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Constructie

Pana sa ajungem la forma actuala a robotului,
am avut 3 variante ale acestuia. Dupa primul meci
demonstrativ al echipei, ne-am dat seama de
greseli si puncte slabe. Prin urmare, am luat
decizia de a dezmembra robotul si |-am refacut
complet in decurs de 2 saptamani.
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Miscare

Robotul foloseste roti omnidirectionale Mecanum
care ii dau un grad avansat de mobilitate. Cu toate
acestea, din cauza ca rampa de adunare nu este pe
aceeasi parte cu sistemul de lansare, colectarea discurilor
scade din viteza de operare. In mare parte, versiunea
noua schimba metoda de prindere a rotilor. Initial,
robotul folosea roti zimtate care ii mareau viteza de

deplasare, insa acestea, nefiind fiabile, au fost inlaturate.
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Sistemul de prindere

Prima varianta a sistemului de prindere era formata
din doua tije cu roti si carlige legate printr-un lant si
propulsate de un motor Hex. Varianta actuala a
sistemului de prindere contine 3 axuri: axul frontal si cel
intermediar sunt propulsate de un motor Hex si pentru
a aduna discuri au zip-ties, al treilea ax este folosit
pentru a ajuta discurile sa urce pe placa de aluminiu si
are 4 rotite, fiind propulsat de un motor DC.
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Sistemul de lansare

Varianta initiala a sistemului de lansare nu lansa
discurile la viteza necesara. Dupa experienta de la
primul meci demonstrativ, unde nu am putut lansa
niciun disc, am reusit sa remediem problema, utilizand
un motor Yellow Jacket cu 6000 rpm si schimband
roata cu una Gecko. In momentul de fatd robotul e
capabil sa lanseze discurile cu o viteza foarte mare.
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Programare

Familiarizarea cu programarea pentru robot
nu a fost chiar atat de grea cum a parut la prima
impresie, dar a fost un proces mai lent din cauza
lipsei noastre de experienta. incetul cu incetul, am
inteles cum ar trebui sa abordam programarea
robotului si am prins incredere in noi si in
capacitatile noastre.
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COMPONENTELE
ROBOTULUI
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Gecko Wheel 17 mm

5202 Series Yellow Jacket Motor

TECH
CHALLENGE
LEGAL

Flat Triple Pattern
Balama Actobotics Bracket, 34 mm




Plastic gear, 125 Plastic gear, 90
tooth tooth

Sprocket, 25
Hex shaft, 75 mm tooth




o0 v
lea 15 Hole Pattern Plate

Patented

U-Channel (4 Hole, 9.5 cm)
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Mentori

Prof. Cornelia Hotea
Prof. Dr. Gheorghe Andrasciuc

Membru Alumni
Darius Giurgi
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Andrei Rodila
Cosmin Sabadas
Bogdan Giurgi
Alin Fonta

Nicola Colopelnic
Larisa Pasca
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Bogdan Mircea
Patricia Furtos
Mihai Grigor

Luca llies
Mihaela Trifoi
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