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GRUPA KOMPETENCJI KOMPETENCJE OBJETE STANDARDEM ECCC

1. Budowa robota

2. Struktura i funkcje pakietu
Microsoft Robotics Deve-
loper Studio

3. Obstugaipodstawowe
elementy programowania
wizualnego

4. Tworzenie programow
przy pomocy wizualnego
jezyka programowania

5. Sensory

6. Srodowisko wizualnej
symulacji
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Podstawowe elementy, z ktorych sktadajg sie typowe roboty.
Podziat robotow.

Funkcje jakie spetniajg roboty.

Elementy sktadowe pakietu MSRDS.

Funkcje kazdego z elementow pakietu MSRDS.

Podstawowe pojecia z zakresu programowania.
Programowania wizualne (drag and drop).

Tworzenie komentarzy.

Definiowanie zmiennych.

Wykorzystanie funkgiji: if, switch, join, merge, calculate.
Zasady taczenia elementow.

Przeptyw sterowania.

Silnik (Generic Differential Drive).

Funkcja translacji tekstu na mowe (, text to spech”).
Sterowanie robotem typu DirectionDialog oraz Simple Dashboard.
Czujnik dotykowy (Generic Contact Sensor).

Czujnik rozpoznania obrazéw (WebCam).

Czujnik dzwiekowy (GenericSonar).

Otwieranie i zapisywanie scen.

Dodawanie, usuwanie, przemieszczanie elementow (entities).
Tworzenie zrzutow ekranu.

Manipulacja kamera.

Modyfikowanie parametréw fizycznych symulowanego srodowiska.

Preferowane srodowisko programistyczne:
= Microsoft Robotics Developer Studio
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