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Infintane afeChipe i

Tech-X a luat nastere in
anul 2019, fiind alcatuita
majoritar din actuali absolventi
ai Colegiului National Dragos
Voda. In primul sezon al
participarii noastre (sezonul 4 al
Competitiei), am concurat la
Etapa Regionala, calificandu-
ne la cea Nationala. Initial
echipa a fost formata din 9
membrii si
coordonata de trei
mentori.

in decursul anilor, echipa

a suferit diferite modificari atat
in randul membrilor, cei mai vechi
oferindu-le indrumare celor noi, cat
si din punct de vedere al modulului
de organizare. Fara sa ne dam
seama, am devenit, in timp, pe
langa colegi de echipa, colegi de
scoala, in mare parte chiar
colegi de clasa, o familie.




Raimilia ]
spatele

Suntem colegi de echipa,
colegi de scoala, 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 mai
mari, cauzate de stres, de presiune
si de emotii. Totusi, in afara acestor
exceptii, ne intelegem

de minune.

WE pgay

Chiar daca ne luam munca
foarte Tn serios, e bine sa nu
uitam sa ne si distram, sa glumim
si sa profitam 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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neza
indpunat

Le suntem recunoscatori
pentru ca au acceptat sa ni se
alature 1n aceasta provocare,
asumandu-si riscuri odata cu noi.
De asemenea, apreciem sprijinul si
intelegerea de care au dat dovada
pe parcurs.

li admiram cu atat mai mult pentru
felul lor de a fi, pentru atitudinea
lor pozitiva fata de noi, pentru
toate momentele in care

ne-au facut sa radem

sisa.ne eliberam de stres.

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, cate o
scurta descriere 1n paginile ce
urmeaza, am simtit nevoia sa
spunem cateva cuvinte 1in plus
despre ei, o parere
personala a echipei.



IVIEnton

e T

»Sunt aici niste unii...
' care face... pe nebunii”

7

CORNELIA HOTEA

@ PROFESOR INFORMATICA

Y/

@ SINCE2019

@ MENTOR

——

o\ DESCRIERE A

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

Specialitatea mea este informatica-matematica si sunt
pasionata de robotica.

Am o vechime in Thvatamant de 36 de ani, participari si
premii la diverse olimpiade si concursuri scolare.

Sunt coordonator in proiecte scolare si formator »

Qx diferite cursuri de formare profesionala.
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DARIUS GIURGI

230N @

SINCE2019 @

MENTOR & FONDATOR @

g DESCRIERE o

Ma numesc Darius Giurgi si sunt mentor al echipei Tech-
X, am fost lider in primele sezoane de participare la
competitia FTC.

Sunt absolvent al Colegiului National ,Dragos Voda” la
profilul matematica-informatica intensiv informatica, iar
acum sunt student la Universitatea Politehnica Bucuresti.

Sunt mandru sa indrum Tn continuare echipa pe care am
creat-o, sa vad membrii cum evolueaza cu fiecare noua
competitie si ma bucur ca ii pot ajuta in continuare.

@ /
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,Ra fara Luca! Womp
Womp!”

7

RALUCA ARDELEAN

@ 18ANI

@ SINCE 2023

@ MARKETING & MEDIA

o\ DESCRIERE A

Ma numesc Raluca Ardelean si sunt eleva in clasa a Xll-a,
profil matematica-informatica intensiv informatica.

Sunt membra a echipei de robotica Tech-X din anul 2023
in departamentul de Marketing & Media.

Sunt pasionata de design si imi doresc sa evoluez Tn acest
domeniu prin implicarea in aceasta echipa de robotica.

%, N
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»,Am pofta de niste
carnati la cuptor cu

picioci”
N\

DRAGUS IONUT

19AN @

SINCE 2022 @

CONSTRUCTIE @

g DESCRIERE oo

Buna, ma numesc lonut Dragus si sunt elev in clasa a XlI-
a, profil matematica-informatica bilingv engleza, la
Colegiul National ,Dragos Voda”.

Sunt membru al echipei Tech-X din 2022, si fac parte din
departamentul de constructie.

E 0 onoare pentru mine sa particip la acest concurs si sa
dezvolt, astfel, abilitati noi.

- /




ROBERT GIURGIU

@ 18ANI

@ SINCE 2023

@ CONSTRUCTIE & COACH

——

>\ DESCRIERE A

Buna, ma numesc Robert Giurgiu si sunt elev in clasa a
Xll-a, profil matematica-informatica intensiv informatica,
la Colegiul National ,Dragos Voda”.

Sunt membru al echipei Tech-X din 2023 si fac parte din
departamentul de constructie.

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

\_ ®
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LUCA ILIES

18AN @

SINCE 2020 @

PORGRAMARE & LIDER @

g DESCRIERE oo

Numele meu e Luca llies si sunt elev in clasa a Xll-a,
profil matematica-informatica intensiv informatica, la
Colegiul National ,Dragos Voda”.

Sunt liderul echipei Tech-X din 2020 si fac parte din
departamentul de programare.

Sunt pasionat de IT si de inteligenta artificiala.

Y
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CRISTIAN IURA

@ 1/ANI

@ SINCE 2023
@ MARGETING & MEDIA

o\ DESCRIERE A

Buna, ma numesc Cristian lura si sunt elev in clasa a X-a,
profil matematica - informatica intensiv informatica la
Colegiul National ,Dragos Voda”.

Sunt membru al echipei Tech-X din anul 2023 si fac parte
din departamentul de Marketing & Media.

Sunt bucuros sa fac parte dintr-o echipa de oameni dornici
sa invete.

- N
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ANTONIO IVASCU

16AN @

SINCE 2022 @
CONSTRUCTIE @

g DESCRIERE oo

Ma numesc Antonio lvascu si sunt elev in clasa a X-a ,
profil matematica-informatica bilingv engleza la Colegiul
National ,Dragos Voda”..

Sunt membrul echipei Tech-X din 2022 si fac parte din
departamentul de constructie.

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




DENISA LIHET

@ 18ANI

@ SINCE 2023

@ MARKETING & MEDIA

o\ DESCRIERE A

Ma numesc Denisa Lihet si sunt eleva in clasa a Xll-a ,
profil matematica-informatica intensiv informatica la
Colegiul National ,Dragos Voda”..

Sunt membra a echipei Tech-X din 2023 in departamentul
de Marketing & Media.

Sunt pasionata de design si Tmi place sa Tmi pun
imaginatia la contributie.

% o)
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,,Bai Luca, merge
autonomia?"

N\

PAUL PLOPISAN

19AN @
SINCE 2021 @
CONSTRUCTIE @

-

DESCRIERE

Ma numesc Paul Plopisan si sunt elev in clasa a Xll-a,
profil matematica - informatica intensiv informatica la
Colegiul National ,Dragos Voda”.

Fac parte din echipa de robotica Tech-X din 2021, in
departamentul de constructie.

Sunt pasionat de roboti.

J
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"Ceeace nu traim la
timp nu mai traim

niciodata." )

CRISTIAN POP

@ 16ANI

@ SINCE 2023

@ PROGRAMARE

o DESCRIERE A

Ma numesc Cristian Pop si sunt elev in clasa a X-a, profil
matematica - informatica intensiv informatica la Colegiul
National ,Dragos Voda”.

Sunt membru al echipei de robotica Tech-X din 2023 in
departamentul de programare.

Domeniul IT reprezinta pasiunea mea si ma bucur sa
contribui la proiectele noastre inovatoare, avand ocazia sa
imi dezvolt abilitatile tehnice in cadrul competitiilor FTC. /A0

\_ i
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,,rare ca otelu iute ca
fieru!”

ALEXANDRU
STAN

18AN @

SINCE 2023 @

CONSTRUCTIE @

g DESCRIERE oo

Buna, ma numesc Alexandru Stan si sunt elev in clasa a
Xll-a, profil matematica-informatica, la Colegiul National
,Dragos Voda”.

Sunt membru al echipei Tech-X din 2023 si fac parte din
departamentul de constructie.

Sunt Tncantat sa fac parte din echipa si sa pot sa ma
dezvolt alaturi de acestia.
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"Inteligenta nu se reflecta
in lungimea parului, ciin
claritatea mintii."

7

ARUELIAN
TELEPTEAN

@ 15ANI

@ SINCE 2023

@ CONSTRUCTIE

——

o\ DESCRIERE A

Numele meu e Aurelian Teleptean si sunt elev in clasa a
IX-a, matematica-informatica intensiv informatica Ila
Colegiul National "Dragos Voda".

Sunt membru al echipei de robotica Tech-X din 2023 in
departamentul de constructie.

Sunt pasionat de astronomie, electronica, IT si Al.

N o
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"Follow the dream of
becoming what you
want to be."

—

ALIN ULICI

15AN @
SINCE 2023 @
PROGRAMARE @

-

DESCRIERE

Buna, ma numesc Alin Ulici si sunt elev in clasa a IX-a,
profil matematica - informatica intensiv informatica la
Colegiul National ,Dragos Voda”.

Sunt pasionat de programare si de IT.

Sunt membru al echipei Tech-X din anul 2023 si fac parte
din departamentul de programare.

J
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Sasiul

o Utilizam un sasiu de
marime redusa, de
264x384cm si cu rofi
de 96mm pentru a
avea un robot cat mai

compact, aspect
avantajos in acest
sezon, avand in

vedere obstacolele
majore printre care
trebuie sa treaca
robotul.

4 INFORMATI )

Sasiul nostru are marimea de 264x384cm , fiind scurtat in latime
pentru 0 manevrare cat mai usoara pe sub obstacole. Utilizam 4 rofi
mecanum de 96mm actionate de cate un motor goBilda Yellow
Jacket de 435 RPM. Am ales configuratia respectiva datorita spatiului
redus pe care il ocupa, lasand destul loc pentru restul sistemelor.
Sasiul are atasat vertical o structura ce are ca scop stabilizarea
robotului si stocarea bateriei robotului. Initial am utlizat sasiul
nemodificat, de 312x384cm, cu o structura verticala mai inalta decat
cea de acum, 4 roti mecanum de 100mm si motoare de 312 rpm. Am
decis ulterior sa restrangem marimile robotului pentru o mobilitate cat
mai usoara si pentru a reduce greutatea robotului. Rotile au fost
inlocuite cu cele mai mici strict din punct de vedere al uzarii, cele mai
mari fiind mult mai degradate decét cele noi. in urma regionalei ne-am
\Tmbunététit motoarele, optand pentru un set cu 435 rpm. /




Slidere e

De-a lungul sezonului
am testat mai multe
inclinatii ale slidere-lor.
Dupa mai multe teste
am ajuns la concluzia
ca unghiul optim este
de 45°. Am optat ca in
acest sezon sa folosim
doua slidere Viper 4
de la GoBilda

4 INFORMATII A

Pe robot sunt folosite doua kit-uri Viper-Slide in 4 etape care sunt
actionate pe baza de curea. Distributia pe curea ofera o simplitate si o
fiabilitate mai mare a sistemului, fiind foarte usor de asamblat si
montat. Aceste doua kit-uri sunt montate la 45° , pe partea exterioara
a sasiului , pentru a crea spatiu interior , pentru sistemul de captare a
pixelilor. Unghiul ajuta si pentru pozitionarea pixelilor pe panou .
Aceste doua slidere sunt actionate de doua motoare Yellow Jacket
cu 312 RPM . Distanta maxima pe parcurs a sistemului este de 696
mm , kit-ul atingdnd extensia completa la 5,8 rotatii ale arborelui
motorului. De-a lungul sezonului am testat mai multe inclinatii ale
slidere-lor. Dupa mai multe teste am ajuns la concluzia ca unghiul
optim este de 45°. Am optat ca in acest sezon sa folosim doua slidere
Viper 4 de la GoBilda care lucreaza in paralel, angrenate de 2
motoare de 312 RPM care dezvolta o putere necesara sa ridice
robotul si au o viteza necesara pentru a ramane competitivi.

Ry v




Intalke

e Utilizam un intake
activ, cu 4 axe: 3 cu
role: 1 cu 2 role, 1 cu
3 role si 1 cu 4 role ,si
1 cu silicon, toate fiind
plasate strategic
pentru a  asigura
urcarea stabila i
rapida a pixelilor pe o
rampa de 25 de grade,
ce 1i duce direct in
storage.

4 INFORMATII A

Versiunea finala a Intake-ului nostru este alcatuita din 3 axe,
pe care sunt pozitionate un total de 6 role printate din PLA cu
curele Kevlar . Axele sunt conectate printr-un lant actionat de
un motor de 312RPM plasat pe structura verticala. Rolele au
ca scop impingerea pixelilor pe o rampa din PLA la 25 de
grade, ce intra direct in spatiul de storage. Pentru a
complementa urcarea initiala pe rampa, folosim un alt ax
acoperit cu silicon actionat de acelasi motor si 2 roti dintate
cu un gear ratio de 16:1 care face posibil ca directia axului sa
se roteasca in sens opus si la o viteza de 1000 RPM

\_ /




Quttalee o

Acesta contine si un
subsistem de
securizare a pixelilor,
pentru asigurarea lor in
pozitie ideala, actionat
de un servomotor.
Sistemul se da peste
cap cu ajutorul altor
doua servomotoare

4 INFORMATII A

Acesta contine si un subsistem de securizare a pixelilor, pentru
asigurarea lor in pozitie ideala, actionat de un servomotor Rev
Robotics Smart Robot (SRS), progamabil pentru 180°, care raspunde
pentru 500ps — 2500us RC servo pulsuri. Sistemul este alcatuit dintr-
un brat cu o incheietura actionata de un servo REV de torque ce este
dat peste cap de doua servomotoare Axon. Sistemul anterior era
imobil, actionat doar pe baza unui cleste si a unui servomotor.
Schimbarea sistemului a venit din cauza rigiditatii sistemului si din
cauza dificultatii cu care driverii reuseau sa il manevreze pentru a
obtine un timp cat mai bun pentru pozitionarea pixelilor. Prinderea
este formata din doua panouri de aluminiu decupate cu o freza si sunt
plasate pe interiorul slider-elor. Anterior, pana dupa regionala,
prinderea a fost formata din doua 1120 Series U-Channel-uri, cu
lungimea de 48 de mm si o0 singura gaura centrala pe fiecare parte,
prinsa de slidere, care sustinea robotul pentru ridicare .

Ry v




Dxona

@ Drona face parte din
colectia de piese
printate de noi care a
suferit mai  multe
modificari pana sa
ajungem la varianta
finala pe care o
consideram cea mai
buna si eficienta dintre
toate.

4 INFORMATI )

Pentru lansare, avem o piesa 3D proiectata de noi, ce actioneaza ca
o baza a "prastiei” si loc de stocare a dronei. Piesa respectiva este
plasata pe un u-channel si are legata de ea multiple cabluri de surgical
tubing elastic. Celalalt capat este legat de partea opusa a structurii
pentru a maximiza intinderea elasticului. Mecanismul este tinut armat
de un servo REV ce 1l elibereaza brusc pentru a lansa in mod
consistent avionul la distanta aproximativa de 220cm, adica in jurul
zonei 1, depinzand de pozitionarea pe teren a robotului. Original, am
incercat un sistem ce folosea un motor de 6000rpm cu o roata de
cauciuc si un servo ce impinge drona intr-un u-channel in dreptul
motorului pentru a fi lansata. Ideea s-a dovedit mult prea inconsistenta
si mult prea voluminoasa pentru a fi plasata, asa ca am ajuns la

\sistemul actual. )




Sistengagatane

® Side panel-urile sunt
confectionate din
aluminiu si taiate la
CNC. Sunt jumatate din
dimensiunea robotului
pentru a garanta un
echilibru  optim intre
greutate si rezistenta.

Structura de suspendare
consta in doua placi de
aluminiu sculptate cu
precizie CNC, menite sa
ofere robotului conturul
esential pentru a
strabate sub  poarta,
astfel devenind elemente
cu dubla functionalitate.

19101




Plese primtate 3D

4 )

Storage-ul serveste la
pastrarea pixelilor si, in
acelasi timp, la plasarea

acestora pe panou.

- J

Supent

s

.

Suportul pentru senzor
confera pozitionarea
perfecta a senzorului de
distanta pentru a detecta
pixelii din Storage.

=




Biesejprintateisn
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Elema

i

4 )

Clema pentru pixeli ofera
posibilitatea de a bloca
pixelii in sistemul de
storage

-

Rampa face posibila
tranzitia pixelii din
intake in sistemul de
stocare.

26



primtate 3D

S

e )

Scopul funnel-ului
este de a ghida pixelii
catre sistemul de
stocare.

- A
S POt

. Y

Suportul pentru stocare
asigura suportul necesar
sistemului de stocare pentru
a reduce tensiunea asupra
servomotoarelor.
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Supert

7

Suportul Axului
faciliteaza

=

pozitionarea axului

-

in fata rampei.

J

Roatafdmtata

-

-

Roata dintata
permite axului sa se
roteasca la o viteza

de 1000 rpm.

28



printatelsSi

RolagRanipa

4 D
Rola faciliteaza
transportul
pixelilor prin
Intake.
\_ J
Brafe Intalke

4 )

Bratele au rolul de
a mentine axurile cu
role in pozitii
diferite.

\_ J
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Supert Camera

Suportul pentru A ~

camera permite
pozitionarea
camerei in diverse

ozitii fixe.
(POt y

-

Roatafdintata

Suporturile pentru
Alliance Marker
faciliteaza
schimbarea rapida a
Alliance Markerelor.

30
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LATFORMA DE LUCRU

S AR

Utilizam Android Studio datorita
accesibilitatii si experientelor noastre
anterioare cu platforma respectiva.

De asemenea, mediul de dezvoltare
are multiple integrarii GitHub, oferind o
comunicare cat mai fluida intre
membrii departamentului de programare.

in repertoriul echipei, stocdm atat codul
robotului, cat si cel pentru site-ul nostru
web.

B Y

Pentru o comunicare coerenta intre programatori, TeleOp-ul si
Autonomia intercomunica prin intermediul unei clase de control
al robotului, denumita CRobot. Clasa respectiva contine module
ce au drept scop controlul functiilor robotului.

N

),

sliderController() - controlul
sliderelor

securePixels()- securizarea
pixelilor in storage printr-un
mecanism actionat de un servo

dronelLaunch()- lansarea
dronei

a supraincalzirii motoarelor ce
actioneaza slider-ele

antiHeat()-modul de prevenire

intakeToggle() - pornire,
oprire a prinderii active

outtakeToggle() - inversare
a directiei prinderii in cazuri
speciale

servoController() - controlul
servo-urilor ce dau storage-ul peste
cap pentru a plasa pixelii

grabFromStack() - actionarea
sistemului de preluare din stack
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in perioada autonoma, scopul nostru
principal este punctarea cat mai eficienta si

Autonomia are 3 aspecte
ce trebuie stapanite pentru a
ne putea atinge obiectivele:

versatila. Obiectivele noastre sunt:

detectia elementului randomizat

e impingerea pixelului mov in pozitia
necesara 20p

e plasarea pixelului auriu pe panou in
pozitia detectata  20p

e prinderea si plasarea a 2 pixeli albi pe

panou  10p

parcare  5p

Total estimat: 55p

Detectie

\ Traiectorie (

Analizandu-ne variantele si luand in considerare

avantajele si dezavantajele
decis ca pentru detectie sa

/

1=
00O

h instrumente de tranformare

TensorFlow Lite (TFLite) este o colectie de

TensorFlow pentru rularea pe dispozitive mobile, n
cazul nostru, pe robotul echipei.

uneltelor disponibile, am
utiizam TensorFlow Lite.

si optimizare a modelelor

o ‘ ]
5_ AVANTAJE +DEZAVANTAJE
Problema GPU-ului poate

utilizare simplé activitate intensa |gnor.ata deoarece .acestau est
a GPU-ului folosit doar la detectie, dupa car
este oprit pe restul duratei meciului.
Pentru a rezolva eventualele
) inconsecvente, am studiat temeinic
gl’aflce de iﬂCOﬂSGCVGﬂté modul de functionare a uneltei in
calcul bune realizarea elementului nostru de

joc.

32
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Bineinteles, pentru
detectie exista si o
parte de hardware.
Folosim o camera
web Logitech C270
HD.

TensorFlow utilizeaza machine
learning pentru a antrena robotul
in detectia obiectelor date.

Pentru a simplifica acest task,
am conceput un model simplu,
cilindric, cu un sablon unic,
simplu de detectat in orice
mediu de lumina.

{ SENZOR

r { VIDEO

TRAIECTORIA

Pentru traiectorie, utilizam libraria Roadrunner datorita versatilitatii sale.
Am optat pentru FollowerPID deoarece folosim encodere plasate direct in
motoarele ce actioneaza rotile. Cu RoadRunner, putem realiza secvente de
traiectorie interschimbabile, pentru a asigura o miscare lipsita de contact cu

robotul coechipierilor.
Exemple de traiectorii: ¢
/ 3 / : /

1 _ A

B\ AA A \ i A a4 \ -
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O inovatie folosita este utilizarea
Pentru a controla iul de ditants t
functiile robotiiul se.nzoru ui | e distanta lpen ru a
folosim clasa CRobot asigura prinderea unui numar
mentionata anterior. controlat de pixeli, pentru a evita
@ potentialele penalizari.

Ey Ay

Senzorul de distanta este
plasat aproximativ in lateralul
rampei de intake, intre role |,
se foloseste de fluctuatiile
distantei detectate pentru a
determina cand un pixel intra
in storage.

1. pixel mov

2. pixel auriu

3. trecere pe sub grilaj
4. preluare pixeli albi
5. plasare pixeli albi +
parcare

SENZOR DE ATINGERE

La baza unui slider se afld un senzor de === )

atingere ce are ca scop resetarea encoder-ului
pentru a combate potentialele discrepante.

in teleop, obiectivul nostru principal este
s TELEOP = oferirea unui control cat mai exact al robotului,
= minimizand eroarea umana prin shortcut-uri si

inovari software:

pivotare exacta a robotului la
45/90/180 de grade

control exact al slider-elor

interschimbare a vitezei de
deplasare(mod incet, mod
rapid)




Echipa noastra a inceput anul
2024 si sezonul 8 al competitiei
FTC prin participarea la MRFA1,
meet organizat de catre Robocorns
19086 in data de 05.01.2024.

Scopul acestui eveniment a fost

promovarea domeniilor STEAM,
familiarizarea comunitatii locale cu
competitia de robotica FTC si
sustinerea Centrului de zi la
Asociatia ASSOC.

PeaguepVieets

Pe parcursul a celor 6 meciuri
jucate am reusit sa observam ce
Tmbunatatiri trebuie aduse
robotului pentru a putea evolua la
urmatoarele meet-uri si totodata sa
ne familiarizam cu tema acestui
sezon. La finalul meet-ului echipa
noastra s-a clasat pe locul 3 la
Maramu’ Robotics Festival 1 si
locul 14 in League Rank.



PeaguepVieets

in data de 13 ianuarie 2024
echipa noastra a participat la
Beyond Clever Meet, meet
organizat de catre Clever Core
19342. Acest eveniment a avut
drept scop promovarea
domeniilor STEAM si pregatirea
pentru faza regionala a
competitiei de robotica FTC intr-
un spatiu special amenajat.

Pe parcursul meciurilor am
urmarit daca noile imbunatatiri ale
robotului au fost de folos sau
trebuie aduse altele noi. Echipa
noastra a performat si la acest
meet, terminand ziua cu 6/6
meciuri castigate si un high score
de 141 puncte. La finalul acestui
meet am avansat in clasamentul
oficial ajungand pe locul 8 in LR.
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PeaguepVieets

In data de 20 ianuarie 2024,
am participat la cel de-al treilea
meet de anul acesta, organizat
la Beclean de Esentza Robotics

si Esentza Revolution.

La acest meet, fiind ultimul
inainte de etapa regionala a
competitiei, echipa si-a utilizat
toate fortele pentru a obtine

rezultate pe masura.

N

Cu toate ca aceasta
competitie de robotica ni s-a
parut cea mai grea de pana
acum, am reusit sa ne clasam
pe locul 2 la competitie si sa
urcam pe locul 3 in LR.

La acest eveniment am
reusit sa facem un nou high
score de 238 puncte si sa
obtinem cele 10 meciuri
castigate.
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IFeaguepliounnanient
o @y

In perioada 8-11 februarie a
avut loc League Tournament-ul
de la Cluj la CREIC Innovation
Park unde, in urma celor 3
League Meet-uri ne-am clasat pe
locul 5. Dupa 6 meciuri jucate,
ne-am mentinut pe acelasi
pozitie, urmand sa fim alesi
pentru a juca in semifinale.

IViecinhildelcalificane

Primul meci de calificare a fost alaturi de echipa The Resistance 19091
unde ne-am descurcat exceptional, obtindnd un scor de 259 de puncte.

in al doilea meci de calificare am jucat alaturi de Esentza Robotics
15965 unde am observat anumite puncte slabe ale robotului pe care am
reusit sa le rectificam.

In al treilea meci de calificare am jucat alaturi de EXOROS 24310 unde am
depistat, si ulterior sa rezolvam problema noastra cu sistemul de intake.

In al patrulea meci de calificare am jucat alaturi de Robocorns 19086 unde
am reusit sa obtinem high score-ul turneului de liga Cluj.

In al cincilea meci de calificare am jucat alaturi de Code Warriors 17875
unde am obtinut un scor de 153 de puncte reusind sa castigam meciul.

In ultimul meci de calificare am jucat aldturi de RoboAS 19082 reusind sa
marcam 152 de puncte, astfel reusind sa ne clasam pe al cincilea loc.




Semifinala

@ in urma celor 6 meciuri de calificare am

reusit sa ne mentinem pe locul 5 si
totodata am avut sansa de a intra in
discutiile pentru aliantele care joaca finala
Turneului de Ligd de la Cluj. In urma
discutiilor si dupa alegerea aliantelor ne-a
facut placerea de a fi selectati de catre echipa PrimeTech
19056 pentru a participa in meciurile din semifinala. Ehipa
noastra a jucat doar un meci, dat fiind terminarea semifinalei,
insemnand ca Tech-X 19101 s-a calificat la etapa Nationala.

Primul meci din finala a fost
jucat de catre PrimeTech in
alianta cu Alphatronic, noi
urmand sa jucam abia in cel de-
al doilea si ultimul meci din
acest turneu.

MNATIE | = BrD

Ehipa noastra a jucat al doilea
meci in finala. La inceputul meciului
am intampinat mici probleme tehnice
dar asta nu ne-a oprit din a da tot ce
avem mai bun. Dupa un meci strans
am obtinut 229 puncte, pierzand la o
diferenta de 16 puncte. Multumim
echipei PrimeTech si Alphatronic
pentru meciurile jucate si performanta
obtinuta




Thatmike A\wwraeel 10

Dupa efortul nostru depus in construirea si inovarea robotului, am fost
recompensati cu premiul Think Award de la competitia regionala de
robotica. Aceasta recunoastere aduce cu sine nu doar o confirmare a
eforturilor noastre, ci si o validare a abilitatilor si creativitatii noastre.
Suntem mandri de ceea ce am realizat impreuna si suntem incantati sa
vedem cum munca noastra a fost apreciata de catre juriu. Acest premiu ne
motiveaza sa mergem mai departe si sa ne continuam pasiunea pentru
robotica, cu increderea ca putem obtine si mai multe realizari remarcabile

in viitor.

® A fost o placere sa participam la
Turneul de Liga de la Cluj. Dupa
eveniment, ne simtim increzatori ca am
demonstrat comunitatii abilitatile noastre si
ca efortul nostru in laborator a fost
valorificat. Odata cu calificarea la Turneul
National de la lasi am observat mici erori
atribuite robotului pe care speram ca le
vom remedia. Multumim celor care au facut
aceasta victorie posibila si echipei noastre
pentru munca depusa

19101
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Outkeach

Romanian Science 400
m~ Fesllival ® Persoane motivate

Pe data de 17 septembrie 2023
echipa noastra a raspuns
invitatiei de a participa la
Romanian Science Festival
unde l-am prezentat pe GiGi,
robotul sezonului 7 al competitiei
FTC Romania.

® In cadrul acestui festival am
incercat sa facem o scurta
prezentare a competitiei, in ce
consta aceasta, care sunt valorile
STEM si cum, fiecare dintre ei, pot
sa contribuie la schimbarea lumii
prin intermediul robotilor.

La finalul zilei, dupa ore in sir de
prezentari si numeroase baterii schimbate,
am realizat cu adevarat cat de multa
pasiune poate un robotel sa starneasca
chiar si in randul celor mici. Credem ca
acest eveniment a fost un foarte mare
succes si dorim ca peste ani, sa vedem
cum ne calca urmele pe acele persoane
pe care le-am motivat de-alungul timpului.




Outreach s

200 Noaptea
- Gercetatorilor -

Pe data de 29 septembrie 2023
echipa noastra a acceptat invitatia
Universitatii “Babes-Bolyai”-extensia
Sighet de a participa la “Noaptea
Cercetatorilor Europeni”.

oy

it {ABC Geospatial

® A doua editie a acestui eveniment
a avut loc in incinta universitatii unde,
o parte a echipei a avut placerea de a
prezenta machete printate 3D ale
unor forme de relief locale si cu
aceasta ocazie, am prezentat pe
scurt pasiunea noastra pentru
domeniul roboticii.

Dintre cele peste 200 de persoane care
au trecut pe la standul nostru am observat
o dorinta de a cunoaste sau de a se
informa despre domeniul pe care |l-am ales
si totodata consideram ca, motivatia
adusa tuturora este motivul pentru care am
ales sa participam. Multumim conducerii
universitatii pentru invitatie si speram sa ne
revedem la cea de-a 3-a editie!
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Outneach

Spreading FIRST to
) youngsters <

Pe data de 10 octombrie
2023, de Ziua Colegiului
National "Dragos Voda", ne-
am gandit sa facem ceva
special pentru elevii care de
anul acesta claca pragul liceului
nostru pentru prima data.

® Cu aceasta oportunitate am
dorit sa le aratam elevilor de
gimnaziu lucrul care ne
pasioneaza cel mai mult si
locul unde ne petrecem o mare
parte din timp cu scopul de a le
oferi motivatie.

Suntem mandri ca am avut
oportunitatea de a pregati viitoarele
generatii de roboticieni si speram ca
putem convinge cat mai mult din
generatia care va schimba lumea sa
isi aleaga o cariera in industria care
reprezinta viitorul.




Outreach s

300 Gala .. Incurajeazi
B il permrman!a ¥ o

In data de 20 decembrie 2023
am raspuns invitatiei doamnei
Daniela Onita-lvascu de a
participa la gala ,Incurajeaza
performanta".

® Acest eveniment la care am
participat a fost o oportunitate
pentru echipa noastra de a ne
face cunoscuti in comunitatea
locala si totodata am avut ocazia
de a fi premiati pentru munca
depusa.

Ne-am bucurat foarte mult sa
vedem sustinerea acordata de catre
doamna viceprimar care ne-a
sustinut de-alungul timpului si
incurajeara oferita de locatarii
orasului nostru care au participat la
acest eveniment.
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= microelectronicii

in data de 16 octombrie 2023 am raspuns invitatiei
domnului Dr. Ing. Stefan Marinca de a participa la
conferinta publica "Starea Microelectornicii.

Invitatii, Tom O'Dwyer (fost manager al Analog
Devices (SUA) si cercetator la MIT Boston), Dr. Ing.
Marius Neag(titularul disciplinei "Microelectronica" in

cadrul UTCN), Prof. Dr. Teodor Ardelean (directorul
Bibliotecii judetene "Petre Dulfu"), Prof. Emeritus

Kobayashi (Gunma University, Japonia) si un alt
profesor universitar din Japonia ne-au prezentat

inventiile personale si multe alte lucruri inovative. €N

Ne-a facut placere sa participam si totodata dorim

o}

sa starnim interesul pentru microelectronica! ' QP




M ~ incantati sa conduca un robot pentru prima data.
S @ Adevarata distractie a inceput la ora 17:00 la

~ o : g
umdl E discoteca in aer liber. Tematica petrecerii a

('\ r'o simta pentru o seara parte din echipa Tech-X.

19101

B
Discoteca L 2
1n aer liber qf)}

in 10 octombrie 2023, cu ocazia Zilelor Colegiului :64
National "Dragos Voda", ne-am gandit sa facem ceva _:j}
special pentru colegii nostri.

in prima parte a zlei am avut o mica
prezentare a laboratorului de robotica alaturi
de clasa a V- a unde colegii nostri mai mici au fost

(6 fost Black&Yellow pentru ca fiecare elev sa se
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Sezonul acesta am reusit sa ne facer;f(':unoscuti atat in
comunitatea FTC, cat si in afara ei prin retele de
socializare precum Instagram si Facebook. Am reusit sa
ne dezvoltam treptat, numarul urmaritorilor si vizitelor pe
profil crescand cu pana la 767% in ultimele luni de
activitate. In mediul online, am avut ocazia s& comunicam
si sa cunoastem diferite echipe din tara, fapt ce ne-a
motivat sa fim cat mai activi pentru a impartasi progresul
nostru si a promova valorile FTC.

4,734 1,827
Reach Engagement

from previous 28 days from previous




Accounts reached

Overview

Pagina noastra de Instagram a atins recent
pragul de 771 de urmaritori, putand observa o
crestere de 5.8% fata de ultimele luni.

Prin intermediul acestei platforme am reusit
atat sa ne promovam activitatea, cat si sa
relationam cu alte echipe, organizand si
participand la diverse evenimente online.
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Descopera

Impactul postarilor
Interactiuni cu postarea
Aprecieri noi pentru Pagina

Urmaritori noi ai Paginii

Hacehoolk

Prin intermediul acestei
platforme reusim sa ne
promovan activitatea si sa ne
facem auziti de cei din regiunea
noastra.




Youtuhe o

Aianqede calificate pentry Semifinalele
Regicralel Cigj

REGIHALA CLUL MECT 4 REGIONALA CLLLI MECI 3

Pe canalul nostru de YouTube am
inceput sa postam video-uri, atat
meciuri de la demo-uri si teste din
laborator, cat si video-uri de promovare
a echipei.

Date statistice ale canalului

Canalul a avut 157 de viziondri in ultimele 28 de zile



éé

Pe contul nostru de TikTok am

@techx.cndv inceput sa postam videoclipuri de
73 327 2984 divertisment, atat despre robot cat si
e despre echipa. Am reusit s& atingem
Editeaza profilul Distribuie profilul o numarul de 327 de urméritori ntr-

Echipa de robotici a Colegiului un timp relativ scurt.

National ,,Drago 13", Sighetu Marmatiei

o] Instagram

Statistici

Prezentare generala

29 noi 2023 - 27 ian 2024 Ultimele 60 de zile zile +~
Parametrii-cheie

Vizualizari profil

136
-335(-711%)

Aprecieri Comentarii

200 8
128(-39%) -16(-66.7%)

Vizualizari postare

25 ian
' 3,031

Pentru inspiratia ta Vezi toate »

Similare
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Tech-X  Sezoane Aparitii in presa Contact @

Site-ul echipei noastre a fost reimprospatat pentru acest sezon, avand scopul
de a servi ca punct de plecare pentru noua schema de design a echipei noastre.
Pentru dezvoltarea sa, am folosit limbajele HTML, CSS si Javascript. Datorita
prezentei a numeroase elemente complexe, am ales sa integram libraria
React.JS pentru a facilita actualizarea si modelarea continua a site-ului. in ceea
ce priveste sliderele, am implementat atat cod personalizat, cat si libraria Tiny
Slider.JS.

Realizari:
Sezoane Aparitii in presa
Sezonul 4: Calificare la etapa nationala Sezon #8 (2023-2024)
Sezonul 5: Locul 9/32 la Regionala Cluj Sezon #7 (2022-2023)

Sezonul 6: Locul 30/43 la Regionala Timisoara & Bucuresti
Sezonul 7: Locul 12/81 ca punctaj la etapa regionald, Control Award Ill, calificare la etapa nationala
Locul 6 ca punctaj la etapa nationala in urma meciurilor de calificare, castigand toate meciurile

Sezon #6 (2021-2022)
Sezon #5 (2020-2021)
Sezon #4 (2019-2020)

De-a lungul sezonului competitional, dezvoltarea site-ului a contribuit semnificativ la
imbunatatirea colaborarii in echipa, in special datorita adoptarii tehnologiei GIT.

Pe platforma noastra online, veti gasi informatii detaliate despre membrii si mentorii
echipei noastre, precum si despre evolutia noastra de-a lungul timpului. De asemenea,
oferim insight-uri in activitatile desfasurate in sezoanele anterioare, prezentam evenimente
la care am participat, o galerie foto captivanta, aparitii in presa, lista sponsorilor nostri si
modalitati eficiente de a intra in contact cu echipa noastra.




Tech-X, echipa de robotica a colegiului sighetean, a terminat :O>
ﬁmpetitia pe locul 2, in cadrul ligii regionale din Beclean é} @
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Suntem foarte recunoscatori
tuturor celor care au scris articole
despre echipa noastra si totodata

’ G
’ pentru sprijinul si ajutorul acordat
! .
' pentru a ne face cunoscuti.
1
.‘ ,, ROBOTICA. Elevii de la "Dragos
\ Voda" au urcat pe locul 3in
\‘E clasamentul reaional il o carics
DIR=CT»MM
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Tech-X, echipa de roboti olegiului ,Dragos Voda® Sighet, pe
podium la competita ,Es Family" din Beclean
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Anticelefdelpresa

| COMPETITIEI MARAMU’ ROBOTICS FESTIVAL

> o

P i "
04 CLUBUL TECH X DIN SIGHET, PE PODIUMUL COMPETITIEI MARAMU' ROBOTICS
FESTIV,
164 ¢ zion sdpt

( ) TV SIGHET OFICIAL 109K Aboneazi-te

Pe langa articole, am avut ocazia de a fi
intervievati de catre postul local de
televiziune TV Sighet, care ne-au ajutat
in fiecare an sa ne promovam in cadrul
comunitatii noastre.

6 UN NOU PREMIU PENTRU ECHIPA DE ROBOTICA TECH X

zionari acum 7 zile ... altele

Aboneazi-te
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Cum ma3 pot
fnscrie?

Link-ul de inscriere il gasiti
in bio pe profilul nostru

Pand cdnd ma pot
fnscrie?

Te poti inscrie pana pe 22
octombrie 2023

Ich B e | it NATIE | Eioro

La interviuri s-au prezentat 30 de
elevi care au primit intrebari din partea
reprezentantilor departamentelor si din
partea mentorului. Fiecare elev a
primit un mic test in functie de
departamentul din care dorea sa faca
parte pentru a ne asigura ca ii alegem
pe cei mai buni. Chiar daca in final a
ales doar 4 membri noi, de care

suntem foarte multumiti, ne-am
bucurat de numarul mare de doritori
asa ca restul elevilor au devenit

voluntari avand sansa de a reincerca
anul viitor.

La inceput acestui
sezon ne-am ocupat in
special de recrutarea unor
noi membri care sa
descopere valorile FTC.
La finalul sezonului, 7 din
cei 12 membri ai echipei
noastre termina clasa a
Xll-a asa ca am decis sa
recrutam cati mai mulli
elevi din clasele a IX-a si
a X-a pentru a asigura
continuitatea echipei.
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Cheltuieli sezonul 8-Centerstage e n we
Elemente de joc 2700 &ﬁﬁ%ﬁ%ﬁﬁ R fcoec s
Bfﬁté r| 450{1 i s B LIS |HE & |m.n}_ &
@0 o o i g
Stickere 400 i nm
Cuier+umerase 81 #%'—““ :g
Piese REV 3905 T T
goBilda 2775 ; b i i
-10-223  GDGTRGY 15 11:16 SRR 0000t S8
Vamal 816 BONFISCAL: 0042 awa i R
Vama2 975
Encodere TM 326
Encaodere SUA 45
Baloane 74
Inele breloc 140
Inele cercei 57
Decon%transport 150
Portofoliu x3 105
Duze impr. 3D 70 — .
Tricouri 445
Banda+marker 33 ] ] ]
Consumabile 91 Dupa lansarea fiecarui sezon, realizam o
Zilele liceului 340 ; . R @ . .
ST | 557 estimare a tuturor sponsorizarilor(veniturilor),
E;:f“t = precum si a tuturor cheltuielilor la care ne
Bomboane 100 asteptém
Paravane+trusa 150 ’
P ——— &5 Pentru sezonul #8, am estimat un necesar
e — de 35.000 de lei. Pentru achizitionarea
st 220 pieselor, dotarea laboratorului si materialele
Masa 0
Banda adeziva 23 promotionale necesare, am cheltuit 37.000
Steaguri+stickere 350 . . siicn . . o
— e de lei, bani proveniti din sponsorizari.

CHELTVUIELI

Obtinerea unor rezultate
bune la competitia IT ca
FTC-Romania;

cat mai

Promovarea valorilor First
in comunitatea noastra;

OBIECTIVE

Valorificarea domeniului
mod principal de
dezvoltare a tarii noastre;

Asigurarea continuitatii
echipei  prin  familiarizarea
elevilor din clasa a |X-a si a X-a;
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SPONSen

Pe langa partea de
====lconstructie,  programare  Si
marketing, un rol esential in

|
| IIIIIIIIIlt
b !

existenta Si continuitatea
echipei Tech-X 1l reprezinta
Sponsorii nostri. Suportul
financiar oferit de acestia este
IEEEERERE “R‘SETTU'S ——— . . :.
A\ 1y folosit pentru achizitionarea

pieselor necesare constructiei
robotului, cat  si pentru
deplasarile la competiti si
diversele evenimente pe care le
===l Organizam.

Procesul cautarii sponsorilor
nu este usor, deoarece robotica
este un deomeniu nou, pe care
nu toata Ilumea poate sa-l
inteleaga. O parte din membrii
echipei, in special cei de la */‘hREDh
Media & Marketing, trebuie sa ia e |
legatura cu persoane juridice sau | e
persoane fizice pentru a le putea
explica in ce consta echipa
noastra si cu ce se ocupa, iar,
daca acestia sunt interesati, ne — Electro

vor ajuta, sponsorizandu-ne. [*"“lindustrial] "~~~ """ '] Group

IEEEEEED Xeotype

Ny

| colibri ..

It. — — t o
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SPONSOI

CONTRACT ~
DE SPONSORIZARE A

Pentru atragerea sponsorilor,
am intocmit un portofoliu de
sponsorizari In care am
consemnat activitatea echipei,
de asemenea pentru unii dintre
acesti sponsori am dezvoltat
anumite proiecte de care aveau
nevoie.

REDIRECTIONARE
3.5/

LLLLL

In plus, le-am oferit posibilitatea . -
sustinatorilor echipei noastre de a T
ne redirectiona 3.5% din impozitul e
pe venit aferent anului 2023.
Daca acestia sunt interesati sa ne
sponsorizeze, le vom oferi
contractele necesare, pentru ca
totul sa fie legal.
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sarbatorile in laborator

Cand esti hyman
playersgi uith sa
@ pul pixell y

si vinelportarul sa te
scoata afardica inchide
scoala
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