Eletre tervezve BOSCH

Labirintusverseny

.Mobilrobotok az Utveszt6ben”

Idépont: 2025. majus 29.

Helyszin: OE-KVK Tavaszmezd utca 14-18., G épiilet

Zsibongo

A Robert Bosch Kft. a Kandd Kalman Villamosmérnoki Szakkollégium szervezésében Kando
Kalman Villamosmérndki Karral kdzdsen versenyt hirdet a 2025/26 tanév tavaszi félévére,
amelynek zaré eseménye 2026 majusaban lesz. A versenyen 3-4 f6és csapatok vehetnek részt.

A versenyen a labirintusbél a mobilrobotoknak képfeldolgozas vagy RFID azonositas segitéségével
kell a leggyorsabban kijutniuk két kilonb6zé nehézségi szinten. A csapatoknak mindkét szintd
palyan két lehet&séglik van. Az egésznapos versenyt megel6z8en tesztnapot is biztositunk.

Jelentkezés és részletek:
https ://kando-szakkoli.uni-obuda.hu/labirintusverseny/
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Versenyszabalyzat
IV. Labirintusverseny - 2026

1. Szervezo

e A verseny szervezéje a Kando Kalman Villamosmérnoki Szakkollégium.

e A versenyt az Obudai Egyetem Kalman Villamosmérnéki Szakkollégium a Kandé

Kalman Villamosmérnoki Karral kozosen hirdeti.

e A verseny f6 tamogatdja a Robert Bosch Kift.

2. Verseny célja
e A verseny f6 célja, hogy a robot a kiindulasi pontbol a leggyorsabban kijusson a
labirintusbdl.
e A robotnak a cél megvaldsitasara tébbféle tajékozodasi lehetéség all rendelkezésre,
melyek a kés6bbiekben részletesen ismertetésre kerulnek.

e A gyorsasag mellett, a robotok design és konstrukcié kategodriaban is értékelésre

kerllnek, ahol a terveké, megjelenésé, konstrukciéé a f6 szerep.

3. Szakmai értékelb bizottsag
e A Szakmai értékel bizottsag 0sszetétele a kovetkezb:
o Kandd Kalman Villamosmérndki Szakkollégium képviselbi
o Robert Bosch Kift. képviselbi
o Kandé Kalman Villamosmeérndki Kar képviselbi

o Tovabbi meghivottak.

4. Csapatok

e A versenyen Obudai Egyetem hallgatoi, kézépiskolas didkok, hataron tuli magyar
egyetemistak vehetnek részt. A csapattagok csak egyetemi vagy kézépiskolai

jogviszonnyal rendelkez6 személyek lehetnek.

e Javasolt csapatlétszam: 3 6 - Ettdl eltérni csak a szervezbékkel egyeztetve lehet.


https://kando-szakkoli.uni-obuda.hu/

Obudai Kandé Kalman
Egyetem Villamosmérnaki
KANDO KALMAN Szakkollégium
VILLAMOSMERNOKI KAR

5. Nyeremények, dijazasi kategoriak
* A helyezést vagy dijat elért csapatok minden tagja oklevélben részesul.
* A helyezések mellé targyjutalom és/vagy utalvany jar.
+ Kategoériak:
= Osszesitett kategoria:
1. 1. helyezés
2. ll. helyezés
3. lll. helyezés
= Tervezeés és kivitelezeés:
1. Gépészeti Kulondij
2. Beagyazott rendszerek Kulondij
3. Innovacios ,Zold” dij
» SPRINT
* A verseny szervezdi fenntartjdk a jogot, hogy a felsorolt kategériakat a verseny

mezényének megfeleléen megvaltoztassak.

6. Jarmii

e A robot semelyik iranyban nem lehet nagyobb, mint a palya kbzlekedési folyosoi
(280x280x150mm)

e A jarmi megépitéséhez az MELLEKLET Ill. — ALKATRESZBAZIS listaban
megadott elemeket lehet felhasznalni, aprobb szerelési, rogzitési és egyéb
segédanyagokkal kiegészitve. Minden csapat kozel egységes csomagot kap (1-2
elem opcionalisan valaszthato), ha a bizottsag odaitéli.

e A jarmih6z a pluszban felhasznalt (a listan kivuli) nagyobb alkatrészek (motor,

szenzor, akkumulator, kamera...) 6sszege nem haladhatja meg a 25000Ft-ot.

e Arobot a verseny soran csak autondm modon mozoghat a palyan, tavvezérlés, kulsé
iranyitas nem megengedett. A palya teljesitése soran tilos mindenféle vezetéknélkdili
(és vezetékes) kommunikacio alkalmazasa a robotok és a csapatok kozott.
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7. Tajéekozdédas modjai
e A robotok tajékozddasara kétféle lehetéség all rendelkezésre:
1. RFID kartya
2. Piktogram — képfeldolgozas
e Az RFID kartyak és piktogramok hordozzak az informaciét arrél, hogy merre kell
tovabb haladnia a robotnak, START és STOP poziciot és azt is, ha zsakutcaba kertilt.

e A robotok végighaladhatnak a palyan az utjelz6 elemek figyelése nélkll (kivéve

START és STOP) is, de szamoilni kell a csapatnak azzal, hogy ez lassabb lehet.

8. Jelentkezés

Jelentkezési link: https://kando-szakkoli.uni-obuda.hu/labirintusverseny/

Az alkatrészek az egyetem (OE) tulajdonat képezik, verseny utan vissza kell adni!


https://kando-szakkoli.uni-obuda.hu/labirintusverseny/
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9. Kotelezob elofeladatok

A csapatoknak a fépalyan zajl6 futamok el6tt 2 feladatot kdtelezden teljesitenilk kell.

Azok a csapatok, akik az elé6feladatokat nem tudjak teljesiteni a f6 versenyszambadl

kizarhatok.

o Egyenes szakasz
e Maximum 16 egység hosszu, pontosan egy egyseg széles palyaszakasz, ahol a
robotoknak egyenes mozgast kell végezni, tartva a tavolsagot a falaktél. A palya a
SPRINT versenyszamhoz hasonlo.
e A szakasz teljesitettnek tekinthetd, ha a robot a kiindulasi ponttdl (Start - kék) a
célig (Stop - piros) egyenes vonalban 6nalléan el tud jutni a fal érintése nélkil.
e A szakaszon nincsenek tajékozodasi pontok, a robotoknak a falak alapjan kell

mozogniuk.

L
Ead

1. abra — Egyenes szakasz minta
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e Kanyaros szakasz
o Olyan palyaszakasz, ami legalabb 2 darab jobbra és legalabb 2 darab balra

kanyart tartalmaz.
o A szakasz teljesitettnek tekinthetd, ha a ponttdl (Start - kék) a célig (Stop -

piros) az iranyvaltasok pontos megvaldsitasaval el tud jutni a fal érintése

nélkul.
o A szakaszon nincsenek tajékozodasi pontok, a robotoknak a falak alapjan kell

mozogniuk.

2. abra — Kanyaros szakasz minta
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10. Fé Pélya

e A palya 480x480cm-es (maximalisan) ezen valtoztathaté dtvonalu labirintusok
alakithatok ki, azaz 16x16 blokkbdl allhat. Demo palya mérete: 12x12.

e A labirintusok két forduld kozott atalakitasra kerilhetnek, de egy fordulon belll
valtozatlanok maradnak, hogy minden csapat azonos korulmények Kkozott
probalkozhasson.

e Pontos paraméterek: A labirintus falai 15cm magasak és 15mm vastagok, igy a
kozlekedésre 28,5+1cm széles folyosok allnak rendelkezésre.

e A palya anyaga: OSB

balra tartas: 167 lépés
ajanlott 47 1épés
jobbra tartas: 100 lépés ‘

3. abra - Palya minta utvonallal, utjelz6k nélkdl
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11. Tajekozoédas leirasa
e A forduldk soran minden olyan esetben, ahol a robotnak iranyvaltoztatast kell tennie
a legrovidebb bejaras érdekében, kihelyezésre kerul egy piktogram és egy RFID tag.
e Az utjelzdk a palya padldjara kerulnek elhelyezésre, a piktogramok és az RFID tag-
ek is.

e Az utjelz6k a kovetkez6 informaciokkal birnak:
« START

» Palya kiindulasi pontjat jeldli.
« STOP

= A Célt, palya végét jeldli.

o Zsakutca

= (Csak visszafelé lehet tovabbmenni.
 Jobbra

= A jarminek jobbra kell fordulnia.

 Ballra

OO NN

» A jarminek ballra kell fordulnia.
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e Abban az esetben, ha elagazas van, de a legrévidebb utvonalhoz iranyvaltoztatas
nem szukséges, nem kerul kihelyezésre utjelz6.

e Minden csapatnak 2x2 alaklommal lesz lehet6sége teljesiteni a palyan és a jobb id6
lesz figyelembe véve.

e Az els6 forduléban minden csapat 2 alkalommal mehet végig a palyan. Ezt kdvetéen,
a szunet alatt, van lehet6ség minimalis moédositasra a robotokon. A masodik

forduldban szintén 2 alkalom all a csapatok rendelkezésére.

ajanlott 47 lépés

balra tartas: 167 lépés |
jobbra tartas: 100 lépés ‘
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4. abra - START, STOP, zsakutca bejelblve egy lehetséges palyan




12.

Obudai Kandé Kalman
Egyetem Villamosmérnéki

KANDO KALMAN Szakkollégium
VILLAMOSMERNOKI KAR

O
H O
Il -

5. &bra - 1. fordulé minta

A mezbny teljesitménye alapjan a szervezdk fenntartjak a jogot, hogy extra, segit6

lehetéségeket biztositsanak a csapatok szamara

Extra versenyszam

A 2024-es évitdl a forduldk végén lehetésége van a csapatoknak SPRINT kategériaban is
megmeérettetni a robotjaikat.
Az extra versenyszam lényege, hogy egy hosszu, egyenes palyarészen kell a lehet6
leghamarabb végig mennie a robotnak.
SPRINT palya paraméterei:

o 16 blokk hosszu maximum

o 1 blokk széles
Ertékelési szempontok:

o Gyorsasag

o Fal kdvetési tavolsaganak tartasa (Mennyire megy egyenesen?)

Probélkozasi lehetéségek szama: 2 (minimum)
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13. Kiegészité informacidk, szabalyok
e Tilos a verseny soran a palyat szandékosan megrongalni, illetve tilos a labirintusok
falai folott athaladni.
¢ Tilos mas csapat robotjat megrongalni és a versenyt szabotalni.

e Minden csapat a sajat robotjaért felelés, a szervez6k nem vallalnak felel6sséget az

esetleges meghibasodasokert.

o Kérjuk a résztveviket, hogy fokozottan ugyeljenek a tliz-, munka- és balesetvédelmi
szabalyok betartasara!

o Kérjuk az alapvetd viselkedési normak betartasat!

e A szabalyok be nem tartasa kizarast vonhat maga utan!

Budapest, 2026.02.10.

Sikeres versenyzést!

Szervezok

10
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MELLEKLETEK

Kandé Kalman
Villamosmérnoki
Szakkollégium

11
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MELLEKLET I. - RFID TAG-EK

TAG-ek mérete: 2,5x2,5cm
TAG-ek kivitele: Kor alaki RFID matrica

Piktogramok elhelyezése: padlon, keresztez6dés elétt.

25mm

6. abra - RFID tag

12
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RFID tag informaciok
« START
= Palya kiindulasi pontjat jeldli.
- STOP
= A célt, palya végét jeldli.
» Zsakutca
» (Csak visszafelé lehet tovabbmenni.
+ Jobbra
» A jarminek jobbra kell fordulnia.
+ Ballra

» Ajarminek ballra kell fordulnia.

1. tablazat - START jelzé UID-k

Kandé Kalman
Villamosmérnoki
Szakkollégium

START uiD BC C0 - BC C4

BC C0-BC C4

04 BC CO 1A 2F 1590

04 BC C1 1A 2F 1590

04 BC C2 1A 2F 1590

04 BC C3 1A 2F 1590

DB WIN|—

04 BC C4 1A 2F 1590

2. tablazat - STOP jelz6 UID-k

STOP uiD BC 52 - BC 56

BC 52 - BC 56

04 BC 52 1A 2F 1590

04 BC 53 1A 2F 1590

04 BC 54 1A 2F 1590

04 BC 55 1A 2F 1590

AN WIN|—~

04 BC 56 1A 2F 1590

13
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3. tablazat - Zsakutca jelz6 UID-k

Kandé Kalman
Villamosmérnoki
Szakkollégium

ZSAKUTCA

uiD

BD D1 -BD FF

BD D1 - BD DF

04 BD D1 1A 2F 15 90

04 BD D2 1A 2F 15 90

04 BD D3 1A 2F 15 90

04 BD D4 1A 2F 15 90

04 BD D5 1A 2F 15 90

04 BD D6 1A 2F 15 90

04 BD D7 1A 2F 15 90

04 BD D8 1A 2F 15 90

OONO|N|BA|WIN|(=

04 BD D9 1A 2F 15 90

04 BD DA 1A 2F 15 90

04 BD DB 1A 2F 15 90

04 BD DC 1A 2F 15 90

04 BD DD 1A 2F 15 90

04 BD DE 1A 2F 15 90

04 BD DF 1A 2F 15 90

BD EO - BD EF

04 BD EO0 1A 2F 15 90

04 BD E1 1A 2F 1590

04 BD E2 1A 2F 15 90

04 BD E3 1A 2F 1590

04 BD E4 1A 2F 15 90

04 BD E5 1A 2F 15 90

04 BD E6 1A 2F 15 90

04 BD E7 1A 2F 15 90

04 BD E8 1A 2F 15 90

04 BD E9 1A 2F 15 90

04 BD EA 1A 2F 15 90

04 BD EB 1A 2F 15 90

04 BD EC 1A 2F 15 90

04 BD ED 1A 2F 15 90

04 BD EE 1A 2F 1590

04 BD EF 1A 2F 15 90

BD F0 - BD FF

04 BD FO 1A 2F 1590

04 BD F1 1A 2F 1590

04 BD F2 1A 2F 1590

04 BD F3 1A 2F 1590

04 BD F4 1A 2F 1590

04 BD F5 1A 2F 1590

04 BD F6 1A 2F 1590

04 BD F7 1A 2F 1590

04 BD F8 1A 2F 1590

04 BD F9 1A 2F 1590

04 BD FA 1A 2F 1590

04 BD FB 1A 2F 15 90

04 BD FC 1A 2F 1590

04 BD FD 1A 2F 15 90

04 BD FE 1A 2F 15 90

04 BD FF 1A 2F 1590

4. tablazat - Jobb jelz6 UID-k

14
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JOBB UiD BC FO - BC FF
BC FO - BC FF

1 04 BCFO0 1A 2F 1590

2 04 BCF1 1A 2F 1590

3 04 BCF2 1A 2F 1590

4 04 BCF3 1A 2F 1590

5 04 BCF4 1A 2F 1590

6 04 BCF5 1A 2F 1590

7 04 BCF6 1A 2F 1590

8 04 BC F7 1A 2F 1590

9 04 BCF8 1A 2F 1590

10 04 BCF9 1A 2F 1590

11 04 BC FA 1A 2F 1590

12 04 BC FB 1A 2F 1590

13 04 BCFC 1A 2F 1590

14 04 BC FD 1A 2F 1590

15 04 BC FE 1A 2F 1590

16 04 BC FF 1A 2F 1590

5. tablazat - Bal jelz6 UID-k
BAL UiD BC 00 - BC OF (94)
BC 00 - BC OF (94)

1 04 BC 00 1A 2F 1594

2 04 BC 01 1A 2F 1594

3 04 BC 02 1A 2F 1594

4 04 BC 03 1A 2F 1594

5 04 BC 04 1A 2F 1594

6 04 BC 05 1A 2F 1594

7 04 BC 06 1A 2F 1594

8 04 BC 07 1A 2F 1594

9 04 BC 08 1A 2F 1594

10 04 BC 09 1A 2F 1594

11 04 BC 0A 1A 2F 15 94

12 04 BC 0B 1A 2F 15 94

13 04 BC 0C 1A 2F 15 94

14 04 BC 0D 1A 2F 15 94

15 04 BC OE 1A 2F 1594

16 04 BC OF 1A 2F 1594

15
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MELLEKLET II. - PIKTOGRAMOK

Piktogramok mérete: 5x5¢cm

Piktogramok elhelyezése: padlon, keresztez6dés elbtt.

START

o Palya kiindulasi pontjat jeldli.
e STOP

o A célt, palya véegét jeloli.

e Zsakutca

o Csak visszafelé lehet tovabbmenni.
e Jobbra

o Ajarminek jobbra kell fordulnia.

e Ballra

OO NN

o Ajarminek ballra kell fordulnia.

16
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7. abra — Start

8. abra — Stop

17
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9. abra — Jobbra

10. abra — Ballra

18
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11. abra — Zsakutca

19
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MELLEKLET Illl. - ALKATRESZBAZIS
ALKATRESZBAZIS
- . 1 | Link Link . .
Kategoria Megnevezés DB Hestore |ElektRobot Megjegyzés
Fejleszté Board Arduino UNO 1 link link Mindenkinek
Fejleszté Board Arduino NANO link link
Fejleszté Board NodeMCU link X Opcionalis
Fejleszté6 Board ESP32-CAM link @
Robot platform Robot platform, 2wd link link Eqvik
2 motoros kor alaku robot platform, |1 X link vzg)allsztan do
Robot platform plusz gorgds kerekekkel
Omniwheel Mecanum Wheel 60mm Y - ij link link Opcionalis
Motorvezéril6 H-Bridge meghaijté, max 2A 1 link link Ajanlott
Motorvezérl6 Arduino Shield, pajzs, motorvezérlé |1 link ﬂ Opcionalis
Encoder/Opto/Gyro | Rés-opto LM393-al: HC-89-5 link X
Optocoupler Motor Speed 5 X link Egyik
Measuring Counter Sensor Module valasztando
Encoder/Opto/Gyro | Slot-type
MPUG050 3 tengely(i gyorsulasmérd link link
és 3 tengely(i giroszkop (6DOF): Opcionalis
Encoder/Opto/Gyro | GY-521
RFID olvasé RC522-MFRC 1 link link Mindenkinek
RFID tag matrica NTAG213-STCK27 3 % X 3db/csapat
Tdvolsagméré UH tavolsagméré - HC-SR04-4P 4 link link Ajanlott db
IR tavolsagmérd - Infra reflektiv link link .,
. o . . 3 Ajanlott db
Tavolsagméré tavolsag szenzor panel
Infravoros tavolsageérzékeld szenzor, link X
Tdvolsagmérd 2-15cm C
Y PPN (T - Opcionalis
Infravoros tavolsageérzékeld szenzor, link X
Tavolsagméré 4-30 cm
Tapellatas Akkumulator - NCR18650B 3 link X 3db/csapat
Tapellatas Elemtarté - 2 X 18650 W 1 link link 1db/csapat
Tapellatas Tolté modul - TP4056-1A-USBC 1 link link Ajanlott
Tapellatas Akkumulator t6It6 - XTAR-18650 1 % X Opcionalis
Prototipus panelek | Prébapanel - BB-005-S 2 link link
Prototipus panelek | Arduino Prototipus pajzs 1 link link Mindenkinek
Prototipus panelek |Univerzalis NYAK - DPCB-57 1 link ﬁ
Tapegység modul - XL6009- link link .
Kiegészitk STEPUP ! Ajanlott
| Egyéb Szalagkabel - RC-40-20/MF 1 link link
| Egyéb Szalagkabel - RC-40-20/MM 1 link link Mindenkinek
| Egyéb Szalagkabel - RC-40-20/FF 1 link link
| Egyéb Kapcsol6 - KCD1-101 1 link X Ajanlott

1 Javasolt darabszam. Tervek alapjan ettél el lehet térni. A beszerzéskor figyelembe vessziik az igényeket, de
toreksziink az egyenl6 feltételekre.
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https://www.hestore.hu/prod_10035528.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=3352.html&i=3352
https://www.hestore.hu/prod_10042273.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=4200.html&i=4200
https://www.hestore.hu/prod_10037961.html
https://www.hestore.hu/prod_10041737.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=4729.html&i=4729
https://www.hestore.hu/prod_10042323.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=robot_platform_2wd_new.html&i=1123
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=4103.html&i=4103
https://www.hestore.hu/prod_10044778.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=4988.html&i=4988
https://www.hestore.hu/prod_10036621.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=meghajto_panel_H-Bridge_2A.html&i=1121
https://www.hestore.hu/prod_10035519.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=Arduino_Shield_H-Bridge_L293D_dual.html&i=1932
https://www.hestore.hu/prod_10041643.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=3666.html&i=3666
https://www.hestore.hu/prod_10035607.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=szenzor_giroszkop_gyorsulas_MPU6050.html&i=1124
https://www.hestore.hu/prod_10035520.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=RFID_Proxymity_Reader_IC_panel_KIT.html&i=1122
https://www.hestore.hu/search.php?q=NTAG213-STCK27
https://www.hestore.hu/prod_10035534.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=5096.html&i=5096
https://www.hestore.hu/prod_10041003.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=3328.html&i=3328
https://www.hestore.hu/prod_10046268.html
https://www.hestore.hu/prod_10035591.html
https://www.hestore.hu/prod_10045980.html
https://www.hestore.hu/prod_10037458.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=8065.html&i=8065
https://www.hestore.hu/prod_10042093.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=8672.html&i=8672&tracking=1
https://www.hestore.hu/prod_10046361.html
https://www.hestore.hu/prod_10030187.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=7441.html&i=7441
https://www.hestore.hu/prod_10042256.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=3847.html&i=3847
https://www.hestore.hu/prod_10036769.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=probapanel_5x7.html&i=788
https://www.hestore.hu/prod_10037203.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=DC-DC_konverter_boost_25W.html&i=1256
https://www.hestore.hu/prod_10035720.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=szines_kabel_anya_apa_1pin_mf.html&i=1264
https://www.hestore.hu/prod_10035721.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=szines_kabel_anya_anya_1pin.html&i=1263&tracking=1
https://www.hestore.hu/prod_10035719.html
https://www.elektrobot.hu/termek.php?filename=szines_kabel_apa_apa_1pin.html&i=1477
https://www.hestore.hu/prod_10036506.html

Obudai Kandé Kalman

Egyetem Villamosmérnéki
s:.NLAD:::ML?::ém KAR Szakkollégium
MELLEKLET IV. — NYILATKOZAT
BN (NEV) @ oo csapat képvisel6je

nyilatkozom, hogy a IV. Labirintusverseny alkatrészcsomagot atvettem és azt a verseny utan a Kandé

Kalman Villamosmérndki Szakkollégium részére visszaadom.
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