Universidad Catdlica

San Pablo

Hoja de Evaluacion — Actuacion

N\ (oT g gl o =No L= I =T o LU 1T o Lo PP

INStItUCION A PrOCRU N CIA: .. ettt e e e e e e e e e,

Categoria: [ Primaria O Secundaria = JUEZ: c.ooeeeeeee e
Criterio de Ejemplos de co6mo se pued i taj It : Puntaj
Evaluacion jemp uede conseguir puntajes altos son: untaje

e  Movimientos no repetitivos y/o un desempefio variado de cada robot
e Hay un punto o tema comun demostrado durante toda la presentacion
e Hay algun tipo de presentacion digital que integra o complementa la presentacion.
Valor de e Es una presentacion interactiva durante todo su desarrollo /8
Entretenimiento e Uso ambicioso del area de la presentacion -

e Los movimientos de los robots estan coreografiados precisamente con la masica.

Solo los robots y dos personas estan permitidos en el escenario.

No se da puntaje a accesorios 0 escenografia que no sean considerados robots.

e Los robots estan construidos con mas materiales que los encontrados en un kit.

Innovacién y e Hay tecnologias que son usadas en formas nuevas o diferentes a las usuales /8

Originalidad e Tecnologias inusuales son usadas, como mecanismos complejos, fuentes de poder -
alternativas, etc.

e Los robots son confiables, no se desarman y realizan sus tareas esperadas durante
toda la duracion de la presentacion.

Calidad de e Los disfraces u otros materiales en escenario con los que los robots interactdan /8

Presentacion complementan la presentacion y son vistosos. —

e Se puede notar que se la presentacion ha sido trabajada y pulida para ofrecer un
buen espectaculo

e Los robots se mueven por toda el area de la presentacion
Complejidad e Hay sincronizacion y/o comunicacion entre robots /8
Técnica e  Movimientos nuevos y/o desafiantes para los robots —
e Hay interaccion entre la presentacion digital y los robots
e Los sensores le afiaden valor a la presentacion y no han sido colocados sin un
objetivo
e Los sensores son usados de formas originales o no usuales
Sensores e e Si hay comunicacion entre robots, sirve para desarrollar la presentacion /8
Interacciones e Hay interaccién entre humanos y robots (no por control remoto) —

e Hay interaccion entre robots.
Primaria: El uso de seguidores de linea NO tendra puntajes altos.
Secundaria: No se permiten marcas planas (lineas, tapetes, etc.) en el escenario.

Cada intervencion humana no planificada: -3 puntos

Reinicios: -3 puntos por cada reinicio

Exceso de tiempo: -3 puntos por cada 10 segundos adicionales.

Robots fuera de area: -3 puntos por cada infraccion

Se debe advertir alos equipos que infrinjan las reglas que estas infracciones no seran
permitidas en la segunda presentacién. En caso esto suceda, las deducciones de
puntajes se haran de acuerdo a la discrecion del juez.

Deducciones

Puntaje Total | /40
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Categoria: [ Primaria [ Secundaria JUBZ:

Cada equipo debe traer copias de sus programas, la hoja técnica de cada robot y detalles del hardware (tanto
eléctrico como mecanico) a la entrevista. De no ser asi, no se podra proceder a la evaluacion.

Criterio de

Evaluacion Ejemplos de cOmo se puede conseguir puntajes altos son: Puntaje

e Uso de un lenguaje de programacion apropiado para la edad de los integrantes

e El equipo es capaz de explicar como funciona el programa y las interacciones entre
hardware y software

e Se crearon soluciones de programacioén innovadoras —
e Se desarrollaron bibliotecas de programacion, funciones, etc.

e Se explican las decisiones hechas y limitaciones existentes del software
e Se implementaron sistemas mecanicos confiables

e Se implementaron sistemas mecanicos complejos o innovadores

e El equipo es capaz de explicar como funcionan sus sistemas mecanicos
[ ]

Programacion /8

Hardware
Mecanico Los mecanismos han sido desarrollados para una tarea de alta precision o para _18
situaciones mecanicas “dificiles”
e Actuadores apropiados han sido seleccionados, y hay comprensién del porque se han
seleccionado de esa forma
e Se ha desarrollado y/o construido hardware electronico (apropiado para la edad de
los integrantes)
e Hay entendimiento de como los dispositivos electrénicos funcionan
Hardware e Uso innovador de sensores o integracion de sensores /8
Electrdnico e Uso innovador de tecnologias adicionales para ayudar en la presentacién (cAmaras, -

controladores de motores, GPS, microcontroladores no usuales, etc.)

e Se explican las decisiones tomadas en caso de que haya alguna limitacién en el
hardware electrénico

e Uso efectivo de comunicacion robotica

¢ Entendimiento de como esté ocurriendo la comunicacion

e Desarrollo de arquitecturas de comunicacién /6

e Los sensores son usados para conseguir la interaccion entre robots. Por ejemplo, un —
robot que sigue a otro

e |Los sensores son usados iara conseiuir interaccion entre humanos i robots

Deducciones (a e Los juec_es_det_)e_n e;tar seguros de que éste es el trabajo de los estudiantes
discrecién del juez. e Debe existir originalidad en el sof_tware y hardware de los robots (y no se han reusado
Maximo 15 puntos elementos de competencias previas)

de deduccion) e Todos los mie,mbros del equipo deben poder discutir todos Ips aspectos técnicos de
los robots, asi como su papel durante el desarrollo de los mismos

Comunicacion
Robética e
Interaccion

Puntaje Total / 30

Notas y Observaciones:
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Los objetivos de la Muestra Técnica Abierta son:

o Demostrar las capacidades de los robots

e Explicar los sistemas y capacidades de los robos

e Demostrar sistemas robéticos totalmente funcionales y que trabajan del modo que fueron descritos

e Enfocarse en las capacidades claves, innovadoras, originales y como fueron desarrolladas

e Comunicar efectivamente las capacidades técnicas del robot a la audiencia con una demostracién de alta calidad.

Ejemplos de areas que se pueden cubrir mediante demostracion y explicacién son:

e Demostracion y explicacién de un mecanismo funcional que es complejo, efectivo, supera un desafio particular o
gue es especialmente confiable y estable

e Demonstracion de interacciones exitosas entre robots o entre humanos y robots (usando sensores, protocolos de
comunicacion, etc.)

¢ Implementacién exitosa de un algoritmo de software

e Un sub-sistema especifico que es original e innovador

e Cualquier mecanismo de movimiento interesante y como es controlado

e Elecciones de sensores y como son usados para detectar e interactuar, explicando los métodos para sentir

e Cualquier procesamiento de sefiales del sensor usado (ya sea analégico, digital, dominios de frecuencia, etc.)

e Explicacion de la arquitectura de software usada

e Integracion del sistema entero (dispositivos eléctricos, electronicos, mecénicos y software)

e Cualquier mecanismo de comunicaciéon que es usado para proveer comunicacién eficiente y confiable entre robots

¢ Los desafios mas grandes vistos en el desarrollo de los robots y como han sido resueltos. Por ejemplo: problemas
con fuentes de poder, confiabilidad, interactividad, etc.

e Cualquier forma de retro-alimentacion (por ejemplo, usar los datos de un sensor para modificar el comportamiento

del robot de acuerdo a la situacién)

Deducciones

Criterio de Evaluacion Puntaje
Demostracion de las capacidades técnicas de robots que son totalmente funcionales. |15
Explicacién de las capacidades de los robots. __ /10
Claridad y calidad en la demostracién. _ /5

Puntaje Total / 30

Notas y Observaciones:
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