
OnStage Technikai bemutató
Pontozólap 2019.

Csapat neve:

Kategória:    □ Kezdő □ Haladó                      Bíró neve:
A nyilvános technikai bemutató célja:
• Bemutatja a robot(ok) keppessepgeit 5 perc alatt.
• Robot mukkoédepsepnek eps fokbb elemeinek bemutatapsa kosztuém neplkuél.
• Demonstraplni, hogy a teljes robotrendszer  a jellemzepsnek megfeleloken mukkoédik.
• Ki kell emelni a robot(ok) fokbb innovatívpv  eps eredeti keppessepgeit.
• A koézoénsepg szapmapra hatepkonyan kell kommunikaplni a robot technikai keppessepgeit egy jop minoksepguk 

demonstrapciopval.

Néhány terület, amelyre kiterjedhet a szemléltetés és magyarázat:
• Egy olyan mukkoédok mechanizmus bemutatapsa eps szemlepltetepse amely oésszetett, hatepkony, tuplmutat a 

repszfeladatokon vagy a megbívpzhatopsapggal eps hatepkonysapggal  van kapcsolatban
• Robot-robot vagy robot-ember koézoétti interakciopk bemutatapsa (pl.: szenzorok vagy maps kommunikapciops 

protokollok segívptsepgepvel)
• Egy szoftver algoritmusapnak sikeres alkalmazapsa.
• Speciaplis alrendszer alkalmazapsa ami eredeti(nem mapsolt) eps innovatívpv.
• Errdekes meghajtop mechanizmus eps azok vezeprlepsepnek bemutatapsa.
•   Szenzorok kivaplasztapsa eps melyik szenzor van detektaplapsra vagy kapcsolatleptesívptepsre hasznaplva.
•   A hasznaplt szenzorok jeltovapbbívptapsa (pl: analopg/digitaplis/frekvencia sapv)
•   A kifejlesztett szoftver architektupra elmagyarapzapsa
• Teljes rendszer oésszeapllívptapsapnak ismertetepse (pl: szoftver, elektronika, mechanizmusok)
• A felhasznaplt kommunikapciops mechanizmusok  a robot koézoétti hatepkony eps megbívpzhatop kommunikapciophoz
•   A legnagyobb problepma  amit sikeruélt megoldani,pl:  elegendok energiaforraps , megbívpzhatopsapg eps interakciop
• Hasznaplt visszacsatolapsi hurkok/ feedback loops  (pl:  szenzor visszacsatolapsi loop)

Kategória
pontszá

m

Teljesen működő robot rendszer bemutatása. A komplexebb robotok magasabb pont eprtepket kapnak. Pepldapul: 0-
4 egy teljesen mukkoédok de egyszeruk roboteprt (kit based), 5 - 7 pont koézoétt egy mukkoédok roboteprt, ami sok 
szenzort tartalmaz, 8 -10 pont koézoétt egy teljesen mukkoédok roboteprt, mely teljesen egyedileg kepszuélt eps 
kuéloénfeple elektronikai elemeket tartalmaz. /10

Robot képességeinek bemutatása a prezentációban (hardver, szoftver, szenzorok, algoritmusok, mechanikai 
megoldások, elektronika és kommunikáció).
Pepldapul: 0-2 pont alapvetok keppessepgekeprt egyszeruk szenzorok / mukkoédtetok elemek feedback loop 
alkalmazapsakor, 3 to 5 pont olyan hardver/szoftver megoldapsokhoz melyek segívptsepgepvel eprdekes 
keppessepgekkel ruhapzza fel a robotot, 6 to 8 pont ha innovatívpv keppessepgekkel ruhapzza fel a robotot eps emiatt 
eprdekes robot megoldapsokat lehet leptrehozni. /8

A prezentáció érthetősége és minősége.
Pepldapul: 0 - 1 pont ha az elokadaps nehezen koévethetok eps nem mutatja be a robot keppessepgeit, 2-3 pont a 
hatepkony prezentapciopeprt,  amely egyeprtelmuken bemutatja a robot keppessepgeit, 4-5 pont ha a csapat tagjai profi 
mopdon bemutatjapk a robotok keppessepgeit. /5

Koncepciós és technikai innovációk
Pont adhatop a project oétletre  az alkalmazott technolopgiapt figyelembe vepve, illetve az alkalmazott kreatívpv 
koncepciopra a robotokra illetve azok elokadapsmopdjapra. /7

Öszpontszám: /30

Dívpj jeloéleps: Szemeplyes megjegyzepsek:



OnStage Technikai interjú (elmarad a MIRK-en) Eredménylap 2019

Csapat neve:

Kategória:    □ Kezdő □ Haladó                      Bíró neve:

Kategória Példák hogyan adódnak össze a részpontok: Pontszá
m

Programozás
• Programozaps hatepkonysapga
• Programozaps fejlettsepge (optimalizaplaps, elegancia)
• Innovatívpv programozapsi megoldapsok
• Alkalmazott koényvtaprak (as distinct from functions)
• Geppi tanulaps (Machine Learning)
• Program mukkoédepsepnek bemutatapsa valamint a hardver eps szoftver koézoétti 

interakciopk ismerteteps
• Programozapsi doéntepsek magyarapzata, programnyelv kivaplasztapsapnak indoklapsa, 

szoftver mukkoédepsepvel kapcsolatos  problepmapk ismertetepse / 7
Mechanikai
hardver

• Stabil / komplex / innovatívpv mechanikai rendszer
• Nagy pontossapgup mechanika kialakívptapsa, vagy mechanikai nehepzsepgek 

apthidalapsa
• Fejlett eps funkcionaplis karok /kezek /arcok
• A robot keppes taprgyakkal manipulaplni
• A robot baprmilyen terepen tud mozogni
• Automatikus egyensuplyozop rendszer
• Megfelelok mukkoédtetok elemek hasznaplata
• Keppes a mechanikai rendszer bemutatapsapra
• Keppes megmagyarapzni mieprt szuélettek a doéntepsek pl. az alkatrepsz vaplasztaps 
esetepn / 9

Elektronikai
hardver

• Nephapny elektronikai elem egyepnileg kepszuélt eps mukkoédepsben elteprok mint a boltok 
polcain talaplhatop elemek

• Szenzorok innovatívpv mopdon valop felhasznaplapsa
• Hasznos GPS, giroszkopp eps gyorsulapsmeprok
• Innovatívpv technolopgiapk alkalmazapsa a robot mukkoédtetepse sorapn (pl.: 360° 

kamera, alternatívpv energiaforraps (hidrogepn szolapr), hologram, kuéloénfeple 
mikrokontrollerek stb.)

• El tudja magyarapzni az elektronikai elemek mukkoédepsept
• Keppes megmagyarapzni mieprt szuélettek a doéntepsek az elemek kivaplasztapsa sorapn 

eps az elektronikai elemek alkalmazapsa sorapn felleppok problepmapkat ismerteti / 7
Robot 
kommunikációj
a és interakciók

• Mukkoédok robot(ok) koézoétti kommunikapciop
• Mukkoédok vizuaplis felismerok rendszer
• Mukkoédok hangfelismerok rendszer
• A robot keppes “beszeplni”
• Kommunikapciops architektupra fejlesztepse
• Szenzorok hasznaplata a robotok koézoétti interakciopkhoz, pl: robotok koévetik a  

robotokat
• Szenzorok hasznaplata a robot-ember koézoétti interakciopkhoz
• El tudja magyarapzni hogyan eps mieprt toértepnik meg a kommunikapciop

/ 7

Pont levonás
(a bírák saját 
belátása szerint 
max 15 pontig)

15 pont levonapsra keruélhet ha:
• Ha a bívprapk upgy eprzik nem a csapattagok vepgeztepk el a munkapt
• Ha a robot upjra fel lett hasznaplva egy elokzok versenybokl
• Ha a csapattagok nem tudjapk ismertetni, hogy technikailag hogyan vettek repszt a

robot eppívptepse sorapn

Összpontszám: /30



OnStage Preliminary Performance
Értékelőlap2019.

Csapat neve:

Bíró neve:

Csoport
Példák hogyan adódnak össze a részpontok:

Pontszá
m

A teljes 
bemutató 
minősége

• A bemutatop sorapn van kapcsolat vagy koézoés tepma. A bemutatop teljes meprtepkben
eprthetok.

• A produkciop teljes egepszepben eplvezhetok
• A szívpnpad teruéletepnek teljes hasznaplata
• A hapzilag kepszuélt robot kosztuémoék jopl kiegepszívptik a produkciopt eps eplvezhetokvep 
teszik a produkciopt
• Eredeti eps innovatívpv elokadaps

Csak a robotok eps 2 elokadop tartopzkodhat a szívpnpadon. Dívpszletek hasznaplata a 
szívpnpadon engedeplyezett ha a robotok interakciopjaphoz szuéksepges.

/
12

Robotok 
progra mozása

• Nem ismeptlokdok robot mozgapsok eps / vagy oészzetett robotikus mozgaps
• Megbívpzhatop robotok, melyek nem esnek szept eps az elokadaps sorapn megbívpzhatopan 

mukkoédnek
• A robot kockapzatos mozgapsokat vepgez (pl.: a robot(ok) egyensuplyoznak)
• Emberekhez hasonlop folyamatos mozgapsok
• A robot(ok) a szívpnpad teljes teruéletepn mozognak
• A bemutatop sorapn folyamatos  eps letisztult a produkciop sorapn
• A robot(ok) mozgapsa a zenephez koreografaplt.

/
12

Technológiák 
megfelelő 
használata

• Minden alkalmazott szenzor hasznaplata ívpgy azok emelik a produkciop eprtepkept
• Technolopgiapk alkalmazapsa upj vagy kuéloénboézok, eddig nem laptott mopdokon
• Errdekes technolopgiapk hasznaplata – pepldapul szokatlan mechanikai, elektronikai 

eps apramellaptop rendszerek alkalmazapsa
• Fejlett technolopgiapk hatepkony felhasznaplapsa (pl.: laptaps rendszer, hangfelismereps 

stb.)
• Digitaplis kijelzok (projektor) hasznaplata, mely beeppuél vagy kiegepszívpti a 

produkciopt
/ 10

Kommunikáció 
és interakció

• Robotok koézoétti kommunikapciop kialakívptapsa a produkciop eloksegívptepse eprdekepben
• Az ember robot koézoétti interakciop nem tapvirapnyívptapson keresztuél toértepnik
• Robot-robot interakciop
• Robotok koézoétti szikronizapciop / kommunikapciop
• Interakciop a digitaplis kijelzok eps a robotok koézoétt
• A robot(ok) el tudjapk keruélni a vapratlan akadaplyokkal valop uétkoézepst

/ 6
Pontlevonás
(a bírák 
döntése 
szerint)

Pontlevonaps japr a koévetkezokkeprt:
• -3 pont minden nem tervezett emberi beavatkozapsra
• -5 pont minden upjraindívptapseprt
• -3 pont mnden 10 mapsodperc idoktuplleppeps miatt
• -3 pont ha kimegy a robot a kuélsok szegeplyen

A csapatokat szabaplyseprteps esetepn figyelmeztetik, hogy a szabaplyok megszegepse
nem engedeplyezett a mapsodik elokadaps sorapn.

Összpontszám: /40



OnStage Advanced Performance 
Score Sheet 2019.

Team Name: Judge:

Category Examples of how high marks may be achieved are Mark
Quality of the 
Whole 
Performance

• There is a link, or common theme demonstrated in the whole performance. The 
idea of the performance is well understood.

• A performance that is engaging throughout
• Ambitious use of the stage area
• Home-built robot costumes complement the performance and are engaging
• Original and innovative performance

Only robots and up to two performers are allowed on stage Use of props or 
scenery on the stage is allowed only when used for interaction with the robot.

/ 10
Robot's 
Movements

• Non-repetitive robot movements and/or a varied robot performance
• Reliable robots that do not fall apart and work as expected for the duration of 

the performance
• Risky movements by robots (e.g. Robot(s) can balance itself)
• Fluid movements similar to humans
• Robot(s) moves around the whole stage area
• A slick and polished performance throughout the display
• Robot movement(s) are choreographed tightly to the music.

/ 12
Effective Use of
Technologies

• All sensors are used and add value to the performance
• Technologies are used in new or different ways not seen before
• Unusual technologies are used - for example unusual mechanical, electronic or 

power systems
• Effective use of advanced technologies (e.g. vision recognition, voice recognition

etc.)
• A digital display that integrates and/or complements the performance

/ 12
Communicatio
n s & 
Interactions

• Communication between robots to develop the performance
• Human-robot interaction that is not remote control
• Robot-robot interaction
• Synchronization and/or communication between robots
• Interaction between digital display and the robots
• Robot(s) can avoid hitting with unexpected objects

/ 6
Deductions (at 
discretion of 
judges)

Points deducted for:
• -3 points for each unplanned human intervention
• -5 points for each restart
• -3 points for each 10 seconds over the allotted time
• -3 points for each infraction of the outer boundary

Teams that infringe the rules will be warned that such infringements will not be
allowed in the second performance.

Total Score /40 


