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ROBOT WALKTHROUGH
IN URMA MEET-URILOR

Cutie baterie

Roti Rhino 96 mm

Pentru preluarea artefactelor, deoarece
stratul lor cauciucat oferd aderentd
ridicatd si o prindere mai sigurd
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FRONT VIEW

Camerd LimelLight 3A

Camera Limelight 3A este utilizatd in
perioada de Autonomie pentru detectarea
markerelor tip QR / AprilTag asociate
randomizdrii artefactelor.

% Motor goBILDA 6000 RPM

Motorul furnizeaz& cuplul si turatia nece-
sare rotilor de outtake, care accelereazd
artefactele si le lanseazd cétre basket.

Gear motor

Intake activ

Are rolul de a prelua artefactele
de pe teren si de a le transfera
controlat cdtre spindexer.

Cadru CNC

Motoare sasiu

Rampa intake, 52 mm

Este proiectatd ca element de

i Lo ghidare si sustinere, avand rolul

4 Sistem ridicare de a facilita preluarea
artefacte artefactelor de pe terenul de joc.
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GROUPE SOCIETE GENERALE

a) Intake

Rampad intake, Intake,
carcasa delimitare, ax

Fiecare componentd a intake-ului contribuie
direct la functionarea corectd a sistemului:

@ mpreund asigurd preluarea stabild a elementelor de joc

ghidarea lor fard blocaje si transferul controlat cdtre
® mecanismul de mentinere si sortare (hopper/spindexer).
Rampad intake

Rampa de intake este piesa ,de ghidare” care transformd preluarea elementelor de joc dintr-un proces
haotic (bila/artefactul vine cu vitezd, unghi si rotatie variabile) intr-un proces controlat, prin aliniere,
centrare si mentinerea contactului cu rotile de intake p&nd cdnd elementul intrd in zona de stocare
(hopper/spindexer). Practic, rampa defineste traseul elementului si reduce sansele de jam.

Gduri
montaj

Urechi
laterale

Suprafatd
inclinatd

Flansd frontald

Oferd o suprafatd pe Ghideazd elementul spre  elimind colturi/trepte in
care elementul ,,urcd” si axa mecanismului (intre  care elementul se poate
este impins cAtre rotile roti), reducé@nd deviatiile  bloca, mai ales la intrdri

de intake. laterale. rapide.

Rampa este o piesd tip ,canal” cu profil inclinat si cu flanse laterale / urechi de prindere.
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Geometrie & proiectare (conform piesei din CAD)

@ Suprafatd principald inclinatd (planul de ghidare): zona pe care elementul alunecd spre intake
® Flansd frontald (buza de intrare): ajutd la ,captarea” elementului si previne intrarea sub rampa.
@ Urechilaterale (stinga/dreapta): rigidizeazd piesa si oferd puncte de prindere.

@ Gduri de montaj: pentru suruburi/inserturi; pozitionarea lor defineste alinierea cu rotile de intake.

Vezi schita

Dimensiuni
L&time rampd: W = [80-140] mm (in functie de I&timea elementului + clearance)
Lungime utild ghidare: L = [120-220] mm
indltime intrare: h_in = [10-25] mm
Unghi rampd fatd de sol: a = [18-35]° (compromis intre ,urcare usoard” si ghidare rapidd)
» Material & fabricatie

(in functie de prototip vs final)

Variantd prototip: Varianta print 3D (functionala):

@ nfill: [15-35]% (mai mult dacd rampa @ PETG (recomandat): mai ,tough”, bun la

loveste des elemente) impact si vibratii
@ Perimetre: [4-6] @ Orientare: astfel incat fortele principale

sd nu ,desfacd” straturile (evitd
delaminarea pe directia impactului)

Montaj & integrare cu intake-ul

Pentru ca rampa s& functioneze corect, cele mai importante sunt alinierea si clearance-ul.

P> Suruburi: M4 x [10-16] mm + saibe + piulite autoblocante / inserturi

» Distantiere/standoff: L = [10-30] mm (pentru a regla pozitia fatd de roti)
P Offset lateral fatd de axa rotilor: £[1] mm (ideal c&t mai mic)

» Distanta rampd-roti (gap): g = [1-4] mm
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MECANISM SORTARE

Rampa de aruncare

Pentru preluarea artefactelor si
aruncarea acestora in basket la un
anumit unghi automat.

Cutie baterie

Control Hub

Roti Rhino 96 mm

Pentru preluarea artefactelor, deocarece
stratul lor cauciucat oferd aderentd
ridicatd si o prindere mai sigurd
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BIRD’S EYE

Motor roatd Mecanum

Spindexer-ul este mecanismul intern
care preia artefactele din intake

Delimitare artefacte

Delimitare cu cod national ‘RO10T, care previne
aruncarea artefactelor in exterior

pasiune pentru tehnologie
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GROUPE SOCIETE GENERALE

DETECTOR CULORI

Detectori (fototranzistori),
Verde, Violet, Intensitate

Ultimul detector(de intensitatea luminii) ce
cade pe detectori(semnal VI) a fost introdus
pentru a elimina detectia la intensitdti prea
slabe sau prea puternice a luminii cadnd
detectorii pot da rezultate eronate.

Detectorii pentru culoare au fost construiti cu
filtre de culoare verde si violet astfel ca in-
tensitatea maxima a luminii pe detector sd se
obtind cand la detector(fototranzistor) ajunge
lumina corespunzdtoare culorii filtrului.

Semnalele VG (verde) si VV Dacd VG>VV avem culoarea Circuitele comparator 3,4

(violet) sunt comparate de Verde (semnalul GDOM = 5V din LM339 verificd ca
primul circuitul comparator HIGH) al doilea circuit intensitatea luminoasd sd
LM339.Dacd VV>VG avem comparator se afle intr-un interval setat
culoarea Violet (semnalul prin modificarea valorilor
VDOM = 5V HIGH) rezistorilor R5 si Ré6.
Circuitul logic combinational HC7400N are 4 porti i c e ...
logice de tip NAND si are rolul de a valida culoarea [ 13 ** PUSRIE
detectatd si de a exclude posibilitatea de a avea e T R
simultan detectate ambele culori, cu alte cuvinte P« IR

dacd avem detectatd o culoare, sd nu fie posibild
sd fie validatd simultan si cealaltd culoare.
Montajul se alimenteazd la 5V din Control Hub
pentru functionarea corectd a circuitului
comparator si portilor logice dar pentru a putea
folosi valorile OUT-G si OUT-V ca si semnale pentru
intrdrile digitate ale controlHub, aceste semnale
logice trebuie sd aibd& maxim 3,3V.Pentru acest lucru
am folosit circuitul stabilizator de 3,3V de tip AMST17.
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Suceava la Vatra Dornei
Mentorat, 31 ianuarie - 1 februarie

Membrii echipei Royal Engineers ne-au vizitat la clubul nostru, mai exact in laboratorul
in care ne desfdsurdm activitatea zilnica.

Vizita a reprezentat o oportunitate importantd de invdtare, intr-un cadru colaboratiy,
bazat pe comunicare deschisd si lucru in echipd. Pe parcursul celor doud zile de men-
torat, am beneficiat de sprijin consistent pe mai multe arii:

» Modificari:

Reproiectarea sistemului de sortare a artefactelor, ca urmare a solicitdrilor
mecanice excesive apdrute in timpul rotatiei platanului. Noua geometrie reduce
tensiunile si creste fiabilitatea in regim repetitiv.

Model final

Model 3D Spindexer

‘ inlocuirea motorului hex utilizat pentru rotatie cu un servo Axon 360°, ales pentru:

» control mai precis al vitezei, timp de reactie redus, eliminarea jocurilor mecanice.

Model 3D
Spindexer

-

Gear Servo
- Axon

Suport PLA
- Servo Axon

pasiune pentru tehnologie
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GROUPE SOCIETE GENERALE

Spindexer & Sortare

Spindexer, Elice sortare,
servo Axon, indexare

Spindexer-ul este “miezul” fluxului de scoring:
primeste artefactele de la intake, le stocheazd
controlat in robot si le indexeazd (le roteste

pe pozitii fixe) astfel incat fiecare element sd
ajungd rapid in zona de outtake/shooter, fard
jam-uri si fard pierderi la acceleratii/bruscdri.

Geometrie & proiectare (conform piesei din CAD)

@ Carcasa/cuvd (drum/housing - piesa neagrd)

»» Functie: corpul spindexer-ului; delimiteazd volumetria internd si tine artefactele in interior.
P pereti cu grosime t = [3-5] mm, raze interioare (fillet) R = [2-6] mm pentru a elimina colturile unde
se agatd elementele

@ Placa de indexare / rotor (piesa portocalie cu decupaje)

» Functie: elementul care creeazd sloturile si defineste pozitiile de indexare (de ex. 3 pozitii).
P trecerea artefactelor intre zone (intake » stocare = iesire), reducere masd (moment de
inertie mai mic = rdspuns mai rapid)

@ Servo-ul de indexare + brat (piesa servo + bratul)

@ Functie: “blocheazd”/“ghideazd” indexarea in pozitii fixe.

»» Functie: “blocheazd”/“ghideazd” indexarea in pozitii fixe, ridic& bratul pentru pozitia de aruncare.

transformd un flux reduce jam-urile prin permite control software:
“haotic” de la intake in- ghidare si “dozare” a stim cdnd un artefact e

tr-un flux ordonat elementelor; “In pozitie” si cdnd putem
(artefact » pozitie fixd » lansa urmatorul pas.

transfer cAtre aruncare);
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Parametri tehnici

Clearance servo —carcasd (c): prea mic - frecare, consum mare, incdlzire; prea mare - artefactele se
inclind si se blocheazd.

Moment de inertie: rotor prea greu - rdspuns lent, overshoot la indexare; rotor usurat (decupaje) > mai
rapid si mai “curat

Alinierea axului: dacd axul nu e perfect coaxial, rotorul “bate” si atinge carcasa

» Material & fabricatie

@ PETG: mai elastic si rezistent (bun pentru piese functionale)

Control Software

La nivel de programare, in Autonomie folosim o functie automatd care controleazd
servo-ul AXON printr-o secventd de 3 pozitii presetate, corespunzdtoare etapelor de
pregdtire si lansare a artefactelor in basket. Aceeasi secventd a fost integratd si in
TeleOp, pentru a pdstra un comportament consecvent si rapid in timpul meciului.

Totusi, pentru robustete in situatii neprevdzute (jam, aliniere gresitd, artefact prins
incomplet), driver-ul are si un fallback manual: poate prelua controlul si poate
actiona mecanismul pas cu pas, aruncdnd artefactele pe rdnd fard a rula functia
automata. Astfel, sistemul oferd atat eficientd prin automatizare, cat si flexibilitate
operationald atunci cadnd apar probleme pe teren.

Brat indexare _ Elice pozitii uport Servo Cuvd spindexer

T
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GROUPE SOCIETE GENERALE

MECANISM OUTTAKE

Rampd, Roti Rhino, motor
goBILDA 6000 RPM

Pentru scoring in basket, am dezvoltat un
mecanism de outtake tip “single-wheel
shooter”, construit modular, astfel incat s&
poatd fi testat rapid pe prototip si apoi trans-
ferat pe versiunea finald. Sistemul este
optimizat pentru vitezd mare de evacuare i
pentru aliniere controlatd a artefactului pe
rampd, astfel incdt lansarea sd fie repetabild.

Geometrie & proiectare (conform piesei din CAD)

@ 2 pldcilaterale din PLA (portocaliu)

»» rol de cadru structural al shooter-ului, cu puncte de prindere pentru motor, ax si rampd.

@ 2 roti RHINO (primite de la Royal Engineers) - roti cu aderentd ridicatd, folosite ca roatd de contact
(flywheel) pentru transferul energiei cdtre artefact.

P diametru roatd: D = [96] mm
P |3time bandd de contact: w = [30] mm

@® Rampd / hood cu unghi reglabil — elementul care ghideazd artefactul si traiectoria spre basket.
P> unghi reglaj: a = [20°-45°]

@ Motor GoBILDA 6000 RPM - sursa principald de turatie, aleasd pentru a atinge viteza necesard

P montaj: pe placa laterald, cu pattern standard (si eventual distantiere pentru aliniere)

Artefactul ajunge in zona Roata RHINO, aflatd la Rampa (hood-ul) fixeazd

shooter-ului (din turatie mare, intrd in directia si unghiul de
spindexer/hopper) sieste  contact cu artefactul si i iesire, reducand
impins/ghidat spre roata imprima vitezd prin »salturile” sau ricoseurile
RHINO. frecare.
19100 RO101 Future Tech
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Parametri tehnici

Coaxialitatea axului: axul de 8 mm trebuie sd fie paralel cu pldcile laterale; altfel apare vibratie si
pierdere de energie.

Sustinerea axului: ideal cu rulmenti/bucse (dacd aveti), sau prinderi care sd nu permitd ,joc” radial

Spatiu controlat ¢ = [1-3] mm (exemplu) pentru a evita frecarea constantd, dar suficient de mic incat
artefactul sé nu ,,scape” aiurea.

Control Software

La nivel de programare, in Autonomie folosim o functie automatd care controleazd
servo-ul AXON printr-o secventd de 3 pozitii presetate, corespunzdtoare etapelor de
pregdtire si lansare a artefactelor in basket. Aceeasi secventd a fost integratd siin
TeleOp, pentru a pdstra un comportament consecvent si rapid in timpul meciului.

in TeleOp, atunci cand functia este apelatd automat, ea permite realizarea unui
cycle complet de 3 artefacte intr-un mod controlat si repetabil. Pentru un singur
cycle, logica functioneazd astfel: servo-ul spindexerului roteste elicea si aduce un
artefact in pozitia de lansare; imediat dupd, bratul actionat de servo preia artefactul
si il ridic&/impinge in zona corectd de contact cu mecanismul de outtake; in paralel,
Rhino wheel-urile sunt mentinute la o vitezd stabilitd (setatd din cod), iar in momentul
contactului acestea transferd energia necesard si aruncd artefactul in basket. Dupd
lansare, servo-urile revin in pozitiile initiale, iar secventa se repetd identic pentru al
doilea si al treilea artefact, rezultdnd un cycle de 3 elemente executat rapid, cu timing
controlat din software.

Rampd / hood cu unghi reglabil

mE m = Artefact
Spindexer-ul este mecanismul intern
care preia artefactele din intake

Motor GoBILDA 6000 RPM

2 roti RHINO WHEEL

pasiune pentru tehnologie
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GROUPE SOCIETE GENERALE

MECANISM PARCARE

Brat cu reductie pe
angrenaje (servo-driven)

Montat pe sasiu Idngd electronica principald
(in zona Control Hub), gandit special pentru
endgame/parking: un brat rabatabil care se
poate desfdsura rapid, fard sd consume mult
spatiu, si care poate ajuta robotul sd se
repozitioneze sau sd se fixeze mai stabil in
zona de parcare (mai ales cand timpul e scurt
si ai nevoie de o actiune simpld si sigurd).

Rol functional in ansamblu
@ N

Servo-ul roteste un Pinionul antreneaz& un
pinion mic (roata dintatd angrenaj mare >
micq). obtinem reductie si
crestere de cuplu.

Miscarea este transmis@  Bratul se roteste in
cdtre angrenajul inferior, jurul axului, atingdnd o
pe care este prins bratul pozitie pentru parcare,
portocaliu apoi revine. 03
(piesa curbatd).

04

Geometrie & proiectare (conform piesei din CAD)

@ Servo standard AXON MINI + suport de prindere.
@ Pinion mic pe servo (roatd dintatd micd).

@ Doud roti dintate mari (sus/jos) — una pentru transmiterea cuplului, cealaltd pentru axul bratului.

@® Rulmenti/lagdre pe axele rotilor dintate (se vad ca inele metalice).

@ Brat de parcare (piesa portocalie curbatd), prins pe roata dintatd de jos.
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Parametri tehnici

Tip mecanism: deploy arm cu reductie pe angrenaje (servo-driven)

Miscare: rotatie controlatd (stowed , deploy)

Cu cdt roata mare are mai multi dinti fatd de pinion, cu atat creste cuplul si scade viteza)
ixZmicZmare

Control Software

in TeleOp, mecanismul poate fi comandat pe pozitii presetate ale servo-ului
(ex:stowed / semi-deploy / full deploy).

Strategie de meci:

Am decis sd implementdm acest sistem de ridicare deoarece, in scenariile in care alianta noastrd are
un robot mai voluminos, iar alionta adversé& foloseste un robot mai compact, spatiul din zona de
parcare devine critic. Prin ridicarea robotului nostru in endgame, reusim sd eliberdm suprafatd utild

si s& permitem ca robotul mai mic sd se aseze complet in Parking Zone. Astfel, alianta poate obtine
punctajul maxim de parcare (30 de puncte), chiar si atunci cand zona este aglomeratd si fiecare
centimetru conteazd.

Pe scurt, sistemul de ridicare nu e doar un mecanism, ci o solutie tacticd: transformd o parcare
incompletd (pierdere de puncte) intr-o parcare completd, sigurd si repetabild.

Observatii / imbundtdtiri rapide

Backlash (joc intre dinti): acceptabil la parcare, dar se reduce prin tolerante corecte si aliniere bund.

Puncte critice: prinderea bratului pe roata dintatd + suportul servo (aici apar de obicei fisuri dacd ma-
terialul e prea rigid).

Upgrade recomandat: PETG/nylon la piesele de fortd + saibe late + piulite autoblocante, ca sd reziste la
vibratii si contact.

Montaj & integrare cu intake-ul

Este montat I1Gngd placa laterald si aproape de centrul sasiului, ceea ce:

P reduce “rdsucirea” cand bratul apasd pe teren

» face mecanismul usor de service (ai acces la servo si la angrenaje),

P pdstreazd cablajul scurt si ordonat.
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