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DEPARTAMENTE

Constructia - se ocupa de proiectarea,
asamblarea si optimizarea robotului.

Programarea - se imparte in ramura tehnica
(programarea robotului) si cea non-tehnica
(intretinerea site-ului echipei).

Media & Marketing - se ocupa cu promovarea
echipei, contactarea sponsorilor si conceperea
planului de sustenabilitate.

POVESTEA TECH-X

Tech-X este o echipa care aduce oamenii
impreuna in jurul valorilor STEM si FIRST Tnca
din anul 2019 cand a fost fondata. Reprezentam
cu mandrie Colegiul National ,,Dragos Voda” din
Sighetu Marmatiei si Maramuresul istoric!

Programare

Patricia Flirtés Lucallies

Media & Marketing

Nicola

Denisa Lihet

Mihaela Trifoi

Raluca Ardelean
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Tehnologii utilizate: Onshape, Fusion360,
taiere cu laser, printare 3D

Pentru sezonul actual, echipa noastra a decis
sa abordeze procesul de constructie a robotului
intr-un mod diferit si anume prin dezvoltarea
acestuia pe module si prototipuri, care la
incorporarea in robotul de competitie creeaza o
noua versiune. Robotul nostru a avut 2 versiuni
majore si 0 versiune de prototip si Tnvatare.

Crearea versiunii de prototip si invatare a inceput in cadrul Competitiei Open Robotics Intelligent Grid
organizata de echipa CSH in Timisoara, in care membrii echipei noastre au avut ocazia sa experimenteze
si sa construiasca un robot nou. Aceasta versiune si-a avut sfarsitul in cadrul kick off-ului, cand am vazut
tema pentru acest an, deoarece ne-am dat seama cd nu vom putea folosi senile, dupa cum ne-am
propus initial.

Sasiul

Inca de la prima versiune, am optat pentru un sasiu tip
Mecanum, deoarece am considerat ca este cel mai eficient
si usor de manevrat. Pentru acest prim sasiu am folosit
niste adaptoare create de noi si printate la imprimanta 3D,
am utilizat niste cuplaje elastice ce conectau motoarele
direct la roti, acestea dovedindu-se o problema in
performanta robotului.

Prima versiune a robotului a fost construita 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 alte
piese ar trebui achizitionate.

(Versiunea finala)
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Slider & prindere

Sistemul de prindere are la baza kit-ul de slidere de la
ActoBotics, un kit care foloseste profile X-Rail. Acesta a fost
modificat substantial, astfel incat sa ofere o greutate redusa, o
extensie maxima, dar si un joc tehnologic optim pentru nevoile
jocului.

Sistemul de prindere vizeaza o prindere interioara, strategica
din punctul nostru de vedere. Punctul forte al acestui sistem este
repetabilitatea, caracteristica de prindere a conului in aceeasi
pozitie.

Printr-un sistem de parghii actionate de Servomotor si o cama
interioara, doi saboti printati din TPU se extind, aplicand presiune
asupra peretilor conului, si reusesc sa il prinda in mod sigur si
precis, acestia avand zone care permit deformarea, astfel marind
suprafata de contact cu 15% la momentul extinderii complete.
Acesti saboti se extind cu 4mm, iar in pozitia retrasa se afla in
spatele marginii elementului de directionare. In dezvoltarea
acestui sistem de prindere am intampinat mai multe probleme,
printre care se numara si modul de prindere pe robot si extinderea,
deoarece parghia nu avea suficienta suprafata de ghidaj in capac si
era conectata dintr-un singur punct la servomotor.

Prima problema a fost rezolvata prin utilizarea unor placi in L.
Pentru rezolvarea celei de-a doua probleme am facut suprafata de
ghidaj cat intreaga grosime a capacului, iar parghiei i-a fost
adaugat un al doilea punct de conectare la servomotor, astfel
echilibrand fortele.

Sistem de centrare

Un alt subansamblu considerat necesar a fost un sistem de

centrare a conurilor. Acesta are doua parti: o parte pasiva-
un bumper in forma de V cu un arc de cerc pe masura
conului ce aducea conul in raza de actiune a clestelui; si o
parte activa- doua bare montate pe cate un Servomotor
care se inchideau si centrau rapid conul, acestea putand si
sa readuca conul In orientatia corecta. Bumperul a fost taiat
la laser, iar modelul a fost facut in OnShape.

Odometrie

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

Modul de montare a motoarelor nu lasa mult spatiu in sasiu, doua dintre cele trei roti ale sistemului de
odometrie au fost montate intre roti, Tn afara sasiului, fapt ce a creat o problema de blocare a robotului
intr-un stalp in timpul TeleOp-ului, dar si a rotilor in ground junction, robotul ramanand imobilizat.
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Am Tinceput sa dezvoltam a doua versiune a
robotului dupa participarea la primul Demo,
organizat de echipa Cyliis in lasi. In cadrul
competitiei, am observat ca sasiul nostru nu era
destul de fiabil, din cauza cuplajelor elastice pentru
roti care se rupeau ocazional iar robotul nu mai
raspundea corespunzator comenzilor.

Pentru noua versiune a sasiului am decis sa folosim
sidepod-uri care sa incorporeze motoarele, doar
capatul cu encoder fiind afara din sidepod. Acestea
sunt montate centrat pe robot, astfel echilibrand
sasiul, transmisia de putere spre roata fiind facuta
utilizdnd niste curele de distributie Optibelt pe
standardul HTD5M. Fuliile folosite pentru
transmisie, printate 3D, maresc viteza motoarelor
de 1.5 ori.

Rotile sunt prinse de un ax care se roteste, prins
pe ambii pereti ai sidepod-ului pentru mai multa
fiabilitate si eficienta in trecerea peste ground
junction-uri.

Placa exterioara este mai usoara prin utilizarea unei
metode numite pocketing.

Pentru placa interioara ne-am propus o structura
rigida, minimizand pocketing-ul si folosind prinderi
de motor pe colier.

Pentru a oferi versatilitate noului sasiu, deasupra
rotilor si in jurul lor am decis sa avem puncte de
prindere pentru standardul Actobotics la o distanta
de1l.5inch.

Pentru a echilibra robotul si a mari tractiunea
rotilor am adaugat o gantera de 2 kilograme in
partea opusa turnului.

Sistem de centrare

Pentru aceasta versiune am

fmbunatatit sistemul de centrare, «s © 0 s
adaptandu-l la noul sasiu si printata 3D . °
impreuna cu bratele de centrare. Am

reusit integrarea unui senzor pentru noon nno

automatizarea robotului.
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Odometrie

Cu noul sasiu am reusit sa montam toate modulele de odometrie in centru, acesta are o garda la sol mai
mare, trecand usor peste ground junction fara sa il atinga, motoarele au fost montate mai sus, astfel distanta
intre U-chanel-ul care leaga cele doua sidepod-uri si pamant a trebuit sa fie marita. Modulele open
odometry pe care le foloseam nu au mai fost utilizabile deoarece atingeau terenul cu un distantier, nu cu
roata. Am modificat aceste module montand punctul de pivotare aproape de verticala, dar cu o descentrare
de 0.77 inch pentru a fi centrat daca e montat langa centrul U-chanel-ului. Distanta intre punctul pivot si
baza rotii a fost masurata in programul Computer Aided Design folosit, adica OnShape, pentru a avea o
tractiune cat mai bunain orice conditie.

Am folosit un punct de pivotare descentrat deoarece daca am fi incercat sa utilizam un punct de pivotare
vertical cu punctul de contact nu puteam avea contact constant cu suprafata, deoarece in momentul in care
robotul se misca, modulele se roteau pierzand contactul cu solul.

Un alt lucru care a facut mai fiabil sistemul de odometrie a fost schimbarea butucului rotilor, deoarece la
inceput acesta se sprijinea doar de encoder. Am creat un design care sa aiba pe o parte un hexagon de 0.5
inch, iar pe cealalta parte un ax subtire de 6 mm care sa intre in rulmentii pe care 1i avem. Aceste axuri au
opritoare integrate care sunt facute special pentru modulele pe care le folosim, astfel eliminand nevoia de
distantiere. Un alt adaos a fost un distantier intre side-plate-urile modulelor, care impiedica rulmetii sa cada.

Senzori

Pentru automatizare am decis, pe langa odometrie
si camera pe care o folosim pentru detectia april
tag-urilor din autonomie, sa folosim si cativa senzori
de culoare, pozitionati central pe bumper, ca sa
usureze munca operatorului de lift In prinderea
conurilor.

Cand robotul se apropie de con, senzorul
detecteaza culoarea si distanta, astfel pregatind
liftul.

Daca senzorul detecteaza un junction, liftul poate
fi dus la o Tnaltime prestabilita, acest fapt ajutand si
la alinierea robotului cu turnul.

Elementul de joc

Profitdnd de libertatea crearii unui element
de joc propriu, l-am adaptat pe al nostru la
cerintele robotului. Acesta este plasat
deasupra unui con in substation si este inspirat
de clopurile specifice Maramuresului istoric.
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Am mutat encoderele in spatele
robotului.
Folosind un servo, am creat un sistem

de ridicare a encoderelor in teleop
pentru ca robotul sa poata trece peste
ground junction-uri.

Am modificat fuliile la un gear ratio
de 1 (inainte era 0.66).

Am perfectionat sistemul de ridicare a liftului,
folosind un motor modern robotics cu o cutie de
viteza mai rapida si un encoder extern pentru
pozitionare.

Pentru a echilibra robotul, si pentru a cobori centrul
de greutate al robotului, am adaugat 2 greutati de cate
1 kg intr-un compartiment din centrul robotului, pe
care l-am mascat folosind o placa.

Am reprintat majoritatea pieselor de plastic folosind
un material mai nou si mai rezistent (de asemenea, am
schimbat culoarea de la galben la fucsia).

Am mutat liftul mai In fata si am
adaptat sistemul de centrare pentru
noua pozitie.
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Pentru TeleOp am facut o lista cu toate aspectele
robotului ce trebuie controlate (rotile, liftul, bumperele
etc.), iar apoi pentru fiecare piesa controlata am
desemnat unul sau mai multe butoane:

¢ joystick-urile controleaza miscarea robotului,
butonul X deschide si inchide gheara,
si A selecteaza nivelul la care urca sau
coboara liftul,

bumperul din partea dreapta schimba pozitia

bratelor de centrare,

butonul de back este un reset la encoder-ul de la lift

(in cazul In care acesta incepe de pe o pozitie

nefireasca, ca o automatizare am introdus si un

senzor de atingere sub lift),

butonul de Dpad down opreste liftul in cazul unei

erori.

Pe langa acestea, am adaugat un mod de override in care liftul nu mai urmeaza pozitiile fixe ci merge in sus
sau in jos la atingerea triggerelor.

Am incercat sa integram biblioteca Roadrunner pentru partea de TeleOp, dar aceasta nu a dat roade din
cauza decalajului care ar aparea in cazul atingerii unui Ground Junction.

In ceea ce priveste autonomia, am folosit encodere conectate la dead wheels pentru a determina miscari
exacte ale robotului, ce nu depind de bateria acestuia. Anul acesta, am decis sa folosim libraria Roadrunner,
ce ne ajuta sa dam robotului comenzi bazate pe pozitie si velocitate.

Pentru parcare si pozitionarea
conului am folosit roadrunner.
Principalele obiective urmarite De asemenea, autonomia este
in autonomie: mai flexibila, avand multiple

* detectarea conului cu programe 1in functie de pozitia
sleeve-ul custom, initiala a robotului.
e parcarea in pozitia indicata Pentru a usura munca operatorului
de numarul randomizat, de lift am utilizat doi senzori:
* asezarea mai multor conuri * de atingere, care reseteaza
pe stalpi. encoderul liftului (aceasta ofera
consistenta si actioneaza ca o
Detectarea conului am facut-o siguranta pentru a nu rupe liftul

cCu o camera web, iar pentru
sleeve-ul custom am folosit o
tehnologie moderna de
identificare  (AprilTags), ce
desemneaza anumitor coduri
asemanatoare celor QR cate un
numar.

Am folosit urmatoarele tag-uri:
e O pentru pozitia 1,
* 9 pentru pozitia 2,
e 19 pentru pozitia 3.

- fie retragere, fie extindere
exagerata),

e de culoare (cum acesta
incorporeaza si un senzor de
distanta, pregatim liftul si
gheara pentru prinderea de con
in mod automat, operatia fiind
schimbata de o \variabila
boolean care tine minte daca e
prins sau nu un con), operatiile
automate fiind nevoite sa fie
armate de operatorul de lift, iar
liftul calibrat.
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Quantum League
DEMO lasi

Intre 10-13 noiembrie 2022, am 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.

Ne-am familiarizat cu controlul robotului, am
reusit sa facem o strategie stabila si am Tnvatat
sa ne descurcam in situatiile limita care se pot
ivi.

Echipa noastra a ocupat pozitia 9 in clasament.

Quantum League
DEMO Clu;j

Intre 16-17 decembrie 2022, am participat la demo-ul
organizat la Cluj, 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 au incetat sa mai functioneze), am fost aproape
de a renunta la participarea la demo. Din fericire am ales
sa fim optimisti, iar norocul chiar a fost de partea noastra.

Cu ajutorul celor de la Esentza Robotics si Vectron
Robotics, am remediat problema si am reusit sa
participam cu a doua versiune a robotului in stare
functionala.

Aceasta experienta ne-a invatat ca nu trebuie sa ne dam
batuti si sa cedam in fata dificultatilor care apar, ci sa
lucram i impreuna pentru a gasi cat mai repede o solutie.

In urma acestor doud demo-uri echipa s-a clasat pe locul
11 din 60 in cadrul Quantum League, calificandu-ne la
Quantum Championship.

4 Challenge Transilvania
DEMO Beclean

Tn data de 4 februarie 2023 am participat la
demoul organizat la Beclean, de echipele Esentza
Robotics si Esentza Revolution, parte a 4
Challenge Transilvania.

Desi performanta robotului nostru a fost
drastic diminuata de multiple probleme
mecanice, aceasta participare ne-a ajutat sa
facem ultimele ajustari pentru functionarea
optima a robotului in timpul regionalei#1.




o)

Discoteca in aer liber

De 10 octombrie 2022, cu ocazia aniversarii de
103 ani a Colegiului National ,Dragos Voda”, am
organizat o discoteca in aer liber.

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

Post insights

Campania de donare de sGnge

Cu totii recunoastem cat de importante sunt
actele umanitare si cat de mare este nevoia de
ajutor. Din acest motiv am incurajat oamenii sa ni
se alature pentru a dona sange la Spitalul

Overview ® y 4 : Municipal Sighet.

Accounts reached
Accounts engaged

Profile activity

Caravana

. . . SRE G
Romanian Science Festival e

In 15 septembrie 2022, echipa Tech-X a avut
placerea 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
pana la cod, am incercat sa prezentam cum si ce
facem la clubul de robotica.

Open Robotics
Intelligent Grid

In perioada 1-4 septembrie 2022, o parte din
membrii echipei Tech-X au participat la o tabara
de 3 zile Tn cadrul careia participantii au
construit, de la 0, roboti competitivi, conform
temei de joc prezentata in prima zi de tabara.

Evenimentul s-a incheiat la lulius Town
Timisoara, cu un demo.




Echipa FIRST Lego League

De la inceputul sezonului curent am pus mai mult
pret pe diversificarea membrilor echipei, pentru a
asigura continuitatea acesteia. Am infiintat o echipa
pentru elevii de gimnaziu, participanta la FIRST Lego
League, astfel pregatind elevii Tn spiritul FIRST si in
principiile Gracious Professionalism inca din clasele
5-8. Membrii echipei Tech-X ajutda la mentorarea
echipei Tech-X Junior.

Targ de Craciun

In data de 16 decembrie 2022, Colegiul National
,,Dragos Voda" a organizat un Targ de Craciun unde
elevii au vandut prajituri, 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 logo-ul echipei.

Amplasarea unor camere
de monitorizare a faunei

In data de 22 mai 2022, ca activitate din offseason, o
parte din membrii echipei noastre au ajutat la o actiune
de monitorizare a faunei alaturi de WWF Romania.
Aceasta a constat Tn montarea unor camere specializate
pentru monitorizarea faunei in zona vailor din
localitatea Sapanta.

Noaptea cercetatorilor
si Targul Ofertelor Educationale

In  octombrie am participat la Noaptea
Cercetatorilor, eveniment gazduit de extensia UBB
Sighet. Acolo am prezentat mai multor elevi vizitatori
diverse machete realizate cu ajutorul imprimantei
noastre 3D.

Tot la UBB am luat parte la prezentarea de oferte
educationale. La standul nostru, am expus robotul
echipei pentru a atrage mintile elevilor curiosi,
promovandu-ne astfel scoala.




FIRST TECH CHALLENGE
ETAPA REGIONALAW

Acest sezon, in perioada 12-15 februarie
2023, am participat la Regionala #1, la
Universitatea Politehnica Bucuresti.

Am luptat alaturi de alte 81 de echipe,
jucand 6 meciuri in aliante, si am reusit sa
ne clasam pe locul 12, cel mai mare scor
obtinut fiind de 249 de puncte.

Cu totii am avut emotii In cadrul
meciurilor, ne-am bucurat si am plans
impreuna, am cunoscut noi echipe si
oameni minunati.

Oy TEGH NATIE Am obtinut premiul special

HERD | JO SRiae | MAT »control Award” - locul 3

CERTIFICATE pentru abordarea inovatoare

ol ey asupra software-ului Si

- BUCHAREST QUALIEYING - , senzorilor pentru joc. In final

[ e i o am ajuns pe locul 21, astfel

’ _ S, T aa calificandu-ne la etapa
nationala.

Pe standul nostru s-au gasit
diferite materiale promotionale
personalizate: stickere, bratari,
dulciuri, cat si oportunitatea de a
scrie un mesaj ce urma sa fie
livrat de noi, cu ocazia zilei de 14
februarie.

Am promovat, de asemenea
Muzicando, un joc de carti creat
chiarin Maramures.

Lrplrthsiivh serkimantele fath de colegs de
wchiph sau fatd de membri altor schipe prinkr-o
SOrEoare.

Pubata &b +b Weali mezajile phad Lo pavzh o
priaz de marti. M februscie, e duph sceea
aputoarete Il Cupicdon vor intra in actheme!

‘__ VE rughe £h ru uikati b breceli pe patels
B = flechrel scrisori numele  destinatarubl sau o
particdarRate & Scestuin care o ua ajts o il

I,a rFecunoagtem, Bt §i echips Gn care scemts fFace

parte

Spre sd Lousr with auery gesrdd

Sebdill o be g L .
player 27 l .
= sRo ol AT
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FIRST TECH CHALLENGE .
ETAPA NATIONALA

In perioada 3-6 martie, echipa noastra a _ e [~ B
participat la etapa nationala a competitiei & — -
FTC organizata in Bucuresti. /

In aceste 3 zile de competitie am avut |
ocazia sa socializam si sa cunoastem alte
78 de echipe, urmand sa jucam 6 meciuri. & Wi s

In ciuda dificultatilor aparute, in final 75 k|
echipa noastra a reusit sa castige toate
cele 6 meciuri jucate.

Au fost trei zile pline de emotii, de

oboseala si de reusite, atat din partea
robotului cat si din partea echipei.

= &

=

La finalul nationalei echipa
noastra a ocupat locul 6 din 79,
avand si un high score in prima
zi a competitiei.

DESCRIBE
. N ETC
Pe standul nostru s-au gasit o o
diferite materiale promotionale - b7
personalizate: stickere, bratari,
dulciuri, etc.

De asemenea, standul nostru
a avut si un perete unde celelalte
echipe au putut lasa mesaje cu
experienta lor din  cadrul
competitiei FTC.

12 | RO175 TECH-X ENGINEERING PORTFOLIO | 192101



Facebook Page Reach (0 Facebock Page Visits (1)

8.1K 925 . Q
‘._;’.\0.’.!'.'.‘.?.-""‘.".Z’.'..‘?.’f"' T:‘“”-““‘“”“"”““"‘ SOC|Ol Med|0
1,430
Accounts reached - Sezonul acesta am reusit sa ne facem cunoscuti atat in
i Ll i) w0 comunitatea FTC, cat si in afara ei prin retele de socializare
EEo g precum Instagram, TikTok, YguTube gj Facgboqk. Am reusit

Eollowers HE == sane dezvo}tam treptat, numarul urmaritorilor si v_|z.|telor pe

profil crescand cu pana la 340% anul acesta de activitate.

o ey In mediul online, am avut ocazia s& comunicdm si si
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.

Dec 28, 2022 - Feb 25, 2023 Dee 28, 2022 - Feb 25, 2023

il i Total followers

Profile views
W

447 @ 1270

Apeaximatis ca in itimele T55 de pie Cur 76 % mud st decd in ultimele J65 de 2ike

Net fallowers
140

Pentru a ne remarca in i
mediul online, am facut un
efect ce se poate utiliza pe e
retelele de socializare, cu 243K
ajutorul caruia oricine poate |
deveni mascota echipei E

Tech-X!

Preivitoon geoernll  Slaabicl  Delais

Site

Site-ul echipei a fost actualizat pentru acest sezon, dorind ca acesta sa fie un punct de pornire
pentru noua schema de design a 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 atat cod
propriu cat si libraria Tiny Slider.JS.

Pentru sezonul competitional, dezvoltarea site-ului a ajutat la imbunatatirea colaborarii, in parte
din cauza utilizarii tehnologiei git.

Pe site-ul nostru se gasesc informatii legate de membri si mentori, de parcursul echipei, de
activitatea din sezoanele anterioare, evenimente, o galerie de poze, sponsori si metode de a ne
contacta. De asemenea, pe site-ul Tech-X puteti vizita si colectia noastra de NFT-uri.

Tech-X  Sezcans  Aparitilin prash Contact Sponsori Tach-X  Activititi  MFT-uri  Contact Toate sezoanele  Alumni

DENT E
MEDICA

Dent Medica Tech-X
L] .
The Unknown Variable In Tech

Spenscrizears- ot Radiactioraart 5% in lmpazh
Codectia Noastr De KFT-Uri




Xeotype

Pe langa partea de constructie, programare si
marketing, un rol esential Tn existenta si
continuitatea echipei Tech-X il reprezinta sponsorii
nostri. Suportul financiar oferit de acestia este
folosit pentru achizitionarea pieselor necesare
constructiei robotului, cat si pentru deplasarile la
competitii si diversele evenimente pe care le

organizam.

Procesul cautarii sponsorilor nu este usor,
deoarece robotica este un deomeniu nou, pe care nu
toatda lumea poate sa-l inteleaga. O parte din
membrii echipei, Tn 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 ocupa, iar, daca acestia
sunt interesati, ne vor ajuta, sponsorizandu-ne. In
plus, le-am oferit posibilitatea sustinatorilor echipei
noastre de a ne redirectiona 3.5% din impozitul pe
venit aferent anului 2022. Daca acestia sunt
interesati sa ne sponsorizeze, le vom oferi
contractele necesare, pentru ca totul sa fie legal.

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.

Gasirea sponsorilor nu aduce beneficii doar echipei,
ci si dezvoltarii fiecarei persoane implicate. Cautand
sponsori invatam sa vorbim liber, dar si cum sa ne
promovam, dezvoltiandu-ne puterea de convingere.

Sponsorii echipei Tech-X in acest sezon sunt

urmatorii:
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Dupa lansarea fiecarui sezon, realizam o estimare a tuturor =R sal
sponsorizarilor(veniturilor), precum si a tuturor cheltuielilor la
care ne asteptam.

Pentru sezonul #7, am estimat un necesar de 31.207 de lei.

Pentru achizitionarea pieselor, dotarea laboratorului si T
materialele promotionale necesare, am cheltuit 11.389 de lei, | 150]
bani proveniti din sponsorizari. . a0

Am avut nesansa de a intampina dificultati prin defectarea
ControlHub-ului si al ExpansionHub-ului, care ne-a incetinit
finalizarea robotului. Temporar, am imprumutat ExpansionHub
de la echipa RoSophia, iar de la EsenzaRobotics am
fmprumutat un ControlHub.

Intr-un final, am cumparat aceste doua componente de +
baza, care ne-au condus spre calificarea la Faza Nationala a I
competitiei. :

Cheltuielile cu deplasarile la cele trei demonstrative la care 200]
am participat si la Regionala#l de la Bucuresti, cazarea si 2500
masa au fost suportate de fiecare membru in parte.

Pasiunea si daruirea pentru robotica ne sunt sustinute de
efortul financiar al parintilor, carora le suntem recunoscatori.

ING 8 ING B
DISPOZITIE DE PLATA

=y ———
158 Aumtcs Popsmtearas, v Sk Sacior 1, Bucurest, oo posts 013088

[ n It e it U550 CA/1 2965 ISV T IMCEROBU

O PO BS100 T+ 8030 T52 18 00 P 40 9 222140

T Coma Carat
. Do S, . B, LB .

S - o, $17300 BTH

oo iz s e v i e oy
ekt e | e 3 vt g Temiam i e 1w i, i 1.t el et 114} o, 1 8
e ke e o v ot ramic b i e (3 A P 4 s prmirs s ke iranin b cnipiarn




o
BRD | N NATIE™™

PRIN EDUCATIE

RO175 TECH-X ENGINEERING PORTFOLIO | 19101



