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Echipa de roboticd Tech-X a luat nastere in anul 2019 atunci cand niste elevi, dornici sa invete
lucruri noi, s—au ambitionat si au dorit sa faca o schimbare in comunitatea locald, promovand valorile
STEM. Pe parcursul a patru sezoane pline de succese, premii si dupa rezultatele exceptionale n
domeniul comunicarii echipa noastra a reusit sa arate importanta lucrului si spiritului de echip3, sa i
ajute sd-si descopere talentele ascunse. Echipa noastra reprezintd cu mandrie Colegiul National
~Dragos Voda" din Sighetu Marmatiei si Maramuresul istoric!
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Eull GAD vwim

Doua servo-uri de torque
care rotesc mecanismul de
stocare intr-o pozitie paralela
cu panoul de joc (pozitia de

| punctat).
-—

Carlig ce face posibila
agatareain endgame.

-

r Doua slidere liniare oglindite l
care lucreaza in sincron pentru a
ridica mecanismul de stocare,
atingand cel mai inalt punct al

' backdrop-ului. l
-—
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Un mecanism de stocare al
pixelilor alimentat de un servo
care pastreaza o strangere ferma
panad cand sunt gata sa fie

l eliberati. l

Sistemul de lansare al dronﬂ
care se afla la o inclinatie de
45° .Acesta este actionat de
catre un servo care elibereaza

= B un elastic aflat sub tensiune.
. 1 L J
T8

llntake—ul + bratul extern pentru l
preluarea din stack-ul de pixeli.Acest

mecanism este actionat de catre un
motor de 312rpm si un servo care

ajusteaza inclinatia bratului.
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USCOP: Crearea unei platforme stabile si agile pentru robot.U

19,2 motor 312 rpom = 32 rad/sec
24,3 kg/cm = 2,38 N/m
312 rpm =~ 32 rad/sec

Calcularea raportului de
transmisie optim

13,7 motor 435 rpm = 45,5 rad/sec
18,7 kg/cm =18 N/m
435 rpm = 45,5 rad/sec

Astfel, acceleratia liniard a motoarelor de 19,2 este 2,38*0,096/0,0009 = 253,8 m/s? si 192,7 m/s? pentru motoarele
13,7. Privind forta indusa de fiecare roatd, am adaugat Ffrictiune = 13N si am gasit Fnet = 87N folosind motoare de 19,2 si
62N pentru motoare de 13,7. Din cauza rotilor scurte am concluzionat cd motoarele de 13,7 sunt mai bune.

Calcule viteza robot
La vitezd maxim3a, robotul nostru se
poate deplasa cu 2185,43mm/sec

(301,44mm)(312 rev/min)= 131.126mm/min

..._
"
iy 5 %

>

vantaje
= Rotile mecanum permit manevrarea mai

usoara a robotului
-~ Spatiu pentru amplasarea mecanismelor

Dezavantaje
2 Dimensiuni crescute

2 Greutate mare

Ce este inovativ?

Am observat echipe care
de-a lungul sezonului, din
cauza Tnaltimii mari a robotului
nu pot sa treaca pe sub podul
din  mijlocul terenului n
ambele sensuri, asa cd am
venit cu o adaptare inovativa
a panourilor laterale ce ne
permite sad trecem pe sub
tachelaj cu usurinta.

Panouri

Teste si lect

laterale

oe A

Must Haves
oroti mecanum

2>motoarele incorporate in sasiu
spanouri laterale personalizate

ii invatate 2

Cercetari efectuate
Am analizat modelele robotilor din
sezoanele trecute.
Am céautat online formule despre cum
se calculeaza viteza maxima a robotului

Proces de design

Dupd ce ne-am notat
criteriile si am schitat cateva
idei, ne-am construit panourile
laterale ca model CAD. Am
ales ca acestea sa fie compus
dintr-un panou de aluminiu cu
o grosime de 3 mm pentru o
rezistenta crescuta.

U Dupa ce am testat in practicad primul prototip, ne-am dat seama ca avem nevoie ca unghiul panoului lateral sa fie U

o

Tech-X
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unul cat mai mic pentru a putea sa trecem sub elementele de joc fara riscul agatarii panourilor laterale.

o
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Agatare

Ceestenou?
Pentru a avea robotul cat
mai simplu si mai usor, am
decis ca slidere-le sa aiba si rol
de aridica robotul in endgame.

Drona/Avion

Dupa crearea schitelor am proiectat un model 3D al lansatorului de avion, dupa care am printat piesele necesare si am
asamblat lansatorul pentru a-I testa.
Versiunea1
Dupa testarea primului model folosit la Meet 1 am realizat ca acesta prezintd multiple dezavantaje, precum:
> Folosirea unui servo cét si a unui motor
>Greutate crescuta
>Lansare inconsistenta
>Forta slaba de lansare
Versiunea 2
Dupé analizarea dezavantajelor primei versiuni am reconstruit total lansatorul si am adus imbunatatiri pe care le-am
testat la Meet 2, precum:
»Reducerea numarului componentelor electrice
>Reducerea greutatii sistemului
Versiunea 3
De-a lungul celor trei meet-uri am observat cd modelul precedent avea o lansare inconsistenta a avionului si
reincarcarea acestuia In sistem era dificild, asa ca am remodelat sistemul de lansare intr-unul care este printat in totalitate.
Acest nou model ne-a adus mai multe beneficii, precum:

>Lansare constantd sIncarcare usoara a avionului
- Dimensiune reduss >Forta de lansarereglabila

LY

¢ Strategia de joc ¥

In teleop, primul lucru facut este
preluarea pixelului mov din autonomie si
plasarea lui pe panou pentru a grabi
procesul de realizare a mozaicurilor. Dupa

In autonomie, vizdm sa aceea, in prima parte a perioadei vizdm sa
punctdm preload-ul (pixel constr'uim minim 2 mozaicuri, iar la una din zonele 1 sau 2. In final
mov + pixel portocaliu) si apropierea de endgame conturam cu plasédm robotul cu slidere-le pe

s& mai adaugdm inca doi pixeli alb.l pentru aS|g.urarea ?CUOI'Lf|w Si bara de agatare si 1l ridicam in
pixeli albi din stack. pentru atingerea marcajelor de inaltime.

in endgame, incercam sa
finalizdm partea de pixeli, dupa
care lansam avionul dintr-o
pozitie optimad pentru a atinge

ultimele secunde pentru parcare.
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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 vitezad necesara pentru a ramane competitivi.
Avantaje Dezavantaje

osadaugad complexitate

© datoritd faptului ca folosim 2 slidere
ogreutate suplimentara

putem sa crestem viteza cu care se
extind fara a compromite puterea
acestora.
o indeplinesc doué& roluri (ridicarea
robotului si mecanism de outtake)

se poate extinde péana in varful
panoului de backdrop

Outtake

Versiunea
In prima versiune a sistemului de outtake am optat pentru

o prindere cu clesti, prindere actionatad de un servo care s-a
dovedit ineficientd deoarece putea sa inmagazineze doar un
pixel.

Puncte Versiunea 2
slabe ale Dupa testarea primului sistem in meciuri de antrenament, am
. regandit forma clestilor pentru a putea stoca doi pixeli n
clestelui

acelasi timp.

Cu toate ca am rezolvat problemele primei versiuni, au aparut
noi provocari:
5 noul cleste nu pastra securizati pixelii (aveau riscul s cada )
o clestii aduceau o greutate suplimentard datorita dimensiunilor
crescute
2 nu aveau o rezistenta crescuta

Versiunea 3
Dupéd o analizd mai amanuntitd am ajuns la concluzia ca un

design cu clesti nu ne va putea satisface nevoile asa cd am
schimbat in totalitate mecanismul de OUTTAKE. Versiunea 3
pastreazd pixelii intr-o cutie perforatd (pentru reducerea
greutétii), iar acestia sunt securizati de catre un ax actionat de un
servo care ii apas# in peretele cutiei. In urma regionalei am
descoperit ca inclinatia storage-ului era prea mare.

Avantaje :
ostocheaza doi pixeli simultan
spixelii sunt securizati in sistem
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Versiunea finala

Pentru versiunea actuald a storage-ului am ales sa
imbunatatim rigiditatea acestuia. Miscarea sistemului de
outtake fiind asiguratd de 3 servouri printr-un sistem de
gearuri .De asemenea am modificat sistemul de securizare al
pixelilor pentru a-i putea elibera secvential.

Avantaje :
»Rigiditate crescuta
»Atingerea a unghiuri diverse

Ce este

inovativ ? : Unghiul1
Unghiul 2
Pe parcursul celor 3 meet-uri am observat ca driverii au dificultdti in a pastra ?\
pixelii in storage, asa cd am decis sa adaptdm rampa astfel incat sa stea securizati ; %\ g
pasiv. Datoritd muchiei acestia raman in cutie fara ca servo-ul sa fie activat. x
De asemenea am dezvoltat un un sistem de storage care isi poate Q;
adapta unghiul in functie de necesitati si pentru a atinge o indltime mai ‘
mare.
Intake stack
Proces de creare si testare Proces de creare si testare
Deoarece preluarea in autonomie a maxim 2 pixeli este O prima versiune a acestuia a fost creata pe platforma

dificilda am decis sa cream un sistem auxiliar care preia exact existentd a intake-ului, Thsa datoritd dimensiunilor
un pixel din baza stack ului cu precizie. Acest sistem ne-a crescute a acesteia am fost nevoiti sa 1i dezvoltam un
ajutat sa perfectiondm autonomia robotului prin preluarea mecanism de retragere care a adaugat o complexitate
mai precisa a pixelilor. mult prea mare, fiind nevoiti sa folosim 4 servo-uri .

Vi

Dupa ce am analizat defectele
versiunii anterioare am elaborat o lista
de cerinte pentru noul design:
> dimensiune redusa
> eliminarea mecanismului de retragere
> folosirea a maxim 2 servo-uri

Varianta finala

Pentru varianta finald a sistemului de intake din stack am ales sa credm o
extensie a intake-ului pentru a simplifica intregul sistem, acesta fiind actionat de
catre sistemul de intake principal.

Avantaje
2 Eliminarea unui sistem dedicat pentru preluarea din stack
> Utilizare unui singur servo

Tech-X
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Ce este inovativ?
Pentru a avea o masura

de protectie suplimentard
am decis sa instaldam un
senzor de distanta (rev v3)
care nregistreaza pixeli care
sunt preluati de intake .

Intake I

Proces de creare

Am analizat sezoanele anterioare si am decis cd vom
proiecta 3 modele de rampa pentru intake pentru a le testa
eficienta:
2v1 rampa simpla
2v2 rampa cu curele din tpu
»v3 rampa cu role din silicon actionate de un servo

Versiunea1 Versiunea 2 Versiunea 3
Avantaje: Avantaje: Avantaje:
> simplitate Jmajoritatea pieselor erau printate >preluarea consistenta a pixelilor
sconsistentd Dezavantaje: orezistentad crescuta
Dezavantaje: saderenta scazuta a curelelor(inconsistentd) © opéstrarea unei distante sigure fata de
>deteriorarea terenului de joc arezistenta scazutd a sistemului teren

Dezavantaje:
2 complexitate crescuta

Versiunea finala

Obiective

Micsorarea unghiului rampii

Una din problemele pe care le-am
intdmpinat la regionala era unghiul
rampii de intake. Din cauza
inclinatiei crescute pixelii se blocau,
iar driverii pierdeau timp.

Am ajuns la concluzia ca pentru a
putea rezolva problema cu
preluarea pixelilor va trebui sa
refacem sistemul de outtake si saii
adaugam o incheietura
suplimentara.

Cresterea vitezei rolei de intake
In versiunile anterioare al
intake-ului rola care se invartea
in sens invers pentru a ajuta
pixelii s urce pe rampa avea o
vitezd mult prea mica deoarece
era actionata doar de un servo.

Am adaugat un set de roti cu
un gear ratio de 1:6 care este
conectat la axul principal al
sistemului de intake si care

inverseaza rotatia acestuia. A /

Acesta ajungand la *<I000RPM.

Testare

In urma testelor cu toate cele trei variante am ajuns la concluzia c& prima varianta nu putea fi folosita din cauza riscului

crescut de a deteriora terenul.

Al doilea model, desi nu reprezenta un pericol pentru deteriorarea terenului, avea performante foarte slabe. Ultimul
prototip este cel mai potrivit pentru noi si ne-am axat pe dezvoltarea lui.

U Designul actual a rezolvat toate problemele versiunii anterioare deoarece servo-urile sunt fixate pe cadruy, iar in U
o Punctul minim nu depésesc dimensiunile robotului. e

Tech-X
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Programarea robotulur este un dans de precizie si eficienta intre algoritmica si logica, In care pasil (provocarile
intdmpinate) se schimba constant, iar interpretii (programatorii) trebuie sa colaboreze intr-un mod cat mai eficient pentru a
asigura un spectacol ce merita vazut.

=

Mod de abordare

Un prim pas facut pentru a asigura fluiditatea colaborarii programatorilor a fost insusi alegerea mediului de dezvoltare. Am
optat pentru Android Studio deoarece majoritatea dintre noi suntem deja familiarizati cu platforma din alte proiecte, iar
aceasta dispune de mai multe integrari GitHub, pilon de baza al comunicarii noastre fluide, atat pe partea de programare a
robotului, cat si pe cea de mentenanta a site-ului nostru web.

In urmatorul pas, am identificat o problem& majora si anume discontinuitatea intre autonomie si teleop din punct de
vedere al utilizarii capabilitatilor robotului. Dilema respectivd poate aparea la orice echipa si are ca efect cauzarea unor
incurcéaturi neprevazute in cod, aspect ce dauneaza fluiditatii procesului de programare. Solutia noastra pentru aceasta
problemé a fost crearea unei clase externe, CRobot (prescurtare de la Control Robot), ce contine un ansamblu de module
care controleaza fiecare componenta a robotului, de la roti si motoare pana la servo-uri si senzori.

Clasa respectiva este apelata atat in Autonomie, cat si in TeleOp, cele doua fiind modelate in jurul componentei software
de control a robotului.

Autonomie

Pentru partea autonoma3, am utilizat o conjuncturéd a mai multor elemente software, proprii (clasa CRobot) si preluate din
mediul extern (libraria Roadrunner, TensorFlow). De asemenea, am divizat principalele obiective din perioada respectiva
pentru a avea o perspectivd mai structurata. Cele 2 subsarcini obtinute sunt detectia si traiectoria.

2.1 Detectie

La inceputul oricadrui meci existd un element de joc aleatoriu ce poate fi plasat pe una din cele trei pozitii si ce reprezinta
epicentrul punctajului in perioada autonoma. Determinarea pozitiei acestui marcaj este un obiectiv crucial pentru noi, deoarece fara
aceasta posibilitatile Tn autonomie sunt reduse ih mod drastic.

Pentru realizarea subsarnicii de detectie, ne-am analizat toate variantele, ludnd in considerare avantajele si dezavantajele
fiecaruia. Original am fi optat pentru AprilTags, dar deoarece “Team Prop-ul” nu poate contine codurile respective am ajuns sa
alegem sa utilizdm TensorFlow Lite.

TensorFlow Lite Team Prop

Avantaje: v/
= utilizare simpla
- grafice de calcul bune

Dezavantaje: 3%

2 utilizare intensa a GPU-ului
" inconsecventa

VDe:;:i exista cateva dezavantaje, am reusit sa le solutionam rapid. V

2 n primul rand, utilizarea intensa a unitatii de procesare grafica nu este o problema deoarece componenta video este
utilizatd doar la inceputul unui meci, pentru calibrarea pozitiei si pentru detectia obiectului randomizat.

5 In al doilea rand, pentru a combate posibila inconsecventa, am analizat profund documentatia si modul de functionare al
uneltei pentru a concepe un Team Prop cat mai usor de diferentiat. Am optat pentru o forma cilindrica, gasita usor si in cazul
in care calitatea video scade prea jos pentru a putea detecta modelele unice de pe aceasta. Original detectia se facea cu un
factor de “incredere” de minim 0.75, dar am scazut-o la 0.6 in urma ultimului meet la care am participat, unde au existat
probleme cu calitatea spatiului de desfasurare a meciurilor, inclusiv administrarea gresita a sistemelor iluminatorii.

O problema neasteptata s-a dovedit a fi campul vizual al camerei web, insuficient pentru a cuprinde toate cele trei pozitii
posibile. Am abordat chestiunea géndind critic, plasdnd camera web si schimband codul pentru a vedea doar 2 din cazuri,
ultimul caz fiind luat in lipsa unei detectii.

Tech-X 9
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Traiectorie

Pentru miscarea consistentd a robotului, am decis sa utilizam libraria Roadrunner datoritd tangentei anterioare cu
aceasta si deoarece este utilizatd foarte usor in urma calibrarii. O diferentd fatd de anul trecut este inlocuirea
Feedforward-ului cu VelocityPID, deoarece am renuntat la rotile moarte in favoarea encoder-elor plasate direct in
motoarele rotilor scapand de orice dezavantaj mecanic adus de un sistem de odometrie extern.

Intr-un meci, pozitille de start sunt diferite, doar 2 cate 2 fiind oglindite. Din acest motiv am realizat 4 coduri diferite,
dintre care 2 sunt inversate identic cu cele de la alianta opusa .

Modul nostru principal de gandire in realizarea traiectoriilor parcuse este adaptabilitatea la traseul coechipierilor din
alianta. in procesul de programare, am conceput multiple trasee ce pot fi parcurse, cu segmente interschimbabile pentru a
asigura o colaborare cat mai eficienta si fard contact nedorit cu alti roboti, eveniment posibil catastrofic pentru derularea
meciului.

Simplificat, un exemplu de traseu din pozitia de start de langa backstage este:

1. impingerea pixelului mov, 3. ghidarea spre un stack de pixeli, 4, plasarea celor 2 pixeli albi
folosind bumper-ul robotului,20p parcurgand distanta fie pe sub intr-o pozitie avantajoass 1P
pe pozitia detectata corecta grilajul de langa perete, fie pe sub

poarté (depinzand de coechipieri) si10p

extragerea a doi pixeli folosind o 5. parcarea robotului in

2. plasarea pixelului portocaliu2o gheara special realizatd pentru  greptul panoului 5p

pe pozitia corespunzatoare de™" P autonomie, dar utila si Tn TeleOp.

Pe panou TOTAL:65p
Senzori

Folosim 3 senzori:
1 camera web
> senzor de atingere
s senzor de distanta/culoare

4.1 Camera Web
Avem o camera web Logitech pe care o folosim pentru detectie in autonomie.
4.2 Senzor de atingere

Slidere-le noastre sunt operate de 2 motoare dotate cu encoder, pentru o miscare cat mai precisd a acestora.
Senzorul de atingere este plasat la baza unui slider pentru a reseta encoder-ul atunci cand este atins pentru a remedia
eventualele discrepante in pozitionare.

De asemenea, o problema ce apare la multe echipe este supraincalzirea motoarelor de la slider din cauza tensiunii
constante. Cu ajutorul senzorului respectiv, motoarele pot sa fie oprite atunci cand slidere se afla la baza robotului,
asigurand un control al temperaturii cat mai eficient.

4.3 Senzor de distanta

Senzorul nostru de miscare este plasat pe storage si are ca scop blocarea/inversarea intake-ului atunci cand doi pixeli
intra In posesia robotului.

TeleOp

In perioada de teleoperativitate, pe partea de programare, scopul nostru principal este asigurarea unui control cat mai
coerent prin comunicarea cat mai eficientd cu echipa de drive, modificand butoanele dupa preferintele soferilor.

In timpul meciurilor, emotiile sunt mari, iar soferii risca sa facé greseli. Am minimizat eroarea umané prin utilizarea mai
multor shortcut-uri, precum:
> mutarea slidere-lor in pozitii predefinite(pozitie de asteptare, pozitie de plasare pixeli)
1 pivotare exacta la 45/90 de grade.
» schimbarea vitezei de deplasare (mod incet, mod rapid)

10
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Meet 1

MMeet-uri

Meet 2

Meet 3

——

Echipa noastra a inceput anul 2024 si
sezonul 8 al competitiei FTC prin
participarea la MRF1, meet organizat de
catre Robocorns 19086 1in data de
05.01.2024.

Pe parcursul celor 6 meciuri jucate am
reusit s& observdm ce imbunatatiri trebuie
aduse robotului pentru a putea evolua la
urmatoarele meet-uri si totodatd sa ne
familiarizdm cu tema acestui sezon.

La finalul meet-ului echipa noastra s-a
clasat pe locul 3 la Maramu’ Robotics
Festival 1si locul 14 in League Rank.

In data de 13 ianuarie 2024 echipa
noastrd a participat la Beyond Clever
Meet, meet organizat de catre Clever Core
19342. Pe parcursul meciurilor am urmarit
daca noile imbunatatiri ale robotului au fost
de folos sau trebuie aduse altele noi.

Echipa noastrd 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 ajungadnd pe locul 8 in
LR.

In data de 20 ianuarie 2024, am
participat la meet-ul organizat Ia
Beclean de Esentza Robotics si Esentza
Revolution.

Cu toate cd aceastd competitie de
roboticd ni s-a parut cea mai grea de
paéna acum, am reusit sa ne clasam pe
locul 2 la competitie si s& urcdm pe
locul 3in LR.

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

League Tournament Cluj

V/ [/

Echipa noastra de roboticéa si-a depasit recordurile si in acest an. Dupa 3 meet-uri reusite, constant pe locuri fruntase,
ne-am clasat initial pe locul 5 in clasamentul ligii regionale Cluj.

In perioada 8-11 februarie 2024 a avut loc la Cluj Innovation Park mult asteptata etapa regionald a competitiei FTC, cea
mai mare competitie de roboticad din Romania. Am oferit o prestatie istoricd pentru echipa noastrd, doborédnd de mai
multe ori recordul de scor al ligii ( 291 pct, 259 pct) si ajungand pana in finala etapei regionale.

Multumita efortului nostru, ne-am calificat la etapa nationala cu brio si am obtinut si locul 3 la un premiu special, Think
Award. Suntem singura echipa maramureseana calificatd la Campionatul National de Robotica. Acest premiu reprezinta
rasplata pentru toate vacantele si toate orele pe care le-am petrecut in laborator muncind si suntem foarte mandri de
echipa noastra.
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Starea microelectronicii

In data de 16 octombrie 2023 am r&spuns 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. Ne-a facut placere sa
participam si totodatd dorim sa starnim interesul : T |
pentru microelectronica! T

o

Romanian Science Festival

in 17 septembrie 2023 echipa noastr3
a raspuns invitatiei de a participa la
Romanian Science Festival unde I|-am
prezentat pe GiGi, robotul sezonului
trecut.

Noaptea cercetatorilor
In 29.09.2023 echipa noastra a acceptat
Jinvitatia Universitatii “Babes-Bolyai"-extensia
JSighet de a  participa la “Noaptea
Cercetatorilor Europeni “

In cadrul acestei activititi echipa noastra a
prezentat elemente din relieful maramuresean
printate la imprimanta 3D a echipei.

Vizitatorii au fost foarte impresionati
de cum functioneaza o imprimanta
W 3D asa cé le-am rasplatit
curiozitatea oferindu-le
cate un breloc cu
i logo-ul echipei sau
chiar cu elemente

In cadrul acestui festival am incercat
sa le prezentam vizitatorilor in ce consta
competitia FTC, dar si sa le trezim
tinerilor interesul in legaturad cu domeniul
roboticii. Am fost placut surprinsi sa
vedem céat interes a starnit robotica in
randul copiilor.

Zilele Colegiului National ,,Dragos Vod“ “
In 10.10.2023, cu ocazia Zilelor Colegiului ¥
National "Dragos Voda", ne-am géndit sa facem g
ceva special pentru colegii nostri.
In prima parte a zilei am avut o mica prezentare
a laboratorului de robotica alaturi de clasa a V- a
unde colegii nostri mai mici au fost incantati sa
conduca un robot pentru prima data.
Adevarata distractie a inceput la ora 17:00 la )
discoteca in aer liber. Tematica petrecerii a fost |
Black&Yellow pentru ca fiecare elev s3 se simt3 |
~ pentru o seara parte din echipa Tech-X.
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\ Sezonul acesta am reusit sd ne facem cunoscuti atat in comunitatea FTC, cat si in afara ei prin retele de

@ socializare precum Instagram si Facebook. Am reusit sa ne d

@ | iitclor pe profil crescand cu pana la 767% in ultimele luni de activitate.

L/

/

d

17.1k vizualizari

ezvoltam treptat, numarul urmaritorilor si ~ g

In mediul online, am avut ocazia s& comunicam si s& cunoastem diferite echipe din tars, fapt ce ne-a &

motivat sa fim cat mai activi pentru a impartasi progresul nostru si a promova valorile FTC.

146 IikTe—uri

42 distrribuiri

=

Followers

\/\/\/‘

Pagina noastrd de Instagram a atins recent
pragul de 739 de urmadritori, putdnd observa o
crestere de 5.6% fata de ultimele luni.

Prin intermediul acestei platforme am reusit atat
sd ne promovam activitatea, cat si sa relationdm
cu alte echipe, organizand si participand la diverse

evenimente online.

VAV \

YouTube 3 | suascrise Ja ]

Pe canalul nostru de YouTube puteti gasi toate
meciurile de la meet-uri aldturi de videoclipul de
prezentare din sezonul 8. De asemenea puteti
viziona si meciurile din sezoanele anterioare.

f/’/‘ 14
0///

Website

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 s& 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.

De-a lungul sezonului competitional, dezvoltarea site-ului a contribuit semnificativ la imbunatatirea colaborarii in echip3, in

special datoritd adoptérii 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, prezentdam evenimente la care am
participat, o galerie foto captivantd, aparitii in presa, lista sponsorilor nostri si modalitati eficiente de a intra in contact cu

echipa noastra.

Tech-X  Sezoane Realizéiri:

Aparitii in presd

LYY T ——
Jesema Mo s B G
Fastras Lo 1004710 ey & S
]

1https:l/tech-x.roQ

Sezoane  Aparitii in presa
Sezon #8(2028-2024)

Sezon #7 (2022-2023)
Sezon #6 (2021-2022)
Sezon #5 (2020-2021)

Sezon #4 (2018-2020)
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Pe langa partea de constructie, programare si marketing, un rol
esential in 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.

“®-
Plan pentru atragerea sponsorilor:z & Contfact

Pentru atragerea sponsorilor, am intocmit un portofoliu de sponsorizare
sponsorizari in care am consemnat activitatea echipei, de asemenea
pentru unii dintre acesti sponsori am dezvoltat anumite proiecte de

care aveau nevoie. ) ‘
D)
HGM T | Procesul cautérii sponsorilor nu este usor,
( \ TR 230] ' deoarece robotica este un domeniu nou, pe care
$ —_______ nu toatd lumea poate sa-l inteleaga. O parte din

membrii echipei, In special cei de la Media &
Marketing, trebuie sa ia legatura cu persoane
e juridice sau persoane fizice pentru a le putea
oL - explica in ce constd echipa noastra si cu ce se

i ocupa, iar, daca acestia sunt interesati, ne vor
nsorizari: . LT : o
sPo SO a ajuta, sponsorizandu-ne.
36.300 RON R—— — In plus, le-am oferit posibilitatea sustinatorilor

———— echipei noastre de a ne redirectiona 3.5% din
~- = =+ impozitul pe venit aferent anului 2023. Dac3
acestia sunt interesati s& ne sponsorizeze, le
vom oferi contractele necesare, pentru ca totul
sa fie legal.
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Continuitatea echipei:

La interviuri s-au prezentat 30 de elevi

%l— La inceput acestui sezon ne-am s at 3
ocupat in special de recrutarea unor l : care au primit intrebédri din partea

noi membri care sd descopere l reprezentantilor .de!oartamentelor .$|. din
partea mentorului. Fiecare elev a primit un

valorile FTC. La finalul sezonului, 7 din l i s - de d ! di
cei 12 membri ai echipei noastre mic test in urjc'gleve epartamentul din
. 9 . care dorea sa faca parte pentru a ne
I termina clasa a 12-a asa ca am decis . e o .

o y - . . - asigura cali alegem pe cei mai buni.

sd recrutam cati mai multi elevi din

‘clasele a 9-a si a 10-a pentru a

asigura continuitatea echipei.
. P---

2-5-3 Chiar daca in final am ales doar 4

Cum mé pot membri noi, de care suntem foarte

inscrie? . .
multumiti, ne-am bucurat de numarul

PAn cénd mé pot mare de doritori asa céa restul elevilor
s au devenit voluntari avand sansa de a
' reincerca anul viitor.

! i
O b I e ct Ive: C h e I t u I el ‘I : 7/ \\\ y Cheltuieli sezonul 8-Centerstage
. N - 1/ . ~ - ’_" Elemente de joc 2700
Dupé lansarea fiecarui sezon, realizdm o 5=z 2500
@ Obtinerea unor rezultate cat mai | estimare a tuturor sponsorizarilor(veniturilor), | stckere 200
o e ~n . H ali Cuiertumerase 81
bune la competitia FTC-Romania; precum si a tuturor cheltuielilor la care ne|certum =
a$teptam' goBilda 2775
Pentru sezonul #8, am estimat un necesar | vama1 816
@ Promovarea valorilor First in | de 35.000 de lei. voma2__ o
ncodere
comunitatea noastra; Pentru achizitionarea pieselor, dotarea [ercoderasun =
laboratorului, materialele promotionale | ealoane 74
Valorifi d i 1T d necesare si cu etapa regionald am cheltuit :”E:Et’re":? 15470
aloriticarea aomeniulul ca mo ; ; FCRRE X nele cercel
@ O s 37.340 de lei, bani proveniti din sponsorizari.  Jo————- 50
principal de dezvoltare a tarii noastre; TREMOU G| | Mt g s o Portofoliu x3 105
LSk dT SR 7L Fe Al g Duze impr. 3D 70
‘UW.NE'I?;KMI.E “m-- I.‘".’MI - -
G e 'm ; }5' Tricouri 445
@ Asigurarea continuitatii echipei prin | 5 s s & Bondasmerker =
e . . . . 1 p— W A% onsumabile
familiarizarea elevilor din clasa a 9-a si | &f __Igjﬁ R AT Zilele liceulu! 340
wnam m“n:g Fm,‘%'.:_.'”""' .r.»:':; —— i Banner+roll-up=tricouri 2370
a ]O_a, e — o = _" == R Filament 380
ACTURA e Spray 24
N — 4 = Bomboane 100
@ Insusirea si chiar aprofundarea Paravane+trus 150
. Foi+marker 65
valorile STEAM; o= Servo x2 900
O ©ah s Curele 260
o= S i Transport 300
i P . . d. . b - Masa 350
¢ — asiunea si daruirea pentru roboticd ne sunt fo——-— =
;i”ﬂ: — sustinute de efortul financiar al parintilor, |stcaguritstickere 350
SeRTX =|'=' cérora le suntem recunoscatori. TOTAL 23.340
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