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¢ Quiénes somos?

Hype-Birds se fundé hace 7 afios buscando una
comunidad que no solo se enfocara en robots,
sino también en el futuro del planeta. Nuestro
objetivo es que cada miembro explote y
desarrolle nuevos talentos.

Para esto, nos
dreas:

TototlKali
Inclusién e Ingenieria Cada una estd enfocada
en inspirar un impacto positivo en nuestros
miembros y comunidad.

dividimos en & diferentes

Objetivo de temporada

Dentro del equipo fomentamos el Gracious
Professionalism, donde todos trabajamos de
forma respetuosa y siempre pruoruzan o la ética

en nuestras decisiones. En los regionales,
creemos que el Coopertition es fun amental
para que la regién mexicana crezca.

Valores Fundamentales

Descubri-
miento

La filosofia dentro del equipo es que todo sea
dirigido por estudiantes, permitiendo que ellos
lleguen a sus propias soluciones
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+ mnow:tdoras de integrar la mgemerfc: ccm’(&x

El equipo merﬁpre se ha comprometido con usar|
la tecn olog{o. para encontrar formas

' mediﬁumbmnte ]

Impacto

Buscamos generqr un cambio posﬂwo en
nuestras comunidades, empezando de cerca en
Tlalpan hasta todo el continente

Inclusién

\

I

Contamos con un drea dedicada a que todas
las personas, sin exoapclén, tengan una opinion
en el equipo y puedan aprender dentro de é|

Trabajoen |
Equipo |

Promovemos i ffj\ndades de lu"'vf'f:"_."'"ra010n /
mensua'l’es entre t dets |c15 dreas pc7ro. que todasr
se puedan conocer mejor

En cc:.dcx evento que participamos, organizamos

o apoyamos, siempre nos divertimos bailando y
echando porras a todos
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Gracias a todos los que nos
apoyaron por hacer posib|e nuestra
travesia esta temporada, jestamos

muy felices de explorar a su lado!



Highlights de Categorias de Jueces  |oyonda

Atributos de Equipo (TA)

]Cada premio tiene
un eolor asociado!

Pagina; Logro )

Sustain Connect Reach
1
3; Establecemos metas del|5; Tro.bo.jo.mos con 5017; Alcanzamos a 65 personas
equipo y miembros al inicio de | | profesionales en STEAM para ] | para impactar y enseiarles a
la temporada como guia desarrollar al equipo usar STEM en el dia a dia

3; Estructura de juntas
semanales de seguimiento

4; Capacitamos a 25 rookies
para desarrollar al equipo

4; Ahorramos 39,000 MXN de
presupuesto para consolidar la
capacidad del equipo de hacer

eventos y el robot
§

6; Nos reunimos con 8 equipos| | 8; Reunimos a 26 estudiantes
para colaborar y hacer FIRST| |de nuestra comunidad para
accesible en LATAM. Planeamos | | voluntariar y conocer FIRST

un  programa de alcance || 8; Proporcionamos 1000
continental para esto productos menstruales para
6; Creamos una herramienta de | | apoyar

scouting para democratizar la || 8; Organizamos 3 de los 6
informacién al hacerla accesible | | regionales de zona centro

Maquina, Creatividad e Innovo.clon (MCI)

Design

~

cambios de la temporada, lo
bueno, lo malo y lo aprendido
11; Evaluamos las fortalezas,
amenazas y riesgos de nuestro
robot y como mitigarlas.

12-13; Disefiamos mecanismos
con grandes fundamen’[os

matematicos y de disefio ind.
\

7,
10; Documentamos todos los

Innovate
[ 14; Usamos vectoria N; Integramos filosofias de
! nuestro periodo Gitenomo desarrollo usadas en la industria
15; Programamos una maquina 12; Creamos el M.U.R.O. y las
| de estados para optimizar las || | FE.R.A.s para integrar un disefio
| acciones de| robot | | defensivo en el robot
1 15; Agregamos una camara para | | 15; Afiadimos retroalimentacisn

| héptica para el manejo
usando 15; Encontramos que la practica

Les tan importante como el robot
V

,qlmeqr la ¢

C ronog FomaoQl Abril 2025 - Mayo 2026

Evento Clave )
Aprendizajes:

Evento Clave
Dia Dia .
Season Plan Impacto Social
= s FIRST Championship INTO 21/05 | Visita a Huerto Vida Digna
THE DEEP
22/05 Torneo de Slel;:clcién FIRST 29/08 | Voluntariado Hyper Hurdle ensefié que el
G
™ i o 1n/10 Ciencia Sin Barreras
29/08| Oft-S H -H
/ oasen Ryposs Tee 18/10 Limpieza de parques #1
06/09 Kickoff DECODE

22/09| 1° lteracién del Robot

15/11 | 2° Iteracién del Robot

22/m Regional Cuautitlan

10/01| 3° Iteracion del robot

17/01 Regional Monterrey

07/02 Nacional DECODE

FIRST Championship

95/08 DECODE

El haber llegado al FIRST®
Championship la
10/07 | Curso de verano Astro-Birds temporqda pasada nos

trabajo
constante vy apamonad
nos lleva al éxito. §

9

07/M Limpieza de parques #2
1o/m GetUpTec ' : - 1
22/1 | Lanzamiento FIRST LATAM Plan a futuro:

Buscamos seguir
29/MN Voluntariado FLL CDMX .
creciendo de manera

06/12 | Voluntariado FTC CDMX colectiva y poder

Lanzamiento Global a mds personas dentro vy
BirdWatch Web fuera de la comunidad
FIRST®

28/12

Multinational Tech

26/06
/ Invitational (Off-Season)

17/01 | Voluntariado FLL Cedros ' %
\
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16818 Equipo y sus metas...

® Ingenieria Inclusién @Eco-Birds @ Imagen @ Finanzas @ TototlKali

5 ALFONSO - ROOKIE - 1ER ANO EN FIRST i ISAAC - ROOKIE - 1ER ANO EN FIRST

Aprendi a programar un robot en Java S S Aprendi a negociar alianzas con equipos
+ Rol: Mecdnica, Entrevista, Pit Crew Bl o « Rol: Lider de Scouting

@ Meta: Volverse capitan de mecdnica i @ Meta: Desarrollar mejoras de BirdWatch

( /% | BRUNO - JUNIOR - 2DO ANO EN FIRST
. Aprendi a usar Roadrunner en auténomo R Aprendl a armar un chasis tanque
« Rol: Driver, Programacién B . y - Rol: Mecdnica, Pit Crew
@ Meta: Volverse capitdn de programacién 2 " & Meta: Capacitar a préximos rookies

I ISA - SENIOR - 3ER ANO EN FIRST L0 IAN - SENIOR - 8VO ANO EN FIRST

Aprendi a dirigir un equipo de 50 personas . % Aprendi que disfruto ensefiar a nifios
» Rol: Presidenta, Entrevista, Pit Crew : ¥ « Rol: Driver, Mecdnica, Pit Crew

& Meta: Ingeniera en Robdtica @ WPI 7 @ Meta: Romper récord de puntos en MX

- 1ER ANO EN FIRST - 1ER ANO EN FIRST
Aprendi a juntar ecologia con robots . Aprendl a coordinar proyectos sociales
« Rol: Lider de Ecologia, Scouting « Rol: Lider de colectas, Entrevista
& Meta: Armar 2 canchas més para rookies | @ Meta: Recolectar 400 kg de basura

DANY - ROOKIE - 1ER ANO EN FIRST KIM - SENIOR - 3ER ANO EN FIRST
Aprendl’ a usar estados financieros : Aprendi a planear viajes y eventos grandes

« Rol: Finanzas, Entrevista, Scouting -t . 8| + Rol: Lider de finanzas, Scouting
& Meta: Obtener patrocinio para Eco-Birds . X . @ Meta: Negocios @ NYU

8| ALANIE - ROOKIE - 1ER ANO EN FIRST
Aprendi cémo documentar un evento Y "' Aprendl a dlsennr en CAD el robot

+ Rol: Lider de fotografia, Scouting W « Rol: Drive coach, Mecdnica, Entrevista
@ Meta: Tener el mejor portcucolio @ Meta: Crear un i equipo

| &' MIKE - ROOKIE - 1ER ANIO EN FIRST
e Aprendi a usar el router CNC del equipo
L 8 . Rol: Mecdnica, Scouting, Pit Crew
M W @ Meta: Volverse capitan de TototlKali

Aprendl la |mportunc|cl de la inclusién

» Rol: Presidente, Entrevista, FLAG RP
& Meta: Promover a Hype como lugar seguro

':@, JOSUE - ROOKIE - 1ER ANIO EN FIRST

‘ " Aprendi a presentar bajo presién
» Rol: Pit Crew, Scouting

iEsta temporada, nominamos a IAN y a LEO como
nuestros Dean’s List Semifinalists, el equipo les

& Meta: Volverse capitan de Inclusin desea muchisima sverte durante la temporadal

Por temporada Por competencia Mensual Semanal Dia a dia
Juntos determinamos Actualizamos La mesa directiva  Juntas por drea para Se trabaja en
los objetivos portafolio y entrevista revisa los avances de ar seguimiento  jteraciones de| robot
especificos de la con lo qprendldo de  proyectos sociales y continuo a cada y se llevan a cabo los
temporada. jueces y otros equipos.  robot. Se déscuten proyecto. proyectos.
dreas de

oportunidad.

Aprendizajes:
Tener metas claras y documentarlas nos
permite estar conscientes de cémo. &S
cudndo se cumplen. ""'\‘-ag r.4

Plan a futuro:
Facilitar la comunicacién entre dreas
por medio de un Notion compartido.




Sustentando al equipo 16818

Reclutamiento

Al inicio de cada semestre llevamos a
cabo este proceso por medio de
saloneos, sesiones ' informativas vy
participacion en ferias escolares.

FIRST® Alumni

Con mas del 65% de nuestro equipo
grqduc'mdose al finalizar la temporada
pasada, contamos con el apoyo de
nuevos mentores, quienes nos ‘apoyan

« Esta temporada contamos con mds con capacitaciones técnicas
de 50 interesados, de los cuales 30 semanales y experiencia en
se unieron al equipo ompetencias FIRST.

o,

Aprendizajes:

La escasez de miembros al inicio de la
temporada nos motivé a enfocarnos en el
apoyo a rookies, ya que entendimos su
importancia en la sostenibilidad del equipo.

7=
Plan a futuro:

Incorporar a los rockies en la
planeacién de eventos como las
ventas, que no solo participen, sino
propongan nuevas ideas.

e

Finanzas y sustentabilidad

Contamos con un area que genera y gestiona recursos
obtenidos  de grants, ventas, eventos y alianzas
estratégicas con empresas y equipos de robdtica.

Esta temporada nuestros principales ingresos fueron:

» Hardship Grant e Intuitive Foundation Grant, apoyo
econémico de 5 empresas de aprox. 26,000 MXN
para  la inscripcién y compra de componentes
esenciales del robot.

« Get Up Tec, un evento en Six Flags México para
estudiantes, recaudé 68,000 MXN y contd con la
asistencia de 7,000 personas. .

« Solatec, aliado estratégico para cortes rdpidos y
gratuitos en MDF para el prototipado.

« Qualéomm, que cubre cuotas de inscripcion.

Para

Hyper Hurdle (4.63%)
$8,003.00 MN

Diagrama de ganancias y gastos del equipo (Agosto 2025 -

abastecer

Inscripciones (7.52%)
$13,000.00 MXN

21.61%)
XN

Eventos (39.32%)
$68,000.00 MAN

| Prest.lpué-s‘io
$172,956.94 MXN -

- — —— ula]?s {41.95"6!

: $72,580.00 MXN

Hyper-Padres (38.61%)
$66,780.00 MXN

Febrero 2026)

nuestra caja chica,

realizamos ventas de flores bimensuales,
colaborando con provedoreslocales para
optimizar ganancias. .i.

r "
Aprendizajes: El viaje al FIRST® Championship

no estaba presupuestado, lo que nos dejé sin
fondos suficientes para acudir al Premier. Esta
temporada, anticipamos eficazmente gastos por
drea y priorizamos el ahorro planificado,

creando un modelo financiero mds sostenible y
estratégico. .

finanzas.

Aprendizajes: Conectar
con |OS rookies de| area
mediante capacitaciones
de finanzas empresariales
y personales en alianza
con un grupo estudiantil de

Plan a futuro: Buscar
un patrocinador de
productos menstruales
para nuestra
participacién en el
programa m.e. FIRST

Ahorrando reciclando

En Hype-Birds reconocemos que la robética tiene un impacto
ambiental, por eso buscamos concientizar acerca de la
importancia de innovar en practicas sustentables dentro del
equipo y la comunidad FIRST®.

Convertimos 200 botellas PET en 4kg de filamento PET usando
piezas de una impresora 3D vieja. Con este filamento pudimos
imprimir algunos prototipos, ahorrdndonos aproximadamente 1,600
MXN. Igualmente, nos aliamos con estudiantes de la carrera de
Ingenieria en Desarrollo Sustentable y su director Rubén Ahumada
para crear cargadores solares para nuestras pilas, alargando el
ciclo de vida de los cargadores a varias temporadas. Este proyecto
serd open source y compartiremos nuestros avances con la
comunidad FIRST. 4

Plan a futuro:
Trabajar con otros eqluipos FIRST y
compartir nuestras soluciones para
que puedan ahorrar igualmente.

Aprendizajes:
la ecologia en conjunto con
ingenieria hos permite crear
soluciones e inventos que sustenten
nuestra comunidad.

hypebirds.com



16818 Conectando en STEAM

Los Profesionales que nos compartieron su experiencia en la industria.
Fo Lic. Rodrigo Huerta, Profesional, Director @ PrepaTec

% « Como FIRST Alumni, nos ensefié a mantener una imagen consistente en
nuestro Portafolio y Entrevista

« Le gusté la intencién del equipo y quiere volverse coach del equipo

Dr. lyari Nava, Profesional, Investigador e ITESM
» Como Doctor en Mecatrénica, asistié a nuestro taller a ver el robot y
sefialarnos posibles fallas y trabajar mecanismos con nosotros MO A e e

Dr. Crescencio Garcia, Profesional, Director @ ITESM
« Nos impartié una Master Class de Control PID a nivel preparatoria
« Nos ayudé a conseguir espacios para nuestras actividades en campus

Ing. Blanca, Profesional, Project Manager e Celeritech

« Nos ensefié précticas de industria como la metodologia SCRUM

Dr. Rubén Ahumada, Profesional, Director @ ITESM

+ Nos ha guiado en el proyecto de los cargadores sociales para pilas
+ Tras conocernos, se volvié juez de FTC en nuestro Regional CDMX

Nuestros coaches que en conjunto llevan 17 afios en FIRST
| Ma. Victor Gémez, Coach, Director @ ITESM

« Vic lleva 11 afios coacheando equipos de FRC y FTC, siendo Maestro en
robética nos ayuda con el robot, viendo que ha funcionado en el pasado

' | ':,‘,JT Emilio Rangel, Coach, Ing. en Robética e ITESM

« Lleva 6 afios en Hype-Birds, y conoce el equipo mejor que nadie mds, nos
ayuda con el robot y todos nuestros proyectos sociales y voluntariados

Dl Ramses Pérez, Mentor, Ing. Industrial e ITESM

» Mentorea redes sociales, imagen del equipo y a administrar el sitio web

.5l Bernardo Guillén, Mentor, Comp Sci. @ St. Leo Univ.
« Liderea Birdwatch, el drea de scouting y capacita en programacién

Naty Hernandez, Mentora, Ing. Sustentabilidad e ITESM

« Ayuda a coordinar los proyectos de EcoBirds y el portafolio

Juan Alvarez, Mentor, Lic. Global Business @ ITESM

(3 '; Ximena Herrera, Mentora, Ing. Mecatronica e ITAM

« Impartié 8 capacitaciones de CAD para los rookies este afio

Encontrando Conectando en manada
nUevos mentores Con el afédn de promover el Coopertition dentro

Kdnead de farsniactd vatencian de la comunidad de FTC México, nos pusimos de |\

de -inettoresef el equipo tras acuerdo con los equipos de Lobos Negros 21704,
raduarse, hemos empezqdo a 24976, 31983 para tener una serie de dias de

Euscqr nuevos mentores en la practica en su taller para compartir entre

comunidad STEAM. Por ejemplo, nosotros posibles mejoras para nuestros robots.
de los profesiona|es mencionados
antes, Rodrigo Huerta y Blanca
serdn nuestros coach y mentor
respectivamente a partir de la
préxima temporada.

Aprendizgjes:

No limitar nuestros
mentores a ex-miembros
Igualmente estamos organizando un evento de nos permite encontrar
Robot-in-30-hours en su taller para el préximo nuevas personalidades
reto, permitiendo que otros equipos encuentren que enriquecen el equipo
inspiracién en nuestras ideas.

5 hypebirds.oom




sociales.

Nos aliamos con equipos de FLL, FTC y FRC de
distintos paises con el objetivo futuro de que
puedan convertirse en embajadores del
programa:
+ Venezvela
o Imagineers 21539 (FTC]. Primeras
embajadoras confirmadas del programa.
+ Colombia
o Jarvis (FLL). Equipo al que hemos
asesorado para empezar en FTC.
« México
o Mechrams 9301 (FRC). Conectamos con
ellos a través de su equipo de FTC.
o Waachma 28254 (FTC). Finalistas del
Hyper Hurdle 2025.
o Yaquibots 23639 (FTC). Conectamos con
ellos en Regioncﬂ Monterrey

FIRST LATAM

. Siguiendo nuestras experiencias en el FIRST Championship 2025,
notamos una falta de representacién de equipos latinos. Por ello,
creamos una comunidad para impulsar su participacién.

«_Planeamos traducir y desarrollar recursos en espafiol y portugués
junto con nuestros embajadores para difundirlos en nuestro servidor
de Discord, correos electrénicos mensuales (News|etter) y redes

16818

« A futuro, nos gustaria avanzar nuestra alianza con la Dra. Paola
Ricaurte a través de una colaboracién con la Red Feminista de IA
en América Latina.

« Brazil

o Cortex 28778 (FTC). Equipo al que hemos
asesorado en programacién. Nos p|c1nec1n
apoyar con traducciones al portugués.

+ Argentina

o Merinitos 34143 (FTC). Uno de los primeros
equipos Argentinos, conectamos con ellos a
través de nuestras redes sociales.

+ Estados Unidos

o Curiosity 11770 (FTC). Finalistas del Inspire
Award en el FIRST Championship 2025. Nos
aliamos con ellas para tradueir sus centros
de recursos, North Star y Constellation al
espuﬁol. También nos ofrecieron apoyoy
retroalimentacién.

« Para coordinar todos estos equipos, hemos asignado a un miembro del equipo como administrader
de cada pais, de esta forma permitiremos que se desarrollen como lideres de un proyecto mientras

organizamos eficientemente nuestros tiempos

Aprendizajes:

La organizacién y planeacién que conlleva una iniciativa
tan grande nos ensefié que ser constantes y resilientes

con nuestro trabajo da los resultados que buscamos.

Plan a futuro:
Organizar eventos para reunirnos con
mds de un equipo para compartir
experiencias y apoyarnos en conjunto.

Birdwatch

Birdwatch es una ap|icacic’>n que disefiamos con apoyo de

nuestro mentor de programacién, Bernardo:
« Una forma innovadora de hacer scouting

. Ayuda a equipos tanto rookies como veteranos a
conectar con otros por medio de estrutegias y alianzas

que favorezcan a ambos

« Permite a rookies adaptar sus estrategias con la

visualizacién de datos, haciéndolo intuitivo

» Busca inspirar a otros equipos a descubrir el mundo del

scouting de forma facil y accesible en linea

« Esta temporada, logramos eficientar el programa para
manejar datos en tiempo real de hasta 1,480 eventos

6

Plan a futuro:
Crear material de apoyo en varios
idiomas para que Birdwatch sea mds
accesible en otros paises

Aprendizajes:
Conectar la programacién con e
scouting demuestra que sirve para
mucho mds que solo mover el robot.

L]

iPruébalo ahora
mismo!

hypebirds.oom



16818 Aleanzar a la Comunldqd
Ciencia Sin Barreras

Nos gusta acercar a nuevas personas al
mundo de FIRST®, por lo que impartimos un
curso bdsico de programacién con Arduino a

adultos mayores para
quudarlos a usar tecnologia

mas de 40 personas de Casa Frida, un refugio | Aprendizajes:

para personas LGBTO+ Aprendimos a llevar

que han sufrido violencia. nuestros proyectos
mas alla de la

I magen Lcomunidacl STEM. 3@

Su objetivo es dar a conocer al equipo para tener un alcance mundial. Hacemos uso de
redes sociales, para fomentar y concientizar la ciencia y tecnologia.
* Durante los Gltimos seis meses, hemos tenido un alcance promedio de 56k visualizaciones
mensuales en Instagram y TikTok, con 50% de la audiencia siendo mujeres.

TototlKali: STEM para nifios

Inspiramos a nifias y nifios a descubrir el mundo STEAM con
cursos y dindmicas prdcticas. Nuestra misién es acercar ciencia
y tecnologia a nuevas infancias y presentarles FIRST®.
Adaptamos el programa AstroCamp de la NASA y creamos
Astro-Birds, logrando impactar a 25 infancias en el verano.

Adicionalmente, hemos invertido més de 15 horas como
mentores del club de robética de la Secundaria Técnica 183,
Revolution Bots (FLL) de Jaltepec, EdoMex en mecdnica, e e e on=
programacion, proyectos y entrevista. Con su esfuerzo y nuestro bt |
apoyo, lograron obtener el premio Rising All-Star en Toluca.

Hyper Hurdle 2025

Organizamos esta competencia amistosa fuera de
temporada para impulsar la participacién de
miembros rookies y darles un acercamiento a FIRST®
previo a la temporada.
o ‘Alcanzamos un 71% de participantes rookies de
13 equipos diferentes desde CDMX hasta MTY
 Implementamos cambios al reto con el objetivo
que los equipos tuvieran la oportunidad de
experimentar con mecanismos inspirados en
temporadas pasadas

e Cubrimos la inscripcién del equipo 31609,
acreedor a nuestro premio al equipo mds
Gracious Professionalism pi ; ]

an a futuro:

* Tuvimos un picnic de #FIRSTLikeAGirl, Planeamos buscar al comité del Mexico

ponencias de Scouting en FTC % de Entrevista Premier 2026 para planear el evento en

con jueces FIRST 7 conjunto dada nuestra experiencia
Q y

Aprendizajes:
Es importante darle la oportunidad a
rookies de foguearse antes de la
temporada




Voluntariados

Una de nuestras prioridades es regresar un poco
de lo que nos ha dado la comunidad FIRST®, por
lo que hacer voluntariados es esencial.

Ademds del Hyper Hurdle, fuimos sede vy
organizadores de los eventos:

« Regional FLL CDMX: Abrimos la invitacién a
alumnos de nuestra escuela para darles un
acercamiento a FIRST. Contamos con la
participacién de 21 equipos, y 8 compaiieros
y familiares del equipo que participaron
como voluntarios

* Regional FTC CDMX: Contamos con la

Aprendizajes:
Organizar a grandes
cantidades de personas para
que nuestro esfuerzo individual
sume a un resultado colectivo.

Plan a futuro: ;
Crecer el alecance de nuestras
invitaciones a voluntariados a
miembros dentro y fuera de
FIRST®.

A v

participacién de 28 equipos y mds de 40 Adicionalmente, organizamos otro regional de
voluntarios, de los cuadles, el 90% fueron FLL, esta vez en las instalaciones de la Escuela

miembros activos del equipo Cedros.

* Regiondl

FLL . Cedros: Siguendo la
iniciativa de invitar a nuestra comunidad a
voluntariar en FIRST, logramos que 14
voluntarios fueran gente que desconocia
a FIRST. Adicionalmente contamos con el
apoyo de profesionales de Zebra y Oracle
para que fueran nuestros jueces

+ Apoyamos preparando materiales para el
Regional Metepec FLL y Nacional FLL

En total, el equipo impulsé 2,050 horas de
voluntariado en el equipo y la comunidad TEC.

Alcanzando nuevas canchas

Armamos un perimetro de FTC con material reciclado para regalarse al
equipo rookie 31547. La cancha se armé desde cero, con el fin de facilitar
la integracién de nuevos miembros a la comunidad FIRST.

#FIRSTLikeAGirl

Estamos orgullosas de ser embajadoras por 3° afio
consecutivo. Nuestro objetivo es invitar a mds nifias al
mundo STEAM con eventos como el picnic en nuestro Off-
Season Hyper Hurdle, donde reunimos a nifias de varios [
equipos para compartir experiencias en FIRST®.

m.e. FIRST

Proveemos productos de higiene menstrual gratuitos
en competencias y en nuestro taller, impulsando el bienestar
de personas menstruantes en la comunidad FIRST®
» Hemos proporcionado productos en 9 competencias
oficiales: 1 Off-Season, 5 regionales, 2 nacionales y 1
mundial. En total, hemos podido ofrecer alrededor de
1000 productos menstruales gratuitos 8

Aprendizajes:
Inspirar a nifias y
mujeres en STEAM va
mds alld de un post

en redes sociales.
A

Plan a futuro:
Conectar con
mujeres en STEAM
para hacer

conferencias en
nuestra escuela.
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Ingenieria del robot

Hype-Birds estd orgulloso de presentar a

- nuestro robot

mds innovador, eficiente y elegante hasta |a fecha.

Est& inspirado en
el personaje Sena
que aparece en la
portada del album
“DATA".

estudiantes

Compromiso con
estandares de’'disefio

En esta temporada, como primera prioridad,
el 'equipo se comprometié a seguir un
proceso de disefio y construccién enfocado
en la funcionalidad, ‘la estética y la
eficiencia.

Siguiendo metodologias y estdndares de
ingenieria como SCRUM y MuSCoW,
logramos  que todas las partes que
conforman a Sena tengan un propdsito.

Hemos dado nuestro mayor esfuerzo para
reflejar estas caracteristicas en este
documento, sin embargo, les animamos a
presentarse en nuestro pit para mas
informacién.

Aprendizajes: Una metodologia que prioriza e
orden y las prioridades permite desarrollar el
robot rdpidamente y un plan a futuro claro.

Nuestros
diferenciadores:

1.Chasis completamente
personalizado

2.Intake basado en
simulaciones de XRC

3. Transfer de las piezas de
juego hacia torreta 270°

4.Lanzador inspirado en
campeones del mundo

5.Ensamble de defensa
(PER.A. y M.UR.O)

Proceso de ingenieria SCRUM

Iterar
Construir de forma
aditiva sobre lo
que ya se tiene

4 continuo |,

Pruebas diarias
Redlizar pruebas
de eficiencia

eficacia cada Jl

Planeacién
Definir metas
SMART hacia el
préximo evento

1

Retrospectiva
Evaluar pesibles
mejoras | egado el
inal del sprint

Documentaciony
trabajo colaborativo

Durante el transcurso de la temporada, se creé:

o Bitacora de Desarrollo compartida: un
documento en OneDrive para que todos los
miembros aprendan sobre el proceso de
ingenieria.

+ Repositorio de GitHub: un archivo histérico
que facilita el registro de iteraciones para
que rookies tengan la oportunidad de
innovar, impulsdndolos a crear y colaborar.

Nuestro  repositorio  estd  compartido
pGblicamente para que la comunidad de FIRST
México y LATAM pueda beneficiarse de ello.
Todo esto puede ser encontrado en nuestro pit.

Plan a futuro: Queremos utilizar herramientas de
versionado en CAD. Igualmente impartir un taller
de buenas practicas para GitHub. )




Evolucién de plijf)

Hyper Hurdle — Kickoff

- Disminuimos
incrementar
facilmente.

las dimensiones del chassis

maniobrabilidad  y

PG.I’(].
estacionarnos

- Evitamos el uso de mecanismos diferenciales, ya
que causaron muchos problemas en el Hyper Hurdle

Kuckoff — Reg. Cuavtitlan

- Afladimos un angulo variable para no depender de
IQ VeIOC|de del motor QI d|5p0rc‘.r
I Afadimos el M.U.R.O para tener un elemento de
defensa pasiva
| Aumentamos la velocidad del motor del disparador
de 435 RPM @ 1150 RPM
) Cambiamos a usar policarbonato de 6mm en
mecanismos de dlto estrés mecdnico como el
disparador o torreta
s Cambiamos el disefio de la rampa para que fuera
100% s¢lida y no se ateraran los artefactos

Reg Cuautitlan = Reg. Monterrey

- Afiadimos las P.E.R.As para estabilizarnos y ahorrar
espacio al estacionarnos

- Afadimos un volante de finercia parc perder
menos potencia tras cada disparo

&

|- Afiadimos un tope fisico que impide que las pelotas
escapen por el disparador mientras |as agarramos

|- Afiadimos un pifién muerto en la cadena del
disparador que evita la pérdida de potencia por
vibracisén
Afadimos un Servo Hub para inyectar los servos
con 6 amperes y aumentar su torque

1+ Aumentamos el rango de rotacién de la torreta

") Cambiamos la llanta del disparador por una dura.

{J Remagquinamos la torreta aumentando su grosor
Removimos el angulo variable, ya que las pelotas
pegaran con mucha fuerza y rebotaran

Reg. Monterrey = Mx. Championship

I._Aradimos un recubrimiento de cinta de teflén en la
torreta para Qg|||zc1r el
artefactos

- Mejoramos el disefio del intake al recorrer las
llantas de recoleccién 10 mm més adelante

" Los rodillos de nuestras llantas ahora son de goma,
lo que las hace més rdpidos al adherirse al suelo

~j Cambiamos los motores del chasis de 312 RPM a
435 RPM

) Cambiamos el disefio de la rampa para que esté
mas pegada al suelo

movimiento de los

en la temporada

16818

Andlisis de los cambios

Funcioné: Requiere mejoras:

» Podemos estacionarnos « E|l disparador es lento e
CompletQmente 2N menaoas de |mPrec|so hay que CQICUIQr
4 segundos LompreSIOn

Aprendizaje

e La velocidad de ciclo lo serd todo en este reto

Funcionao:
. L|egc1mos a la velocidad de disparo mas rdpido
« Ningun artefacto se atoré en la rampa durante el regional

Requiere mejoras
o El éngu|o variable causa que reboten muchas pe|otas

M Secs. para llegar a vel. max. | % de artefactos rebotados

1150 RPM
435 RPM

c/ f\ng ulo
s/ l-'\ngulo

Aprendizaje

s Defensa pasiva es mas itil que activa. La velocidad es prlorldud

Funciono:

» Lavibracién del robot disminuyd

» Usar una llanta dura nos permite variar més fécilmente la
compresion del diqurqdor

¢ El auténomo es mds confiable al no perder potencia

Requiere mejoras
« El tope fisico a veces ocasiona que los artefactos salgan con
mds fuerza al disparar

MEJORA GRANDE

« Reducimos en un 24%
nuestra  drea al
estacionarnos,
facilitando
Points.

Ranking

SIN P.E.R.A.s CON P.E.R.A.s
Il % Error en auto x artefacto

Ciclos x partida (2:30)

g
515
48
5

(=

C/ Volante
S/ Volante

Horas de
practica

o

Aprendizaje
« La prdctica es igual de importante que el desarrollo del robc
« Hay que pr ar estrategias para ganar Ranking Points

Funcioné:
e Lavelocidad del chasis aumenté drasticamente
¢ Los artefactos se atroran menos dentro del robot

Requiere mejoras
« Los rodillos de goma se desgastan mucho mds rdpido

MEJORA GRANDE
esto,
nuestro auténomo
pasé de 9 a 12

artefactos

Velocidad
maxima
del chasis

Gracias a

Aprendizaje

» Encontramos que el chasis es la base del desempefio de un robot
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Al inicio de la temporada se Detalle
utillizaron las técnicas de MuSCoW
(para gestionar prioridades) y

» Anotar 3 artefactos por ciclo

Scrum  (para dictdhir T luna  tarea Must . Esar l;ljn ||ev|:1nt.c1m|ento Irt:’.pldc:u y parcial en la
?rande en tareas mds pequeiias) y geseeishugle pait &) sndgame
ilosofias iterativas aditivas: Sh ICI » Disparar de forma fluida los 3 artefactos
sra2ian 1 1/implementfsish O « Maquinar el robot con policarbonato
" Chasis Could + Ordenar los artefactos en el robot
» Introducir artefactor por el human player
y + Shooter
Won't + Levantamiento completo del robot
3 + Intake e + Robot dificil de desarmar por completo
4 + Transfer ’ ’
5 T o ath Aprendizajes: Plan a futuro:
La importancia de la planeacién e Actualizar la lista
6 + PER.As iteracion de cada parte del robot| | prioridades dependiendo
para lograr el mejor resultado de lo que observemos en el
7 +MURO posible. Nacional rumbo al Mundial
A J
Fortalezas: Oportunidades:
- Comp|etc1mente personcﬂizado a la medida - Spindexer para ordenar los artefactos
Es modular para iterar rapido - Auténomo que abra la palanca y agarre los
Su pesoy las PE.RAs hace posib|e defender con artefactos que caen al mismo tiempo
facilidad al anclarse a la cancha - Uso de la Limelight para que el robot se
. 6 auténomos distintos para cada situacidn estacione por si solo usando AprilTags
Debilidades: Amenazas:
Hay que planear muchos reemplazos de piezas | < Sise rompe una parte y no tenemos repuesto
Dependemos mucho de la carga de la pi|c1 no se puede hacer nada sin tiempo
para disparar de lejos - La electrénica es compleja, se enredan
Es pesado y por ende menos dgi| cables y tenemos mucha estdtica
Nivel Riesgo Plan de contingencia
) El robot cuenta con una tierra fisica, ademds, le
El robot puede desconectarse debido ala frotamos toallitas de cloro para neutralizar la
estatica durante la parhda. estatica por ionizacién
A De antemano maquinamos una copia de
Medio » romggianaqeﬁ%'gg iglzt;a:nn::qigl:cﬂdas a repuesto para las placas que mas estrés
S " experimentan, como la torreta y el chasis.
; Se enredan los cables del shooter, lo que
Medio podria ocasionar que se desconecte. Agrupar los cables con mallas.

‘ecnicas de trabajo raplico 1.Toda mejora tiene que estar en CAD antes de
En el equipo, tenemos 3 estrategias maquinarse.

principales para acelerar las iteraciones 2.Todas las mejoras se maquinan primero en MDF.
del robot, que van de la mano con nuestros 3.El router CNC tiene como prioridad maquinar
estandares de diseio. prototipos.

L hypebirds.oom
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Puede que no sea el componente que mds destaque, sin embargo, es la base en la cual se construye
SENA. Resistente, preciso y répido.

Caracteristicas Disefio Colaborativo
clave: en CAD
« Hecho en su mayoria por Usamos Fusion 360 dado que nos
PlaCGS de po|icarbonato permite trabqjar remotay
resistente a impactos colaborativamente, ademds de
 Fécil de desmontar en solo que es muy fécil para empezar
5 minutos para mejoras y

reparaciones
« Equipado con dos

mecanismos de defensay

alineamiento

Qe
el N,

¢ Porque policarbonato?

Manufacturamos el 85% de la
estructura del robot usando una
maquina de Control Numérico
Computarizado (CNC], utilizando
herramientas CAM que nos
ensefiaron nuestros mentores.

Disefio defensivo

SENA integra dos sub-ensambles
defensivos:
« PE.R.A., un sistema activo con
servos que despliega una placa
para anclar el robot al pisoy

Es muy resistente a impactos, siendo unas 7

veces mds resistente que la madera segin
Ensayos de Izod (700 3/m vs 100 3/m).
Igualmente es mucho mas barato y facil de

maquinar que alternativas como el aluminio.

&Y si lo aguanta?

Para calcular si los servos de las PER.A:s serfan capaces de levantar
el robot, calculamos su aguante méaximo. Usando 2 servos Swyft
Torque de 33 kgem a una relacién de 5:1,y teniendo en cuenta que
las peras miden 10em del servo al piso, entonces: ...

4 Q % 4 T =torque
también reducir nvestra area al Peso soportado = 2% = 23—31;(9;;-—22 = 33kg fzrg'@céjﬁgiq
estacionarnos en el endgame ya Teniendo en cuenta que esto es para corriente de bloqueo, en
que las llantas dejan de ser el realidad soportaria el 80% en la mayoria de casos, siendo 26kg,
punto de contacto muy por encima de los 10kg que pesa Sena.

« M.U.R.Q., un conjunto de placas de Igualmente queriamos saber si el policarbonato aguantaria y no se
po|ioc1rbonc1to disefiado para doblaria, para esto, usamos la férmula de carga critica de Euler:
obstrir camaras y artefactos I = (ancho x grosor®)/12 = (0.04 x.0.006*)/12 = 7.2 x 10 *m* . .de!
enemigos de forma pasiva. Ademds | . mxExI l-23x10°-72x107% .0 {Eag@ylomamentaty
sirve como contrapeso ala ' (Ko (OFro2)° E = médulo de Young para

i i olicarbonato
234N equivalen a 24kg aproximadamente, por E: S N

lo que la carga de 10kg de Sena deberia longiitud
aguantar sin doblar la PE.R.A. b=Igrgo derlaRERA

isefio del Intake a la Torreta

El intake es el sistema encargado de la recoleccién de artefactos
mediante siete llantas flexibles que rotan y los guian de manera

electrénica del robot para que
esté balanceado

.‘&1_ Py
controlada hacia el sistema de transferencia. Se potencia usando f)&;;
un motor de 435 RPM, el cudl mediante cadenas transferimos a las N =

flechas del transfer para minimizar la cantidad de motores.
Ademds, se usan estas placas para anclar las llantas de
odometria, los cuales permiten una localizacién mas precisa del
robot dentro de la cancha, 12




+>— ~ El transfer es el sistema encargado de transferir los artefactos
':‘f'}_,\"%?}, 15 , | 1~desde el intake hasta el disparador. Este se compone de una
/ __ .ii// rampa y un par de flechas con llantas flexibles. La rampa fue
VA 7~ 5 disefiada utilizando Curvas de Bézier extruidas a lo largo del
N . robot, lo cual nos permite incrementar la gradiente de forma
: "Ny grudual, sin sacrificar suavidad. Las flechas fueron posicionqdas

de tal forma que en todo momento un artefacto tenga

contacto con al menos una llanta suave.
Para probar la eficiencia de estos mecanismos, inventamos una
prueba que consiste en poner un grupo de artefactos pegados a la
pared, manejar en linea recta hacia ellos y estrellarse, evaluando

cuantos artefactos entraron al robot antes de llegar al muro,
En el 75%, 3 artefactos entraron
En el 17.5%, 2 artefactos entraron
En el 7.5%, 1 artefacto entré

Enel 0%, ningin artefacto entré

En general, el robot recoge en promedio
2.675 artefactos de 3 al estrellarse, un .
valor bastante dlto para nosotros. II €

Por dltimo, la torreta es el ensamble sobre el que descansa el
5 lanzador, usamos un par de placas de policarbonato y las

‘ envolvemos en un “sandwich” de baleros, o que hace que gire

con muy poca friccién. La torreta se potencia con un motor de X
RPM que mediante engranes herringbone gira toda la estructura
21 del lanzador entre -135° a 135°, permitiéndonos alinear el
lanzador sin mover el chasis.

Disefio_de| Lanzador
El lanzador funciona al presionar los artefactos entre una superficie Volante de inercia

fija y un par de llantas duras. Estas Gltimas son revolucionadas con

un motor de 1150 RPM con una relacién de 1:3.4. Un volante de inercia permite que un
Para conservar su velocidad entre disparos, integramos un volante objeto pierda menos velocidad

de inercia, recomendado por el Dr. Nava. Dicho volante pesa 0.5kg  @ngular ol transferirle energia a otro.
y fue impreso en 3D y rellenado de plastiling, reduciendo asf la Esto sucede ya que la energia es:

complejidad de manufactura. 1 Donde:
E=—Iw |=inercia
rP'un a fuhiro: I 2 w = velocidad angular

Al disparar un artefacto:

AN D volante = AE{U'tr:far't 0

Expresamos el cambio en velocidad:

Balancear el volante de inercia,
ya que al ser de plastilina hace
que el disparcdor vibre un poco
A

< PR SIE
[ AEr‘m'rmttJ % EIWI = EIUJ_!
Aprendizaje: N
Es muy importante encontrar 51(@’1 ~ w3) = ABqrte facto

Resolvemos para la velocidad final w;:

A Eurn-_l’ur-fu A Eu rte facto
I I

maneras en que los elementos
del reto afecten lo menos

posib|e la dinamica del robot.;&
o R

2

1 2
wi—wy =2 S w; =wj—2

e \f";wz 9 AEurfr_fur-m
3= YWy f

" Igrnnrfr 3 Awchico ¥ Iihica —t Au’gmnd(

El engrane “herringbone” o
helicoidal es caracterizado por
tener los dientes inclinados, lo

Teniendo en cuenta que las llantas pesan 300gr y el
volante 500gr, encontramos que el momento de

inercia es: 7= 1 [/ g
que evita las fuerzas axiales 5 il iEI 64% de la
i‘;\cIrTmentgndo la estabilidad Frd %0'3_0‘0482 3456 x 10 ‘kgm®  inercia viene
anzador.
(¢ 13 1 del volante!

Fotante = 0.5 - 0.050% = 6.25 x 10" *kgm?
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Estrqtegla Juranté’el Match

|

+9pt

Empezando Recolectamos la | di

desde la zona de siguiente hilera R.ec? ectamos y disparamos la
lanzamiento de artefactos siguientes tres hileras.
cercana. para dispararlos

Retrocedemos y a continuacién.

disparamos 3

artefactos.
Y y Para terminar, nos colocamos

afuera de la linea de lanzamiento.

Tenemos una variante de este auténomo el
cual baja la palanca por si en conjunto con la
Clhclnzcl |Ogrclm05 ||enc1r 2 veces el Ccll'lcl| del

gOCll.
i - B H
] Después, vamos i —
Eﬁ;lz ngulente d ? puerta del tunel 4

Empezando
desde la zona de
lanzamiente

para después
recoger mas
artefactos. De

artefactos y
regresamos a |Q

Para terminar,
salimos de la

&
lejana. El robot Izona d‘_e ; ahi, los zona de
Anzamiento pard £ .
avanza un poco, g P disparamos. lanzamiento
disparar.

para reclamar los
puntos de leave.

apunta al goal y
dispara.

A

; /\\
s N TN

Al ser extremadamente rapldos nuestro robot no tiene problema en « 2, por lo tanto, la
estrategia es 1 rlos @ tos dispersos por la canchay dlsparquos de cerca. Si no hay
C’.rte{:actos, hGCemDS r. Hemos CG'CU'GdO que en Prom9d|0 por PG.rthlCl
POCIe mos hacer 12 cic
OTisA S Pl oS enemigos al disparar para

<de3 artefaotos cada uno. |guc1|mente entre ciclos buscamos defender

Para terminar nuestro match, nos posicionamos en |c1
base aliada yeon nuestro sistema P.ER.A, re mos el
c PCJ.FCJ. CleJCll' un hUBCO suflmente

Este andlisis de :

permite adaptarnos a |c1

espacio que ¢ [
P ql | i la partida.
para que la alianza entre ircial R
Eiecuta trayectorias vy acciones Asequra una puntuacién alta
Auténomo cercano J Y Y‘ J P. y
extensas y precisas. consistente.

Busca apoyar a una alianza que

= [ Consume mds bateria al igua| que es pPey N ] 4

Auténomo lejano g cuente con un sélido auténomo
mds propenso a fallar.

cercano.

Es necesario tener varios elementos Agiliza y corrige los movimientos en
Road Runner

de telemetria. el periodo auténomo.
s Mayor consumo energético, Brinda una mejor localizacién en
Limelight [
degradando la baterfa. cancha.
Complejidad en la estructura del Simplifica los procesos mds
Maquina de estados Pl e P P
codlgo. recurrentes del robot.

14 hypebirds.oom
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Localizaciéon con sensores

El robot utiliza 2 enceders de alta definicién para ubicarse en
el campo. Para esto, colocamos 2 llantas omnidireccionales
“locas” tensionadas por resortes llamadas odometry pods.
Estas se mueven por la misma friccién del suelo cuando el robot
se mueve. De esta forma, podemos transformar la lectura de los
sensores d centimetros en el eje X y Y. Para saber la
orientacién del robot, utilizamos el MU dzl Expansion Hub.

Movimiento con RoadRunner

Empleamos la libreria RoadRunner para nuestro auténome, la
cual utiliza estas lecturas para seguir un perfil de movimiento.
Utiliza PIDF (feedback y feedforward control) en el chasis para
seguir un punto "precompiiado" a través de una trayectoria.
Esto hace que nuestro auténomo sea muy consistente, sin
embargo, ne puede ir a velocidad méaxima ya que ocupa un
“colchén” para recuperarse en caso de atrasarse.

Limelight

Es una cdmara inteligente que
utilizamos para mover la torreta
automaticamente. Utiliza un
controlador PD que aprendimos del
Dr. Crescencio para seguir el
AprilTag de la goal. Bésicamente, la
torreta se mueve proporcionalmente
a la posicién del Tag, el Derivativo
solo sirve para suavizar el giro.

Cédigo del robot

Decidimos organizar nuestros archivos de programacian del
robot en subcarpetas para mantener el orden y facilitar la
identificacion de cada cosa. Ademds de que los subsistemas van
acorde a al paradigma:de Programacién Orientada a Objetos.

Retroalimentacién

Para indicarle a los que
necesarias fueron alcanzadas mediante un encoder, las
luces traseras parpadean en verde y el control del
segundo driver vibra para indicar que puede disparar.

drivers las  rotaciones

Pinball Down

Comandos asincronos

Para que el robot pueda apuntar, disparar y moverse al
mismo tiempo, implementamos Command based
programming, un paradigma de programacién que
permite ejecutar comandos o acciones de forma
asincrona, esto se logra utilizando librerias como FTClib y
RoadRunner gue se encargan de asignar un hilo del
Control Hub a cada tarea para habilitar paralelismo.

Maquina de estado

Permite que el robot haga un conjunto de acciones sin
tanta interaccién humana. Ya sea recogiendo artefactos o
disparando los mismos. Todo al alcance de un botén,
simplificando el manejo y siguiendo una progresién similar
al de un diagrama de flujo.

Orientacién a cancha/robot

El robot estd en un modo de manejo relative a la
orientacién de la cancha, por lo que el robot se movera
en la direccion del joystick independientemente de su
rotacién, Para esto, se toman los componentes Xy Y del
joystick como vectores y se rotan contrario al dngulo del
robot.

Diagrama de Controles

Cambiar vel.
shooter

Snbir/ bujur
P.E.R.A.s

Cambio de
orientacién

Estado:

Estado:
Recolectar

Estrategias implementadas:

« Previo al armado del robot,
se practicé en el simulador
xRC obteniendo un rank 2 y
3 a nivel mundial

« Rutina de 10 horas de
practica a la semana para

Plan a futuro:

Una red neuronal para
que la camara
aprenda a detectar

Aprendizajes:
El control es mds que
auténomo, hace que el

robot sea mas eficiente

Second Robotics

mejorar ciclos de robot

« Simulacién de defensa con el
Starter Bot hecho por
rookies durante practicas

Rank  Player Name

L brendan?

#2  1and

#3  sabruzu

artefactos.
e

15

en toda la partida
Y

hypebirds.com
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