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Aby otrzymac ocene 5.0, Panhstwa projekt musi zawieraé:
o realizacje zadania (np. utozenie wiezy z naprzemiennie utozonych
klockéw z uzyciem ssawki lub chwytaka z pasa transportowego)
@ projekt powinien by¢ rozbity w naturalny sposéb na (pod)programy,
gdzie wykorzystane zostang (w odpowiednich UF i UT,
z odpowiednimi argumentami z pozycja itd.):

e podstawowe instrukcje ruchu MOVE z uzyciem OFFSET

o rejestry normalne R[i], pozycji PR[i] (razem z ich arytmetyka PR[i,j])
i cyfrowych sygnatéw wejsciowych DOJi]/RO[i]/DIi]/RI[i]

(i ewentualnie rejestr argumentéw w podprogramach ARJi])

e wzgledem rejestréow - prosze pamietaé o bezpiecznym ich uzytkowaniu,
zawsze na poczatku programu uzywane rejestry powinny byé zerowane,
tj. R[] = 0 dla rejestréw normalnych lub PR[i]=LPOS-LPOS dla
rejestréw pozycyjnych, informacje w rejestrach pozostaja w pamieci
miedzy uruchomieniami programdw; rejestry pozycyjne nie przechowuja
takze informacji o UT i UF punktu

o petle do wykonania powtarzalnych instrukcji (np. z uzyciem JMP to
LBL i LBL, badz FOR)

e instrukcje logiczne typu IF, SELECT i jej podobne,

o wiaczanie i wytaczanie 1/0 od ssawki/chwytaka z DO[i]/...

o (opcjonalnie) LPOS, WAIT
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Oceny nizsze niz 5.0 beda wystawiane na bazie stanu realizacji zadania i
jakosci jego wykonania (dobre praktyki programistyczne, uzywanie bardziej
ztozonych polecen w programach itd.)
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