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CUPRINS

Povestea CSH incepe in anul 2017 cand 11 elevi ai Colegiului
02 National Pedagogic “Carmen Sylva” din Timisoara au fost
Istoric, mentori, peer mentori adusi impreuna de pasiunea lor comuna pentru roboti, cat
si de un vis comun, de a deveni mai buni si a se dezvolta
fmpreuna. Pornind de la a visa au continuat prin a-si pune

03 in practica ideile, astfel luand nastere si sloganul echipei
Premii, misiunea & viziunea, “Dream big, build bigger!”.

strategia de recrutare a noilor membri

04 De la primul sezon si pana in prezent echipa CSH a evoluat,

A L . s-a schimbat, in fiecare an ludndu-si la revedere de la cativa
Oblgcflve, structura organizaionald, membri si primindu-i cu bratele deschise pe cei noi, care
analiza SWOT sunt mereu la fel de plini de entuziasm. Fiecare membru
05 care a facut sau face parte din familia CSH este unic, are
Organigram3, plan de sustenabilitate, experiente si cunostinte diferite, cat si o personalitate
diferitd, iar diversitatea este ceea ce face echipa mai
frumoasa si mai puternica.

spatiu de lucru

06

Diagrama Gantt, in fiecare zi avem sansa sa invatam ceva de la celilalt, si ne

outreach - social media ajutam reciproc si sa lucram impreuna cat mai bine, pentru
a ne atinge obiectivele. Chiar daca vorbim de membrii noi

07 sau cei vechi, pasiunea, perseverenta, dorinta de reusita,

Evenimente OST: si munca pe care o depunem in tot ceea ce facem, cat si

Promovarea spiritului FIRST spiritul “gracious professionalism” constituie ce inseamna

08 echipa CSH.

OS2 & OS3: “Gracious Professionalism”

ISTORIC CSH

09

Articole in pres3,
comunitatea CSH

10

Plan de dezvoltare a abilitatilor membrilor
echipei, buget

11

Prezentarea generald a
robotului

profesor de
12 fizica
Sasiu, odometrie, roti mecanum, cable
management & organizare in expansion hub:

Co

13 profesor de informatica
Intake, lansator, brat pentru

wobble goal MENTORI PEER MENTORI

14

Calcule lansator, prima experientd a departamentului
de asamblare, perioada de autonomie ALUMNI ECHIPEI

Preda Bogdan Sorinca Alexandra .
15 . Fraunhoffer Bianca
Petolea Razvan Bernad Robert Stoica Daniel
Senzori, navigare, localizare si trasee, Dumitrescu Carla Goman Alexandru C.0|ca Canle .
spline-uri si traiectorii Munteanu Alexandra  Aungurencei Andrei 10Can L Osmin
. o . Pandele Mircea
16 Bulica Letitia Prodaniuc Pavel

PID control, TeleOp, gamepad-uri,

traseu autonomie
["“Pﬂ[% team-csh.ro @ Team CSH

z?g:; contact@team-csh.ro @team_csh
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PREMIILE CSH

Inspire Award 1+ place
etapa regionalad 2021

Inspire Award 2" place
etapa regionald 2020

Think Award 3" place
etapa nationala 2019

o
.......

Compass Award
3 place

etapa nationala
2019

Connect Award 1+ place
etapa regionald 2019

Judges Award 2" place % : z
etapa nationald 2018 &= S ; = Jas T
Misiune: Noi nu construim doar roboti, ci mai ales personalitati carora nu le este fricd sa 3 5
incerce!

premii premii
At . . internationale  nationale
Obiective: Recrutarea noilor membri

Rezultate: 5 workshop-uriin 3 saptamani, 41 beneficiari, 5 formatori, 14 membri noi selectati 1 2
Sub sloganul CSH recruteazd, s-a implementat procedura de selectie a noilor membiri: ] premiu diplgme de
inscriere (formular), interviu initial (intrebari de baza/specifice departamentelor, calendar judetean participare

interviuri), workshop-uri/departamente sustinute
de mentori/alumni (3 sdptamani, tematica,
orar), interviu de recrutare partiala (test
teorie&practica), selectie finala (dupa 2 luni de
CSH).

Misiunea noastra este sa invatam si sa aplicam
principiile STEM pe masura ce construim robotul
de la zero, de asemenea sa le imbinam cu abilitati
de viata bine definite, precum munca in echipa,
comunicarea si coordonarea pentru a deveni
o echipa FIRST puternica si activa in societate
raspandind spiritul roboticii cat mai mult prin
crearea de evenimente, cat si prin participarea la
cat mai multe.

Programul workshop-urilor
Programare: FTC, despre senzori, motoare,
servo motoare, instalare tool-uri necesare -
Android Studio, Official SDK, RoadRunner, IntelliJ
+ RoadRunner path simulator, Java, OOP, FTC
SDK, State machines, PID Control, Velocity PID,
Position PID, Coordinate Frames,Parametric
Paths, Trajectories, Kinematics,Computer Vision
in FTC

Implicandu-ne atat in aspectele tehnice, cat si in
cele non-tehnice ale competitiei si prin aplicarea
motto-ului FIRST, “Gracious Professionalism”
ne obisnuim cu multe procese din lumea realg,
«lumea adultului”, cum ar fi crearea unui buget si
de asemenea ajutam siinspiram si alte echipe prin
propria noastra muncd, creand si implementand
diferite strategii pentru competitie.

Asamblare: mecanisme de prindere si manipulare
a pieselor de joc FTC, tipuri de linear sliders,
aplicatii, componente electronice, Conceptul de
K.I.S.S.

CARE ESTE VIZIUNEA CSH?

Sa cream lideri gata sa imbratiseze ,viata reald”,
Marketing&PR: De ce FTC, strategii de promovare, i ‘ acumuland experientd, sa devenim mai buni

Proiectare 3D (proiecte in Fusion)

evenimente, brand) ifmpreund, intr-o lume in care tehnologia este
magia prezentului si a viitorului.

Design: materiale promotionale
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Echipa noastra functioneaza pe o structura bine
organizatd, impadrtitd in doua departamente mari:
tehnic si non-tehnic. Acestea la randul lor se
divizeaza in alte subcategorii pentru a asigura buna

functionalitate a echipei noastre.

Promovarea spiritului FIRST ,<
prin implicarea in cel putin 19 evenimente

(organizarea a cinci evenimente specifice,
implicarea in 10 proiecte sociale si comunitare
si in patru proiecte de protejare a mediului si
voluntariat) si dezvoltarea unei retele eficiente de
comunicare in decursul a 10 luni de competitie.

® sedinta departamentului
tehnic - de la ora 20

OS1

@ sedinta departamentului E|
non-tehnic - de la ora 20 m
e sedinta cu toata echipa

Promovarea spiritului”GraciousProfessionalism” e [ e )

de catre echipa CSH pentru a inspira pe oricine
care colaboreazd cu noi in orice fel, sau se
intersecteaza cu noi in cele 12 luni ale sezonului.

OS2

Ce programe & aplicatii folosim?

pentru organizare:

HE&S

Implicarea echipei CSH in comunitate FIRST
prin networking cu scopul de a crea o retea

STRUCTURA
ORGANIZATIONAL

053 eficienta de comunicare care include cel putin 40 proiectare 3D programare:
de echipe panain august 2021. o
-
social media: design:

Construirea unui robot competitiv
de cdtre echipa CSH pe parcursul a 51 de
sdptamani ale sezonului.

s W

MO 0!

0S4

STRENGTHS WEAKNESSES OPPORTUNITIES THREATS
« avem experienta din + avem o echipa 90% viziuni si idei noi de + lipsa unui spatiu de
3 anide FTC rookie la membrii veniti in lucru stabil
echipa are obiective volumul de lucru si sezonul acesta din cauza pandemiei,
bine stabilite de comunicare din posibilitatea sa ne am fost redusi

ne-am imbunatatit
imaginea prin
evenimentele
desfdsurate in acest
sezon

lucram bine impreuna
pentru ca suntem
prieteni si in afara
competitiei
membrii vechi
coordoneaza
membrii noi pentru
sezoanele viitoare

online a fost mai mic,

raportat la timp
timpul de lucru
destinat robotului
a fost micsorat din
cauza restrictiilor

dezvoltam mai mult
pe social media
dezvoltarea
abilitatilor echipei
tehnice

la mediul online,
care este mult mai
ineficient
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MENTORI

TEAM CSH

PAUL

2ER MARKETING & PR

ORIANA NOEM

TANIA

-

Dream big, build bigger! Inovatie si creativitate pentru
un viitor frumos!

Obiectivul CSH este de a contribui la dezvoltarea
comunitatii inovativ/creativ prin patru directii cheie de
actiune:

1. Academia CSH - Raspundem curiozitdtii elevilor de
gimnaziu/liceu, pasionati de tehnologie si antreprenoriat
prin oferirea de cursuri si workshop-uri sustinute de
membrii/alumni ai echipei, transmitand experienta
acumulatd si cu sprijinul specialistilor in aceste domenii

2. Continuarea misiunii FIRST prin derularea activitatilor
de promovare in domeniului STEM derulate de echipa cu
scopul de a contribui la schimbarea pe care ne-o dorimin
sistemul educational

3. Parte din comunitate prin continuarea proiectelor
inovative organizate in parteneriat cu mediul universitar,
cu institutii si companii de prestigiu

4. Financiar - Planificarea si gestionarea eficienta a
veniturilor obtinute din sponsorizari/donatii. Resursele
materiale si echipamentele vor fi stocate si gestionate cu
atentie, astfel incat acestea sa poata fi utilizate in viitor.

e
m CSH

E U 3

LIDER PROIECTARE 3D

.

A

IRINA é\ ‘

ORGANIGRAMA CSH

Activitdtile noastre se desfasoara in patru spatii pe care
ni le-au oferit partenerii nostri: atelierele de la MindHive
si Creative Space pentru construirea robotului, spatiul de
la Universitatea de Vest din Timisoara pentru testarea si
derularea meciurilor oficiale ale competitiei, spatiul de la
liceul nostru pentru intélnirile echipei.
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Management general

Selectia noilor membri | (D
Organizarea spatiului de lucru
Portofoliu

Evenimente | D

Website

"Dezvoltarea abilitatilor
membrilor echipei”

Articole in presa

Proiectare 3D

& &
Asamblare

O
& &
Programare
Testare ® ¢ @&
1

2rea S administrare | . 1C
1 1 1 1 1 1 I L 1 1 1

Legenda: @ Activitati organizationale @ Activitati corelate cu OS2

.Activitét,icore[atecu 0S4 Activitdti de planificare si gestionare a fondurilor f

OUTREACH - SOCIAL MEDIA

La inceputul sezonului, am stabilit sa avem cate o postare sdptdmanala, atat pe Instagram, cat si pe Facebook.

Desi continutul este asemdndtor, am ales sa folosim mai mult Instagram-ul pentru comunicarea cu alte echipe
si pentru a ne creste reach-ul cu ajutorul story-urilor, iar de Facebook ne-am folosit pentru postarile oficiale, cum
ar fi live-urile evenimentelor organizate de noi.

BRANDING

Brandingul este una dintre componentele strategiei noastre

48 45 de marketing, si include asigurarea imaginii echipei care sa
transmita valorile si principiile echipei.

postari postari
Instagram Facebook

EVOLUTIA URMARITORILOR
PE SOCIAL MEDIA

Sezonul 5

Sezonul 4

200 400 600 800

m Facebook mInstagram
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PROMOVAREA
SPIRITULUI FIRST

Academia CSH
Echipa noastra deruleaza de trei ani proiectul Academia

HBRD | )

NATIE 7

Who talks FIRST

Facebook, 17 septembrie - 8 octombrie - 6 noiembrie
Impreund cu echipa WizzTech RO048 de la Liceul
Teoretic Grigore Moisil Timisoara am cautat o solutie
prin care sa fim mai aproape, in timp ce discutam
subiecte de importantd pentru comunitatea din
care facem parte. Astfel ne-a venit ideea sa realizdm
transmisiuni live in care sa discutam si sa ne expunem
parerile intr-un mediu la indemana pentru toti.

Who talks FIRST a constat in trei editii transmise live pe
Facebook. Tn cadrul fiecirei editii am abordat subiecte dlferlte

CSH. Beneficiari sunt elevii de gimnaziu sau liceu
pasionati de tehnologie, care au sansa de a deveni
membrii ai echipei CSH.

in cadrul primei intélniri am introdus mintile curioase
in ceea ce inseamna FTC si care este rolul nostru in
comunitate. Timp de 2 saptdmani a urmat apoi o serie

Am discutat despre: schimbarile
din acest sezon, importanta
inteligentei emotionale, inceputul
roboticii in Romania si cum putem
sa ajungem o echipa model la nivel
mondial alaturi de invitatii nostri:

de cursuri online in cadrul carora am deschis tainele | echipa InfinityEdge #RO183,

departamentelor de programare si proiectare 3D. | Dana Razboiu si echipa RobotX . ———
Am stabilit legaturi cu antreprenori si personalitati | Hunedoara #R0O038. WHO TALKS
importante din domeniile tech, pentru a aduce | Astfel am reusit sda pdstram —|IRST?

performanta mai aproape de tineri. Acest proiect
se desfdsoara in continuare, formand personalitati
puternice carora nu le este fricd sa incerce.

legatura cu echipele de roboticain
mediul online, raspandind spiritul e )
FIRST si in afara comunitatii. —

e
ggg’\_. [=EERANS) 55‘95 NATIE

NerdPitch
Discord, 26-28 februarie 2021
Efort estimat: 600h in cele zece saptamani de pregatire.

@nerdpitch_hackathon
(rewtr N nerdpitch.ro

NerdPitch este primul hackathon national “de la elevi pentru elevi” marca
CSH, organizat in parteneriat cu Universitatea de Vest din Timisoara
si Asociatia A.l.C.I. cu sprijinul Inspectoratului Scolar Judetean Timis.
Egalitatea la sansa este un principiu important, pe care echipa noastra
il pretuieste foarte mult. De aceea am organizat un hackathon destinat
elevilor de liceu si gimnaziu, in care pasionatii de tehnologie sau
antreprenoriat au avut ocazia de a-si transpune ideea intr-un proiect de
succes, in cadrul unuia din cele trei track-uri: Antreprenoriat in tehnologie,
Game development si Aplicatii web pentru comunitate. Aceasta aventura
s-a incheiat cu Tnméanarea premiilor puse in joc. Peste 120 de persoane
au acceptat provocarea noastra si s-au finscris pe site-ul NerdPitch.
&

In cadrul hackathon-ului am organizat si o serie de webinarii live, pentru ca
i : atat participantii cat si urmaritorii nostri sa poata invata lucruri noi de la niste
speakeri extraordlnarl Cristian Ch|f0| Victor Balaniuc, Andrei Buruntia si Oscar Molnar.

Toate acestea nu ar fi fost posibile fara ajutorul sponsorilor: APTIV si HAMILTON si partenerilor nostri: Due Verde,
Tapas, Produs in Banat, Creative Space, Gal Freidorf, Gal Timisoara, Mindhive, Sapphire, UVT tv, Eventica, BRD FTC.

FTC Runaway
Instagram-Facebook, august 2021
Impact: 2k

in contextul pandemiei, Echipa CSH “si-a ficut bagajul”
pentru o calatorie virtuala prin toata tara alaturi de echipele
FTC. Scopul acestui proiect a fost de a aduce impreuna
toti membrii acestei comunitdti si sa ne aminteasca de
ignordm situatia actuald,

lucrurile frumoase care, daca
incd ne mai pot aduce zambetul pe buze. Evenimentul a
presupus ca fiecare echipa participanta sa conceapa un
videoclip despre orasul sau, astfel incat intreaga comunitate
FIRST sa vada tara prin ochii echipelor de robotica.
Echipe participante: The Emperor RO124, CyberPunck RO050,
Ro2D2 RO120.
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Evenimente sociale si comunitare

€olegiul-National Pedagogic
Carmen Sylva"

u

Covid-Z (platforma online) si cROvid-GO (aplicatie
mobild) - solutii software gandite si dezvoltate
de Laura si Luca, dedicate rezolvdrii problemelor
aparute in timpul pandemiei de COVID-19.

Santa’s 3D Workshop

Santa's 3D Workshop a fost un eveniment organizat de
echipa RO061 sia constat in crearea uneijucarii 3D, care
a fost donata copiilor aflati in orfelinate.

In acest scop am creat omuletul din Among Us, de
culoarea verde, reprezentand culoarea echipei noastre.

Proiecte de protejare a mediului

ECO FIRST

ECO-FIRST este o comunitate formata din echipe de
robotica din toata lumea, care creeaza proiecte dedicate
protejarii mediului inconjurator.

Ne-am aldturat serverului ECO-FIRST de pe Discord si
am decis ca echipa noastra se va ocupa cu promovarea
valorilor ECO-FIRST pe Instagram. Acum activam fin
mediul online impreuna cu alte 19 de echipe din tara,
formand impreuna ECO-FIRST Romania.

Proiecte de voluntariat

InfoGim

Membrii echipei au fost voluntari in cadrul Concursului
judetean de creativitate n domeniul informaticii
InfoGim, organizat pentru elevii din invatamantul primar
si gimnazial, in luna noiembrie 2020.

Interact

Membri ai echipei au activat in organizatia Interact,
participand la activitati caritabile de strangere de haine,
jucarii si hrana pentru copiii din Orfelinatul Otniel (dec),
Targ de carte cu vanzare, iar bani adunati au fost donati
Centrului pentru oameni fard addpost.

Tabara de larna Natie prin

AVEM GRIJA DE _

OS2 & O0OS3:Promovarea spiritului
“Gracious Professionalism” & Implicarea
echipei CSH in comunitatea FIRST

Recrutare membri noi
24 aug - 13 sept 2020

Flight Festival

Prima Tabiri de Robotica | 4 -6 sept2020

Internationala pentru
vorbitorii de limba rusa
26 - 27 sept 2020

Server RTC Romania
oct 2020

Server XEO

28 oct - tot sezonul
Xeo Talks cond

30 oct-1nov 2020
ABC for STEM Girls

18 nov 2020
Medieval Robotics Day

19 nov 2020 Noaptea Cercetitorilor

¢ Europeni - parteneri
27 nov 2020

Educatie ¢

30 nov - 18 dec 2020 Parteneri la Caravana de

® Mentorare Xeo

Meet the Teams 4 dec - 28 apr

202
o dec 2020 CyberCon

11 -13 dec 2020

Atelier Enterprise Design
Thinking by IBM }

201an 2021 1 10 Facultsti de Nota 10

Promovare FTC in liceu 19 - 20 dec 2020

23ian 2021

@ Sesiuni de training referee

2 feb-3iun 2021
Convorbirile EducaTM

#12 cu Laura Chirila @

19 feb 2021 Webinar , Viata din spatele

® unui business” cu Vali
Malinoiu
6 mar 2021

Server WATT's UP ®
5-24 apr2021
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Doua evenimente unice fin
tard, organizate de elevi pentru
elevi: Nerd Pitch si Targul
Liceelor Timisene editie online,
au atras atentia presei locale,
in editorialele online Ziua
de Vest, deBanat, Timis24,
Observatordetimis, Timisplus,
Banatul Az, Oficial Media,
Centrul de pres3, TeleNova,
Ziare si pe postul local de
televiziune Tele Europa Nova.

Comunitatea CSH
‘ Voluntari

Institutii partenere

Nr. persoane

Parteneri media
‘Sponsoﬁ

Alumni

Impact social media 221000

Total 243089

Pe parcursul intregului sezon
am reusit sa atragem 62 de
voluntari care au contribuit
cu un numar de 786 de ore in
derularea activitatilor echipei
CSH.

PARTENERI SPONSORI

ALUMNI DUPA FTC

FIRST
HBRD | &> Gilience | NATIE 9
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Legatura are loc prin rapoarte, email newslettere, vizite, invitatii, felicitari.

/¥ 2= B AV nacatech-ro
SUPERVISOR GROUP

BIOCLINICA

romania W Heating Element Technologies

Strategia noastra din acest sezon a fost aceea de implicare in viata comunitatii prin
continuarea parteneriatelor existente si prin stabilirea de parteneriate strategice si
operative. Partenerul nostru principal, din invatamantul universitar este Universitatea
de Vest din Timisoara.

\ TRELAS
din Timisoara o ZewsTa

.
AR

—— MINDHIVE ——

CARMEN SYLVA

Ly

Asociatia A.IC.I.  EVENTICA
ProdusinBanat  ISJ Timis
Creative Space  GAL Timisoara

GAL Freidorf
Nokia

Bianca Fraunhoffer: Ca eleva de la profilul Stiinte ale Naturii, robotica ma impresiona
prin noutatea sa. Totusi, in cadrul echipei am descoperit atractia mea fatd de
domeniile STEM, alegang ulterior o facultate in acest domeniu, iar abilitatile de time
management si comunicare dobandite in timpul documentarii activitatilor echipei in
caietul tehnic mi-au usurat viata de studenta.

Daniel Stoica: Pentru mine, CSH a deschis tainele programarii 3D, domeniu de care
nu stiam Tnainte si care s-a dovedit a fi foarte interesant pentru mine. Competitia
FTC este, cu sigurantd, una dintre cele mai frumoase experiente traite pana acum
atat pe plan profesional, cat si cand vine vorba despre dezvoltare personala.

Bogdan Preda: Prin implicarea activa a echipei CSH in comunitate, mi-am descoperit
pasiunea care a devenit proiectul meu: Echo - robotul umanoid printat 100% 3D care
foloseste inteligenta artificiald pentru a recunoaste persoanele cu care vorbeste.
Scopul final al lui Echo este de a ajuta alti oameni.

Alexandra Sorinca: Experienta de antrenor al echipei CSH Junior (echipa FLL din cadrul
comunitatii CSH) m-a ajutat sa inteleg mai bine specificul lucrului cu copiii, fapt care
m-a determinat sa aplic pentru un intership in acest domeniu la facultate.

COMUNITATEA CSH

INSTITUTII PARTENERE IMPACT COMPARATIV
COMPARATIV

Sezon 5 Sezon4 mSezon 3

SEZON 5

SEZON 4

SEZON 3

INSTITUTII PARTENERE

250000
243089

200000 —

150000 —

100000 —

Total persoane

50000 —

O-

m Sezon 4 Sezon 5
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PLAN DE DEZVOLTARE A ABILITATILOR MEMBRILOR ECHIPEI

Mentorare prin impartasirea cunostintelor si a experientei acumulata de membrii cu 2-3 ani experienta FTC: mentorare CSH
Jr. (FLL), Peer Mentori CSH (FTC), Workshop-uri oferite de membrii echipei
Rezultat: actiune cu multiple beneficii la nivel personal si profesional

Cresterea motivatiei si a performantei membrilor echipei prin: participari la competitii nationale si internationale,

Alumni in comunitatea Aspire High School (program dedicat elevilor remarcabili din intreaga lume), implicarea lor in
proiecte inovative la nivel comunitar

Rezultat: actiune cu beneficiu personal imediat prin obtinerea premiului, stimularea spre inovare - ideea organizarii
hackthon-ului de la elevi pentru elevi NerdPitch

Continua pregatire a noilor membri ai echipei: cursuri oferite de Asociatia Natie Prin Educatie, pregatiri pentru regionala,
intalniri cu specialisti in domenii
Rezultat: o echipa noud, bine pregatita

BUGET

Sponsori
Suma ramasa din sezonul 4 18.096,31 lei
APTIV Technology Services & Solutions S.R.L. 57.594,00 lei (vv)
S.C. SUPERVISOR GROUP S.R.L. 2.671 lei C
Macatech-ro 1.900 lei m
Societatea BIOCLINICA S.A. 4.994 lei ﬂ
S.C. HOERBURGER S.R.L. 1.981 lei _|
Zoppas Industries Heating Elements Technologies | 3.994 lei O
GLOBAL AGRI S.R.L. 994 lei _I
S.C. AGROMAXMAN S.R.L. 794 lei >
S.C. ARAVNA MORI S.R.L. 554 lei -~
S.C. MISMA MORIA S.R.L. 434 |ei
elolcClCRIE ot Fonduri rdmase m Cheltuieli
Total venituri 2021 94.608,31 lei
CATEGORII DE SPONSORI CHELTUIELI/CATEGORII

23000

22000

21000

20000

19000

18000

17000

Sponsori Diamond m Sponsori Silver 16000

m Sponsori Bronz Alti sponsori Componente Cheltuieli de Travel

Parteneri m Persoane fizice robot promovare
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cleste wobble
printat 3D

lansator cu rampa curbata din PVC
si flywheel cu motor de 6000 rpm

odometrie pentru
localizare pe teren

sasiu cu roti mecanum
GoBilda cu transmisie
1:1 prin curea

intake bazat pe
roti de cauciuc

Obiective pe departamentul tehnic:

+ Sa avem un procentaj de peste 75% la nimerirea tintei de sus

+ Sd ne deplasam cat mai precis pe teren cu ajutorul odometriei

+ Sa adunam cat mai multe inele si sa le trecem prin intake cdtre lansator
+ S3a mutam wobble goal-ul in locul destinat

Dupa regionala am avut o intalnire cu partea tehnica a echipei in urma careia am stabilit ca trebuie sa
dezasamblam robotul si sa il reconstruim.
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Anul acesta am avut nevoie de un sasiu rigid care sa aiba o mobilitate ridicata si care sd ne ajute sa luam cat mai multe
discuri, cat mai repede, fard a pierde timp si eficienta in miscarile complicate de pe teren (fie ca am fost singuri sau cu mai
multi roboti pe teren).

Obiectiv: Deplasarea precisa pe teren in perioada de autonomie si
driver control a robotului.

Solutie: Am ales sa folosim roti mecanum
pentru cd ne permit deplasarea in toate
directiile. Acestea sunt actionate de
motoarele GoBilda de 312 rpm, convenabil
obiectivului nostru, datorita raportului dintre
cuplu si vitezda. Am preferat transmisia pe

curele, in ciuda celei pe bevel gears, deoarece

acestea se destrang si nu ne avantajeaza.
Obiectiv post-regionala: Evitarea situatiei in
care discurile intrd sub robot.
Solutie: Dupa ce am dezasamblat robotul am
adaugat pereti de PVCin zona rotilor pentru a diminua
sansele ca robotul sa se urce pe discuri. Acestia au fost
tdiati la laser si montati cu ajutorul unor quad block-uri
speciale printate si proiectate de noi.

SASIU

Obiectiv: Sa aflam pozitia exacta a robotului pe teren in orice moment. o DOM ETRI E

Solutie: Am creat un sistem rezistent si eficient care este compus din piese printate 3D: gear-uri si partile laterale, din omni
wheels de 38mm si encodere optice.

Encoderele odometriei sunt legate de unul dintre cele 2 expansion hub-uri ale robotului. Am ales sa consolidam odometriile
laterale folosind niste profile de tipul U channel de la Gobilda , deoarece am observat ca acestea sunt cele mai afectate in
urma unui impact frontal sau lateral al robotului.

W 1 -1 —k+bn Rotile mecanum: Am ales aceste roti pentru a avea cea mai buna mobilitate pe care o
wp| _aft 1 (e+l) i] putem obtine. Simplitatea si mobilitatea sunt motivele principale pentru care am facut
@ (11 =+ b)]|y aceastd alegere.

Wy 1 -1 (L +1)

£
\

L Daca luam in considerare un cadran xOy atasat de sasiul robotului putem scrie ecuatiile
r X y X y »

1 vitezei corpului in felul urmator: =0
wy; = ;(ux +v, + (1, + l_‘,)w),

w3 = %(vx +vy = (I +1)w),

1
wy ===+l +1,)w). . .
Py + (b + o) unde R este raza rotii; wi este

And viteza unghiulara a rotiii (i = 1.4);
v 1 1 1 1 [@ Ix, ly sunt distantele dintre axa 1
L -1 1 1 =1 [0 PP [ iului ;
vy|=2 N rotii si centrul sasiulul. ¢
4| _ 1 _ 1 1 w3 T 7
We Uetly)  (et)  (etly) (et [y g

Transmiterea puterii catre roti:

« Am folosit o transmisie pe curele cu raport 1:1

+ Am observat ca tensionarea curelelor este necesara pentru un PID cat mai
bun si o transmitere a puterii cat mai eficienta

- Dupa etapa regionald am tensionat mai tare curelele folosind niste piese _ | X
printate 3D X

CABLE MANAGEMENT & ORGANIZARE iN EXPANSION HUB:

Cable managementul a fost realizat cu ajutorul zip tie-urilor.

Pe robot avem 7 motoare: 4 de 312 rpm pentru sasiu, un motor de 105 rpm cu raport 60:1, un motor de 312 rpm pentru
intake si inca unul de 6000 rpm pentru lansator. Am folosit un servo Rev Robotics si 3 encodere pentru odometrie,
acestea fiind amplasate in lateral si in spatele robotului. Ele au fost conectate in 2 expansion hub-uri de la Rev Robotics.
De asemenea, am adaugat 3 pereti din plexiglass pentru a proteja robotul si cable managementul.
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INTAKE

Obiectiv: Colectarea inelului din prima Tncercare si asigurarea
deplasarii corecte a acestuia pe rampd, catre sistemul de lansare.

Solutie: 4 role colectoare actionate cu lanturi de plastic. Primarold este
alcatuita din 9 compliant wheels, iar celelalte 3 sunt role printate
3D, pe care a fost aplicat un spray de cauciuc pentru aderenta
suplimentara.

Aceste role sunt actionate de un motor de 312 rotatii
pe minut de la GoBilda si sunt legate intre ele de un
lant de plastic GoBilda.

Intake-ul are in compozitia sa si o rampa din aluminiu
de 1.5 mm grosime. Aceasta rampa este lucioasa si ajuta
discul sa urce cat mai usor. Pe rampa se afla un ghidaj printat
3D care ajutd discul sd urce pe o anumita traiectorie.

Intake-ul are Tn compozitia sa, pe 1anga rolele colectoare si un ghidaj
printat 3D, amplasat pe partea dreapta a rampei.

Obiectiv post-regionala: Sa stocam 3 discuri pe robot intr-o cutie, pentru a fi impinse foarte usor spre lansator.

Solutie: Am facut rampa mai mica si am folosit 2 role, rampa a fost prinsa de supoturi printate 3D, iar in continuarea rampei
se afld o cutie in care sunt aruncate discurile unul peste altul.

Iteratii:

1. Am folosit o rampa din aluminiu cu 2 role, una cu roti compliant, iar cealalta cu roti omni, folosite chiar pe odometria de la
regionald. Rolele erau actionate de un motor de 1620 rpm si erau legate intre ele printr-un lant GoBilda. Problema acesteia
era ca pierdeam timp, iar acestea nu ajungeau cum ne doream in cutie.

2. Ultima iteratie a intake-ului este formata din doua axuri pe care sunt montate compliant wheels atasate de sasiu, aflate
deasupra rampei realizate din PVC.

LANSATOR

Lansatorul este alcdtuit dintr-o roatd solida care se invarte cu ajutorul unui motor de 6000 de rpm si inelul este lansat cu
ajutorul unul profil folosit ca ghidaj pentru o acuratete cat mai buna. Aceasta roata se afla pe rampa. Prima variantad a fost
alcatuita din doua roti solide actionate de aceleasi motoare de 6000 rpm. Am ales sa schimbam acest model deoarece
acuratetea era mult mai scazutd si consumul de energie depasea valoarea minima de care aveam nevoie pentru o functionare
ideala.

Obiectiv: Sa avem acuratete si un consum minim de electricitate.

Solutie: Folosim o roatd cu aderenta mare. Aceasta este actionatd de un singur motor de 6000 rpm de la GoBilda si asigura
lansarea discului. Un profil fixat pe rampa impune directia discului.

Obiectiv post-regionala: Sa avem o precizie mai mare.

Solutie: Modificarea completa a rampei de lansare. Am construit un sistem
de lansare curbat pentru a maximiza contactul discului cu flywheel-ul, astfel
marindu-i precizia si viteza de lansare.

BRAT PENTRU WOBBLE GOAL:

Obiectiv: Prinderea wobble goal-ului fara ca acesta sa scape sau sd aiba joc.
Solutie: Proiectarea 3D a unui brat compus din mai multe segmente:

2 profile: unul prins de sasiu, in care se afla motorul Andymark 320 rpm, iar celdlalt prinsde primul profil. De profil
este prinsd platforma printata 3D, pe care este plasat servomotorul, gheara (printata 3D) si un profil. Tehnica bratului
de a lua wobble goalul este sa il prinda intre gheara si profilul amplasate pe platforma. De asemenea, pe partea in
care gheara prinde bara wobble-ului am addugat o fasie de spuma, deoarece confera o aderenta mult mai mare si
este mai putin probabil ca acesta sd scape.
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CALCULE LANSATOR:
Viteza liniard si viteza unghiulara:

rot 6000 rot rot
frecventa v = 6000 —=———=100—
! min 60 s S

diametrul D = 4 inch
1inch=2,54 cm
4inch=10,16 cm
D
Razar= > =5,08 cm
v = viteza liniara
2
V= xT, 0= =2mv
T
V=21V xr

v =27V x 100 %"t 5,08 cm = 3190,24% = 31,9024?

PRIMA EXPERIENTIV\ ADEPARTAMENTULUIDE ASAMBLARE

Primul contact al noilor membri de pe departamentul
tehnic al echipei CSH a fost dezasamblarea vechiului robot
si construirea unui nou sasiu. Acestia au fost de doua ori
in luna august la Creative Space, unde au lucrat pe vechiul
robot, obisnuindu-se cu uneltele de lucru si cu piesele
robotului. Vechiul robot a fost dezasamblat in totalitate si
au fost alese cu grija piesele pe care urma sa le refolosim
pe viitorul robot.

Primul pas in construirea unui nou sasiu a fost regandirea
sistemului de transmitere a puterii de la motoare la roti.
in acest an am optat pe transmisie pe curele de cauciuc
tensionate.

Am fincercat de-a lungul timpului sd-I Tmbunatatim
constant, sa-I facem cat mai usor, dar si mai eficient, pentru
montarea robotului pe el.

Am fincercat sda imbundtdtim din loc in loc punctele lui
slabe. Spre exemplu, am montat scut sub sasiu pentru a
tine toate cablurile.

Dupa montarea mecanismelor pe sasiu, am revenit asupra
acestuia si am gandit un sistem de tensionare a curelelor
de transmisie.

Desi majoritatea dintre noi am avut primul nostru contact
cu lumea roboticii, construirea acestui sasiu ne-a invdtat
multe si ne-a motivat pentru provocarile din viitor.

PROGRAMARE

Arhitectura

Codul nostru este conceput pentru a fi modular si
reutilizabil. Acest lucru face mai usor procedeul de
creare al OpMode-urilor fara a pune fiecare metoda intr-o
singurd superclasa.

Nivel de abstractizare hardware

Pentru a facilita modularitatea componentei software,
fiecare subsistem al robotului (de exemplu, sistemul
de colectare discuri) are propria sa clasd. Aceasta
clasa abstractizeaza operatiunile de intrare/iesire ,low
level” (de exemplu, setarea puterii motoarelor, citirea
encoderelor) si are functii pentru fiecare actiune.

ackage org.firstinspires.ftc.teamcod

oid IntakeFront() { Intake

id IntakeRevers { IntakeMotor.setPower(

oid IntakeStop() { IntakeMotor.setPou

PERIOADA DE AUTONOMIE

Strategie:

1. Pozitionarea corecta a robotului pentru a doborf toate
cele 3 powershot-uri din pozitia de start

2. Detectarea numarului de inele dupa randomizare
folosind camera telefonului cu OpenCV

3. In functie de numarul de inele detectate, robotul
urmeaza o traiectorie prestabilita folosind localizarea
in timp real realizatd cu datele de la encoderele rotilor
de odometrie pentru a livra wobble goal-ul in locatia
potrivita.

4. Preluareadiscurilor picaten urma doborarii powershot-
urilor din pozitia de start a robotului

5. Autopozitionarea robotului pentru aruncarea discurilor
preluate in High Goal

6. Robotul se parcheaza pe linie

Punctaj - 115 (Good case scenario)

Pentru finldturarea tuturor posibilitatilor de ciocnire
cu alti roboti in perioada de autonomie, am creat 3
safepath-uri si o librarie care ne ajuta sa luam traiectoriile
din MeepMeep (simulator de autonomie) si sa le aplicdm
robotului. In plus, am creat un Autonomous Configurator
pe care il vom folosi inainte de meci pentru a ne seta
obiectivele in timpul autonomiei.
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Senzori folositi:

- Encodere optice US Digital S4T - din structura rotilor de odometrie, folosite pentru urmarirea coordonatelor x, y si a
orientarii robotului. Valorile returnate sunt legate la formulele de pozitionare din biblioteca Roadrunner pentru a genera
valori trigonometrice pentru pozitie si directie.

- Encoderele de pe motoarele sasiului - folosite pentru rularea PID-ului de reglare a vitezei

Senzor de distanta REV - folosit pentru a stii cate inele sunt in mecanismul de colectare si a-l opri automat dupa colectarea
a3inele

- Camera de la telefon pentru rularea algoritmului custom OpenCV de detectare a numarului de inele, detecteaza corect
in 100% din cazuri

Navigare

Navigarea este abilitatea robotului de a se localiza in timp real si de a urmari trasee. Folosim Road Runner - o biblioteca de
planificare a miscarii robotului cu conceputa pentru navigare si profilarea miscarii.
In continuare vom explica ce concepte si functii folosim pentru navigarea robotului nostru

Sistem de coordonate X

Pentru a descrie miscarea 2D, avem nevoie de un sistem global de coordonate. In acest sistem global, pozitia robotului
poate fi descrisa folosind coordonatele carteziene (x, y). In plus fata de pozitia liniard, robotul are o orientare theta definita
ca unghiul dintre partea din fata a robotului si axa x globala. Coordonatele si orientarea robotului constituie pozitia robotului
(Pose2d). Vectorii si pozitiile 2D sunt incorporate in biblioteca si servesc drept primitive pentru multe alte clase.

1. Vector2d position = new Vector2d(x, y);
2. Pose2d pose = new Pose2d(position, theta);

Ul
In plus fata de sistemul de coordonate global, existd un sistem de coordonate
YR al robotului care se deplaseaza impreuna cu acesta. Traseele sunt reprezentate
mai convenabil in cadrul global in timp ce viteza robotului este reprezentata mai

TR convenabil in cadrul robotului.
/N

Localizare

Localizarea este capacitatea robotului de a-si estima in mod eficient pozitia in
timp real. In prezent, software-ul se bazeaza in principal pe datele preluate de la
encoderele rotilor de odometrie.

Trasee parametrice

Cu transformdrile de coordonate, traseele pot fi
specificate la nivel global nivel (adicd nu ,mergeti
Tnainte 60 de inci si rotiti 45 de grade la dreapta”). Pot
fi programate trasee complexe fara a fi nevoie sa se
ia Tn considerare explicit vitezele robotului necesare
pentru a le executa.

Linii

Pentru a descrie aceste cdi, vom folosi curbe
parametrice. Pentru scopurile noastre, aceste curbe
sunt compuse din doua functii variabile x(t) si y(t)
care impreund determind forma traseului. Liniile
parametrice iau forma,

Spline-uri Sample Quintic Spline
In plus fata de linii, exista spline-
uri. Spre deosebire de linii, spline- = 1
urile pot presupune o varietate 1w
de forme curbate. Forma spline- s
ului este controlata de waypoint- «
uri la fiecare capat care specifica -
pozitia dorita, prima derivata, sia .
doua derivata. o
Spline-ul de mai sus a fost o o 2 30
generat cu urmatorul cod:

uinticSpline spline = new QuinticSpline( )
e e - & » Smooth transition

1

2. new QuinticSpline.W int(e, 8, 20, 28), et .

o Gris e i, s, e 10 Retains continuity x (t) = x0 + vxt, y (t) = yO + vyt. Acest lucru poate fi

o reprezentat mai convenabil in notatia vectorilor:
Contruirea unei traiectorii r(t) =x0 + vt.

Pentru a crea un LineSegment, se furnizeaza un vector
de inceput si un vector de sfarsit.

Traiectoriile sunt elementele
principale folosite in perioada
noastrda autonoma. O traiectorie
este formata din multiple linii
sau spline-uri.

=

LineSegment line = new LineSegment(
new Vector2d(@, @),
new Vector2d(5e, 188)

P

L

|

5. Vector2d position = line.get(©.5);

,» ¥2), heading)
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PID control

Controlul PID (proportional-integral-derivat) este o forma de control al feedback-ului care implica pur si simplu utilizarea
masuratorilor de iesire pentru a determina valoarea de intrare. Acest lucru se realizeaza prin minimizarea erorii (diferenta
Robotul nostru ruleaza 4 controlere PID pentru:

dintre output-ul curent si valoarea de referinta). q
- de
lt—k;,-e+k;fedt+kda—t
- reglarea vitezei si acceleratiei robotului
- PID-uri pentru mentinerea pozitiei - format din PID-ul translational (x/y) si PID-ul pentru orientare. Acestea permit
controlul feedback-ului in bucld inchisa pentru a asigura urmarirea exacta a traseului.

- PID-ul pentru mentinerea constanta a vitezei motorului lansatorului - pentru a imbunatati precizia cu care sunt lansate
discurile.

Perioada TeleOp

Strategie

TeleOp

1. Colectare a 3 inele

2. Pozitionare automatd in pozitia de lansare

3. Lansarea celor 3 inele in high tower

4. Repetarea celor 3 actiuni de mai sus (medie de 10
inele lansate in high goal per meci)

Endgame
Doborarea a minim 1 powershot
Livrarea wobble goal-urilor in drop zone

Automatizari si imbunatatiri aduse
perioadei TeleOp

- pozitionare automata la locul de lansare ainelelor
in high tower

- pozitionare si lansare automata a inelelor in
powershot-uri ih endgame

- viteza diferita pentru miscarea de translatie si
rotatie functie de preferintele driver-ului.

- control automat al sistemului de colectare pentru
evitarea colectdrii a mai mult de 3 inele

Maparea gamepad-urilor

Servo)obble  Pusher
o,
Togglfiywheel

Miscare translationala Miscare unghiulara
+ autopozitionare

Rampi input Wobble arm up Wobble arm down

GAMEPAD 1 GAMEPAD 2



