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NI Cine suntem?
, | Noi suntem echipa Vectron Robotics

#17873 si reprezentim Colegiul National
,Andrei Muresanu” Dej In competitia
FIRST Tech Challenge Roménia. Acesta
este cel de-al zecelea sezon in care echipa
noastra participd la aceastd competitie.
Suntem mandri ca echipa noastra a reusit
sa progreseze de-a lungul anilor, devenind
un exemplu pentru echipele care isi incep
acum parcursul in aceasta competitie.

Echipa noastra

in sezonul actual este formatia din 14 membri si 3
voluntari. Pe parcursul sezoanelor am avut voluntari
atat din comunitatea locala, cat si din FTC, membri ai
altor echipe, dar si alumni. Avem 3 mentori care predau
psihologie, fizicA si informatica si un profesor

indrumétor care preda matematicéi. Profesorii nostri au
fost alaturi de noi constant atat in momentele bune, cat
si in cele mai putin bune. Fiecare lucru pe care-l
invatam unii de la altii joaci un rol important in
succesul nostru.

Misiunea noastra

In fiecare an scopul nostru este de a, evolua atat pe partea
tehnica, cat si nontehnici. Noi vrem s& ne dezvoltim pe plan
personal si profesional fiind mereu alaturi de coechipierii
nostri.

La inceputul fiecarui sezon ne stabilim anumite obiective,
iar unul dintre acestea este si ajungem cit mai departe in
competitie.

De asemenea noi dorim s& fim un model pentru copiii care
vor si inceapa o cariera in domeniile STEAM, incercand sa ii
sustinem prin organizarea anumitor activititi in acest sens.

Cu fiecare ocazie vrem sa demonstram ca locul nostru este
in competitia FIRST Tech Challenge Rominia, in care
concuram inca din primul sezon.
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Organizarea echipei

Echipa noastra este impartiti in 3 departamente. In acest sezon este formata din 14 '
membri. Un lucru inedit al acestui sezon a fost restructurarea echipei in urma
ultimului sezon, colectivului nostru alaturandu-ni-se 9 membri care se adapteaza la
provocérile si experientele intalnite In aceasti competitie pentru prima data.

Programare

Departamentul de
programare este format
din trei membri, dintre
care doi se afla 1a primul
sezon de F'T'C. Coordonarea
este asigurati de liderul de
programare, care ofera
constant indrumare,
feedback si suport tehnic.
Activitatea se desfisoari

Proiectare

Departamentul de
proiectare are 5 membri,
dintre care 3 sunt la primul
sezon de F'T'C. Activitatea
este coordonata de lider,
care integreaza noii
membri si mentine un flux
de lucru organizat. Echipa
optimizeazi designul
robotului, iar sarcinile

Media§Design

Departamentul Media &
Design are 6 membri activi si
3 voluntari, dintre care 6 sunt

la primul sezon de FTC.

Liderul isi Impartaseste

constant ideile si
coordoneazi activititile
pentru a respecta planul
stabilit. Sarcinile sunt
distribuite echitabil, fiecare

acopera proiectarea 3D, membru avand un task
colaborativ, iar sarcinile constructia si asamblarea saptamanal: redactare de
sunt distribuite in functie pentru functionarea texte, postari pe social media,
de nivelul de cunostinte si corecta a tuturor planificare, organizarea
experienta fiecarui sistemelor. caietului si portofoliului si
membru. realizarea designurilor.

Mentori, Voluntari si Alumni

Mentorii ne oferda ghidare si feedback, sprijinindu-ne dezvoltarea autonomiei si
organizarii. Voluntarii se implicd 1in activititile echipei, Invati bazele
departamentelor si colaboreazi constant. De asemenea, fostii membri ne sustin prin
sfaturi, indrumare in proiectarea 3D si implicare in organizarea unor evenimente.

Recrutari

Inainte de fiecare sezon organizam o saptaimina de recrutiri numitd Summer
Camp, in care pregatim viitorii voluntari ai echipei pentru a ni se alatura. Acestia
primesc toate informatiile necesare pentru a deveni membri activi ai echipei si ai
comunititii FIRST Romaénia, iar la final sunt selectati de liderii echipei.

Pe parcursul Summer Campului, recrutii rezolvi task-uri ce dezvolti gandirea
logica si creativa. Cei interesati de departamentele tehnice trebuie sa construiasca
si sa programeze un robot pe baza unei teme concepute de noi, folosind temele din
sezoanele anterioare. Cei din zona non-tehnicéd isi pun la incercare imaginatia si
capacitatea de convingere, avand ca un posibil task, realizarea unui scenariu prin
care reusesc si convingi un sponsor s ne sustina echipa.

In ultima parte a programului, recrutii din ambele departamente colaboreazi pentru
a-si prezenta munca, apoi sustin un interviu similar celor din competitiile oficiale.




Planul de actionare al echipei in sezon

Echipa a dezvoltat o aplicatie web pentru managementul task-urilor, care urmareste
progresul membrilor si centralizeazad raporturile zilnice. Realizata cu HTML, CSS,
JavaScript si uneori Python, aplicatia a crescut responsabilizarea, a redus timpul de
monitorizare si a imbunétatit organizarea si coordonarea echipei.

Brainstorming » 1n faza initiald, deparatmentele de proiectare si programare s-au
proiectarea . A intalnit online pentru a putea discuta idei si optiuni pentru sub-sisteme.
2 saptamani N “ N .
componentelor * in a doua faza, s-au prezentat in laborator desene tehnice cu sub-
robotului sistemele alese.
: : o « departamentul de proiectare s-a intalnit in mai multe sesiuni online
Proiectarea robotului 1 luna

pentru a putea lucra impreuna la proiect.

« in prima parte am construit robotul cu lateralele din plexiglas pentru a
ne asigura ca sub-sistemele functioneaza bine.

2 saptamani » 1n a doua parte am asteptat sa vina lateralele de la sponsorul nostru,

faza care a durat o saptamana, urmand sa il construim din nou pe

structura metalica.

Construirea robotului
in 2 etape

» |-am Tnceput Tnainte de finalizarea proiectului robotului datorita
Brainstorming . colaborarii cu departamentul de proiectare si a constat in mare parte
Programare 3 luni in nvatare. Am invatat sa folosim toti senzorii noi precum Limelightul,
senzorul de culoare si pinpointul.

« am fnceput prin crearea unui teleop consistent si precis, urmand sa ne
Programare - ocupam de autonomii si iTmbunatatirea acestora care au loc si in
prezent

» am discutat ideile pentru activitati si am creat un calendar, pentru a ne
putea organiza mai usor

+ n aceasta faza, fiecare membru si-a exprimat parerea despre cum si-
ar dori sa arate designul caietului/portofoliului tehnic

Brainstorming
caiet/portofoliu 2 saptamani
tehnic si activitati

o activitatile au fost realizate Tn proportie de 50% pana la terminarea
acestui document, iar celelalte urmeaza sa fie terminate pe parcursul
acestui an

» designul portofoliului si al caietului are mici accente tehnice, dar in
mare parte este cu motive florale, integrand artefactlele ca niste vaze
pentru flori

Desfasurare activitati
si realizarea =
caiet/portofoliu




e Asigurarea
stabilitatii
financiare pe
termen lung.

e Dezvoltarea
unei structuri
interne
eficiente si
coerente.

e Formarea
continué a
membrilor si a
viitoarelor
generatii
FIRST.

e Construirea
unei
comunitati
FIRST unite si
active.

e Promovarea
unei
mentalitati
responsabile
fatd de mediu.

e Si devenim
un ambasador
al valorilor
FIRST

Sustenabilitate

Planul de sustenabilitate al echipei

¢ Identificarea si atragerea sponsorilor pentru acoperirea costurilor

competitionale.

¢ Organizarea de activitati care au implicat direct sponsorii (ex.

prezentari publice, evenimente 1a muzeu).

Organizarea constanta de evenimente dedicate sponsorilor.
Cresterea vizibilitatii parcursului competitional si a rezultatelor
echipei.

Organizarea organici a caietului si portofoliului tehnic conform
Competition Manual.

Comunicare constanti intre departamente.

Acordarea unei atentii sporite detaliilor si modurilor in care se
desfasoara fiecare activitate.

Traducerea caietului si portofoliului in limba englezi pentru
vizibilitate internationala.

Crearea bazelor unei echipe pentru First Lego League ( De care
suntem mandri ca s-a calificat 1a etapa nationala).
Organizarea de activitati tehnice, meeturi internationale si
concursuri tematice.

Dezvoltarea echipei FLL, pentru avea o integrare facil& a membrilor

in mediul FTC.

Organizarea de seminarii, ghiduri si programe de orientare pentru

echipele noi.

Organizarea de evenimente locale pentru promovarea roboticii.
Implicarea comunititii locale si a elevilor din liceu in activitéti
FTC.

Cresterea numéirului de evenimente cu impact in comunitate.

Atragerea tinerilor prin voluntariat si activitati interactive STEAM.

Integrarea gandirii sustenabile In activitatile tehnice si
educationale.

Dezvoltarea de proiecte si challenge-uri tematice care evidentiaza

impactul tehnologiei asupra mediului.

Am promovat valorile FIRST in comunitate, nu numai prin
organizarea activitatilor, ci siprin implicarea activa in cadrul
comunitatii locale.

Vrem sa continuam si promovam valoile FIRST prin organizarea a
mai multor ativitati cu un impact sporit asupra comunitatii FTC, si

sa devenim un simbol al perseverentei pentru echipele noi.

Mentinerea unei
relatii solide cu
sponsorii asiguri
continuitatea

echipei si
participarea la
competitii de nivel
inalt.

O organizare clara
reflecta
profesionalismul
echipei si
faciliteaza
evaluarea corecta
in competitii.

Educatia STEAM
si mentoratul
contribuie 1a
cresterea nivelului
competitional sila
dezvoltarea
personali a
membrilor.

O comunitate
unita sustine
valorile FIRST si
creeaza
sentimentul de
apartenenta.

Formarea unor
viitori ingineri si
lideri care inteleg
importanta
inovatiei
responsabile.

Ne motiveaza
dorinta de a fiun
exemplu pentru
restul comunitatii.



Echipe si
persoane din

Postarea frecventa pe social media.
Organizarea unui meet si a unui demo.

Cresterea plan local si Meeturi online cu echipe din alte tari. Am organizat o activitate cu mai multe
vizibilitatii international echipe de robotica din strainatate, unde am discutat mai multe subiecte
Materiale tehnice si non-tehnice. Aceste meeturi le-am postat pe YouTube si urmeaza sa
promotionale postam parti din ele si pe Instagram si TikTok.
Atragerea Branduri Organizarea unor prezentari dedicate acestora.
sponsorilor noi locale si Ofertele trimise sponsorilor.
g g e Pana n prezent am organizat o prezentare la Muzeul Municipal Dej, dedicata
3! CO?SOI'dare‘?‘ nat,lon.ale atat publicului larg, cat si sponsorilor.
relatiilor cu cei Materiale Am trimis invitatii brandurilor locale si sponsorilor mai vechi pentru a putea
vechi. promotionale castiga incredera lor si pentru a vedea indeaproape in ce investec.
Cresterea o
: Urmaritorii o .
engagementului : Postari interactive
; nostri de pe -
si dezvoltarea Challenge-uri online
toate retelele . . O
retelelor de de Construirea unei comunitati active
socializare L Cresterea interactiunii prin like-uri, comentarii si distribuiri
socializare
Cresterea Prezentari si demonstratii de robotica in scoli, licee si gradinite
publicului la Un public Organizarea de evenimente demonstrative
care ne mult mai larg Participarea la evenimente comunitare
raportam Implicarea elevilor in activitati interactive si provocari tehnice

In anul acesta ne-a fost alocatd suma
de 8.000 de dolari, destinatd sustinerii

activitatilor echipei.

Totodata, am optat pentru o strategie 3400
diferita de alocare a bugetului, structurata

pe patru categorii distincte:

» bugetul

aferent perioadei

Venit de rezerva
11.5%

Alte cheltuieli
3.1%

Méncare

Piese robot
43.8%

Imprimanta + piese
de la 9.2%

inceputul sezonului pana la etapa

regionald

e bugetul destinat participirii la etapa

nationala

e bugetul alocat Premier Events
» bugetul pentru activitatile din perioada

Transport
12.6%

Materiale promotionale

off-season.

6.9%
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Aéé\asta abordare a fost aleasd} Ne promovam echipa la nivel
pentru a asigura o planificare fnational prin competitia Somes
financiara clara si eficienté, Tech Challenge, organizata
adaptata etapelor sezonului anual la finalul sezonului.
competitional, permitand o § Evenimentul reuneste echipe
gestionare riguroasa sio de robotici din intreaga tara,
alocare echilibrata a resurselor iar la ultima editie au
in functie de prioritéti. in participat 28 de echipe,
functie de progresul in contribuind totodata la
competitie, ne vor fi alocate atragerea sponsorilor si la
resursele financiare necesare. fimplicarea comunitatii locale.

Dorim s& le multumim celor
patru sponsori principali care
fac posibilé, activitatea
echipei noastre, oferindu-ne
sprijinul financiar necesar
pentru dezvoltarea,
proiectelor siparticiparea la
competitii, in cadrul unei
relatii de colaborare
excelente si durabile.
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Analiza SWOT

» Colaborarea eficientd intre membri si departamente, bazati pe unitate si
comunicare

o Implicarea activa a membrilor, cu accent pe dezvoltarea continua a
competentelor

» Capacitatea de adaptare la situatii de criza si mentinerea relatiilor
eficiente cu sponsorii

« Stabilirea ocazionalé a unor deadline-uri sau sarcini dificil de realizat in
intervalele propuse
« Dificultatea optimizarii continutului si frecventei postirilor pe Facebook
 Lipsa delimitarii mai clare intre momentele care cer seriozitate si cele
care nu

» Colaborarea cu institutii tehnice si educationale de specialitate

a o Accesul 1a piese si componente de Inalta calitate pentru robot, facilitat de

.)j sprijinul sponsorilor

| « Schimbul de idei, informatii si experientd cu echipe din Roméania si din
strainitate

Plecarea membrilor cheie
Presiunea exercitata de contextul competitional
Pregitirea mai buna a concurentei
Resursele financiare crescute a celorlalte echipe

]
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Anul acesta am avut un numar de 21 activitati, dintre care 4 meet-uri si 1 demo, £ "4
. 3 3 . A . \\ i
care au promovat valorile FIRST si au contribuit intr-un mod evident la \
popularizarea programului in randul elevilor. '
. . Nr. de
Titlu Scop Durata . . . Feedback
participanti
Reactile au fost peste
Vectron Cresterea vizibilitati Tn randul asteptari. Totodata pentru a
., sponsorilor si a comunitatii locale, inregistra  feedback-ul, am
Robotics . . 8 ore 200 persoane ; e L
Exposition prezentandu-ne robotii si munca realizat o plansa si fiecare
P din ultimele sezoane. participant a scris pe un biletel
parerea sa despre activitate.
Cu aceasta activitate ne dorim Am trimis echipelor cate un
sa facem un schimb de idei si formular pentru feedback, iar
Robotics informatii cu colegii nostri din . A s parerile au fost pozitive. Partea
o o < o ) 7 echipe pana . )
around the stainatate. Totodata vrem sa lanuarie- i prezent tehnica a atras cel mai mult
world inspiram echipele din intreaga P interesul participantilor, dar si
lume si sa promovam unitatea activitatile si organizarea lor au
intre echipele din FTC. fost in centrul atentiei.
Echipa noastra a vizitat
laboratoarele din cadrul UTCN - N
Vizita in laboratoarele de
pentru a explora laboratoarele de o . .
UTCN X S . . robotica Si ingineria a
inginerie a  materialelor  si - : .
VECTRON . o 4 ore 18 participanti materialelor ale UTCN ne-a
robotica, astfel am reusit sa ne o L
ROBOTICS o N i oferit inspiratie si idei pentru
familiarizam cu tehnologiile si i :
: - N dezvoltarea propriilor proiecte.
echipamentele utilizate in
proiectele studentesti.
® o
Social Media
Instagram Facebook Tik-Tok Youtube
mstep P Este platforma care oferim Este noua
aplicatie pe care ne . platforms pe care
' unde afisim toate : o
expunem AR membrilor echipei hi tra isi
L D activitatile la care sansa de a-si echipa noastra 1s1
activitatea siprin . ; ; posteaza, contentul
o luam parte. Acolo expbrima,
care comunicam cu . 19 video mai lun
. avem formaté o . N g
celelalte echipe. ) creativitatea intr-un (Daily vl
, comunitate de 1.618 | 1,4 atit educativ Al LRI
Publicul nostru este . ’ intalnirile online
) persoane, public cu cit si amuzant
format din 1.361de A : , : cu alte echipe)

N varste cuprinse Numarul :
persoane, cu varste ~ . Avem un nr. de
Do intre 1a- intre 30-60de anl. § yrmjritorilor este de e o

p 3-24 urmaritori de 164.
i 241.
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NN Partea tehnica
A 4 Proieclare si mecanici

Procesul de proiectare

Procesul de proiectare din acest sezon urmeaza aceeasi structura interdependenta ca in
anii anteriori, integrand brainstormingul, prototiparea si proiectarea CAD, urmate de
implementare, testare si optimizare, intr-un flux flexibil adaptat cerintelor competitionale.

Generarea de idei si solutii pentru mecanismele robotului,

Brainstorming analizand avantaje si dezavantaje.

Crearea de modele pentru a testa conceptele si a identifica

Prototipare probleme.

Proiectarea 3D a mecanismelor intr-un program CAD,
verificand compatibilitatea si functionalitatea.

C

Asamblarea mecanismelor si testarea integrarii cu alte

Implementare :
sisteme.

Verificarea performantei mecanismelor prin teste practice si
imbunitatiri daca sunt necesare.

Decizii pentru designul robotului

Prima versiune a robotului a avut ca obiectiv principal integrarea eficienta a
mecanismelor robotului. Testele de design au aratat ci sistemul care consta intr-
un sasiu optimizat si un spindexer pozitionat deasupra acestuia nu era suficient
de agil si de fiabil, motiv pentru care am schimbat structura acestuia. Am
coborat spindexerul cat mai jos posibil, pentru a imbunatati distributia masei si
pentru a creste stabilitatea generald a robotului. Odatd stabilita baza, ne-am
concentrat pe sistemul de intake, dezvoltind un brat articulat cu miscare
circulari, cu un diametru marit, proiectat pentru a permite un control mai bun
asupra preluirii bilei. Pentru sistemul de outtake, am optat pentru o tureta care
sa asigure o acuratete ridicatd la aruncarile In Goal, prin posibilitatea de
orientare controlatd, completati de o rampi actionati de un servo pentru
ajustarea traiectoriei, in functie de pozitia robotului fati de tint&, permitand
adaptarea rapida la distante si unghiuri diferite si mentinand consistenta
fiecarei aruncari.
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Teste de rezistenta N

Am realizat o analiza detaliatd a pozitionarii si interactiunii componentelor electronice i\
cu structura robotului, completata de simulari de rezistents utilizate pentru evaluarea
durabilititii elementelor din aluminiu, asigurand rezistenta la solicitarile mecanice din
timpul meciurilor.

Test de stres la o fort aplicati pe toaté Test de deformare la o forta aplicata pe
suprafata uniforma de so0 N toata suprafata uniforma de 500 N
500 N- forta robotului care se
ciocneste de robotul nostru
timp de 0,1 sec si cu o vitezi
de 5m/s, cu o masa de 10 kg
Legenda:
o-efort unitar Al-deformarea
F-forta, E- modulul lui Young al materialului
A-aria 1 .- lungimea initiala a sectiunii
Sasiu

Sasiul robotului este proiectat pentru a avea o greutate redusd, mentinand rigiditatea si
rezistenta. Lateralele sunt din aliaj de aluminiu de 3 mm, oferind un echilibru intre masa,
durabilitate si stabilitate in timpul meciurilor.

Pentru a reduce greutatea si consumul de material, am aplicat
pocketing pe lateralele sasiului, eliminind materialul din
zonele putin solicitate, fira a afecta rezistenta mecanica.

Designul sasiului urméireste o distributie optimi a masei,
pentru a avea centrul de greutate cat mai jos.

Lateralele sasiului au fost proiectate in functie de
mecanismele robotului, cu forme si decupaje adaptate pentru
montarea componentelor. Initial, au fost folosite laterale din
plexiglas pentru testare, Inainte de realizarea versiunii finale
din aliaj de aluminiu.
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|/ Rotile mecanum sunt dispuse intr-o configuratie patraté, cate una la fiecare colt al
() 'sasiului, astfel obtinind un sasiu holonomic, care ne asiguri o distributie uniformé a

: masei si control precis al miscarii.

' SWYFT Drive V2 este un sistem integrat care uneste motorul, cutia de viteze siroata intr-un

singur modul, reducand spatiul ocupat si crescand fiabilitatea.

In concluzie, utilizarea aliajului de aluminiu impreuni cu pocketingul asigura un
echilibru optim intre rezistenti, rigiditate si greutate redusa, contribuind la stabilitatea  si
performanta dinamica a robotului, iar sistemul SWYFT Drive V2 completeaza aceste avantaje
printr-o transmisie mai compacta, fiabila si adaptata cerintelor competitionale moderne.

Intake

Intake-ul asigura colectarea rapidé si constanta a elementelor
de joc, oferind fiabilitate si control precis. Este alcatuit din
doua piese paralele din aluminiu care sustin doua axuri
hexagonale sincronizate: primul ax preia elementele prin 6 roti
GripForce Gecko si 6 roti Mecanum printate 3D, iar al doilea le
stabilizeazi si transportd cu ajutorul unor elici printate sD cu
huse de cauciuc.

Rotatia axelor se face prin fulii si curele, actionate de un motor de 1150 RPM, curelele
asigurand transmiterea eficientd a cuplului si amortizarea vibratiilor.

Initial, intake-ul folosea Compliant Wheels modificate, dar depasea dimensiunile legale si
avea probleme de aderentd, afectind colectarea agild. Reproiectarea si introducerea unui
blocaj mecanic custom pe laterale a limitat miscarea verticald, crescand stabilitatea,
predictibilitatea si eficienta mecanismului in competitie.

Spindexer

Prima versiune a spindexerului era inalta,
si instabila, cu artefactele transportate pe
rampa de douad servomotoare Axon Max
MK2 si un al treilea pentru bratul de
ridicare. Varianta actuala are o placa la
nivelul rotilor, un inel de ghidare si o elice
cu trei brate care organizeazi artefactele.

Elicea initiald permitea deplasarea libera a artefactelor, cauzand aliniere imprecisé
si aruncari inexacte, iar cea reproiectaté le fixeazi, crescand precizia. Senzorul REV
Color Sensor Vs permite sortarea precisa, iar servomotoarele Axon Max MK2 situate
sub placa asigura o transmisie directd si pozitionare precisi pentru outtake.

Componentele 3D din ABS oferd durabilitate si performantid constanta, iar integrarea cu
programarea permite adaptare rapidé si modificiri usoare in competitii.

Outtake

Outtake-ul asigura scor constant si precizie, cu structura rigida din aluminiu si integrare
frontalid a camerei Limelight protejata cu carcasi ABS.
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Mingile sunt transportate din spindexer cu ajutorul piesei printate 3D ,,banana”. ( $i,' A

actionati de un servomotor Axon MK2 citre rotile Rhino, puse in miscare de un motor | /
GoBilda 6000 RPM prin ax hexagonal si fulii.

Unghiul de lansare este reglabil prin
gear-uri dublu-helicale, iar rotatia
catre turnul aliantei se realizeazi prin
fulii, curea si rulment Lazy Susan.
Rollerele cu material aderent elimin&
backspin-ul, prevenind ricosarea

mingii afara din Goal.

Versiunea finald, rezultat al mai
multor prototipuri si teste, combina
precizia si viteza, respectand cerintele
sezonului DECODE si asigurand
performantd constantd meci dupa
meci.

Mecanism de ridicare

Mecanismul de ridicare a fost una dintre cele mai mari provocari ale sezonului, fiind
optimizat constant pentru a se incadra in spatiul robotului. Initial am testat doua seturi de
glisiere SWYFT, dar montajele depiseau dimensiunile sau interferau cu alte sisteme.
Solutia finald a fost un design compact cu doar doué glisiere si patru servomotoare in
tandem, oferind cuplul necesar pentru ridicare rapida si siguri.

Testele au evidentiat puncte critice de uzura: firul de
tractiune a fost inlocuit cu unul mai rezistent, iar cadrul de
sustinere a robotului a fost reficutd din aliaj de aluminiu
rezistent la Indoiri. Ajustirile si testele de stres au condus
la o versiune finala durabild, compacti si conforméi
regulilor sezonului DECODE.

von Mises(N/m"2)

1,112,747,648.000 URES(mm)

~1,001,698,624.000 37119

-33.407
-890,649,664.000

=779,600,704.000 =29.695

-25.983
-668,551,744.000
=25.983
-557,502848.000
=-22.271
-446,453,920.000 -18.559

-335,404,960.000 -14.847

-11.136
= 224,356,016.000

l 113,307,080.000
» 2,258,113.000

- + Yield strength 27,574,200.000

- 7424

l:3712
0.000
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N Programare
pjpY Driaapasare trecerea orientarii
[ deblocheaza ridicarea., . :
4 e . resetarea turetei de pe odometrie
iar a, doua ridica robotul . e
colectarii pe camera
aruncarea,
artefactelor
robotul merge
inbase zone
pornirea,
colectarii axa OX: rotire( stanga- )
selective dreapta) introducerea scoaterea artefactelor
‘ ) artefactelor in din robot
axa OY: mers fati- spate robot (control ual)
(control manual)
axa, OX: strafe (miscare
stanga- dreapta)
Controale

Sistemul de control minimizeaza interventia manuala: driverul gestioneaza doar sasiul, in
timp ce intake-ul, spindexer-ul, outtake-ul si tureta opereazi aproape complet automatizat.
Viteza si unghiul de lansare sunt calculate in timp real prin feedback de la senzori (rotile de
odometrie) si camerd, asigurand aruncari precise. Coach-ul monitorizeaza performanta
privind datele afisate pe DriverHub si ii comunica driverului, care corecteazi rapid erorile,
permitand echipei si maximizeze punctele si s& se concentreze pe strategie si miscare.

Controlul in teleoperare este realizat de un singur driver, strategia echipei bazandu-se pe
automatizare ridicata. Intake-ul si sistemele de manipulare functioneaza autonom pentru a
accelera colectarea artefactelor si a reduce erorile. La aruncare, indiferent de pozitia
robotului, tureta se aliniaza si calculeazid automat parametrii de lansare folosind date
vizuale, asigurand precizie si consistenta.

Integrarea hardware-software permite o functionare fluidd, reducand
presiunea asupra driverului si maximizind performanta robotului in meci.
Urmatoarele sectiuni detaliazi mecanismele individuale, autonomia si strategia
de joc, evidentiind colaborarea dintre subsisteme.

Prezentarea componentelor hardware

Robotul este construit pe un sistem hardware complex, optimizat pentru eficientd si
control precis in competitie. Dispune de sapte motoare GoBilda pentru deplasare, colectare,
orientare si lansare, precum si de opt servomotoare Axon dedicate mecanismelor auxiliare
precum ridicarea robotului, sortarea artefactelor sireglarea unghiului de aruncare.
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Perceptia si pozitionarea sunt asigurate de un senzor de culoare REV color
sensor V3, o camerd Limelight 3A si un sistem de odometrie si pinpoint
GoBilda, care permit automatizarea proceselor si orientarea precisa pe teren.

Sasiu

In perioada de TeleOp, robotul este sustinut de un sasiu proiectat pentru a integra
si proteja componentele esentiale, oferind rezistentd, stabilitate si un aspect bine
organizat. Sistemul de deplasare foloseste patru roti mecanum SWYFT Drive Vg,
fiecare actionatd de un motor puternic, permitand misciri inainte, inapoi, laterale
sirotatii pe loc pentru o mobilitate ridicata pe teren.

Controlul software utilizeaza un mod arcade mecanum drive, in care joystick-urile
gestioneaza translatia si rotatia robotului. Valorile de comand&a sunt normalizate
pentru a preveni suprasolicitarea motoarelor, asigurand un control fluid, precis si
usor pentru driver.

Sistem de localizare

Robotul se localizeaza pe teren folosind doui roti

de odometrie, conectate la, un pinpoint, montate
perpendicular, corectate periodic de camera
Limelight 3A care detecteaza AprilTag-uri pentru
referinta absolutid. Aceastd localizare hibrida
permite calcularea automata a parametrilor de
aruncare si orientarea turetei fara resetari
manuale. Orientarea este completata de un
senzor IMU, care oferd heading-ul si sprijini
controlul miscéarii si al turetei.

Intake si spindexer

Robotul colecteaza artefactele printr-un intake automat, care le transfera intr-
un spindexer cu trei pozitii de preluare si trei de aruncare, monitorizate de un
senzor de culoare si distanta. Un state machine controleazi succesiunea pozitiilor
pentru o colectare sigura, iar mecanismele regleazi viteza pentru a preveni
blocajele. Robotul poate functiona In mod standard sau selectiv, sortand
artefactele, si ajusteazi automat puterea de lansare in functie de distanta pentru
aruncari precise. Datorita senzorului de culoare, robotul poate identifica culoarea
artefactului din fiecare pozitie, informatie care este ulterior stocata intr-o matrice.
Pentru procesul de aruncare, fiecare pozitie de colectare are o pozitie
corespunzatoare de lansare, respectiv OuttakePosei, OuttakePose2 si
OuttakePoses.

Sistemul de outtake

Outtake-ul lanseaza artefactele folosind un motor GoBilda de 6ooo RPM cu transmisie
optimizata si un servomotor pentru reglarea unghiului de aruncare. Viteza si traiectoria se
calculeaza automat in functie de pozitia robotului, iar motorul, controlat prin PID si
monitorizat de encoder, atinge rapid si stabil turatia dorita. Servomotorul dedicat transfera
artefactele citre mecanismul de aruncare, asigurand lansari rapide si precise.
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Sistemul de tureta

U -unghiul robotului fata de pozitia initiala
care in exemplu e la O, iar daca merge spre
dreapta scade, iar spre stanga urca, acesta

luand valoriintre 180 si -180 grade
R, T - coordonatele robotului la Tnceputul

TeleOp-ului, respectiv punctul spre care

trebuie sa se orienteze tureta. = )
a - unghiul pe care tureta trebuie sa il faca

pentru a tinti inspre turn

Yr —Yg

a= arctg(m)+

M+
Tureta, actionata de un motor GoBilda de 435 RPM cu transmisie redusa si encoder,

permite control precis al pozitiei fard a roti intregul sasiu, iar orientarea sa combina date
din odometrie si viziune pentru calcularea automati a unghiului in functie de pozitia
robotului. Pentru corectii rapide, driverul poate activa un mod vizual bazat pe AprilTag,
iar un offset software suplimentar imbunatiteste atit precizia, cat si stabilitatea
orientirii in timpul deplaséarilor silansarilor.

Sistemul de ridicare

Mecanismul de ridicare permite robotului s execute manevrele de EndGame prin doui
glisiere verticale actionate sincron de patru servomotoare, asigurand o ridicare stabila si
uniformi. Servomotoarele pot mentine pozitia dupa oprire, garantand stabilitate.

Controlul software sincronizeazi miscarea glisierelor printr-un sistem de scripete, iar o placa
de sustinere stabilizat&d de un servomotor preia greutatea robotului, oferind o ridicare sigura si
repetabila.




Autonomiile de la distanta se

sincronizeaza cu coechipierii
pentru eficientd maximi, iar in
scenarii strategice robotul poate
prelua bilele de langa perimetru
pentru puncte suplimentare. Toate
aceste functionalititi combina
precizia turetei, feedback-ul vizual
si odometria, optimizand
colectarea si aruncarea, adaptate
situatiei de pe teren si strategiei
aliantei.

Strategie

Strategia software face robotul intuitiv
siusor de controlat, cu autonomii stabile
si feedback constant de la senzori,
reducand sarcina driverului. Programul
de antrenament al echipei transforma
operarea in instinctiv, iar In meci
robotul prioritizeaza automat
colectarea, sortarea si lansarea
Artefactelor, 1asand driverului controlul
deplasarii si strategiei.

Autonomie g/

Robotul dispune de opt trase\é
predefinite optimizate cu PedroPathing,
oferind traiectorii curbate si mai
eficiente pe teren. Autonomiile permit
colectarea a 9-12 bile, in functie de
distanta fatad de turn, iar tureta,
controlati precis cu encoder, ramane
orientatd permanent citre Goal folosind
Limelight 3A si AprilTag-uri. Robotul
ajusteaza automat traiectoria si unghiul
turetei in timp real, colectand
Artefactele si aruncand preloadul din
pozitia de start.

Managementul codului

Codul robotului este modular, impartit pe
subsisteme, fiecare cu propria clasi si
functii dedicate, facilitand implementarea,
testarea si debugging-ul. Mecanismele pot fi
testate independent in ,SubsystemTest”, iar
codul, actualizat siaptamanal pe GitHub
promoveaza transparenta, colaborarea si
Invitarea continué in robotica.

Portofoliul a fost realizat de catre echipa Vectron Robotics #17873 impreuna cu ChatGPT.



