COMMANDE
DU ROBOT MULTISOFT

1. DESCRIPTION GENERALE DU ROBOT

Le robot Multisoft posséde 6 moteurs pas-a-pas, ce qui lui confere
o degrés de liberté. Il peut donc se deplacer aisément dans une sphere de

960 mm de diameétre.
Son organe de préhension (doigts) lui permet de porter des charges

jusqu’a 300 g, soit 6 % de son propre poids.
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Fig. Ill-1.
Volume d’action
adu Robot Multisoft.
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r CARACTERISTIQUES MECANIQUES

CARACTERISTIQUES DE COMMANDE

Volume d'action @ 960 Raccordement de puis- 12-15V, 5 A permanent
Précision de répétabiite  + 2 MM  sance protege
< Ordinateur de commande  tout micro-ordinateur
Capacité de charge a .
basse viesse INou300 g | E?tf interface paralléle, 8
Sécurité contre surcharge  par ressorts et glissement | .o atione de capteurs  via le port 8 bils bidirec-
dumoteur | tionnel (7 canaux pour po-
| Surface au sol 180 x 180 sition force ou prox[mité)
Poids robot 450N (4.5 ko) ou via entrées analogiques
. . | Sorties de commandes 2 sorties prevues sur 'in-
Main 3 doigts ouautre oplion | 5yijaires terface paraliele (par ex.
Motorisation 6 moteurs pas-a-pas (pas pour systéme de préhen-
I d'entretien) | sion magnétique) V
Cinématique réduction par courroies | Capacité meémoire minimum 16 K octets pour
| de transmission crantees I un programme d'appren-
Niveau de bruit <60 dBA lissage
Températwredetravall  10°430° | Commande des moteurs f;lrgt nESIrt igglent, ou trajec-
Dialogue interactif via I'écran du
micro-ordinateur
Mémorisation tout support (cassette,
disquette, etc.)
+1 559 145“ qu"
Main ﬂ 1800
— — ———0O

480 mm
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| Axe/Moteur Plage d’action [ Vitesse maxi \ Angle par 1/2 pas

Rotation base / 360° non limité 46°/seconde 0,115°
Epaule / 200° 32°/s 0,081°

| Coude M 195° 32°/s 0,081°
Poignet IV 200° 46°/s 0,115°
Rotation main  /V 360° 46°/s 0,115°
Doigts VI J 0-80 mm 12 mm/s ‘ 0,026 mm

@ Attention Les numéros des moteurs peuvent étre modifiés au montage. Si vous désirez rétablir les numéros
correspondants, il suffit d'intervertir les prises moteur sur la carte d’interface.

Tableau Ill-1. — Micro Robot Muitisoft : fiche technique.

Quelques précisions
Degré de liberté

Un corps solide a une position complétement définie dans I’espace lors-
que I'on connait les 6 degrés de liberté x,y, zet o, 8, 0, oU :

- X, ¥, Z sont les coordonnées d’un point du solide par rapport & un
repere fixe,

- a, B, 0 etant les angles nautiques qui définissent I'orientation du solide
par rapport au repere fixe.

Avec 5 degrés de liberté, le corps manipulé par le robot pourra donc
prendre n'importe quelle position dans I'espace d’action.

Moteur pas-a-pas

C’est un moteur qui posséde plusieurs positions stables. On peut passer
d'une position stable a la suivante (ou a la précédente) en envoyant une
(ou plusieurs) impulsion(s) dans une (ou plusieurs) des bobines du stator.
L'ecart entre deux positions stables successives est appelé un pas. En
alimentant les bobines de fagon simultanée, on peut faire travailler le
moteur en demi-pas, ce qui améliore les performances de couple et de
positionnement.

Le moteur pas-a-pas est donc un actionneur incrémental qui se préte
particulierement bien a une commande digitale, en particulier a partir
d'un systéme a microprocesseur.
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Le Robot Multisoft est dote d'une interface electronigue qui permet ia
commande de {un quelcongque des 6 moteurs a partir d'un octet de
commande.

Si les octets sont envoyés au robot a une vitesse suffisante, on aura (a
'echeile humaine) I'impression de voir les moteurs tourner simultane-
ment.

Si la vitesse de la commande est trop grande, les moteurs ne tourneront
plus car ieur inertie les empéchera de suivre une cadence trop élevée. Ce
phenomene est particulierement sensible au démarrage ou les frottle-
ments sont maximaux. C'est pourquoi une rampe d’accelération st ren-
due necessaire au demarrage de chaque moteur pour atteindre ses
pertormances maximaies.

A l'arrét au contraire, si I'on coupe brusquement le débit des octets de
commande, le moteur en rotation sera entraine par son inertie et conti-
nuera donc de tourner en depassant de plusieurs pas la position qu'on
scuhaitait lui voir prendre. |l sera necessaire cette fois de prévoir une
deceleration progressive quelgues pas avant larret, afin de garantir ia
position finale.

' Un bon programme de commande de robot a moteurs
pas-a-pas sera donc écrit en Assembleur et possédera

soit une rampe lineaire d'accéleration puis de décéléra- |
tion, soit une montée et une descente en vitesse expo-
' nentieile (ce dernier cas étant plus performant).

2. FONCTIONNEMENT EN MODE MANUEL

On se propose dans ce mode de ne faire tourner gqu'un seui des moteurs.

2.1 Mode de commande d’un moteur

Atin de rendre le robot compatible avec ia plupart des micro-ordinateurs,
I a ete dote d'un port 8 bits bidirectionnel. Ce port est organise de la
facon suivante :

D.: Un front descendant sur ce bit provoque un transfert des informa-
lions en paraitele du micro vers (e robot. Ce bit sera reli¢ a la sortie SO de
la carte automate ou directement a PAC de la carte P1AB821.

D4, Dz Dz Ces 3 bits permettent la sélection d'un moteur parmi les 6
sulvant le code du tableau ci-contre
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Octet robot

D& Oy Ub 05 D4 D3 D? D1
0 0 1
0 1 0
0 1 |
1 0 t
1 0 1
1 1 0

Maoteur de commande DOIGTS
Moteur de commande MAIN
Moteur de commande POIGNET
Mateur de commande COUDE
Moteur de commande EPAULE

Moteur de commande BASE

lableau ll-2. — Codage de sélection des moteurs.

Dg, D7, De, Ds : Ces 4 bits servent a fla commande des bobines du moteur
selectionne selon le tableau 111-3.

Si tous les bits sont a 1, les bobines sont toutes désactivees et I'on peut
faire tourner les axes des moteurs a la main.

Octet robot

D& 07 06 D% 04 3 D2 D N du pas
0 0 1 1 1

1 ( 1 1 1172

1 0 0 1 Z

1 1 0 i 21/2

1 1 [ {) 3

1 1 1 0 31/2

0 1 1 0 4

0 1 T 1 11/2

Tableau Ill-3. — Code de commande des bobines d’'un moteur,
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2.2 Interconnexion micro — robot

On réalisera les liaisons suivantes :

PAO = SO — D1
PA1 =S1—>D2
=82 — D3

PAZ2
PA7 = S7 — D8
micro robot

Le branchement au connecteur du Robot Multisoft se fera conformément
a la figure Il-2. D’autre part, il faut relier la broche + 5V a la broche COM
(point commun des 8 résistances de 10 k{2).

S6 )

S7

83e)ialul aill0g

=]
-
-
L
[
=
=
[~
(=

Masse TD/ iasse

non relieé +5Y

Fig. llI-2. — Repérage du connecteur Robot.

2.3 Programme de commande

On se propose de réaliser un programme en Assembleur permettant la
rotation d’'un des 6 moteurs au choix dans I'un quelconque des sens de
rotation en mode demi-pas. Une premiére partie du programme écrite en
Basic permettra de choisir :

— le numéro du moteur, codé de 1 a 6 conformément au tableau lll-2,
— |le sens de rotation + ou —,
— le nombre de pas de rotation.

En mémoire, quatre cases seront réservées au rangement de ces infor-
mations. Le sens de rotation sera codé de fagon numerique : 0 pour + et
1 pour —.

Ces quatre cases contiendront donc les informations suivantes :
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Adresse Contenu

$7C00 N du moteur selon le code Robot
$7C01 Bit de sens de rotation (0 ou 1)
$7C02. 7C03  Nombre de pas

e Efude de fa partie Basic

- Initialisation de i'écran. et de la mémaoire.
— Entrée du numéro du moteur.

~ Codage du numéro selon le code du Robot et rangement en memoire a
Fadresse Moteur = &H7C00.

~ Entree du sens de rotation « + » OU « — » et codage par 0 ou 1 puis
rangement a i'adresse SENS = &H7CO 1.

- zntrée du nombpre de pas et calcul de 'octet de poids fort rangé en
&H7CN2, nuis de I'octet de poids faible range en &H7C03,

- tzRecution du mouvement par appei du progranmime ecrit en Assem-
cieur et range a partir de &H7C04,

— Retour 3 « entree dy numero du moteyr -

10 7 FRERR NI XSRS YR N NE KRN RN KRN EL

VR | X
-2 7 % FROGRAMME LDE COMMANDE D'UN 3
&0 7 % MOYEUR DU ROBOY MULTISOFT X
L R | X

g 1 L 3 2t Rt P20 IRt 2%0

et

di:

i Te=—  INITIALISAYION -~--

Lt

107

;20 CONSOLE 0,24 : SCREEN2,0.0 : CLS CLEAR, &H7CQQ

Q@ FOR N = &H7CGS TO WHCAL

L4 READ X% & X = VAL /"L H"+X$)

150 POKE M, X

i 60 NEXTN

s ) B

180 DATA 34,?F,EC,00,UG,FD,E?,FE,EC,FF,Gﬂ,FB,E?,FG,EE,G4
,G#,FD,E?,FE,4F,B?,E?,F0,BE,?E,ﬂE,E?,?B,?D,?E,Di,?ﬁ,??,ﬁ
E!?E,?B,QS,EG,E4,?E,GU,B?,E?,Fﬁ,ﬂﬁ,ﬁl,ET,E?,FO,EG,iF,E?,
5F,EC,BD,$E,E#,Q#;ED,#E,EQ,GZ,ED,EF;11,53,?E,ﬁ3,2?,DH,2&
D6, CE, 7C, 82, A86,L2

170 DATA 34,?E,UG,H?,E?,FQ,BQ,GI;B?,E?,FG,30,IF,E . »8,8C
,GG,05,24,04,ED,21,EU,UE,ED,GE,1I,EE,?EE?B,Z?,DB,E&,DE,l
D.BE,?D,ﬂE,IG,BE,?C,ﬁE,E?,U&,El,S&,16,8F,?C,ﬁ3,3i,3F,25,
FE,E?,ID,BE,TE,Q3,3I,QE,1G,EG,BF,?E,QS,31,3F,25,FE,39,35
FFLCE 8E, 6E,2E, 3B, IE

-0 DATA 9&,BE,03,00,02,E0

<10 7



20
220 ?w=-—~ CHOIX D MOTELR =---
4D 7’
P v
260 CLS @ L
70 LOCATE
-8 LOCATE
90 LOCATE
-00 LDCATE
-10 LOCATE
20 LOCATE
M
KR
40 °
750 ?-=-- CODAGE DU MDTEUR ET RANGEMENT =—-
~H0 7
IO
T80 POKE &H7E00,255~2%M
L0
400 7
i0 *=—= CHOIX DU SENE, CODAGE ET RANGEMENT -—-
420 7
330 7
440 CLS : LOCATE 5,10 : INFUT®CHOIBISSEZ LE SENS DE ROTA
TION (+ O -3 53 ", §F
4EQ IF S%="+" THEN POKE &H7CCI,0
465 IF S¢="~" THEN FOKE &H7CO!,1
170 7
480 7
490 ’--- CHOIX DU DEPLACEMENT ---
WALIAI
=16

=20 (QCATE 5,20 : INPUT “COMBIEN DE PAS : ¥, P

:Tf"i »

=410
ATLE
- BEG
570
B0
TR0
5014
£10
ma
520
=40
520 7
L&D EXEC &H7LCO04
570 GOTI 2&0

Programme Il-1. — Commande d’un moteur du Robot {version o7
et TO 7-/70).

CATE 5,5 :« PRINT"MOTEUR NO 1 : DOIGTS"
PRINT"MOTEUR N 2 : POIGNET®
PRINT"MOTEUR NO 3 1 MAIN®
PRINT"MOTELIR NO 4 : CDUDE"
PRINT"MOTEUR NO 3 : EFAULE"
PRINT"MOTEUR NO & : BASE"

INFUT"TAPER VOTRE CHOIX (DE 1 A 6) "

am = TT}

3 e " B e
= LA KA e

Mmoo

- - Y - i w

i
i
i

CODAGE EN DEMI-PAS -—-

“¥F @ 256
2%F MOD 2%
EHTCOZ , PH @ FDKE &H7COT . PL

[t Y S
I
m 1

"'"“‘-I:anl_l:l:"“"““

|
I
|

EXECUTION DU DEPLACEMENT -—-
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Organigramme Ili-1. (Cowmnegs)
Commande d’un moteur i
du Robot (Assembleur). iitialisation

port A en sorties
port B en entrées
Mise a 1
des bobines

l

Charger le
déplacement
dans X

= Mains »

« Plus » QL -
T igng—; 2 - = ‘ =
U painte le U pointe la fin
début de la de ia table
table des codes des codes
On charge A On charge A
avec le code avec le code
pointé par U, pointé par U,
etU=1+U puslJ=U-1
Ajouter dans A Ajouter dans A
le n® du e n® du
maoteur moteur
Mettre A sur Mettre A sur
le port A e port A
Envoyer le Envayer le

] su_rLSG EL}'EE
t :

Deécrémeanter

Temporis. ﬂ Temporis.
1

|

N A-t-on lu A-t-onlu '\ NON
_f:l'ﬂ toute la toute la
\ table 7 table 7

oul oul =




L’initialisation de la mémoire consiste en fait 4 implanter ies codes hexa-
décimaux du programme Assembleur ci-apres a l'aide dinstructions
POKE, Adresse, Valeur.

e FElude du programme Assembleur

Le programme ci-joint a pour but de provoquer la commande du moteur
dont le numero est rangeé en $7C00, dans le sens de rotation dont e code
est rangé en $7C01 d'un nombre de demi-pas range en $7C02 et $7C03
sous forme d'un mot de 16 tits, selon ['organigramme il-1.

Suivant le sens de rotation, V'octet signe sera nul ou egal a 1, ce qui
conduira, soit vers le programme « PLUS », soit vers « MOINS ». On
remarquera que les codes envoyes sur e port A sont complementaires de
ceux que doit recevoir le Robot. En effef, avant d'atteindre Pentree du
Robot, ces codes seront inverses par les transistors de 'ULN 2803A.

C'est ce gui explique pourguoi, dans le programme Basic, e numero du
moteur une fois multiplié par 2 — ¢'est-a-dire décale d'un pit a gauche
(pour correspondance bit a bit avec le numero Moteur du Robot) - a ete
complémenté en faisant 255-2-M, La valeur 255 correspond a ioctet
11111111, donc 255-2«M est e complement de 2+-M.

De méme, pour activer 1a commande Robot. le bit D. doit passer de 1 a
donc. au contraire, le bit PAO doit passer de 0 a 1. Ce bit PAQ est a O
initialernent dans la table des codes. et pour le mettre a 1. il suihit de
réaliser 'opération logique {bit & bit) ORA # 1 (ligne $7C31 du pro-
gramme objet).

L’addition du numéro Moteur aux codes bobines est obtenu grace a la
fonction logique ANDA Mateur (ligne $7C2B).

Qn trouvera ci-aprés les versions source et objet du programme Assem-
bleur pour TO 7, ainsi que la version objet du meme programme pour
MO5, La seule modification entre ces deux programmes est la medifica-
tion de Voctet SE7 (TO 7) par 'octet SAT7 (MO5) poids fort de 'adresse du
PtA.

Pour commander le Robot & partir du MOS, il faut donc remplacer (8 fois)
dans ies lignes 180 DATA et 190 DATA le E des valeurs E7 par un A, ce
qui donne le résulitat suivant :

180 DATR 4,7F,CC,00,00,FD,A7,F2,0C0,FF,00,FD,R7,F0,C0,08
,04,FD,A7,F2,4F,B7,A7,F0,BE, 7C,02,27,78,7D,7C, 01, 26,27, C
E,7C, 98, Ab,CO, B4, 7C,00,87,47,F0,84,01,87,47,F0,30,1F, 27,
sf,8C, 00,08, 24,04,BD, 48, 20,02,BD,2F, 11,83, 7C,A3, 27,08, 26
.DC,CE,7C,A3,A&6,C7

190 DATa B4, 7C,00,B7,A7,F0,BA,01,87,R7,F0,30,1F,27,38,8C
,00,08,24,04,8D, 21,20, 02,8D,08,11,83,7C, 98,27, D8, 26,00, 1
a,8E,7C,83,10,8C,7C,A%,27,06,31,30,10,BF, 7C, A3, 21, IF, 24,
£C,3%,10,BE,7C,A3,31,AB, 10,10,BF, 7C, A1, 31, 3F, 26,FC, 39,35
 FF,CE,&E, 6E, 2E, JE, 1€

200 DATH 9E,BE,0%,00,02, 80
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SRR R R IR et e s e tRRsisy.

COMMANDE DU ROEOT MULTISOFT

e B O B e mhh e R T T sl M i ey W RS e el mam e VRS B U e B ke

4 X
1 4
|
X %
Cette commande st implantable ¥
X dans la memoire du TO7. X
¥ Four le MOZ i1 faut changer les X
¥ adresses du PORTAR et du CRA. ¢
¢ ¥
X X

R e Pt e PRI RSN EETEIE:
¥ POUR LE MDS : FORTA EGU $A7FQ

PDRTA  EGQU SE7F 0

FORTR EQU FORTA+
CRA EQU PORTA+Z
CHE EGU FORTA+Z
MOTEUR EGU $7Co0C

SIGNE  EGU MOTEUR+1
CEF E Lt SIGNE+1

IRG  $7004
X
R INITIALISATION DU PIA ===-e——m-
4

INIT PBHS UL, X,Y,DP,D,CC On sauve

L DD #C
5TD CRA Acces a DDRA et B
L DD ¥%FFQO

5TD FORTA FORTA=S PORTB=E
LDD #%0404

STD CRA Acces a PUORTA et B
CLRA |

STA FORTA borties ULN a |

LDX DEP X contient le DEP
BER FIN 01 X=0 alors FIN
TST SIGNE Si 1 alers negatif
BNE MO INS
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PLUS
BOUCL

ACCH
DEE!

MOINS
BOUCZ

ACCZ
DECS

TEMPO1

BOUCE

TEMP {12

LU
LDA
ANDA
STA
DRA
5TA
LEAX
BEG
CMPX
BHS
H5R
BRA

BER
CMPU
BED
BNE

LDU
L.DA
ANDA
STA
DORA
STA
LEAX
BED
CMP X
BHS
BSH
BRA
BSR
CMPLU
BEGQ
BNE

DY
CMPY
BEQ
LEAY
5TY

LEAY
BNE
RTS

L DY
LEAY
aTY

$TAB1 i charge la table
e A charge la bobing
MOTEUR DOn ajoute le moteur
FORTA En Bortie

ki Mise a O de DI
FORTA Enr sortie

-1,X% Un de mping

FIN Si 0 alors FIN

#B 85 x¥8 alors on
ACCE accelere, sinon
TEMPO2 on deccelere.
PECI

TEMPO! |

#TAB1+8 Est-on en fin de
FLUD table? Si oui
BOUC PLUS sinan BOUCH
#TABL +8 Meme chose gue
y =L Fi.Us mais cette
MOTEUR fois la table
FORTA sens contraire,
#1i

FORTA

-3 4 X

FIN

: o

ACLZ

TEMPOZ

DECZ

TEMPO1

#TABRL

MOINS

BROULZ

VYITESS ACCELERATION
VITMAX

BOUCZ

-$0010,¥

VITESS

-1,Y

pOULCZ

VITESS DECCELERATICN
$0010,Y

VITESS



BOUCO LEAY  -i,¥
BNE BOUCD
RTS
EIN PULS  U,X,Y,DF,D,CC,FC

TAHL FCB $CE

FCR $4E
FCB $6E
FLOR $E
FLB Ik
cCh ¥1E
FCB $9E
FCE $BE

VITESS FDB 30300
VITMAX FDE  $0280

END

Programme lI-2. — Commande d’un moteur du Robot
(version source).

FEEERER RN ER RN RN XK ERRSIRNSRLI X

COMMANDE DU ROBOT MULTISOFT

T - S e P i S ek B B S B N S S ol ol sy M bl e aelel sles

Cette commande est implantable
dans la memoire du MOBD.

Four le TQ7 il faut changer les
adresses du PORTA et du CRA.

P M W W M M M W W W
M e W e MW e W W W W

2RSS R IR R Ri Rttt stininsgt:
# POUR LE TO7 : PDRTA EQU SE7FOQ

A7FO PORTA EQU $ATFOQ
A7F1 PDRTB EQU PORTA+]
A7F2 CRA EQU FORTA+2
A7FI CRB EQU FORTA+3
7000 MOTEUR EQU $7C00
7C01 SIGNE EQU MOTEUR+1
7C02 DEP EGQU SIGNE+]



7004

7L04
7006
7C09
7000
7COF
7C12
7619
7L18
JC1Y

JCiC
JCLIF
JC21
JLZ4

7026
1029
7C2B
7C2R
7031
7033
7036
7C3B
7C3A

7C3D
JCIF
7C41
7C43%
7C4%
7CA9
TCAB

740
7C50
7C52
JCES
7E5EB
7C3A

34
£C
FD
CC
FD
cC
FD
4F
B7

BE
27
70

26

CE
Ab
B4
BY
BA
B7
>0
27
8C

24
8l
20
gD
1183
27

2k

LE
Ab
B4
BY
BhA
B7

7F

Q0G0
A7FZ
FFOQ
ATFD
0404
A7F .

ATFG

7002
78
7C0t
27

7090
CO
TC00
A7FD
01
A7FO
1F
SF
0008

04
48
0z
yig
FAMM
DB
DL

TCAZ
C2
TCO0
AZFO
01
A7FQ

INIT

PLUS

BOUC!

AL
DEC1

MOINS
BOUCZ

CRG

PSHS
DD
STD
LDD
STD
DD
STD
CLRA
STA

LDX
BEG
18T
BNE

LPU
LDA
ANDA
STA
ORA
STH
LEAX
BER
CMPY

BHB
BSR
BRA
BER
CMPU
BED
BNE

.DU
LDA
ANDA
5TA
ORA
STA

$7004

¢, %X,Y,0P, D, CC On sauve

#0
CRA

#EFFOT
PORTA
#40404

LCRA

PORTA

DEF
FIN

SIGNE
MOINS

#TAB]

y LIt

MOTEUR
PORTA

*1

PORTA

"1;1
FIN
#8

ACCY

TEMFDZ

DECI

TEMFDI

Acces a DDRA et B
PORTA=S FORTEB=EL
Acces a PORTA st B

Sorties ULN a 1

X contient le DEP
Gi X=0 alors FIN
8i | alors negatif

U charge la table
A charge la bobine
Dn ajoute le moteu
En Sortie

Mise a 0 de DI

En sortie

Un de moins

Si 0 alors FIN

8i x>8B alors an

accelere, sinoh
on deccelsre,

#TAB1+8 Est-on en fin de

FLUS

BOUCH

$TABL +8

,~U

MOTEUR
PORTA

#1

PORTA

rable? Si ouil
PLUS sinon BOUCE

Memg chose gue
Pi.Us mais cette
fois la table

sENS Contraire,



/C3D 30 IF LEAX -1, X

7CSF 27 18 BED  FIN
7C61 BC 0008 CMPY  #8
7Chd 24 04 BHS  ACC2
7C66 BD 71 BSR  TEMPOZ
7C6B 20 02 BRA  DEC2

ChA 8D OB  ACCZ  BSR TEMPO1
7C6C 1183 7C9B DECZ CMPY  #TABI

7C70 27 DB BEQ  MOINS
7C72 26 DO BNE  BOUC?

7C74 10BE 7CA3 TEMPOL LDY  VITESS ACCELERATION
7C78 10BC 70CAS CMPY  VITMAX

7C7C 27 04 BEG  BOUCS

JC7E 31 T0 LERY  -$0010,Y

7CBC 10BF 7CA3 STY  VITESS

7€84 31 IF  BOUCI LEAY  -1,Y

7CBs 26  FB BNE  BOUCS

7C88 39 RTS

7C89 10BE 7CA3 TEMPOR LDY  VITESS DECCELERATION
7C8D 31 AB 10 LEAY  $0010,Y

7090 10BF 7CAZ sTY  VITESS

7C94 31  3F  BOUCO LEAY  -1,v

796 26 FL BNE  BOUCO

796 39 RTS

799 35 FF FIN  PULS  U,X,Y,DP,D,CC,PC

7C9B CE TAB! FCB $CE
7090 4E FCB $4E
7C9D 6E FCE $&E
7C9E 2E FCH $2E
TC9F SE FCB $3E
ICAO IE FCB $1E
7CAl 7t FCB $TE
TCAZ 8E FLB $8E
7CA3 0300 VITESS FDB $Q300
JCAS 0280 VITMAX FDR $0280
QOGO "END

Q0000 Total Errors
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ACCH 704835
ACCZ TL6A
BOUCC  7L94
aGuUC1 7029
BOUC2 7050
BOUCZ  7CE4
CRA A7F2
CRE ATF3
DEC] 7CA45
DEC2 7C&C
DEF 7002
FIN 7099
INIT 7004
MOINS 704D
MOTEUR 7E00
FLUS TL24
PORTA  A7FO
PCRTE  A7F1
SIGNE  7COl
TARL 7C98B
TEMPOL 7074
TEMPDZ 7LBY
VITESS T7CA3
VITMAX 7CAS

(version objet).

Programme llI-3. — Commande d’'un moteur du Robot

EESEXEE RN RN XN ER SRR RS AL RRRSERRELRXEXEN

COMMANDE DU ROBOT MULTISOFT

b . I e e ey wer alle ek S = S - e ke R . 'y T 1 N B Fr _§ ¥}

Pour le MOS il faut changer les

X
¥
3
X
) 4
dans la memoire du TO7. |
¥
adresses du PDRTA et du CRA. X

¥

¥

%
|
|
X Cette commande pst implantable
X
¥
|

REEESRESES RN KIRRRSKASARRRANATRERLALELS
¥ POUR LE MOS : PORTA EGU $A7FO

E7F0 PORTA EQU $E7FO
E7F1 PORTE EQGU PORTA+1



7C04

JCG4
7C04
JLO%
7C0C
JCOF
7012
7013
LCi8
‘19

7016
TC1F
7Ll
JC24

7626
7029
JCZB
JC2E
7031
7€33
7C36
JC38
7C3A

703D
JTLIF
7041
7043
7C45
7049
7€4B

>4
CC
FD
LC
FD
L
FD
4F
B7

BE

b
e

7D
25

Ck
Ab
B4
BY
gA
B7
S0
27
BC

"
y

80

)
'

8D
1183
27
26

E7F2 CRA
E7F3 CRB

JC00 MOTEUR
JC0I SIBNE

7C02 DEP

7F
(000
E7FZ
FFO0
E7FO
0404
E7F2

ETFO

7002
78
7001
27

INIT

7098 PLUE

Co
7CQ0
E7FO
01
E7FQ
1F
oF
0008

04
48
02
2F
7CA3
DB
DC

BOUCH

ACCI
DECH

EQu
EQU
Eduy
EQL)
EGL

ORG

PSHS
LDD
§TD
LDD
57D
LDD
5TD
CLRA
STA

L.DX
BREG
TST
BNE

LoU
LDA

ANDA
8TA
ORA
3TA
LERX
BELD
CMPX

BHS
BER
BRA
BSR
CMPLU
BER
BNE

PORTA+Z
PORTA+3
$7C00
MOTEUR+1
SIGNE+)

$7C04

INITIALISATION DU PIA ~m—e——mm-

U, X,Y,DF,D,CC On sauve
#0

CRA Acces a2 DDRA et B
#$FFOQ

PORTA FORTA=E FORTB=E
#0404

CRA Acces a PORTA et B
PORTA Sorties ULN a |
DEP X contient le DEP
FIN Ei X=0 alors FIN
SIGNE Si 1| alors negatif
MOINS

¥TAR1 U eharge ia tabla
o L+ A charge la bpbine
MOTEUR On ajoute le moteu
PORTA En Sortie

. B Mise a 0 de DI
PORTA En sortie

-1, X Un de moins

FIN S5i 0 alars FIN

#8 Si #>8 alors on

ACCI accalere, sinon
TEMPOZ on deccelere.
DECI

TEMFPOL

BTAB1+B Est-on en fin de
PLUS table? 8i oui
BOULCH FLUS sinon BOUC)
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JC4D CE  7CAZ MOINS LDU #TAB1+8 Meme chose que
7050 Rb C2 BOUCYZ LDA o =4 FLUs mais cette
7052 B4 7000 ANDA  MOTEUR fois la table
JC8% B7  E7FC 8TA PORTA sens contraire.
T0%8 8A Ot ORA #1

7C5A B7  E7FO STA PORTA

JC8D 10 IF LEAX -1, X

JC5F 27 %8 BEQ FIN

7C&1 BC 0008 CMPX #5

7064 24 Q4 BHS ACC2

7E44 BD 2t BER TEMPQ?Z

7C48 20 02 BRA DEC2

JCAA BD 08  ACCZ  BSR TEMPD1

7C60 1183 7C9B DECZ2 CHMPU  #TAB1

JC70 27 DB BEQ MOINS

7072 26 DC BNE BOULZ

7C74 10BE 7CA3 TEMPO1 LDY VITESS ACCELERATION
JC78 10BC 7CA3 EMPY  VITMAX

JC7C 27 Ok BEQ BOULS

JC7E 31 30 LEAY  ~%001Q,Y

7C80 10BF 7CA3 STY VITESS

7084 31 SF BOUCZ  LEAY -1,Y

7CB6 26 FC BNE BOUCS

7C88 3¢9 RTS

7C8%9 10BE 7CA3 TEMPOZ LDY VITESS DECCELERATION
7E8D 3t AB 10 LEAY  $0010,Y

7E20 10BF 7CA3 STY VITESS

70924 31 IF  BOUCO LEAY -1,Y

JCYs 26 FC BNE BOUCO

7098 39 RTS

7C99 35 FF  FIN FULS U, x,Y¥,bP,B,CC,PL

7C%B CE  TABI FCB $CE

7C%C AE FCE $4E

7E9D &E FCB $bE

7E9E Ik FCB $2k

JC9F JE FCB $XE

7CA0 iE FCB $iE

7CAl E FCBE $9E

7CAZ 8E FCB $8E

7CATS DI00 VITESS FDBE $03G0



JERS QZE0 VITMAX FDB $02480
Qaao END

QD000 Total Errors

ACCHE 7043
ACLCZ 7C&A
BOUCO 70948
BDULCH JC2%
BOUC:  7C50
BOUCT 7084
LRA E7F2
CRB E7FZ
DEC1 7C45
DEC2 7C&LC
DEP 7002
FIN 7099
INIT 7004
MGINS  7CA4D
MOTEUR 7C00
PLUS 7024
PORTA  E7FO
PORTE  E7FI
SIGBNE 7001
TAB1 JCo8
TEMPOt 7074
TEMPOZ 7CHE%
VITESS 7CAZ
YITMAX 7CAS

Programme -4, - Programme Multisoft {version MO& objet).

J. FONCTIONNEMENT GENERALISE

On trouvera ci-apres e programme de commande du Robot a partir d’un
TO 7 (+ extension 16 K) ou d'un TO 7-70, tel gu’il est commercialisé par
la sociéte Multisoft.

3.1 La partie Basic de ce programme gere I'écran, le clavier et le crayon
optique.
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Dans ce programme deux modes de commande sont autorisés -

— Le mode manuel qui permet 'apprentissage, 1a mise au point des
deplacements moteur apres moteur.

Pour passer en mode manuel, il faut pointer MA.

— Le mode automatique qui permet I'exécution du programme Raobot en
memoire en maode cycle par cycle avec un maximum de 255 cycles
programmables.

DOIG | POIG | MAIN | COUD | EPAU | BASE |

lj Vous commert-
' cez un Nouveau
travail.

Vous avez le
choix entre :

-~ MAnue!

— AUtomatique
— INsertion

- Stippression.

Pointez
avec le crayon

~N M |N AW N

MA AU IN SU

S5i vous avez

DOIG POIG | MAIN | COUD | EPAU | BASE choisi fe mode
MAnue,

b

~N || A w | M

L4

votre ligne
de commande
s'efface

Fig. 1H-3. — Ecran de commande de la gestion du Bobot.
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Pour passer en mode automatique, il faut pointer AU.

L'écran présente un tableau a deux entrées, soit le nom du moteur, soit le
numero du déplacement.

Dans un déplacement, plusieurs moteurs (tous eéventuellement) peuvent

étre commandés simultanement.

En mode manuel, on choisit une case (intersection moteur, déptacement)
en la pointant avec son crayon optique, un encadrement noir se deplace
alors dans la case pointee.

DOIG | POIG | MAIN | COUD | EPAU | BASE
v [ ]
2
3
4
5 <
&
? J
]
v A D F E S
en hI?u 200 en Euuqe[*-*l'ﬂﬂ}
DOIG | POIG.| MAIN | COUD | EPAU | BASE
1 I, 200 -
2 . 200 |
3 1/7 i
4 100 .’
5 100
6 | BS
L \
vV\A D F E S

_ )
an ngir sur fond vert

Fig. lll-4. — Mode manuel.

Vous chojsissez
le moteur et le
deplacement en
pointant la case.
L e rectangle
now se deplace.
Vous pointez
alors la com-
mande D et
vous entrez
vatre deplface-
ment.

Vous attendez
que e rectangle
réapparaisse el
VOUS recornt-
mencez.

Vous avez deja
entré 6 deplace-
ments dont

-~ un branche-
ment sur test
figne 3

— un branche-
ment absolu de
fa ligne 6 vers la
figne 9.

Pointez alors 1a
. pOUr passer
aux 6 deplace-
ments suivarnis.
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Il faut toujours attendre gque cet encadrement soit présent avant de
changer de commande.

On peut alors pointer la commande D pour « deplacement ». L.a fenéetre
de commande est alors effacee et le systeme demande e nombre de pas
souhaite. On tape ce nombre en le faisant toujours préceéder du signe +
ou —-. Le nombre de pas doit étre compris entre — 9999 et + 9999.

Si la rotation est positive, la valeur du déplacement s’inscrit en rouge sur
I'ecran, sinon elle s’inscrit en bleu. Simultanément a la commande « EN-
TREE » le moteur tourne du nombre de pas indigue. Pour mettre au point
un deplacement, on peut reactiver ia commande D et taper le nombre de
pas supplementaire que ['on veut effectuer. Le résultat s'inscrit dans sa
case et le moteur tourne du nombre de pas supplémentaires tapé.

On peut utiliser cette commande autant de fois qu’l est necessaire.
Cetie commande permet egalement de taper les instructions suivantes

T20 par exemple, qui permet de lancer une temporisation de 20 secon-
des. Le maximum est de 120 secondes et le minimum de une seconde.
Cette commande doit toujours élre tapee dans la premiere colonne
(DOIG), et étre |1a seule d’un déplacement.

B6 par exemple. qui force le robot a se brancher sur le depiacement n® 6.
On peut se brancher en avant ou en arriere. Cette commande doit
egalement étre tapee dans la premiere colonne (COIG). et étre la seule
d’un deplacement.

1/6 par exemple, qui teste 'entrée numeéro 1 (E1) et qui branche le robot
au deplacement n” 6 si cette entree est a « 1 » {logigue, c'est-a-dire au
+ Val) ou qui continue en sequence dans le cas contraire. On peut
evidemment faire des tests sur Fune quelconque des 8 entrées.

Cette commande doit obligatoirement étre tapée dans la premiere co-
lonne (DOIG), et étre |la seule du déplacement.

A tout instant, on peut :
Effacer (commande E) toutes les cases de tous les déplacements.

Finir (commande F) et revenir au Basic.

Passer a 1a Suite (commande §), ce qui permet de :

— sauvegarder un programme de déplacement sur le LEP,
— charger un programme existant sur le LEP,

— ¢Orriger un programme,

— lancer un mode automatique en cycle par cycle.

Passer aux mouvements suivant ou précedant ceux présents sur 'écran
par action sur les commandes | . En effet, on peut programmer jusqu’a
150 deplacements (et méme un peu plus...), mais on ne les visualise que 6
par 6.

En mode automatique, on peut :
- charger un programme,
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— corriger un programme,
— executer un programme,

Deux fonctions supplémentaires sont prevues :

IN qui permet d'inserer un nouveau deplacement entre deux autres en
indiquant son NnUMero.

SU qui permet de supprimer le deplacement dont on donne le numero.
On accéede a ces commandes en {es pointant par le crayon optique.

Le programme Basic ci-joint a éte volontairement compacte pour occuper
le minimum de place en memoire, ce qui le rend difficilerment lisible.

D'autre part, la haison au Robot peut etre faite directement depuis ies
ports A et B, afin de ne rendre nécessaire que la carte n° 1, Les liaisons
devront donc étre conformes a la figure 11-5.

Contact N O
EQ I

R=31kQ

(] 1nailewuay

LCabie da
liaison Raboi

Connacteur Rabot

CARTE AUTOMATE

Fig. II-5. — Connexions Robot et entrées {mode 1 carte).

70 CONGOLEQ, Z4:CLS: SCREENT, 0, 0:ATTREL, 1: CLEAR, $HAQCO, 21 M
EM=LHA200: BOX(0,0) -(319, 199}, 2:LOCATES, S, G: PRINTYGESTION
DU ROBOT™

100 LOCATELQ, 7:FRINT*MULTISOFY" 1 ATTREO, 0: LOCATELS, 13:£0L
ORG:PRINT "M, Qury”: LOCATES, 18:C0LORY s PRINT "Copyright Mult
1g0ft & E.T.5.F,. "1 LDCATELB,20: FRINT? 1984 " : FORN=1 TOZ000: N
EXTN

81



82

140 CLS:BOX(0,0)-{319,199}), Z:LOCATES,S: PRINT"Indiquez vo

tre type d'extension”:ATTREL, 1:LOCATES, 10:COLORS, 61 FRINT
1M DOLDRSG, O:FRINT® -~ "3:COLORY, Z:FRINT"Imprimante”

180 LUOCATED, 20:COLORA, 62 FRINT 2" ; 1 COLOREL, O PRINTY - "3
GLORO,ZzPRINT Automate™ s X$=INPUT$(1) | IFVAL (X$) < 1ORVAL (X$
) A THENFLAY *MIDOMIPFMIDOMIY : GOTOS70 ELSEATTRBO,D: IFX$="1
"THERLOADM "CASE: ROBTI. BIN" ELSEIFX®="2"THENLCADM"CASS: RO
B7R.BIN"

270 FPROGI=EHACOG: FROG2=&HALRS  FROGI=LHADE 2 i LYCLE=%HAFFF
sDEFMAX=&HALFE: DEFOR$(0)=0,8,48,73,42,28,.8,0:DEFGR$(1):=0
8,28,42,73,E,8,0

290 EXECPRDGL: SCREEND, 2, 5: CLS: LQCATED, 0, O P=1: FMAX=1: FDK

EDEFMAX, 4: 650SUBRS40

410 GDBUB45C: DNERROR GUTO1720:ONC GOTOB4¢, 1300, 5080, 7000
: END

da0 DOESURTIA90:LOCATES, 22 ATTRBL, 1 COLORL, 2 FRINT"MAY 11 LD

CATELZ, 23 PRINT "R LECQTEIB,E?:PRINT”IN'--LDLﬂTE:4_17
PRINTYSU"y t ATTREO, O INFUTPENX, Y: IFY<2200T0450 ELSEC=INT{
X/48) : IFC=QTHENFLAY "MIDOMI" : GOTC4S) ELSERETURN

530 CDNSDLEG,EU:SCREEHGiE:CLS:HESTDHE&EQ:HDXFED$D}~{31,1

663, -2 BOXF (0,00 —(319,27) ,-T: BOX(Q, 05~ (T19, 1661, 01 FOR] =1
TO6:READ %, ¥:LINE(X,0)- (X, 166),0:L INELC, YI-(319, ¥}, 0:NEX
T1

520 DATA 32,04,80,48,128,72,176,96,224,120,272, 144

£%0 COLORD, T3 RESTOREAB0: BOSUB700: FOR = lTDﬁ:HEﬁDE$,H,Y:LD

CATEX,Y, (s FRINTCS: NEXTI : RE TURN

&80 DATA DOIG,S,1,FOIG, 11,1,MAIN,17,1,C0UD,23, { EFAU, 29,

1, BAGE, 35, 1

700 COLORO, 3:FORI=1T06:LOCATEL,4+3%{I-1} :PRINT" ";:LOCA

TEL, 4432 (CI-1}: FRINTRIGHTS (STR$ (LR {P-1)+1) LEN (STR$ (&% (P-

1)+13)}~1)3 :NEXTI:GOSUB1S70: RETURN

750 LOCATES,27:ATTRBL, 1: COLORL, Z: PRINTGRS (0) 3 LDCQTEL¢.?

J-PRIHTGR$(1}..LDEQTEIE 23:PRINT"D"; : LOCATER4, 221 PRINT F
;:LOCATEZ0, 23: PRINT"E" 1 :L.OCATES4, 23: FRINT*S"; : ATTREO, O:

RETURN

40 GOSUB14%0

B70 GDSUB1170: IFX>170ANDXS 27 2THENGOTOI90 ELSEIFX >272 THEN

BOSUB 15305 60T0410

BBC GOSUEL 490

900 LOCATE&,Z2,0: INFUT*TAPEZ VOTRE COMMANDE : *,D%:FD$=

" EOTO870

920 IFLEN(D$) *STHENFLAY " DOREMIFASORPLAS] " : BOTOBBO

950 AD=MEM+4+18%X (D+&3 (P-1)) +3XM=21; MYT=PEEK (AD+1) $254+PE

EK (AD+2) : S IG=PEEK (AD) :R$=RIGHTS (D$, LEN(D$) — 1)

985 IFLEFT$ (D%, 1)="T"THENGOSURSOOD:GOTO 1150

987 IFLEFT$(DS$, 1)="F"THENGOSUES200: 68T01 150

388 IFHIEi(Di.L.1}*“I“?HENEESUBS3U0.GﬂTDllSG



980 IFSIG=0THENIFLEFT$(DE, 1) =" +"THENMVT=MVT+VAL (R$} L
1000 IFSIG=0THENIFLEFTS (D%, )="-"THENMVT=NVT~VAL (R$} a2
1010 IFSIG=ITHENIFLEFT$(D%, 1 }="+"THENMVT=-MVT+VAL (R%) 32
1020 IFSIG=ITHENIFLEFT®(D%, 1} =" -"THENMYT=-MVT-VAL {(R%) %2
1040 IFMVYTZ{OTHENFPGKEARD, 1ELSEFOKEAD, O

1050 FOKERD+1, INT{ABS (MYT) /254) s POKEAD+2, ABS (MVT) -INT{AR
S(MYT) /7256 8254 FOKEMEM, MXZ

1070 IFLEFY$(D%,1)="+"THENPOKEMEM+1, DELSEFOKEMEM+1, §

1080 POKE MEM+Z.INT(VAL{R%$)/12B) : FOKE MEM+I,2¥VAL (R%) -
INT(VAL (R$) /1 2B 2236

1100 LOCATESIM-1 , D¥3+1,0:C0LDRY, Je FRINT" "esl QLATEAXM
-1,D!3+1:IFHUT?G?HENEGLDHI,E:PHINTHIEHT$(STRE(H?T!E},LEN
(STREMVT/Z2) -1} L SECOLORSG, 32 PRINTRIGHTS (STRS (RES(MVT/
233 LEN{STRS (MVT/2) )11 :COLORO, S

1110 EXECFROGZ

1150 GOSUR7=0: bOTOE7E

1170 °

180 GOSUBI4%0: GOSUBYS0: CONSDLESL, 24

1190 BOX (4BIM-12, 24¥D+4) - {48¥M+ 28, 24¥D+2C) (O INFUTPENL, Y
PIFYCZ226GOTDI200

1210 IFY>16060OTOIZ239

1220 BOX(4B¥M-12,24%0+4) - (4B¥M+28, 243D+20) -4 M=INT{ (X-2

N FAR)+1:D=INT((¥-24)/241+1:G0OTGLIRO

1790 BOX(4BfM-12,24%D+4) - {484M+25,24¥D+203, -4

1280 IFX<BOTHENIFF<3IIZTHENF=F+1:GOSURZ7CC: IFPMAXCF THENFMA
Y=F: FOKEDEFMAX, 6%F ELSE ELBE ELSEIFX<1ZBTHENIFF:1THENF=F

-1:GOSUR700 ELSE ELSEIFX<174THENARETURN ELSEIFX<2Z24THENGD
01280 FLSEIFX<Z272THENRETURN ELSERETURN

1270 GOTO1190

1280 GOSUB1490:LOCATES, 22 PRINT"E est vraiment fin1 (O/N
} 9 Ce=INPUTS$(1): IFC$="0"THENCONSOLED , 24 :SCREENZ, 0, 0z CL
S:END ELSEGROTOL180

1300 GOSUB1490:LOCATES, 22: PRINT " - EXECUTIDN";:LOCARTES
JZ23:PRINT "2 ~ CHARGEMENT"::Cé$=INPUT${1):C=VAL (C3): DN B
0TOL 360, 1426

1360 GOSUR1490:LOCATES, 22, 0: FRINT"CORRECTICONS {(Q/N)Y %43
Ce=INFUTS (1): IFC$="0"GOTGR7O

1270 LOCATES,22 : PRINT "NOMBRE DE CYCLES : "; @ INPUTT®
,LCE:C=VAL (CH)

1375 IFC{ITHENLDCATES, 23:PRINT"C est trop petit { mino, 1
). e GRTRIET0

1380 IFCORSSTHENLOCATES, 23+ PRINT"E est trop grand ( max.
2585 . "5 GOTD1S70

1%90 POKECYCLE, C:EXECFRCGI:GOTO4L0

1420 7

1430 EXECPROG! :BOSUE1SS0:LOCATES, 22,0 INPUT"NDM DU FROGR
AMME 3 ", N$:LOADM"CASS: "+NE:F=1: PMAX=FEEL (DEPMAX) /6: BOSU

L

B700:507013480



1470 EDNSDLE”E,E# EEHEENG S.CLQ EEK{B 163}*{?1? 1??}_9..

 .ETURN | o
1570 GUSUB1490:LDCATES, 27: Pﬁ:ﬂr"sauussaﬁﬂﬁ o ﬂu=~z$*-r

'}HPUT$E1}*IFC*""H“THEMLHE&TEE,;J.IHPUT“NHH DU PROGRAMME
1", NS{SAVEM"CASS: " +N$, DEPHAX, ﬁEﬂ+4+:ﬁaxPﬂﬂx MEMSRETURN

ELSERETURN -

1570 FOR- D=1 ?n

1580 FOR M=1 T8 & -

1590 LDCATEGAN-I, :n+1 oF CBLGR;,*.FHINT“ 7'-,_ﬁﬂ “MEM+18
M(D+HE (R 11;+3:ﬁ—1? HvaPEEK{AD+151?E$+PEE?{ﬁﬂ+gk szﬁepﬁ.

EKI{ADY -
1450 IFSIE=1THEHCGLHH#,wﬁﬂQT“*ﬁvT

1460 LOCATESRM=1,3%D+1, 0 ER | o
1648 IFSIS=84THE&CDLDRH a.PRIHT”T“-RIEHTﬁiETRﬁEN?T!E},LE

NISTRS (MVT/2) ¥-1)1:60T01680

1647 IFS16=HETHENCOLORO, 2:FRINT“B“*RIGHT*ISTRi(HMTJ LEHEZ

STR$ (MVT 1) - 138 GOTOL4B0 -
1668 IFSIG=8ITHENCOLORO, 2 IH—PEFK(ﬁﬁ+IJ FRIHTRIBHT!ISTE$' :
(XHY 3 LEN(STRS [XH)) - l);“f“; iL= PEEP¢AD+2].PRIHTRIEHT${STR'"

S{IL] LENISTRE(XL) ¥=1) :BOTOL6BY . -
1670 IF HQT&*ﬁ?HENPRINTRIEHT!i5TH$(H¥T!2} LEH(STEﬁIHUTK?

DRI §

1480 NEXTM,D: H*i DvizﬁETUﬁN

- 1720 RESUME NEXT

Programme -5, — Commande du Robot Multisoft (version TO 7).

84

5000 T=VAL (R$): POKEAD, B4 PﬂHEQEfl 01 FUKEﬁﬂ+L,hIT=kDEﬁT56
WM 1, D83+, 0:00L0RE, 33 PRINT® ,"'LﬂCﬁTE&tH 1 nx +1:C0LO.
RO, 2:FRINTDS$: RETURN T :

S200 A=VAL(R$) 1 POKEAD; 862 PﬂKEﬁn+1 0: FOKEAD+2 A LﬂCﬁTEth B
-1 D¥3+1,0: COLORY, 33 PHINT“ o ”*LUEQTE&#H 1, nx5+1 COLDRO
V21 : PRINTDS RETURN | |
5200 A=VAL (LEFT$ (D%, 1)) E-VALIRIEHTiins LEN(DS) - ”}1 : FOEE
AD, 83: POKEAD+ 1, ﬁ:FDKEﬂD+? B31LOCATEGSN~1,D83+1, 0: COLORE 3 -
FPRINT® - *: LﬁtﬁTEﬁtnwi 531+1.EﬁLﬂR@ E.FRINTﬂﬁ RETURN

#

6000 GOSUB1490:L 0CATES, 22, 0: INPUT*Na du deplacement : "

N'FBRIEHEH+4¥PHQXI1957Uﬁ€ﬁ+4+161£ﬁ 1)STEF~1:1 POKET+1B,PEE

KtIYiNEXT I FBRI#HEH+&+IE#EHH1)TGHEH+3+1E¥N PHKEI 9 NEKTI o
GDSUBIS?G GOTD41C .- |
7000 GOSURL490: LBCQTE&,;;,GzIRPUT“HG du deplacement

N: FﬂRI‘ﬁEﬂ+4+EEKN TQ HEH*4+IQEI{PﬁﬁI+1} PHREI ~-18, FEEK{I]

.NEITI GOSUBLE70: GDTB#iﬂ f



3.2 La partie Assembleur contient trois moduies :
- PROG 1, qui initialise ia memoire et ie PIA
— PROG 2, qui correspond au mode manuei étudié précédemment ;

- PROG 3, qui est le mode automatique permettant la commande
simuitaneée de plusieurs moteurs.

PXE LR R R RN RS R RN NN AR RO NNLR AT XERRNEY

COMMANDE DU ROBOT MULTISOFT

Cette commande est implantable
dans la memoire du TO7.

Pour le MOS il faut changer les
adrecses du FORTA et du CRA.

T PE W M W P e ee M
P E . .. -

KBRS RS R ARSR AR REARERRLXTRRIERY

ETFO PORTA EQU $E7FQ
E7F1 PORTE EQU PORTA+L
E7F2 LRA EGU FORTA+2
£E7F3 LRB EQU FORTA+3
4200 MOTEUR ERU $A200
A201 SIGNE EQU MOTEUR+1
AZQ2 DEP EQL SIGNE+1
AZ04 DER EGU MOTEUK+4
BOQO NEWDEE EGU $B000O
AFFF CYCLE EQU $AFFF

RGO0 ORG $ACO0

AOOD 34  T7F INIT PEBHS U,X,Y,DP,D,CC On sauve

AC02 CC  O000 L.DD #O

AOOS FD  E7F2 STD CRA rcces a DDRA et B
AGDB CC  FFOO LDD H&FFOO0

ROOB FD  E7F0 S5TD PORTA  PORTA=R PORTB=E
AQOE CC 0404 LDD #$0404

85



86

AQI1
AO14
AD1S

AD1E
AQ1E
AO1D
AQ21

AQZT

ADZS
AQZT7
ADZA
AOZC
AOZF

AD3!
RO34
AD3S
AD3Y
AG3C
AQIE
RO41
AQ&S
A4S
AD4B
AC4A
AO4C
AROA4E
AR50
ADS4
ADSS

ADSE
AQSHE
AGSD
AQ&0Q
AGES
AQLD
AOSB

FD
&F
B7

CE
bF
1183
26

35

AL
8E
27
7D

26

CE
Ab
BA
B7
B4
B7
30
27
ac
24
8D
20
gD
1183
27
26

CE
Ad
BA
B7
g4
B7
>0

E7F2

E7FO

AZ00
Lo
BOOO
FB

FF

TF
A202
7B
A0
27

ADAS
L0
AZ2Q0
E7F0
FE
E/FO
iF
aF
0008
Q4
4B
02
2F

IERO

DEBUT

FLUS
BOUC!

ACC!

ACAE DECI

DB
bC

AOAE
C2
AZ00
E7FQ
FE
E7FO
i1F

MOINS
BOUC2

GTD
CLRA
STA

LDU
CLR
CMPU
BNE

PULS

whi i W S B B A A wjee by aa

P&HS
LDX
BEG
TST
BNE

LD
LDA
ORA
8TH
ANDA
5TA
LEAX
BEQ
CMPY
EHS
BSR
BRA
BSR
EMPU
REW
BNE

Lol
LDA
ORA
STA
ANDA
5TA
LEAX

CRA Acces a PORTA et B
PORTA Sorties ULN a 1
#MOTEUR

g U+ Remise a zero de

¥CYCLE+! toute la zone de
ZERD mamoire de depla-

u,X,Y,DP,D,CC,PC

U,X,Y,0P,D,CC
DEP

FIN

51GNE

MOINS

¥TABL
y U+
MOTEUR
FORTA
#EFE
PORTA
-1, X
FIN

#8
ACEL
TEMPOZ2
DEC1
TEMPO!
#TAB] +8
PLLUS
BOUCE

WTABL1+B
s —U
MOTEUR
FORTA
$$FE
PORTA
-1, X



ADLA 27 38 BEGQ FIN

ADGC BC 0008 CMPX 48
ADAF 24 04 BHS ACCZ
AOYL BD 21 BER TEMPOZ
ADTS 20 02 BRA DEC2

AD7S BD 08 ACCZ  BER TEMPQ
AG77 1183 AOAG DECZ CMPU  #TABI

A078 27 DB BEN  MOINS
AO7D 26  DC BNE  BOUC?2
AO7F 1OBE AOAE TEMPD! LDY  VITESS
AOB3 10BC AOBO CMPY  VITMAX
A087 27 06 BE@  BDUCT
ADBY 31 30 LEAY  -%0010,Y
AOBB 10BF AOAE §TY  VITESS
AOBF 31 3IF  BOUCE LEAY -1,Y
A0t 26  FC BNE  BOUCI
A093 39 RTS

AG94 10BE AORE TEMPO2 LDY  VITESS
AOYB 31 AB 1O LEAY  $0010,Y
A0SR 10BF AOAE 5TY  VITESS
A09F 31 3IF  BOUCO LEAY  -1i,Y
AGAL 26 FC BENE  BOUCO
ADAZ 39 RTS

AOAS 35 FF FIN  PULS U,X,Y,DP,D,CC,PC

ROAL 31 TAB1 FCB $314
ACAT Bl FCB $El
AOAB ?1 FCB $71
ROAY Di FCB $D!
AQAA Cl FCB $C1
ADAR El FCR $E1
AQAC &1 FCB $bi
AQAD 71 FCB $71

. ROAE Q300 VITESS FDB $CI00
ROBO 0280 VITMAX FDB $0280

k———ww——== MODE AUTOMATIQUE --=====vemem

X
AOB2 34 7F  PRDGI PSHE  U,X,Y,DF,D,CL
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AGB4
ACB7
AOBB

AQBF
AOCZ

AOCSE
ROLCT
ADLCY
ADLC

ACCE
ACDO

AGDI
AODS
ADDE

AODE
AODD
AGDF
ADE!
ADES
ACE7

AOEB
AOED
AOF 1
AOF 4
AOF &
AOFS
AOF B
AOFD
AOFF
A101

Al03
Al0&
Al OA
ALQD
AlOF
ALl
AL13
Alls
AL17
ALLY
ALIC

8E
108E
10BF

Bb
B7

Ab
A7
BC

q
il

86
BY

86
87
FE

Ab
AE
8i
1027
B
1027

81
1027
ar
27
BC
27
30
AF
81
P

gE
{0BE
B&
S1
Ab
30
F&
-8
EA
F7
Cé

AZ04 INITZ
BOGO
ALF3

AlFE
ALFC

80  BOUCH
AD

AFDF

-7

BOUCS

05 BOULS
ALFB

01 HOUC7
ALFD
ALFZ

Lo BOUCE
Ll

42

00DY

53

00CH

54
00AS
0000
67
FFFF
b
IF
BE
00
2D

AOAS
ALF 4
ALFD
Ab
Ad
86
ALFD

FLUS1

B4
E7F0
FE

LDX
LDY
ETY

LDA
STA

LDA
STA
CMFX
BNE

LDA
85TA

L DA
STR
LDBU

L.DA
LOX
CMFA
LBEG
CMPA
LBER

CMPA
LBER
CMPX
BEW
CMFX
BEN
LEAX
STX
CMPA
BNE

L.DX
LDY
L.DA
LEAY
L.DA
LEAX
LDB
ASLE
ORB
STE
ANDE

RDEE

#¥NEWDESB

TABZ

DEFMAX

NEDEF

At
' Y4

#NEWDEB-$21

BOUCSH

1=
MBMDT

#1
NOMOT
TRBZ

y U+
g U+
#55

BRANCH

%83

CONDIT

#84
MINUT
#0
SUITI

RSFFFF

SUIT2
“1,X
-2,
#0

MDINSt

¥TAEL-1
¥TAB3-1

NDMOT
A,Y
Y

A, X
NOMOT

y X
PDRTA
#SFE



AL IE
ALZl
A123
Al2%
Al2E
A28

Al 2A
A12C
AlZ2E

A130
AL TS
A1Z7
AiIA
ALSC
AL3E
Al40
Al43
Al44
Al dd
AL149
AL4B
ALAE
A150
ALDZ
AL D3
A1ES

ALS7
A1DY
Al3B

Al3D
A160
ALBS

ALAS
Al6&8
AlLB
Al 6D
Al&F
AL73
Al 74
AL7A
Al7D
AL8O

F7
81
27
AC
A7
20

84
A7
20

-1
108E
B&
31
Ab
30
Fé&
o8
EA
F7
C4
F7
81
27
4/
A7
20

8b
A7
20

78
8t
AF

7C
Fo
8D
C1
1026
Fé
1626
FF
74
1026

E7FQ
OB
05

Al
B

01
A4

1‘

|-I

ADAD
AiF4
ALFD
Ab
A4
gb
ALFD

24
E7FO
FE
E7FQ
Q1
05

A4
Gk

OB
A4
CB

auiTi

MOINS1

SUITS

ALFB BUITI

FFFF
SE

ALFD SUITZ

ALFD
20

07

FF 48
ALFE
FFO%
ARLF3

ALFC 5UITS

FFaA

STH
CMPA
BED
INCA
57A
BRA

(DA
STA
BRA

LDX
LDY
LDA
LEAY
L.DA
LERX
LDB
ASLE
ORE
STB
ANDE
STH
CMFPA
BEG
DECA
STA
BRA

LDA
8TA
BRA

DEC
LDX
&TX

INC
L.DB
BSR
CHMPEB
L BNE
L.DE
LBNE
STy
DEC
LBNE

FORTA

B
SUIT3

Y
SUITZ

ki
i
SUIT2

#TAB1 -1
#TABI-!
NOMOT
A,y

Y

A, X
NOMOT

y X
PORTA
REFE
FORTA
»1
SUITH

Y
SUIT2

%8

\
" !

aliiT2

NBMOT
WSFFFF
'Z,U

NOMOY
NOMDT
TEMRO3
7
BOUCH
NBMOT
BOUC?
TABZ
NBDEF
BOUCS

39
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Al1ES
ALB7

AlBR

A1BD

Al 21
ALT3
AL 95

R196
A198
Al9E
A0
R1Al
ALAZ
AlAS
Al AB
AlAR
Al1AC
AR1AE
AlB1

A1B3
ALBY
AlB7
A1B%
ALEC
Al BE
ALCO
ALCS
ALCA
ALCY
ALCA
ALCE
ALCF
A1D2
A1D4
Al DA
AIDY

A1DB
AIDE
ALE]
ALES

7R
1026

35
108E

31
26
39

AL
CE
33
1183
26
30
gC
26
M
335
FF
20

IF
\E
BD
B4
27
LF
CE
Bé
BY
A
27
33
7A
20
33
FF
20

FF
BE
108E
16

AFFF
FF29

FF
0070

SF
FC

40
9385
5F
0000
Fo
iF
0000
EE
&0
AF
ALF3
CA

1G
B9
2F
E7F1
16
10
BOOO
ALFE
ALFC

OF

C8 12

ALFC
Fa
AF
ALFJ
AL

FINI
TEMPOZ

BOUCS

MINUT
BOUC1O
BOUCE]

CONDIT

BRANCH

BOUC1Z

BOUC] 4

ALFZ RETOUR

A2G4
BOCO
FEDD

DEC
L BNE

PULS
LDY

LEAY
BNE
RTS

PSHS
LDU
LEAU
CMFPU
BNE
LEAX
CMPX
BNE
PULS
LEALU
S5TU
BRA

TFR
EXG
BSR
ANDA
BEQ
TFR
LDU
LDA
5TA
DECE
BEG

LEAU

DEC
BRA
LEAU
S5TU
BRA

STU
LDX
LDY

LBRA

CYCLE
INITZ

u,X,¥,DF,D,CC,PC

*E0070

-1,Y
BOULY

1
$$9385
-1,U
#0
BOLC] 1
-1, %
#0
BOUC1O
U

15, U
TAB?
SUITS

X,D
A, B
CONVER
PORTB
BOUC1 4
X, D
#NEWDEB
DEPMAX
NBDEP

RETDUR
18,uU
NEBDEP
BOUCL3
15,U
TRBZ
SUITS

TARBZ
#DED
#NEWDEE
BOUCS



ALER
ARlEA
ALED
AIEE
ALEF
ALFO
ALFZ

ALFS
ALFDS
AlFé
ALF7
ALFE
ALFY
ALFA
ALFE
ALFC
ALFD

ALFE

8b
Cl
27
48
DR

20

-

39

0t
Q0
04

FB

o0l
Gl
ol
01
04
01

52

aOOU

CONVER LDAR
BOUC1S CHMPB

BoULL &

TABZ

TABS

NBMOT
NBDEF
NOMOT

DEFMAX

00000 Total Errors

ALCL
ACCZ

BOUCO

BOUC
BOUC!
BOULL
BOUCY
BOUCH
POUCH
B0UCt
BOUCZ
BOUCS
BGUL4
BOULS
BOUCSE
Bouc’/
BOUCS

G
i
3
4
et
&

AD4E
AQ7S
AQTF
AO34
AL98
A17B
ALCY
AlD4
ALER
ALFZ
AQSE
AOBF
AOCS
AOBF
AOCE
AOD3
AODB

BER
LELA

DECE -

BERA
RTS

RMB
FCB
FCB
FCH
FCB
FCB
FCB
RME
RME
RMB
FCB

END

%1
#0
BOUC1 &

BOULC1S

r.3

‘MHHHHH

S0

91



BOLUECS  A19H NEWDEER BOQO
BRANCH Al1BE NOMOT  ALFD
CONDIT AlB3 PLUS AO31
CONVER AIEB FLUS ALQS
CRA £7FZ PORTA  E7FO
CRE E7F3 PORTE  E7FL
CYCLE  AFFF PROLZ  AQREZ
DEEH AZ04 RETOUR ALDB
DEBUT  AQZE SIGNE  AZ0)
DECH ACZO sUITI ALSD
pEC2 ADT7 SUITZ  Al&S
DEP AZO2 SUITE AlLZA
DEPMAX ALFE SUIT4  ALT7
FIN ACGAL S5UITS  AL7D
FING A18E TAB] AOAL
INIT AGOO TABZ ALFE
INITZ  AGB4 TARZ ALFS
MINUT  Ai%é TEMPOL AQ7F
MOINS  AGGSH TEMPGZ  AD94
MOINSIT A130 TEMPOI  AIBD
MOTEUR AZ00 VITESS AOAE
NEDEF  ALFC VITHAX AGRO
NEMOT  ALFR LERG AGLR

Programme [l-6 — Programme Multisoft Assembleur
(version TO 7, T carte),

Gomme dans l'exemple précéedent, on obtient la version MG5 en chan-
geant {"adresse du PIA, c'est-a-dire en remplacant $E7 par $A7 dans
cette adresse.

Mais il faut egalement changer 'adresse d’implantation en mémoire du

programme Assembleur et commencer a l'implanter par exemple en
$6000.

Par consequent. la version Basic devra €tre modifiée de la facon sui-
vanie

73 CONSOLEO,24:CLS: SCREENT, 0, 0:ATTRBL, | : CLEAR, %H6000, 21 M
EM={HL2001 BOX (0, 1)~ (319, 199), 2: LOCATES, S, 0: PRINT"GESTION
DL ROBOTY

I70  PROBI=Y¥HE0C0: PROBZ=4HA02S  PROGI=4H6UBD : CYCLE=SHAFFF
: DEPMAX=8H&t FEs DEFER$(0) =0, 8,8, 73, 42,28, 8, 01 DEFGRS (1) =0,
3,28,42,73,8,8,0 |



33 Dans le cas ou les deux cartes sont utilisées, ce sont les lignes S0 a
S7 {sorties de I'ULN 2803A) qui commandent ie Robot. Le programme
Assembleur est donc modifié, car il faut inverser les octets de commande.

On obtient alors le programme ci-dessous

FEEEFR R AR R K RSN NSRRI XS RN AL S XY REE

COMMANDE LU ROBOT MULTISOFT

R b we e S BN S EE Ther b b k- g W . G Spyk ol mla A P LN N S N e

¥ X
3
: ¢
% 4
X Lette commande est implantable 5
 { dans la memoire du TO7. £
f Four le MOS il faut changer les &
t adresses de PORTA, MDTEUR, NEWDEB ¥
et CYLLE ainsi que DRG ($6000) X
! z
] 4

R KRR R N S AN AN AKX R AR K X R

£E7F0 PORTA EQU $E£7FO
E7F1 PORTB EQU PORTA+1
E7F2 CRA LY PORTA+Z
E7F3 CRB EGL PORTA+3
4200 MOTEUR EQU $A200
AZ201 SIGNE EQU MOTEUR+}
AZ02 DEP EQU SEGNE+}
AZG4 DEB EGU MOTEUR+4
BOOC NEWDEB EQU $2000
AFFF CYCLE EQU $AFFF

TITLE RORCT MULTISOFT

AODO DRG $A000

R INITIALISATION DU PIA =m=mmm—a-

AOOD 34 7F  INIT PSHS  U,X,Y,DP,D,CC On sauve

AOQ2 CC 0000 LDD 18
RGOS FD E7F2 5TD CRA Rtces a3 DDRA et B
AQOB CC  FFOO £ DD BEFFO0



94

AOCB
AQOE
AO11
AD14
AD1S

AQ1E
RO1B

AD1D
AQZ!

AROZ23

ADZD
A027
AOZA
AQZC
AQ2ZF

ARZ L
ADZ4
ACSE
AD3Y
ACOIL
AOSE
AQ41
AQ4S
AO4S
AQ 48
AO4A
AGAC
AQ4E
AQS0
A0S4
ACSH

AQS3H
AOSE
AGSD
AGS0

FD
cC
FD
4F
g

CE
4F
1183
25

At

>4
BE
&7
7D
25

LE
A&
B4
B7
BA
BY
2Q
27
8C

.
e

8D
20
BD
1182
27
2b

CE
Ad
B4
B7

E7FQ
0404
E7F2

E7FO

A200
Co
BOOQ
F8

FF

7F
AZO2
78

AZO1

s

ACAL
Ca
AZQD
E7F0
0l
E7FO
iF
oF
Q00B
04
48
02

2
AOAE
DB
DC

AQAE
£2

AZ200
E7FD

IERG

DEBUT

PLUE
BOUC!

ACLCI
DEC1

MOINS
BOUCZ

STD
LBD
STD
CLRA
874

.DU
CLR
CHMPU
BNE

FULS

PoMS
LDX
BEQ
T8T
BNE

LDU
LDA
ANDA
STA
ORA
GTA
LEAX
BEQ
CHMPX
BHS
BSR
BRA
BSR
CMPU
BEQ
BNE

LDU

L.DA
ANDA

S5TA

PORTA PORTA=S PDRYER=E
k0404

CRA Rrees a8 PORTA et B
PORTA Sarties ULN a 1}
#MOTELUR

U+ Rerigp a zero de
#CYCLE+L toute la zone de
IERD memoire de depla-
u,x,v,0P,D,CC,PEL

MODE MANUEL

W P el W S gk U o I SN - LD SR R

U,X,Y,DP,D,CC
DEP

FIN

S 1GNE

MDINS

#TAB1
s Ui+
MOTEUR
PORTA
#1
PORTA
-1, X
FIN

8
ACC1
TEMPOZ
DEC1
TEMPD1
#TAB1+8
PLUS
BOUC1

#TAB1+B
.t
MOTELR
PORTA



ADLT 8A O ORA  #1
A0&S B7  E7FO STA  PDRTA
AOLE 30 IF LEAY  ~1,X
AOLA 27  IB BEG  FIN
AOKC 8C 0008 CMPX  #B
A06F 24 04 BHS  ACLZ
A071 8D 21 BSR  TEMPOZ
AOTI 20 O BRA  DEC2
ADYS @D 0B ACCZ BSR  TEMPOI
A077 1183 AOA6 DECZ CMPU  #TABI
AG7B 27 DB BE@  MOINS
AO7D 26 DO BNE  BOULZ
AOTE 10BE ADAE TEMPD1 LDY  VITESS
A0BT 10BC AOBO CMPY  VITMAX
AOB7 27  Ob BEG  BOUCSI
AOBY 31 30 LEAY  -$0010,Y
AGSB 10BF AOAE STY  VITESS
AOBF 31 IF  BOUCZ LEAY  -1,Y
AQ9L 26  FC BNE  BOUCS
AO9Z 39 RTS

AO94 10BE AOCAE TEMFO2 LDY  VITESS
AO9B 21 A8 10 LEAY  $0010,Y
AOSB 10BF AQAE STY  VITESS
409F 31 IF  BOUCO LEAY  -f,Y
AOAL 26  FC ENE  BOUCO
ADAT 29 RTS

a0A4 35 FF  FIN  PULS  U,X,Y,DP,D,CC,PC
ADAL CE  TABt FCB  $CE
ADAT AE FCB  $4E
ADAB bE FCR  $&E
AOAT i3 FCE  $2E
AOAR 513 FCB  $3E
AOAR 1E FCR  $1E
AQAL 9F FCBE  $9E
AOAD BE FCE  $BE
AOAE 0300 VITESS FDBR 40300
AOBO 0280 VITMAX FDB  $02B0



36

ACB2

ADES
AOBY
AURD

ACBF
ALCY

ROCT
ADCY
A0L7
AOLC

ADLE
a0DC

80D
6505
50DB

AGLB
AODD
A00DF
4250 S
ANES
S0ET
0B
RGED
sk
RGEL
LF &
LS00t
BOFR
Liz+D
BORE
Bigd

A1 0%
LG8
5104
10D

34

gt

1G8E
10BF

Bé
B7

AL
A7
ac

3
i

86
B7

Bb
B7
FE

Ab
At
81
1027

g1
§ 027
21
1027
i
27
gt

ﬂ
-9

k18,
RF
81
26
BE
1G8BE
B&

Z1

7F

ALO4 INITZ
BGOO
ALFZ

AlFE
ALFC

BOULS

80
A
AF DF
F7

BOUCA

Dé
RLFE

BOUCAH

01 BOUCY
ALFD
ALFZ

Co
Ci
42
OCDJ

=3
GDESB
wl
ORA%
0GO0
a7
FFFF
aA
1F
]
Lt
2D

ACAS
AlLF4
ALFD
A&

BlucH

FLUSH

FSHE

LDX
LDY
STY

DA
aTA

LDA
ETA
CMFX
BNE

DA
5TA

L DA
STA
LDY

L DA
LEX
CHFA
LBEQ

CMPA
L BEG
CMPA
LBEQ
CMFX
BEG
CMPX
BEH
LEAYX
STX
CHMPFA
BNE
LDX
LDY
LDA
LERY

L, X,¥,DP. D, CC

#DEER
SNEWDEE
TABZ

DEFMAX
NBDEF

s K+

y Y+
#NEWDER-~$21
BOUCA

3
NEMOT

¥1
NOMOT
TABZ

LU+
L Li++
¥E6
BRANCH

#02
CONDIT
84
MINUT
*0
SUIT1
#$FFFF
SUITZ
~1,X
~aa U
#0
MOINSI

$TABL -1
BTARZ~1
NOMOT
a,Y



ALOF
Al1l
AL 13
Arlis
A1l17
AT 1Y
A11C
A11E
ALZ1
ALAZ
R123
AlZs
Al 29

AlZA
At 2C
AL 2E

AL30
Al 33
ALY
ALIA
AL IC
ALSE
ALAD
A143
Al44
Al4b
AL4R
R14E
Al 4E
AL 50
AlSZ
ALSS
AlaD

AlS7
A1SY

AlSE

ALSD
AL&0
AL

Al6S
AlsB
AlbB

Ab
30
Fé&
a8
E4
F7
LA
F7
Bt
27
4C
A7/
20

86
A7

"
e

BE
10BE
Bé
31
Ak
S0
Fé
28
E4
F7
Ch
F7
81
27
4R
A7
20

Bé
A7

¥
¥R

7R
BE
AF

7C
Fé&
8D

Al
36
ALFD

84
E7FO
0l
E7FO
08

05

Ad
B
01

Al
35

ACAS MOINSH

ALF4
ALFD
A
A4
84
ALFR

g4
E7FO
01
E7FD
Ol
09

A4
OE

08
A4

OB

ALFB
FFFF
SE

ALFD
ALFD
20

SUITS

SUIT4

SUIT1

SUIT2

L.DA
LEAX
LDB
ASLB

. ANDB

5TB
ORB
&TB
CMPA
BEQ
INCA
aTA
BRA

LDA
STA

BRA

L.DX
LDY
LDA
LEAY
LDA
LEAX
LDB
ASLB
ANDR
8TB
ORB
STh
CMPA
BEG
DECA
STA
BRA

LDA
STh

ERA

DEC
LDX
S5TX
INC

LDB
BSR

Y
A, X
NOMOT

. X
PORTA
3!
PORTA
{5
SUITS

s ¥
BUITZ

#1
¥
SUITZ

#TARL -1
$TABI-1

NOMOT
a,Y
' Y
&, X
NOMOT

X
PORTA
L
FORTA
#1
SUIiT4

Y
EUIT2

#8
Y
SUITZ

NBMOT
BSFFFF
'2,“

NOMDT
NOMOT
TEMPO 3

97



98

Al&D
Al bF
AL7E
Al7b
Al7A
At7D

A180

Al84
ALg7

A18B
AL1BD

ALD
AL19S
AL95

AL96
ALTE
Al9B
A19D
ALAL
ALAZ
ALAD
ALAS
AlAA
ALAL
ALAE
ALB1

ALBS
ALES
ALE7
A1BY
Al BC
AlBE
ALCO
AICS
ALCA
A1CY
ALCA
ALTC
ALCE
ALD2
A1D4

C1
1026
F
1026
FF
76
1026
75
10256

35

108E

-
w

b
9

=4
CE

-r
w

1183
26

w
'

zlo
26
35
33
FF
20

IF
{E
8D
B4
27
iF
CE
B&
B7
9A
27
33
7A
20

33

07
FF&E
ALFB
FFE9
ALFS
ALFC
FF4A
AFFF
FF29

FF
0070

SF

FC

40
92885
Sk
0000
F8
1F
Q000
EE
40
AF
AlFS
CA

10
8%
<F
E7F!
14
10
BOQD
ALFE
ARIFC

QOF

LB 12

A1FC
Fs
4F

SUITS

FINS

TEMFQOI

EOUCY

MINUT
BOUCLIS
BOUC1 1

CONDIT

BRANCH

BOUCL3

BOUC14

CMPR
LENE
LDB
LBNE
STL
DEC
LBNE
DEC
LBNE

PULS
LY

LEAY
BNE
RTS

PSHS
LDU
L.EAY
CMPU
BNE
LERX
CMEX
BNE
PLLS
LEAL
aTl)
BRA

TFR
EXG
BSR
ANDA
BEG
TFR
LDuU

LDA

4TA
DECE
BEG

LEAL

DEC
BRA
LEAL

%/
BOUCE
NBMOT
BOUCY
TARZ
NBDEP
BOULCE
CYCLE
INIT2

4, X,Y,DP,D,EC,PC
#0070

“1,¥
BOULS

u
#$9385
-1, U
#0
BOUC1 1
~1, X
40
BOUC1 0
U

15, U
TABZ
SUITS

X, D
A, B
CONVER
PORTE
BOUC1 4
X,D
#NEWDED
DEPMAX
NEDEP

RETOUR
18, U
NBDEP
BoOVC1 I
15,0



ALDE FF AIF3 STU  TABZ

A1D9 20 A2 BRA  SUITS
AIDB FF  ALFZ RETOUR STU  TABZ
AIDE BE  A204 . LDX  HDEP
ALE1 10BE BOOO LDY  SNEWDEB

ALES 16  FEDD LBRA  BOUCH

AIEB B6 01  CONVER LDA  #1
ALEA CI 00  BOUCIS CMPB &0

ALEC 27 04 BEQ BOUC1 &

A EE 48 LSLA

ALEF 5A . DECB

ALFO 20 F8 BRA BOUCLS

ALF2 39 BOUCI& RTS

ALFZ TAE?  RMB o

ALFS 01 TABI FCR {

ALF& 01 FCR

ALF7 0l FCE {

ALFE 01 FCE {

ALFS 01 FCB 1

ALFA 01 FCB {

ALFB NEMOT RMEB )

A1FC NEDEP RMB 1

ALFD NOMOT  RMB 1

AIFE 32 DEPMAX FCB 50
0000 END

00000 Total Errors

Programme llI-7. — Programme Multisoft Assembleur
(version QO 7, 2 cartes).

L'avantage de l'utilisation des deux cartes est une protection par photo-
coupleurs au niveau des entrees.

Ne pas oublier la lizison + 5 V+«— COM afin d’alimenter les 8 résistances
de 10 k! des sorties.
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COMMANDE DU ROBOT MULTISOFT

r N T 3 ¥ B W ¥ § 31 3 ¥ B _E 5 ¥ N 31 3 1 3 _F B _FE __§B__1_ ;B ]

X ¢
X
X
X - X
X Cette commande est implantable :
dans la memnire du MOS, X
X Pour le T067 il faut changer les &
adresses de PORTA, MOTEUR, NEWDEB ¥
% et CYCLE ainsi que ORE ($A00Q) X
| | X
X

FEEERRER SRR E R LR LRI LR AN R KB RRRAIF XN

A7F0 PORTA EQU $ATFO
- A7Ft PORTB EGU PORTA+]

A7F2 £RA EQU PORTA+2

A7F3 CRE EQU PORTA+3Z

5200 MOTEUR EQU $56200

£201 SIGNE EQU MOTEUR+1

6202 DEP EBU.  BIGNE+!

5204 DEB EQU MOTEUR+3

7000 NEWDER EQU $7000

sFFF CYCLE EQU $LFFF

TITLE ROBOT MULTISOFT
5000 DRG $4000
fo——m——= INITIALISATION DU PIA —=www——w-
4

5000 34  T7F INIT  PEHS u,%x,Y,pP,D,CC On mauve
5002 CC 0000 LDBD #0
6005 FD A7F 2 STD CRA Acces a DDRA et B
500B CC  FFOD LDD  #$FFOO
400B FD  A7FOQ STD PORTA  PORTA=8 FORTB=E
400E CC 0404 L.DD ¥$0404
4011 FD  A7F2 s8TD CRA Acces a PDRTA et B
4014 4F - CLRA |
&015 BY  ATFO "~ STA PORTA Borties ULN a |
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6018

- &01B

5010
5021

5023

5025
QL7
&02A
&£02C
02F

5031
2034
6026
503%
&03L
503E
041
5043
5045
4048
5044
5G4C
4Q4E
5050
5054

50506

5058
5038
&QED
£040
50432
50465
60568
50 &R
5060
506F
5071
5073

CE
&F
1183
26

53

o4
BE
27
7D
26

CE
Ab
B4
BY
BA
B7
0

-y
F

ac
24
8D
20
8D
118X

i

CE
Ré&
B4
B7
BA
B7
o0
27
8C

-
-

8D

20

4200 LDy
Lo ZERD CLR
7000 . CMPY
FB8 BNE
FF PULS
4
b R e D
¥
7F DEBUT FEHS
£202 LDX
78 BREQ
6201 TET
27 BNE
&0A6 PLUS  LDU
CO BOUCI LDA
<00 ANDA
A7F0 5TA
01 [RA
ATFO STA
1F LEAX
SF BRED
Q008 CMPX
04 BHS
48 BRSR
02 BRA
ZF  ACC1  BSR
50AE DECY1  CMPU
DR BEG
OC ~ BNE
G0AE MDINS LDU
L2 BOUCZ LDA
&200 ANDA
ATFO a8TA
L3 ORA
A7FQ G8TA
1F LEAX
- I8 BEGR
Q038 CMFY
04 BHS
21 BSR
Rz BRA

#MCTEUR |
U+ Remise a zero de

#CYCLE+1 toute la zone de
ZERD memoire de depla-

_ U; x', "f, DF', ﬂi. f:C, PE |

MODE MANUEL

U,X,Y.DP,D,EC
DEP

FIN

51 GME

MOINS

#TAB]
Ut
MOYELIR
PORTA
#1
PORTA
-1, X
FIN

#B
ACCH
TEMFOZ
DECH
TEMFOL
#TAEL +8
PLUS
BOUG!

$TAB1+8

, U
MOTEUR
PORTA
*1
PORTA
1y X
FIN

#8
ACC2

TEMPOZ

DECZ
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5075 8D OB ACCZ BSR  TEMPOI
5077 11BZ 40A6 DEC2 CMFU  #TABt

5678 27 DB BED MOINS
807D 2&  DC ' BNE BOUCZ
507F {OBE &4DAE TEMFD1 LDY VITESS
5087 10BL &0BO CMPY  VITMAX
087 27 OB BER BOUCT
6089 31 X0 LEAY  ~$0010,Y
5088 10BF AOAE STY VITESS
LOBF 31 3IF  BOUCT LERY  -1,Y
L5091 2 FLo BNE BOUCS
093 39 RTS

§094 10BE &O0AE TEMPDZ LDY VITESS
K098 31 AB 10 LEAY  $0010Q,Y
L09B 10BF S0AE STY VITESS
409F 31 IF  BOUCO LEAY  ~1,Y
s0A1 26 FL BNE BOUCO

L0AZ 2 - RTE®

h0A4 IS5 FF FIN PULS U, X,Y,DP,D,CC,PC

50AL CE  TABY FCR  ${E

50R7 4E FCB $4E

LY LE FLCB $LE

50A9 2E ¥CB  $7E

50AA 43 FCB  $3E

LOAB {E FCB  $1E

LOAC 9 FCB . $9E

S0AD BE FCB $8E

6ORE 0300 VITESS FDB  $0300

40RO 0280 VITMAX FDB $0280
¥ | - |
g~ rmmwmm=— MODE AUTOMATIQUE ~——mm=m=mm=-

50BZ 34 7F PROGI PSHS  U,X,Y,DP,D,CC

L0B4 BE 4204 INITZ LDX #DEB
&0B7 108E 7000 .DY  #NEWDEB
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60OBB

0Bk
60CZ

5005
&0C7
009
&0CC

&0CE
£0D0

60D3
4L0DE
6008

6GDB
&0DD
40DF
&0E1

S0ED
50E7
&c0ED
&UED
&0F 1
40F 4
50F &
4CF9
40FB
5QFD
SCFF
&£101

5103
5108
51 0A
510D
510F
hill
4113
51164
6117
&1 1%
411C
511E
5121

1CHF

Bb
B7

Ab
A7
8C

26

84
B7

86
BY
FE

AL
AE
g1
1027
8i
1027
81
1027
ac
27
8c
27
S0
AF
81
b

2]
108E
B&
sl
Ad
30
Fé
58
E4
F7
CA
F7
81

bIF3

61FE
61FC

80
AD
&F DF
F7

04
LiFE

o3
b1FD
&1F3

Lo
Cl
42
ooD%

53
00C8
54
DOAS
0600
67
FFFF
58
IF
sE
00

.
-

50A5
b1F4
&1FD
Ab
A4
8b
61FD

84
A7FQ
Q1
A7FO
08

BOUCS

BOUCS

BOULS

BOUCY

BOUCE

FPLUS]

5TY

L DA
6TA

LDA
STA
CMPX
BNE

L.DA
STA

LDA
STA
LOU

LDA
LDX
CMPA
LBEG
CMPA
LBED
CMPA
LBEG
CHMPX
BEG
CMPX
BEG
LEAX
S5TX
CMPA
ENE

LDX
LDY
LDA
LEAY
LDA

LEAX

l.DB
ASLB
ANDB
5THE
OREB
5TB
CMPA

Y

DEPMAX

N

¥NEWDEB-$21

ABZ

BDEF

X+
Y+

BOUCH

#5

N

¥
N

BMOT

i
OMOT

TARZ

]
}

U+
i+ +

L -1

BRANCH

¥

CONDIT

*
M

#
s

W$FFFF

5

82

B4
INUT
Q
UITE

UIT2
1, X

_2; U

MOINS |

#TARL~1
#TABI-1

¢

NOMOT

A
'
A
N

[

P
»

Y

Y

' X
OMOT

X
ORTA
1

PORTA

#

B
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104

6123
5125
5128
4128

b12A
612€
b12E

&£130
6133
b1X7
51IR
£13C
513E
5140
65143
£144
5148
149
4148
514%
6150
5152
6133
6135

5137
5159
51 3B

6150
51560
£163

6165
b1&E
51468
614D
b1bF
6173
5174
517AR
517D
5180
£1B4
4187

27
4C
A7
20

B&
A7
20

8E
10BE
B
31
AL
30
Fé
58
E4
F7
CA
F7
81
27
44
A7

20

86
A7

20

7R
8E
AF

7C
Fi
BD
o1
1024
Fé
1024
FF
7A
1026
7A
1026

03

Al

B

01
A4

A<

40R% MOINSI1

41F 4
&1FD
Ab
Ad
8&
41FD

B4
A7F0
0t
ATFO
Q1
03

R4
O

OB
A4
QB

51FB
FFFF
SE

&1FD
b1FD
20

07

FF 4B
61FB
FFS9
61F3
b1FC
FF 44
&FFF
FF29

SUITS

sUiT4

SUITI

SUHITZ

SUITS

BED
INCA
STA
BRA

LDA
STA
BRA

LDX
DY
L.DA
LEAY
I.DA
LEAX
LDB
ABLEB
ANDB
€TB
ORB
STE
CHPA
BEG
DECA
STh
BRA

LDA
STA
BRA

DEC
LDX .
5TX

INC

LDB
BER

- LMPB

LBNE
l.DB
LENE
STU
DEC
L.BNE
DEC
LENE

SUIT3

, Y
SUITZ

*1
Y

SUTT2

#TAB1 -1
$TRB3-1
NGMOT

#e
Y

s
SUITZ2

NBMOT
#SFFFF

-E;U

NOMOT
NDMOT
TEMFD3
%7
BOUCB
NEBMOT
BOUCY
TARZ
NEDEF
BOUCA
CYCLE
INITZ



bi8b
6180

5191
5193
6195

5196
5198
£19B
419D
&1A1
51R/3
51R%
51 A8
51AA
51AC
&1AE
61H]

81B3
6185
187
5189
$1BC
461BE
61C0
61CZ
106
619
aiCh
&1CC
51CF
61D2
5104
6106
6109
&1DB
61DE
6iE1
51E3

&£1E8
LIEA
LIEC
G1EE

K

108E
o1
24
>39
54
CE
33
1182
zb
S0
ac
26
55

FF
20

iF
1E
8D
B4
27
1F
CE
Bé
B7
A
27

AJ

7A
20
33
FF
20
FF
BE
10BE
16

86
Cl
27
48

FF
0070

>F
FC

40
9IBS
=F
QQ0Q
F8
iF
0000
EE
40
4
alF3
Ch

10
BY
2F
A7F ]
156
10
7000
61FE
b1FC

OF

Ce 12

&1FC
FS
4F
G1F3
Ad
b1F3
6204
7000

FEDD

01
Q0
04

FINZ
TEMPOZ

BOUCY

MINUT
BOUC1 O
BOUC]

CONDIT

BRANCH

BOUCL 3

BOUCL 4

RETOUR

CONVER
BUUCLS

PULS
LDY

LEARY
ENE
RTS

FEHS
LDU
LEAL
CHFU
BNE
LEAX
CMPX
BNE
FULS
LEAL
5TU
BRA

TFR
EXG
BSR
ANDA
BEQ
TFR
LDU
LDA
STA

DECB

BEO

LEAU

DEC
BRA
LEAL
8TU
BRA
STl

LDX

LDY
LBRA

LDA
CMFRB
BEQ
LELA

U,X,Y,DP,D, CC,PC

REQ0O70

-1’,?
BOULCTS

U
TTRE: T
-1,U
HO
BOUCT 1
-1, X
#0
BOUCI O
U

15, U
TAB?
SULTS

X,D
A, B
CONVER
PORTR
BOUC14
%,D
#NEWDEB
DEFMAX
NBDEP

RETOUR
18, U
NBDEP
BOUC) 3
15, U
TABZ
SUITS
TAB2

#DEE
#NEWDER

BOUC4

#1
#0
BOULC1S
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H1EF TSA DECEH

51F0 20  F8 BRA BOUCLS
LIFZ 39 ROUC1& RTS
51F 3 TAB2?  RMB ?
L1F% 01  TABZ  FCK |
51F& Q1 FCR i
51F7 01 FOB i
51FB 0 FLR {
51F9 01 FCB i
51FA o3| ECR ;
51FE NEMOT RME i
BIFD NEDEP ®MB {
51FD | NOMDT  AME i
5{FE T2  DEPMAX FCE 50
0000 END

DQO0D Total Errors

Programme lIi-8. — Programme Multisoft Assembleur
(version MQb, 2 cartes).
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