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Prezentare generala

Summary

Istoric
AlphaBit- angajament puternic fata

de valorile STEAM ’ Echip.a Alpthit sa forrT]at T.n 2018, la §
Colegiul National “Mihai Eminescu”

Petrosani, cu scopul de aaduce
tehnologia mai aproape de tineri. Acum, in
cel de-al 6-lea sezon, continuam sa ne

AlphaBit- legatura esentialain cadrul
comunitatii FIRST

! concentram pe perfectionarea robotului,
dezvoltarea strategiilor si consolidarea
pozitiei noastre in comunitatea FIRST.

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

Sezonul trecut, obtinerea premiului Think

Award 1st Place ne-a motivat sa ridicam
standardele, iar sezonul Into the Deep

tehnologie, inginerie, arta si
matematica

reprezinta o noua oportunitate deane

depasi limitele. Pe langa competitie, ne
propunem sa extindem impactul echipei,

AlphaBit- gratious prin mentorarea
echipelor de robotica

AlphaBit-motor de schimbare si
progres in comunitatea noastra si
dincolo de ea

inspirand cat mai multitinerisa g _
descopere frumusetea STEM

AlphaBit- pasiune pentru stiinta, )

FIRST

I CH%LLENGE l NA

Outreach

1k urmaritori- 1,2k aprecieri

L1k urmaritori -2kaprecieri

300 urmaritori -500 aprecieri

346 urmaritori -3732 aprecieri

Co-fondatori Robotics Valley:

Non-Tehnic
ROBOTICS
1 (t) % VALLEY

&R =T 2 -
R 2 = I =
mom=2Z200
m= 022
—-amZz2Zz00
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.- Business plan
Strengths

-

1.Echipa unitad

i i ( . 2.Rezolvare probleme tehnice
» plan str ateg IiC S) 3.Implicarea in comunitatea noastri
7 " 4.Colaboriri strinse cu alte echipe
' » Asigurarea viitorului echipei prin mentorarea noilor membri Weaknesses

P N 0 K 2. Curriculum scolar deficitar
Invatarea prin testare siimbunatatire continua 3. Zons defavorizati

_ ‘Q) » 1. Membri aproape de absolvire

D 5 Opportunifies

Dezvoltarea unui plan financiar sustenabil si obtinerea unor i 1.Sponsorizdri generoase

onsori de lunga durata a0 2.Proiecte nationale si
T e Y Cotondator
= 3.Co-fondatori Robotics

Consolidarea conexiunii si comunicarii intre membrii echipei Valley
2 Threats
G ) —
_i’, A 1.Timpul limitat

Promovarea valorilor FIRST si inspirarea noilor generatii -”“_ %'g&?ﬁ%ﬁ?gg:itgﬁiigtsi‘f;ieégr
) finantare ’
W ’

(3 K]
Sustenabilitate

/av‘ ~ bucuria de a fi sandtos
Leadership stabil y
Asociatia pentru Educatie si Cultura

Reinnoirea membrilor () ROBOTICS EMIN3INS
: y P VALLEY
Finantare adecvata B :
Implicarea comunitatii * w

conexin R sSRL LUPENI

Dezvoltarea parteneriatelor
+ Persoane fizice

P.S: Reteta succesului din orice echipade  Structura costurilor
robotiei este prietenia 2.4% ‘ T F s

Buqe t Cheltuieli deplasari
Fara sprijinul

sponsorll_or Si  43.2%
partenerilor nostri, care

ne ofera finantare si
sustinere, activitatile

Consumabile

‘ Materiale promotionale
53.4%

Non-Tehnic

noastre nu ar fi fost
posibile.
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In acest sezon, am structurat bugetul in patru categorii esentiale pentru o gestionare
eficienta: , Resurse materiale
(componente si echipamente), Resurse umane (pregatire si dezvoltare) si Cheltuieli
operationale (logistica si competitii).

4

Resurse materiale [\% Resurse umane
35,950 RSN
6‘5°950 RCN Pentru resursele umane, am determinat o

© Venituri medie a orelor de lucru pe fiecare
departament, calculata prin media
aritmetica a orelor fiecarui membru.

@ Cheltuieli Hardware)

50./50 PON 116 ORE/2 LUNI iN MEDIE 396 ORE/2 LUNIiN MEDIE

© Economii pentru viitor ETWARE
22.210 RON

386 ORE/2 LUNIiN MEDIE 200 ORE/2 LUNIiN MEDIE

ﬁp’ : 45:5

g o
;ﬁ;AlphaBlt Academy;sg;ag;\

in acest sezon, am lansat proiectul , Un program prin care ne-am propus sa
impartasim pasiunea pentru robotica. Saptamanal, organizam ore de robotica la Clubul Copiilor din
oras, oferindu-le celor mici oportunitatea de a invata concepte esentiale si de a lucra practic cu
roboti. De asemenea, desfasuram cursuri pentru elevii din clasele primare de la scoala noastra,
introducandu-iin lumea tehnologiei si a inovatiei inca de la o varsta frageda.

CLUBUL CCPIILCR 2\

~ Din15Sept (L) 2h/ saptamans ———> 5@ DE CRE
ALPRIABIT JR "
=% Din15sept  (O)1n/ saptamana ¥/ 25 DE ORE

\\E/Iiatech s-a format dupa Hackathonul AlphaBit 2023 si a intrat oficial in competitie anul acesta. I-am
sprijinit cu caietul tehnic sila evenimente, consolidand comunitatea Robotics Valley.

ENGINEERDS

Dupa etapa nationalg, acestia au apelat la noi pentru ghidare in organizarea si optimizarea
caietului tehnic.

LIPLANURI DE VIITOR

Non-Tehnic Pentru viitor, ne propunem sa infiintam si sa mentoram o echipa la Liceul
3 Teoretic ,Mihai Eminescu” din Cluj, unde vom sustine si cursurilunare de
LEGO.
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‘Promovarea valorilor STEAM si a competitiei
FIRST in Proiecte Nationale si Internationale

1. Conferinta Internationala de Nivel inalt despre Copii, Tineret si Familii

venimentul din 14 octombrie 2024 de la
Castelul Corvinilor a fost o oportunitate pentru
echipa AlphaBit de a promova educatia STEM si
de a demonstra impactul pozitiv al acesteia
asupra tinerilor. Prezentarea noastra in fata unor
personalitati influente ne-a permis sa crestem
vizibilitatea internationala, sa promovam judetul
Hunedoara si sa extindem reteaua de colaborar
in domeniul educatiei STEM. 74

2. Just Transition Platform Conference Bruxelles + Croatla
in octombrie si noiembrie 2024, AlphaBit si

Robotics Valley au promovat educatia STEM in
cadrul a doua evenimente importante: conferinta \
»Just Transition Platform” (Bruxelles) si JTP
Groundwork (Zagreb). Am prezentat proiectele
noastre, am creat parteneriate internationale si
am participat la workshop-uri dedicate
tehnologiei si educatiei. Aceste evenimente au
consolidat misiunea noastra de a sprijini inovatia
si colaborarea in regiunile in tranzitie.

Reprezentantu ai autoritatile locale din Bulgaria si “=
GreenPeace au apelat la noi pentru ainvata din FUTUREWITH -

bunele noastre practici din organizarea si ROBOTICS " \l—ﬁa"l: b
integrarea tehnologieiintr-o zona defavorizata si oms
pentru aintelege modul in care lucram eficient ca
echipa. Am organizat o intalnire in cadrul careia
le-am prezentat proiectele echipei, valorile
noastre si principalele realizari, inclusiv o
demonstratie a robotului.

Echlpa TVR Tlmlsoara a vizitat Colegiul ,Mihai
Eminescu” pentru a discuta despre Robotics
Valley siimpactul competitiei FTC. Am prezentat
proiectele noastre si misiunea de a promova
educatia STEM. Interviul a evidentiat contributia &
noastra la formarea tinerilor pasionati de '
tehnologie. De asemenea, am anuntat alaturarea |
echipei Afton Robotics, extinzand comunitatea si

oportunitatile de colaborare. Speram sa inspiram
mai multi tineri sa exploreze robotica.
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Implicarea activa in proiectele FIRST by Natie Prin l
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Asistenta si consultanta

Consultanta din partea unor experti in domeniul
tehnic/non-tehnic

I S S S S S S S S S S S S Sy,

{ O organizare atenta si eficienta a \‘
metodologiilor de punctare, alaturi de |
]

/

Discutii despre strategia de joc si
nu numai, cu dl. prof. univ. Viad

: ] 0 analiza detaliata a fiecarei strategii
lonescu de la San Jose University

\\ _____ ilpirtﬁ _____ —

Consolidarea coeziunii echipei si
definirea clara a responsabilitatilor
fiecarui membru.

Workshopul organizat de prof.
Vlad lonescu care ne-a schimbat
viziunea asupra viitorului

Optimizarea sistemului de actionare al
bratului prin ajustarea raportului
rotilor dintate de la1:1la 1:1,5.

Sprijin din partea firmelor din
domeniu- ElectroMax

W N N S S S S S S S S S S S,

138

o N\
Adoptarea unui sistem cu roata ]
Consultanta online melcata in locul lantului, oferindo |
\ solutie mai precisa si fiabila. |
N e e e e e e — —————— =

Colaborare cu alte echipe FIRST si alumni

‘IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII.

.0
>

Am invatat strategii utile pentru
optimizarea robotului siimplicarea in
comunitate.

FTC Summit by AlCitizens, The
Clueless and Texpand

o EENEEEENy
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Optimizarea transmisiei de
putere siimbunatatirea
fiabilitatii robotului

Discutii cu alumni

o ENEEEEN,

Tehnic
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% Hardware O

Ideea generali de robot

Dupa ce am ajuns la concluzia ca folosirea unui
brat cu pivot este optima pentru cerintele de anul
acesta, am conceput un robot care sa
functioneze pe acest mecanism, pe care I-am
imbunatatit treptat, in functie de problemele pe
care le-am intampinat si evolutia noastra pe parte
tehnica.

=

Sistemul de
extindere

“J"0 Functionarea

*% Fiabilitatea

*indeplinirea a cat mai multor sarcini (De
preferat toate)

'“ Rapiditate

;@o Precizie

* Simplitate in design:

Intake §
outtake

&
Sistemul de actionare al bratului

Sasiu
Metode de scorare gl AREREE e
“) f@))
/ Autonom 1 - Sample-uri Tele-0p - Sample-uri
U Aceasta reprezinta media

punctajelor obtinute de robotul
. : ~ nostru pe parcursul unui meci,
Agatare de nivel 2 @ valori care pot variain functie de
alianta formata sau de starea
TOTAL: 71 o f
robotului.. ' <
. .

== Total meci = 151

1- DIN SUBMERSJBLE
)

TOTAL: 80 € )
“9
Autonom 2 - Specimene / Tele-0p - Specimene

Agatare de nivel 2 @
TOTAL: 85

1- PRELOAD

> €
3.pEPETEREN ()

Tehnic

7 == Total meci = 185



Engineering Portfolio Into the Deep

., #9 2024-2025  RO137/19120

Trenul de rulare
Pentru etapa regionala am ales un sasiu pe roti dintate alcatuit din U-Channel-uri de 15,

respectiv 7 gauri. in urma studiului fizic al robotului, am ales sa folosim motoare de 435
RPM deoarece acestea ne ofera un cuplu si o viteza optima pentru cerintele de anul

acesta. De asemena, un sasiu cu astfel de dimensiuni si viteza este eficient pentru stabilitatea
robotului avand in vedere si dezechilibrul generat de miscarea liniara, cat si de cea circulara a
bratului.

Sistemul de pivotlare

Pentru etapa nationala, am optimizat sistemul de
pivotare pentru a imbunatati viteza de ridicare si
eficienta operationala a robotului. Initial, utilizam
un singur motor de 435 RPM, care furniza un
cuplu ridicat, dar limita viteza de operare a
mecanismului. Pentru a creste viteza de ridicare,
am facut trecerea la un ansamblu de doua
motoare de 1150 RPM, care, pe langa faptul ca
ofera o viteza semnificativ mai mare, genereaza
si un cuplu suficient pentru a indeplini toate
sarcinile bratului fara compromisuriin ceea ce
priveste stabilitatea sau fiabilitatea. Desi noua
configuratie nu atinge cuplul unui singur motor de
435 RPM, utilizarea a doua motoare permite o
distributie echilibrata a fortelor asupra rotii
melcate, aplicand presiune din directii opuse si
reducand solicitarile asimetrice. Aceasta
minimizeaza uzura componentelor si
imbunatateste precizia sistemului. Prin aceasta
modificare, robotul devine considerabil mai rapid
in plasarea elementelor de joc, optimizand timpul
de executie al fiecarei actiuni.

Tehnic
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Sistemul de extindere

Bratul este format din doua slidere ce ofera o
miscare liniara, fiind capabil sa efectueze sio
miscare circulara, oferind flexibilitate si eficienta
sporitain timpul meciurilor. S-a ales kitul de viper
slidere de la Gobilda pentru rezistenta ridicata la
deformari mecanice, asigurand o agatare optima.
Glisierele sunt actionate de doua motoare de 435
RPM prin curele, care ofera precizie, rezistenta si
simplitate in design. Motoarele sunt ideale
datorita raportului optim intre viteza, precizie si
cuplu. Sistemul de extindere este conectat la axul
bratului folosind U-Channel-uri si Sonic Hub-uri,
asigurand masa redusa si rezistenta ridicata.

SSistemul de intake & outtake este montat pe
bratul robotului, fiind compus din doua
componente personalizate fabricate prin
imprimare 3D. Acesta este actionat de trei
servomotoare AXON MINI: primul controleaza
ridicarea si coborarea bratului, al doilea regleaza
miscarea verticala a intake-ului, iar al treilea Brai,:
permite rotatia mecanismului. Transmisia este
realizata printr-un sistem de roti dintate,
asigurand precizie si stabilitate.

Intake-ul este conectat de brat printr-un
servomotor AXON Mini, care ii permite o rotatie
de panala180°. Structura sa include doi clesti cu
mecanisme de extensie pe baza de arcuri,
asigurand o prindere precisa. Fiecare cleste este
actionat de un servomotor GoBilda Super Speed,
care, prin intermediul unei curele sincronizate,
roteste perii speciale pentru preluarea si
eliberarea controlata a elementelor de joc.
Sistemul este optimizat pentru eficienta si
adaptabilitate in competitie.

Intake/
outtake

Tehnic

9
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Studiul sasiului

Pentru a creste eficienta robotului am studiat
rotile mecanum ale sasiului si care este RPM-ul
optim al motoarelor pe care urmeaza sa le
utilizam pe acesta.

Pentru studiul rotilor am calculat miscarea si
dinamica fiecareia dintre ele in opt cazuri diferite,
la fiecare unghiul crescand cu 45° ceea ce
determina schimbarea sensului miscarii.

) -
R e
P o AL i 53
( Fix Fax : j

Cd 5
oy 5
“‘.‘. '
| ‘\,“'
'-"‘
'-\ g
,"‘:“.
5l
" E
- Ny =
‘F‘; R -.\F.m». '
e A
P\ U

Pentru studiul motoarelor optime am efectuat
patru experimente in urma carora am putut
determina coeficientul de frecare la rulare dintre
rotile mecanum si tile-uri. Dupa aceasta am putut
efectua studiul dinamic al sasiului pentru a
determina daca motoarele de 435 RPM au
suficient cuplu pentru miscarea eficienta a

robotului. Experimentul 2

Experimentul 1

#9 2024-2025

RO137/19120
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Studiul electrie si termodinamie

Studiul variatiei centruluig”
de masa al robotului

al motoarelor - g o2 (Xt X o) 1.2 XY
. . )(‘D(_\:————'——————_f—'
Pentru acest studiu am derivat o formula care M py 42+ 2N, +7MP
q S o (2D A
foloseste doar datele de care dispunem. Nz ez ) Py = oo xeoox+295
o . f:}:; - 9 ' [RYORSLOTY w
]: I"T"'E ,[+-:r_.:,[2 Idﬂ (\T’_Z——l ;7 §hyrl® m p, 52t L3O
@l: ¢ I:](j 8{}‘0{\:@5@%&!’10&‘2,85

Astfel am putut calcula si randamentul

motoarelor, acesta fiind de n=79.5%, energia Biofizica robotului

transformata in caldura siam putut concepe o Sistemul de agatare este inspirat din Gecko care

formula cevne d.etermlna .energ'la electrica foloseste fortele Van der Waals pentru a genera

consumata pe timpul unui meci: o forta de adeziune si a avea o agatare optima
+0ﬁbng Y] i

Ee- ﬁ—— +, et 45,-mh+%‘ff:ﬂ_# f o+ (ose 59{”’7;31)05)+51w@‘""’da’nj-& J&maﬂa‘ Pod‘i’ P edelits ,Z@mmf fmwa O ﬁj,g,ﬂ,fe
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Machine Learning Autonimia si Teleop-ul

OpenML Alphabit este un proiect open Autonomia robotului a fost facuta cu ajutorul
source conceput pentru a face tehnologiile de  librariei Pedro Pathing, traiectoriile fiind mult mai
Machine Learning accesibile tuturor, prin usor de creat si ajustat cu ajutorul acesteia. Cu

dezvoltarea si antrenarea interna a unuimodel  ajutorul acesteia, am reusit sa facem 5 autonomii,
cat mai eficient. Proiectul este disponibil printr-  care realizeaza intre 80 si 103 puncte, 4 fiind
un site web modern, cu backend dezvoltat in PHP pentru specimene, iar 1 fiind pentru sample-uri.ln

si baza de date MySQL, si include un algoritm autonomie, avem un control al robotului pe pozitii,
specializat pentru determinarea unghiului de astfel fiind mai eficient si mult mai precis, reusind,
orientare al unui sample in competitiile FTC. in final, sa salvam timp datorita acestuia.
Metoda implica o montare fixa si o calibrare In TeleOp folosim clasele:

precisa a camerei, masurarea dimensiunilor » TeleOp_IntoTheDeep (Clasa main de TeleOp)
sample-ului si calcularea unghiului folosind » ArmControl_PIDF (Algoritmii din spatele
functia arctangent, proces repetat si dupa rotirea  bratului)
sample-ului pentru validare. ¢ SlidersControl_PIDF (Algoritmii din spatele
Formula folosita este: sliderelor)

¢ IntakeControl (Clasa ce controleaza Servo-
Utilizarea YOLOV8n asigura detectarea in timp urile de la Intake)
real a obiectelor, chiar si pe dispozitive cu resurse * ArmControl (Clasa ce controleaza bratul)

~lder<Cor

limitate, permitand robotului reactii rapide si » @SlidersControl(Controleaza Sliderele In Sync)

precise. . DrlverAttentlonControl (Anunta driverii cand
In plus, antrenarea interna ofera control total suntin endgame)

asupra setului de date si a parametrilor, facilitand * ‘AlVision (Clasa ce utilizeaza un model propriu

adaptarea la noi strategii si optimizarea de Machine Learning, antrenat pentru a

consumului de resurse, ceea ce conduce la un detecta precis pozitia sample-urilor din FTC

sistem robotic echilibrat si performant. Into the Deep si pentru a determina

orientarea lor in grade)

o SmartPositionControl (Clasa responsabila
pentru pozitionarea inteligenta a robotului.
Aceasta interpreteaza destinatia si actiunea
dorita, astfel incat, pentru operatiuni
repetitive - de exemplu, preluarea precisa a
unui specimen - robotul se auto-regleaza si
performa traiectorii repetitive automat,
eliminand necesitatea ajustarilor manuale
care ar consuma mai mult timp).

| "
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OpenML AlphaBit a pornit din dorinta de a facilita accesul universal la tehnologii de Machine
Learning, oferind un sistem open source dezvoltat si antrenat intern, care integreaza, de asemenea,
componente matematice avansate. Proiectul urmareste sa democratizeze utilizarea ML, punand la
dispozitia comunitatii un instrument robust si personalizabil, capabil sa raspunda unei game variate
de cerinte si scenarii.

Proiectul este construit in jurul unui model de Machine Learning conceput si dezvoltat de echipa
noastra, care a fost antrenat folosind algoritmi specializati, integrand principii matematice riguroase
pentru a asigura o precizie sporita in rezultate. Datorita flexibilitatii sale, modelul poate fi adaptat
pentru diverse tipuri de date si aplicatii, de la clasificare la regresie, permitand utilizatorilor sa
personalizeze si sa extinda functionalitatile conform necesitatilor specifice.

Acesta este disponibil printr-un site web dedicat, ce functioneaza ca interfata principala pentru
utilizatori si dezvoltatori. Platforma a fost realizata folosind tehnologii web moderne cum ar fi
backend-ul sau frontend-ul.

Documentatia ofera o perspectiva detaliata asupra conceptelor fundamentale ale OpenML si
principiilor de functionare ale Machine Learning-ului (ML). Scopul sau este de a ghida utilizatorii,
indiferent de nivelul de experienta, prin intregul proces - de la concepte introductive pana la
implementari avansate. In continuare, sunt prezentate principalele categorii, alaturi de o descriere:

e Overview - Introducere in OpenML, rolul sau in ecosistemul ML si avantajele oferite.
o Getting Started - Ghid pas cu pas pentru instalare, configurare si primele etape de utilizare.
e Resources - Documentatie, exemple de cod si articole pentru aprofundarea cunostintelor.
e Camera Calibration - Metode de calibrare pentru corectarea erorilor optice siimbunatatirea
detectiei vizuale.
e Training Dataset - Importanta datelor de antrenament, colectarea, organizarea si
preprocesarea acestora pentru rezultate optime.
e Training Structure - Arhitectura modelului, algoritmi de invatare si optimizare, ajustarea
parametrilor si evaluarea performantei.
e Python Code for Training - Exemple de cod Python pentru configurarea si rularea algoritmilor
de antrenare.
e Python Code for Detection - Implementarea modelelor antrenate pentru detectia obiectelorin
timp real.
¢ Android Studio Implementation - Integrarea OpenML in aplicatii mobile Android pentru
utilizarea ML direct pe dispozitive.
) Pe site-ul web am creat o sectiune, intitulata Traning Data, unde oricine poate contribui la
imbunatatirea performantei modelelor de Machine Learning. Aceasta initiativa are ca scop
colectarea unui set diversificat si de inalta calitate de imagini, care sa ne permita sa antrenam si sa
perfectionam algoritmii nostri.

Introduction

ARTIFICIAL
INTELLIGENCE
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" In modul Teleop, robotul nostru a fost conceput pentru a oferi performante optime si o
reactie rapida la comenzile operatorului. Initial, am dezvoltat un sistem intern de traction
control pentru a asigura stabilitatea si precizia manevrelor. Totusi, dupa upgrade-ul la roti cu
un grip imbunatatit siin contextul necesitatii de a aloca resurse CPU pentru a optimiza
functionarea Machine Learning-ului, am decis renuntarea la sistemul de traction control.
Aceasta alegere a permis o mai buna gestionare a resuarselor, contribuind la o executie
rapida si eficienta a algoritmilor de Machine Learning.

Pe langa aceasta, am implementat si functionalitatea
SmartPositionControl. Robotul foloseste roti odometrice
pentru a-si monitoriza pozitia pe teren atat in faza
autonoma, cat siin timpul Teleop. Astfel, se poate stabili cu
precizie locatia curentd, iar robotul devine capabil sa se
pozitioneze automat la punctele prestabilite de preluare a
specimenelor. De exemplu, atunci cand este nevoie sa
colectam un specimen din zona de observatie, robotul se
deplaseaza automat la pozitia de preluare, economisind timp
siimbunatatind eficienta operatiunilor.

Controlul miscarilor se bazeaza pe algoritmi PIDF, care
optimizeaza raspunsul sistemului si asigura o stabilitate
maxima in executie. In plus, am automatizat diverse
functionalitati suplimentare: o simpla apasare de buton
permite robotului sa efectueze actiuni complexe, cum ar fi
plasarea unui sample in high basket sau pozitionarea exacta
pentru manipularea specimenelor.

Mai mult, modelul nostru propriu de machine learning joaca un rol esential in preluarea sample-

urilor din submersible. Aceasta solutie inteligenta accelereaza procesul de colectare, economisind e
timp si permitandu-ne sa adaugam un sample sau specimen suplimentar, sporind astfel eficienta
operationala in timpul competitiilor FTC. »
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Strategie de joc

In ciuda complexitatii sezonului Into The Deep, acesta ne ofera multe oportunitasi de scorare.

Anul acesta amincercat sa concepem un robot optim care sa fie capabil sa indeplineasca cat

mai multe din sarcinile jocului. Pentru aceasta am analizat toate metodele de scorare siam

ajuns la concluzia ca punerea sample-urilor este mai eficienta decat cea a specimenelor in
perioada de TELE-OP, darin AUTONOM, scorarea specimenelor este mai benefica, avand in

vedere faptul ca avem acces direct la cinci.
*in timpul unui meci comunicarea cu cealalta echipa din alianta este esentiala pentru a putea
7~ descoperi care dintre roboti este mai eficient in scorarea de sample-uri si care este mai
eficient in scorarea de specimene. Dupa ce ne analizam reciproc punctele tari si punctele slabe

% Dupa finalul perioadei de autonom, putem lua foarte repede ultimul sample galben din

ne vom concentra fiecare pe partea pe care robotul fiecaruia este optimizat.

observation zone pentru scorarea rapida in High Basket.

a

00 in timpul perioadei de TELE-OP, in cazul in care ne concentrdm pe specimene, este mult mai

>, .« eficient sale aducem pe toate in observation zone, iar abia mai apoi sa le agatam pe High
Chamber decat ar fi fost sa le punem pe fiecare pe rand.
In timpul perioadei de TELE-OP, in cazul in care ne concentram pe sample-uri, este eficient sa
ne ridicam bratul din momentul in care am plecat de la submersible pentru a economisi timpul
pe care |-am fiirosit asteptand in fata Basket-ului pentru ridicarea sliderelor.
<3 | a finalul perioadei de TELE-OP, indiferent de cazul in care am fi avem nevoie de aproximativ
10 secunde pentru a fi siguri ca avem timp sa ne agatam de nivel 2 si sa castigam 15 puncte.

Analiza robotului

Pentru a putea face strategia de joc cu celelalte echipe din aliantele din care vom face parte trebuie
sa ne analizam robotul, sa i stabilim punctele tari si punctele slabe, iar apoi pe baza acestora sa

alegem solutia care ne avantajeaza cel mai mult.
Puncte tari

-sistemul de intake & outtake este rapid si
precis ceea ce ne permite sa colectam si sa
scoram eficient puncte

-folosind motoare de 435 RPM la sasiu ne
putem misca cu o viteza ridicata pe teren

-avand un brat care indeplineste toate
sarcinile jocului avem un robot cu o masa mai
scazuta ceea ce ne permite sa efectuam o
agatare mai usoara si mai eficienta,
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Puncte slabe

-greutatea bratului este ridicata in raport cu
restul componentelor ceea ce nu ne permite
sail ridicam cu motoare mai rapide pentru a
nu risca dezechilibrarea si eventuala
rasturnare a robotului, deoarece toate
sistemele noastre, cel de intake, cel de
outtake si cel de agatare depind de buna
functionare a bratului, in cazul unei posibile
defectiuni eficienta robotului va fi afectata
considerabil, deoarece sistemul de intake &
outtake necesita multe cabluri de legatura,
au fost necesare multe prelungiri ceea ce 4
poate afecta fiabilitatea robotului. X




