aiu s 4787 |

REPUBLIQUE ALGERIENNE DEMOCRATIQUE ET POPULAIRE

‘J.__-L_Ja” ¢_,-_>:-“ ) 1___.__1_.__-___—-«1 .)I)j

Ministére de I'Enseignement et de la Recherche Scientifique

ECOLE NATIONALE POLYTECHNIQUE

DEPARTEMENT GENIE MtCANlQUE

PROJET DE FIN D’ETUDES

SUJET

ETUDE DUN MINI- ROBOT

. LERB@@V |

MUNI D'UN MINI- ORDINATEUR
LE MPZ-00/EV

Proposé par : ' : Etudié par : Dirigé par :
MY A ZERGUERMS A. CHOUIEUR MT A, ZERGUERRAS

PROMOTION JUIN 4987

E.N.P. 10, Avenue Hacen Badi - El-Harrach - Alger



PO | I 1 2 R i i | Yisand 2
e lt Dt e b pes e gt | e -) BBt o I-

REFUBLICUE ALGEAIE H"f D .JIUL.i-n IGHE BV PGPULAIRE

PR —

PP G |

- T S
«..——..._.2'.-'-” j :..__ .._.._._,1.-.,- S— | J‘J' Lj
Ministeic ue V'Enseignemant 24 de la Becherche Scieniifinu

B —

ECOLE NATIONALE POLYTECHNIQUE

—— e ST 1 i

ola@ll soadl Lab ) iL [
DEPARTEMENT GENIE MecawmQui: |PBUITHEQE — @ oo
Ecole Nationaic Polytechnigue ‘

Pl M T T e - PaavA U T B Rt yiw 5 v )
\w-? ?:--' . ‘a : H; ?HM g 2- ;' Jhaxt g« "{ 5% ¥ Ef‘h 3 b t !5
e % s B & & g L) S V-_ - M mﬂ

e F"

ETUDE DUN MINI-ROBOT

LE RB4/EV

MUNI DUN MINI-FORDINATEUR
LE MPZ-{30/EV

Propasé par . . b Erudie par : Dirige par
" A. ZEXEUERRAS Ao CHOWEDE, MY A ZERSUERR S

pacysscvrase IR 190y

E.N.P. 10, Avenue Hacen Badi - El-Harrach - Algar



KINSTERE De L'cusmamasu. CoLUPERIGUR ) . 'j_-*:f;_ LNIJ.\EJI q,_,_,
ECOLE NATIONALE POLYTECH NG BBLINTHEQREA 4
Ecole Natmnale‘i}_ﬁ?ﬁ% '%W{ "\Mb‘:)\ o A.Ll

DEPARTEMENT : GENIE MECANIL E -Ai_) L__MMMA\ &9
PROM OTEUR H" A. ZERGUERRAS Qu_)l!

T JJ-u—wB\ V\.—:\}U
ELEVE \NGENVEWR: A. CHOUIEUR

ykoiaCee P i paighalliy

S GBI, 2 D ) T (Y NS S A Bil 3 f:"’d"u
EC_)L_,,}Z};\ 2oy g M:S)JJBL;.S syl o 3R (garl)
: 'Z.(\/g\ (__:,\;,\_,; _')L,;,M s R84 /gv

=0
AN

e L

Sujel: Etude de la torvmande d'un mini -rokol programmable
Resume : Celte etude Porfe wor la wnslilution of e pragia

mabtion du mini- robot RA 4 eV .

Des :e’.quenr.a.c de. mouvement ot (e’ realisees

%ubde,e.t:‘ 5&&53 Uj; ming - yolod: Phsaﬁramma.la‘le. conlrol .
Summo..:j ¢ T sﬁbag revolwe  akouund H-‘e mini - ywhob
R} 4 I eV ww PO‘B'H":OVL omd Pmt)bﬂbmqlﬁon_

ﬂ NO\LV‘e,m.eV\K- %'?rmf—e.& have m ';QOL\ch} -




¥ ol \ elead ssunc) Laiby) Lo jul ‘
/ d L o e BIBLIOTHEQUE — i_.: 2a.l)
.__) ECLLCOCES

ional ytechnigue
Ecole Nationaie Polytec!

| @ _ mes chers /oafe/béf
| _ ma chere e/ba‘;:;se;

| _ ma chere 9mrb0’--fﬁzéfc:
| — mes cHRexs Freres el Sewss
| _ me8 chlss AMUS.




S lptlll Sodal dlb )l 4

DY TaTH T - \
BIBLIOTHEQUE — i__:-.¢ !

Ecole Nationale ?M,”' i-‘:if j
' %emeraﬁmené N

J@/ Lerd a e primer m& ﬁﬁfz
tetonnacssance eb mes yitfe remer—
cmenle o monsiewnr A. ZERGUERFAS
quc a e L ainable ﬁ.m&«'//s..ﬁr& e
PR < A realiser co
lradail, ans qu b Tcws les e,;zfeg/zamltr
qui onb coxlribue’ a ma ﬁ)rmaéﬁm .
Hue lous cwwy gui ont parlicipe
ole loin ou ob pres a Ao realicalios
o/a ce /orc?/eé’ ,fﬁou: e roal e m2 é’/}z.’.‘e)e




g M 2 il
izl sadazl Alb o)l des y

F
BIBLIOTHEQUE — i <. '|
Ecole Nationale Polytechnigue l

TABLE DES MATIERES

INTRODULTION

Taans poge
Cl-',a.FI: Constitution du vobol, |

3
1.0 Shema . Lerobot 3
59 Farties prinm’loale_s 4
1.5 Re.mcu-c,ue. St - A 5
1.4 Les motewrs et laus pas . 6
Chmpn— Lo commande élécbrOniquL 7
1.4 Le mini- ordinaleur +197.97 /gy I
[.2 Aranchement du robol au MPE-R) . T
I.3 fartie dechon. TV VTR TS | ¢
0.34 Curle ' intrfoce ; . . A0
0.3.2 Carle base | . ; . . A4
133 (arte Pkob - Couplawrs E . A2,
L.4 Commande deg prages des molurs . . A4
[.5 Seletion des moleurs . . : . A5
Cha_f) TL DC.SCI'iP\-;Oh das Qas\ar,;e.s asuomalises
- Sequenliels .  Grafcel. : i e AD
IT4 Grafeet de niveow 4,2 . _ AR 2
WA Grafeek de piveav 4 . . . 4
I 4.2 Grafeek de viveaw 2 e ™, . AT
I 2 Evolulion dw gmiek . . . . . 48
W 3 Adiowsasseices avx eapas . . . o
I 3.4 Ackione Weor ifionuelles : : . . A3

Il 9.2 Adious wwditionvelles . . . . 49




sodazal b 0l uld

(id] W

BIBLIOTHEQUE — i - =

{ationale Polyicchnig l
.33 Aclions im pu‘d'ion‘rm\‘ie;s E.“u“h s —fale! A9
— u P
m 5.4 Te.m‘om{ sation . . ; - : 20
4. .Diverﬁe,nm 'C/Gn\}{‘:‘tée;mce. . SR 20
.44 Divarseuca e ET e = T
a2 Conuuﬁenu. wm BT ; - o 29
U 4.3 Conue.r%e-nu.. D{wr%enoe. ew OU . . . 24

CMPEZ‘ Pro%mmmes de ¢eshion du woleolt owee 22
Le MPZ-80/cvV

IV .4 Utilication dw prbcaramme. . SRS £/ 3
Wl (.Om(aosib;on Oi Pmcdmmm ) S §
24 Procammme ARDRO T SR AT O
22 Pr‘o%mmm& ROBCOM EalE e LT R
w253 Pmammma. MRoROT pameln E 0y o RS
Ch,o,{_) UV Utiliealion du mini-ighob | A . 47

AR Da.sc,r'\?\'iom ce \'oeemﬂon de masoemed 4T
X2 &qu%:& de mouvemenl e pas de mdaurs 49

Y. 3 Tmte" dlua %mt’cex, . O SRS TRRY - -

Y. 4 Execuhion Jde la &éq.ueuq 52
QU moven Jdu zlavier -

C.Ondu&'mm i S J - ; 54

@'tbl-ionb'(a pie . . : . 1 ) ! 54



BIBUGTHEQUE — i1 n\
Ecole Nationaie Polytcc: niL

INTRIODUCTION

_Emme,rjc.qnb peu a peu  du domaine de la science Siction
ou Sutces de \Qotut’.-“e. s contribuarenkt lq.\i_‘fje.me.mt depui's
plus de c,iuc\uav\re. ans | les rokots | ommentent a ewvalir

le monde du reel . La plemivrs 3énérar;om des roboly \hdws-
friele o‘uu ne sonb &n gq‘ ]que des bras me,wgu.c(we& Lom moun -
Aas pour ordinaleure %nd’;onneur dans kon momlbre dusme
des pays wmdustrialises . lls 3 effectient des tdches Wes diverses
mais (omprenaul tou\\'owﬁ deg Dp;rqﬁ'Ons de maucpolalion

N\ ek powrtaat wrnewh de constlaler aue la. realisalion P*‘aﬁclw_
de wloots gond’tonwe‘& wla dolule que \ora-.,‘-.je_ les l\njen.icurs

se sonb roudu Wwmpte de la 4iffleulle o de l'lwtills qu'd

y availl o doaner o uve machive o la fois e om porfemenl et
la.‘:?axeuca. fumaine .

lls ont f>fe’.@£*:r¢f:r wucewlver 'ewvs efforts sur |a con ce plion
de ‘oras méaom&ci«)es fravailant d'une Qa(f?n vaisonn alole
mTaeomorPkLc\ue ek pouvaat
Voriete de Wcke.

eYre aPPlic\oe:: a une 3rana\e,

"Le bubt Qe P\"O\Seft b A mise en ceuwre du rine - vob ot
R&4 [eEV relie AU mini O Purer-brm'ner- mod

NP B0 [EV produlle  d'€\etronica Veneia ol dif con

P{e'ei&ambnb pour na(oondre_ U esaijehur.g Aley f)en‘i srenlalion

Aléacfﬂq\ue. & Savolr ¢



- tomprendve la Pﬂx,iloso_pﬁ,t‘e, 22 base du pokobt
_ infervewir suxr le logiciel de toufrole .
~ apeliquer ce C.H:a de volds a de peliles experiences.

[l Pos.se;,de. © clu:a,rés de liberte %ere' por 6 molewr s pas
& pas  pour les mouvemente de la bbase (de \'epavle | dy loras
de \'adawt bras = 4y Po'%neb £ de la maiu _
lo. defeckion de la Po%‘{\”{on Zevre ok, assuree par des Pﬁa\?:-
couplewrs  Gitues  sur les axes

L'interface avee \e MPZ BO[EV est realicee por des
Por‘é_s Entreie,/%ort«’e. ‘ le Pw%m.mme. de %a.sl’(on cenil en vagic”
& en assembler Srocr.‘.u.\oo. de \‘elde  Fe la wrrection el

de la tealisqlion de la se;\oev\c.e. Se mouve menk .
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Ii A Shema. Le Robol .

B ase
Epau le
Avant - onas
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ﬁzignct
Main

du robkot

30

. Portee en hauliiue
_ Porfde & l'horirontal

- Lo.rﬂe.u..r de_ \.SL base.

T50 vm
610 «
475



1.2 furbies pr (nu'pa.\e S
Ells sont aw nom bre de (L\'nc‘.

—Labase : wert de %uffﬁort el comforﬁz. les areits dinter

*PCIEQ ame: que \e m oleun «ClU\' asgave la rotation de \IGLPG.L'\-LP-.

._.LléPqu\e,: wonlient leg dv.:.T aunlreg iﬁcbxw.s el leurs rédoe-

Yewrs .

— le bras 2 «e meut de bas en fawt Clest a dire avtounr

A'un ave ﬁor?ton\‘o,\ . A \a i:».m;-tfe inferieare | Ses e.njrenage&

L des wbls accurent le mouvement do ude , dw \O.a{gne;t
el de \a main

. — L'avant biag - tourne ovlour  d'uan ale ﬁoﬁtoﬂral d"f:orfé

aes ua\"e,nﬂ-%e,s CQ\"\:.C?UQ,% assuvans le mouvemeul dw Patine‘i

. ?oisneb el la main.: e Foi.qne,t' ce lowrne aulour Jd'un

oxe fRorftontal ef Yourne cuussi autour de 'ave de la maiv

Ains, A'arreic Y Sz'ameﬁ-:'e, ”dr l'a,.;rau. bapatse’ en se
wouwowl ;| On  clacce notre robot Pak'ﬁbu les robobs &

/ ¥
wWordonnces dJde revolubion

Ce wonb les robots les plvs em Plo\je; dovg V' 3ushe

JLES Po%iée.nls un bras articule tres ssmblable & celui
Se \'"Wowmme . En p?ue. de | arbiculation du po{SneL, 1.

tourne & l’e.‘cy:w\c.. el ow wude .
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|
Sa tone Jde trawvall ost FLL‘_S elendw que celle des aufres
‘ BPC' de Tobds wmme ceud o ('Doréonweje.c Po\mkes

: & oo -
donneea, t‘echﬂju\a.(.\-es.

L wcfclonné'e& C:Sl\'v\dfl"-‘d%

" peul conlourner les obsltacles eb le bvas e Plfe, Suwv

, A
W' meme aveo ?Lus. de %ourz\e.&se :

Robot a toordonnee de revolution .

' i - 3 Rcmor'c‘\ue.

PO\&J' 'ﬂ. matﬁine_ woMmme Pour \'h.'?'mme.l \e,s W.'DHUC.KKEJLL C;\U bras-
| onl lewr _,imiaortancﬁ.- MaLs, Clest \a main Lou l'organe. Cerminal
Jde er’é.?;e,nsiou Y C‘u.\: wmplé \e \ﬂ.ua :

On coushalz une %rqudo_
restemblaver eule le RA4 Jev o

L Arm 8roTd  de Colne
Rolootice c\uL esl wn e.ncbln o u'w‘q\ ales de mouvemewl L

I; %Q“‘t e oiute o Yrois 60}8?5 :

|




TA4Les moteurs o leurs pac

Le robob _est o-okutpa de Six molewrs e‘ac,\'no\ues P-a,ia\fla.&

o\lmew*e,%; Pcu’ wurant wulinuy de A‘LV

Cha.ﬂoe pas de molanr -?a.a.t WA au%\e_ Jde rolalion de T,5
ée%r&s :

les Aﬁf?ermfe& equ.e;s. olv mini- robol

__,Pow_\—' la base oF le Pa;%mef"”

\es m.t:eor\'&

%Onb

_Pour !'e.gao\e e’ le coude

Jes vedwdeawre owl La rappafc 44

| _Pour \g maiw

Ow o_ leg teduclours

de diamelre

IOn re,wl-a.kf.\\de. .:\q';f 1&_ wn hédquV fdenl’(ﬁue, o Ttowle g
'fnax‘ci.e.s du ‘eras |

8 an.a!{, maXimum vealite pour e,haxtue. Aoi‘zb de la pince est

-

Li ) Gli’ut%l

Des reciuc,re.u,re. souls wema&mre& Pou.i- ommander

on a 2 redwdeunrs doul

20 iz
T2 A0B
A4 AT
32 108

qb\'mn.e PDLLL;.E, :1e, 2bmm

de. O du?s!res. o A wurse et de 20 mm

! T .
Base E po.ule " CLoude Poigne.t Maiw
fs pardegd| 459457 | 6, ,\1134L.;.. AT284 | 432452 | 15.2672
wurse P pas 0,062

553




Cl’lalbi tre T

LQ Comm an éL ;zlq',o..fron,j c‘ue. -

L_4 Le mini-ordinaeur mod MPz 80 eV
Leg.jsl'é'"ma mod MFZ B0 [eV |, fonded sur le wﬁcxorracessw
290 o o tongu et AeueLoF.‘Oe.' powr Eletbronica Veneln powr
fepondre  aux exlf)em de l'enseignement; wmoderne , pour %oranm
le maximom de duvecsi Picalion et poscibilife 4'erfension do <yo-
fome . Lunife cenbrale se fonde euv wnz architeclire auec bus
%faw. a des modules sur wronte \mpr{més aw Pormat Qim ple -
Europe . Clest ceffe modwlante qui le feud apansible et pak
Lonséc\ue,nb aﬂ;roprf'é QX flus divevses at:‘:\ic.al'rons.
En ce qui concerne le \o%icie,l ;) ulilice e &qsféme operalionnel
CO/M qui est dedews un gtandard Jde |'industrie of cupporle
une large qawmme e \au8aae,6 de programmes d'application .
6q soupleste A'a.m(:a\of Sait do HP2-B0/EV un instrument
o\idac,ﬁc‘ue_ puissaul .

T _2 Branchement du  mini-kobot aqy MP2.B0/EV

l.e rokob se bramche oL MinL - ordinalewr HP2-RO[/cv
oM woyen de dewd .esort'e_s (:o.rq\\-aiu a un oclet , 8 bifs |
Ce sonb leg \fSnec de wommaude ey mdeurs oF Jde reuce,{gne_

menl sur \'etak des Lap*ewa. \oir F(co‘S =



8

ba porfe A o5t porfe de gortle . Clost le chemin pow \P-Cldd
On ewoit les dounnees pour mowoir le rokok
Elle est comstituce par 8 bits dont 4 deutre eux nume-
vole | As Ao, A7, Ag) wmmandent les 4 phases des
molewre . 3 bits Jd'adresse (A, As, Aq) pour adresser les
moleurs  of 4 bifs powr valider \es latehs des domndec |

La porle & osb porte o eutree . Clest le chemin po
lequel  on recoit les (ndor mations cur 2 position des aleg

liores of Cest & lublisalewr d'Wtilliser d'avtves c:»fh\'emrc- dawg

les cas wecessaivos . vo(r (%'3 4
Ja ‘oor"e, A La _porfé A
AB| phate 4 ' B8 | Puols- cou lole,m- main
AT| Phase = B7| Puoto - couplewr poignel 2
Ab Phase 2. B6| Puoto. coupl’em— Poi%nelb 4
A% Pase 4 ' B35 Pho\o-wuplwr woude
A4 | Adresse R4 Proto - couplevr 'eJPaule
A3 | Adresse B3| Miero- inlerupleur lbase
AL| Adresse B2| libre
A1 | Validite B1] libre
Ffj 4

Leg Povfes paralleles A et B |



Min; - ordinaleus
MP2 BO[EV '
+ Alimentation
A AQ. V zl(; A
Carte Plo
Mini. Robok R&4 [V
Cogaue | [Migars
i rdoma.
it‘,&)mudﬂdéj—_ \aa.c 4 qu
| &ulfer G plewrs
Fiﬂ 8

B ranchemenls S mini- rolo ol

At | |a porte A er la porfe B conctitue |'inferface parallele E/s
Clesb o die que leg in formationc en provenauce ou a decltinalion
do micxae.\fg'i'e\.me, eonl tmmsmise en meme I'e,m';s sous forme
de « mots binasres 55  Par xemple pou Jransmelfre un wmot
de 8 bits ow 4 odet il P v Atspcx.e'r de 8 8.8 oeaum

vehiewlaut A it Liugormahcfﬂ \ogla\oe 0 el -t) .



AQ
1.3 fastie é\cc.{'ronique :

EVle est d(s‘aose’e f’h‘f&iq“"e’me“‘t e Lrois cantes distivetzs |
~ larle 4 inkerface avee le wnnectewr de G/s r;-.ou,vi le branche-
menl ditert  aw miwi- oddinoteur WP -€O JEV
— Carle loag.e awec toule la \ongut de ommonde des mdauns
U la parlie de pulssauce -
—larle 4o Supporbt  des f:\n.:-To-wu.P\WS Sacw\tative) powr
lewr Wlilisqlion comme caplawrs de zero .
Oe &Pefre,r ow ehema ele.ch:iue, wmple,tz F-'S 6
T_.3.14 Clarte d'interfaee .
Elle sert e suﬂoovt au Conneetevr de E/s pour le brawn -
| chamenl de la cowte PlO ( Forle A et B) du MPZ.80 ey
| \a porte A est Prépa.vée_ comme sorlle ow woyen do brawdg-
wenl opportum  teg dignawx  de &lroloe -
ASTR = HIGH (4) BT = Low [ ¢)
~alors que o porte ‘ES esC Prépméc pour l'ewlide en posant .
P4 = LOW (¢) CPZ - LOW 1¢)
Tous les ¢ignawx de la porle A vout diveclemenl & la corte
\aase .
Lag %3»*\«»}:( qul P\rovienwe.u‘c Aeg oplas couk clabovds. ou
wnbrairfe par un wrwit inte:%ré CMoe 4069 | pouv Lournir les
ceuils &' enlvee applepries ek e.,nwje:s. ewsuife o la carte Plo

par Uinlermediaire 4'un ooter duy YWpe T436T



A4
1.3.2 Carke ase

E\Wle cwontient la seelion de commande dec Six moteurs pas

a:,@q_g du ook |

Lee. B bits de ommaids provenant de lo porle A s.out“hug{fe,ré;
par lee cveuts iwfeges  TCA ek TC2 .

Le buffer du it A4 est \‘Oudowm Volide et sa sorfie est
enuo\de:e. o un monostable 3 powr F.rad.u(rc, uie (wm pu\i.iow
A‘\aor\o%e . De ullh acnicie , \e decodeur [0 4 prodoit uwe
wpulgion de memorisation c‘ui dore environ 500 msec au
latdh de coubtrdle du molenr adfesse 105 o TC40

Al et Lravehe @ uwe recistauce Jde pul\-up R1), ofin
que cette \i%ne soit Touéouvg havle | a moiug qu elle we <oif
wmmomdee P le micvo-ordinatewr . Les louffers TC 1 et
101 sonl  yalides pour la. garlie i‘buu‘g'-;ge,re’,e,” du bit 4, pour
qQue les donnees golent emUauEé.es o Yembree seulement o(\)qvud

| es donnees relalives a lo. commaude des phas;u des moleurs

bits A5 A6, ATet AD voul  em Pai‘onéle , & Jous les latehs.

Seul celos c‘u{ est advegse por les 3 oits A9 A3 el A4 eg

tfavi?e.mra enasulfe a la goefie

: pour Lommauder Llocive-

ment \eg 4 ewvoulements.

Ces %i%nmx a \a odie des ¢ \afchs sout o-muou[ef-s o owlanl

Se clreuike {mfé%ré.s brams\cxleur& de nveaud  Te 4 : LEAY iC A%

LCAM, TC A5 £ BC A6 . Tor s enflrecs o S vdts cout



AL
copables de piloler les
LCAT,1C 48, TC 49, 1C20,TC Y
et LCLL. (& gout deg UFET cuadruples a urant elove

f . A Q J ]
t,ramf.,%rme.es ev %orlies oo AL volilg

wrawkl s de puissance

qu( pnodui&e,wt des %ovﬁe..s fmuk .\0.& e.nrom\emewtq. o 18) mofau:

Le cowrant de Pi\otacae pouv les euvoulemenks est é%al o
environ: 300 mA &£ ALV

353 ‘I..'.axl'e t:ho\'o-c.ou‘o\mrg.

Celle carfe (FaculCative) suwpporfe les pholo. coupleare qui
QUL owt la fouction Se cq‘:ﬁeum de la Po‘:.i\'\bm Zero poui les
mouvements Jde \'epcuﬂe , de l'avavl lbimac e f»o;%wel:ebde, la -
mouu .

Ou ulilise ua mivo-ivleruplewr loranche diveclement o lo,

care &'inface , pour delecler Yo pogition tero de \g loase .
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T .4 Commande des f:-\?la&as Jes molewrs .

6
w\lé\e_ le mdudemewb e.S.'C, Q 6ewu- Pas ouol PQ,& LOMP‘QL :

Le Pi\o\'age des moteurs se Bt pak des wonauy sur ('tnloyBace

Les Talleawx e cLPre:J. mowlicew) leg SeQq euces c:t_u{&l ‘@u‘u’( exvoyer

~

tockawl que leq advesse kg, Ay, AL eF Ay wowl detllude <

W commouwde des P\n.o.&es des mwoleuns

T Earoulenvent Ale |lc |p !
Aite Ag| Ao | AT |[As | Pas | Donnee
4 o | 4 0 1 AdL
4 0 0 0 45 ALY
4 0 0O 4 2 444
0o | o |04 | 25 46
0 A 0 | 4 Ko 48
0 4 0 0 55 39
0 A A | O 4 96
0 0 T 4.5 b4
|
i aq g
Adresge Ael Asl Aol As| Aa| As| Ao | Ay
binaire 9T | 96| 95| 2¢ | 22| 2* | 2 g
/l28 64’ 51 -'l.e! ‘ ﬂ 14 3 A
FES AQ

Le fal \ean ?lc(:) A0 moutre. wmwmenl a U< E,)ormo_f le nowbkre
gi%umnt ot donvess ?oy{:au}' de \a wﬂec(boméauu owdie advesges ek

nomlored Y2 ivnolres.
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T.45 Selection des molewrs

lLa combinaison ewdre les adrecses A4, As oF A, Pa—mol; de

choleir fe ou les mofeurg o Pi\orer POJ'MA. Jes o .

Le tableau c,.;_o.fsm’s moulre la corves pondamce ewfie advecses ek

molewrs, |

A4 |A3 | A2 | Donnée| Moreur | N® molour
-

0 0 A4 i Avant-bigs; 3

0 4 0 A Pms net 2 4

0 4 4 6 Hase 4

4 0 0 8 Main 6

A 0 A A0 Epaule 2

A A 0 A1 {:’3;3 nel 4 5
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CHAPITRE TIT
DESCRIPTION DES SYSTEMES AUTOMATISES
SEQUENTIELS . Grafeet .

I .4 Grafeeb de niveanm 4,7

Lorsque |'ow am\%ce un ysteme avlomalise | leg ackious qu
?armeuc“i l'evolution dw proissus gownt pre:u{si‘ole,s, L pavveunk
e wm&i%né% dawy lordre c,\uom.otogéc}ue ot elle voub e derouler
A chaque aclion simoltoude est ageoeiee wwa Jepe | bowr glissen d'wne
Jope o lowfre i Qourk cTu‘u..-a evenentenck se &0l produil (fiv dlue

Suw P\u,%w.uu,(‘c QJ;OD‘I’ Q(‘.k' J

T 4.4 Grafeet de niveau 4.

Lor:quo. low aleorde \'aws\hdsn?. o\ desoiplion d'on ‘sﬂs'ﬁ’étwel on g
%t pag g lelle )A‘e;cﬁ‘no\o%ie, seom. aelewse  poux les ar.hqnueuws les cap-
e ok 10 wowmmande . Ou deouna, los adiows X «les wwenewenke o,
o Bewes geveraws . Rar siemple (fig 5.2), Oa ecrim : Avancer la-
pice (Empe ©) & \a piece a ofE anawede (e 2 position wwiile.
beider o pece (dape 7Y eck .

On trace aiuci un qrolek & wikrs 4. Daes s g phssnce elewonr
Yaive ww %,m(;cct wweorle (ng 5.4)

— des Yapee (conres) refeﬁrtfe.s paN” um Wmero  Yeace ot tn poxlie
ey

- Ced Maﬁeclkm\‘nuod\u) doas ksquelles souk wdie les descu phons
des aktows c; e%@u Le.m Trme &'ad:w : verbe o VWQ{MUE) .




AT

— Ses oxce g veliewk Res é\‘a_pes de hawr em bas.
- Jes rausitions | Leoubts \rwriwﬂhw.pl suh \es adles m.u.cg.ne.\\e,g sowl

o.iwci-éfe& les P&L‘R.puU{.E’&, oL cow Alou loﬁ\c\u.)e, A'Q)Jo\.\ﬂ_{au .

IT1.2 Grmafcet de niveau 2
Le Ctha?oek de wveaw 2 ¢'dmlolik a,?r:;& oson delormiue

— la \'ecﬁnulocﬁie des acliovmewss ef lguxs interfaces ( mouvenmeuks elemen, -
laseg | commande ou lrstalle | posilali@ dlaxwll sous WMerGie  eck)

— la fechulogie o lo tomporlemenk. dos capleuks [ oction malufende ou
tmpoleionuele ). | ‘
Ew otiord avec e cbm.gcet de wiwow A |, Se fin ev’ei&.\mblememi‘ on chaigt
. kzoeum‘o%ie,. Le ob'ro.god; de wuleow L Frawserit ces cfoix. Exewple
(?n% 3.3) pour owaucer lo. (aizce on ehcieil un werin A, dout g M;aegor(]:rq
rsque Lo pilde A+ de wou distriloulour esS solli oG . la fin Jde couvse de
worile de ti%e de A ost ddfecide paw wn capleur o,

E}QP., Oxl’{on‘ assoenee a. achion a.woule’e
e 'el‘iquaﬂa T ey e [/ (wde Ormand
6 Faire 6 i Avauncex ILP\ 6 LN /A+ de.\hdno-nug
L] receptivité ¥ : EI
ol trawkition | piece cuhuee en poglon Ja, T‘er.cp’ﬁ‘vftef
T | | Faire i || Rcider la piece] T & _ Lcode_ CQP\w»)
118 o Lpo.lmau}u F\m"‘ loridde ol
b_’/
dexg le b&S) _:4 N s _
8 R Ay 8 KM
woleuy
fig 34 iy 3.2 fig 2.3

Graphisme %éuexal- AN %-Fagce}: Crofwl de niveow 4 Grafeet de wileaw 2.
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2 |

Evolution dw %m-?cek [ﬁa 5.4)

ur <volver de \teho.‘oe 13 a L'Q,\ro_fse 44 il faut \Pmmcfu}r

la traunsi-
How /tn,m

. four que o Ywuiificn colb Qraucfn.iso.ble i Fowk

~que l‘a.ko.‘ae, A'enlrel (0w amonk) | soll aive . On dum e\ TranciKow
eslb validée .

v que \a vecellnle’ agsouee <ot Ve (éqmo:tcow \oc&iq\ue =4)

Loveque s € coudilions sowb ¢l mecivwem ouk presewde 1o Tnamsifon erl
fmuc)?._-;e et al dive que -
s l‘au‘w_ %uiuavtra o owal ecb MIlve;,

—~eY ew mewe Lew pe l\teﬁfm Qlekg,Pe denbee (ow &mou.t) el desackivis
Le %MP\NQ de \Q Q;% 5 moube que w la reczfs’ﬁvi@ assote o @ Yo
“Wlow 44,45 | ecb vrode adors que l'chape 44 m'est pos ackive

altte
Fraugilion w.'est pas franfie . :
I /\ : (i3 i
B, evape ackive O astine
1 X Frawsfion macive
Y i 41 Jalidée 7\ =%
A+ Les Cﬁqn eweult —
i) d'Saks de a, & po
 sout saws effel fopu | -
45 H A+ - , | | 7t
| —aclive | |
o= Pa '
Ab P— WQH&J

Qiu,'-l
fi0 3.4

) | k|| F
Grafeek ®‘I Ii 1'
| Linasave, J |
BEERE N s
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m3. ACTIONS ASSOLIEES Aur ETaPes.

Daws le cos %ém.éxvi ) bue aclion egl a,ssou'.e:e, a cﬁoq‘ue a-&'b.Pe

meis pot Youl aussi loiew ke ossocise o plv wewre 'dafes. Al

Mmewe carafr)cet.

I 3.4 Ackions incon AL Conunelle ¢

Elles <0wl weues loreque elope assodee et achive -

T 3.%  Acon conditionwellec ‘?\% 3.6

Bi, porle ouserte m%zxc&w e Lanal e v adlow cowd}.h;omdlel
e ett associee o 'l‘e.\«::.fe B,k w te Medivemeuk realisee e
loveque  le constak e cporle ourey sue Pk mlwe © B ebadive ‘
biew adaul -

[ Ouvrir la Pod'p_ ; ‘F‘ ‘;-*
8 ] [Momor la Lawpe & —{F'w“ L |[C+
i porte ouwerte B i
+ engager le <Ranot e i
: 3.
5 3 6

f:oae..ﬂ_aw & ondis onvelles .

m 3.3 A cfions lmPulsionn'eJles. -&';j b T8y 4

Une ackion jmm pultionnelte  est ﬁ%na\e'a pax le Snmlpole_ * ot 59 dwree
Pox opposlion a une adion a wileas | uwe eckion (wmpolgionuelle eds
Téﬂa\\'%ée des ct_ue- \taar}e skt ocdive . WAaLs sa duswvee eq\C (uQeriwm ou
e'r.tale. ow temps dadivild de letape .

Pour Uewple W acion L , powr malwews uua \Quw e allwmee | est
o Ow0u & vl . s g Qi w'esl gre Vackiouw & aluwmer
\a lampe osb uwe adiow iwplsiowlle de dowe linmiTée .
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24 ockive
j LWacki
T
c |
B 0 21 E)*JD ms
= | —L- X [24) doms
— >

,{J_O_m_s‘.,_ ) 91‘3 58
Adious im pulsionueiles -
T 24 Temporisation .
La Eemporisabion egt wwe ockion ‘im(bUtUOM{h&

elle Lane R potisation a5 declenchee avee |'aokzur

o . -
e esU astotier ;, ob o wmg dye: - wwi lde | mads Loreque Yo Tewmps esh

e’,eogde. ( Pa. Yemporis.ofiow Selsre o %—.‘L‘bvwl c‘,a.y rests
l‘o.tafn_ asgociee. o3C aclive .

qu'téeug;w\ve ) (’,omw

@ ce \{e_to\Pe o laci;_)ellz

T 4. Emuevr%emw. Diue.rﬁem.

L 4 wﬁ\grgeum. en ET

Le graphicme 3.9 moulke tue Trouualion awioue | guive d'aw
double Ywib ‘worigowkak lorsque . CraweWow ogh ‘glm&che, i
oive  giwu|bwewment Joues les Uca.Pe.s; imme duatement s .

e e
A7 €0 &2
.].' b +c ”_—“,f: l

D(uerauntn_ en ET (ﬂ“duse“m e

Sequences pavalleles.

fig =g
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T 4.2 c.omle,rcae.nee ew ET

Le %m?wsw_ est %3me,b‘i£i-ve. dv mécedenk oF g2 calpclorice do

mEwme po¥ uwe brauglion Unique Pousr e uMe Wawslow soll from-

Rigsalde il faunk que bules les Llh‘{f«s wmediotement an awmoul soient
ackives <L Gre o n;c;,PUUiU associge soll vie .
'ﬂl 4% D-'Ué.\rﬂem wuue_r%enu. _Qu Ou
= biUexrae.ue.a. ewou @"3 3.10)
La%rae\wsm wowie  yug ’Q}aee ine de pﬂwm Cran et Wou ¢
A Qliswe de wlfe d‘a_(a-&, ov (xu.d: wwoluer vt unl Waudke ou

loute, . Ce soub Ls  vausiTow Quar %ra.P\uc:\memw,t B nenks
uw  wolwbion  sas m,P{tOvl./a Vol |

o] Qmuer%awco. a 0U (K %.40)
Le puocsals a%au,\, wowe dans o brauche %dedlowua o\

cou}evcao_, (,2% SERVIT'} a\‘n.?e LOW WALKA. {)u nwmc?ue- q{ua la come_namt.ﬂ,

de toules log brawdes we e £ail pos obu?ammwi oM wmowe
 endvoik .

24
;Marf{eum

- a Yo 7 wou
2711 o1

re g La divergence e QU
. YA 44 %e mmporlb omme.
' v Hory une Jdivergence ew ET
: i I e e"% ww
28 35 Q\ﬂ 5.10
-te. { -—-‘-—‘: Ai w\\a
29 conNe NQ ees 45 ! 3 "

PICOTY e y
q / + 4
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Pro%rammc.s de gesfion du Robol
avec le MPL BO/EV
Le programme de %esﬁon wrplde du rolbol avec le mind -
ordmalwr  MPZ Bo[€V est appekl HROBOT- Com .
Il permel de mouvor le robot ap moyen  dw dawier | c;l;l.ﬂor‘emdbe
une &efatpwce de mouve mewnl , Se \'zn@%isﬁe\" My d;'&’:\u.\e . de\a
modi fier ow de la Rae V‘O:P&‘z,@r“ a lechiance |
Les roulines de mouvemenkt sont ecries assemlaleus Z 80 que
est uw Lq,u%a. e c?_ul conlienl Tou'es lus instruckioue Jde lQssemb-
leur BOBO plog dlomlreg insfuctions, C 4st ‘lamf{_acdc, pwe receuf
el pws %of\t.istq.ué. La seclion de wouvememk est coule ew
assemblewr Z 80 pour la vilesse d weculion . U'utilication o
ouwlve \Cmgaoﬁt ewowe le basic par wem ple cwraul dimiwwe
wasi derablomend o yilesse de mouvemewk
Mass qu Lo it lae e f:o.q»e/t Se voulives daus le f)'ﬂo%-'amme
facic oru'w 'V\O\mimé_,l le Basic Bo.
Pousr mppo.\er le pragra mwme wu\n[ei: de %est{on o om por
leg  instruclions gucvomies -
A > 'MR060T< v >

Aingy e @w principal de  seledhion deg diPleve ule s chlTohq
appovaill  qur llearan de Uislalisalion .

o4 Utilisatiou Jdo e amme .

Uune Ifoi.s c‘.u'o“ raﬂgde, e mewn , il uvisualize sar l'ecpan les

di e rew e Qa.ncr;omm pwc?gmme nmenslees o F .
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A— Guwnulation libre de mouvement .
2 _ Etude dlune tequence de mouvemont .
3 - Houveweuwl sur gaq&ena .
4 _ Edit d'une Qe.lctuenc,z,
5_ Mise & zevo dos mouvements egfecﬂmfs.

b- Mise o Beno mawdel .
?_ Fn .

A-Simulalion Ulkre des mouvemewls

Mee cefte seckion W mewn , om peol mouvoir ndre rokot W MOy
o Lawier adwner euw Faul WV fes pou Are cﬁaqwe e a vwe abeiue
-

Lo tucke couledle (CTRLY mous pocwet de changer Je seus de

mouue,m\: . Eb st , On VOUdmd—Qorﬁx e cele Secliown

Ou tape
wur @ VYowche (+) ou la touche )

2. €Qde dlune So::.:\we.wu. A2 mouwvemenk .

On m?pe,\\o. celte ceckion cﬁoqwa Aous qu ow  veudlle eteculer

ou e,megisfrer wme cerfaive Be Quewce Que est uwe cfaive de &
arocews chiffes ou letlies .

On dovwe un nom

o \a Sc:'ctua.vc_a A e Pragmmma se pPrepoke

pousr mpb.r \es pas de \a Se'c\.ue.wcm L leur nuse eu mamo&w_ BIWr

' diz,c\-ve.. P owr passer au pas qw. wuil om Presse sur la E’U"-ﬁﬂ-(“)

Pour Sermer (o sequene de mouvemewll, owm appuie sur la foucke (+)
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Le Pm%mmm..e ele cle des Qies

le mouue.mbu.x 'E.(mu\\‘czne.

Qors.':\p'cm m‘spe\\e_ le mouuvewewll swe Séc‘_ueuc.a, :

3. Mouvevent sur s.e’q.km-p.ge, 5

Il permet d'denter une Sequense e,vwe%ie\‘m’ por le mewv w2 )
o lg ow lappelawt pax sou now . awtaud qu'd Paut speu -
Diar la moda de mowsemenkt ‘T“‘l“ﬂ oLl ;

a) uw mouvemewl toutiww -

o)

un mowvem ewk pm&faq,g: (P) ., mouvement awec axret Q.Préé

ﬁaa‘ue pas de Se:c:‘ueucz el aw moule.

o davier ov coulivw Jo maovyemend

C) un wmouleweuwd Q,imp'te 2 Ls) , Une ?o{s la Séq..uemc_g Texmine'ej

On relourne aw meww .
D) un mouwvemewt Celique:. '€ (u veporle le wobob d g posi-
tion wno o la Fin de g &éof»encﬂ_ el
On repa@ o wewe Gefq\ueuu. .

Ckaquo. hﬁse, Se mo;xdemw \owk' ahne  arrdl en a_f:pul{dnt Uk
la fouche (U)

4_ Edit d'une &,c‘umt.e.,_

Cette sequence permet le cowSle b la modi{|cation des Jdonndeg
d'une sequewnca deja eme%is.\'u'é. Colo ' wat Kol Pl vs cob owin
pos o clablir wne nowvelle sequene oo mouvemenk maus denm
Laive cTuc\C\;ue.,& modificalions .

Remarque -

Il %od " Saive \a dishivcfion ewtre pas de c&:}uemcn X pas de wmolewr |



Exemple .

Dana une Seﬁ.uence e«mrﬁjstreé, P‘f‘r’;lfééammf: ow a leg cLo.-me:es
sulvaules :

25

fPas dela se:qm.uce._ l Mot 4| Hot 9.| Hot 5’ Mot 4

IHot 6| Mob6|
‘ S ‘ Ao0 o) I

20 z-zso l 450' 0 I

i
La tequence se it en 3 pas . Le moleur de la bage n? 4 .f"-ﬂlt
A00 pas daus le seus r.omf.;r;f ?oeituemmi, . Le wmolenrr n2 2 Jde

l'epanle m'eecde aueunm pad dams wlte gc;:\.ueum e, Qe le

mdwr we b Jde la main demeie

al repoS. Le moleur w2 3

owrne de 20 pas daug Je sems (+),C'es'(. le molenr de l'owant-birag
le molawr w2 4, 4, Pn{CEne.t 2 Fowrne de ASO pas damy Qe Leus )
quont au woteur n2 5 | tourne de U%0 pas daus le gens (4).

A Présam.k ovn o la 'Le.oc'Je.ucn- aJéc ges 3 lxm el seg vomEre

de pas de molewr . Daus celle geclion e memu , On o 4 Imc.ﬁ.g&

Su™ lasqoe_\\e,& i\ ch:.\'.« a.ﬂc'm{e,\f- -;:-c:u‘ir “:r.:c.'e,der o Nowvn a. Uuune
kle modificakion de la Séct"" emce mm.%s'sﬁefc Fraf:.e,.é&m:aul" el

qu‘w o m?‘ode'-c,. Ce sont los towches 9 , M, F eF Q

,5 ; En Ereascmt sur celle UB\L('.LL \ On paise d'an ps o'e se.f-}»cucn
o uw aulie gaug ()roc:aéex- & ume mwod: FecTion en tupposaunl \a
oewallsafion elquinée. st elacke -

M e wfle Budhe , v wmoofie Sec pas de molewns  assocs

o pas de PeOeUCe  exawd wee -
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i bu moyen de e Toucta: 0w diwiwe toug leg pas de
Qiﬁuauca Q Pwrﬁ.v- W gsoiv(t: viswalise . ‘

Q - (Ctte \‘au..c,e\.n. ?exmo.l: JSe odocféer \s &ea‘.oenca wcﬁm%nfa

et refouve o mewd -

5 . Mige & tero des mouvements ef-?g'ec.&)e:ﬁ :
Ce &:\'t‘:sml'; Pmﬁ‘sramme mel, Q e,q;m Jous les mouvemeuls
seanes ulﬁh'wr&mwb 2

6. Hise 6 tewe mawele.

Cetle seckion Lo mewn parmel de oitn arbifferemeuk |a pos-
tiow teo du woot ef dela melie mawellemerd, eams meltwe
ks molanrt  ew mowvemenk - ele sonr la poslion 2avs de i

L e wmouvewewks suctess .

W.2 CJOMPOBi Fon AW pregramme .

e programme HR_O&:OT- RAS est el on Badic ( palie Je
%c&\'ion du manw (or{mccr:o,l et $aicant o ppelle o des sous fmcﬁmmé
wmes ow woulings eoules ew asemblenr™ (o woul tos ulikes
o9 e mouvewmenl dw miwi- robot . gquowt au koulinesde sevvic
e toul” wmites ew ceuwe ow Moy Ao danier elle goul aucs
erile en assemboleny -

Done le programme de caesh‘ov\ c_olmlo\e.t_ lee MROROT-cOM =
Lompose Se I (z;o-\'tie.s distivfes  qui sout,
MROBOT .- AAS - froquanme de cvzgeﬁ‘uow du meww (Jriudpa) ewn laasic



RUBCLOM. MAC . i

roulinve g lease ce mouvemenk em  asseu loun .

AROBOT. MAC . rouliwees de serwice ouy moyem Ao faviar eosle

en astew olevy .

Les secliong en \au%o%e agsewmYeur Jdu programme  se Frowvent
gams e« Po{u\:: Cves de 1s mématre . Mass poun connai e
s poiuﬁ‘s d eulree eacks ow brawaille awec ('@’&yf&ére BRasec

Cest le lamge)r Qs Soit ec_,\.u:;u.oéer \é& \'MQOFMO-T\MS adec leg
programmes Bagie

Own (wdique dows lag ?:ctuw.& _ei-opré& laa corfe do mowoiwe F‘S 44
o 1z footler der dowuies F.’S 4.2

C dgd
%x{cﬁme Opﬁmh‘onne.\
AAFF
Bubfer den Donnees

A2G9O
ARDAOT

. Adod
RoBCLOM

'Enre.rpri!e. RASIC  9FFF

*
Proc%mmw-t_ MROROT. AAS

F.‘c‘) 4.1

CaxrYe Jde memoive des P

ramme de %e-ch'ow
Su Ro\ootrb%

_0n wde & Umerienr 2

¢ \aire uffer des douneec lee Yk loaw

Sudlvamle C\u.L' sonl ow wombre de 9
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| FINOT : Cdle are conlienk |'adresse deg moleurs o dollr 2l

| Ohaxc&e& ot Sabaik o f-roca\"‘amme, adanl A.‘oppeler les voulbi-
‘ hes qui | ulibisent |

FTABL o icoationt g donuees de tomwmaude des P‘:,a.r.a.c Jdes moleurs

‘ pour le mowemewl o pas wwmplet <L dolt 2hie cfv.ox%eig, '
| o ddoul du ?Va%rqu\ae. =

POSAR : conkient ‘es om plewrs alosolus des pas areasle’e pox N
| que moleur . Qﬁu:u:\-LJe. LOw plemt ocpe 2 ofels pouk une

| %amm oe mm?kh.:ée e _ B2000 a + 32000 ddle ge

mel a (»)Ou.k a.elﬁ?:é- c,ﬁo.c‘ue pak de mouwemeut .

CTPOS = contiewk . pour c,ﬁ,o.az\we woleuwr | @ cursenr au takle

FTARL | deferomnaunt cumei \a fm's{'&'cu arTwelle des Paa&e& :

TBUF -

wonlient  pousr rﬁlaque moleur un woplewn & 2 oclors
[ ok soal memoriges les pQS a eWEJUE;Y‘ .

[e,llc est ulilicee por rou e Lommano)

MOTBF: conliant leg @mméhe;s deberminant o Uitesse. e mouw-
lemend  des ades, le mouvemews e yohution L

oS el
peut. &ie diffevent S wm Qle & un cotre .
‘ CHP{R\M‘. Pod\_ﬁo“ée mefmofre nlenaut \‘iugovmaﬁom c:\u cﬂu‘ac.’ia}c,

‘ c.omgao&e: pandawt e wmouvemeunl qu rOd e S dauier.

| MOTPIL -

= A " . . G
Pf‘S\'\‘tOm Je memowre eoutenant 'tuformalion relofive oin



AU mdleus qutil Powt piloter . 2

PACO M- f»osi\’icm Se mewoire conenank \e mol de comande dw
MD)(QJ.L\"‘ ewn ctuuhcm.

Donnee
TRAM AAFF moteur 6 8
5 4
4 AL
Adress e motewr 3 2
2 A0
A 6
FINDT A4FA Sequence de mouvemewt 96
des phoses  wistouwr 43
444
A2
FTABL A4fFp Mo Fewr

Total pas moteur

POSAR | AdeA |
Curseur & FTABL mo%—

CTPoS . A4E4

For el pas moteur
TRUF A4DB

Ruamelre vilesse molowr
MOTRF A4DL

(oracdere. W por Congole
CHERIW A4DA

Mol de tommonde Aeg wmolewrs
FALOM A4DD
HOTPIL A4 CF Numers pasfrfrrn e memoire .

Fie 4.2




W 2 4 Frogramme  AROBOT =
le preqromme AROBOT.MAC counliewt 1o nowline de wmowemenS

o moyen du clavier . celfe voulive UL le dowier . en Wilicanl

leg %omd‘.'ouc bote du Syceme opirationmel | cp/M a om

ulilise daws Jo wiwi-ordiwoloun VAL B8O /EV pOUK %z'rcr les

VeLsouNces duw %%a\‘dvu; ‘

Ev Souchon de o Biela p\'u&e:e_ .l.'a.%_ corte&FOuéaA;.t g2

c&éP\gca. doub un gemh ouw Jdaws U'auwlie |

A ce fail | le habteaw W ofprey «th Clhulie o cor&es.f:ou&amcz

o, les Buches \ewr wde ASCH o les adee @ wowvonr-.

Touche . |Code ACl Fowelion

81 Rotation kase ew auvieve._

cT RL/
o) A7 Rolodiow base ew owawk
7 Rofariow oi?oade vexs o bag
€ 63 | Rotakiow bras vers \e hauy
CTK L/ -
€ 5 Rototion onas ders le leas
e R 32 Rohak on plnee verk Lo ok
CT
/R A8 Roulioun Pivu  varg e lLas.

W
CTRL /
w

A5 84 Roulion P.‘ neg ey amﬁ—ﬁamwre

CTRL /
T 20 Ro\bokiou Pivee  Qeus horaire
Y 89 fevmelinve plwcs
CYRL:
/ 15 Ouvey-Tove pinea .
+ 43 Sovlie de la roulive

0.




Le Pt jramme AROBOT . MAcC 3/{

et rqﬁ:xs-la’ po U'mebraetion
A5 M30  AROROT  ARO®OT = AROROT/Z

Le Palwb Slenliee de \a wouline esh a U'advesse AZD¢p

Ow Jdiesee \a er. comp\c\'e_ S programwe  ARORODT. HAc.  enswle

ow Rustve L mcﬁmmm Se la vwouliwe MoOVIM . alec lewn: odvesseg
codes e mmmouques_

S SS—— 0 S— — —

——

i Mouvement par clevier'i

K e e s s s e e~ ]
0000 ASEG
ORG OASOOH
EXTRN  MOTUP, MoTpw, conup CoNow
PuBLIL  MoViM
MOViM rouline. ease .
MOTuP Youlie | 4 pas vers L haul
MoTOW Touline | A4 pas vevs le ©as
CoNu P rouline ;  audmentalion ow c,om‘a\'w
LoN oW vouwlawe ;| imivlion du com FTM» :
A4FF TRAM EQU OAAFEH i Qommel de llalre des donn(’./e
A4 DA CHARIN EQU  TRAH-46 ; CoracSere de comsole dw bufler
Aace MoTPIL EQU  TRAM-48 ; molewr & eldler du oy fer-
0005 lf)DDS EQU 00081 : ;‘,‘P/M enbry -\Ooint
0094 MAUf EQU o4 -l&’)de. ASCIL pouv ®
0044 MAd EQu AT ; CTRL Q
0057 MUl gy 8T ; W
0047 HIDW eEQu 13 ; CTRL W
0045 - M3UP EQU €3 ; €
b005 M3oW eQu % i CRL E
005L H4uP gQu Bl ; R
0042 MADW EQU 43 i CTRL R
4054 Msu iou’ B4 ; .
0044 MS O equ 10 ; CTRL T
0059 HouP €Qu 99 i oy
0049 HedW gQu 25 - CIRL Y
DOW Hines €EQu 4% i =
| 002b PLus EQu A3 i’ *



S TR RIS N L

—_— e e

e g i o R T AT T M T SR T e L

A0
Al01
4303
A5
A8
AL0A
(Vi

AN0F
Al
1]
alls
alle
AR
M]3

A2
A2
A2
27
24
32D
430

W)
a3%s
a3y
i
e
uIF
A2

Ai3
MY
49
A48
AME
Aldl
a5

337
#1359
A58
A3

240

00

0E 06
IE FF
D 0005
FE 00
28 F3
32 A4Dt

FE §1

20 0F

IE 01

32 R4CF

CD 0000#
CD Q000+
€3 AJ01

FE {1

20 OF
3E 01

32 A4CF
CD 0000+
CD 0000#
(3 A301

FE 57

20 O

3E 02

32 RACF
CD 0000
CD 0000+
£3 A301

fFE L7

20 OF

JE 02

32 pACF

Ch 0000#
€0 0noos
L3 A301

FE 43

20 OF

JE 03

32 RACF
CD 0000+
(b 00004

]

FEHE RIS R R R R R R R R R R MR RO TR E S LR b B bbb bi

JHE R R M
jHOVERENT BY KEY-BOARD

BOVIN:

START:

CONs

CON2:

CON3:

CONAs

NOP

LD C,0¢H

LD E,0FFH
CALL BDOS

CP oul

IR 1,5TART

LL (CHARTHD A

CP 1P

IR NI CONS

LD A, 30N

LD (MITPIL),A
CALL 40TUP
CALL CONUP

JP STAR'

CP 1K

JR H1,L0N2

LD A,0H

LD «X0iPIL),A
CAL!. KOTDY
CALL CONDW

JP START

CP MZUP

IR NI, 0N3

LD £,02

LD (40TPIL),A
CALL KOTUP
CALL CONUP

0 SUART

CP HZW
JR NI,C0N4

.07

LD (rOTPIL) A
CALL KCTDY
CALL CONDM |
I STAFY

CP W3UP

JR NI,00NS

Ll 4,634

LD (ADTPILY, A
CALL neTUp
CALL (ongP

ROUTINE MOVIN PSRRI R R R R B R ELHEE

}
i
.
]
)

sconsole input

i

jjuap if no input
ssave character

1
;Key @ 3 forward base rotation ?
3Juep if not

)

;select motor nusber )
jeove aotor

sincresent counter -
;jusp to loop

Key CTRL/Q: backward base rot. ? -

Key M : shoulder down rntation ?

e WS RS W WS S WE e WA s e e W WS WE we Wl

jKey CTRL/H: shoulder up rotation ?

e wE wEm e

H
3
;Key E: arm up rotation ?
i
H
3
P

DL




LA e T

Ot T S T e N L e

e T

TR DA T G S AR e

S —

£ = =

—t

T T £ Ry T T € TR e bR M T e

S L

o et —

LMY
A38D
Al4F
372
A5
hil8
A178
#3170
RIIF
LM
Alg4
EALY)
h384
A3EC
n1gF
A2
393

A58
AJ9A
A0
AT9E
AlAl
Adad
Al
a4
AJAC
AIAF
kB2

AN
(V)

Al

Ush
(V13

Ll

Al

(8

|0

aCC

A

(| W02

N
4204
A8

| A3

A3

| AEL

A3

AEd

20 OF

3E 03

32 R4CF
£D o000#
CD 0000+
C3 A3ot
FE 32

20 19

JE 04

32 RACF
CD 0000#
CD 0000#
3E 03

32 A4CF
CD 0000#
CD 0000+#
€3 Aol

FE 12

20 19

3E 04

32 A4CF
CD 0000#
CD 0000+
MR

32 RACF
CD 0000#
CD 00008
€3 A301

FE 54
20 19
JE 04
32 R4CF

CD 0000

CD 00004
3E 03

" 32 AACF

CD 0000¢
€D 0000#
€3 A301

FE 14
20 19
JE 04
32 A4CF

- €D 0000¢#

CD o0Q0w
JE 05

32 A4CF
CD 0000¢#
€D 0000#
C3 A34

CONé:

CON7:

CONg:

CON9:

IR KI,CONG

LD A,03H

LD (KOTPIL),A
CALL NOTDM
CALL CONDN

JP SYART

CP M4UP

JR NI,CON?

LD 4,044

LD (MUTPILY A

CALL sOTUR

- CALL LONUP

LD A,uSH

LD (40TPIL),A
CALL 1OTDY
CALL CONDM

P STRY

(P HADN
IR NI,CONG

LY &,04H

L) (KOTPIL),A
CALL MOTOW
CALL CONDN

LD A,05H

LD (FOTPIL),A
CALL HOTUP
CALL CONUP

JP START

CP M5UP

IR NI, CONO

LB A, 04

LD (MCTPIL) A
CALL 1OTUP
CALL CONUP

LY A,65H

LD (MOTPILY,A
CALL KOTUP
CALL [ONUP

D STHET

(P MSLK

IR N1,CON10
LD A, 04H

LD (NOTPIL),A
CALL MOTDM
CALL CONDN

LD A,05H

L (KOTPIL) A

© CALL HOTDM

CALL CONDM
JP START

Key R : hand up rotition ?

saotor 4 up

WE WE WS wmE wE WS wE W e s

aator 5 down

Key CTRL/R : hand dosn rotation ?

e WP WS WE wa wmE e WE ws wE wma e

aotor 4 down

sotor 3 up

Key T & hand counter-~clockuisa?

S e e s W e W ws e e s

;yeotor 4 up
H
H

)
jaotor 5 up
;
i

’
ijKey CTRL/T & han¢ clo:ksise ?

sotor 4 down

—-a s ams s tan ww

jaotor 5 up



AIF3

- AJFI

A3F8
AJFB
A3FE

401
A403
#4035

- A4O7

T i, %} Sl

A40A
h400
Al0

413
#4135
ARJ7

M19
A41B
MIE

JE 04

32 AACF
CD 00004
CD 0000%
L3 A301

FE 19
20 OF

3E 04

32 A4CF
CD 0000#
€D 0000#
C3 A301

FE 2D
20 02
18 03

FE 2B
€2 A301
[} ]

CONL1:

CON12:

CONL3:

CON99:

LD A, 084

LD (HOTPIL) A/

CALL Horue
CALL COsUP
JP START

CP MiD¥
JR NI1,CONL2
LD A, 0Lk

LD {HITFILY &

CALL AQTDU
CALL CONDM
JP STARI

CP NING

JR RZ,CONL3

IR CO4SY

CP PLUS

JP NI,START
RET

EXD

- W W wes e s we

;Xey CTRL/Y : hand opepr ?

Key - 3 go out ?

key ¢+ : go out ?

A e s WE Wa WA e WE WE WE Wa Ws we we

v
-




Nicros:

Syabals:

0005  BDOS
! AJEF  CONIO
M9 CONI3
| A3 CON4
[ A399  CON?
| MIE  CON99

011 MIDM
[ NS M2UP

8012 M4DW
| 5 MSUP
o) KINUS
- AJF9  MOTUP
( 1 START

%o Fatal error(s)

AfDL 7

A401
A333
GM Y]

A3B3

A4OES
0051
0003
0052
0019
A40De
A3001
AFF

CHARIN
CONL1L
Con2
CONS
coxg
CONDN
LI
N30
R4up
H&DH
ROTDN
NOVIN
TRAM

e

A321
ALl
A34S
A37D
A3D2
AJFCH
0017
0045
0014
0059
AACF

0028

",

CON?
CONL2
CON3
CON&
CON? -
COxuP
N2DW
N3UP

,HSON

nsup
HOTPIL
PLUS

o
-

[\r} -
4



| &
“L.2.2 PROGRAMH 1E RoBLOM =

ROB LOM . MAC | contient les routines lease de mouvew enk  dw
voloot ,cOn{a ?ﬁne:v-ales et Pwueud: Ao uliliseeg dauc 3'aslires

Pno%mmmersl. On les dlusthe uﬁ.e. o Uue .-;e Sonk ¢

MOTUP . ( Pomt Jdeutree = Ir-”c&f)GM)
Depace ew owauk d'un pas Je wmoteur detevaune pok le
ook de la posliow  HOTPIL |
MOTOW + ( Point dlelile = Ad2c )
Deplace am arficre dlum pas le molewr delermune pok e,
il de \q posilion HuigiL .
CONUP < ((Point dlewlree = AGeC )

|
Au.ammfe le< tom plewn¢ PQLC‘.ELL ¥ absolus ( Tableowy

TRUF et POSAR) du o =Tois doter nuud pax le Coulewt
do posilion MOTEIL |
Coudw @ ( Point J'entree - 4 499)

Dinminwe \e.s 'mmPT‘uwg F-O.k'ﬁ.d.\ el alsolug (_'L}olm TRUF -

o PG&&R} du moen~ delevymive potr le wonewn de lg
‘aosi\’lau Yoo .

COMAND: ( foiut dlewiwe = ACY F)
brvmande le mouememt Snwuultoud de ®ul flos mo kwing
aves lo nombore de pas speci Bie’ pox (e conlenws <
folkleay TRUF .



Y
RESTOR 1 { Point oeufice = AGSB)

Reporte Jous les ales du wbot o wero Pre.uck les
donvees du tabkay POSAR c‘.ul onliewk e nowmbre de

pas efleciuds ok wmmanode les moledeg Jusad '@ o

e A, weve Do tableaw .

Le programme ROBRWH . MACL okt mPpe\o.' pav l'wg true-

tion A >HB0 K0oBLOM ROREOM = RQRCOM |z

La Uste complele esT iwdiawee c.apres aivgn e
¢ fr q

les voulives Gl om \Doaenb ce. Pro%mmme.




h

T e T e AT T e

0000°

RFF
A4FA
A4F 4
ndEA
R4E4

M08
. #4D2
400

MCF

0000

s RINI-ROBOT GENERAL PURPOSE ROUTINES zazz33
it used by all prograas zzzz3
§oRSSAZATE BEZIE AIREISE 2233ITIIITBIT AL XBAXIIITRIY
i

ASEB

ORE 0ACOOH
; )

 PUBLIC OTUP,NOTDH,RESTOR, CONAND, CONLP , CONDN

]

’ 3

; HOTUP Hotor one step up

; HOTDHW . Motor one step down

; RESTOR Restore zero-positon

; COAANL Sove all actors togheter
; CONUP lacresent counter

; CONDM Decresent counter

)

’

]

TRAN  EBU OR4FFH tTOP of data area

FINDT  EQU TRAH-5 jHotor address table

FTABL  ECU TRAN-9 jHotor sequence table

POSAR  EGU TRan-21 ;jAbsolute counter table

CTPOS  EEU TRAM-27 jHotor sequence pointer table
TBUF  ECU TRAR-39 ;Relative counter table

NOTBF  EGU TRAM-45 . ;Speed paraseter table

PACON  EQU TRAN-47 iDrive sotor Buffar

NOTPIL EQU TRAM-48 jHotor Buffer

H 'k
POUT  EQU OOH jPort address

}
i
PABE



L2.3 PROGRAMME HROBOT . >3

Le Prograwmme  HRORBOT.BAS | au wmafen de \o.ppel  des
foulines bases gere complofemewt le noloot .
le progrowm we 2l et am \aua.a%e BASIC | maus tbuje,gou'&‘
ol dot Jrowver los voulimeg quud resdew en memoire of sowk
will o assewmblowr .
Avee L'msrudion A D> MALCROT
Ow c,ﬁ.o.k%e M MEneo e les 2 Pact.uo.':a ACORDOT of ROBCOM
sSuivawb \awr fou efion ave \e progmamwe liw 80 ,

A> LBO /P : A0dd  ROBWOH  ARDRDT  HAROBIT/E/N

Et aver L wuelruclion ; A »RAsic K &HéF‘FF J
Oow e,\'u:m:r. le \aw%ac&m BASIC aee la linite de memoite ma.
A te momek ow pat cfa,m&ek le dLscTue, pour realiser
le programwme  HROBOT . RunN “HRoaoT RAg “

Ow denitb ams les fouclions wecules peur e prograwme .

L[canz. :
2 _4100 : Oé%niﬁbv\ des @o:-«e.ﬁau\s , Aimenbionnewmewd 498 yeddenr
| utilises ot afluibuiion des Pammé.fres. oe contnsle 4o

uida:o [ VoIr a.ﬂ:u\dlce, 4 w @{u_f-. de Coim tﬁmﬁeu.siw.

220 v DelimToy  des poinls  dewlree des voulines assewblewn.
150 . P(bct.rommoflaw des tzoﬂés Aebt 3 da \g conle P10
250 _ 460 L‘n&ﬁ%ewuh Ses Caloleamy em WMEY,

A000_ 1390 Meww P\rmc;[:)a.l- ;



40

3000. 3250 : Houvemerk comwmaude ‘m.vle cflou{e\r,' o.fpe,\ex lo

voutive HOUM _
4000 _4900 : Chude &'uwe séc?.nucz de wouvemewk . leg doauces

de W" Tequente oul memonsres daug Vug o
dive appropride  REUDOM , It e nom el splei-
e pav Uullisalesr | le nombore matimom de pad
de tequeuce esh liwwl o $o.

8000 _ 2400 Houﬂeme.ul SUN csefql“mz‘ucg . Ou damauwde le nowm do

la: &équeu.c.e mbecé(g\‘r{e, U e d;,.sctue.. Ow wm’f»é\e_,

/ . . .
o la 'neﬂ.oeuu. iele o ouL ; On chzda QUL MOW. -

Vervewl .
0000 - 10960: BAit dos doundes duw sequewce
2800 AbM0: Mise & tedd das mowvemewk offectues precedamenk
Uaa¥™ o wouline RELTOR .
A1000 - AT360: Hise @ tevo mawvelle o-u lloere leg molbuvx en

permelanll e mowemenls mawel . Ow el g
toblean. PogAR .

28000. 29800: Routives de gervice .



e At = . W i

-

PETPC L

T L

B =

e A e

2 REM SR REetetitiesttbabtees HROBOX.BAS  sets 44348442t isattibsibits .
S REN

_ 30 DEF FNRVS(XS) = R$+* *+X$+* *4N$

40 DEF FNP$ (XZ,Y2) =CHRS (13) +CHRS (27)4*="+CHRS (31+X1) +CHRS (314Y1)
80 DIN PAS$(12),PAST(12) ,HATRZ(50,12) , INDZ(9)
90 DIN EDT!(10)

¢\ 00 BOSUB 35000

120 hUVIH=&HASOO:RESTUR=&H#05H:CUHHND=&HAO?F'entry-pnint

30 BUT{II,ESS:DUIII},O:DUT{SI,255:ﬂuT134,255 " P10 Prograsaing
150 DATA 4,10,2,12,4,8

160 DATA 192,144,48,94

183 DATA 15,22,22,18,18,20

190 TRAM=LHASFF

300 REM Load RAM data

110 FOR I=TRAN-5 TO TRAM:READ AX:POKE 1,RL:HEXT "address

U3 FOR I=TRAM-9 TO TRAM-6:KEAD Al:POKE LALINZXT  “sequence
320 FOR 1=TRAM-45 TO TRAM-40:READ AL:POKE L, ALREXT  “speed
400 GOSUB 18100:60SUB 18120:605U8 19140 ‘1610 pasition

999 REN AR00iddataviddstasiiessststsd seny

1000 PRINT CLS$;STISRS

W10 PRINT Re;TAB(9) *seasssnsass NINI-ROBCT JTILIZATION PROGRAN Sedssressss®
1013 PRINT R$;SPACES(79)

U0 PRINT TAB(27)R$® MAIN  NENU  °N§
ad0 PRINT

1950 PRINT TABCLO)FNRVS (*1°);R$3RE1$;® KEY-BOARD SINGLE HOTIONS*; TAB(60IN$STIS

J PRINT:PRINT TAB(LO)FNRVS (*2*)R$;REIS$* MOTIONS SEQUENCE LEARNING®; TAB(50)N#5T1$
107 PRINT;RRINT TABULO)FHRYS ("3 ) R$SREL$® SECUENCE EXECUTION®;TAR(KO)NSST S
1980 PRINT:PRINY TAB(LOJFNRVS ("4*)R$;RELS® SENUENCE EDIT "+ TAB(SO0INSSTIS .
1100 PRINT:PRINT TAB(10)FNRVS(*S*)R$;REI$® PARTIAL RESET*;TAB(60)NSSTIS

1110 FRINT: PRINT TAB(LO)FNRYS (“4*)RSREIS* MANUAL' RESET*; TAB(b0)N$STI$

112 PRINT :PRINT TAB(10)FNRYS(*E*)RSREIS® E K D *;TAB(40)NSSTIS

1150 PRINT * *JSTRINGS$(78,°=*)

1100 PRINT FNP$(24,33) ;") SELECTION : *j:FL=1:60SUB 21100: IF IN$="* THEN 1140
i170 ON INSTR(*123436E*, IN§) 60TQ 3000,4000,8000,10000,16000,17000,1300

120 GOTD 11£0 ,

1300 PRINT CLS$:END



L AT e S

B e RS

1999 REN BHESEHEMHIN M HH I key-board motions
3000 PRINT CLSS$ !
3020 PRINT TAB(20)R$*KEY-BOARD CONTROLLED /10VION *N$:PRINT LL$

J010 PRINT*The MINI-ROBOT is key-board contro!led using the following keys®
3040 PRINT:PRINT

1050 60SUB 18500
10 PRINT FNP$(20,30)"-/+ = back to MAIN MENL®
3200 CALL MavIN

. 230 6010 {000

199 REN BREHEEMEINEEBEII BRI IR RIS sequence learning

4000 PRINT CLS$

10 PRINT TAB(15)R$*MOTIONS SEQUENCE LEARNING “N$:PRINT LL$

4020 CALL RESTOR : GOSUB 18100

4030 PRINT :PRINT *SEQUENCE NAME (CTRL/A = back to MAIN NENU) : *§:FL=4:605UB 2 10):IF CF=! THEN 1000
4050 NOMEF$=INS$

4150 G0SUB 1B400:GET 2,1:1F LOF(2)<=0 THEN 4250

{200 PRINT:PRINT*Sequence olready stored, want to erase it S/N : *;1FL=1:603U8 2'100
210 [F IN$=*S* THEN 4250

4220 [F IN$="N* THEN CLOSE 2:6070 4000 ELSE 42¢0

4230 PRINT CLS§:PRINT TAB(17)R$"SEQUENCE LEARMING 1 < ";NOMEF$;° 2> "N$:PRINT LL$
427¢ PRINT:PRINT*Sequences is NADE of steps produced soving the MINI ROBOT®

4280 PRINT*with the following keys :*:PRINT

{100 GOSUB (BSO0O

120 PRINT:PRINT:PRINT

(330 PRINT* Press (-) al the end of avery step®:PRINT® Press (+) to stop learning®
' PRINT :PRINT LL$:PRINT

4400 NUNB=0

£0 PRINT

v NUMG=NUMB+1:FOR JJ=1 TO 14:PRINT BI$;:NELT

160 PRINT FNPS(23,60) *STEP NUMBER *;RIGHT$(® “+5TR$ (NUNB) ,5);
470 FOR I=TRAM-39 TO TRAN-28:POKE I,0:NEXT

(300 CALL MOVIN

4330 11=0:FO0R [=TRAN-J9 TO TRAM-28:11=11+1:PASYL(11)=PEEK (1) NEXT
(600 FOR [=1 TO 12:LSET PASS(1)=NKIS$ (PAST(I}):HEXT:PUT 2,HUKB+1
30 [F PEEK (TRAM-45)=43 THEN 4800 -

{450 [F NUMB=50 THEM 4800 ELSE 4450

4800 LSET PASS (1)=HKI$ (NUMB):PUT 2,1:CLOSE 2:6070 1000

A0

=
A



7999 REM 0RandReRaenannddovtaviod poane sequence execution

8OO0 FRINT CLSS$

BO20 PRINT TAB(23)R$"“SEQUENLS “UTIMATIC EXECUTION*NS:PRINT LL$

8025 CALL RESTOR:GOSUB 18100

d030 PRINT

8100 PRINT "SEQUENCE NAME (CIRL/A = ‘Dack to MAIN MENU) "§iFL=£16'15UB 21100:1F CFsl THEN 1000
B110 NUMEF$a[N3;G0SUB 18400;: IF LOF (2220 THEN B200

B120 PRINT TAB(44)“wens Non existing Sequence evee*;CLOSE 2:60TC 8100

B200 GET 2,1 1NUMC=CVI(PASS(L));:!IF MUMC{=0 OR NUMC)S0 THEN 8120

8250 PRINT CLES

B260 PRINT TAB(20)*PARANETER CHOILE®3PRINT LL$sPRINTIPRINTIPRINT

8270 PRINT*"Continuos motion (C) or step by step (P) 1 *;1FL=1:G0SUB 211001COPs=INS

8275 IF COP$(y"C* AND COPS$<2*P* THEN PRINT:GOTO 8270

8290 PRINT*Single sequence (S) or continuos sequence (C) t "jiFLal 6OSUB 211001 M058=INs
B295 IF MOS$<»"S* AND MODS#<{»*C* Ti:EN PRINT:GOTD 8290

8350 FOR J=| TO NUNC

B350 GET 2,J0+1

8380 FOR Kal TO 12:MATRYI(J K} =CVi(PASS(K) ) sNEXT

B4OO NEILT

8500 PRINT CLS#

68510 PRINT*SEQUENCE EXECUTION 4C "JHOMEF#;® >)";TABIS0)"Press U to go back to MAIN MENU®
520 PRINT LL9 ;

8530 FOR I=f TO 10:PRINTINEXT

B340 IF COP$="P" THEN PRINT"Press {RETURN} to 90 on aftar each stap“y

B450 FOR J=1 TO NumC

B700 [1=0:FOR I=TRAN-39 TO TRAK-28s lims]1el1POKE I, MATRY(I, IL)aNEDT

B750 CALL CUMAND

B755 We<INKEYS1IF W8¢)>*" THEN |F NS="U" THEN 8900

8740 IF COPs=*C* THEN 8780

8770 WeINKEYS1IF WE="" THEN B770 ELSE IF ASCI(M#)()13 THEN IF M$»#*U* THEN 8900 ELSE 8770
8760 WH=INKEYB1IF N8C)** THEN (F WS=*U® THEN 8900

BEOO KEXT

BBLO IF MOSS$=*5" THEN 8900

6U20 CALL KESTOR

BB25 IF COF#=*C* THEN B8J0

HBB27 WEsINKEY$:IF Wée"" THEN BE27 CLSE IF ASCUM$)()13 THEN IF H{w"U" THEN B900 ELSE BG827
8630 GOTO B850 '

8700 PRINT CLS#:1PRINT TABI25)° 7037104 END®" 1 CALL RESTOR:605U8 18100:CLOSE 216070 tooo

-



10000 FEM $ERESEdNRRad AR Esstididitd cequence data edit
© 19010 PRINT CLSS
i 10020 PRINT TAB(30)"SERQUENCE EDIT*:FRINT LL$
1 10030 PRINT '
© 10100 PRINT *SEGUENCE NANE (CTRL{(AY=uscita) : *;:FL=6:605UB 21100:1F TF=1 THEN 1000
{10110 NOMEF$=IN$:50SUE 18400:IF LOF(2) >0 THEN 10200
{10120 PRINT TAB(46)"#s#¢ Non existing sequence #+##*:CLOSE 2:60TQ 10100
10200 BET 2,1:NUNC=CYI(PA3S(1)): F {UMCC=0 OR NUMC)200 THEN 10120
10250 PRINT CLS$:PRINT R$*SEQUECE EDIT ¢ “;NOMEF$;" > *Ni:PRINT LL§:PRINT
10270 FRINT®Every motor amount of steps is reported for each sequence step’
10280 PRINT:PRINT*STEP  HOT.1 MOV.2 MOT.3 MOT.4  HMOT.S  HOT.&":PRINT
10380 NUMM=0
10400 NUMN=NUMM+1:IF NUMMINUNC THEN FOR J=1 TO 12:MATRZ(1,J)=Q:KEXT:5070 10450
10410 GET 2,NUMNt! _
{10420 FOR J=1 TO 12:MATRX(1,J)=CVIIPRS$(J))NEXT
10450 FOR J=1 TO &:L1=MATRL(L, (J=1)#7¢2) t12=NATRY(1,(J-1)42¢1)
10440 IF 114127 THEN N'=s[1%256+412 ELSE N!=~(65536'-114256-]2)
10470 EDT!'(J)=N!
0480 NEXT
10550 PRINT: IN$=RIGHTS (" *+STRS (KUNM) ,4): IF NUMMONUMC THEN MIDS$(INs,{,1)a"s®
10555 PRINT INS;
10540 FOR J={ TO &:PRINT RIGHTS(® "+STR$ (EDTY(J)),B) 3 NEXY
10600 PRINT *® 0.K. (S/M/F/R) &+ %
10520 WS=INFEY$:IF W$="* THEN 10420 ELSE IF ASC(N$){)13 THEN PRINT I'¢;
10830 IF W§="S" THEN 10760 ELSE IF ¥$="M" THEN 105640
10640 IF N$="0° THEN 10950 ELSE IF W§="F" THEN 10820
10545 IF ASC(M3){(>1J THEN PRINT Biu;
10650 BOTO 10620
10660 FOR K=1 TO &7:PRINT B1$;:KEXT .
4 10665 FOR J=1 T0 6:EDS$=LEFTS(STR$ (EDT!(J))+* *,B):FL=8:605UB Zil10
10870 EDT!(J)=VAL(IN$)
1080  KEXT d
10700 FOR J=1 TO A:IF EDT'(J)CO {AEM LOT!(J)=63536!+EDT! (Ji
3 10720 IF EDT'(J))255 THEN I1=FIX!ELT!(J)/256) ELSE 11=0
- ? 10725 12=EDT! (J)-FIX(EDT! (J) /2562 ¢354
EO10740  MATRX(1, (J-1)#2+¢1)=12: MATRICE, (J-1) #2420 211
10750 NEXT :
10740 FOR J=1 TO 12:LSET PASS (J)=rKi$ (MATRI(1,J)) sNEXT:PUT 2 NUKA+L
10800 6OTD 10400 ]
10820 GET 2,1:LSET PASS(1)=MKI$(KUNN-1):PUT 2,1
{0950 CLOSE 2:60T0 1000 ;
15999 REM SUE4R6¥RRRaRINREaRL 1B ALY novesent reset
16000 PRINT CLSS
16010 PRINT TAB(18)*EXECUTION WCTION3 RESET®
16020 PRINT LL$ i :
16100 CALL RESTOR
J4105 GOSUB 18100
{6110 60TO 1000
15999 SEM BEESRIDIRGAA0RCABAMANE0IR44484 manual position
17000 PRINT CLS#
17030 PRINT TAE(20)R$* MANUAL PDSITION RESET  °Nf
17040 PRINT:PRINT LLS:PRINT
17050 PRINT *Drive the MINI-ROBO” to the assused zero position then press®
17060 PRINT *any key to go on®
17150 DATO=0 _
o tTIAD FOR T=% TD G:IND=INDLOT.:R7SU; LBOO0:HEXT ‘rilascio eoterd

e e

SN




17999 REM ===scmcemen-
12000 EUTIOJ,DHTU+IND+!:UUT{0!,DRTU*IND:DUT(O],DFTU+IH§*1:RETURH

18100 FOR 1=TRAN-39 TD TRAM-28:POKE I,0:NEXT:RET! RN

18120 FOR [=TRAM-21 TO TRAN-10:POKE I, 0:NEXT:RETLRN

18140 FOR I=TRAN-27 TD TRAM-22:POKE I, L:NEXT - -
18145 RETURN

18299 REM
18400 OPEN *R*,2,NOMEFS,50 i

18410 11=-2:FOR I=1 T0 12:11=1142:FIELD 2, (11148 11%,2 AS PASS(I):NEXT
18430 RETURK

18499 REN -

18500 PRINT*@ = BASE ratation Clockwise"; TAB(St *CYRL(R) = opposite movesent®

18310 PRINT"¥ = SHOLDER lowering®;TAB(50) *CTRLCLY = opposite movesent®

L8520 PRINTE = ARNM elevation"; TRB(50) *CTRLCES = opposite movesent®

18530 PRINT'R = GRIPPER elevation®; TAB(SO) *CTRL(Y) = opposite movesent®

. 340 PRINT'T = GRIPPER ratation anti clockuise®; TAB(SO) *CYRLCT)Y = opposite mcvesent®

18330 PRINT®Y = GRIPPER closure®;TAB(50)“CTRL(Y) = opposite soveaent®
7340 RETURN

-.099 REN
21100 FOR KS=1 TO 8:X$=INKEYS$: NCXT tINS=NIDS(F$,1 ABS(FL)):WE=0: 6OTQ 21112
21119 HE=1:IN$=HID$(SS,1,HBS(FLJ?:HIDiIINi,l,LENiFD!)I=EDt

2112 CF=0:K1$=R$: IF FLJO THEN Wis=""

21114 W=1: PRINT W1S5INS; :MEEZ=ABS(FL): FOR KS:i 10 WEEY: PRINT Bi$; : NEXT : 6OTO 21114
21115 [NPUT 113

2116 WS=INKEYS: IF W$="" THEN 21114
I8 IF W)ABSIFL) THEN 21124 ELSE IF M$)s* * AND K§(="0" THEN 21140
21120 1F W$=CHRS(29) THEN IF NC=ABS(FL) THEN PRIN: NIDSCINS W, 1) 5 :M=W+1; BOTO 21147

21122 1F W$=CHR$(9) THEN IF NCsABS(FL) THEN fID!I[HS,NfI.RBSiFL}-Hl‘HIDII[Hl,!,ﬁBE{FlI-HllﬁfﬂlfIHi,H.ll" i BOTO 2(144
H!.H,RBS(FLi-lliﬂlﬂi!IH!.H*I,ABS{FLJ-lllHIDlEIN!,ABS{FLJ,1}" 1 60TO 2(144

L24 I WESCHRE (4) THEN [F WCSABS(FL) THEN MiD$(1
21126 CF=INSTRICCS ,¥$1: IF CFO)0 THEN W$=CHRS(12): GOTO 21134

1128 IF W=1 THEN 21134 ELSE IF WS=CHRS(8) THEA PRINT B183:N=N-1:60T0 21114
10 IF W$=CHRS(27) THEN PRINT KID$(BS,1,M-1);: ON WE+] GOTO 21100,21110

to.02 IF W$=CHR$(28) THEN PRINT BIS::W=N-1: 60TO 21114

1134 1F WSCOCHRS (13) THEN 21116 ELSE IF ME=0 THLN INS=HID$ (NS, 1,N-1)

"4 IF CF=0 AND W=l THEN CF=S :

1138 WEEX=N-1:FOR KS=1 T0 KEEZ:PRINT BL$::NEXT:PRINT IN$;SPC(RBS(FL)-LEN(IN$)}
21139 RETURN

21140 MIDS(INS W, 1)=N5:N=H+1: PRINT $;

1142 TF ABS(FL)=1 THEN N$=CHR$(13): 60TO 2113¢ ELSE 21114

PLL44 FRINT MIDS(BS,1,M-1); (N$;MIDS (BS, 1, ABS(FL)-V+1)s: BOTO 21114

14999 REN ===m-mmmmmmeeeee --e-

5000 N$=CHR$(27)+*60" : R$=CHRS (27) +°64"; Lig=-3TRINGS(78,%-*) ; LH$=5TRINGS (132, %=")
3010 EL$=CHES (27)+"T* ; ES$=CHR$(27)+*Y"

15020 ERROR$=R$+*ERROR*+N5 i .
030 FL$="." : F§=STRINGS (B0,FLS) ; CF$=CHR$(2) : CO$=CHR$ (1) & B1$=CHR$(B) :
<040 B$=STRINGS (80,B1%) : CCH=COS+CF$+CHRS (30)+CERS(31) ¢ 8$=STRING$(80,32)
3070 STIS=CHRS (27)+* (*:REIS=CHRS (27) +*) *

2080 CLS$=CHAR$(27)+%+*

3500 RETURN

¥



43

11

APPENDIXSA+4

ROUTINES, FUNCTIONS and CONTRCL FARAMETERS

ROUTINES:

21100...... INPUT ROUTIKE

Entry-paint 21100 : input data with no asilined string
Input paraeeter : FL = field length

Entry-point 21110 ¢ input data with astignes string
Input paraseter : FL-= field length
ED$= input string

Outputs: IN$ = output string
CF = parameter =005 out mih key {return)
out with key CTRL/A
out with key CTRL/B
out with key <up arrow)
out wilh key (down arrow)

¥ M N n
- Y —

FUNCTIONS:

FNRVS(X$) : put in reverse videa the string I3

FRPS(XT,Y1) ¢ cursor position on screen
11 = line Y = colien

. CONTROL PARAMETER:

&4

N§ noreal video

R$ reverse video .
STIS standard intensity - 1 J
REI3 reduced intensity

EL$ erase line

ESs erace screen

LSS clear screen

VARIABLES:

FL$ point *,*

Fi 80 points

Bl§ . backspace

EH] 80 backspace

b 80 blank

(F3 chrs (1) _

cos chr§(2)

LS COS+CFE+chr$(30) +chrs (31)

-
-
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