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FAMILIA DIN SPATELE
ECHIPEI

Suntem colegi de echipq, colegi de scoalg, In mare
parte chiar colegi de clasa. Suntem prieteni, dar cel
mai important este ca suntem, in felul nostru unic, o
familie.

Ca in orice familie, exista intre noi si unele dispute,
Mai Mici sau Mmai mari, cauzate de stres, de presiune
si de emotii. Totusi, In afara acestor exceptii, ne

intelegem de minune. Este foarte placut sa petrecem

timp Impreund, muncind, dar si distrandu-ne.

Urmarim ca micul nostru atelier s& fie un loc cat
mai confortabil si primitor, un mediu placut pentru
desfosuroreo oct|V|tot|lor noastre.

Chiar daca ne luom munca foarte in serios, €
bine sG Nu uitdm sa ne si distram, sa glumim si sa
porofitdm de timpul petrecut impreuna pentru a ne
cunoaste mai bine si a lega prietenii de lunga
durata.

Familia Tech-X este cu adevarat speciala prin
autenticitatea si nebunia ei, dar si prin legaturile
stranse dintre membrii sai.
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MENTORII CARE NE-AU -
SCHIMBAT VIETILE

Un mentor este un model demn de urmat, cineva pe care
il vezi zi de zi si de la care poti Invata constant lucruri noi.

Cu toate ca fiecare dintre mentorii nostri are, la fel ca noi,
cOte o scurtd descriere in paginile ce urmeazd, am simtit
nevoia sa spunem cateva cuvinte in plus despre ei, 0 parere
personald a echipei.

Le suntem recunoscatori pentru cd au acceptat sa ni se
alature in aceasta provocare, asumandu-si riscuri odata cu
noi. De asemeneaq, apreciem sprijinul si intelegerea de care
ay dat dovada pe parcurs.

li admirédm cu atdt mai mult pentru felul lor de a fi, pentru
atitudinea lor pozitiva fatd de noi, pentru toate momentele
In care ne-au facut sa radem si sa ne eliberam de stres.

Le multumim pentru ca ne motiveaza sa continuam si ne
sustin indiferent de rezultate, ca ne gjutd sG vedem partile
bune din orice experientd, dar si sa identificdm problemele
si sa le remediem.
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MENTORI

Sunt prof. Cornelia Hotea, mentorul
echipei Tech-X, profesor gr. 1, titular la
Colegiul  National ,Dragos Vodd',
Sighetu Marmatiei.

Specialitatea mea este informatico-
maotematicd si sunt pasionotd  de
robotica.

Am o vechime in invatomant de 35 de
ani, participari si premii la diverse
olimpiade si concursuri scolare.

Sunt coordonator in proiecte scolare
si formator la diferite cursuri de
formare profesionald.

,Sunt aici niste unii...
care face... pe nebunii’

Sunt Andrea Burcus, profesor titular de
informatica la Colegiul National "Dragos
Voda' din Sighetu Marmatiei, Maromures.

In acest an scolar m-am aldturat
echipei Tech-X infiintdnd ramura Tech-X
Junior, clubul de robotica pentru elevii de
Qimnaziu.

Imi place sa lucrez cu elevii pentru
concursuri si olimpiade. E un sentiment
aparte cand 1i vad cum cresc sub ochii
mei. Adevarul este ca si mie imi place sa
Invat mereu cate ceva nou.

Printre hobby-urile mele se numara
lectura, lucrul de mana si, mai nou,
robotica.

Gaseste-ti timp pentru tot.
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MENTOR ALUMNI

Ma& numesc Darius si sunt membru
Alumni al echipei Tech-X, am fost lider in
primele sezoone de participare la
competitia FTC.

Sunt absolvent al Colegiului National
,LOragos Voda" la profilul matematica-
informatica-bilingv engleza, iar acum
sunt student la Universitatea Politehnica
Bucuresti.

Sunt mandru sa indrum in continuare
echipa pe care am creat-o, sG vad
membrii cum evolueazd cu fiecare noud
competitie si ma bucur ca 1i pot ajuta in
continuare.

Merge?"

LIDERUL ECHIPEI

Numele meu e Silviu si sunt elev in
closa a Xll-ag, profit matematico-
informaticd, la Colegiul Naotional
,LOragos Voda".

Sunt liderul echipei Tech-X, fac parte
din departamentul de constructie.

Sunt pasionat de IT si de explorarea
lumii inconjuratoare.

Ce Inseamna citot?”

e
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Ma numesc Eduard si sunt elev in clasa a
Xl-a, profil matematica-informaticd bilingv
engleza.

MG simt mdndru sd fac parte din echipa
Tech-X ca si membru in sectiunea de
constructie.

Printre pasiunile mele sunt Kickboxul,
cantatul la chitard si mai ales robotica.

»Inteligenta, ambitia si smecheria s-au unit

si m-au facut pe mine’

mea  Si

Ma numesc Raluca si sunt eleva in clasa
a Xl-q, profil matematica-informatica.

Sunt membrd a echipei de robotica
Tech-X, in departamentul de Media si
Marketing.

Sunt pasionatd de design si imi doresc
evoluez 1n acest domeniu prin
implicarea in aceastd echipd de robotica.

JLEfectiv, gen, legit”

Ma numesc Nicola si sunt eleva in clasa a
Xll-a la profilul matematica-informatica.

Sunt membra a echipei de robotica Tech-
X, In departomentul de media si marketing.

Informatica si design-ul sunt pasiunea

doresc sG imi dezvolt aceste
abilitati prin participarea aldturi de echipad la
acest concurs.

Am pile la Dumnezeu®

FIRST
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MEMBRI

Numele meu este Diana si sunt eleva in
clasa a Xll-a, profil matematico-
informatica.

Faoc parte din echipa Tech-X, in
departomentul de media si marketing.

Sunt pasionatd de programare, citit si
calatorii.

Atata s-a putut”

Bund, ma numesc lonut si sunt elev in
clasa a Xl-o, profiL  matematica-
informaticd bilingv englezd, la Colegiul
National ,Dragos Voda".

Sunt membru al echipei Tech-X, si fac
parte din departamentul de constructie.

E o onoare pentru mine sa particip la
acest concurs si sa dezvolt, astfel, abilitati
Noi.

We gave up looking for monsters
under our bed when we realised that
\!A;IE they were inside us’
INATIE

DR Ep{’!fﬁﬂf

Ma numesc Patricia, sunt eleva in
clasa a Xl-a, profilul matematico-
informatica.

Fac parte din echipa Tech-X, din
departomentul de programare.

JFoarte neserioasd”

FIRST
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MEMBRI

Hey-O, md numesc Mihaela si sunt
eleva in clasa a Xll-g, profil matematico-
informatica.

Sunt membra in echipa Tech-X in
departomentul de  management &
marketing.

Sunt pasionatd de sah, informatica si
poezie.

~

LAm trudit om transpirat si cdnd aproape sa
renunt, Mi-om dat seama ca is idiot do-i fain
cd-s ca mine multi®

Ma numesc Luca si sunt elev in clasa a Xl-
o, profil matematica-informatica.

Sunt membru al echipei Tech-X, fac parte
din departomentul de programare si printare
3D.

Sunt entuziasmat de participarea la acest
concurs si de ocazia de a dobdndi abilitdti si
experiente noi.

,Veigar moment”

Ma numesc Antonio si sunt elev in clasa a
IX-a, profil matematica-informatica bilingv.

Sunt membrul echipei Tech-X si fac parte
din  departomentele de constructie si
progromare.

Sunt un mare iubitor de programare si imi
place sa construiesc roboti si electronice.

Just do it!"

FIRST
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MEMBRI

Ma numesc Denisa si sunt eleva in clasa
a Xl-q, profil matematica-informatica.

Sunt membrd o echipei Tech-X in
departamentul de Media si Marketing.

Sunt pasionatd de design si imi place sa
Imi pun imaginatia la contributie.

Jainbow head"

Silviu e mereu salatd”

Ma numesc Larisa si sunt eleva in clasa
a Xll-a, profil matematica-informatica.

Sunt membrd In echipa Tech-X,
departomentul Media si Marketing.

Sunt pasionatd de informaticd  si
recunoscatoare pentru aceasta
oportunitote de a descoperi lucruri noi.

Ma numesc Paul, am 17 ani. Sunt elev
in clasa a Xl-a la profilul matematico-
informatica.

Fac parte din echipa de robotica
Tech-X, in departementul de constructie.

Sunt pasionat de roboti.

,Be strong, you never know
who you are inspiring’

5:5';, FIRST
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Bianca Bilar luliona Moldovan

Andrei Chindris

Petru Peter Eliza Cerb

Mihaela Petreus

Moldovan Daniel
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A CONSTRUCTIE

Mod de abordare pentru noul sezon

Pentru sezonul din acest an, echipa noastra
a decis sG abordeze procesul de constructie
al robotului intr-un mod diferit si anume prin
dezvoltarea acestuia bazatd pe module si
prototipuri, care la incorporarea in robotul
de competitie creeazd o noud versiune, fie
una minora fie una majorg, in functie de cat
de importantd a fost schimbarea. Schimbari
care adaugd un mecanism nou sau fac
schimbadri mari la un subansamblu le
consideradm schimbari majore, iar cele care Versiunea de prototip
aduc imbunatdtiri la subansaomble existente — :
le considerdm minore. Pand la acest moment, . .Crearea versiunii de prototip
robotul nostru o avut 2 versiuni majore si o § INvatare o inceput in cadrul

. I Competitiei  Open  Robotics
VEFEILASELS Pl el el Intelligent Grid organizatd de

echipa CSH in Timisoaraq, in care
membri ai echipei noastre au
avut ocazia sG experimenteze si
sG construiascd un robot nou.
Aceastd versiune si-a  avut
sfarsitul In cadrul kick off-ului,
cond am vazut tema pentru
acest an, deoarece ne-om dat
seama cG nu vom putea folosi
senile, dupd cum ne-am Propus
initial.

[Versiunecﬂ Q\)
4 Sasiul N :

Incd de la prima versiune, am optat pentru ca
robotul nostru sd aibd un sasiu tip Mecanum,
deoarece am considerat cd este cel mai eficient si
usor de manevrat. Acest prim sasiul avea motoarele
conectaote la niste canale in U, folosind niste
adaptoare create de noi si printate la imprimanta 3D,
om utilizot niste cuplaje elastice ce conectau
motoarele direct la roti, acestea dovedindu-se o
problema in performanta robotului fiind putin fiabile.
Prima versiune a robotului a fost construitd folosind
piese pe care le aveam deja in laborator, acestea fiind
bazate pe sistemul de constructie Actobotics, pentru
a putea participa la Demo-uri si a vedea mai exact ce
\olte piese ar trebui achizitionate.

Versiunea finald

FIRST
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Sistemul de ridicare si prindere s-a bazat pe kit-
ul de slidere de la Actobotics si reusea sd se
ridice pana la cel mai inalt lift, retractia fiind pe
elastic.

Sistemul de prindere facut de echipa noastrd a
fost printat la imprimanta 3D si se folosea de
suprafata dreoptd de contact din interiorul
conului. Printr-un sistem de pdrghii actionate de
Servomotor si o cama interioard, doi saboti
printati din TPU se extind, aplicAnd presiune
asupra peretilor conului, si reusesc sa il prinda
in mod sigur si precis, acestia avdnd zone care
permit deformareaq, astfel marind suprafata de
contact cu 15% la momentul extinderii complete.
Acesti saboti se extind cu 4mm(diferenta dintre
razele camei), iar in pozitia retrasd se aofld in
spatele marginii elementului de directionare.

. 3. Ll v -
Akt . " w0
.

In dezvoltarea acestui sistem de prindere am
intdmpinat mai  multe probleme, desi am
descoperit ca aceastd prindere are o sigurantad
a prinderii superioard unui cleste. Printre aceste
probleme se numard si modul de prindere pe
robot, initial am dorit ca si capacul s
incorporeze gaurile de prindere pe x-rail, dar a
descoperit cd In momentul retragerii turnului se
delominau straturile, dupd nai multe iteratii om
decis ca prinderea sa fie facutd utilizdnd doud
porinderi in L din aluminiu. O altd problemad a
fost extinderea, deoarece pdrghia nu avea
suficientd supraofatd de ghidaj in capac si cd
era conectatd dintr-un singur punct Lo
servomotor. Pentru rezolvarea acestei probleme
al focut suprofata de ghidaj cdt intreaga
grosime a capacului, iar pdrghiei i-a fost
addugate un al doilea punct de conectare la
servomotor, astfel echilibrénd fortele.

<] I [>
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Odometrie = 1%

Incd din cadrul primei versiuni, am decis ca
pentru autonomie ar fi bine sd folosim un sistem
de odometrie bazat pe encodere de la REV cu roti
pasive. Pentru a le pune in practicd am folosit roti
Omni duble, iar ca si carcasd sistemul Open
Odometry, pe care l-am modificat pentru o
incapea rulmentii pe care ii aveam disponibili.

Din cauzd cd modul de montare a motoarelor
nu ldsa mult spatiu in sasiu, doud dintre cele trei
roti ale sistemului de odometrie au fost montate
intre roti, in ofara sasiului, fapt ce a creat o
problemda de blocare a robotului intr-un stdlp n
timpul TeleOp-ului, dar si a rotilor in ground
junction, robotul ramanand imobilizat.

Sistemul de centrare

Un alt subansamblu considerat necesar avand in
vedere sistemul de prindere a fost un sistem ce
centrare a conurilor. Acesta are doud pdrti: o
- parte pasiva - un bumper in forma de V cu un arc
de cerc pe masura conului ce aducea conul n
raza de actiune a clestelui; si o parte activd - doud
bare montate pe cdte un ServoMotor care se
inchideau si centrau rapid conul. Bumperul a fost
taiot la laser, iar modelul a fost facut in OnShape.

FIRST
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Versiunea 2

<

L_HBlX]

Am Tnceput sG dezvoltdm a doua versiune a
robotului dupd participarea la primul Demo,
organizat de echipa Cyliis in laosi. In cadrul
competitiei, om observat ca sasiul nostru nu
era destul de fiabil, din cauza cuplajelor
elastice pentru roti care se rupeau ocazional
iar robotul Nnu mMmai raspundea corespunzator
comenzilor. Pentru noua versiune a sasiului om
decis s& folosim sidepod-uri care sa
incorporeze motoarele, doar capdtul cu
encoder fiind afard din sidepod. Acestea sunt
montate centrat pe robot, astfel echilibrénd
sasiul, transmisia de putere spre roata fiind
focutd utilizdnd niste curele de distributie
Optibelt pe standardul HTDSM, deoarece oferd
o bunad suprafatd de contact, minimizand saltul
curelei de distributie.

Fuliille folosite pentru tronsmisie,
printate 3D, scad viteza motoarelor de
la un raport de 0,6. Rotile sunt prinse
de un ox care se roteste, prins pe ambii
pereti ai sidepod-ului pentru mai multa
fiabilitate si eficientd in trecerea peste
ground junction-uri. Sidepod-urile au
fost create utilizdnd cdte doud placi de
metal la o distontd de 67/mm. Am
hotardt sd facem placa exterioard, pe
care se monteazd motoarele pe
facemount, mai usoard prin utilizarea
unei metode  numite pocketing,f
scopdnd astfel de materialul inutil
structural, deci din greutate.

Pentru placa interioard ne-am
propus s& o facem cd&t mai rigidg,
minimizdnd pocketing-ul si am folosit
prinderi de motor pe colier. Pentru a
oferi versatilitate noului sasiu,
deasupra rotilor si in jurul lor om decis
sG avem puncte de prindere pentru
standardul Actobotics la o distantd de ] [
1.5 inch.

< [>
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ooo Sistemul de centrare +

Pentru aceastd versiune am imbunatatit
sistemul de centrare, adoptdndu-l la noul
sasiu, aceastd noud versiune fiind printata
3d, impreuna cu bratele de centrare.

000 Odometrie

Utilizdnd noul sasiu am reusit s& montdm
toote modulele de odometrie In centru dar
deoarece acesta are o garda la sol mai mare
(distanta intre pdmant si baza sidepod-ului este
de 24mm) astfel trecdnd usor peste ground
junction fara sa le atingd. Din aceastd cauzad si
motoarele au fost montate mai sus astfel
distanta intre u-chanel-ul care leagd cele doud
sidepoduri a trebuit sa fie marita (fatd de sol),
prin urmare modulele open odometry pe care le
foloseam nu mai atingeau pdmantul deoarece
aotingeau cu un distantier, nu cu roata. Am
modificat aceste module montdnd punctul de
pivotare aproape de verticald dar cu o
descentrare de .77 in pentru a fi centrat doca e
montat lGngd centrul u-chanel-ului. Distanta
intre punctul de pivot si baza rotii a fost
masuratd in progromul de Comptuter Aided
Design folosit, adicd OnShape pentru a avea o

Am folosit un punct de pivotare
descentrat deoarece am incercat sd
utilizé&m un punct de pivotare vertical cu
punctul de contact dar ne-am dat seama
cd prin acest mod nu puteam avea
contact constant cu suprafato, rotile
pierzdnd  contoctul cu  suprafata
deoarece in momentul in care robotul se

misca modulele se miscau si ele, astfel b
detasdndu-se de sol. '
\< ™™™ >
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Q Butuc odometrie X

Un alt lucru care a facut mai fiabil sistemul de
odometrie a fost schimbarea butucului rotilor,
deoarece cdnd l-am cumpdrat de lo o altd
echipd, acesta se sprijinea doar de encoder.
Astfel am creat un design care sd aibd pe o
parte un hexagon de 0.5 inch, iar pe cealaltd
parte un ax subtire de 6 mm care sa intre in
rulmentii pe care 1i avem. Aceste oxuri au
opritoare integrate care sunt fdcute special
pentru modulele pe care le folosim, astfel
elimindnd nevoia de distantiere. Un alt adoos a
fost un distantier intre side-plateurile modulelor,

care impiedicd rulmetii din a cddea. 000 Prototipuri

Am inceput sG dezvoltdm module de
porototipuri si pentru o a treia versiune a
unui robot ce aduce conurile fard sa se
deplaseze, avind nevoie de un sistem de
slidere orizontale care sG ajungd PANAa la
substation si pdnad la turnul de S conuri
in timpul autonomiei. Pe acest slider se
monteazd un virtual four bar pentru a
reusi sG ajungem la toate cele S conuri
pentru care clestele trebuie sa& Tsi
modifice ndltimea. Ca si prindere, pe
acest virtual four bar om optat pentru un
cleste simplu, deoarece cu o prindere de
sus ar trebui sd aibd precizie foarte
~ mare, iar clestele simplu are o marja de
eroare mai mare, astfel usuréndu-ne
alinierea.

Pentru clestele de pe extensia
orizontald om decis ca acesta sa se
muleze pe forma conului, nu sa fie
facut dupd forma conului sau sa fie
rigid, usurdnd aostfel alinierea
robotului n timpul autonomiei si
oferind o prindere sigurd. Pentru o
prima versiune a acestui cleste am
folosit niste lamele din TPU printate \
la imprimantd, dar am descoperit ca
acestea aveau nevoie de prea multa M
putere pentru a fi deformate de un
Servomotor si nici nu ofereau
aderenta doritd. Astfel om decis sa
folosim niste elastice montate pe
oheara.
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Senzori

Pentru automatizari am decis ca, pe
lGngd odometrie si camera pe care o
folosim pentru detectia april tag-urilor
din autonomie, s& folosim si cdtiva
senzori de culoare, pozitionati central
pe bumper, ca sG usureze mMmunca
operatorului  de lift n prinderea
conurilor. Astfel cd&nd robotul se
apropie de con, senzorul detecteazd
culoarea si distanto, putdnd pregadti
liftul. Dacd acesta detecteazd un
junction, liftul poate fi dus la o indltime
prestabilitd, acest fapt ajuténd si la
alinierea robotului cu turnul.

<C— 5 >

Placa turnatd (prototip)= B

Un alt subansamblu dezvoltat in
paralel cu robotul a fost placa
turnontd, printatd o  imprimanta
noastrd. Ea se foloseste de un
rulment plasat intr-un suport care
prinde placa turnantd pe placa de
bazd a robotului. In acest rulment se
prinde placa care se roteste, iar peste
aceasta vine un capac care asigura
stabilitatea. Pentru a putea fi rotitg,
un ax hexagonal intrd pe dedesubtul
placii turnante si este pus in miscare
de un motor REV Core Hex.

Sistemul de rotire al ghearei (prototip)

16 | RO175/ 19101 TECH-X ENGINEERING NOTEBOOK
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Din cauza maririi garzii la sol a noului sasiu
(placa pe care se ofld turnul) in cozul in care
continuém sa folosim turnul bazat pe XRailuri
robotul nu se mai incadra in limitele de 18x18x18
in astfel placao pe care se ofld turnul o fost
mutatd mai jos, robotul incadrdndu-se astfel in
limitele dimensiunilor stabilite in regulament.

O altd imbundtdtire pe care am adus-o liftului
este eliminarea retractiei pe elastic deoarece
aceasta limiteazd viteza de ridicare a liftului,
inlocuind-o cu o retractie bazotd pe sfoard.
Astfel, mosorul pentru lift o fost reproiectat,
incluzdnd acum doud canale: un canal pentru
sfoara de ridicare ti un canal pentru sfoara de
cobordre. Sfoara de cobordre are un scripete
care o directioneaza sa fie sub lift, in acest mod
stresul aplicat asupra mecanismului este limitat.

Xa-

Testarea versiunii a 20 o robotului o fost
posibild in cadrul celei de-a doua dintre intalnirile
de la Quantum League de la Cluj organizatd de
ABSO-Tech. Acolo am observat ca sasiul actual
oferd o vitezd soritd fotd de versiunea anterioarg,
dar si o stabilitate mare. Pentru ca rotile nu se mai
miscau in moduri neconforme, am descoperit ca
liftul pe care il avem acum are o precizie mare
deoarece ca un adaos asupra sistemului standard
noi am pus o prindere de 90 ° astfel tripldndu-i
supraofata de contact cu placa de bazd pe care
este montat intregul lift, facGndu-l mai stabil.

< >
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P

esele robotului

Modulele de odometrie

Rotile pentru modulele de ~
odometrie =
38 mm
:{ -

Lift

Tambur
Tambur montat

Bumper

Distantier
extruziune
REV 67mm
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Funnel
Alliance markers

Battery holder

PRIN EDUCA] TIE
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" PROGRAMARE

:

[ er 2

In joc pentru cele 3 etape avem nevoie de 2 coduri diferite:
un cod automatizat in totalitate in autonomie si un cod ce
permite driverilor sG controleze robotul (teleop). Procesele de
dezvoltare ale ambelor sunt diferite in felul lor. In primul rand,
pentru teleop, primul cod pe care l-am facut, am urmat pasii:

1. Am facut o lista cu toate aspectele robotului ce trebuie
controlate: rotile, liftul, bumperele etc.

2. Pentru fiecare piesd controlotd om desemnat unul sau
mai  multe butoane: joystickurile controleazG miscarea
robotului, butonul x deschide si inchide "gheara’, butoanele y
si a selecteazd nivelul la care urcd sau coboard liftul,
bumperul din partea dreaptd schimba pozitia bumperelor
(orocesul initial a fost destul de usor dar au apdrut probleme
pe care le-am rezolvat cu alte butoane) N

Am desemnat butonul de back ca fiind un reset la
encoderul de la lift Tn caz cd incepe de pe o pozitie
nefireascq, iar butonul de Dpad down pentru a opri liftul
in cazul unei erori In care liftul nu se mai opreste ( am
patit si chiar s-a rupt ata de la lift). Pe lGngd acestea, om
addugat un mod de override pentru lift (activat de pe
dpad up) in care liftul nu mai urmeazd pozitiile fixe ci

merge in sus sau n jos la atingerea triggerelor.

Inainte de demo am mutat controlul miscarilor
robotului pe al doilea controller si am transformat unele
pdrti din cod in functii ce pot fi folosite si la autonomie.

20 | RO175 TECH-X ENGINEERING PORTFOLIO
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¢  PROGRAMARE

—————————

In al doilea rand, avem autonomia. Dupd 4
ani de existentd a clubului, In sfarsit am
folosit encodere pentru o determina
miscari exacte a robotului ce nu depind de
baterio acestuio. Anul acesta, multumitd
Jluxului” encoderelor, om decis sd folosim
lioraria roadrunner, o librarie care ne ajuta
sG dam robotului comenzi bazote pe
pozitie si velocitate, in loc de incercarile
oarbe din anii trecuti cu milisecunde.

\~ ~/

J 5y 5y 5 1 5 1 11 & 3 3 |

- J J J 5 1 $ 1 1 1 |
g
e

Noi am folosit urmdatoarele tag-uri: 0
pentru pozitia 1, tagul ? pentru pozitia 2 si
tagul 19 pentru pozitia 3 pentru ca acestea sa
fie c@t mai diferite si pentru a reduce sansa
de a le incurca intre ele. Pentru parcare si
pozitionarea conului am folosit roadrunner.
De asemeneq, autonomia necesitd doud
coduri diferite, ce depind de pozitia initiald a
robotului. In sine, codul este acelasi in afard
de inversari de valori si mici schimbari pentru
o compensa pentru asimetriile robotului.

In autonomie, principalele
noastre obiective au fost

detectarea  conului cu
sleevul custom si parcarea
in pozitio indicatd de
numarul  randomizat. Pe
lGngd asta, ne-am mai pus
in plan s& punem si un con
pe unul dintre stalpi.
Detectarea  conului  am
fdcut-o cu o camerd web
(libraria OpenCV), iar pentru
sleevul custom am folosit o
alta librarie (AprilTags) ce
desemneaza anumitor
modele cate un numar dat.

g
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Rezultatul final
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DEMO-URI

Quantum League - DEMO lasi

Intre 10 si 13 noiembrie 2022, echipa
Tech-X a participat la demo-ul organizat
la lasi, de echipele Cyliis si Quantum
Robotics, cu prima versiune a robotului. A
fost prima provocare a acestui sezon, dar
si primul DEMO fizic la care au participat
membrii echipei noastre.

Cu aceastd ocazie, am reusit sa ne
familiorizom cu controlul robotului, sa
facem o strategie stabila si am Tnvatat sa
ne descurcam in situatiile limitd care se
oot ivi. In final, echipa Tech-X s-a situat pe
locul 9.

FIRST
HBrD [ NATIE
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DEMO-URI

{
s
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Quantum League - DEMO

In perioada 16-17 decembrie 2022, om
participat la demo-ul organizat de echipele
ABSO-Tech si Quantum Robotics. Al doilea
demo la care echipa a participat in acest sezon
ne-a adus noi provocari si dificultati. Din cauza
unor probleme tehnice (Expansion Hub si
Control Hub, care oau incetat sd mai
functioneze), am fost aproape de a renunta la
participarea la demo. Din fericire am ales sa fim
optimisti, dar norocul chiar a fost de partea
noastra. Cu aqjutorul celor de la Esentza
Robotics si Vectron Robotics, am remediat
problema si am reusit sd participdm cu a doua
versiune a robotului in stare functionalad.
Aceastd experientd ne-a invatat ca nu
trebuie s ne dom badtuti si sd cedam in fata
dificultatilor care apar, ci sG lucrom impreuna
pentru a gasi cot mai repede o solutie.

FIRST ;
EHBRD [ NATIE
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Campania de donare de
sdnge

Cu totii recunoastem cat de
importante sunt actele
umanitare si cat de mare este
nevoia de aqjutor. Un simplu
act de donare de sGnge poate
salva vieti. Din acest motiv om
Incurajot oamenii s& ni se
aldture pentru a dona sdnge
la Spitalul Municipal Sighet.

Prin  aceastd campanie,
echipa noastra s-a implicat si
in alt tip de eveniment,
sustinand Si Incurajand
persoanele din jur la acte de
umanitate necesare.

Open Robotics Intelligent Grid

In perioada 1-4 septembrie 2022,
O parte din membrii echipei Tech-
X au participat la o tabdra de 3
zile In cadrul cdreia participantii
au construit, de la 0, roboti
competitivi, conform temei de joc
prezentatd in prima zi de tabara.
In total, 15 echipe de robotica
din tootd tara au participat la
aceastd tabard: TehnoZ, TehnoZ
Junior, Heart of RoBots, Tech-X,
Gear Maniacs, SovaTech Robotics,
Dark Energy, Quantum Robotics
#14270, Cyber Moon Timisoara,
Soft Hoarders (2 echipe), Volta
Circuits - FTC, RO042 Bionic
Royals, Decebal Tech si ABSO-
Tech.

Evenimentul s-a incheiat la
lulius Town Timisoara, cu un
demo, unde robotii ganditi si
construiti in 48 de ore s-au
intrecut pe teren.




ACTIVITATI

Discoteca in aer liber

De 10 octombrie 2022, cu
ocazia aniversarii de 103 ani o
Colegiului  National ,Dragos
Voda', am organizat o)
discoteca in aer liber. Intrarea
s-a facut pe baza unor brdatari
personalizate Tech-X, oferite de
catre organizatori.

Am asteptat invitatii cu
diverse gustari, sucuri si muzica
pe cinste. Seara s-a incheiat cu
un specacol de lampioane
lansate de catre acestia.

A fost un prilej de socializare
orin care ne-am facut
cunoscuti In comunitate si am
strans donatii pentru echipa.

HBrD [

FIRST

Targul de Crdciun

In dota de 16 decembrie 2022,
Colegiul National ,,Dragos Vodad'
a organizat un Targ de Craciun
unde elevii au vandut pragjituri,
ornamente, etc cu scopul de a
aduna fonduri pentru mai multe
cauze caritabile.

La acest Targ a participat si
echipa noastra cu ornamente,
stickere Si fursecuri
personalizate cu logoul echipei.
Pentru o atrage cdt mai multi
elevi, am creat un flyer pe care
acestia 1l puteau completa cu
stickere  primite cadou lo
achizitionarea unui fursec. Un
flyer complet insemna un cadou
la alegere.

Prin acest eveniment om
reusit sa strdngem bani, pe care
I-am donat unor caouze
caritabile si totodatd am reusit
sG ne popularizdm atat echipq,
cot si mascota echipei - Baller.

nnnnnnnnnnnn
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ACTIVITATI

Caravana Romanian

~ Science Festival
In 15 septembrie 2022, echipa

Tech-X o avut plocerea de a
Impartasi spiritul FIRST tinerilor care
au trecut pragul Centrului Cultural
Pastoral Sf. losif Marturisitorul in
cadrul Caravanei Romanian Science
Festival la Sighetu Marmatiei.

Pornind de la design in CAD, la
printare 3D si pdnd la cod, am
incercat sa prezentdm cum si ce
facem la clubul de roboticd. Am
reusit sa starnim curiozitatea multor
elevi si sperom ca i-am inspirat si
ajutat sa inteleagd rolul acestui
club.

Prin acest eveniment ne-am
dezvoltot atdt noi, cat si cei din jur,
om popularizat echipa pe cat s-a
putut si am transmis informatii celor
curiosi si pasionati.

[=BRD, <)

Noaptea cercetdtorilor si
Targul Ofertelor
Educationale

In octombrie am participat la
Noaoptea Cercetatorilor, eveniment
Qozduit de UBB Sighet. Acolo, la
standul nostru, am prezentat mai
multor elevi vizitatori diverse
machete de cladiri realizate cu
ajutorul imprimantei noastre 3D
cat si o demonstratie in timp real a
procesului de realizare a unor
astfel de modele.

De asemeneq, tot la UBB, in luna
mai a anului 2022, am reprezentat
scoala noastrd la prezentarea
ofertei educationale. La standul
nostru, am expus robotul echipei
noastre pentru a atrage mintiile
elevilor curiosi.

FIRST

uuuuuuuuuuuu
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ACTIVITATI

Amplasarea unor camere de
monitorizare a faunei

In data de 22 mai 2022, co
activitate din offseason, o parte
din membrii echipei noastre au

ajutat la O actiune de
monitorizare a faunei alaturi de
WWF Romaniao.

Activitatea a constat in montarea
unor camere specializate pentru
monitorizarea faunei 1n  zona
vailor din localitatea Sapanta.
Aceste camere au fost montate
pentru a monitoriza schimbarile
apdrute  In naturd  datorita
actiunii agentilor naturali.

Fil
HBRD [
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Echipa FIRST Lego League

De la Tinceputul sezonului
curent am pus mai mult pret pe
diversificarea membrilor echipei,
pentru a asigura continuitatea
acesteia. Am infiintat o echipd
pentru elevii de gimnaziy,
participantd la FIRST Lego
League, astfel pregatind elevii in
spiritul FIRST si in  principiile
Gracious Professionalism Tnca
din clasele 5-8.

Membrii echipei Tech-X ajuta
la mentorarea echipei Tech-X

Junior. Pe Gngd mentorare,
membrii  echipei  Tech-X i
pregdtesc pe cei din Tech-X

Junior pentru a fi viitori membri
ai echipei principale.

uuuuuuuuuuuu



Concurs de ornamente

Pe parcursul lunii decembrie o
onului 2022, le-om  propus
echipelor din cadrul FTC sa
creeze sSi sG ne trimitd un
ornament cu specificul echipei
lor.

Dupd primirea acestora, am
realizat un CONCUrs pe
Instagram, unde votul publicului
o decis care a fost cel mai
frumos ornament.

In total au participat 9 echipe:
Hypercube, BrickBot, SNGine,
SGBots, Robo Papiu, B-Robo,
Bionic Royals, Brave Bots, Xeo.

FIRST
[EBRD [
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Activitate de teambuilding
alaturi de partenerii de la
Asociatia Muzicando

Pentru a destinde putin
aotmosfera n laboratorul
nostru si pentru a lua o pauza
bine meritatd de la muncag, azi,
26 ionuarie 2023, membrii
echipei au invatat regulile de
bozd ale jocului de carti
Muzicondo, creat chiar 1n
municipiul nostru. A fost o
experientd placuta Si
reloxantd, dar care a trezit in
noi spiritul competitiv, numai
bun pentru perioada care
urmeaza.

iN URMA VOTULUI
PUBLICULUI A FOSTLES
UN CASTIGATOR:

MULTUMIM TUTUROR A\
PENTRU IMPLICARE! (\.

MATIE
PRIN EDLICATIE



Acte caritabile

Cu ocazia sarbatorii Sfantului Nicolae,
echipa noastrd a decis sG ajute pe cdt posibil
copiii care nu au posibilitatea de a se bucura
de cadouri. Astfel, alaturi de asociatiile SOS
Baombini si Serviciul de Ajutor Maltez, am
donat diverse haine si jucarii, pentru a le face
O mica bucurie copiilor.

Activitatea asociatiei SOS Bambini in care
s-a implicat si echipa noastra a constat in
donarea de manusi, sosete, caciuli si pijomale
pentru copiii din casele de tip familiar.

Serviciul de Ajutor Maltez au intocmit o
listd cu dorintele copiilor, mai apoi echipa
noastrd o achizitionat cdateva jucarii = si
parfumuri pentru a le indeplini dorintele
acestor copii.

FIRST
Herp [ NATIE
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SOCIAL MEDIA

Sezonul acesta am reusit sd ne facem cunoscuti
atdt in comunitatea FTC, cat siin afara ei prin retele
de socializare precum Instagrom si Facebook. Am
reusit sa@ ne dezvoltdm treptat, numarul
urmaritorilor si vizitelor pe profil crescand cu panad
la 340% onul acesta de activitate. In mediul online,
om avut ocazia sd comunicdm si sG cunoastem
diferite echipe din targ, fapt ce ne-a motivat sa fim
cat mai activi pentru a impartasi progresul nostru si
a promova valorile FTC.

Facebook Page Reach () Facebook Page Visits (D

8.1K 925

T 207.8% over last 171 dayS 1 340.5% over last 171 days

0

29 August 25 October 21 December 0

29 August 25 October 21 December

Instagram Reach (i) Instagram Profile Visits (D

1.7K 2.0K

T 205.4% over last 171 days 1T 164.6% over last 171 days

0 0
29 August 25 October 21 December 29 August 25 October 21 December

TECH [
E BRD CHALLENGE | MATIE
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tech x.cndv  Editeazaprofil (3

43 postari 500 de urmaritori 250 de urmariri

Tech-X

Companie de robokicd

Echipa de robotica a Colegiului Mational "Dragos Voda™
Sighetu Marmatiei, Maramures

FTC #TeamRO175

-

linktree/tech_x.cndv

Ig Interactions

& POSTARI [ SALVATE & ETICHETE

Overview
You reached +102% more accounts compared to

29 Jul - 26 Oct

Accounts reached 1,416
+102%

Accounts engaged 263
+64.3%

Total followers 500
+24%




Baller "BiBi" A Distrbuie 27 Actualizeaza
Vizibil * 4 platforme

Prezentare generald Statistici Detalii Figiere Jurnal de activitati

Prezentare generala
Deschideri &

24,3 K

S S |

Distribuiri @ Utilizari @ Afigari @

11K 8,1K

e




FACEBOOK

673 likes - 702 followers

Page overview Last 28 days
Followers: 702

() Postreach @ 2,190

/2. Post engagement 229

1'» New Page likes € 1

) New followers € 2
& e ~

Intro Tech-X is in Cluj-Napoca
15 December 2022 - i)
Echipa de roboticd a Colegiului National "Dragos Voda®
Sighetu Marmatiei, Maramures Weehel'ld. -ul aoe:ta echlpa noastra a participat la demoul organizat de [«
FIC #ROTT5 Beil) o Cuaniy
Al doilea Demo la care pamcipa'n Tn acest sezon#?  ne-a adus noi provocir si
dificudtati. Desi ne-am confruntat cu probleme tehnice care ne- au dr:morahzal pulin,

ﬂ Page - Secondary school am reusit 53 le remeediem cu ajutorsl celor de la Team Vection 1 gl Esentzs
carora be multumdm it
. 0787 895 104 Felicitari tuturor echipelor § mulfumim organizatorilor pentru aceasta ocazie,

BN techxcndv2021@gmail.com
@ tech acndy

Promote Website

# Mot yet rated (2 reviews)

See All Photos

H BrRD MATIE
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Date statistice ale canalului

Prezentare generald Continut Public

Canalul tau a avut 436 de vizionéri in ultimele 365 de zile

Viziondri Durata de vizionare (ore)

436 @ 1550

Cu 71 % mai muit decdt in ultimele 365 de zile Cu 345 % mai mult decat in ultimele 365 de zile

25ian. 2. 27 mar. 2022 26 mai 2022 26 iul. 2022 25 sept. 2022 24 nov. 2022 24ian. 2...

Tech-X CNDV

{Dtech-condviZ4d
54 de abonati

PAGINA DE PORMIRE VIDEQCLIPURI PLAYLISTURI COMUNITATE

ime= = Meci antrenament - 142 puncte
Tech-X CHDV = 71 de viziondn « acum 17 lund

Videoclipuri I Reda-le pe wate

Video de prezentare a Meci antrenament - 142 Test Autonamie Freight
imprimantei 30 puncte Frenzy Tech X

24 de viziondr = acum 12 zile 1 de vizignliri » acum 11 hani &% de viziendd - acem 17 lund

REGIOMALA CLULI MECI 3
Tech-X RO_175

27 die viziomari « Becum 1 a0

REGIOMALA CLU.J MECI 2
Tech-X RO_17S

25 de viziondsl « stum 1 an




SITE

Site-ul echipei a fost recreat pentru acest sezon, dorind ca
acesta sa fie un punct de pornire pentru noul limbaj de design al
echipei. Pentru dezvoltarea sa am utilizat limbajele HTML, CSS si
Javascript. Deoarece am avut numeroase elemente complexe, am
decis sa integram libraria React.JS pentru a usura actualizarea si
modularea site-ului. Pentru slidere am folosit atdt cod propriu, cat
si libraria Tiny Slider.JS. Pentru sezonul competitional, dezvoltarea
site-ului a gjutat la Imbunadtatirea colaborarii, datorita utilizarii
tehnologiei git.

Se pot gasi pe site-ul nostru mai multe informatii legate de
membri si mentori, dar si de parcursul echipei, activitatea din
sezoanele anterioare, evenimente, o galerie de poze, sponsori si
metode de a ne contacta. De asemeneq, pe site-ul Tech-X puteti
vizita si colectia noastra de NF T-uri.

Tech-X Activitati NFT-uri Contact Toate sezoanele Alumni

St

Vc:ric:bie n Tec:h:l'f'

| |

»

1

e
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Membrii Echipei

fiEs

Sponsori
Contacteaza-ne!

L @
Q}EA_ZLL‘;L: d I\DAEEE-I& A f . o a

5

Dragos Voda National Co..-
Afeseqi harta mama

Bazil1992
®

3 Trimite Email
Rediractioneaza 3,5% Din Impozit g
Colectia Noastra De NFT-Uri i == :

XL,
LTIMAT
| BOAL E

FIRST :
HBRD | b &l cnee | NATIE
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@techx.cndv 5

1 36

Following Followers

Edit profile @

Echipa de roboticad a Colegiului National .,Dragos
Voda", Sighetu Marmatiei

i ) L& &

< Analytics

Overview Content Followers LIVE

Dec 03, 2022 - Jan 31, 2023

Engagement ()

> Video views
1,236 (-

El Profile views
78 )

7 Likes
63 (-

© Comments
n )

£ Shares
20 )
Followers (1)

36 in total
Met - in Dec 03, 2022 - Jan 31, 2023

Content ()

2 posts
+2 (vs. Jan 20 - Jan 26)

Last 60 days




ARTICOLE DE PRESA

GRAIUL RADIO" At

MclIclI'!'IllIL‘wll ui

ACTUALITATEA ~  SPORT v  EDUCATIE ¥  CULTURA ~  EDITORIAL ¥  AGRICULTURA  OPINIl v

Sprijiniti echipa de robotica a CNDV

Graiul Maramuresului .
E«' S

N |
| L
X

Sate dosite = Lapugeni ascunsi bine
de tot, de secole!

3.000 lei pentru @ urma un curs de
data, pul ati documentul si s3-1 buctar

trimiteti la ad mail

techx.cndv2021@gmail.com. Termenul limita al Unde semt arhivele fostelor

o T intréprindert e
depunerii acestor documente este 15 mai. mtkeprogEtde sea

ACKSA EDITDRIAL H.'I'Iﬂll'ﬂl'l' REPOATAl  CULTURA -  DIASPORA  CE-OZ5 SONDVID  CALENDARULZLE  WDEQ €08

Tech-X CNDV este in topul echipelor de
robotica FTC!

TIRILE | CLUBUL DE ROBOTICA TECH-X DIN SIGHET, PREMIAT LA COMPETITIA

TV 7
|SIghel*l_.= =]

03 CLUBUL DE ROBOTICA TECH X DIN SIGHET, PREMIAT LA COMPETITIA NATIONALA QUANTUM LEAGUE
DE LA IASI

:fé TV SIGHET OFICIAL b4 G 2 Trimite 4 Descarca
FIRST
EHBRD [ NATIE
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ARTICOLE
VESTIMENTARE

HANORACE

TRICOURI
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BRELOCURI

FIRST

HBRD | ) S cnce | NATIE
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POSTERE

@tech_x.cndv
Tech-X
www.tech-xro

techx.cndv202 1@gmail.com

CARTI DE

[@tech_x.c
(Y]
wwwe. tech-xra v l Z | T A
techx.cndv2021(@gmail.com i
0724 240147
R | maTE

FIRST
HBRD s ... NATIE

ROMANIA
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MEME-URI

..\h_
Esti in vacanta cu
parintii si zice maica-ta
sa stai la poza

FIRST
HerD 1o NATIE
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MEME-URI

Cand ai DEMO de la o,
dar tu ai fost aseara

FIRST
HBRD [ NATLE
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SPONSORI

Pe lGngd partea de constructie, programare si
marketing, un rol important in existenta echipei Tech-X il
reprezintd sponsorii nostri. Cu agjutorul oferit de acestiaq,
echipa 1si achizitioneazd piesele necesare constructiei
robotului, iar o parte din bani sunt folositi pentru
deplasarile la competitii.

Procesul cautarii sponsorilor nu este usor, deoarece
robotica este un deomeniu nou, pe care nu toata lumea
poate so-l inteleagd. O parte din membrii echipei, n
special cei de la Media & Marketing, trebuie sa ia legatura
cu firme sau persoane fizice pentru a le putea explica in ce
consta echipa noastra si cu ce se ocupq, iar, daca acestia
sunt interesati, ne vor aqjuta sponsorizdndu-ne. Daca
acestia sunt interesati sG ne sponsorizeze, le vom oferi
contractele necesare, pentru ca totul sa fie legal.

Gasirea sponsorilor nu aduce beneficii doar echipei, ci
si dezvoltarii fiecarei persoane implicate. Cautdond
sponsori invatdm sa vorbim liber, dar si cum sa ne
poromovam, dezvoltédndu-ne puterea de convingere.

Sponsorii echipei Tech-X in acest sezon sunt urmatorii:

colibri DENT
MEDICA

Al

=rh - pro=ck

birou de arhitectura
Vasile Mandrut
_» FIRST
HBRD [ NATIE
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Skatr Baller 5ki Baller

Feria Baller Ravar Baller 0G Baller American Baller
0,0001 ETH 0,0007 ETH 0,004 ETH




TECH_X.CNDV
Postiri

O tech_x.cndv

QY

£3D Aprecieri: iuliana.10_si altii

tech_x.cndv V& rugam sa contribuiti la
succesul nostru si sa ne sustineti pasiunea
noastra pentru robotica. Puteti face acest lucru
completénd formularul pe care il gasiti in BIO
prin redirectionarea a 3.5% din impozitul pe
venit aferent anului 2022.

Dupa completarea formularului, acesta poate fi
dapus la clrcumscnptla ANAF da care

An Q & 6 .

CERERE
PRIVIND DESTINATIA SUMEI REPREZENTAND
PANA LA 3,5 % DIN IMPOZITUL ANUAL DATORAT"

anut [2]0]2]2]
I:I vt L ”"""""""“'"“""“"‘

poen ] T E—
sed [ e[ ]
m:l h‘D “D @ m,l:] 1:'

2.Sustinerea unei entititi nonprofithunititi de cult
‘Opfiune prrvind distribuirea sumel pentru o perioada de 2 and a

Ciod de identificare fiscald & entitB(i nonprofit / unith (i de cult

Anexahe nr, D . D f3¢ parte integranta din prezenta cerere (1o interie. docd este caml rumdrul enenelor completirte).
Suth soncpiundle aplicate foptel de fals in declararl, dedar cd datele insorive i ocest farmular sunt corecte i complate.

el e— T —

" Coteres e completead de citre persoansle fizice care realizeazl verdtun dim salani 9 surnilate salaiilor, pemsii activithhi independente / activitd agricole impuse
e bazh de nommia de venil, actAtii independents um-hw:mamnmxmuummmmuuuaqmm.m.
intelectusld, stele decit cole pentru cane veritl net te determind in sistem real, codares felosingel bunurikor pentru case verdtisl net oo determind. pe baza cotelor
Torfetare de cheltubel sau pelbaza normeor de venit

2 Distribvuires surme| reprezenting plnd la 1.5% din impozitul pe venit datonat poate fi solicitath prin cenere pentru aceiag beneficlar pentiu o perioadd de cel malt 2
i i va pariea i reinnoith chupd expinares prviosdel repective.

® Brocentuln trefuse b depiyeanch plstonulde § 3 din importul peveni dataat
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