
OnStage Technikai bemutató
videón Pontozólap 2022.

Csapat neve:
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.

Kategória Példák arra, hogyan lehet magas pontszámokat elérni pontszám

A robot 
bemutatása Teljesen működő robot rendszert mutat be. 

Bemutatja a robot(ok) általános képességeit, beleértve a négy kiválasztott tulajdonságot.
Teljesen működő robotrendszereket mutat be jelmezek nélkül
 TDP vel összhangban. /10

Tervezési 
folyamat

Ismerteti a robotrendszer fejlesztése során alkalmazott tervezési 
folyamatokat
Kiemeli, hogyan gyokztepk le a kihívpvapsokat a tervezepsi folyamat sorapn,
kuéloénoésen a csapat problepmamegoldapsapra oésszpontosívptva
Koézli a csapattagok szerepkoéreit eps hozzapjaprulapsait
kuéloénboézok rendszerekhez (elektromechanikai, szoftveres stb.) /6

Prezentáció A prezentáció érthetősége és minősége.
Jopl kidolgozott a videop
A grafikapkat  eps a kívpseprok anyagokat eprthetoken megmagyarapzza..

/5

A technológia 
kommunikálása

Koncepciós és technikai innovációk
Hatepkonyan, toémoéren eps eprthetoken kommunikaplja a koézoénsepg felep  a robot technikai 
lehetoksepgeit, a csapat tagjai profi mopdon bemutatjapk a robotok keppessepgeit.
Technikailag szokatlan, kreatívpv vagy ambiciopzus elkeppzelepseket a  robot 
teljesívptmepnyepre vonatkozopan vilapgosan elmagyarapzza . /5

Tulajdonság 
kiválasztásának 
folyamata

Tulajdonságok
Azok a csapatok lesznek díjazva akik megindokolják,  hogy miért választották ki  azt a 
négy tulajdonságot, amelyről azt gondolták, hogy  az előadás során a zsűri értékeli.
Példák a tulajdonságokra: mozgás, tárgy/ember észlelése, ember, robot és/vagy kellék 
interakciója, tárgykerülés, manipuláció (megfogás/markolás), vizuális/hang felismerés 
vagy lokalizáció és feltérképezés /4

Összpontszám: /30



OnStage Technikai interjú
Pontozólap 2022

Csapat neve:
      Bíró neve:

Kategória Példák arra, hogyan lehet magas pontszámokat elérni Pontszá
m

Programozás
Képes elmagyarázni a programot és a hardver és szoftver közötti 
kölcsönhatásokat:
- Programozapsi nyelv vaplasztaps,
- Problepmapk a szoftverrel
- Megfelelok modellek, adatkepszletek eps/vagy koényvtaprak fejlesztepse a 
programozapsi feladatok megoldapsapra
- Innovatívpv programozapsi megoldapsok
- Hatepkony eps optimalizaplt programozaps egyeprtelmuk dokumentapciopval eps 
megjegyzepsekkel / 6

Elektromech
anikai 
rendszerek

Képes megmagyarázni, miért választották az elektromechanikus tervüket:
- Anyagok és működtetők kiválasztása
- Rendszer kinematika
- Egyedi elektronika fejlesztése (beleértve a PCB-ket is)
- Energiagazdálkodás, szabályozás és akkumulátorválasztás
- Mikrokontroller választás
- A tervezési döntések célja a rendszerek megbízhatósága és tartóssága
Magyarázza el, hogyan felelnek meg a rendszerek a célnak – például:
- Komplex mobilitás – minden-irányú/lábú robotok
- Haladjon különböző terepeken
- Nagy pontosságú rendszerek, beleértve a pneumatikát
- Működő karok/kezek/arcok
- Robotkarok a manipulációhoz
- Automatikus kiegyensúlyozó rendszer
- Egyedi alkatrészek / 9

Sensor and 
Communicat
on Systems 

Képes elmagyarázni az érzékelők és a kommunikáció szerepét , a 
robotok kapcsolatát a színpadi környezettel:
- A robotrendszerek dinamikusan tudnak reagaplni a nem tervezett esemepnyekre
- A robotok eprzepkelik a koérnyezetuéket eps felhasznaplhatjapk az informapciopkat
hogy dinamikusan reagapljanak egy akciopval
- Toébb szenzoros rendszerek integrapciopja megoldapsok fejlesztepsepre
- Szenzorok koézoétti kommunikapciop fejlesztepse
- Kommunikapciops architektuprapk leptrehozapsa (aszimmetrikus
kommunikapciop)
Magyarázza el, hogyan felelnek meg a rendszerek a célnak – például:
- Vizuaplis/Audio felismereps
- Úttmutatop, navigapciops eps vezeprlokrendszerek fejlesztepse
- Robot-Robot interakciop
- Termepszetes robot-ember interakciop
- Stage/Robot lokalizapciops rendszerek / 9

Technical 
Description 
Paper 

A projektfejleszteps hitelessepgept mutatja.
• A nepgy kivaplasztott tulajdonsapg egyeprtelmuk leívprapsa
• A hardver- eps szoftvervaplasztaps egyeprtelmuken le van ívprva.
• A beadvapny a megfelelok formaptumban kepszuélt / 6

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 csapattagok nem tudjapk ismertetni, hogy technikailag hogyan vettek repszt a

robot eppívptepsepben

Összpontszám: /30



OnStage Performance
Pontozólap2022.

Csapat neve:

Bíró neve:

Csoport
Példák arra, hogyan lehet magas pontszámokat elérni:

Pontszá
m

Az egész 
előadás vizuális
hatása és 
minősége

A robot-előadás kísérletet tesz a közönséggel való kommunikációra 
és a közönség bevonására. Például:
• Vilapgos kapcsolat/tepma/oétlet/uézenet jelenik meg az egepsz  elokadaps alatt. A 
tepma koévetkezetes eps jopl eprthetok.
• Az elokadaps vonzop, eps leppepseket tesz a koézoénsepg szoprakoztatapsapra.
• Az elokadapsi tepr hatepkony kihasznaplapsa a tepmaphoz vagy az apltalapnos 
elkeppzelepshez keppest.
• A robotjelmezek  hozzapadott eprtepket eps vizuaplis hatapst biztosívptanak.
• Az eredeti eps innovatívpv kellepkekkel vagy dívpszletekkel valop interakciop 
megnyerok eps eprtepknoévelok mopdon befolyapsolja az elokadapst.
• Kockapzatos/nehepz mozdulatokat tesznek  eps kiteljesívptik  a tepmapt.
• Hatepkony eps eprdekes interakciop van a robotok eps/vagy emberek koézoétt. /16

A csapat által 
bemutatott 
tulajdonságok 
hatékony 
kivitelezése. 
T

Tulajdonságok megvalósulása/Robotinterakció/Rendszerintegráció:
0p Nincs 
1p Gyenge megvalopsívptaps – nem a vaprt mopdon mukkoédik, eps nem ad 
hozzapadott eprtepket az elokadapshoz
2p Attlagos megvalopsívptaps – az elvaprapsoknak megfeleloken mukkoédik, de nem 
ad hozzapadott eprtepket a az elokadapshoz 
3p Jop megvalopsívptaps eps hataps – az elvaprapsoknak megfeleloken mukkoédik, eps 
hozzapadott eprtepket ad a az elokadapshoz .
4p Kivaplop megvalopsívptaps eps hataps – az elvaprapsoknak megfeleloken mukkoédik, 
eps jelentoks hozzapadott eprtepket ad  az elokadapshoz.

/ 24

1.tulajdonság 4p

2.tulajdonság 4p

3.tulajdonság 4p

4.tulajdonság 4p

Robot Interakció: 4p

Rendszer integráció: 4p

Pontlevonás
a bírák döntése
szerint -3 
mindegyik
levonás 

Pontlevonaps japr a koévetkezokkeprt:
• -3 pont minden nem tervezett emberi beavatkozapsra
• -3 pont minden 10 mapsodperc idoktuplleppeps miatt
• -3 pont ha egyszer vagy toébbszoér upjraindívpt

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

Összpontszám: /40


