Robot Design FLL 2009 — Bratislava/Kosice Cislo timu: Nazov timu:
Vyborne Dobre Ako-tak Treba zlepsit’
© S s . Efektivne strategické Stratégia zaloZena na - ..
5 |Vynikajica/inovativna lanovanie, kombinovanie jednoduchosti, neriskuje Stratégia zalozena len na
‘@ |stratégia, kombinovanie p i Y jear . ' 1€, jednoduchosti, nevyuziva ¢as,
- ; . uloh, pouzitie manipulatorov |berie do uvahy €as, ST .
© uloh, nakreslenie drah, . , A nekombinuje ulohy, a nerobi
= P . alalebo viacerych kombinacia uloh alebo . i :
b maximalizovanie bodov NI bodovo-vyhodné rozhodnutia
programov maximalizacia bodov
R. sa pohybuje a ota¢a |R. sa takmer vzdy pohybuje |R. sa niekedy pohybuje a R. ma opakovane tazkosti s
presne a efektivne a otaca presne a efektivne | otaca presne a efektivne presnymi pohybmi a ota¢anim
R. upravuje rychlost’, R. sa nepohybuije prili$ . e . pee
« | Polohu a smer na rychlo, aby bol nepresny, a R. sa pohybu;e prI|IS .rychlo’,_v R.sa p°,h.¥bule prilis rychlo .
8 DS . ; o takze je nepresny, a ide prili§ | alebo prili§ pomaly, aby spinil
© | optimalizaciu rychlostia | nejde prilis pomaly, aby - - L ;
. . . pomaly, aby ulohy splnil akukolvek ulohu
© -8 presnosti ulohy nesplnil
2 oIrR hybuje medzi  |R hybuje medzi
S, ® |R.sa pohybuje medzi . sa pohybuje medzi . .
£ 'O |dvoma bodmi s dvoma bodmi s prijatefnou R. sa .nlekedy pohypule R. sa medzi dvoma bodmi
O ‘\® | v . . : , medzi dvoma bodmi . .
vybornou konzistenciou a | konzistentnostou a . pohybuje nekonzistentne
o > : , konzistentne
S [presnostou presnostou
©
Z | Vyborna tolerancia k 5
zmenam (nabitost Znesie zmenv. brip. vuziva Slabé usilie o lokalizaciu na | Ziadne Usile o lokalizaciu na
batérie, prekazky), prip. ¥, Prip- vy stole nad ramec vzdialenosti | stole nad ramec vzdialenosti a
i senzory na lokalizaciu , o , o~
vyuzitie senzorov na a presnych otociek presnych otociek
lokalizaciu
Progr'am je [oglcky Program je organizovany, Program je mélo . o
organizovany, dobre obsahuje nejaké komentare organizovany a trochu Program je chaoticky a
dokumentovany a a vacsinou pre posluchaca 9 o Y nezrozumitelny
- Y Lo zrozumitelny
okamzite zrozumitelny pochopitelny
o Suvislé monitorovanie | Opakované monitorovanie | Jednorazové monitorovanie | Ziadne monitorovanie senzorov
‘e | Senzorov a motorov senzorov a motorov senzorov a motorov a motorov
©
> [V kazdom starte sa Niektoré pohyby sa Senzory su vyuzité obcas, . i s
o) . . S ! . . Senzory su pouzité nevhodne
£ niektoré pohyby spoliehaju na senzory vo analyza a akcie by sa dali alebo vobec
@ |spoliehaju na senzory vacsine Startov Zlepsit
1
8’ . Premenné, cykly, Premenné, cykly,
b Premenné, cykly, . . , }
& |podprogramy a pgdprogrgmy a podmlen’ky poderqugra’my a podmlenky.su Premenpe, cyk]y, p’odprczlgr’amy
. - . su pouzité zmysluplne, tim | pouZzité malo, tim nerozumie |a podmienky nie su pouzité
podmienky su efektivne . . i i
rozumie spravnemu pouZitiu | pouzitiu
Deti dokazu pop|§at celé Deti vedia vysvetlit vacsinu | Deti vedia vysvetlit niektoré | Deti nevedia vysvetlit, o sa
kolo a odkazovat sa
! Casti jedného kola Casti jedného kola deje v jednom kole
pritom na program
= | Dékladna znalost’ Dobré znalost vnutornych Prijatelna znalost vnatornych | Ziadna znalost vnatornych
3 % vnutornych suvislosti suvislosti suvislosti suvilsosti Casti robota
'*® = |Preukazuju hiboké Preukazuju mierne Preukazuju len malé .. .
o o . o : Ziadne porozumenie robota a
© | porozumenie robota a porozumienie robota a porozumenie robota a :
o : . . programovania
programovania programovania programovania
| Pevna, robustna a Robot je zlozeny s mensimi 5o . . . sl
g bezchybna konatrukeia | chybami Robot zlozeny s chybami Robot je zloZzeny s tazkostami
@ € Doplnky su pouzitelné s
S & . f o
§ .5 Doplnky su modularne, |Doplnky su modularne, tazkostami a/alebo nie su Ez;plggg\/?f?:;kz lalzi?usiihu
2 o |funguju ako maju, dlohy | vacsinou funguju ako maju, |modularne, nie st presné aIel:F))o ) zf) ,to(:ne P ’
v € | plnia opakovane daju sa pouzit opakovane alebo sa nedaju pouzit K lik y
2 = apakovane omplikované
o I3
X _8 Robot je navrhnuty Robot navrhnuty timom s Robot navrhnuty podfa
O |timom, je unikatny a nuty navodov a pouzitim Robot postaveny podla navodu
- - podporou trénera . , . .
tvorivy niektorych vlastnych napadov
c - . Al v Robotu chybaju viaceré Robotu chyba vaésina kritickych
2 Robot je usporny a Robot o'bsahUJe dole'2|te kritické prvky navrhu (funkcie, | prvkov navrhu (funkcie,
o |elegantny, upiny po prvky navrhu a efektivne . wi o i , vt
@ | kazdej stranke vyuziva svoje &asti efektivne vyuzitie Casti, efektivne vyuzitie Casti, doplnky,
=] doplnky, stabilita) stabilita)
pocet v stipci
POZI’ldmky.' * v kazdom riadku oznacte jednu moZnost

fo s

HANDS ON
L

CHNOLOGY




