Pokyny

Vlastny model

(Cl’slo timu ] (Nézov timu

Kategdria

Timy by mali prezentovat porotcom svoje vysledky v kazdom z uvedenych kritérii.
Porota zasktne v kazdom riadku prave jedno policko, ktoré zodpoveda urovni, ktoru tim dosiahol.

Kons&trukcia nie je
funkénd. Robot je
pocas prevadzky

KonStrukcia je
funkénd. Robot je
pocas prevadzky

Kons&trukcia je pevna a
stabilna. Nie su
pouzité Ziadne

KonStrukcia je pevna a
stabilna. Na robotovi
je pouzitych par

KonStrukcia je pevna a
stabilna. Na robotovi
su vo velkom pouzité

nestabilny. nestabilny. pokrocilejsie pokrocilejsich pokrocilé mechaniky.
mechaniky mechanik.

Program je funkény. Program obsahuje Program obsahuje Program obsahuje Program pozostava z

Neobsahuje podmienky a slucky. pracu so senzormi. komunikaciu medzi viacerych modulov a

podmienky, slucky,
pracu so senzormi.

zariadeniami.

zariadeni, ktoré
vytvaraju komplexny
systém.

Kreativita a
funkcénost

Projekt méa dobru
myslienku ale nie je
uplne funkeny.

Projekt je funkény. Nie
je dotiahnuty po
dizajnovej stranke.

Projekt je funkény a
dotiahnuty po
dizajnovej stranke.

Projekt je origindlny a
kreativne prevedeny.

Projekt je inovativny a
kreativne prevedeny.
Ponuka zaujimavé
rieSenie problému.
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Prezent

Tim odprezentoval
svoj projekt. Tim nebol
schopny reagovat na
otazky.

Tim bol schopny
pohotovo reagovat
na otazky.

Plagat / elektronicka
prezentécia bola
slaba. Prezentécia
¢lenov bola na drovni.

Poster / elektronicka
prezentécia bola
premakana.

Prezentacia bola
putava. Prezentacny
stanok bol na dUrovni.
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Technické prevedenie

(Cl’slo timu ] (Nézov timu

Kategdria

Pokyny

Timy by mali prezentovat porotcom svoje vysledky v kazdom z uvedenych kritérii.
Porota zasktne v kazdom riadku prave jedno policko, ktoré zodpoveda urovni, ktoru tim dosiahol.

Pravidla +
bezpecnost

Robot je v sulade s pravidlami a
bezpecnostnym poriadkom sutaze.

Pozndmka:

Konstrukcia nie je funkéna.
Robot je pocas prevadzky
nestabilny.

Konstrukcia je funkéna.
Robot je pocas prevadzky
nestabilny.

Konstrukcia je pevna a
stabilnd. Nie je odolna voci
narazu.

V pripade, Ze robot nie je v stlade s pravidlami a bezpecnostnym poriadkom sutaZe, tim
nepokracuje v technickej kontrole. Tim md moZnost upravit robota a opakovat technicku
kontrolu. Kvalifikacnych a sutaznych kél sa méZu zucastnit jedine timy, ktorych robot
uspesne presiel technickou kontrolou.

Konstrukcia je pevna,
stabilnd, odolna voci narazu.

Robot pouziva diferen¢né
zatacanie.

Robot zata€a nehnanou
napravou.

Robot zataca hnanou
napravou.

Robot zataca vSetkymi 4
kolesami.

Robot neobsahuje
odpruzenie a diferencial.

Robot obsahuje odpruzenie
alebo diferencidl.

Robot obsahuje odpruzenie
aj diferencidl.

Nepouzivaju vlastny softvér
na ovladanie.

Ciasto¢ne pouziavaju vlastny
systém na ovladanie.

Maju vlastny systém na
ovladanie.

Nie su pouzité Ziadne
pokrocilé funkcie.

Ovladanie

Je pouzité automatické
centrovanie kolies.

Je pouzita aktivna
kompenzacia (gyro).

Su pouzité pokrocilé funkcie
(prenos videa z kamery).
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Celkovo




