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Despre FIRST LEGO League
Challenge

FIRST LEGO League este un program dedicat copiilor
intre 9—16 ani, ce are ca scop introducerea acestora in
lumea fascinanta a stiintei, tehnologiei, ingineriei, artei
si a matematicii (STEAM), printr-o abordare practica,
distractiva si captivanta. Participantii la FIRST LEGO
League dezvolta abilitati de rezolvare a problemelor din
lumea reala in cadrul unui program global de robotica,
ce ii ghideaza si ajuta elevii si profesorii de astazi sa
construiasca, impreuna, un viitor mai bun.

Acest program fi inspira pe tineri, le creste increderea,
le formeaza abilitdti de géndire criticd prin
experimentare, proiectare practica si invatare. FIRST
LEGO League a fost creat printr-o alianta intre FIRST®
si LEGO® Educatie.

Programul FIRST LEGO League are ca scop principal
conceperea unei comunitati in cadrul careia copiii sa
invete sa lucreze intr-o echipa, construind roboti si
dezbatand idei pentru solutionarea problemelor din
cadrul proiectului de cercetare al concursului.




Concursul imbina cu succes patru mari categorii:
1. Performanta robotului

Echipa care a obtinut cele mai multe puncte in timpul
probei de robotica. Echipele au 3 meciuri timp de 2
minute si 30 secunde fiecare si cel mai bun punctaj este
luat in considerare.

2. Proiectarea robotului

Echipa a folosit principii remarcabile de programare si
practici solide de inginerie pentru a dezvolta un robot
care este solid din punct de vedere mecanic, durabil,
eficient si foarte capabil sa indeplineasca misiunile
provocarii.

3. Proiectul de inovare

Aceasta echipa a folosit diverse resurse pentru proiectul
lor pentru a-i ajuta sa& dobandeasca o Tintelegere
cuprinzatoare a problemei pe care au identificat-o, a
dezvoltat o solutie creativa, bine cercetata si a
comunicat in mod eficient concluziile lor juratilor si
comunitatii.

4. Valorile fundamentale

Acest premiu celebreaza o echipa care manifesta
entuziasm si spirit extraordinar. Membrii echipei stiu ca
pot realiza mai mult impreuna decéat ar putea ca indivizi
si arata respect reciproc si fata de celelalte echipe, in
orice moment.




Istoric

Echipa Tehnoz Lightning Bolts a fost infiintata in anul
2020 in cadrul Colegiului National “Zinca Golescu”
Pitesti de catre doamnele profesoare Ghiordunescu
Gratiela si Luta Daniela si formata din 10 elevi de
gimnaziu din cadrul colegiului.

Echipa a participat din anul 2020 si pana in prezent la
toate editile Concursului FIRST LEGO League
Challenge.

2020-2021 season, RePlay

Tema din acest sezon, reducerea numarului de
persoane sedentare.

Solutie: oamenii devin mai activi prin intermediul unor
exercitii distractive.

Premii obtinute:
Etapa regionala Locul | la Proiectul de inovare

Etapa nationala Locul | la Valori fundamentale

2021-2022 season, Cargo Connect

Tema sezonului gasirea de noi moduri de transport sau
imbunatatirea celor existente pentru a asigura
transportul bunurilor dintr-un loc Tn altul.

Solutie: Crearea unor moteluri cu energie verde si
benzinarie pe autostrazi pentru soferii de tir. Acestia pot
provoca accidente din cauza oboselii.




Premii obtinute:
Etapa regionala Locul | pentru Valorile fundamentale

Etapa nationala premiul vicecampionului si calificare la
etapa Internationala SESI FIRST Lego League Challenge
International Open Rio de Janeiro, Brazilia

2022-2023 season, SUPERPOWERED

Tema sezonului energia, explorand progresele tehnologice
si provocarile globale cu care se confruntd omenirea, cerand
comunitatii noastre sa construiasca solutii creative care sa
revolutioneze viitorul.

Solutie cladiri de afaceri care consuma doar energie verde
prin intermediul ferestrelor solare si aeromine ( o noua
inventie care produce energie folosind puterea vantului )
deoarece cladirile din centrele comerciale consuma
aproximativ 34% din stocul de energie la nivel mondial.

Premii obtinute:
Etapa regionala locul | pentru Proiectarea robotului

Etapa nationala locul Il pentru Proiectul de inovare si
calificare la etapa intemationala FIRST LEGO League Asia
Pacific Open Championship Sydney, Australia




First Lego League
SuperPowered 2022-2023

Despre proiectulul de inovare

Anul acesta, tema sezonului a fost energia, de la
stocarea ei pana la distribuirea ei.

Echipa trebuie sa pregateasca o prezentare de 5
minute Tn care va explica proiectul de inovare

Mai exact trebuie sa:
- indentifice o problema ce trebuie rezolvata,

- proiecteze o solutie la problema identificata in cadrul
comunitatii locale,

- creeze 0 macheta sau prototip a solutiei,

- comunice ideile generate si sa invete de la alte
persoane cum isi pot imbunatati propria solutie,

-prezente solutia inovatoare in comunitate

O problema pe care am identificat-o in
concordanta cu tema este consumul exagerat de mare
de energie al cladirilor de birouri din Romania. Acestea
utilizeaza aproximativ 34% din consumul total de
energie din Romania si emit pana la 14 milioane de tone
de dioxid de carbon in tara. De asemenea, proprietarii
de cladiri cheltuie o suma semnificant de mare anual pe
energie, circa 180 de miliarde de euro.




Solutia noastra consta in amplificarea unei noi
inventii, numitda AeroMINE pe cladirile de birouri,
impreuna cu geamuri fotovoltaice. Chiar daca acestea
exista deja, noi ne-am gandit sa le introducem pe piata
din Roménia, deoarece nu sunt frecvent intalnite, insa
sunt necesare.

1. AeroMINE

AeroMINE este o noud inventie ce functioneaza cu
ajutorul energiei vantului si este amplasat pe cladiri
Tnalte. Acesta produce cu 50% mai mult decét alte surse
de energie regenerabila. De asemenea, nu creeaza
zgomote deranjante si nu reprezinta un pericol pentru
pasari. El foloseste acelasi principiu ca masinile de
curse pentru a se misca mai repede, doar ca invers, mai
exact Principiul Bernoulli. Consta in scaderea presiunii
aerului cu scopul de a mari viteza in spatiul ingust dintre
palele AeroMine-ului, formandu-se un efect de vacuum,
astfel viteza aerului crescand. Forma favorabila
alunecarii aerului va face posibila invartirea turbinei,
chiar daca vantul va bate din directii diferite mereu.
AeroMINE produce la fel de multa energie ca 16 panouri
solare si la acelasi pret sau mai ieftin si poate capta
puterea vantului ce bate cu o viteza de 7,2 kilometri pe
ora. Acesta produce aproximativ 50 kWh intr-o zi, iar
pretul lui este de aproximativ 1012 euro.




Descireare cu jet de aer

Profilele aerodinamice
denalts performants
creeazs o presiune intrnd
scizuts

Acumulator

Generator de curent alternativ

Elice de 0.9144m

Intrarea aerului
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3.048m

Cutia puteri de control
si conexiune prin cablu




2. Geamurile fotovoltaice

N Geamurile fotovoltaice vor
secd Ny fi  folosite cu  20%
1 ‘ transparenta, pretul

accestora este de 97 euro,

aproape acelasi cu cel al

geamurilor  folosite  pe

cladirile respective.

Celulele folosite (CdTe)
sunt mult mai rezistente in timp, decat celulele de siliciu,
utilizate de catre panourile fotovoltaice (dupa 25 de ani,
performanta celulor de siliciu scazand cu 20%, in timp
ce celulele CdTe cu doar 12,5%). Pot izola termic si
fonic cladirea si sa reduca radiatia solara indusa in
interiorul acesteia. Celulele CdTe (Telurura de cadmiu)
se regasesc in geamurile fotovoltaice pe care le folosim.
Aceste geamuri pot fi considerate panouri solare, dar au
mici diferente fata de cele obisnuite cu siliciu. Cele cu
siliciu resping ultra violetele (UV) si lasa sa treaca
infrarosul (IR), captand asa numita lumina alba, in timp
ce geamurile fotovoltaice folosesc un principiu diferit,
lasand lumina alba sa treaca, asa fiind transparente, si
absorb UV si IR pentru a crea energie. Un geam poate
produce 1,632 kWh intr-o zi.

Pentru acest proiect noi am folosit un exemplu,
si anume cladirea de birouri Forum Business din orasul
nostru, Pitesti. Aceasta cladire are o suprafata de 6856
metri patrati si consuma 422,6 kWh intr-o zi. Forum are
opt etaje cu 88 de geamuri in fata si 63 in spate.
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Folosind aceste informatii noi am realizat un calcul ce
ne-a ajutat sa ajungem la concluzia ca aceasta
instalatie va acoperi aproximativ 80% din consumul

cladirii.
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Pentru a dezvolta si mai mult proiectul, noi am

discutat cu multi experti din domeniu, dar am realizat si

un plan financiar, in urma caruia, am ajuns la
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concluzia ca banii vor fi recuperati in 305 zile, mai
exact 10 luni.
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Important de mentionat este faptul ca acest
proiect este doar o idee si nu este implementata inca.
Cu acest plan am reusit sa castigam locul al lll-lea la
proba Proiectului de Inovare in cadrul etapei nationale
a concursului FIRST LEGO League Challenge. Acest
premiu, ne-a oferit ocazia de a participa la etapa
internationala din Sydney, Australia, Asia Pacific Open
Championship in perioada 29 iunie-2 iulie 2023.
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Cladirea Forum Business Pitesti

Prototipul a fost realizat la imprimanta 3D cu
filament PLA.

Fisierele stl si produsul finit
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Imagine de la jurizare
cu macheta si prototipul

Macheta a fost realizata din carton mousse de 5mm
grosime, passeppartout de 2 mm grosime si placa de
policarbornat.
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Proba de robotica

Proba de robotica consta in jucarea a trei meciuri
pe masa oficiala de concurs. Un meci dureaza 2 minute
si 30 de secunde, timp in care robotul este autonom si
trebuie sa execute cat mai multe misiuni de pe mapa de
joc pentru a acumula cat mai multe puncte. Daca
robotul este luat cu ména de catre driver-ii de la masa
echipa va fi depunctata.

La inceputul sezonului echipele primesc mapa si
misiunile de joc. Punctajul maxim obtinut de robot pe
tema superpowered este de 410 puncte. Echipa
noastra la etapa nationala a obtinut un punctaj maxim
de 360 puncte. Pentru a realiza acest lucru echipa a
lucrat timp de 3 luni la strategia de joc. Prin strategie de
joc intelegem de céate ori trebuie sa ne intoarcem cu
robotul in baza pentru a schimba sistemele si a efectua
misiuni,toate acestea in timpul unui meci. Lansarea
robotului din baza se numeste run.

Strategie pentru etapa internationala

Mapa cu misiunile

Bencstion Thel€GOFoundaton

= e pEmE BEn




Run 1 25p
M10 25p

Run 2 - 70p Run 3 - 15p
MO8 20p, MO7 30p, M15 15p lasa 3 unitati
M14 20p
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Run 4 - 70p
MO05 30p M04 20p M11 20p

Run 5 - 35p Run 6
MO03 35p

MO2 pune unitatile de
combustibil In masina

be) 2.

Bl CHALLENGE
B @ Rotisllon @ Jonwoesk
[ ducation The LEGO Foundattbn ' [ oducation  The LEGO Foundation 1
i 1 1 mms | | L
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Run 7 — 40p
M12 25p, M13 15p

| i
.

Run 8 — 55p

MO06 20p +35p parcare masina galbena cu unitatile de
combustibil

MO9 -30p ( este cea cu
dinozaurul care unitatea
de energie n interior)

Inspectie echipament
20p

Jetoane de precizie 50p
Total 410puncte

Pentru a putea efectua
- toata strategia de mai
3, - Susavem nevoie de

\ . sisteme pe care sa le

- atasam cu usurinta pe
robot.
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De asemenea trebuie sa ne construim un
drivebase adica un robot de baza cu senzori si motoare.
Noi anul acesta in competitii am folosit 2 large motor
pentru roti, 2 medium motor pentru brate si 2 senzori de
culoare pentru identificare liniei negre.

Anul acesta echipa noastra a ales modelul

Instructiunile de asamblare le gasiti la adresa
https://drive.qgoogle.com/file/d/18biuDIcTEnGeycVvE|j1K
0PnMxgbRZ-bfL/view
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https://drive.google.com/file/d/18biuDIcTEnGeycvEj1K0PnMxgbRZ-bfL/view
https://drive.google.com/file/d/18biuDIcTEnGeycvEj1K0PnMxgbRZ-bfL/view

Sistemele pentru fiecare run in parte

Run 1
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Run 2
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Run 3, 4
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Run 5

Run 6
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Run 7
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Toate aceste sisteme au fost proiectate in Studio 2.0

Pasii de constructie pentru sistemul 1

1

e
4x  1x
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Celalte sisteme vor fi prezentate in vol Il.
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Softul in care au fost implementate programele pe
robot este Spike Prime — MyBlock

Se poate descarca https://education.lego.com/en-
us/downloads/spike-app/software

Pentru a ne fi mai usor de programat am realizat
cateva functii de mers inainte cu gyro, de intoarcere si
de urmarire a liniei negre

Mai intai trebuie setat robotul adica la ce porturi au
fost puse motoarele si senzorii




Functia gyro

define GyroMove CM Distance Speed Speed

speed > () Jthen

Y .« @ @D i

3} statmovingst Speed + @ yaw= ange - @) | spesd - % yow= angle - @D %speea

o @ D @@ O - - D D i

Spesd & a yam= ange - ) speed - ﬁ v~ angle @) %spesd
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Functiile de intoarcere stanga/dreapta

define Tum Left unghi unghi witeza viteza

E set yaw angle to 0

\ start moving st round “ umghi [ abse of unghi - viers round “ 'wmghi [ sbse of unghi - witezs % speed
&) @ o

wait urtd abs + of yaus ange > abse of unghi - (E)

define Tum Right unghi unghi witeza viteza

@ statmovigat round () * (wnghi / abs e of (unghi - (vieza | round (@I c (unghi 1 abs v of (unghi - | viteza |%speed

abs = of unghi @
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Functiile de intoarcere pivotante stanga/ dreapta

define  Intoarcere Dreapta grade  grede  witeza  witeza

@ mim_dreapta | stop motor
@ mim_dreapta  set speed to
vileza o then

@ mm_dreapta  start mator -

@ mm_dreapta | start motor (Y

wiait uniil abs » of % yaw » angle > grade

@ men_dreapta | stop motor

define [nfparcers Stanga grade pgrede  witeza  vileza

@ mum_sianga  stop motor

@ mum_sianga setspeedto  abs -« of witeza W

i uazao then

@ mar_stanga | start motor (Y -

@ mem_stanga | start mator ) -

waait uniil ahs = of E yaw * angle > grade

@ mem_sianga | stop motor
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Functie de urmarire a liniei negre

Line Follower GM Cm Speed Speed Sensor  Sensor

A+B+C+0+E+F »  set relative position to o

st | niegral = o ()
set | lastEmor » 1o @)

repeat unkil abs = of ® motodf  relative position

Ermor =  to @- @ lizensor  reflected light
Pice to Emr (D

Integral + te Integral + Emor

i r o inegal - )

Derivative + to  Ermor

lastErmor = to Emor

Dix » 0 Derivafive

coamection ~
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Functie de oprire la linie neagra

define Gyro Detectline sensor  sensor wileza  vilera

set  Wsensor + to k1
alse

set  lsensor = to k2

@ stat moving at  witeza  + @ yEw = angle ‘@ viteza - @ yEw = angle ‘@ % speed

Codul pentru fiecare run

Run 1

Gyro Move @ Distance @ Speed

53







Intoarcere Dreapia @ grade @ viteza
wait @ seconds
Gyro Move @ Distance m Speed

siop  and exit program *
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Run 3

Gyro Move @ Distance m Speed

Run 4
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Gyro Move () Distance () Spesa

Gyro Move () Distance () Spesa

@ m dreapls | un <) »  for [{E degrees =

Gyro Move () Distance () Speea

Run 5
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Gyro Move a Distance @ Speead

® m_dreapia | set speed to @ %

® m_dreapta  run k—) LA @ rotations
® m._stanga | sefspeed to @ %

® m_stamga run (:l = for o' rotations *
@;’ st-;rtmnvingal@@%speed

Gyro Move e Distance e Speed
Gyro Move o Distance @ Speed
Gyro Move @ Distance @ Speed

stop and exit program +

Run 7
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’- when program siarls

® m_stanga
Gyro Move @ Distance o Speed

Gyro Maove m Distance @ Speed

Run 8
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’ when program starts

@ m_stanga set speed to @ %

Gyro Move (g% Distance @ Speed

Gyro Move o Distance @ Speed

® m stanga ) run (Y »  for o rotations w
wait @ seconds

Gyro Move 9 Distance @ Speed

® m_stanga set speed to @ %

® m stanga ) run ) »  for o rotations -
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