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Summary

AlphaBit- angajament puternic fata
de valorile STEAM

AlphaBit- legatura esentiala in cadrul
comunitatii FIRST

AlphaBit- implicati atatin
evenimente si proiecte locale, eat si
la nivel national si international

AlphaBit- pasiune pentru stiinla,
tehnologie, inginerie, artasi
matematica

AlphaBit- gratious prin mentorarea
echipelor de robotica

AlphaBit-motor de schimbare si
progres in comunitatea noastra si
dincolo de ea
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Evenimente $Hardware CAD/3D
Istoric
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(

Fizica
Software
robotului
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trategie

octombrie 2018, ca o activitate extra-
scolarain cadrul liceului nostru (Colegiul
National “Mihai Eminescu” Petrosani).
Initial, a fost vazuta ca o oportunitate de a
pune in practica cunostintele acumulate
intimpul cursurilor scolare. Sezonul 7 al
competitiei BRD First Tech Challenge a
adus multe realizari, printre care
castigarea Connect Award 3rd place.
Echipa a dezvoltat abilitati precum lucrul
in echipa si spiritul de lider, intelegand mai
bine domeniile stiintei si tehnologiei.

.
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Outreach
0 1k urmaritori- 944 aprecieri

(O ' 949 urmaritori -2000 aprecieri

@ ° 458 urmaritori -2793 aprecieri

o 300 urmaritori -500 aprecieri
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Business plan

Strengths

Plan strategic

1.Alumni care ne ajutd la nevoie

. oe o o . . . 2.Rezolvare probleme tehnice
Asigurarea viitorul echipei prin metorarea noilor membri P

y 4 & J 4

Invitarea prin testare si greseli

A L L L L &L

Dezvoltarea unui plan financiar complex si obtinerea 1. Membri aproape de absolvire
unui sponsor conseevent \\\\///M 2. Curriculum scolar deficitar

y & J 4 JC O J J 3. Zoni defavorizati

Mentinerea conexiunii si comunicarii in

3.Implicarea in comunitatea noastra
4.Colabordri stranse cu alte echipe

Weaknesses

interiorul echipei, dar si in comunitatea FIRST

y @ 4 4 4 O J 4

Promovarea mesajului FIRST si Natie Prin Educatie

y 4 4 g O J 4

Opportunities
1. Sponsorizdri generoase
2.Proiecte nationale si
internationale
3. Co-fondatori Robotics

Valley

Threats
1.Timpul limitat

Buget

Venituri

Cheltuieli

2. inaccesibilitatea
resurselor

SRR IR

finantare

Sustenabilitate v/

%9 [> D‘z’}?{é INATECH

Asociatia pentru Educatie si Cultura

"237%¢ D) Electronic
Finanlare adecvata 5

Implicarea comunitatii ﬁl @

eadership stabil

Reinnoirea membrilor

Dezvoltarea parteneriatelor

P.S: Reteta succesului din orice echipa de
robotici este prietenia
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Echipe mentorate

AlphaBit JR + AlphaBit JR Explorer (clasele I-VIII)

Impreuna cu mentorii nostri, am reusit sa i ajutam pe cei din clasele V-VIIl sa se dezvolte pe
toate planurile pentru al 2-lea lor sezon de FIRST LEGO League. Acestia s-au inscris in
competitia FIRST Lego League Challenge (10-16 ani), motivul principal fiind pasiunea pentru
constructia si programarea roboteilor. Echipa s-a dezvoltat foarte mult, membrii din echipa de
juniori chiar ajungand in echipa mare, elevii care au deja spiritul competitiei si cunosc valorile
FIRST, de care avem grija si pe care ii mentoram pentru a avea un viitor stralucit. Grupul nostru
de robotica Jr din Valea Jiului primeste sprijinul siindrumarea grupului nostru de la liceu. Am
investit nu doar timp si resurse, ci si pasiune si expertiza pentru a ghida si a inspira acesti tineri
din clasele primare in constructia si programarea robotilor lor. Cu abilitatile noastre consolidate
in domeniul roboticii, i-am incurajat sa descopere si sa inteleaga provocarile si placerile acestui
domeniuinca de la o varsta frageda. Astfel, ii incurajam sa se autodepaseasca si sa-si valorifice
creativitateain competitia "FIRST LEGO League Explorer", deschizandu-si calea catre excelenta
Siinovatie. ¢

Lazarus Ascending

in echipa noastra, sa fii altruist este o atributie foarte importanta cu care ne mandrim. De aceea,
cand am vazut oportunitatea de a ajuta la formarea unei noi echipe in comunitatea noastra, am
hotarat sa luam in propriile noastre maini mentorarea unor elevi foarte pasionati de la Liceul
Tehnologic Mihai Viteazu Vulcan. Acesti elevi si-au descoperit pasiunea pentru robotica la
Hackathon-ul AlphaBit, un eveniment organizat de noi in luna mai 2023. In drumul nostru spre a
ajuta o echipain formare, am ajuns sa invatam importanta lucrului in echipa siimportanta unei
echipe unite. Acesti elevi s-au dovedit a fi foarte uniti, formand o baza foarte puternica pentru
inceperea unei echipe. De asemenea, i-am invitat in organizatia Robotics Valley, unde i-am ajutat
sa se propulseze in popularitate alaturi de noi.

s
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Afton Robotics

In urma Hackathonului organizat de echipa noastra, s-au format numeroase alte echipe de
robotica, iar una dintre ele este Afton Robotics. Am fost foarte incantati saiiindrumam si sa le
oferim ocazia de a se implica in robotica.

Pe parcursulintalnirii noastre cu echipa de robotica de la Colegiul National “I.C. Bratianu”
Hateg, le-am oferit cat mai multe detalii referitoare la valorile FIRST atat de esentiale pentru
toate echipele de robotica, i-am ghidat in ceea ce inseamna FTC si ceea ce trebuie sa facain
primul lor sezon, le-am oferit piesele pentru robot de care aveau nevoie siam beneficiat atat
noi, cat si cealalta echipa de robotica, de ajutorul unui alumni de la echipa noastra, Matei
Mihaly.

Prin implicarea noastra activa si sprijinul continuu oferit echipei Afton Robotics, am
demonstrat importanta unei comunitati unite.

/,

Solidaritate in comunitate

Echipa noastra, AlphaBit, si echipa de robotica
Wafy din Petrila au stabilit o legatura profundain
cadrul proiectului Robotics Valley, consolidand o
alianta puternica prin schimbul de idei, resurse si
experienta. Obiectivul nostru este sa reprezentam cu
mandrie Robotics Valley la nivel national, prin
calificarea la etapa nationala a competitiei First Tech
Challenge, aducand forte proaspete si inovatoare

pentru a demonstra potentialul inovator al echipei : ‘ FiiSocus!
noastre si al intregului grup.In procesul de dezvoltare ¢ E‘;f

a unui nou robot, am intampinat provocari tehnice, cu Fii Socksy! h
dificultati in obtinerea anumitor piese necesare Echipa noastré a promovat dintotdeauna
pentru constructie. Echipa Wafy a fost de ajutor incluziunea sociala in parteneriate diverse
nepretuit, furnizdndu-ne doua piese vitale si cu Sc. Gim. 1.G.Duca. Continudm siin

sustinandu-ne in productia de piese personalizate, aceasta perioada, campania de
utilizdnd imprimanta 3D detinuta de ei.

constientizare a incluziunii alaturi de Special
Olympics Romania, in proiectul "Fii Socksy",
sarbatorind astfel Ziua Mondiala a
Sindromului Down. Alaturi de comunitatea
FIRST din Romania, ne straduim sa
subliniem importanta solidaritatii si
sprijinului pentru persoanele cu Sindromul
Down, incurajand participarea la proiect prin
purtarea sosetelor desperecheate si
implicarea in postarile sociale.
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Promovarea valorilor STEAM si a competitiei FIRST in
Proiecte Nationale si Internationale

r 1. Banca Mondiala & Indatade 23 martie 2023, in Bucuresti, colaborarea
,/ i . dintre echipa noastra si oficialii Bancii Mondiale, sub
indrumarea personalitatilor importante precum

Anna Akhalkatsi, Sebastian Burduja, Julia Maiers,

Alina Sava, Dan Tudose si Emanuel Serban, a avut un

impact semnificativ asupra a 30 de persoane.

Rezultatul? O colaborare remarcabila care a deschis

drumul catre evenimente si proiecte mari, inclusiv

crearea Robotics Valley, un centru inovator ce va

transforma peisajul tehnologic si economic al J

r in data de 1 mai 2023, la Exploatarea Miniera Romaniei.

Petrila, Hub-ul de Robotica a gazduit un 2. Ziua minelor deschise

eveniment de amploare, adunand 200 de
participanti. Prin colaborarea indelungata cu
Banca Mondiala, sub indrumarea directorului sau
din Romania, Marcel Heroiu, s-a dezvoltat o
stransa legaturaintre echipele de robotica din
Valea Jiului si Banca Mondiala. Rezultatul?
Aceasta colaborare a contribuit la o mai profunda

intelegere a Proiectului Robotics Valley si a 3 T g
impactului sau in comunitate siin domeniul ' : ' Y S
tehnologic. J
T 3. TVR Timisoara " . - _—
2 In data de 12 Mai 2023, in studiourile TVR
@, Timisoara, initiativa noastra in domeniul

roboticii a obtinut un impact regional
semnificativ. Cu sprijinul a trei institutii
partenere, fiecare aducandu-si contributia
distinctivain cadrul Robotics Valley, am
consolidat credibilitatea noastra in vestul
Romaniei si in comunitatea locala. Rezultatul?
EDUCATIE PRIN ROBOTICA Prezentala TVR Timisoara a conferit

initiativei noastre o notorietate crescutg,

T intre 20 si 23 iunie 2023, in Bruxelles, Belgia, sustinuta de implicarea personalitatii J
am participat la concursul New European importante, Ramona Borsovici.
Bauhaus, cu unimpactimpresionantasupraa 4. New European Bauhaus -
750 de persoane. Desi nu am reusit sa
castigam, am ajuns in etapa finala. Totusi,
calatoria noastra nu a fost in zadar: am primit
feedback valoros asupra proiectului nostru din .
partea unor personalitatiimportante precum
Krzysztof Kasprzyk, Elisa Ferreira si Oana
Bogdan, iar proiectul nostru a fost imbunatatit
semnificativ pe baza acestor informatii.




ENGINEERING PORTOFOLIO

2023-2024 | 19120 RO137

CENTERSTAGE

Pe 17 octombrie 2023, reprezentanti ai echipei
noastre de robotica, impreuna cu membri ai echipei
Wafy, au fost invitati sa prezinte proiectul Robotics
Valley in cadrul emisiunii "Imperiul Leilor". In fata
juriului format din Felix Patrascanu, Cristina Batlan,
Wargha Enayati, Razvan Rat si Mircea Capatinag,
impactul prezentarii a fost deosebit de semnificativ,
extinzandu-se la nivel national. Rezultatul a fost
imediat, cu atragerea unor investitii substantiale in
Robotics Valley si cu expunerea echipei noastre la
nivel national, consolidandu-si astfel reputatia si
recunoasterea in domeniul roboticii.

Fin data de 25 octombrie 2023, la Studioul PRO
TV din Bucuresti, echipa noastra, alaturi de
echipa Wafy au fost invitate la emisiunea,, La
Mé&ruta”. In cadrul acestui eveniment, s-a
subliniat importanta implicarii tinerilor in
proiecte si activitati locale, incurajandu-i sa se
alature cluburilor de robotica din liceele lor.
Aceasta initiativa a avut un impact
semnificativ in intreaga tara, promovand
colaborarea siinovarea in randul tinerei
generatii.

JJ

R )
R o In data de 27 noiembrie 2023, in incinta Centrului
r 7. Bursa locurilor de Munea Deva

Cultural “Dragan Muntean” din Deva, un eveniment
1 99 E—— de amploare a adunat 1000 de participanti.
' : Impactul sau a fost notabil, generand aparitii
mediatice si consolidand legaturi semnificative
intre posibili colaboratori, companii si personalitati
importante. Printre acestea s-au numarat Natalia
Intotero, Calin Petru Marian, Maria Stefanie, Fulga
Constantin, Szell Lorincz, 1zabela Maria Kacso -
Doboly, Toma llie si Luiza Dana Cioara, contribuind
la dezvoltarea unei retele extinse de contacte si J

oportunitati.

La Universitatea de Vest Timisoara, in data de
9 septembrie 2023, am luat parte la un demo
de robotica alaturi de 100 de participanti. in
timpul evenimentului, am reusit sa construim
un robot functional. Desi performanta acestuia
nu a fost remarcabila, am apreciat experienta
de a colabora cu alte echipe si de a explora
orasulin timpul liber.
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Implicarea activa in proiectele FIRST by Natie
Prin Educatie

1. Hackathon AlphaBlt in perioada 19-21 Mai 2023, in Statiunea Parang,

am organizat un eveniment deosebit cu impact
considerabil. Cu participarea a 76 de persoane,
am reusit sa formam doua echipe noi de robotica
si sa le asiguram sprijinul necesar pentru procesul
de formare. Acest eveniment a consolidat
legaturile stranse intre echipele participante sia
stabilit parteneriate de lunga durata. Mai mult
decat atat, am reusit sa promovam comunitatea
Vaii Jiului si potentialul sau in domeniul
educational si al tehnologiei.

Pe data de 25 Noiembrie 2023, in Castelul 2. Medieval Robetics Day
Corvinilor din Hunedoara, 150 de persoane s- — SRR e
au adunat pentru un eveniment cu impact S , :

semnificativ. Aici, echipele au fost in centrul
atentiei, legandu-se mai strans siacumuland
experiente pretioase. Pentru bobocii echipei,
aceastaintalnire a fost o oportunitate de a
invata si de a se dezvolta al&turi de colegi. In
urma acestei experiente, a luat nastere o
versiune imbunatatita si mai performanta a
robotului nostru, reprezentand un pas inainte
catre inovatie si excelenta.

in data de 9 decembrie 2023, la Colegiul
National "Mircea cel Batran" din Ramnicu
Valcea, am avut oportunitatea de a participa la
League Meet-ul organizat de echipa Bionic
Royals, eveniment la care am observat cu
atentie modul de organizare, am impartasit
valorile FIRST prin comunicarea cu alte echipe
siam schimbat idei despre roboti.

Pe 24 Decembrie 2024, in mediul online, am 4.Secret Santa

organizat un eveniment special pentru cele 12 Sérbitori fericite de la Alphasit!
echipe de robotica implicate. In spiritul
Craciunului, am decis sa organizam un Secret
Santa. Aceasta initiativa ne-a adus o mare
bucurie, iar toate echipele s-au simtit
conectate si pline de voie buna.

Mulfumim pentru cadou
Frcharduired_cnu! &
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5.League Meet ,,Robotics Valley”  indata de 6 lanuarie 2024, am organizat un
eveniment oficial FIRST, numit,,League Meet

Robotics Valley” am organizat un League Meet
impreuna cu echipa Wafy si Lazarus Ascending,
adunand 150 de participanti. Acest eveniment a
avut un impact semnificativ, intarind legaturile dintre
echipele de robotica si oferind inspiratie atat
tinerilor din acest domeniu, cat si comunitatii Vaii
Jiului. Prin promovarea colaborarii intre memobrii
echipelor siintre echipe, am oferit oportunitatea
participantilor de a-siimbunatati abilitatile tehnice si
de a contribui la dezvoltarea continua a domeniului
roboticii.

in data de 20 lanuarie 2024, echipanoastraa  G.Dual Meet RobotX
participat la League Meet-ul organizat de

echipa RobotX la Liceul Teoretic "Traian
Lalescu" din Hunedoara. Impactul
evenimentului a fost de aprox. 60 de
participanti, a fost evident in mobilizarea si
accelerarea proceselor de pregatire pentru
competitia regionala.

In perioada 9-10 februarie 2024, am organizat
la Colegiul National "Mihai Eminescu” din
Petrosani un eveniment online, avand un
impact deosebit asupra a 50 de participanti.
Scopul acestui eveniment a fost sa ajute
echipele in pregatirile pentru competitia
regionala, accelerand procesele si
consolidand colaborarea in mediul virtual
pentru atingerea obiectivelor comune.

7. Noaptea Roboticii

8 Reglonala #3 Arad

Echipa noastra a participat la etapa Regionala 3
Arad, pregatindu-se intens inca de la inceputul
sezonului. Am avut un stand modern si atrégétor
un robot simplu si eficient, castigand premiul
Think Award 2 pentru caietul si fizica robotului.
Am depasit provocarile intampinate pe parcursul
competitiei, lucrand impreuna pentru a le rezolva.
Prezenta noastra entuziasta si activitatile
comunitare au impresionat juratii, obtinand
recunoastere si apreciere. Am colaborat cu
echipele din Robotics Valley pentru a promova
Valea Jiului si planurile noastre pentru Hub-ul de
robotica, avansand catre etapa Nationala alaturi

de ele. ﬁ
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Construind Viitorul: Incurajand valoriile STEAM
si competitia FIRST in comunitate

1.Robotor Drobeta in perioada 28 - 31 august 2023, la Colegiul
National Pedagogic ,Stefan Odobleja” din
Drobeta Turnu Severin, membri ai echipei
noastre au participat la concursul,,Robotor”, la
care au participat 30 de persoane. Rezultatele au
fost impresionante: grupa de juniori s-a clasat pe
locul | la categoria Tribot si pe locul Il la categoria
Freestyle, in timp ce grupa de seniori a obtinut

Wocul Il la categoria lesire din labirint si, de

o0 asemenea, locul Il la categoria Freestyle.

I
I
I
| I—
—
L

1

in data de 29 septembrie 2023, in parcul din
fata Casei de Cultura "Ladislau Schmidt" din
Petrila, am participat la Noaptea Cercetatorilor
Europeni. Cu participarea a 200 de persoane,
am promovat valorile STEAM in comunitatea
Vaii Jiului si am surprins publicul prezent la
acest eveniment cu cunostiintele noastre. Prin
interactiunea cu comunitatea locala, ne-am
imbunatatit abilitatile de comunicare siam
consolidat legaturile intre echipele de robotica
din Valea Jiului si comunitate.

2.Noaptea Cercetiatorilor Europeni

- 3.Comunitiiti vibrante in
Valea Jiului

Echipa noastra de robotica a reprezentat Robotics
Valley la deschiderea unui proiect important al
organizatiei Vale Jiului Implicatd. Am impresionat
Ministrul Sebastian Burduja cu abilitatile noastre,
discutand apoi despre viitorul Vaii Jiului si al echipei
noastre in cadrul proiectului Hub-ului.

Proiectul "Eco-Sensoriality: Paths for 4. ECO-SENSORIALITY: Paths for

Communities of the Future" promoveaza
legatura dintre oameni si natura, utilizand
materiale reciclate si solutii tehnice
inovatoare pentru conservarea resurselor.
Echipa AlphaBit a dezvoltat robotisio
instalatie artistica care exemplifica aceasta
legatura si a castigat premii pentru
contributia sa la construirea unui viitor mai
sustenabil.
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In acest sezon, am fost plini de idei si am reusit sa punem in practica nu mai putin de
7 concepte de roboti pentru diferite evenimente.

Robot ,,Maruta”
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Trenul de rulare- lectie invitati

Dupa mai multe sesiuni de
brainstorming, ne-am decis
asupra trenului de rulare de tip
mecanum, intrucat ne ofera
toate caracteristicile necesare
pentru aavea unrobot
corespunzator pentru tema de
anul acesta: Centerstage™.
Acest trende rulare, neva
permite atat sa ne deplasam cu
o viteza sporita, cat si sa facem
strafe si spline, oferind o
manevrabilitate foarte ridicata
comparativ cu alte sisteme.

V4

2023-2024

Update Pentru Etapa Nationala
Hardware

| 19120 RO137

Intake

©

Pentru intake ne-am folositin
special de imprimanta 3D pentru a
printa orampa care face posibila
urcarea pixelilor spre outake si mai
multi butuci de care am prins
tuburi chirurgicale. Rampa este
prinsa de sasiu, la fel si cele 3 axuri
pe care sunt montati butucii
pentru tragerea pixelilor. Axele
sunt actionate cu ajutorul unuilant
de catre un motor (goBILDA de
435 RPM). Faptul caamales casi
intake o rampa cu 3 axuri pentru
tragere, ne permite sa luam pixeli
destul de usor din stack, dar side
la human player.

Outtake Lo ¢ .
. o o
]E;;z: tcje'?;apiier;q“;’nrl:'gg . |Sistemul de ridicar¢ Sidere-lorestepe
pentru aprinta o cuva de Pentru etapa nationala diagonalala ununghi d.e AfS
18,2cm lungime, 10,8cm amales sa folosim dve grade, ceea ce ne ajuta
latime si 5,1cminaltime plus sliderele mici numite 4 saajungem cu outtake-ulla
se,rvo—L,ll de torque ’ Stage Viper-Slide Kit de bz.ackdrop. Prlmull nivel al
pozitionat deasupra cuvei 240mm, insa avand doar sl!dere—lor este thtr—u.n
intr-un suport printat 3D. un slider trebuia s& mai slider 2 Stage Viper-Slide
Outtake-ul este prinsintre imprumutam unul, dar nu K|t.de 3.36mf“ e cel.de—al
cele doua slidere pe am gasit, astfel echiopa doilea nl.vel dln.tr—un.sllder 4
diagonala, iar servo-urile de Waty ne-asaritinajutor Stage Viper-Siide Pflt de
pozitie (servo-uri speed) ne imprumtandu-ne sliderele 240mm, acesteafind
ajuta sa punem pixeli din care sunt montate acum actionate cu ajutorul adoua
intake pe backdrop. pe robot. Pozitionarea motoare goBILDA de 312
N . &% i\f © RI?M care functlonegza
printr-un sistem clasic de
° ¢ <k ‘% ata.
? L4

?

Sistemul de lansare a avionuluL

L] o b4
Sistemul de agatare

g

0 3

Pentru etapa nationala am ales sa schimbam
ideea launcher-ului, dar principiul de
functionare aramas acelasi. Launcher-ul este
format din doua low U channel-uri puse la o
distanta exact pentru aincapea un avion.
Servo-ul de lansare a elasticului este un servo
REV prins de un mount deasupra U channele-
lor astfelincat elasticul sa loveasca partra
superioara a avionului pentru o propulsare cat
mai buna.

Sistemul de agatare a fost configurat cuun
slider 4 Stage Viper-Slide Kit, actionat de un
motor de 30 RPM. Pentru a permite agatarea,
s-a montat un U channel la capatul acestuia.
Aceasta alegere a fost facuta in detrimentul
folosirii sliderelor principale, din cauza riscului
ridicat de deteriorare dupa fiecareridicare.
Eficienta sistemului constain capacitatea
sliderului pe curea sia motoruluide 30 RPM de
asuspenda robotulintr-un timp scurt siin

J conditii de siguranta.
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\\;% . Fizica robotului

N

lDL]pé etapa regionala s-a modificat varianta de
robot,asadar a fost necesara reluarea calculelor
initiale cu noile masuratori. Plecand de la
urmatoarele date cunoscute: a=54°,
Hmax=0,8m, h=0,26m d=3,3m, x1=1,52m, b
x2=1,78m. Cu ajutorul acestora am aflat cu
aproximatie viteza initiala(v0) si viteza finala (V) % "2 \,

a avionului. Astel, dupa cacule, folosind cinematica avionului, am ajuns la o viteza initiala de 5,51 m/s.

Toata cinematica studiata mai sus s-a facut neglijand forta de rezis-
tenta din partea aerului.

Pentru a obtine o viteza initiala mai precisa,ne-am folosit de teore-
ma variatiei energiei cinetice pe distanta parcursa de avion cand acesta
inca se afla pe suport,considerand suportul planinclinat.

Im — Pentru aceasta,am calculat experimental constanta de elasticitate

a firului extensibil ce propulseaza avionul astfel

G Corpul fiind in echilibru G=Fe => mxg=Alxk => k=mxg:Al =>
=>Kk=0,25%9,81:0,04 => k=61,3125 N/m

o

Pentru determinarea coeficientului de frecare
la alunecare am pus avionul pe suportul asezat
orizontal, apoi am inclinat suportul panalaun
unghi B (de 30°), care a determinat miscarea
avionului. in acel moment:
Gt = Ff.=> p=tgB=1tg30°=>p=0,57
Astfel,cunoscand masa avionului m=0,005kg,unghiul de
inclinare al planului,a=54° distanta parcursa de avion pe

planulinclinat d=0,03m, alungirea resortului AI=0,145m si coeficientul de frecare la
alunecare py=0,57 am putut calcula viteza de lansare a avionului.
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Cand avionul se misca prin aer,aerul imprima o forti F asupra lui,care poate
fi descompusa astfel:

Avionul avand forma de semipicatura Cx=0,09.Cu ajutorul unghiului
de atac a=54°,il putem afla pe Cz astfel:
Cz=Cxxtga=0,09x1,37=>Cz=0,12

P a2 423'462 -5 5 T::
F. % Ox Cx=F— 50 °.0,09=15%44 4515’
| ) ) | - = - -Q000%
M0y =-F, =0005Q, ~-0,000%DC, 5,005
P.» ] '
F- 5 '%:'Cz‘: ,‘5;‘{;‘“ CE,?%?’—E{G-G:'!“?{L?'QDI 4‘6- !'D G:) @

= =

0O, s F;—G,»:) Q. 0,005 =0, 1292-0,005 9¢,
0,#42- 0,049 05 O,0%¥615 R

Rz~ 0,005 Dot Toos . D502

in concluzie, studiul aerodinamic al avionului ofera o predictie mai precisa a
comportamentului acestuia in zbor decat studiul cinematic. Putem observa ca o mare parte
din viteza avionului se pierde din cauza fortei de portanta inexistenta la studiul cinematic.
Astfel, cu rezultate mai exacte, am putut imbunatati sistemul de aruncare astfel incat
punctul de aterizare al avionului sa fie optim.

Modelare 3D

Pentru modelarea 3D noi folosim doua programe: Onshape si Tinkercad. Cu cele 2
programe facem cele 2 parti principale ale departamentului de 3D: Modelarea pieselor 3D,
folosite ulterior pe robot, si proiectarea robotuluiin CAD.

Un program foarte folositor pentru echipa noastra de robotica este Tinkercad, un software
de modelare 3D gratuit care ruleaza direct in browser-ul web. Acest program foloseste
principii ale geometriei euclediene pentru a forma o singura piesa complexa din mai multe cu
o complexitate mai redusa. Procesul de creare este simplu, astfel incat dupa deschiderea
unei file de lucru noua sau a uneia salvate anterior, putem edita piesa respectiva sau sa o
construim de la 0. Dupa ce am ajuns la modelul de piesa dorit siam verificat din nou
dimensiunile acestuia, trebuie doar sa o exportam in format .stl astfelincat sa poata fi citita
ulterior de un program de printare 3D.
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Software
Deteectia eazului

Pentru a obtine cazul din perioada autonoma, pe frame-urile primite de la camera construim
doua dreptunghiuri siin functie de cat de mult rosu sau albastru se afla in respectivele
cadrane, ne putem da seama cazul autonomiei. In ultima varianta a robotului, amplasarea
camereili permite sa vada doar doua din cele trei spike-uri. Solutia gasita la aceasta
problema este implementarea unui prag, acesta reprezentand valoarea minima de care
trebuie sa treaca valorile detectate pentru a fi siguri ca team prop-ul se afla in unul din

cele doua cadrane vazute de camera. in caz afirmativ, analizam cele doua valori sioalegem
pe cea mai mare, iar, in caz contrar, doar cazul unu mai poate fi valabil.

Algoritmul P.I.D. ( Proportional-Integral-
Derivative ) este o modalitate de a obtine
un numar precis de rotatii si pentru a ne
mentine sistemul la acea pozitie, pana cand
specificam o alta pozitie tinta. Acesta se
bazeaza pe trei componente principale:

Algoritmul P.L.D. Controller #*-

Componenta proportionala (P): Raspunde direct proportional cu eroarea actuala dintre
oarea masurata si valoarea dorita. Cu cat eroarea este mai mare, cu atat iesirea
componentei P va fi mai mare.

Componenta integrala (I): Actioneaza asupra sumei erorilor anterioare si contribuie la
eﬁ’minarea erorilor persistente in regimul permanent. Acest lucru ajuta la stabilizarea
sistemului si la aducerea acestuia la valoarea dorita fara a depinde doar de componenta
proportionala.

Componenta derivativa (D): Reactioneaza la rata de schimbare a erorii si ajuta la
[ﬁvenirea supracorectiei si oscilatiilor. Aceasta reduce raspunsul la modificarile bruste ale
erorii, contribuind la stabilizarea sistemului.

Fiecare dintre aceste componente are in compozitie si o constanta K, aceste constante
ale algoritmului difera de la sistem la sistem si procesul de determinare a constantelor
corecte se numeste ,tuning”. Acest proces este adeseori facut manual si se bazeaza pe
un set de reguli, insa exista si metode mai inteligente de obtinere a acestor valori folosind
metoda Ziegler-Nichols.

Tuning manual Tuning folosind Ziegler-Nichols — P K.t —

1. incepem cu Kp, Ki si Kd la 0. 1. Incepem cu Kp, Ki si Kd la 0.
2. Crestem Kp pdnd cdnd avem 2. Crestem Kp pand cind sistemul e

mici oscilatii constante. instabil si existd oscilatii mari si —Sznm.nrf»®— P F.J't{-'Jrfr —“CE"’_"-_{MPI“_'
3. Crestem Ki pand cand ercarea r [ T— -

inregistram acest Kp ca fiind Ku si 1

de stare echilibratd nu mai frecventa oscilatiilor ca Tu. -
exista. 3.Kp=0.6*Ku
& " ; : . D def i)
4. Crestem Kp pand cand nu mai Ki=1.2*Ku/Tu — KJT
existd supracorectie si oscilatii Kd =0.075 * Ku * Tu

Algoritmul Motion Profile

Motion profile este algoritmul care se ocupa cu perfectionarea miscarilor dintre doua pozitii.
Acesta primeste ca input viteza dorita, acceleratia maxima si pozitia dorita, iar mai apoi acesta
se bazeaza pe algoritme de control precum PID pentru a ajusta valorile in timpul urmaririi
traiectoriei pentru o miscare mailina si pentru a nu trece limita de viteza setata.
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Traiectoria generata de Motion Profile este
alcatuita dintr-o serie de segmente, fiecare
avand o viteza si o acceleratie specifica.
Aceste segmente sunt conectate pentrua
obtine o miscare lina si continu. In general,
un profil de miscare consta din trei etape
principale: Faza de accelerare, Faza de viteza

constanta si Faza de decelerare. r’l °3 W e W = |
/2

——

Strategie

Puncte slabe

-precizia la amplasarea pixelilor pe backdrop :-robotul nu poate pune pixeli mai sus de prima

pe prima linie linie (suntem limitati de nivelele sliderelor)
-intake-ul actual este mai eficient decat cel  --preluarea pixelilor este mai dificila daca
cu clesti acestia nu sunt orientati cu varful catre rampa

-marirea preciziei bratului prin inlocuirea
motorului DC cu servomotor
-sistemul de agatare este modular (separat

de outtake)

-putere mare de agatare si mentinerea -miscarea lenta a slider-ului de agatare
robotului agatat o mailunga perioada de timp

-precizia sistemului de agatare permite -din cauza faptului ca centrul de greutate al
usurarea programarii robotului robotului nu se afla pe axa de rotatie a sasiului,
-pentru a evita incarcarea electrostaticaam :miscarea sasiului in perioada controlata
adaugat o rezistenta pe sasiu devine putin greoaie

Amenintari in perioada meciurilor

-posibila deteliorare a foliei rampei dupa mai multe utilizari

-daca slider-ul de agatare coboara sub un anumit nivel optim, exista riscul de frecare al
acestuia cu roata

Strategie

Pe baza analizei de mai sus, am stabilit strategiile de joc:

¢ bazandu-ne pe faptul cain perioada autonoma cel putin un pixel portocaliu va fii pus pe
tabeld, ne putea orienta in functie de acestia pentru a crea un mozaic.

e dacain perioada autonoma alianta pune doar un pixel portocaliu, vomincerca sa realizam
un mozaic cu pixelul mov ramas pe spike din perioada autonoma.

e daca pe tabela avem cel doi pixeli portocalii, vom incerca sa completam mozaicul cu un
alt pixel portocaliu preluat de la human player.

o strategia ulterioara se va modifica inainte de fiecare meciin functie de strategia comuna
cu aliatul

¢ lasemnalul ,end game” pozitionam sasiul pentru decolarea dronei, urmand sa ne
deplasam pentru agatarea robotului. Avand in vedere al treilea punct slab, trebuie sa ne

rezervam mai mult timp pentru agatare 16



