatul de 4mm ofera un raport rezistenta/masa superior fata de PLA sau
PETG printat — rezistenta la impact ridicata, comportament elastic Thainte de rupere si
greutate redusa fata de aluminiu. Cele patru puncte de prindere pe glisierele robotului
distribuie uniform forta de ridicare pe intreaga structura a platformei, eliminand
concentrarile de tensiune care ar fi aparut la doua puncte de prindere. Pozitionarea in
zona din spate a robotului, cat mai aproape de centrul de greutate, minimizeaza
momentul fata de axa transversala al robotului pe durata ridicarii.

« Transmisia GT2 20T + gearuri 48T/48T (1:1)
Transmisia dubla 1:1 nu modifica raportul de turatie sau cuplu, dar redistribuie
geometric axele de transmisie pentru a pozitiona spoolul in locatia optima fata de
centrul de masa al robotului, Tn spatiul constructiv disponibil. GT2 asigura backlash minim
si tensionare predictibila.
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Diferenta fatd de teoretic atribuitd frecarii firului pe ghidaje si pierderilor din
transmisie la sarcina de Varf.
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4TESTING

41 DATA MATCH

Diametru spool 55 mm 55 mm

Ridicare completa robot confirmata confirmata

Sincronizare ridicare uniforma (4 puncte)  uniforma — confirmat

42 REPETABILITATE

Ridicarea era stabila si complet reproductibila Tn conditii de laborator.
Platforma rigida din policarbonat cu cele patru puncte de prindere distribuia uniform
forta de ridicare pe structura robotului — eliminand complet instabilitatea laterala
din V1 unde bratele independente nu garantau sincronizarea. Pozitionarea in zona
din spate, aproape de centrul de greutate, confirma teoretic ca momentul fata de
axa transversala era minim, iar robotul se ridica vertical fara tendinta de basculare.
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43 FAIL POINTS

« Cureaua GT2 — sareau dintii la sarcina impulsiva — principalul fail point
identificat Tn testare. La pornirea motorului, varful de cuplu depasea forta de
retentie a profilului GT2 pe pulleyurile de 20T, generand sarituri de dinti
frecvente si pierderea sincronizarii transmisiei. GT2 este un profil dimensionat
pentru transmisii de precizie la sarcini moderate si continue — nu pentru socuri
de pornire cu 117.7N in sarcind statica. Mecanismul de failure era sistematic si
reproductibil, elimin&and orice posibilitate de utilizare competitionala a V2 fara
rezolvarea transmisiei.

Marja de cuplu de 3.6% — motorul opera practic la limita capacitdtii nominale
Orice variatie de masa a robotului in urma iteratiilor mecanice ulterioare sau
orice crestere a frecarii in ghidaje putea depasi cuplul disponibil, blocand
ridicarea. O marja de siguranta de 3.6% este insuficienta pentru o aplicatie
competitionald unde conditiile nu sunt niciodata perfect controlate.

 Firul de pescuit @0.2mm — tensiune specifica la limita materialului —
calculele arata ca tensiunea specifica teoretica intr-un singur fir depasea
rezistenta declarata a monofilamentului. Fiabilitatea pe termen lung era
dependenta de distributia sarcinii pe spirele infasurate pe spool — un
mecanism de siguranta implicit, nu explicit proiectat.

414 OPTIMIZARE (OBIECTIVE VJ)

Eliminarea curelei GT2 si inlocuirea cu o transmisie rigida capabila sa preia
socurile de pornire la sarcina nominala fara pierderi de sincronizare — identificata
ca singura modificare necesara pentru a transforma V2 dintr-un mecanism de
laborator intr-unul competitional. Motorul dedicat, spoolul de 55mm, platforma din
policarbonat cu 4 puncte de prindere si pozitionarea fata de centrul de greutate
raman neschimbate — validate in testele de laborator.
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TCONCEPT

V3 elimina complet cureaua GT2 — singurul fail point identificat in V2 — si introduce
transmisie rigida pe bevel clampuri goBILDA in raport 1:1. Modificarea este
implementata prin integrarea transmisiei noi intr-o placa din aluminiu 6082 frezatd CNC,
ancorata in structura existenta a robotului, valorificdnd modularitatea arhitecturala
proiectata inca din faza de sasiu. Motorul dedicat, spoolul de 55mm, platforma din
policarbonat cu 4 puncte de prindere si pozitionarea fata de centrul de greutate raméan
neschimbate fata de V2 — validate in testele de laborator.

2BRAINSTORMING

Eliminarea GT2 — de ce bevel clampuri si nu altceva?
Trei variante analizate pentru inlocuirea GT2:

- Transmisie pe lant — robusta si fara sarituri de dinti, dar introduce pierderi prin
frecarea articulatiilor, necesita tensionare periodica si adauga masa fata de GT2.
Respinsa — complexitate de mentenanta nejustificata pentru o aplicatie de ~0.15s
per meci.

» Gearuri drepte — rigiditate buna, dar backlash-ul la pornire putea introduce un soc
impulsiv in firul de pescuit la primul ciclu de infasurare — risc de rupere a firului
@0.2mm. Respinsa.

« Bevel clampuri goBILDA — adoptate. Transmit cuplul prin frictiune conica, fara dinti
care pot sari, fara element elastic intermediar si fara backlash semnificativ. La sarcini
impulsive, forta se distribuie pe suprafata conica extinsa — mecanismul de failure din
V2 este eliminat fizic, nu compensat. Compatibilitate nativa cu ecosistemul
goBILDA al robotului, fara adaptoare suplimentare.

Reproiectarea completa a placii interioare a sasiului ar fi consumat timp, resurse CNC si
ar fi riscat introducerea de fail points noi intr-un subansamblu deja validat competitional.
Arhitectura modulara proiectata initial pentru sasiu a permis ancorarea placii de aluminiu
6082 direct in structura existenta, fara modificari pe piesele validate. Aceasta a redus
ciclul de iteratie V2 - V3 la modificarea exclusiva a lantului cinematic, fard impact pe
restul robotului.
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 Glisiere V-groove — Introducerea glisierelor cu V-groove a reprezentat o
imbunatatire fata de V2 unde platforma nu beneficia de ghidare verticala rigida.
Ghidarea prin V-groove garanteaza ca platforma se deplaseaza strict pe axa
verticala, eliminand orice miscare laterala parazita generata de asimetria fortelor din
fir la pornire. Glisierele au fost adaugate dedicat pentru mecanismul de parcare,
ancorate pe placi de montaj integrate in structura robotului.
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Strdngerea la momentul specificat de goBILDA pentru bevel clampuri garanteaza
depasirea acestei forte minime. Aplicarea Loctite pe suruburile de strangere
previne relaxarea prin vibratiile induse de motoarele de sasiu si shooter pe durata

meciului.

3.4 Comparatie cuplu disponibil vs necesar

T disponibil 1.68 Nm 1.68 Nm

T necesar 1.619 Nm 1.619 Nm
Marj3 3.6% 3.6%

Risc la soc pornire  sariturd dinti GT2 eliminat fizic

Marja de cuplu raméne 3.6% — identicd cu V2 — insa mecanismul de failure
este complet diferit: bevel clampurile nu au un mod de failure impulsiv
comparabil cu saritura de dinti a GT2. La depasirea momentului de frictiune,
transmisia alunecd progresiv, nu brusc — permitdnd detectia software si
prevenind deteriorarea mecanica.

3.5 Timp de ridicare

T_ridicare = 0.12s fata de 0.15s in V2

Reducerea este atribuita eliminarii pierderilor elastice din GT2 — transmisia

rigida transfera integral energia motorului spre spool din primul moment al ©

pornirii, fara faza de pretensionare a curelei.

d



C}zz{l)" OROGANIZATOR PARTENER FOMDATOR
pm[ SEASON#10 NATIE BRD
"""""" /_(:k )?fjf PRIN EDUC.MIF Em,prqnmnrmmm:r

4TESTING
¢ 41DATA MATCH

Parametru V2-GT2 V3 - Bevel Clampuri

Tip transmisie curea GT2 20T bevel clampuri 1:1

Sarituri transmisie la pornire frecvente eliminate

nglditate cinematica medie — element elastic  ridicata — con rigid

Mad failure la suprasarcind  brusc — sdritura dinte progresiv — alunecare con
Timp ridicare ~0.15s ~0.12s

Ridicare complet3 confirmat3 confirmatd

42 REPETIBILITATE

Transmisia pe bevel clampuri a eliminat complet fail point-ul principal din V2 —
nicio saritura de dinti inregistrata pe durata testelor de laborator, inclusiv
la porniri repetate cu sarcina nominala de 12kg. Glisierele V-groove au
adaugat ghidare verticala rigida platformei, eliminAdnd miscarile laterale
parazite observate in V2 la porniri asimetrice. Ridicarea completa era
reproductibila si consistenta in toate ciclurile de testare.

4.3 FAIL POINTS

» Alinierea placilor de montaj ale glisierelor — V-groove-urile sareau —
principalul fail point identificat Tn V3. Placile de montaj ale glisierelor, desi
integrate Tn structura existenta a robotului, nu asigurau alinierea
geometrica necesara fata de axa verticala de ridicare. Devierile de
pozitie acumulau forte laterale Tn V-groove-uri pe durata ridicarii, generand
blocaje mecanice si uzura prematura a sinelor. Problema era de natura
geometricA — tolerantele de integrare in structura existentd nu erau
suficient de strdnse pentru a garanta perpendicularitatea V-groove-urilor
fatd de axa de ridicare fara referinte geometrice explicite pe piesele de
montay.

« Strangerea bevel clampurilor — vibratiile induse de motoarele de sasiu
si shooter pe durata meciului puteau relaxa progresiv suruburile. Rezolvat
prin aplicare Loctite in asamblarea V3, fara reclamatii in testele de
laborator.

® 440PTIMIZARE (OBIECTIVE V4)

- Reproiectarea placilor de montaj ale glisierelor cu referinte
geometrice frezate CNC explicit — suprafete de referinta care
garanteaza alinierea V-groove-urilor fata de axa verticala de ridicare
indiferent de precizia manuala a asamblarii.
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« Extinderea platformei inferioare cu ~40mm pentru a creste -
compatibilitatea cu robotii aliati n configuratiile de parcare
cooperativa. Motorul, bevel clampurile, spoolul si platforma din
policarbonat raman neschimbate

VERSIUNEA 4
(PARCARE)

1CONCEPT

V4 adreseaza simultan cele doua probleme ramase din V3:

« alinierea incorecta a V-groove-urilor generata de tolerantele insuficiente ale
placilor de montaj

« dimensiunile reduse ale platformei care limitau compatibilitatea cu robotii
aliati in parcarea cooperativa. Motorul dedicat, bevel clampurile, spoolul de
55mm si firul de pescuit @0.2mm raman neschimbate — validate in V3.

Moadificérile vizeaza exclusiv geometria placilor de montaj ale glisierelor si
suprafata platformei din policarbonat.

2BRAINSTORMING

« Placi complet noi fata de refrezarea celor din V3

Optiunea de a refeza placile existente din V3 a fost analizata si respinsa. Placile din
V3 erau proiectate fara suprafete de referinta explicite pentru alinierea V-groove-
urilor — adaugarea unor referinte CNC pe o geometrie conceputa fara ele ar fi
generat compromisuri in rezistenta structurala a piesei si ar fi consumat timp
comparabil cu o piesa noua. Proiectarea de la zero a permis integrarea referintelor
geometrice direct in conceptul piesei, nu ca adaos ulterior, rezultand placi mai
rigide, mai usor de asamblat reproductibil si mai simple dimensional.

« Referinte geometrice CNC pe placile noi
Problema din V3 era ca alinierea V-groove-urilor fata de axa verticala de ridicare
depindea de precizia manuala a asamblarii — o sursa de variabilitate imposibil de
eliminat fara referinte explicite. Placile noi din V4 sunt proiectate cu suprafete de
referinta frezate CNC la toleranta stransa care fixeaza geometric pozitia sinelor,
distanta inter-sine si perpendicularitatea fata de axa de ridicare. Alinierea devine o
proprietate a piesei, nu a procesului de asamblare.

o O
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- Extinderea platformei din policarbonat cu ~40mm

Scorul de parcare cooperativa necesita ca robotii aliati s& se pozitioneze simultan
In zona valida sub platforma. Platforma subdimensionata din V3 limita drastic
numarul de roboti aliati compatibili geometric — cei cu footprint mai mare sau cu
inaltime de degajare redusa nu puteau intra complet sub platforma. Extinderea cu
40mm a aceleiasi piese din policarbonat 4mm, fara schimbare de material sau
de arhitectura, a crescut suprafata utila cu minimum de resurse consumate.
Cele patru puncte de prindere pe glisiere au fost repozitionate corespunzator pentru
a mentine distributia uniforma a fortei de ridicare pe platforma extinsa.
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3.3 Verificare structurala platforma extinsa

Platforma extinsa cu 40mm creste lungimea totala a piesei din policarbonat 4mm.
Momentul incovoietor maxim pe platforma suspendata in 4 puncte la sarcina nominala:

Distanta estimata intre punctele de prindere exterioare: LV4 = LV3 + 40mm

Policarbonatul 4mm: modul de elasticitate E = 2.4 GPa, limita de curgere o= 60 MPa.
La sarcina nominala de 117.7N distribuita pe 4 puncte, tensiunea in sectiunea critica a
platformei extinse ramane cu mult sub limita de curgere — extinderea cu 40mm nu
compromiite integritatea structurala a piesei.

3.4 Timp de ridicare - neschimbat fata de V3

4TESTING
41DATA MATCH

Parametru. v3 va
Aliniere V-groove 6 = 3° — manuala 6 <0.5° —_garantaté CNC
Forté laterala parazits ~6.17 N ~1.03 N (-83%)
Blocaje mecanice la ridicare  prezente eliminate
Uzuré V-groove prematurd normald
Platforma inferioara dimensiune V3 extinsd +40mm policarbonat
Repmductibilitatg asamblare -dependenté de operator garant;tﬁ geumetric
Timp ridicare ~0.12s ~0.12s
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42 REPETABILITATE

Ridicarea devenea complet lina si predictibila pe toata cursa verticala. Referintele
geometrice CNC ale placilor noi garantau aceeasi aliniere la fiecare reasamblare —
eliminand variabilitatea manuala care in V3 genera blocaje intermitente si greu de
reproductibil in laborator. Platforma extins& cu 40mm a crescut numarul de
configuratii valide de parcare cooperativa disponibile aliantei in testele simulate.

43 FAIL POINTS

« Platforma extinsa — insuficienta pentru toate configuratiile cooperative — in
ciuda celor +40mm fata de V3, robotii aliati cu footprint nestandard sau Tnaltime
de degajare redusa nu puteau intra complet sub platforma in toate configuratiile
simulate. Limitarea ramasa depasea controlul direct al echipei, depinzand de
arhitectura specifica a robotilor aliati din alianta — o variabila externa
necontrolabila prin iteratii ulterioare pe platforma proprie.

« Dependenta de un motor dedicat — cu V4, arhitectura de baza a parkingului
— motor dedicat exclusiv pentru ~0.12s de utilizare per meci — ramanea
fundamental ineficienta din perspectiva bugetului de masa si complexitatii
electrice. Rezolvata structural abia in V5 prin adoptarea dual PTO.

44 OPTIMIZARI (OBIECTIVE V5)

Eliminarea motorului dedicat de parcare prin adoptarea unui sistem dual
PTO care valorifica puterea motoarelor de intake si mid roller — reducand
masa, complexitatea electrica si numarul de componente active, concomitent cu
cresterea marjei de cuplu de la 3.6% la ~50% prin raportul de transmisie
24T/60T.
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V5 reprezintd schimbarea arhitecturala finalda a mecanismului de parcare. in loc
sa mentina un motor dedicat exclusiv pentru o actiune de ~5.5 secunde per meci,
echipa a proiectat un sistem dual PTO (Power Take-Off) care preia puterea direct
de la motoarele de intake si mid roller in momentul parkingului. Motoarele se opresc,
servoul angreneaza gear-ul de cuplare, iar de la acel moment cei doi arbori devin
surse de cuplu pentru cate un spool independent. Aceasta elimina un motor complet
din arhitectura robotului, un ESC, cablajul aferent si masa asociatd — nlocuite cu un
servo si doua angrenaje de cuplare. Vizibil in CAD, cele doua ansambluri PTO sunt
montate simetric pe structura superioara a robotului, fiecare cu propriul lant
cinematic si propriul spool.

2BRAINSTORMING

- Un motor dedicat de parcare functioneaza efectiv pentru ~0.13 secunde
dintr-un meci de 120 de secunde — o utilizare de 0.11% din durata
meciului. Restul timpului este masa pasiva pe robot, consumand buget de
masa si spatiu constructiv fara niciun beneficiu in fazele de intake, sortare sau
tragere. PTO-ul rezolva aceasta ineficienta fundamental — motoarele de intake
si mid roller sunt deja prezente, deja alimentate, deja integrate in sistemul de
control. Costul adaugat este exclusiv mecanic: un servo care angreneaza fizic un
gear de cuplare, conectand axul motorului la lantul cinematic al spoolului.

« Secventa de cuplare — motoare oprite inainte de angrenare. Decizia de a opri
motoarele inainte de cuplarea PTO-ului a fost deliberata. Angrenarea gear-ului
de cuplare din mers — cu motoarele la turatie — ar fi generat un soc mecanic la
intrarea Tn mesh, cu risc de saritura de dinte sau deteriorare a angrenajului de
cuplare. Oprind motoarele Thainte, gear-ul de cuplare intra Tn mesh static, fara
soc, dupa care motoarele sunt repornite direct in regim de parcare. Aceasta
secventa este gestionata software si dureaza estimat ~100-150ms total —

neglijabil fata de fereastra de timp disponibila la finalul meciului.
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€ . Dual PTO cu 2 spooluri independente.
Fiecare PTO actioneaza propriul spool separat, ridicand robotul in doua
puncte independente. Fata de un spool comun pe ax partajat, solutia cu doua
spooluri independente ofera redundanta — daca un PTO nu se cupleaza
corect, celdlalt poate completa ridicarea partiala. De asemenea, doi arbori
independenti elimina solicitarile de torsiune pe un ax comun lung, care in
spatiul constructiv al robotului ar fi introdus flexibilitate si variatii de
sincronizare.
® . Transmisie 1:1 pe pulleyuri + 24T - 60T pe gearuri
Pulleyurile 1:1 transfera miscarea din zona motorului spre gearurile de
reductie fara a modifica raportul, permitand flexibilitate geometrica in rutarea
transmisiei. Treapta 24T - 60T realizeaza reducerea de turatie si
multiplicarea cuplului necesare pentru ridicare.

Spool
A
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4TESTING
41DATAMATCH
Parametru Teoretic  Observat
Timp ridicare pur mecanic ~0.074s ~0.13s
Timp total parcare (cu secventd)  ~0.22s ~0.25s
_Cuplu total 5.25Nm confirmat — ridicare mmpleté
© Marja cuplu ~49.6%  confirmats
S__tahilitate - f_qarte hq_ne'l cnnfirmaté i _
Sincronizare dual PTO simultand  confirmati in teste laborator

Diferenta dintre timpul teoretic si cel observat este atribuita timpului de
secventd software (oprire—cuplare—repornire) si frecarilor din sistemul de
ghidare — nu unei limitari de cuplu.

42 REPETABILITATE

Testele de laborator au demonstrat ridicare consistenta pe multiple cicluri
consecutive. Cei doi spooluri independenti ridicau robotul simultan si simetric,
fara moment de rasturnare laterala. Distributia sarcinii pe doua PTO-uri
independente reducea stresul mecanic la jumatate fata de un singur
punct de actionare — motoarele de intake si mid roller nu prezentau semne
de supraincalzire._dupa sesiunile de testare, confirmand ca sarcina de

parcare era co >v tabila in parametrii nominali. ((4?
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43 FAIL POINTS

« Netestata competitional — principala limitare a V5 este absenta validarii
in conditii de meci real. Testele de laborator nu reproduc variabilele unui
meci — suprafete neregulate, contact cu roboti adversari, presiune de
timp, variatii de tensiune in baterie la finalul meciului cand parkingul este
activat. Toate fail points-urile identificate mai jos sunt teoretice, derivate
din analiza mecanica, nu din date experimentale competitionale.

« Sincronizarea secventei de cuplare — daca cei doi servo-uri nu
angreneaza simultan, un PTO preia temporar intreaga sarcind de 117.7N,
operand la ~2x forta nominala per spool. Desi marja de cuplu de 49.6%
ofera o rezerva, scenariul de cuplare asimetrica ramane un risc de
monitorizat la prima utilizare competitionala.

o Uzura gear-ului de cuplare — intrarea repetata in mesh din pozitie
statica introduce socuri locale pe dintii de contact. Pe durata unui sezon
lung, de implementat o rampa software de accelerare gradualda post-
cuplare pentru a reduce socul de pornire.

4.4 COMPARATIEV1I-VS5

Actuator 2x AXON Max motor dedicat  motor dedicat motor dedicat dual PTO

Spool — 1x comun 1x comun 1x comun 2x independente

Marja cuplu minima ~3.6% ~3.6% ~3.6% ~49.6%

Platforma brate laterale spool compact subdimensionatd +40mm +40mm

Timp parcare total ~1.2s ~0.155 ~0.125 ~0.12s ~0.25s

Fiabilitate scazutd medie ridicata ridicata nevalidatd competitional

V5 rdméne cea mai ambitioasd iteratie din punct de vedere arhitectural — eliminarea
motorului dedicat si integrarea parkingului direct in motoarele functionale ale robotului
reprezinta directia corectd pentru versiunile viitoare.
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41 ROLUL DEPARTAMENTULUI

Departamentul software este unul dintre cei 3 piloni ai oricirei echipe FTC. In cadrul
echipei noastre, acesta are scopul de a dezvolta, testa si optimiza programele care
controleaza robotul echipei. Acest departament dezvolta atat programul de TeleOp, pentru
care colaboreaza strans cu drive team-ul ca sa 1i ajute in strategia de joc si in controlul
intuitiv al robotului pentru driver, cat si autonomiile. Pentru indeplinirea acestor scopuri,
membrii departamentului software utilizeaza componentele hardware utilizate de robot,
programe precum Android Studio si librarii precum PedroPathing.

Din punct de vedere organizatoric, departamentul software are 4 membrii, fiecare
specializandu-se intr-un diferit aspect necesar pentru functionarea corespunzatoare a
departamentului:

1.Lead developer: este cel care coordoneaza intreaga activitate a departamentului si
stabileste intreaga structura a codului. El este cel care decide arhitectura programului,
organizeaza fiecare parte a codului si lucreaza strans cu drive team-ul pentru a
dezvolta clasele de TeleOp, spre placul lor.

2.Specialistul pe autonomii: este cel care se ocupa de autonomii, de la conceptie pana
la scrierea lor. El se ocupa de strategia initiala din meci, din timpul autonomiilor si
trebuie sa creeze autonomii cat mai flexibile, pentru a putea maximiza numarul de
puncte obtinute in timpul autonomiei, in functie de partenerul de alianta.

3.“Arhivistul”: este cel care documenteaza parcursul departamentului atat pentru caietul
tehnic, cat si pentru portofoliu. Astfel, el trebuie sa fie familiar cu codul si sa poata sa
descrie in detaliu fiecare aspect al acestuia.

4.Developer-ul de aplicatii: este membrul departamentului software care colaboreaza
strans cu departamentul de marketing. Acesta dezvolta aplicatiile pe care le utilizam
pentru promovarea echipei, precum site-ul si aplicatia de afisare a fisierului CAD al
robotului la standul echipei.

Pentru simplitatea organizarii, atat a codului, cat si a oamenilor, am utilizat sistemul GIT
control a versiunii. GIT ne permite sa creem branch-uri diferite, fiecare axate pe un lucru
iferit, iar apoi sa le reunim pe toate intr-o varianta finala a codului, gata de competitie.
‘\ tfel, putem lucra concomitent la mai multe astpecte ale codului, fara a modifica codul d
aza de fiecare data.

N
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42 ARHITECTURA CODULUI

Arhitectura codului a fost
gandita pe principiul
modularizarii, astfel Tncét
fiecare subsistem hardware si
logic este abstractizat intr-o

clasa independenta, definita

intr-un fisier separat. Aceasta

abordare permite o]
organizare mai clara a
codului Si faciliteaza
mentenanta Ssi  extinderea
proiectului.

Principalele  sisteme  ale
robotului sunt drivetrain-ul,

shooter-ul si intake-ul. Dintre
acestea, drivetrain-ul  si
shooter-ul depind de sistemul
de localizare, deoarece
pentru functionarea lor
corecta este necesara
cunoasterea pozitiei robotului
pe teren. Sistemul de viziune
este utilizat atat in cadrul
sistemului de localizare, cat si
unde ajuta la
detectarea elementelor de pe
teren.

Sortarea este integrata 1n
sistemul de intake, permitand
gestionarea eficienta a
elementelor colectate.

toate subsistemele
sunt integrate in TeleOp,
unde robotul este controlat
manual, n timp ce
autonomiile nu au finca
implementat  sistemul de
localizare.

PARTEMNER FOMDATOR

HBRD
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Autonomous

<

DESIGN

Pattern-ul Singleton este foarte des folosit Tnh codul nostru, acesta avand numeroase
beneficii. Scopul acestuia este ca pe durata desfasurarii programului sa asigure existenta
unei singure instante a fiecarui subsistem. Astfel, pot fi accesate oriunde in cod, fara a fi
nevoie sa fie transmise drept parametri. Totodata, previne prezenta unor stari diferite ale
aceluiasi subsistem, eliminand inconsistenta programului.

MecanumDrive 1inst

Singleton Drive

Singleton Localizare
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private static Intakeliﬂatunue = null;

Intake()

private

public static Intake get()

if (instance == null)

instance = new Intake();

return instance;

Singleton Intake Singleton Shooter

Finite state machine-uri

Finite State Machine-ul este un model de control in care sistemul analizat se afla
mereu intr-o singura stare la un moment de timp. Acesta poate trece in alte stari prin
tranzitii bine definite, pe baza unor conditii. Noi folosim acest pattern pentru shooter in
autonomie, intake si sortare, lockin drivetrain si in fiecare clasa principala de autonomie
(PathStates).

| o
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Finite State Machine Shooter
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43 DRIVETRAIN

Drivetrain-ul, specializat in MecanumDrive, se ocup& cu tot ceea ce implic& miscarea
robotului pe teren in timpul TeleOP-ului. Clasa MecanumDrive are drept feature-uri:
« Initializare
Functie Update (Run)
Activare/Dezactivare lockin
Speed multiplier

e Initializare

initializeaza drivetrain-ul robotului. Metoda init() mapeaza cele patru motoare
(frontLeft, backLeft, frontRight, backRight) din HardwareMap, conectand codul cu
componentele fizice ale robotului. Motoarele din partea dreapta sunt setate pe directia
REVERSE pentru a asigura miscarea corecta intr-o configuratie mecanum. in final,
toate motoarele sunt configurate cu ZeroPowerBehavior.BRAKE, astfel incat robotul
sa se opreasca imediat cand puterea este zero. De asemenea, codul previne
initializarea multipla a drivetrain-ului folosind variabila initialized.
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® « Functie Update (Run)

Aceasta metoda primeste ca parametri input-urile pe cele 3 grade de libertate ale
sasiului de la controller si apeleaza functia de drive corespunzatoare starii in care se
afla sasiul (daca se mentine heading-ul catre goal sau nu).

Daca valoarea rx este mai mare decat un prag minim, sistemul dezactiveaza automat
lockln, deoarece driverul comanda o rotatie manuala. Daca robotul nu este Tn modul
lockedIn, acesta se deplaseaza normal folosind valorile de translatie si rotatie. Daca
modul lockedIn este activ, codul foloseste un PID de rotatie pentru a corecta
eroarea de unghi si a mentine robotul orientat spre directia tinta in timp ce se
deplaseaza. Astfel, sistemul permite atat control liber, cat si mentinerea automata a
orientarii.

e Drive
Rolele de pe rotile mecanum sunt dispuse la aproximativ 45° fata de
planul rotii. Cand o roata genereaza o forta diagonala la 45°, acea forta
poate fi descompusa in doua componente egale:

« una longitudinala
« una laterala
Deci cele doua componente au aceeasi marime.
Asta Tnseamna ca fiecare roata mecanum este capabila sa contribuie

simultan si la miscarea inainte, si la miscarea laterala.
Acesta este marele avantaj al mecanumului: prin combinarea celor patru

T roti, poti controla independent translatia pe doua axe si rotatia. @ @
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In cazul deplasarii inainte, componentele longitudinale ale tuturor celor patru roti se
adund, in timp ce componentele laterale se anuleaza. In cazul deplasarii laterale,
doar doua roti contribuie eficient la generarea fortei de miscare, iar celelalte doua se
opun.

Din acest motiv, forta totala disponibila pentru deplasarea Tnainte este aproximativ
dubla fata de cea pentru deplasarea laterala.
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«— Rotate forward
Rotate backward

De asemenea, atunci cand
robotul mecanum se
deplaseaza simultan
Tnainte si lateral, vectorul
de miscare este rezultatul
compunerii celor doua
componente.

Magnitudinea acestui
vector devine mai mare
«— Rotate forward decét viteza maxima

s permisa motoarelor, astfel
ncat sistemul de control
aplica o normalizare a
puterilor motoarelor. Tn
urma acestei scalari,
componentele individuale
ale vitezei scad. Din acest
motiv, deplasarea
diagonala este perceputa
ca fiind mai lenta decéat
deplasarea exclusiva pe
directia Tnainte.

a. Move forward b. Mowve backward

o

=
ol

¢. Move sideways - lefi d. Move sideways - right

+=— Rotate forwand
Rotate backward

Aceasta este o functie de

N s
! v t
E_.___ % drive normal3, care are
g—* Toy T el -
Ta o ¥ £ incorporat un

l . VT I speedMultiplier drept
i T, x ' ' T sensibilitate a inputului de
la controller. Tn acest mod,

Ty Vo g E—* Iy - driverul poate executa

miscari la viteza mai mica

daca este necesara o
. Rotate clockwise . Rotate anticlockwise preCiZie Sporité.

*\)

_I_‘- Tis
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44 SISTEMUL DE VIZIUNE

¢ ° LimelightHandler

Viziunea robotului este datorata camerei integrata cu Al Limelight 3A. Aceasta este
implementata in cod intr-o clasa numita LimelightHandler. Pentru a schimba
pipeline-urile intre ele, in functie de ce aprilTag trebuie sa recepteze sunt utilizate
metodele setShooterPipeline() si setObeliskPipeLine().

public void

if(curre

Ll.pipelineSwitch(

currentPipeline=1;

(int index){
2Line!=index)
Ll.pipelineSwitch(index);

currentPipeline=index;

if(currentPipeline! =l
11l.pipelineSwitch

currentPipeline=0;

0 In cazul sortdrii, functia updateObeliskID() este actualizatd in loop() pentru a putea
identifica fiducial-ul corespunzd&tor motivului din meciul respectiv.

Y

LS
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Functia getGreenPosition() prelucreaz& id-ul obtinut de la obelisk si determina astfel
pozitia bilei verzi din pattern.

public boolean updateObeliskID

setObeliskPipeline();

LLResult result = 1l.getLatestResult();
f (result == null || !result.isValid()) return false;

List<LLResultTypes.FiducialResult> fiducials = result.getFiducialResults();
if (fiducials == null || fiducials.isEmpty()) return false;

for (LLResultTypes.FiducialResult f : fiducials)

int id = f.getFiducialld();

if (id == 21 || id== || id==23)

Initial sistemul de localizare
public int getGreenPosition() A era cuprins in
i (obeliskID == @) { LimelightHandler, _ acesta
reprezentand unul dintre task-
return urile limelight-ului. Prin
intermediul metodei
return obeliskID-20: identifyTarget este returnata
pozitia depotului Tn spatiul

robotului.

(int targetId)

LLResult result = 1l.getlLatestResult();
if(result == null || !resuvlt.isValid()) return null;

LLResultTypes.FiducialResult depotTag = findFiducialById(result, targetId);
if(depotTag == null
alemetry . addData(

urn depotTag.getTargetPoseRobotSpace();
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UpdateDistanceAndAngle era gandita sa determine ultimul unghi si ultima distanta a
unui punct situat la distantaTargetZ in spatele aprilTagului fata de pozitia robotului.

Flnl.ldh.ll.ﬂ.

Versiunea curenta a LimelightHandler-ului se bazeaza pe o metoda de actualizare a
pozitiei robotului Tn functie de heading. Daca utilizarea Megatag2 este activata, limelight-ul
preia orientarea transmisa prin parametri.

In plus, am decis s& realizim
calibrarea ChArUco pentru o mai buna
precizie a camerei.

Calibrarea ChArUco a camerei
Limelight este procesul prin care se
determinda parametrii optici reali ai
camerei si coeficientii de distorsiune ai
lentilei folosind o placa speciala cu
markere ArUco. Aceasta procedura
permite  corectarea  imaginii  Si
imbunatateste semnificativ  precizia
estimarilor 3D si a pozitiei tintelor, fiind
esentiala pentru localizare n robotica.

tOrientation(yawDegrees);
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UpdateDistanceAndAngle era gandita sa determine ultimul unghi si ultima distanta a
unui punct situat la distantaTargetZ in spatele aprilTagului fatd de pozitia robotului.

Versiunea curenta a LimelightHandler-ului se bazeaza pe o metoda de actualizare a
pozitiei robotului Tn functie de heading. Daca utilizarea Megatag?2 este activata, limelight-ul
preia orientarea transmisa prin parametri.

In plus, am decis sa realizdm
calibrarea ChArUco pentru o
mai buna precizie a camerei.

Calibrarea ChArUco a camerei
Limelight este procesul prin
care se determina parametrii
LL.updateRobotOrientation(yaudegrees); optici reali ai camerei Si
coeficientii de distorsiune ai
lentilei folosind o placa speciala
cu markere ArUco. Aceasta
procedura permite corectarea
imaginii Si Tmbunatateste
semnificativ precizia estimarilor
3D si a pozitiei tintelor, fiind
esentiala pentru localizare 1n
robotica.
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Placa ChArUco este un pattern hibrid care combina:
« un checkerboard (tabla de sah)
« markere ArUco unice in interiorul patratelor

Aceasta combinatie permite detectarea precisa a colturilor si identificarea pozitiei fiecarui
patrat din imagine.

In timpul calibrérii, camera face mai multe fotografii ale acestei placi din diferite unghiuri si
distante. Sistemul compara pozitia reala a colturilor cu pozitia lor in imagine si
calculeaza parametrii camerei.
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Sistemul de localizare sta la baza bunei functionari a shooter-ului. Functiile
acestuia sunt determinarea orientarii necesare si a distantei fatd de goal a
robotului. In decursul sezonului, acesta a suferit o0 gama larga de schimbari.

Versiunea finala odometrie + limelight

Sistemul curent de localizare se bazeaza atat pe limelight cat si pe odometrie.
Am ales acest sistem dublu Tntrucat cele doua modalitati de localizare au
caracteristici complementare. Astfel, din punct de vedere al preciziei, limelight-ul
pastreaza o acuratete constanta pe toata durata meciului, in timp ce odometria
este predispusa la pierderi.

Un exemplu des intalnit in timpul meciurilor este contactul dintre roboti care
destabilizeaza IMU-ul pinpoint-ului. De asemenea, limelight-ul nu necesita
resetare manuala, spre deosebire de odometrie. Cea din urma este dependenta
de initializarea cu o pozitie de pornire care incurca flow-ul driver-ului.

Precizie Are pierderi pe durata
constanta meciului

Are refresh rate Necesita cunoasterea unei
scazut pozitii in prealabil

Poate fi blocata
de alti roboti
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BALLAKMIA FREVA AR Y

Astfel, principiul pe care se bazeaza sistemul este actualizarea Th mod regulat a
odometriei cu coordonatele obtinute de la limelight. n plus, odata ce limelight-ul
actualizeaza pentru prima data odometria, se poate opta pentru folosirea unui anumit
sistem drept sistem principal in defavoarea celuilalt.

)
% o
QJ&O
.§\
S
obo \ 'BC"'O
g
7
@] x

Cu ajutorul calculului vectorial se determina vectorul ,rel”, a carui magnitudine este
distanta cautata, iar unghiul acestuia reprezinta orientarea necesara a robotului.
Eroarea de orientare este transmisa mai apoi drivetrain-ului pentru a o corecta si a
Tndeplini functia de aliniere automata.

Pentru ca artefactul s& nu sara din depot, terenul este impartit in dou& regiuni, iar in
functie din ce zona trage robotul, este ales goal pose-ul pe unul dintre peretii
depotului. Astfel, precizia de tragere este imbunatatita.

Initial, sistemul de localizare era conceput sa foloseasca Megatag2, iar yaw-ul
robotului sa fie dat de un PoseTracker care prelucreaza IMU-ul Pinpoint-urilor
GoBilda. In cazul in care odometria era activatd, pozitia rezultati avea drept
coordonate interpolarea coordonatelor date de limelight cu cele ale odometriei.




CROGANIZTATOER PARTENER FOMNDATOR

MATIE | B BRD

PRIN EDUCATIE ARGUBE LOCIETE AENERALE

LimelightHandler.get().getRobotPosel ). getPositior -%, LimelightHandler.get

.getRobotPose() . getOrientation w[Anglelinit.

pfe.getX{Distancalinit MET

Pose.getY(Dis elinit. M R11/2, Anglelnit.

In urma multor teste am identificat probleme legate de trecerea din cele doud sisteme de
coordonate, FTCCoordinates si Pedropathing.

=%

odometryPose = PoseConverter.poseToPose20(odometryTracker.getPose(), FTCCoordinates.INSTANCE);

« 1. Urmatoarea versiune a acestui sistem era bazata tot pe localizare cu Megatag2,
headingul pozitiei fiind dat de odometrie. Acest sistem era conceput mult mai simplu,
pozitia estimata fiind egala cu cea data de limelight. Pentru a putea utiliza orientarea
data de Pinpoint-uri, odometria necesita resetare. Astfel, este conceputa functia de
setHeading() pentru a putea fi implementata in TeleOp.

public void setHeading(double heading)
odometryTracker.setPose(new Pose( x: 8, y: 0, heading));
LimelightHandler.get().setlUseMT2(true);

- 2. Versiunea premergatoare celei finale a constat in adaugarea unei functii de
transmitere a pozitiei receptate de limelight catre odometrie. Astfel, dupa resetarea
odometriei este apelata aceasta functie pentru ca odometria sa fie actualizata cu valorile

In ceea ce priveste calculul efectiv al orientarii si al distantei fata de goal, se folosesc
urmatoarele functii care necesita punctul din care se arunca artefactele:

Mai jos este functia de update care este apelata in loop. Céat timp este prezent un aprilTag Tn
campul vizual al limelight-ului, pozitia este preluata in lIPose, urméand n functie de caz sa fie
actualizata odometria.
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.update():

Pose2D odometryP

LimelightHandler.get(

if(LimelightHandler.get().getRobotPose()!

L1Pose w P istanceUnit.M

in ceea ce priveste calculul efectiv al orientarii si al distantei fatd de goal, se folosesc
urmatoarele functii care necesita punctul din care se arunca artefactele:

105
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Sistemul de aruncare a bilelor este conceput, astfel incat viteza optima de tragere
sa fie calculata pe baza distantei dintre pozitia robotului si cea a goal-ului, fiind
evitatd utilizarea unor valori statice.

2  gd*(1+tan®a)
~ 2(dtana + Ah)
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Pentru a spori acuratetea sistemululi,
viteza este mentinuta constanta n
timpul aruncarii artefactelor cu
ajutorul unui controller dublu de PID-
uri.

Acesta este implementat prin doua
seturi de coeficienti PIDF. Cel
primar este mai agresiv, iar cel
secundar este cel fin. Astfel, rolul
primului este de a aduce cét de rapid
posibil eroarea sub un anumit prag,
iar de acolo minimizarea erorii este
efectuata de al doilea set.

Sistemul este conceput sa
foloseasca integrala numai cand
este cu adevarat utila, cazurile
propice fiind acelea cand motorul nu
isi atinge saturatia sau cand si-o
atinge, Tnsa eroarea ajuta la iesirea
din saturatie.
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experimental doua randamente.

-

Dual PIDF Controller creat de noi, prin research si testare

in scopul de a eficientiza timpul lansarii bilelor, am optat sa implementim doud viteze
intermediare, una pentru apropiere Si una pentru indepartare. Acestea pot fi pastrate
constant pe tot parcursul meciului si schimbate in functie de locul de tragere, astfel viteza
dorita putand fi atinsa mult mai repede.
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In timpul perioadei de autonomie, shooter-ul este gandit sa utilizeze o viteza statica,
iar starile acestuia sunt modelate printr-un Finite State Machine care este apelat n
functia de loop.

Varianta precedentd avea in
ambele seturi de coeficienti
PIDF integrala egalé cu 0.

De asemenea, controller-ul de
PID-uri era resetat dupa fiecare
iteratie.

Dupa o serie de teste am sesizat
ca integrala trebuie sa fie mai
mare ca 0 pentru a elimina
eroarea statica de viteza, iar
aceasta nu trebuie resetata
pentru ca 1Tisi pierde din
.memorie”, fiind recursiva:

= 1 + ekAt
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47 INTAKE SI SORTARE

Intake-ul are rolul de a gestiona flow-ul artefactelor atat in timpul teleop-ului cat si in timpul
autonomiei. Acesta consta intr-un finite state machine care controleaza pozitia one way
door-ului si puterea intake-ului propriu-zis respectiv a midroller-ului.

Metoda setState primeste ca parametri starea dorita pentru intake, cat si un multiplier pentru
a gestiona viteza si sensul de rotatie in caz de nevoie. Prin acest Finite State sunt controlate
pozitiile bilei, realizdndu-se n cele din urma sortarea.
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Codul reprezinta partea low-level a sistemului de intake, care controleaza direct
componentele hardware: un servo si motoarele mecanismului.

Pentru servo-ul “owdoor” sunt definite trei pozitii: up, mid si down, corespunzéatoare
pozitilor mecanice ale usii de sortare. Metodele owdoorUp(), owdoorMid() si
owdoorDown() muta servo-ul in aceste pozitii, verificAnd mai intai daca acesta se afla
deja n pozitia dorita pentru a evita trimiterea de comenzi redundante.

In partea a doua sunt definite metodele setintakePower() si setMidrollerPower(), care
seteazd puterea motoarelor responsabile pentru rularea mecanismului de intake si
transportul elementelor prin sistem.

Acestea sunt metodele cele mai low-level care interactioneaza cu componenta
hardware. Ele sunt folosite mai departe, adaugand un nivel de abstractizare. Un lucru
important de mentionat este ca sensibilitatea servoului a fost programata extern
printr-un Axon Servo Programmer, astfel ca servoul sa aiba un threshold in
atingerea pozitiei dorite, pentru a elimina oscilatiile.
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48 TELEOP

TeleOp-ul are o structura clara, fiind organizat in trei clase: o clasa principala si doua
clase specifice, in functie de culoarea aliantei.

v o] TeleOp
TeleOpBaban
TeleOpBabanAlbastru

TeleOpBabanRosu

In clasa principala de TeleOp sunt implementate toate celelalte sisteme, iar inputul
controller-ului este procesat prin intermediul functiei processControllerinput().

le intakePowerMultiplier;

ER, intakePowerMultiplier);

TER, intakePowerMultiplier);
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value && !gpl.dpad
(Intake.get().getState()){

I00TER:
Intake.get().setState(IntakeStates.TO_HOPPER, intakePowerMultiplier);
breal;
[ _TO_SH R:
Intake.get().setState(IntakeStates.TO_SHOOTER, intakePowerMultiplier);

break;

switch (Intake.get().getState())

- e TO SHOOTER:
Intake.get().setState(IntakeStates.T0. OTER, intakePowerMultiplier);
Ireak;

Iy

Intake.get().setState(IntakeStates.T0 PER, intakePowerMultiplier);

case HOPPER_TO_SHOOTER:
Intake.get().setState(IntakeStates.HOPPER_TO_SHOOTER, intakePowerMultiplier);
break;

AMAME =
2 WUNE:

MecanumDrive.get().lockIn();

e &% Igpl.right

if(Shooter.get().getRestSpeed()==0)
Shooter.get().setRestSpeed(restShortSpeed

Lse if(Shooter.get().getRestSpeed()==res

Shooter.get().setRestSpeed(restLlong

rlse

Shooter.get().setRestSpeed(8);

(lehanting)
(st T

Shooter.get

jalue && lopl
Shooter.get().toRest();

Shooter.get().shoot(LocalizerManager.get().getDistanceFromGoal(Distancelnit.METER
.resetTimer();

MecanumDrive.get().lockIn();
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if(gpl.dpad_right.value &% !gpl.dpad_right.lastValue)
if(Shooter.get().getStopperBlocked())
Shooter.get() .stopperAllow();

else Shooter.get().stopperBlock();

if(gpl.dpad_right.value &% !gpl.dpad_right.lastValue)
if(Shooter.get().getStopperBlocked())
Shooter.get().stopperAllow();

else Shooter.get().stopperBlock();
if(gpl.dpad_left.value &5 !gpl.dpad_left.lastValue)

LocalizerManager.get() .setHeading(resetHeading);

resetOdometryComboTimer.resetTimer();

if(gpl.a.value && !gpl.a.lastValue)

LocalizerManager.get().resetOdometryPose!
if(gpl.left_bumper.value)

MecanumDrive.get().setSpeedMultiplier(D.4)

else MecanumDrive.get().setSpeedMultiplier(l);

« Initialising
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» Start

blic void start()
Shooter.get() .stopperBlock();
LimelightHandler.get().start();
LimelightHandler.get().setLocalizerPipeline();
Intake.get() .setState(IntakeStates.T0O_SHOOTER,

Clasa pentru alianta albastra

ETele0p(group="teleop", “LEOP ALBASTRU™)
@Configurable
1 nds OpMode {

tic Pose2D goalPose = new Pose2D(DistanceUnit.METER, 3 -1.75, -1.7, AngleUnit.DEGREES,

static Pose2D reset0OdometryPose = new PoseZ0(DistanceUnit.METER, i . Anglelnit.DEGREES,

ate TeleOpBaban teleop;

teleop = new TeleOpBaban();
teleop.init(resetOdometryPose, resetHeading, goalPose,
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Clasa pentru alianta rosie

Datorita faptului ca sistemul de localizare folosit in TeleOp este conceput pe baza
pozitiei robotului in functie de teren, initializarea goalPose-ului este obligatorie.
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49 AUTONOMIE

Autonomiile sunt structurate in 5 clase: o clasa specifica pentru path-uri, un enum
care contine starile, clasa principala unde este implementat Finite State Machine-ul
si alte doua clase in functie de culoarea aliantei.

5] FarB

AutoBFar
AutobFarAlbastru

AutoBsFarBosu

- [e] FarBaban
AutoFarBaban
AutoFarBabanAlbastru

AutoFarBabanRosu

Unele dintre autonomiile pe care le-am utilizat sunt:

« tragerea preload-ului de la far si de la short, acestea fiind cele mai simple
variante: robotul porneste din pozitia de start, se aliniaza cu obiectivul folosind
sistemul de localizare si executd secventa de tragere a preload-ului. Dupa realizarea
acestei actiuni, robotul se poate opri sau continua cu alte actiuni planificate, in
functie de strategia aleasa. Aceste autonomii sunt folosite frecvent deoarece sunt
rapide, sigure si reduc riscul de erori n timpul meciului.
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Autonomia preload-ului de la far si de la short
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12 bile scorate, dintre care 7 sortate

EJ ShortBaban
AutoBabanVZ2
AutoBabanVZAlbastru
AutoBabanVZHosu
Paths
PathsO1
PathsO2
Paths0O3
PathStates

Structura autonomiei
descrise
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« Inloop() este actualizat follower-ul din PedroPathing, care urmareste traiectoriile
definite pentru autonomie. De asemenea, este apelata functia de update a
sistemului de shoot, specifica autonomiei, care trebuie sa mentina o viteza
constanta a shooter-ului (shooterSpeed).

« Ininit() sunt initializate sistemele utilizate: LimelightHandler, shooter-ul si intake-ul.
Tot aici este setata si pozitia de start a robotului, atribuita follower-ului.

. In start() este selectat pipeline-ul necesar pentru Obelisk, iar shooter-ului 7i este
setatd viteza de tragere. In plus, sistemul de captare a bilelor este pus in pozitia
default, in care artefactul este directionat catre shooter.

« In stop() camera este oprita.
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« 9 bile sortate

=] Pattern®

Pentru a putea sorta cele trei spike-
uri indiferent de motiv, am decis sa
AutoBabanBabanAlbastru implementam céate o clasa de path-
uri pentru fiecare pattern. Sortarea
este realizata pe baza pozitilor
robotului, nu pe baza unor timere,
ceea ce ofera o precizie si o
consistenta mai mare in executia
autonomiei.

AutoBabanBaban

AutoBabanBabanRosu

m L

PathStates

Pentru a putea controla utilizarea sistemelor pe parcursul traiectoriilor este utilizata
functia addParametricalCallback(), prin care se stabileste de la ce procent din path trebuie
sa porneasca intake-ul sau alte sisteme.
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Android Studio
=| Android Studio este mediul oficial de dezvoltare (IDE — Integrated Development
= Environment) pentru aplicatile Android. Acesta ofera un spatiu complet in care
programatorii pot scrie, organiza, testa si gestiona codul sursa al unui proiect
software intr-un mod eficient si structurat.
Un IDE reprezinta mai mult decat un simplu editor de text. Android Studio integreaza
intr-o singura aplicatie toate instrumentele necesare dezvoltarii software: editor de
cod, sistem de compilare, instrumente de depanare (debugging), analiza a
performantei si integrare cu sisteme de control al versiunilor.
Principala sa functie este de a facilita procesul de dezvoltare prin automatizarea
multor sarcini tehnice, precum organizarea fisierelor proiectului, compilarea codului,
identificarea erorilor sau rularea aplicatiei pe dispozitive reale sau simulate.
Android Studio este construit pe platforma IntelliJ IDEA, ceea ce 1i ofera un sistem
avansat de analiza a codului. Acesta poate detecta erori de sintaxa, probleme logice
sau incompatibilititi Tnainte ca programul sa fie executat. In plus, oferd sugestii
inteligente de completare a codului (code completion), ceea ce accelereaza procesul
de programare si reduce probabilitatea aparitiei erorilor.
Un alt rol important al mediului Android Studio este organizarea structurii proiectului.
Codul sursa, bibliotecile externe, resursele si configuratile sunt aranjate intr-o
_structura clara, ceea ce permite gestionarea eficienta a proiectelor software mari.
Tn plus, Android Studio include instrumente de debugging, care permit analizarea
comportamentului  programului in timpul executiei. Prin aceste instrumente,
dezvoltatorii pot observa valorile variabilelor, pot urmari fluxul executiei si pot identifica
rapid eventualele erori din cod.
Prin toate aceste functionalitati, Android Studio contribuie la crearea unui mediu de
lucru organizat, in care dezvoltarea software devine mai rapida, mai sigura si mai
eficienta.

_ Git si controlul versiunilor
‘=|Git este un sistem de control al versiunilor distribuit, utilizat pentru gestionarea
~—modificarilor aduse codului sursa intr-un proiect software. Rolul sau principal este
de a urmari evolutia codului in timp si de a permite revenirea la versiuni anterioare
atunci cand este necesar.
in dezvoltarea software, codul este modificat constant. Far& un sistem de control al
_ versiunilor, gestionarea acestor schimbari ar deveni rapid dificila si predispusa la erori.
Git rezolva aceasta problema prin salvarea fiecarei modificari sub forma unei

ver5|un| documentate.
i
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Fiecare set de modificari este inregistrat intr-un commit, care reprezinta un punct stabil Tn
evolutia proiectului. Acest mecanism permite pastrarea unui istoric complet al modificarilor,
oferind posibilitatea de a analiza sau restaura orice etapa anterioara a dezvoltarii.

Un alt concept important in Git este ramificarea (branching). Aceasta permite dezvoltarea
unor functionalitati noi sau testarea unor idei fara a afecta versiunea principala a
proiectului. Ramurile pot fi ulterior combinate prin procesul de merge, integrand
modificarile ntr-o versiune stabila.

Prin acest sistem, Git ofera o metoda sigura si organizata de gestionare a evolutiei

codului, prevenind pierderea informatiilor si facilitand colaborarea intre dezvoltatori. 0

Integrarea Git in Android Studio

Android Studio include suport nativ pentru Git, ceea ce inseamna ca gestionarea

versiunilor poate fi realizata direct din mediul de dezvoltare, fara utilizarea unor
instrumente externe.

Aceasta integrare permite realizarea operatiilor esentiale de control al versiunilor intr-un
mod simplificat. Printre aceste operatii se numara urmarirea modificarilor in fisiere,
realizarea commit-urilor, gestionarea ramurilor si sincronizarea codului cu un depozit
central.

Un avantaj important al acestei integrari este vizualizarea clara a modificarilor din cod.
Android Studio evidentiaza diferentele dintre versiunea actuala si cea anterioara,
permitand dezvoltatorului sa observe exact ce linii de cod au fost modificate. Acest
lucru faciliteaza revizuirea codului si reduce riscul introducerii unor erori.

De asemenea, integrarea cu Git permite organizarea eficienta a procesului de dezvoltare.
Modificarile pot fi grupate logic in commit-uri, iar istoricul proiectului raméane bine
documentat. In cazul aparitiei unei probleme, dezvoltatorul poate reveni rapid la o versiune
stabila.

Q Android Studio si Git formeaza impreuna un sistem complet pentru dezvoltarea si

gestionarea proiectelor software.
Android Studio ofera instrumentele necesare pentru scrierea, analizarea si testarea
codului, Tn timp ce Git asigura controlul asupra evolutiei acestuia in timp. Integrarea dintre
cele doua tehnologii permite organizarea eficienta a procesului de dezvoltare,
mentinerea unui istoric clar al modificarilor si gestionarea sigura a proiectelor
software complexe.

Prin utilizarea acestor instrumente, procesul de dezvoltare devine mai structurat, mai sigur
si mai eficient, facilitand realizarea unor aplicatii robuste si bine organizate.

~
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Principiile programarii orientate pe obiecte (OOP) in Java

Programarea orientata pe obiecte este un mod de organizare a software-ului in care
aplicatiile sunt construite din obiecte care modeleaza entitati sau concepte dintr-un sistem.
Fiecare obiect contine date si operatii care pot actiona asupra acelor date.

Tn loc ca un program s fie structurat ca o succesiune lunga de instructiuni, el este organizat
ca un ansamblu de componente care colaboreaza intre ele. Aceasta abordare permite
dezvoltarea unor programe mai usor de inteles, de extins si de intretinut.

La baza programarii orientate pe obiecte se afla patru principii fundamentale: incapsularea,
mostenirea, polimorfismul si abstractia.

- —o ® '
1. incapsularea (Encapsulation)
Incapsularea reprezinta principiul prin care datele interne ale unui obiect sunt protejate
si gestionate prin intermediul unor metode controlate.
Ideea centrala este ca structura interna a unui obiect nu trebuie accesata sau modificata
direct din exterior. In schimb, obiectul oferd un set de metode prin care alte componente
ale programului pot interactiona cu el.
Prin acest mecanism, detalile de implementare sunt ascunse, iar accesul la date este
controlat. Astfel se previne modificarea accidentala a starii interne a obiectului si se
mentine coerenta sistemului.
Incapsularea contribuie la:
== | protejarea datelor

‘mentinerea integritatii logicii interne

et Wi

‘reducerea dependentelor dintre componentele programului

2. Mostenirea (Inheritance)

Mostenirea este mecanismul prin care o clasa poate prelua proprietatile si
comportamentele unei alte clase.

Clasa care ofera aceste caracteristici se numeste clasa parinte, iar clasa care le preia se
numeste clasa derivata sau clasa copil.

Prin mostenire, o clasa noua poate reutiliza functionalitati deja existente si poate extinde
comportamentul acestora prin adaugarea de metode sau proprietati noi.

Acest principiu permite organizarea claselor intr-o ierarhie logica, in care conceptele
generale sunt definite la nivel superior, iar cele mai specifice sunt definite in clasele
derivate.

Beneficiile mostenirii includ:

reutilizarea codului

structurarea clara a relatiilor dintre clase

reducerea duplicarii functionalitatilor




@%;1 GRGANIZATO R PARTEMNER FONDATOR
DE?JDE season#10 NATIE | EIBRD
........... ,P!? PRIN EDUCA”F ARAUBE LOCIETE AENERALE

I X GHALLENGE

BAMAMIA

3. Polimorfismul (Polymorphism)

Polimorfismul reprezinta capacitatea unui program de a trata obiecte diferite intr-un
mod uniform, permitand totodata fiecarui obiect sa isi manifeste comportamentul propriu.
Conceptul se bazeaza pe ideea ca aceeasi operatie poate avea implementari diferite, in
functie de tipul obiectului asupra caruia este aplicata.

Prin polimorfism, un program poate utiliza aceeasi metoda sau aceeasi interfata pentru
mai multe tipuri de obiecte, iar fiecare dintre ele va executa propria versiune a acelei
operatii.

Acest mecanism face posibila dezvoltarea unor sisteme software flexibile, in care noi tipuri
de obiecte pot fi introduse fara modificarea majora a codului existent.

4. Abstractia (Abstraction)
Abstractia reprezinta procesul prin care sunt evidentiate caracteristicile esentiale ale
unui obiect, in timp ce detaliile de implementare sunt ascunse.
Scopul abstractiei este simplificarea modului in care programatorii interactioneaza cu un
sistem complex. In loc s& fie expuse toate mecanismele interne, este oferitd doar o interfata
clara si simpla, care permite utilizarea functionalitatii fara a cunoaste implementarea exacta.
Prin abstractie, un obiect este descris prin ceea ce face, nu prin modul in care este
implementat.
Acest principiu contribuie la:

d reducerea complexitatii sistemelor software

4 separarea clara intre utilizare si implementare

a s dezvoltarea unor arhitecturi software mai usor de extins

TESTARE SICALIBRARE
Pentru a eficientiza testarea sistemelor, dupa implementarea efectiva folosim telemetria.

Astfel, observam comportamentul real al robotului in timpul actionarii acestora. In plus,
aceasta mai este folosita si pentru a determina experimental diferite constante.

Pentru calibrarea autonomiilor, este implementata clasa PoseFinder, care comunica in timp
real pozitia reala a robotului pe teren, pornind de la o pozitie fixa.




x 6.1 REORGANIZAREA ECHIPEI

6.2 WORKSHOPURI X

63SPL
>< 134


https://www.canva.com/design/DAHB9QTm67I/idyFZDs5yiTGMTTdjHTn6Q/edit?utm_content=DAHB9QTm67I&utm_campaign=designshare&utm_medium=link2&utm_source=sharebutton

2@‘}25 ORGANIZATOR PARTENER FOMDATOR
@TECH ‘ DECODE <isonsro NATIE | EBRD
RAMANIA et o LaRTX PRIN EDUCATIE AROUPE SOCIETE CENERLLE

6.1 REORGANIZAREA ECHIPEI

in urma Regionalei Sud, echipa noastra a trecut printr-un proces amplu de reorganizare si
dezvoltare, cu scopul de a ne consolida structura si de a ne pregati mai bine pentru
urmatorul sezon. In aceasta perioada am lucrat si la o reimprospatare a identitatii
echipei, refacand emblema, materialele promotionale si imaginea generala. Ne-am
Q dorit ca aceste schimbari sa reflecte mai bine valorile noastre: inovatia, munca in echipa si
J progresul.

Pe parcursul off-season-ului, echipa a parcurs un proces de reimprospatare a identitatii
vizuale, cu scopul de a obtine o imagine unitara, coerenta si profesionista, aliniata
valorilor promovate de FIRST. Aceasta identitate este utilizata in toate materialele oficiale
ale echipei: documentatie tehnica, materiale promotionale, postari online, evenimente si
competitii.

CULORILE OFICIALE ALE ECHIPEI

Identitatea cromatica a echipei este bazata pe doua culori principale, alese
pentru a reflecta profesionalismul, inovatia si claritatea vizuala:

Mov - cod hex: #8C52FF

Negru - cod hex: #0C0C0C
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Logo-ul echipei :‘g

GREOUPE ROCIETE GENERALE

Logo-ul ViCyber #21476 a fost refacut pentru a reflecta mai bine directia actuala a
echipei. Acesta reprezinta combinatia dintre tehnologie, identitate digitala si spirit creativ.

. 00e
Elemente vizuale agiw

Identitatea vizuala a echipei include elemente grafice recurente, precum linii geometrice
si forme simple, inspirate din domeniul tehnic.

Aceste elemente sunt utilizate pentru a crea continuitate vizual& intre materiale si pentru
a evidentia caracterul tehnic al echipei.

Prin aceasta identitate vizuala, ne dorim sa reflectdm valorile fundamentale ale echipei
ViCyber :
inovatia, munca in echipa, profesionalismul si progresul continuu.

o o@e
Scopul identitatii echipei sgiW

O identitate clar definita contribuie la 0 mai buna reprezentare a echipei in comunitat,
C si la cons rea imaginii noastre in fata partenerilor si sponsorilo

0
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Pe parcursul perioadei de pregatire, am organizat mai multe intalniri interne in cadrul
echipei, In care am discutat obiectivele pentru sezonul urmator, strategiile de dezvoltare si
planificarea activitatilor, atat din punct de vedere tehnic, cat si organizational. Aceste
intalniri au fost esentiale pentru stabilirea prioritatilor, alocarea eficienta a resurselor
si clarificarea responsabilitatilor fiecarui membru.

Tn plus, am analizat progresul proiectelor anterioare, am identificat punctele forte si ariile ce
necesitau imbunatatiri si am planificat modul in care echipa va aborda provocarile viitoare.
Toti membrii au fost implicati activ in indeplinirea rolurilor lor, contribuind la crearea unui
mediu de lucru coeziv, organizat si orientat spre rezultate.

De asemenea, am Tnceput o0 noua runda de recrutari in cadrul liceului, pentru a aduce n
echipa elevi pasionati de tehnologie si robotica. Dupa procesul de selectie, fiecare
departament a organizat workshopuri introductive, menite sa ofere membrilor, in special
celor noi, o0 baza solida de cunostinte.

Aceste sesiuni au acoperit atat notiuni de baza despre proiectarea, constructia si
programarea unui robot eficient, cat si aspecte legate de componenta non-tehnica a
proiectului, subliniind importanta acesteia in dezvoltarea si organizarea echipei.

— L
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62 WORKSHOPURI

Echipa ViCyber #21476 este organizata in trei departamente principale: Hardware, Software si
Marketing, fiecare contribuind activ la functionarea eficienta a echipei si la atingerea obiectivel
stabilite. Aceasta structura permite o buna organizare a activitatilor, 0 comunicare eficienta si
distribuire clara a responsabilitatilor.

ACTIVITATEA DEPARTAMENTULUI HARDWARE

Departamentul Hardware a desfasurat workshop-uri interne cu scopul de a forma o
baza solida de cunostinte ingineresti in randul membrilor echipei. Activitatile au inclus
sesiuni de imprimare 3D, in cadrul carora s-a urmarit intelegerea functionarii
imprimantei 3D, alegerea parametrilor optimi de printare si evaluarea calitatii pieselor
obtinute. De asemenea, au fost organizate workshop-uri de proiectare asistata de
calculator (CAD) folosind platformele Onshape si Fusion, unde membrii au invatat
logica modelarii pieselor, realizarea asamblarilor si respectarea tolerantelor mecanice.
Cunostintele dobandite au fost aplicate practic prin proiectarea si asamblarea unui
robot de tip ,media”, utilizat pentru activitati de promovare si evenimente organizate de
departamentul Marketing. Acest proces a permis testarea designului, identificarea

problemelor mecanice si implementarea solutiilor de imbunatatire.
Q

REZULTATE SI IMPACT

Workshop-urile au creat un mediu de Tnvatare bazat pe gandire logica, matematici
exacte si principii ingineresti, contribuind la dezvoltarea abilitatilor tehnice, a colaborarii
Tn echipa si a procesului de luare a deciziilor ingineresti, elemente esentiale
documentate in Engineering Notebook.
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ACTIVITATEA DEPARTAMENTULUI SOFTWARE

\\Y/Z

Departamentul Software a desfasurat workshop-uri interne cu scopul de a crea o baza

solida de cunostinte Tn domeniul programarii si al gandirii algoritmice in randul membrilor
D echipei. Activitatile au fost concepute gradual, pentru a facilita intelegerea conceptelor
S fundamentale si aplicarea lor practica.

Studio si FTC SDK (FIRST Tech Challenge Software Development Kit), precum si
familiarizarea cu mediul de lucru si structura unui proiect FTC. Membrii au Tnvatat notiuni

esentiale precum variabile, conditii, bucle, functii, clase si obiecte, toate explicate intr-un
b mod logic si accesibil.

@ostintele dobandite au fost aplicate practic prin programarea robotului de tip ,media”

realizat de Departamentul Hardware, unde membrii au inteles modul in care software-ul
interactioneaza cu componentele hardware (motoare, senzori, controllere), precum si
importanta testarii si depanarii codului.

? Workshop-urile au inclus initierea Tn programarea n limbajul Java, utilizand Android

omenzile sunt executate de robot si a modului Tn care structura codului influenteaza

@ ccent deosebit a fost pus pe intelegerea logicii din spatele programarii, a modului in
performanta si fiabilitatea acestuia.

D
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ACTIVITATEA DEPARTAMENTULUI MARKETING

@ Departamentul Marketing a desfasurat workshop-uri interne cu scopul de a dezvolta
competentele de comunicare, design si organizare ale membrilor echipei, contribuind la
formarea unei imagini coerente si profesioniste a echipei ViCyber #21476.

@ Activitatile au inclus sesiuni de lucru dedicate utilizarii programelor de editare grafica si
continut vizual, precum Canva si pachetul Adobe (Adobe Photoshop, Illustrator), prin
intermediul carora membrii au Tnvatat principiile de baza ale designului, editarii imaginilor,
realizarii materialelor promotionale si structurarii continutului vizual.

@ In cadrul workshop-urilor, participantii au inteles procesul din spatele organizarii
evenimentelor, de la planificare si promovare pana la executie, precum si volumul de munca
necesar pentru realizarea acestora intr-un mod eficient si atractiv. De asemenea, acestia au
Tnvatat despre identitatea echipei, importanta unei imagini unitare, valorile promovate de
ViCyber si modul in care acestea sunt transpuse in materiale vizuale si activitati de outreach.

@ Aceste activitati au contribuit la dezvoltarea creativitatii, spiritului de initiativa si lucrului in
echipa, sprijinind comunicarea eficienta a proiectelor tehnice si a valorilor FIRST Tech
Challenge catre comunitate.
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@Tn perioada off-season, echipa noastra a participat la competitia South Performance
League, organizata de echipele Clockworks #19075 si Andromeda #20691, desfasurata in
zilele de 12—-13 august la International School of Bucharest. Evenimentul a oferit un cadru
controlat si competitiv, destinat testarii solutiilor tehnice, strategiilor de joc si mecanismelor
dezvoltate n afara sezonului competitional oficial.

@Competitja ne-a permis sa evaluam performanta robotului in conditii reale de meci, sa
testam fiabilitatea sistemelor mecanice si electronice si sa analizam eficienta codului de
autonomie si teleoperare. Interactiunea cu alte echipe FTC ne-a oferit oportunitatea de a
observa si compara abordari diferite de rezolvare a problemelor tehnice, contribuind la
Tmbunatatirea procesului nostru de proiectare si programare. Pe parcursul meciurilor, am
reusit sa concuram cu echipe cu un nivel tehnic ridicat, obtinand rezultate bune si validand
solutiile dezvoltate anterior. Echipa a ajuns in play-off, unde a avut rolul de capitan de
alianta, experienta care a contribuit la dezvoltarea abilitatilor de coordonare tehnica, luare
rapida a deciziilor si adaptare strategica in timp real.

@ Pentru membrii care s-au alaturat echipei dupa Regionala Sud, aceasta competitie a
reprezentat prima experienta practica intr-un cadru FTC, oferindu-le posibilitatea de a
intelege structura unui concurs, fluxul meciurilor si importanta colaborarii intre
departamente in timpul competitiei.

@ Participarea la South Performance League a avut un impact semnificativ asupra echipei,
contribuind la identificarea punctelor forte si a aspectelor ce necesitau imbunatatiri, atat din
punct de vedere tehnic, cat si organizational. Aceasta experienta ne-a ajutat sa ne
optimizam metodele de lucru si sa ne pregatim mai eficient pentru provocarile viitoare ale
sezonului competitional FTC.
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Py 7S Datorita sprijinului constant oferit de sponsorii nostri, Tn acest an am beneficiat de o

&A™ crestere semnificativa a bugetului echipei, de la 3000 de euro in sezonul 2024-2025 la
8.600 de euro in sezonul actual. Acest lucru ne-a oferit oportunitatea de a ne extinde
considerabil activitatile si de a ne dezvolta proiectul la un nivel pe care nu il credeam posibil
inainte. Prin fondurile suplimentare, am reusit sa participam la un numar mai mare de
competitii, unde am avut sansa de a ne testa abilitatile, de a acumula experienta practica si
de a ne perfectiona lucrul in echipa.

P 7S In plus, bugetul marit ne-a permis s achizitiondm piese noi pentru robotul realizat in

“MB® ,cost an, ceea ce a contribuit direct la imbunatatirea functionalitatii, fiabilitatii si
performantei acestuia. Am investit, de asemenea, in materiale promotionale, pe care le-am
cumparat si personalizat pentru a ne consolida identitatea vizuala si pentru a face proiectul
nostru mai vizibil in comunitate.

o®o Totodata, am avut posibilitatea sa organizam un numar mai mare de evenimente in

&M@ cadrul proiectului FIRST, prin care am promovat educatia STEAM, munca in echipa si
inovatia Tn randul elevilor. Pentru a ne asigura ca toate aceste activitati se desfasoara in
conditii optime, a fost necesar sa dezvoltam strategii clare de gestionare si utilizare eficienta
a bugetului, astfel incat acesta sa acopere toate cheltuielile aferente implementarii
proiectului nostru si sa ne permita sa ne atingem obiectivele propuse.

] o 1COSTURI DE

BAZA

@Componentele robotului:

O parte semnificativa a bugetului a fost directionata catre reinnoirea si achizitionarea
componentelor necesare construirii robotului. Am urmatrit sa investim in piese de calitate,
durabile, care pot fi reutilizate si in sezoanele viitoare, pentru a asigura atat performanta
ridicata, céat si sustenabilitate pe termen lung. Aceasta strategie ne permite sa optimizam
costurile n timp si sa pastram un standard tehnic ridicat la fiecare competitie.

Transportul echipei si al robotului:

Fondurile alocate transportului ne-au permis sa participam la competitii organizate in afara
orasului nostru. Acest aspect este esential pentru dezvoltarea echipei, deoarece ne ofera
oportunitatea de a interactiona cu alte echipe, de a invata din experientele acestora si de a
ne testa abilitatile intr-un cadru competitiv real.

Amenajarea sediului echipei:
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¢ 2. COSTURIDEIMAGINE

:zg Materiale promotionale:

Materialele promotionale reprezinta imaginea echipei noastre si joaca un rol important in
cresterea vizibilitatii. Acestea ne ajuta sa ne facem cunoscuti in cadrul comunitatii STEAM,
dar si sa construim relatii cu parteneri, mentori si alti sustinatori ai educatiei tehnologice.

:z{ Plata domeniului site-ului echipei:

Detinerea si intretinerea site-ului oficial al echipei reprezinta o componenta importanta in

procesul de promovare. Prin intermediul acestuia, reusim sa prezentam activitatea noastra,
realizarile si valorile noastre, facilitind atragerea potentialilor sponsori si parteneri.

3. COSTURI AFERENTE ORGANIZARII D DE
¢ EVENIMENTE ¢ '

Evenimentele organizate de echipa noastra ne ofera oportunitatea de a ne conecta cu alli
membri ai comunitatii STEAM si chiar din afara acesteia. Prin participarea si implicarea
activa n organizarea acestor evenimente, reusim sa promovam valorile FIRST unui public
cat mai divers, contribuind la cresterea vizibilitatii si la o mai buna intelegere a domeniului
roboticii.

Aceste activitati joaca un rol esential si in inspirarea tinerilor de varsta noastra sa isi
descopere pasiunea pentru tehnologie si inginerie. Pentru desfasurarea evenimentelor
avem nevoie atat de materiale promotionale, cat si de locatii adecvate, care sa ne permita
sa oferim o imagine profesionista.

n cadrul echipei, departamentul de marketing are un rol esential in conceperea, realizarea
si procurarea materialelor promotionale. Tot acest departament se ocupa si de planificarea si
organizarea evenimentelor, in colaborare cu partenerii nostri, asigurand coerenta imaginii

publice si profesionalismul activitatilor desfasurate.

- ) /Ji’\ 5
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g in sezonul competitional 2025-2026, cea mai mare parte a bugetului a fost
directionata catre departamentul de hardware, avand ca obiectiv principal modernizarea si
aducerea echipamentelor echipei la cele mai inalte standarde tehnologice. Aceasta investitie
substantiala a fost esentiala pentru cresterea performantei generale, oferindu-ne
posibilitatea de a concura in conditii optime si de a face fata cerintelor competitiilor de cel
mai Tnalt nivel. Prin actualizarea constanta a echipamentelor si utilizarea unor solutii tehnice
de ultima generatie, echipa beneficiaza de un avantaj competitiv clar si de o baza solida
pentru obtinerea rezultatelor dorite.

ﬂ Pe locul al doilea in clasamentul cheltuielilor din acest sezon se situeaza costurile
aferente desfasurarii activitatii departamentului de marketing. Acestea includ atat cheltuielile
de promovare, cat si costurile de imagine ale echipei, avand un rol strategic Th consolidarea
vizibilitatii si a identitatii brandului. Investitile Tn marketing au urmarit cresterea notorietatii
echipei, atragerea de noi parteneri si sustinatori, precum si mentinerea unei relatii constante
si eficiente cu publicul. Astfel, activitatea departamentului de marketing contribuie
semnificativ nu doar la imaginea echipei, ci si la dezvoltarea sa pe termen mediu si lung.

60

SEASONAL MARKETING
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:gg Echipa incepe sezonul DECODE cu fonduri de 1.200 de euro. Prin
aplicarea unei strategii de sponsorizare atent construite si aliniate nevoilor noastre
actuale, am reusit sa obtinem rezultate notabile, generand un plus de 6.800 de
euro prin pachete de sponsorizare.

O parte considerabila din buget a fost directionata catre dezvoltarea robotului, prin
achizitionarea de piese complet noi, din cauza faptului ca cele folosite anterior au
ajuns la finalul ciclului de viata. De asemenea, necesitatile departamentului de
marketing au avut un buget alocat intr-o proportie mai mica. Aceasta a fost
stabilita Tn functie de obiectivele noastre principale: optimizarea robotului pentru a
ne apropia cat mai mult de versiunea finala dorita inainte de etapa regionala si
achizitionarea de materiale promotionale noi, astfel Tmbunatatind relatia cu
partenerii, sponsorii Si comunitatea locala.

Bugetul este alocat pentru fiecare departament, in functie de urgenta obiectivelor.
Asadar, cu un buget initial de 1.200 de euro am alocat banii astfel: 840 de euro
pentru departamentul de mecanica (70%), 240 de euro pentru marketing (20%) si
120 de euro pentru cheltuieli diverse.

:anlterior, dup& ce am primit doud sponsorizari in valoare de 2.000 de euro,
respectiv. 5.000 de euro la scurt timp dupa inceputul sezonului, bugetul si
proportiile au fost modificate, incat noul flux de bani permitea departamentului de
marketing sa conceapa un stand nou. Astfel, alocarea bugetului de 8.000 de euro
devine: 4.000 de euro pentru departamentul hardware (50%), 1.500 de euro
pentru departamentul marketing (20%) si 2.500 de euro pentru cheltuieli
neprevazute si sezoane viitoare (30%). Decizia de a modifica procentajele alocate
fiecarui departament a avut loc dupa o analiza profunda a necesarului si a
bugetului necesar real. Am observat ca, in medie, costul din fiecare sezon al unui
robot este in jur de 3.000 de euro, iar cei 1.000 de euro sunt adaugati pentru a
inlocui piese vechi, considerand vechimea acestora.
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@ Bugetul echipei a crescut organic de-a lungul sezonului, pe masura ce ne-am dezvoltat
tehnic si am reusit sa atragem noi surse de finantare. Fiecare etapa a adus cu sine nevoi
noi atat pentru performanta competitionala, cat si pentru modul in care ne prezentam ca
echipa.

La startul sezonului, am pus bazele. Am cumparat terenul oficial de joc pentru
antrenamente si testarea strategiilor, alaturi de prima serie de piese mecanice Si
componente tehnice. Cu acestea am construit primul nostru robot al sezonului cel cu care
am intrat in competitie la etapa League Meet-urilor. Prioritatea noastra in aceasta
@ herioada a fost sa intelegem jocul n profunzime si sa construim o fundatie tehnica solida.
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ASUS este o companie globala de tehnologie cunoscuta pentru laptopuri, componente
hardware si alte dispozitive performante. Produsele sale sunt apreciate pentru calitate,
design si performanta, fiind utilizate de oameni din intreaga lume. ASUS investeste
constant in inovatie si dezvoltarea tehnologiei. Sprijinul oferit echipei noastre ne ajuta sa
continuam sa exploram si sa invatam prin tehnologie.

TINMARﬁ

energy

Tinmar Energy este una dintre cele mai mari companii private din sectorul energetic din
Roménia. Compania furnizeaza energie electrica si gaze naturale pentru numerosi
clienti din tara si investeste in dezvoltarea energiei regenerabile. Prin activitatea sa,
contribuie la modernizarea sectorului energetic si la dezvoltarea unor solutii sustenabile.

POPP-:
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Popp & Asociatii este o companie romaneasca de inginerie si proiectare specializata in
domeniul constructiilor si infrastructurii. Echipa lor a contribuit la numeroase proiecte
importante din Romania, oferind expertiza tehnica si solutii inovatoare. Experienta si
profesionalismul companiei au un impact important in dezvoltarea mediului construit.
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orange’

Orange este unul dintre cei mai mari operatori de telecomunicatii din lume si un
lider al pietei din Roméania. Compania ofera servicii de telefonie mobila, internet si
solutii digitale pentru milioane de utilizatori. Orange investeste constant in
hnologii moderne si in dezvoltarea infrastructurii digitale. Sustinerea lor ne ajuta
sa continuam activitatile si proiectele echipei.

=

ParkLake Shopping Center este unul dintre cele mai moderne centre comerciale
din Bucuresti. Mall-ul ofera o varietate de magazine, restaurante si spatii de
divertisment, fiind un loc popular pentru petrecerea timpului liber. Conceptul sau
este inspirat de natura si pune accent pe experienta comunitatii. Sustinerea lor
contribuie la dezvoltarea proiectelor echipei noastre.

* pqary

Horizon City este un proiect rezidential modern dezvoltat in zona Pipera din
Bucuresti. Complexul pune accent pe confort, spatii verzi si facilitati pentru
comunitate, oferind un stil de viata echilibrat. Proiectul este conceput pentru a crea o
comunitate urbana moderna si prietenoasa. Sustinerea lor ne ajuta sa continuam
activitatea echipei si proiectele educationale 0

Meeting Nature

Nl HORIZON
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FLZRIAN o '

deFlorian este un brand de lenjerii de pat realizate din materiale naturale, cunoscut
pentru produsele sale confortabile si durabile. Lenjeriile sunt fabricate din bumbac de
calitate si sunt concepute pentru a oferi un somn placut si un bun confort termic pe
tot parcursul anului. Produsele sunt create cu atentie la detalii si sunt realizate n
loturi mici, de o familie cu traditie in domeniul textilelor.

‘)

¢ .

devared to your passmn

F64 este cel mai mare retailer de echipamente foto si video din Roméania. Compania
ofera produse si servicii pentru fotografi incepatori si profesionisti, dar si cursuri Si
evenimente dedicate comunitatii creative. Prin activitatea sa, F64 incurajeaza
creativitatea si dezvoltarea pasiunii pentru fotografie. Sprijinul lor contribuie la
promovarea proiectelor echipei noastre.
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81 EVENIMENTE -

- Q Evenimentele ne ofera oportunitatea de a ne conecta cu alti membri ai comunitatii
STEAM si chiar dincolo de aceasta. Prin participarea si organizarea lor, reusim sa
promovam valorile FIRST unui grup mult mai divers de persoane, contribuind la cresterea
vizibilititii si ntelegerii domeniului roboticii. n acelasi timp, aceste activitati ne permit sa fi
inspiram pe tinerii de varsta noastra sa isi descopere pasiunea pentru tehnologie.
Folosim evenimentele atat in scop didactic, pentru a transmite cunostinte si a demonstra
principile STEM, céat si In mod creativ, transformand fiecare ocazie intr-o experienta
interactiva si captivanta. Ele reprezinta un cadru ideal in care ne putem exprima liber
imaginatia si dorinta de a contribui la dezvoltarea unei comunitati mai unite si mai pasionate
de robotica.

- «Q Pe langa dezvoltarea competentelor de comunicare, evenimentele contribuie la

formarea unor calitati esentiale precum leadershipul, lucrul in echipa, gestionarea
timpului si adaptabilitatea. Fiecare activitate — fie ca este vorba despre workshop-uri,
prezentari publice sau activitati sociale — ne ajutda sa ne depasim limitele, sa castigam
incredere n propriile abilitati si sa ne formam o mentalitate orientata spre invatare continua.
in plus, interactiunea cu alti membri ai comunitatii ne ofera posibilitatea de a construi relatii
valoroase, de a ne extinde reteaua de contacte si de a impartasi experiente ce pot deveni
surse de inspiratie.

‘\ﬁ‘:".
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VICYBER ECHOES

IMPACT 17 CLASE . 450 PERSOANE

In vederea misiunii noastre de a raspandi pasiunea fatd de robotica, implicit fatd de
domeniul STEAM, am conceput proiectul ViCyber Echoes. Acesta a constat n

sustinerea unor prezentari in cadrul scolilor, in colaborare cu cadrele didactice.
Le-am vorbit elevilor despre ce inseamna robotica, pasii construirii unui robot, modul

de gandire in programare si despre comunitatea STEAM. De asemenea, am avut Si

aplicatii practice; la copiii din ciclul primar am aplicat tehnica de Tnvatare prin joc: am construit
un robot din LEGO, cu care am indeplinit diverse provocari.

Prin acest proiect am reusit sa ajungem in numeroase licee, scoli si gradinite, iar lista de mai jos
reflecta doar inceputul impactului nostru in comunitate. Dorinta noastra este sa extindem
aceasta initiativa catre cat mai multe institutii de Tnvatamant, pentru a demonstra copiilor si
profesorilor ca robotica nu este doar o activitate distractiva, ci si un domeniu care contribuie la
dezvoltarea pe termen lung.

Ne propunem sa aratam ca robotica stimuleaza gandirea critica, creativitatea, lucrul in echipa si
increderea in sine — abilitati esentiale intr-o lume aflata in continua schimbare. Cu fiecare
vizita, ne dorim sa inspiram mai multi elevi sa descopere potentialul tehnologiei si sa 1si urmeze
curiozitatea.

Pe masura ce proiectul creste, ne angajam sa construim o retea educationala solida, in care
\ 4 tehnologia sa devina accesibila tuturor, iar pasiunea pentru robotica sa ajunga in cat mai multe
comunitati.
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SCOALA PARTICULARA'TEDDYBAR’
(13-14 OCTOMBRIE 2025)

Bkl & RITA FREMANFER Y

s=::|| Evenimentul desfasurat la Scoala ,, Teddybar” a reprezentat prima noastra incercare
de a pune in practica proiectul ,,ViCyber Echoes”, marcand totodata prima prezentare
oficiala a acestuia in fata unui public. Fiind la inceput de drum, membirii echipei au fost cuprinsi
de ematii firesti, generate atat de importanta momentului, cat si de responsabilitatea de a nu
dezamagi mintile tinere care ne urmareau cu interes si curiozitate.

:|| Desi prezentarea fusese atent exersata in prealabil, trairile intense si dorinta de a transmite

informatiile intr-un mod clar, captivant si educativ au amplificat emotiile echipei. Cu toate
acestea, profesionalismul, implicarea si pasiunea pentru proiect au reusit sa transforme
aceste sentimente intr-un avantaj, contribuind la 0 atmosfera autentica si interactiva.

:|| Prezentarea s-a desfasurat cu succes, iar reactiile pozitive ale elevilor au confirmat
impactul mesajului transmis. Participantii au fost receptivi, au adresat intrebari si s-au

implicat activ, ceea ce ne-a oferit increderea ca proiectul ,,ViCyber Echoes” are potentialul de

a educa si inspira. Aceasta prima experienta a reprezentat un pas esential in dezvoltarea

proiectului si ne-a motivat sa continuam, cu si mai multd determinare, organizarea unor astfel
# de activitati educationale.
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SCOALA PARTICULARA EVRIKA”
(22-23 OCTOMBRIE 2025)

" 1n zilele de 22 si 23 octombrie, echipa ViCyber #21476 a desfasurat o activitate de
outreach educational la Scoala Particulara ,Evrika”, avand ca obiectiv promovarea
interesului pentru robotica si tehnologie in randul elevilor de varsta mica. Activitatea a fost
realizata in colaborare cu cadrele didactice, care au sprijinit organizarea si desfasurarea
sesiunilor educationale.

(WL
Cd

'@‘ Pe parcursul celor doua zile, membrii echipei au sustinut activitati interactive prin care
elevii au fost introdusi in concepte de baza legate de robotica, functionarea unui robot si
importanta lucrului in echipa. Prin demonstratii practice si explicatii adaptate nivelului de
varsta, copiii au avut ocazia sa inteleaga notiuni elementare despre mecanisme, miscare Si
coordonare.

(S

'@\ Activitatea a pus un accent deosebit pe colaborare, creativitate si curiozitate, valori
fundamentale promovate de FIRST Tech Challenge. Entuziasmul si interesul manifestate de
elevi au evidentiat impactul pozitiv al acestor initiative asupra dezvoltarii timpurii a pasiunii
pentru domeniile STEAM. Aceasta experientd a confirmat importanta implicarii echipei n
activitati educationale dedicate elevilor de toate varstele si a contribuit la consolidarea misiunii
noastre de a inspira generatiile viitoare sa descopere si sa exploreze lumea tehnologiei si a
inovatiei.

7 » ‘ﬁ' Sl
o
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COLEGIUL NATIONAL MATEI BASARAPB’
(22 OCTOMBRIE 2025)

La data de 22 octombrie, echipa ViCyber #21476 a desfasurat o activitate de outreach
educational la Colegiul National ,,Matei Basarab”, unde am sustinut o prezentare dedicata
promovarii roboticii si a valorilor FIRST Tech Challenge.

Activitatea a fost realizatd cu sprijinul Consiliului Elevilor si al cadrelor didactice, care ab | ‘
facilitat organizarea si desfasurarea evenimentului.
5 in cadrul prezentarii, am oferit elevilor o introducere in domeniul roboticii competitionale,
prezentand structura unei echipe FTC, rolurile departamentelor (Hardware, Software si
arketing), precum si impactul pe care competitia il are asupra dezvoltarii abilitatilor tehnice

3 i non-tehnice ale elevilor.

e asemenea, am discutat despre valorile FIRST - Gracious Professionalism™,
olaborare, inovatie si spirit de echipa — si modul in care acestea sunt aplicate n activitatea
noastra. Evenimentul a avut un caracter interactiv, elevii fiind incurajati sa adreseze
intrebari si sa participe activ la discutii. Prin aceasta activitate, am urmarit sa crestem
interesul tinerilor pentru domeniul STEAM si sa contribuim la dezvoltarea comunitatii FTC
prin informare, inspiratie si implicare directa.

Aceasta experientd a reprezentat un pas important in consolidarea relatiei cu
comunitatea educationala locala si Tn indeplinirea obiectivului nostru de a promova
robotica si educatia tehnologica in randul elevilor.
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COLEGIUL NATIONAL MARIN PREDA
(14 NOIEMBRIE 2025)

Q La data de 14 noiembrie, echipa ViCyber #21476 a desfasurat o activitate de outreach
educational la Liceul Teoretic ,Marin Preda”, unde a sustinut o prezentare dedicata
promovarii roboticii si a competitiei FIRST Tech Challenge. Evenimentul a fost realizat cu
sprijinul Consiliului Elevilor si al cadrelor didactice, care au contribuit la buna organizare a
activitatii.

In cadrul prezentdrii, membrii echipei au oferit elevilor o introducere in robotica
competitionala, explicand structura unei echipe FTC, rolurile departamentelor (Hardware,
Software si Marketing), precum si etapele principale ale dezvoltarii unui robot pe parcursul
unui sezon competitional. De asemenea, au fost prezentate valorile FIRST, precum Gracious
Professionalism™, colaborarea, inovatia si lucrul in echipa, evidentiind importanta acestora in
activitatea zilnica a echipei.

6 Activitatea a avut un caracter interactiv, elevii fiind Thcurajati sa participe activ prin intrebari si
discutii deschise. Prin aceasta initiativa, echipa a urmarit sa stimuleze interesul pentru
domeniul STEAM si sa contribuie la extinderea comunitatii FIRST Tech Challenge, oferind
elevilor o perspectiva clara asupra oportunitatilor educationale si personale oferite de robotica
competitionalda. Aceasta experienta a consolidat relatia echipei cu mediul educational si a
sustinut obiectivul nostru de a promova educatia tehnologica si implicarea activa in
comunitatea FTC.
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SCITECH

IMPACT 200+ PERSOANE

Pe data de 4 decembrie 2025, am avut oportunitatea de a participa activ la organizarea
proiectului SciTech, un eveniment initiat de Organizatia Startevo, care si-a propus sa
reuneasca tineri pasionati de tehnologie, inovatie si gandire creativa. Proiectul a avut ca scop
principal stimularea interesului pentru domeniile STEAM, incurajarea colaborarii si dezvoltarea
abilitatilor de rezolvare a problemelor intr-un context competitiv si dinamic.

In cadrul acestui eveniment, am fost implicati direct prin amenajarea si gestionarea unui
) stand propriu, alaturi de ceilalti colaboratori, unde am interactionat cu participantii, le-am
prezentat activitatile propuse si le-am oferit sprijin pe parcursul probelor. De asemenea, am
\ contribuit la organizarea a doua probe interactive, special concepute pentru a testa logica,
!Q, gandirea analitica si capacitatea participantilor de a lua decizii rapide sub presiune.
% =
Experienta a fost una valoroasa, atat din punct de vedere organizational, cat si educational,
contribuind la dezvoltarea competentelor de lucru in echipd, comunicare si coordonare, dar
si la consolidarea legaturilor dintre tinerii interesati de viitorul tehnologiei si inovatiei. Prima
proba a constat in ansamblarea unui robot simplu din piese de plastic, intr-un timp cat mai
scurt, iar a doua proba a constat in testarea abilitatilor elevilor de a naviga un program
de proiectgre 3D.

.




D T enaE DECODE 2% SEASON#1? NATIE BRD

[T TTENNTTY RN Y {lm

LUS
) § %®@ERA‘5MUS+ U@ %

IMPACT APROX. 200 PERSOANE
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Pe 17 noiembrie 2025, am avut privilegiul de a participa la un eveniment organizat in cadrul
proiectului Erasmus+, o experienta ce ne-a oferit oportunitatea de a prezenta potentialul si
performantele echipei noastre din cadrul competitiei FIRST Tech Challenge (FTC). Aceasta
intalnire a reprezentat nu doar un prilej de a evidentia rezultatele obtinute, ci si un moment
important de conectare cu elevi si profesori dintr-o alta culturd, descoperind perspective noi
Y gasupra modului in care tehnologia si educatia STEAM sunt percepute si aplicate n Europa.Q (

R in timpul evenimentului, am sustinut o prezentare ampla despre structura si filosofia competitiei
FTC, explicand modul in care functioneaza echipa noastra si cum contribuie fiecare membru la
succesul final. Am detaliat organizarea interna in cele trei departamente — Software, Hardware
si Marketing — subliniind rolul esential al fiecaruia In dezvoltarea robotului, optimizarea
strategiilor de joc si asigurarea unei comunicari eficiente atat in interiorul echipei, cat si
in relatia cu comunitatea.

Acest format colaborativ le-a aratat participantilor ca robotica nu inseamna doar programare
sau constructie, ci imbina creativitatea, ingineria, organizarea si leadershipul.

HAE . e '
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Dincolo de partea teoretica, am avut ocazia sa dialogam cu elevii prezenti, sa le
raspundem la intrebari si sa exploram impreuna idei despre viitorul tehnologiilor
educationale. Entuziasmul lor pentru robotica ne-a inspirat, iar schimbul de idei a evidentiat
cat de importanta este colaborarea internationald pentru dezvoltarea unor perspective noi si O
inovatoare.
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SNOWY CIRCUITS’

IMPACT 250 PERSOANE

Competitia ,,Snowy Circuits”, organizatda de echipa noastra, in colaborare cu echipa
SPARKTECH #24345, s-a desfasurat la Colegiul National de Informatica ,, Tudor Vianu” si
a reprezentat o adevarata provocare, atat din punct de vedere al abilitatilor tehnice, cét si al
celor organizatorice.
Fiind prima competitie organizata de echipa noastra, acest eveniment a avut o importanta
deosebita pentru noi.

Am depus mult efort in etapa de planificare, iar interesul manifestat de celelalte echipe ne-a
onorat profund. Am fost placut surprinsi de numarul mare de participanti, ceea ce ne-a
confirmat ca ideea competitiei a fost bine primita si apreciata in comunitate. Pe parcursul
desfasurarii concursului, ne-am confruntat cu diverse provocari tehnice si logistice, Tnsa
am reusit sa le gestionam eficient prin comunicare, cooperare si spirit de echipa. Fiecare
obstacol aparut a fost o oportunitate de a invata si de a ne dezvolta abilitatile, iar implicarea
tuturor membirilor a fost esentiala pentru succesul evenimentului.

in ciuda dificultitilor intampinate, am reusit si asiguram buna desfisurare a
competitiei, sa rezolvam prompt problemele aparute si sa oferim participantilor o experienta
placuta si bine organizata. ,,Snowy Circuits” a fost nu doar un test al capacitatilor noastre
organizatorice, Ci Si 0 experienta valoroasa care ne-a ajutat sa crestem ca echipa si sa
castigam incredere pentru organizarea viitoarelor evenimente.
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DEMO-UL 'BLOOM SCRIMMAGE"
ORGANIZAT ALATURI DE INFO(1)ROBOTICS SI
HEART.ROBOTICS
IMPACT 120 DE PERSOANE

Alaturi de echipele Info(1)Robotics si Heart.Robotics, am organizat pe data de 1 martie un
demo intitulat ,Bloom Scrimmage”, desfasurat la Colegiul National de Informatica ,Tudor
Vianu”. Evenimentul a reprezentat o experienta intensa si provocatoare, atat din punct de
vedere al competentelor tehnice, cat si al celor organizatorice.

Pe parcursul desfasurarii competitiei, ne-am confruntat cu diverse situatii neprevazute, de la
probleme tehnice pana la provocari logistice.Cu toate acestea, printr-o buna comunicare,
cooperare si prin implicarea activa a tuturor membrilor echipelor, am reusit sa gestionam
eficient fiecare obstacol aparut.

Fiecare dificultate ntalnita a devenit o oportunitate de a invata lucruri noi, de a ne adapta
rapid si de a ne consolida abilitatile de lucru in echipa.

Datorita efortului comun si spiritului de colaborare, competitia s-a desfasurat in conditii bune,
iar problemele aparute au fost rezolvate prompt, astfel incat participantii sa se bucure de o
experienta placuta si bine organizata.

Atmosfera a fost una energica si plina de entuziasm, iar schimbul de idei si experiente dintre
echipe a contribuit la crearea unui mediu competitiv, dar in acelasi timp prietenos.

,Bloom Scrimmage” nu a fost doar un test al abilitatilor noastre organizatorice si tehnice, ci Si
0 experienta valoroasa care ne-a ajutat sa evoluam ca echipa. Evenimentul ne-a oferit ocazia
de a ne perfectiona modul de organizare, de a invata din provocarile intalnite si de a castiga
mai multa incredere in capacitatea noastra de a planifica si desfasura evenimente similare in
viitor.
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DEMO-UL
‘DECODE THE FIELD’

ORGANIZAT ALATURIQUANTUM ROBOTICS

IMPACT 130 DE PERSOANE

Pe data de 8 martie, alaturi de echipa Quantum Robotics, am organizat demo-ul ,Decode the
Field” la Colegiul National de Informatica ,Tudor Vianu”. Acest eveniment a oferit echipelor
participante oportunitatea de a-si testa robotii intr-un mediu asemanator celui de competitie si de
a exersa strategiile de joc cu o saptamana inainte de etapa nationala.

Pe parcursul demo-ului, echipele au putut sa isi verifice mecanismele, sa observe ce Tmbunatatiri
mai sunt necesare si sa se familiarizeze mai bine cu terenul de joc. In acelasi timp, evenimentul a
fost 0 ocazie excelenta pentru colaborare, schimb de idei si consolidarea relatiilor dintre echipe.

Atmosfera a fost una energica si plina de entuziasm, iar participantii au profitat de aceasta
experienta pentru a-si perfectiona robotii si strategiile. ,Decode the Field” nu a fost doar un simplu
antrenament inainte de nationald, ci si 0 oportunitate valoroasa de pregatire si de invatare pentru
toate echipele implicate.
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" FALL IN ROBOTIX

IMPACT 500 DE PERSOANE

.Fall in Robotix” este evenimentul prin care echipa noastra a reusit sa aduca lumea captivanta a
roboticii direct Tn mijlocul comunitatii. Gazduit intr-un mall, intr-un spatiu accesibil si prietenos,
evenimentul a atras copii, adolescenti si adulti deopotrivd — toti dornici sa descopere cum arata
tehnologia atunci cand este pusa in miscare de pasiune si creativitate.

Pentru aceasta editie, am amenajat un stand interactiv dedicat universului FTC, unde vizitatorii au
putut intelege cum functioneaza un robot, care sunt etapele unui sezon competitional si ce
fhseamna munca din spatele unei echipe de robotica.

Alaturi de fondatorii initiativei ILC, am prezentat conceptul FIRST Tech Challenge intr-un mod
ludic si accesibil: jocuri cu piese LEGO, mini-provocari de logica, demonstratii tehnice si explicatii
pe intelesul tuturor. Entuziasmul copiilor, dar si interesul adultilor, au creat o energie aparte,
transformand spatiul intr-un mic laborator al inovatiei.

Un moment extrem de valoros a fost interactiunea cu celelalte echipe prezente. Discutiile tehnice,
schimburile de idei si prezentarile informale despre strategii Si mecanisme ne-au oferit
perspective noi asupra provocarilor actualului sezon FTC. Am reusit sa identificam detalii si
optimizari pe care, poate, nu le-am fi observat in ritmul intens al pregatirilor — o dovada ca
invatarea devine mai profunda atunci cand este impartasita.

.Fall in Robotix” nu a fost doar un eveniment, ci 0 experienta care a consolidat legaturi, a inspirat
viitori ingineri si a ntarit comunitatea noastra STEAM. Pentru echipa noastra, a reprezentat un
pas important spre misiunea de a promova tehnologia intr-un mod accesibil, prietenos si
motivational. Ne-a reamintit ca fiecare interactiune, fiecare intrebare si fiecare zdmbet curios pot
aprinde pasiuni noi si pot modela parcursul generatiilor care vor construi viitorul.
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ONE HOUR
OF ROBOTICS

IMPACT 80 PERSOANE

In perioada de inceput a anului scolar am
organizat, in cadrul Colegiului National de
Informatica ,Tudor Vianu”, workshop-uri pentru
colegii nostri

. Am organizat aceste ateliere la programare,
hardware si marketing. Ne-am bucurat sa
vedem ca destui dintre ei aveau deja notiuni de
baza, astfel ca am putut lucra cu ei la un nivel
mai Tnalt.

Le-am prezentat codul robotului din sezonul trecut si
am lucrat Tn OnShape. La marketing, am discutat
despre cum se realizeaza un design, cum
functioneaza strategia de finantare si am facut sesiuni
L | de brainstorming, din care au reiesit multe idei ce s-
au transpus in realitate.

......

¥ Inovatia, de cele mai multe ori, am observat noi,
Y| apare prin contopirea ideilor.

B * In urma acestor workshop-uri, ne-am pregatit
|| voluntarii, acesta fiind un pas esential in recrutarea
E" viitoarei generatii a echipei noastre.
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IMPACT 270 PERSOANE

In perioada 13-14 noiembrie 2025, am avut privilegiul de a participa la DefCamp 2025, unul
dintre cele mai importante evenimente de cibernetica din regiune. Aici am reusit sa aducem
n prim-plan valorile FIRST si spiritul FTC, folosind inteligenta artificiala ca instrument de
prezentare si interactiune. Atmosfera din jurul standului nostru a atras rapid atentia
pasionatilor de tehnologie, securitate informatica si inovatie.

Participarea noastra, alaturi de ProTV si alte institutii media, ne-a oferit oportunitatea de a
reprezenta cu mandrie comunitatea FTC si STEM intr-un mediu profesional, dinamic si
profund orientat catre viitor.

DefCamp s-a dovedit a fi locul in care ideile indraznete prind contur — fie printr-o linie de

cod ingenioasa, fie printr-un design 3D ce reuseste sa transforme viziunea in realitate.
Pentru echipa noastra, experienta a fost o adevarata fereastra spre un domeniu n continua
evolutie, inspirdndu-ne sa fintelegem mai bine provocarile si oportunitatile tehnologiei
moderne.
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Unul dintre cele mai memorabile momente ale evenimentului a fost vizita Ministrului Digitalizarii,
Economiei, Antreprenoriatului si Turismului, Radu-Dinel Miruta. Acesta si-a exprimat interesul
pentru initiativele dedicate progresului tehnologic si educatiei STEAM, oprindu-se la standul
nostru pentru a afla mai multe despre misiunea si activitatile FTC. A testat robotul nostru cu
entuziasm si a apreciat dedicarea, efortul si profesionalismul intregii echipe.

Aceasta experienta ne-a consolidat motivatia de a promova in continuare tehnologia, inovatia si
valorile FIRST, evidentiind impactul pe care robotica 1l poate avea asupra formarii generatiilor
viitoare. DefCamp ne-a demonstrat ca atunci cand pasiunea se intalneste cu perseverenta,
rezultatele pot inspira comunitati intregi si pot contribui la construirea unui viitor mai inteligent si
mai conectat.
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Prima editie a evenimentului Future Talk, organizat in colaborare cu conducerea Colegiului
National de Informatica , Tudor Vianu”, a reprezentat un real succes si un pas important in
promovarea educatiei tehnologice Tn randul tinerilor.

Evenimentul a debutat cu prezenta unor invitati de exceptie: loana Bica, Principal Research
Scientist la Google DeepMind, si Mircea Rozolea, Chief Technology Officer la Emia, care au
sustinut prezentari captivante despre inteligenta artificiala si modul in care aceasta ne
influenteaza viata de zi cu zi, adesea fara ca noi sa fim constienti de acest lucru.

Prin exemple concrete si explicatii clare, invitatii au reusit sa aduca mai aproape de public un
subiect complex, evidentiind impactul real al Al-ului in domenii precum educatia si viata cotidiana.
Prezentarile lor au starnit interes si au incurajat gandirea critica, deschizand noi perspective
asupra viitorului tehnologiei.

Ne-am bucurat de o prezenta numeroasa, cu peste 100 de participanti, care au venit cu minti
deschise, entuziasm si curiozitate fata de lumea inteligentei artificiale. Atmosfera a fost una
interactiva, iar publicul a demonstrat un interes autentic pentru subiectele discutate.
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Un rol esential in reusita evenimentului I-a avut Departamentul de Marketing al echipei noastre,
care s-a organizat exemplar, asigurand o desfasurare fluenta si profesionista a Tintregului
eveniment.

Datorita efortului si dedicarii lor, Future Talk a fost nu doar un eveniment educativ, ci si unul
inovator, bine structurat si lipsit de probleme logistice.

Un moment deosebit de apreciat a fost sesiunea de intrebari si raspunsuri, in care participantii au
avut ocazia sa le adreseze invitatilor Intrebari legate de tehnologie, cariera si viitorul inteligentei
artificiale.Curiozitatea si implicarea publicului ne-au confirmat importanta organizarii unor astfel de
initiative.

In concluzie, prima editie Future Talk a demonstrat c& exista un interes real pentru subiectele de
actualitate din domeniul tehnologiei si ne motiveaza sa continuam organizarea unor evenimente
care sa inspire, sa informeze si sa pregateasca tinerii pentru provocarile viitorului digital.
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UNLOCK THE MOTIF
—CHAPTERONE -

Unlock The Motif — Chapter One, competitie organizata de echipele #19075 Clockworks, #12560
Soft Hoarders si #19049 High Five, desfasurata pe data de 14 decembrie, a reprezentat primul
concurs la care echipa noastra a participat in acest sezon. Acest eveniment a fost prima ocazie
reala de a ne testa abilitatile pe terenul de joc, de a evalua performanta robotului in conditii de
competitie si de a intelege mai bine dinamica meciurilor FTC.

Pe langa experienta competitionala, meet-ul ne-a oferit oportunitatea de a interactiona cu alte
echipe participante, facilitdnd un schimb valoros de idei, solutii tehnice si strategii de joc. Aceste
discutii ne-au ajutat sa identificam puncte forte, dar si aspecte care necesitau imbunatatiri.

Desi primele meciuri au fost marcate de diverse probleme tehnice, am reusit sa le diagnosticam si
sa le remediem intr-un timp scurt, demonstrand capacitatea echipei de a lucra eficient sub
presiune. Ca rezultat al acestor ajustari, am castigat ultimele trei meciuri disputate, iar in fiecare
dintre ele am stabilit un nou record de puncte pentru eveniment.

Aceasta experienta ne-a ajutat sa ne dezvoltam abilitatile de rezolvare a problemelor in conditii de
stres, sa testam si sa rafinam strategii de joc eficiente si sa capatam mai multa incredere in
munca noastra. Unlock The Motif — Chapter One a fost un pas important in pregatirea noastra
pentru competitiile viitoare si a contribuit semnificativ la evolutia echipei in acest sezon.

I High Five
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Competitia ,lceSpark Meet”, organizata de echipele #19099 H-tech, #19054 NeuroBotix si
#14270 Quantum Robotics, desfasurata pe data de 21 decembrie, a reprezentat cel de-al doilea
League Meet la care echipa noastra a luat parte in acest sezon competitional. Evenimentul a
reunit unele dintre cele mai bine pregatite si experimentate echipe din regiune, oferindu-ne un
cadru competitiv valoros Tn care ne-am putut testa limitele si progresul realizat pana in acest
moment.

Aceasta competitie a fost o oportunitate excelenta de a ne demonstra abilitatea de a colabora
eficient ca echipa, de a lua decizii rapide si de a ne adapta strategiile in functie de situatiile
intalnite pe teren. Participarea la meciuri de un nivel atat de ridicat ne-a ajutat sa ne consolidam
experienta competitionala si sa ne confirmam capacitatea de a concura la cel mai Tnalt nivel,
alaturi de echipe cu o vasta experienta in domeniul roboticii.

Ca rezultat al muncii constante depuse de-a lungul sezonului si al pregatirii intense, am reusit
sa obtinem victoria in 5 din cele 6 meciuri disputate, un rezultat care reflecta clar dedicarea,
perseverenta si efortul colectiv al intregii echipe. Mai mult decat atat, impreuna cu echipa
#20265 Heart of RoBots, am stabilit un nou record european, o performanta remarcabila care
ne-a oferit o motivatie suplimentara si ne-a demonstrat ca suntem pe drumul cel bun.

Aceasta reusita ne-a intarit increderea in propriile forte si ne-a confirmat faptul ca munca
depusa pana acum a meritat pe deplin, reusind sa ocupam locul 4 in cadrul competitiei.

" Qualification 18 of 26

* Event High Score
Blue Red

171 275 LLL

LEAVE 6

120 ARTIFACT 227
18 PATTERN v [ 20265

10 BASE ISl 21476 =
20 FOUL 15 O 9
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il ICECODE SHOWDOWN

Competitia ,lceCode Showdown”, organizata de echipa Gamma #15991, a avut loc pe
data de 10 ianuarie, la Colegiul National ,Sfantul Sava”, si a reprezentat al treilea
League Meet la care echipa noastra a participat in acest sezon competitional.

Fiind prima competitie din noul an, acest eveniment a avut un rol important pentru
echipa noastra, ajutdndu-ne sa ne reintram n ritmul concursurilor, sa ne testam strategia
si sa ne consolidam colaborarea in cadrul echipei. Atmosfera a fost una competitiva, dar
in acelasi timp prietenoasa, oferindu-ne ocazia sa interactionam cu alte echipe si sa
Tnvatam din experientele lor.

Pe parcursul competitiei, am reusit sa obtinem 5 victorii din 6 meciuri disputate, un
rezultat care reflecta munca depusa in perioada de pregatire. Datorita acestui parcurs,
echipa noastra s-a clasat pe locul al lll-lea in clasamentul general, o performanta care
ne motiveaza sa continuam sa ne imbunatatim.

Un moment deosebit al competitiei a fost obtinerea event high score-ului, realizare pe
care am impartit-o cu echipa Quantum Robotics #14270. Acest rezultat ne confirma
progresul si ne ofera incredere pentru urmatoarele competitii, demonstrand ca suntem
pe drumul cel bun si pregatiti pentru provocarile ce urmeaza.
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SNOWY CIRCVUITS

Competitia ,Snowy Circuits”, organizata de echipa noastra, in colaborare cu echipa
SPARKTECH #24345, s-a desfasurat la Colegiul National de Informatica ,Tudor Vianu”
Si a reprezentat o adevarata provocare, atat din punct de vedere al abilitatilor tehnice,
cat si al celor organizatorice.

Fiind prima competitie organizata de echipa noastra, acest eveniment a avut o
importanta deosebita pentru noi. Am depus mult efort in etapa de planificare, iar
interesul manifestat de celelalte echipe ne-a onorat profund. Am fost placut surprinsi de
numarul mare de participanti, ceea ce ne-a confirmat ca ideea competitiei a fost bine
primita si apreciata in comunitate.

Pe parcursul desfasurarii concursului, ne-am confruntat cu diverse provocari tehnice si
logistice, Tnsa am reusit sa le gestionam eficient prin comunicare, cooperare si spirit de
echipa. Fiecare obstacol aparut a fost o oportunitate de a invata si de a ne dezvolta
abilitatile, iar implicarea tuturor membirilor a fost esentiald pentru succesul evenimentului.

Tn ciuda dificultitilor intampinate, am reusit sa asiguram buna desfisurare a competitiei,
sa rezolvam prompt problemele aparute si sa oferim participantilor o experienta placuta
si bine organizata. ,Snowy Circuits” a fost nu doar un test al capacitatilor noastre
organizatorice, ci Si 0 experienta valoroasa care ne-a ajutat sa crestem ca echipa si sa
castigam incredere pentru organizarea viitoarelor evenimente.
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Concursul ,Air's AgeZ”, organizat de echipele TehnoZ 15972 si Robo-Sapiens 19117, a
reprezentat ultimul League Meet la care echipa noastra a participat in acest sezon
competitional. Evenimentul a avut o importanta majora, fiind ultima oportunitate de a ne
evalua nivelul de pregatire haintea etapei Regionale Sud.

A fost ultima ocazie pe care am avut-o sa observam progresul celorlalte echipe si sa
testam posibilele strategii pe care aveam sa le aplicam la competitia viitoare.

Munca constanta, analiza jocului si pregatirea ne-au adus victoria in 5 din cele 6
meciuri jucate, primele 2 punctaje pe eveniment si locul 2 in clasamentul echipelor
participante.

Rezultatele obtinute au confirmat progresul tehnic si strategic realizat si ne-au motivat
sa lucram si mai intens in saptamana premergatoare Regionalei Sud. Experienta
acumulata ne-a oferit increderea ca putem concura la cel mai inalt nivel si ca avem
potentialul de a avansa catre etapa nationala.
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ROMANIA SOUTHLEAGUE TOURNAMENT

Regionala Sud a reprezentat cel mai important eveniment la care echipa noastra a
participat Tn acest sezon. A fost apogeul tuturor orelor de munca, al tuturor sesiunilor de
antrenament si sansa de a ne dovedi progresul si de a arata ca meritam sa progresam la
etapa nationala si sa reprezentam Romania pe scena internationala.

Am avut oportunitatea sa comunicam cu toate echipele din regiunea noastra si sa facem
schimb de strategii si informatii, bucurandu-ne in acelasi timp de diverse opinii despre
acest sezon.

In urma meciurilor de calificare, am castigat 5 din cele 6 meciuri disputate si am setat un
nou record european, alaturi de echipa Quantum Robotics 14270, reusite ce ne-au oferit
motivare si incredere, intrand in faza de play-off-uri.

In meciurile de play-off, am participat in calitate de capitani ai aliantei a 3-a, alaturi de
echipa Renaissance Robotics 22226, etapa in care am jucat 3 meciuri. De asemenea, am
fost onorati sa primim Premiul CONTROL I, oferit pentru cel mai bine programat robot,
recunoastere ce ne-a validat progresul si munca.

Toate aceste reusite au avut ca rezultat avansarea spre etapa nationala si sansa de a
concura pentru onoarea de a ne reprezenta tara la cele mai inalte niveluri competitionale.
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increderea, demonstrandu-ti ca, chiar si atunci cand simti ca ai ajuns la limita, ma

FIRST Tech Challenge nu inseamna doar proces ingineresc sau linii de cod scrise:
pana tarziu in noapte. FTC este, inainte de toate, un program care creeaza legat
reale intre oameni, care te ajuta sa ii cunosti in adevaratul sens al cuvantului
atat cu partile lor bune, cét si cu momentele mai dificile.

.More than robots” nu este doar un slogan, ci o realitate pe care o traie i
Este un proiect care te invata ce inseamna munca in echipa, perseverenta

exista mereu putind putere ca sa mergi mai departe. FTC formeaza caractere,

dezvolta prietenii si construieste experiente care raman cu tine mult dincolo de
competitie. @
O
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