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CUPRINS

MENTORI SI ROBOT STRATEGIE
TRAINING URI PE JOC

POYESTEA
ECHIPEI

T=AM PLAN OUTREACH SI

Sl BUGET EVENIMENTE PROGRAMARE
32 8500 752
Membri Outreach Ore de Munca

River Wolves Tulcea

Povestea echipei, sezonul acesta / FTC Robotics Team-#R0049 #17881.

n anul 2016, dorinta de a promova valorile STEM la nivelul judetului nostru a determinat fondarea clubului
de robotica River Wolves Tulcea. Cu timpul am realizat ca a face parte dintr-o echipa de robotica inseamna
mult mai mult, am fuzionat, elevi, mentori si visuri, devenind o familie ce creste din ce in ce mai mult.

Tn aceastd aventurd am intdmpinat oportunititi de dezvoltare, ne-am fortat limitele, devenind o versiune

mai buna a noastra. Astazi putem spune cu mandrie ca am reusit sa condensam valori importante ce sunt
transmise fiecdruia dintre noi.
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a=u=- STRENGHTS WEAKNESSES OPPORTUNITIES THREATS
i =’\M'PLI\N » dezvoltarea » lipsa renumelui [§» cursuri > inaccesibilitatea
SI BUG-_ unor programe national in obtinute din centrelor
=1 pilot STEM comunitate surse externe universitare
OBIECTIVE PREMII: Inspire Award, Think . - o ; :
Award, Connect Award, Motivate Award, baptlt!JdInI 5 pr?actlvltate > parten.erlate = plerdere.auu.nor
Innovate Award tehnice scazuta avantajoase oportunitati de

» sponsorizari dezvoltare
considerabile » timpul limitat

© lin O

STRUCTURA ECHIPEI

»sarcini uniform §* izolare

distribuite regionala

» Atragerea de mentori si
training-uri profesionale

» Colaborare cu ONG-urile
si autoritatile publice
locale (primarie)

LEADER TEHNIC § LEADER NON-TEHNIC

» Asimilarea si integrarea MECANICA
rapida a recrutilor /[ MECANICA s PROGRAMARE |l PR & COMUNICARE
S — etV PROGRAMARE w== PROIECTARE 3D

» Dublarea activitatilor de
teambuilding si sedintelor

» Cursuri de trgai$niig petntru e o (MEME1) [Rch‘UT'] (EQLINTARN)

= s SEP OCT NOV DEC IAN FEB B 4 COORDONATORI TN BOARD B28 MEMBRI

viitorul Board al echipei B 17 RECRUTI B 15 VOLUNTARI

> Initiativele de teambuilding si training-uri bine realizate au determinat cresterea implicarii
din partea recrutilor si a orelor de munca pe sedinta la toate departamentele. Setarea unor
obiective clare si o structura eficienta a echipei a determinat cresterea motivatiei si eficientei.

PR S| COMUNICARE *

" . TOTAL 17300 ALOCARE BUGET
» Minim 25% din buget alocat  vNiTURI DELEl 0% 25% 5S0% 5%
ivitatilor treach
sctivititlior de outreac » SEZONUL PRECEDENT 9500 i
» Dublarea sumelor la » LICEUL TEORETIC “GRIGORE MOISIL”| 3300  [ESTIMARE
initiative de donatii » DELTAICA SEAFOOD 3000 — ]
“ e : » LATAUC 1000 [REALITATE
» Pastrarea a minim 15% din > DEEP 3 500 T B COMENZI DE PIESE
buget pentru sezonul urmator Il MAT. PROMOTIONALE

P Pentru realizarea evenimentelor de tip fundraising, echipa de PR si Comunicare a fost instruita
sa analizeze sponsorii in functie de tipul personalitatii acestora. S-au identificat trei tipuri prin-
cipale: Emotivul, Rationalul si Competitivul, precum si strategii diferite pentru atragerea lor.

TEAM-PLAN NON-TEHNIC [ TIMP PLANIFICAT PERIOADA DEVIATA DE LA PLAN

|FUNDRAISING S| PARTENERIATE IATRAGERE MENTORI SI TRAINERI
STABILIRE |ELABORARE DESFASURARE
PLAN SI EVENIMENTE EVENIMENTE
OBIECTIVE

IOUTREACH OFF-SEASON |TRAINING RECRUTI IREALIZARE CAIET

> Dedicarea activitatilor de MAl IUN UL AUG SEPT OCT NOYV DEC IAN FEB
community-service tinerilor 5 i : :
B Programarea activitatilor de outreach in perioada off-season, axate pe publicul larg, a deter-

» Cresterea activitatilor
de outreach STEM

» Transformarea echipei in cel
mai important centru de
educatie STEM din judet

» Promovarea FIRST in mediul
rural

din Ucraina ; ) i ‘ i G
minat o crestere substantiald a numarului de recruti (cu 30%). Planificarea din timp a
evenimentelor din acest sezon ne-a permis initierea si finantarea a 2 mari proiecte pilot
judetene, de promovare a educatiei nonformale STEM.
TEAM-PLAN TEHNIC I TIMP PLANIFICAT PERIOADA DEVIATA DE LA PLAN
> ; Z
A s il e B TG [
LORMISGINE GIITIEISIUTINITIE) OBIECTIVELOR  [SISTEME.  [TRAINING RECRUTI PROGRAMARE AUTONOMIE
» Printarea 3D de piese 3! PLANULUI COMANDA DE SI ANTRENAMENT DRIVERI
TEHNIC PIESE

eficiente si originale

> Sistem de odometrie cu

2 t::n‘codere . L PDEMO 1 FDEMOZ rDEMOS
> Minim o luna dedicata

Sntichamieritilin oe driving MAI IUN UL AUG SEPT OCT NOV DEC IAN  FEB

si eficientizarii autonomiei » Alocarea unei perioade extinse de timp pentru research si training-uri tehnice a cauzat un
parcurs mai eficient al “build-season”-ului, permitandu-ne sa ne concentram in lunile
decembrie - februarie asupra programarii autonomiei si antrenamentului in cadrul demo-urilor.
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MENTORI Sl
TRAINING-URI

Tn sezoanele trecute, am dezvoltat abilittile
membrilor nostri prin cursuri interne de antrenament,
pana cand problema a devenit capacitatea limitata de
antrenament a membrilor mai vechi. Am ajuns la
concluzia ca solicitarea ajutorului de la comunitatile

si persoanele implicate in domeniile STEM ar aduce o
valoare substantiala echipei si membrilor sai prin
intermediul mentoratelor si sesiunilor scurte de antre-
nament pe aspecte tehnice si non-tehnice. Atragerea
acestor persoane ne-au ajutat atat in general, cat si
individual membrii sa isi imbunatateasca aptitudinile.
De asemenea, ne-a permis sa promovam programul
FIRST la nivelul comunitatii STEM nationale.”

NICULAE DOBRESCU
Presedinte “ORION”, cea mai mare
¥ Asociatie Stiintifica la nivel judetean

MENTOR COORDONATOR

CHIRUS MINA
Membru alumni, student la Facultatea
de Matematica si Informatica Bucuresti
PEER MENTOR

A\ DANIEL ERZSE

! Director Executiv CODER DOJO

) Oradea, trainer SPACEDIN
ASISTARE TEHNICA

807%

> CRESTERE A INITIATIVELOR
DE TRAINNG-URI EXTERNE
FATA DE SEZONUL 2021-202

CURSURI

Sl TRAINING-URI'||1|||:|||u|||||||||

SURSA INTERNA
SURSA EXTERNA

2021 Im MBUNATATIRE IN 2022

IRIS si IONELA au avut un impact
* semnificativ in atragerea si

@ formarea de legaturi intre echipa

" si noii mentori/ traineri.

NICULAE ALDEA
Profesor de fizica LTGM, membru
Asociatia Stiintifica “ORION”
MENTOR TEHNIC

RARES BISAG
Fondator “ROSPIN”, fondator si
presedinte “SPACEDIN”
MENTOR NON-TEHNIC

ADRIAN DUMITRESCU
Co-fondator “SPACEDIN”. Doctorand
la Universitatea Southampton
ASISTARE TEHNICA

\ MIND ARCHITECT TRIDIA
| Proiect bazat pe neurostiinta si Afacere care are la baza pasiunea
" psihologie, cu peste 900k urmaritori pentru design 3D
ASISTARE NON-TEHNICA ASISTARE TEHNICA
TRAINING | SEPT OoCT NOV DEC IAN
TIMELINE
MECANICA | I s )
PROIECTARE 3D | I s | 3
PROGRAMARE | I s .
PR S| OUTREACH | I ] | —]

I COMUNICARE IN ECHIPA (MIND ARCHITECT) I CURS FAMLIARIZARE CU KIT-UL FTC
BN DESIGN ELECTRIC AL UNUI ROVER (DANIEL ERZSE. SPACEDIN) CURS ADOBE
B SOLIDWORKS (ADRIAN DUMITRESCU. SPACEDIN) Il ACOMODARE S| TEAMBUILDING

COMPUTER VISION (MINA. PEER MENTOR) CURS PUBLIC SPEAKING / SPONSORIZARI
BN ORGANIZARE DE EVENIMENTE (RARES BISAG. SPACEDIN) Il BAZELE 3D (TRIDIA)
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OUTREACH Sl
=Y ENIMENTE

MLA 23

9 SULINA
SOV TULCEA

MACIN

Q

9 MAHMUDIA
SANGREOZ-BAI

CERNA

9 SARICHIOI

PERSOANE INDRUMATE SPRE FIRST SI STEM

HUNEDOARA 9 {5
spu  PTEST) PLOEST! Q

9 BRAILA

RAMICU-VALCEA

BUCURESTI

CALARASI @
MEDGIDIA

I STAN rAND F:ODE KIDS ﬁlOBOFEST . |SAPTAMANA Fgc)MAmAN
PUB Llc 1 IUNIE FEST POLITEHNICA [FACULTATILOR  |SCIENCE HUB
TEHNICE
" ATELIER OBOTIN | NOAPTEA NETWORKING DANUBE WEBINAR
TARG DE Eiﬁ‘:‘%’;f'”um ROBOTICA |72 H/KICK- | CERCETATORILOR |EVENIMENT CIENCE DESIGN,
LICEE PENTRU COPIl |OFF EVENT |EUROPENI SPACED-IN H{OBOTOUR FEsmAL |DEMO |TRIDIA
MAI IUN U AUG SEPT T NOV DEC IAN FEB
OUTREACH PE VARSTE
2021-2022 V¥S 2022-2023
» KICK-OFF EVENT (online): » Implicarea autoritatilor locale in STEM s
7 echipe din tara si FIRST
» ROMANIAN SCIENCE HUB » Prin proiectul Robotour am ajutat la in-
(online): 2 echipe din tara fiintarea de laboratoare STEM in doua 3000 @
implicate scoli gimnaziale din judet, donand
» Primul DEMO din Dobrogea: kit-uri de robotica. Astfel, am promovat
2 echipe locale + 2 echipe si concursul FIRST Tech Challenge. 2000 @
din regiune - » Targul de Stiintd “Danube Science
= Mentorarea unei echlpe Festival” ne-a pus pe harta locala
First Tech Challenge din a educatiei nonformale STEM, "
Tulcea. promovand in 2 orase dezvoltarea locala
> Construirea infrastr_uctu_rii prin proiecte stiintifice si tehnice.
ggnFﬁ';Ls’tc{:a;efe:nﬁsghr:g? > Participarea la 6 evenimente locale si
il g g nationale cu diverse stand-uri, ce au 61 1215 |15 19
in liceu. r‘t\.Ni ANI ANI

atras in jur de 5000 de persoane. OUTREACH SEZON

202l-202e2 VS 2022-20e23

» Constientizare crescutd » Atragerea sponsorilor » Tmbundtdtirea vorbitului

despre echipa si FIRST in public a membrilor
> Atragerea unor > Aproprierea membrilor » Demonstrarea abilitatilor
membri valorosi echipei si pasiunii fata de robotica
400 S——
» Transformarea echipei » Evidentierea oportuni- » Prefectionarea aptitudinilor
intr-un brand local tatilor din domeniul de conducere prin lucrul B A
STEM in echipd luN lauG !ocT IDeC
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MIHNEA si GABI
au avut un
impact
semnificativ Tn
coordonarea
proiectului
ROBOTOUR

STAND

» Robotica pentru noi inseamna mai
mult decat competitie iar, in luna mai,
am avut prima ocazia de a ne face
cunoscuti publicului larg. Am avut
oportunitatea sa organizam un stand
de robotica unde am deschis calea
urmatoarelor generatii pasionate de

Eveniment pilot prin intermediul caruia am extins impactul educatiei STEM la
nivelul comunitatii rurale. Membrii echipei noastre au sustinut in cadrul scolilor
gimnaziale “Mircea cel Batran”-Babadag si “Traian Cosovei”-Somova cate o
prezentare a activitatii noastre pe parcursul competitiei First Tech Challenge.
Ulterior, am oferit cate un kit de robotica celor doua scoli, cu scopul facilitarii
proceselor educationale din cadrul orelor de fizica, TIC si informattica. Prin
activitati interactive, le-am insuflat tcopiilor dorinta de a ajunge elevi ai liceului
nostru, devenind astfel viitori membrii River Wolves.

OUTREACH: 300

TARG OFERT

OUTREACH: 1000

»in fiecare an sunt organizate targuri

unde elevii de gimnaziu pot gasi liceul
potrivit pentru ei. Un astfel de targ a
fost organizat si la noi in oras, liceul
nostru fiind singurul unde s-a
prezentat o echipa de robotica.

» Copiii au avut ocazie sa afle ce

stiinta si tehnologie. Am impartasit co- inseamna educatia STEM si au ramas

piilor experienta noastra, atragandu-i
catre educatia STEM, dorinta de a pasi
pe urmele noastre fiind vizibila pe
chipurile acestora.

RIVER
WOLVES

placut impresionati de echipa noastra.

Ne mandrim cu faptul ca multi copii
au plecat cu dorinta de a deveni
viitori membri.

2 @ S

22

MIHAI si GEORGE
s-au remarcat

semnificativin
cadrul
ATELIERULUI
PENTRU COPII

N ‘I

2 OUTREACH: 50

» Tn cadrul "Atelierului de robotic
pentru copii" am prezentat tinerilor,
cu varste cuprinse intre 6-16 ani,
activitatea din cadrul clubului de
robotica. Scopul evenimentului a fost
initierea participantilor in activitati
precum proiectare, asamblare,
printare 3D si programare. Am fost
placut surprinsi de abilitatile lor si
suntem nerabdatori sa 1i sustinem n
calatoria lor de cunoastere a
valorilor STEM!

ROO4YS
11881




Acest eveniment este un proiect pilot inedit, ce a luat nastere in
decembrie si care s-a desfdasurat concomitent la Palatul Copiilor
Tulcea si in cadrul Scolii Gimnaziale Macin. Festivalul a avut in
centru concursul de proiecte stiintifice aplicate “Tulcea, Judetul
Viitorului”, unde participantii si-au aratat viziunea pentru
viitorul orasului nostru. Am premiat initiativele comunitare de
dezvoltare a nivelului de trai. Vizitatorii au fost invitati sa
voteze proiectul lor preferat, fiind de asemenea incitati de
workshop-uri pe teme precum Robotica FTC, Imprimare 3D,
Programarea Sistemelor Arduino si Astronomia in viata de
zi cu zi. Evenimentul I-a avut drept invitat special pe Rares
Bisag, acesta vorbindu-ne pe tematica “Domeniul Spatial:
Prezent sau Viitor?”, discutie ce a vizat modul in care in-
dustria aerospatiala ar imbunatati diverse alte domenii.
La final, concurentii au fost premiati cu kit-uri de robo-
tica, incurajand astfel educatia non-formala STEM.

MIHNEA si IONELA au reprezentat
membrii esentiali in organizarea
© evenimentului.

OUTREACH: HOO

ATELIER STEM DE CRACIUN

Tn decembrie, echipa noastra a participat la un atelier pentru
copii, unde cei mici au avut ocazia sa controleze robotul
nostru si sa invete totodatad despre importanta domeniului

STEM.
OUTREACH: HO
SAPTAMANA FACULTATILOR
La acest webinar elevii au putut descoperi aspecte legate de viata

de student in cadrul unei facultati tehnice,finalizand cu discutii
pe teme legate de domeniile stiintei si al tehnologiei.

OUTREACH: 50

NOAPTEA CERCETATORILOR

Noaptea Cercetatorilor a fost un nou prilej pentru
echipa de a face cunoscuta educatia STEM publicului
larg. Prin activitati interactive si demonstratii cu
roboti, elevii au reusit sa inteleaga ingineria din
spatele unui robot, intr-un mod distractiv. Membrii
echipei au fost prezenti atat in cadrul liceului
nostru,cat si in cadrul asociatiei ARBDD din
Sulina pentru ainsufla pasiunea pentru
educatia STEM cat mai multor tineri.

- e i W OUTREACH: 1000

RIVER e O ROOHS |
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In premier3 la nivel regional, in luna ianuarie am
organizat primul DEMO din Dobrogea, care a
reusit sa atraga echipe dornice sa-si testeze robotii
si abilitatile. REV-Robotics a fost sponsorul principal
al evenimentului, acordandu-ne vouchere cu
valoarea totald de $150. Evenimentul a fost deschis
publicului larg, care a avut ocazia sa desco- pere
lucruri noi despre educatia STEM si comunitatea First
Tech Challenge. La DEMO, au fost prezenti copii, parinti
si profesori, entuziasmati de conceptul nou adus in oras.
La realizarea acestui eveniment a luat parte si echipa de
robotica Epsilon, impreuna demonstrand motivatie pentru
aducerea roboticii tulcene pe harta nationala. Meciurile
s-au desfasurat intr-un mediu competitiv, dar in acelasi timp
destins si amical. Prin acest eveniment, am incurajat
“Gracious Proffesionalism” la nivelul comunitatii First, promo-
vand de asemenea robotica pe plan local. Acest eveniment a
fost un succes considerabil pentru noi, echipa castigand
sustinerea liceului si comunitatii locale.

MIHNEA si FABIANA au reprezentat membirii
indispensabili in organizarea si desfasurarea
evenimentului.

ROMANIAN SCIENCE HUB e

Romanian Science Hub reprezinta o alianta a mai =
multor echipe de robotica din toata tara. Scopul i ps & Tfles
principal a fost acela de a oferi informatii despre

STEM oamenilor din afara comunitatii FTC, prin

intermediul unor cursuri online pe parcursul a doua /oagle search Check speljig
saptamani, in care au avut loc 7 webinare. Aceasta Cautali inspo View > Ovs
initiativa a reusit sa promoveze educatia STEM si  Freepik
sa insufle pasiunea pentru robotica publicului. '

OUTREACH: 100 @

Code Kids Fest este un festival de stiinta care se desfa-
soara anual in Tulcea, avand un impact regional
substantial. Echipa noastra a avut onoarea sa fie invitata
drept jurat pentru proiectele participante si ni s-a ofe-
rit si posibilitatea de a organiza un stand in cadrul
targului. Aici, am oferit un interviu pentru Radio
Romania Actualitati, impactul regional FIRST
transformandu-se intr-unul national.

OUTREACH: HOO

RIVER
~WOLVES




BUILD A ROBOT IN "12H

Acest eveniment, realizat cu prilejul Kick-Off-ului repre-
zinta cel mai mare impact pe care |-am avut asupra
comunitatii FTC. Echipele au avut 72 de ore sa
construiasca un robot pe tema acestui sezon, realizand
si o documentatie tehnica. Scopul evenimentului a
fost de a readuce spiritul competitiei FTC in comuni-
tatea nationala de robotica. Ana Mihaela Popescu,
directorul programului, a fost prezenta la deschi-
dere, si a oferit sfaturi si incurajari valoroase pentru
participantii sezonului actual.

OUTREACH: 100

ROBOFEST

$>

Tmpreun3 cu alte 33 de echipe de robotica din Romania, am b
promovat competitia First Tech Challenge la Robofest, S T G | . RIVER -~
festival gazduit de Universitatea Politehnica din Bucuresti. v .l : \L"" WOLVES ;[

LICEUL TECRETIE
GRIDURE MOISIL TULCEA

Acesta a fost prilejul nostru de a testa pentru prima data
robotul construit pentru sezonul actual, in timp ce oa-
menii din afara comunitatii FIRST au venit sa viziteze
stand-urile. Astfel, am promovat valorile FIRST si le-am
oferit persoanelor din mediul mundan sansa de a
descoperi tehnologia si inovatia in acest domeniu.

OUTREACH: HOO [l S o
Membirii echipei noastre au sarbatorit ziua de 1 iunie prin I

intermediul unui stand interactiv amplasat in centrul ora-
sului. Copiii intre 12-18 ani au avut ocazia de a invata
despre FTC, despre montarea sistemelor mecanice, dar si
programarea din spatele acestora. In cadrul acestei acti-
vitati ne-a vizitat primarul orasului, construind astfel o
relatie de comunicare valoroasa cu autoritatile publice
locale. In urma acestui eveniment, am fost invitati la
Primarie pentru a discuta despre finantarea echipelor
FTC din judet.

1y out REACH: 2000

TREASURE HUNT CARITABIL
>

entru a lll-a edltle a acestui eveniment, cu ocazia "Noptii
Cercetatorilor”, am decis ca toate proﬁturlle din vanzarea
de bilete s& fie donate catre UNICEF, pentru ajutorul
copiilor din Ucraina. Dupa oferirea unei donatii minime,
participantii au avut acces la un software care fi ghida
prin cele mai mari 4 muzee din oras pentru a rezolva
indicii. La fiecare muzeu s-a aflat cate un stand
informativ FTC, iar premiile au constat in participarea
la un atelier intitulat "O zi intr-o echipa de robotica".

RIVER
WOLVES
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WEBINAR: TRIDIA
Pe data de 4 februarie, compania TRIDIA a oferit un curs

echipei noastre de roboticd, sub forma unui webinar
deschis si celorlalte echipe FTC. In cadrul intalnirii, am
avut prilejul de a stabili bazele design-ului 3D. Alex
Mesesanu ne-a aratat pasii de urmat in realizarea unui
personaj in diverse programe, contribuind la dezvolt-
area abilitatilor echipelor din toata tara, in ceea ce
riveste domeniul graficii 3D.

"OUTREAGH:52

Inc3 de la inceputul sezonului, activitatea companiei
SpacedIN a reprezentat un real interes pentru echipa
noastrd. Ulterior, am reusit sa stabilim legatura cu Rares
Bisag, care ne-a devenit mentor. La sfarsitul lunii
noiembrie am avut ocazia sa participam la primul lor
eveniment fizic, unde ne-au fost expuse informatii
esentiale despre SolidWorks, robotica si fizica tehnica.
Totodatd, am avut ocazia sa intalnim persoane impli-
cate in domeniul STEM cu care am putut impartasii
informatii si pasiunea noastra fata de robotica si FTC.

OUTREACH: HO

Din dorinta de a introduce valorile STEM in educatia gene-
ratiilor tinere, si cu sprijinul Liceului Teoretic "Grigore
Moisil", am reinfiintat echipa scolii de First Lego League
sub numele de "Wolfie Tech". In acest an, ne-am
concentrat asupra pregatirii tehnice a membrilor, asa ca
am organizat cursuri saptamanale, obiectivul fiind
pregatirea lor pentru competitiile oficiale cat mai
curand. Construirea infrastructurii acestei echipe
reprezinta un factor esential in asigurarea continui-
tatii echipei noastre, elevii de gimnaziu alegand sa-si
continue in liceu parcursul educational catre FTC.

i11172:1 WOLFIE TECH
\*41F RECRUTEAZA!

ESTIIN CLASELE 5-8 S ESTI

PASIONAT DE ROBOTICA?

TEASTEPTAM LA LICEUL TEORETIC GRIGORE
MOISIL PENTRU D SEDINTA PILOT IN STIL
FIRST LEGO LEAGUE

MENTORAT EPSILON

Pentru echipa noastra dezvoltarea unui front comun in
comunitatea STEM locala reprezinta motivul pentru care
am decis ca mentorarea si sustinerea echipei de robotica
Epsilon reprezinta un aspect crucial pentru noi. Astfel,
ne-am oferit sustinerea din punct de vedere tehnic,
ajutand echipa Colegiului Dobrogean “Spiru Haret” pe
partea de programare si construire a robotului.
Colaborarea noastra a evoluat si pe plan non-tehnic,
avand parte de asistarea lor in organizarea primului
DEMO din Dobrogea.

RIVER e O
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ROBOTUL

> SASIU CU APARATOARE > ODOMETRIE

PRINTATE 3D CU 3 ENCODERE
> PARTE INOVATIVA - > LIFT CULISANT
SISTEM DE MENTINERE PROIECTAT PENTRU

A TENSIUNII SCRIPETILOR STABILITATE

»BRAT MOTORIZAT PENTRU P CLESTE MULAT PE FORMA
TRANSFERUL CONULUI CONULUI, ACTIONAT DE 2
SPRE SPATELE ROBOTULUI  SERVO-MOTOARE DE PUTERE

> SASIUL este bazat pe 4 motoare GoBilda Planetary
435 rpm, conectate cu rotile Mecanum, la 90 de grade
printr-un sistem de roti dintate. In cadrul de aluminiu
al sasiului sunt plasate 3 module de encodere REV,
cu cate o roata omni pentru sistemul de odometrie.

» Tematica sezonului acesta propune un teren in care miscarea
robotilor este limitata, fiind clara importanta rotilor Mecanum. o4 FIGURA 1
Analizand aceasta decizie, am descoperit niste ' '
probleme subtile de fizica.

» in timpul miscarii robotului, datorita structurii rotilor Mecanum,
exista vibratii verticale. In cadrul unui studiu s-a demonstrat aceasta
problema. Diagrama 1 ilustreaza acceleratia verticala in functie de
timp la viteze mici, iar a doua diagrama la viteze mari.

Desi roata in sine este mereu in contact cu terenul,
punctele de contact ale rolelor sunt discontinue,
acceleratia devenind maxima in momentul in
care rola atinge solul.

Acceleration (g)

12 12.1 122 12.3 12.4 12.5

FIGURA 2

Time (s)

> Aceste date ne-au ajutat sa realizam ca un
design simetric este esential pentru a evita
rasturnarea robotului in teren, datorita
distribuirii inegale a greutatii.

Acceleration (g)

Time (s)
MOTOR DE 60 RPM MONTAT LA 90 DE
GRADE PENTRU ROTIREA BRATULUI

TP g
/ PENTRU |
| PLASAREA L
UNUIH?G%N PE

- SECUNDE CU

R RICETICR INTOARCEREA
BRATULUI

LA 180 DE GRADE

SERVO-MOTOR PENTRU
ROTIREA CLESTELUI

PAULA a luat initiativa in
proiectarea printarea si
asamblarea bratului si
clestelui.

. 2SERVO-MOTOARE
PENTRU INCHIDEREA CLESTELUI

> BRATUL este conceput pentru a evita intoarcerea robotului la 180
de grade, din roti, din spre substation, spre conuri. Acesta se da
peste cap pentru a transporta conul in partea posterioara a

. robotului. In capat am montat un cleste, mulat pe forma conului,
l actionat de 2 servo-motoare
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LIFTUL este realizat dintr-
un sistem de bari culisante,
conectate intre ele printr-o
serie de piese printate 3D care
sustin rulemtii pentru ate.

ATA DE ATA DE
TENSIUNE TRACTIUNE

» Am decis ca structura kit-ului 4 Stage Viper Slider de la
GoBilda nu este suficent de robust pentru a sustine
sistemul de brat. Am optat astfel pentru folosirea unui
set de sine pentru sertar cu extensie completa, a carui scop
I-am adaptat cerintelor sezonului. Adevarata provocare a
venit In momentul in care a trebuit sa imbinam sliderele si
sa atasam rulmentii pentru sistemul de scripeti. Departamentul
de Proiectare 3D a conceput o serie de 10 piese de imbinare pentru sustinerea sinelor.

» Sistemul de scripeti, care determina urcarea si
coborarea liftului este actionat de 2 motoare de 60
RPM cu o forta de 133 kg/cm, conectat la o serie de
roti dintate care maresc viteza la care culiseaza liftul,
in detrimentul puterii. Dupa multe teste, proportia
rotilor zimtate a fost stabilita (30:100), fiind un balans
ideal intre viteza (care creste cu 33% fata de cea a
motorului) si forta cu care este actionat liftul.

» Pornind din rold, ata de tractiune este ghidata la 90
de grade, inainte de a trece prin sistemul de scripeti
ai liftului, Tn timp ce ata de tensiune trece prin
sistemul de intindere si urca direct la arcul liftului.

SISTEMUL DE INTINDERE

OPTIMIZARE INOVATIVA A PROBLEMEI REDUCERII TENSIUNII DIN ATA

STEF si CODRIN au avut
» UN impact substantial in
& realizarea liftului si

sistemul de intinzdtoare.

> SOLUTIE: A fost esetial sa gasim o metoda de a ghida firul
de tensiune perfect catre canalul corect al rolei, in acelasi
timp pastrand intinderea atei. Astfel, a luat nastere
SISTEMUL DE INTINDERE, conceput de departamenul de
proiectare 3D, care urma sa ghideze ata printr- o serie de
rulmenti apropiati de un elastic.

» PROBLEMA: Participand la DEMO-uri, am intdmpinat o
problema notabila care se ivea la absolut fiecare meci.
Ata de la lift fie se Tncurca in jurul rolei, fie se rupea.
Analizand atent siutatia am descoperit ca lipsa
tensiunii din fir-ul de pe arc cauzeaza incurcarea atei
in jurul rolei. Cat timp ata de tractine se tensiona la
angrenarea motoarelor, fara ca liftul sa se ridice, ata
de tensiune era slabita.

» OPTIMIZARE: Pana sd ajungem la varianta finald, am
trecut prin multiple iteratii ale acestui sistem, afisate
mai jos si descrise in Engineering Notebook.
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P ’\ R CUR S » Primul nostru prototip al robotului,

completat in octombrie, ne-a

M [\ TEM l\ TIC oferit niste lectii importante legate

de asamblarea unui lift si despre

——— 'y = importanta unui cleste solid.
rReCvYeENTA NATURALA
e DEEA a coordonat
analiza fizica a
E' I 0.5 tuturor robotilor.

4 > in prima instant3, pentru a ne asigura c liftul inclinat nu va produce
q . L vibratii de calibru exagerat, am ales sa calculam frecventa naturala a
acestuia in forma sa extinsa cu ajutorul indrumatorului nostru,

F=0.56"

q specialist in analiza structurald, Adrian Dumitrescu. Ca regula
4 A L ) O O I generala, frecventa naturala a unei structuri ar trebui sa fie mai mare
g de 4,5 Hz.
g, » Interpretarea rezultatului: 5.04 Hz > 4.5 Hz, ceea ce Tnseamna ca
L T 7 design-ul nu va prezenta probleme semnificative si poate fi incercat.
I= 12 =1.3-10 » Tn contextul problemei cauzate de trepidatiile

generate de rotile Mecanum, deplasarea
centrului de greutate departe de centrul sasiului
cauza o serie de probleme.

» Stabilitatea robotului a fost compromisa complet
deoarece centrul de greutate se afla aproape de
marginea din spate a robotului in momentul in
care liftul culisa. Desi designul liftului oferea o
baza rezistenta, devenind din ce in ce mai subtire
si, implicit, mai usor odata extins, a intervenit alta
problema.

» Deoarece nu au fost achizitionate la inceput de

sezon suficiente kit-uri lineare, am fost nevoiti sa

punem pe o singura parte noul lift format. Acest
lucru a condusla o greutate mai mare in partea
dreapta a robotului unde se afla si odometria,
programatorii echipei intampinand dificultati in
timpul calibrarii acesteia.

> Noul design de lift limiteaza

deplasarea centrului de greutate,
aceasta desfasurandu-se doar pe

verticala si in acelasi timp

L=134m qg=235kg

asigurand stabilitate prin simetrie.

» Simularea de analiza statica este cel mai comun si cel e S R
mai de baza tip de analiza efectuata in instrumente INTEGRITATEA PIESELOR
computerizate precum SOLIDWORKS Simulation.

FIGURA 1 FIGURA 2

> Fiecare prototip a fost testat folosind un studiu static in
care punctele de sustinere (fixtures) se aflau in zona de
prindere a servo-motor-ului, iar forta (10N) era aplicata
din exterior pe cupa (FIGURA 1).

» In FIGURA 2 este prezentat un prototip respins din
cauza integritatii scazute, marcata cu verde.
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PROGRAMARE

» Pe parcursul sezoanelor trecute, detectarea vizual3 s-a bazat -—§ —
pe tehnologia Tenserflow, care insa s-a dovedit in repetate
randuri sa produca date eronate cand intervin variabile
inevitabile precum reflexii luminoase, sau fundal incarcat.
Am descoperit ca OpenCV ne ofera oportunitatea de a
izola zona conului, foarte exact, facand recunoasterea
AprilTag-ului (tehnologie asemanatoare codurilor de bare,
proiectat pentru seturi reduse de date) facila.

AUTONOMIE

> AUTONOMIA PE TIMPI

Initial, s-a construit robotul pe o schita ce nu lua in considerare nevoia
de encodere pentru rotile de odometrie. S-a inceput dezvoltarea unei
autonomii bazate pe abilitatea Control Hub-ului de a masura timpul
intre actiuni. Aceasta este inferioara deoarece aceasta abilitate variaza
in functie de nivelul bateriei. Robotul era programat sa se deplaseze
pe teren cu un con deja pus in cleste, sa il puna pe cel mai apropiat

Y STEF a coordonat de aproape partea tehnicd a

DETECTARE ERONATA:

pilon mic si apoi sa parcheze in terminalul aliantei.

»Inéltimea dizproportionats a robotului
cauzeaza rasturnarea acestuia la o
aceleratie ridicata. Am implementat
reglarea vitezei rotilor in functie de
rotatia citita pe axa Y a giroscopului,
pentru a evita aceastad problema.

[ [}

RIVER
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> Cand lift-ul se apropie de limitele
superioare si inferioare, exista o
posibilitate ca acestea sa se modifice
din cauza inertiei. Cand se intampla
acest lucru, programatorii au
implementat o vibratie haptica a

controller-ului.
N ]
OFIO

PID CONTROL LA ROTI :

TENSERFLOW

iIOp

50p

echipei, in special departamentul de programamre

IMAGE MASKING:
OPENCY

AUTONOMIA PE TIMPI
Con-uri pe Parcare:

LOW lunction:
14 ‘

AUTONOMIA CU ROAD-RUNNER

n Con-uri pe Pgrcare:
HIGH Junction:  |{omationt

AAA

> AUTONOMIA CU ROAD-RUNNER

Am folosit un sistem de odometrie bazat pe 2 Encodere
REV, alaturi de giroscopul Control Hub-ului pentru a calibra
Road-Runner-ul. Am conceput traictoria robotului cu
ajutorul extensiei Meep Meep, care creeaza o instanta
virtuala a robotului. Ulterior, traictoriile au fost testate

in repetate randuri ajustand erorile.

PDRIVER ENHANCEMENTS

EYITAREA RASTURNARII URCARE
DATORITA GIROSCOPULUI

AUTOMATA

A LIFTULUI

» Pentru a facilita urcarea exacta a
liftului, programatorii au realizat

HIGH JUNCTION

un “shortcut” care pozitioneaza
automat liftul la nivelul dorit.

/.:_—;\__'
T
MEDIUM JUNCTION /

Sl

- ._,_] A
LOW JUNCTION ,./_ [ ) O e
\1/

» Am uitlizat calibrarea Road-Runner-ului pentru a sustine controlul
driver-ilor in TeleOp, reusind sa ajustam astfel viteza motoarelor in

functie de nivelul bateriei.
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rPROBLEME INTAMPINATE _PUTEREA DE
Sl SOLUTII OPTIMIZATE 'R'\CL',LUTNJLL’,\,

5}

»Am descoperit ca motorul de

312 RPM nu este suficient de
puternic, pentru tractiunea liftului.
Motorul de 60 RPM , mentinea liftul
stabil, insa culisa la viteze foarte mici.
Proportia de 3.3:1 a rotilor zimtate

» 1:1 RATIO » 1:2 RATIO » 3.3:1 RATIO . v .n . . o
crste viteza la 333%, pastrand suficienta
» MOTOR 312 RPM » MOTOR 312 RPM » MOTOR 60 RPM i i stabilitate in lift

ROTIREA BRATULUI

»Pentru a aloca un numar cat mai mare de encodere
pentru calibrarea autonomiei, am incercat sa il eliminam
pe cel de la brat, optand in schimb pentru o limitare
programabild, in functie de culoarea de pe disc. Aceasta
idee nu a mers din cauza lipsei de precizie a senzorului

1

STRUCTURA CLESTELUI

» Clestele a fost initial conceput din punct de

vedere structural cu ideea reducerii numarului

de componente electronice de pe robot. In prima sa
versiune, clestele era activat de un singur servo de
putere, angrenat intr-un sistem de piese zimtate, ulterior
alegand sa optam pentru 2 servo motoare, pentru
stabilitatea prinderii conului..

I I — |
STRATEGIE PE JOC
» Pentru echipa noastra, extrem de importanta a fost stabilirea unor strategii clare de joc. Analizand Game Manual 2
am putut indentifica rapid mai multe stiluri posibile de joc, scopul nostru fiind maximizarea punctajelor in orice

situatie posibild, luand in calcul selectia aleatorie a aliantelor, posibile defectiuni ale robotului nostru in timpul unei
competitii si stilul abordat de alianta adversara. Luand toate acestea in calcul, am perfectionat urmatoarele 4 strategii:

STRATEGIE: HIGH JUNCTION

» IN CE CONSTA STRATEGIA?
Robotul nostru este capabil sa plaseze in
medie 16 conuri pe HIGH JUNCTION, in cazul .
ideal de functionare.

» CAND FOLOSIM ACEASTA STRATEGIE? .
Robotul capabil sa plaseze cel mai rapid .
pe HIGH JUNCTION se va ocupa de acest
lucru pe toata perioada de Driver Control,
in timp ce celdlalt robot din alianta realizeaza
circuitul.
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STRATEGIE: CIRCUIT

» Circuitul este compus din 5 JUNCTION-URI, si ne aduce
29 de puncte, in plus peste bonusul de circuit. Desi pare
ca este cel mai usor circuit, celelalte prezinta mai multe
avantaje legate de punctaj si dificultate.

> Acest circuit, este cel mai lung, dar aduce si cele mai
multe puncte, Tn ciuda faptului ca nu este necesar ca
robotul sa plaseze conuri pe cei mai inalti stalpi. Aceasta
strategie merge aplicata fie cand avem liftul defect,
fie cand suntem in alianta cu un robot limitat tehnic.
Acest circuit aduce cele mai multe puncte, respectiv
49, in ciuda faptului ca este cel mai costisitor ca timp.

» Acest circuit este cel mai avantajos pentru noi, in
majoritatea situatiilor, fiind de asemenea si cel mai rapid de
realizat, cu doar 4 JUNCTION-uri, care aducand doar 24 de,

in cel mai scurt timp. STRATEGIE: OFENSIV A

» Din punct de vedere ofensiv, putem bloca GROUND JUNCTION-urile apropiate de alianta opusd, in speranta de
a fi daramate accidental, pentru ca acestia sa fie penalizat. Alta varinta ofensiva include blocarea JUNCTION-urilor
apropiate de terminale, pentru bloca tentative de circuit pentru celalata alianta.

OBSERVY ATII DEMO
PEMO QUANTUM LEAGUE I DEMO RIVER-WOLVYES

AUTONOMIE- parcare in terminal AUTONOMIE- parcare pe signal zone
DRIVER CONTROL- scoring pe high indicata de costume sleeve
junction DRIVER CONTROL- circuit lung
END GAME- plasare beacon (G-L-G-L-G-L-G-L-G)
END GAME- plasare beacon

OBSERVATII OBSERVATII

» Motoarele cu 312 RPM aveau viteza » Coleziunile din timpul meciului
mare, dar nu destula putere. defecteaza robotul. Am ajuns la

concluzia ca apdrarea rotilor

» Sistemul de gear-ratio le-a crescut vi- =T
este esentiala.

teza motoarelor.
» Multe aspecte ale robotului au fost

lasate pe ultimul moment,
cauzand intarzierea la inspectii.

» Am descoperit ca strategia de circuit
lung anuleaza dezavantajul unui robot
cu lift defect.

> A fost necesar sa realizam un suport
de camera pentru a avea aparate
toate subsistemele robotului.
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» Nu a functionat sistemul de rotire a
bratului care utiliza senzorul de
culoare.

» Control-Hub-ul fiind defect nu am
putut calibra ROAD-RUNNER-ul asa
ca am fost nevoiti sa folosim o
autonomie rudimentara pe timpi,
inregistrand valorile de la motoare.
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