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1. Wstep,

W niniejszym opracowaniu zawarto dokumentacje programu steruja=
cego dla robotdéw IRb rozszerzonego o funkcje réwnoleglego wykonywania
dwu programéw rdéwnolegiych. .

Nowe funkcje, ogblnie umozliwiajg zaprogramowanie programu
uzytkowego, w ktdrym od okreslonego miejsca moga byé wykonywane
réwnoczesnie dwa programy
~ program giéwny, ktdéry moze zawieraé wszystkie standardowe instrukej

robotéw IRb,
- gatg? roéwnolegta, ktdra moZe zawieraé instrukcje m.in. WE/WY, JUMP,
WAIT, GRIPP i nie moZe zawierad instrukeji ruchu.
Uzyskano dzieki temu szereg nowych mozliwos$ci zastosowan robotdw,
Jakie nie byty dotychczas dostepne dla standardowych i adaptacyjnych
robotow IRb, na przykiad :

~ Wykonywanie w galezi rdéwnolegiej programu sterowania sekwencyjnego,
kontrolujgcego np. prace urzgdzen wspdipracujacych z robotem,
wspélbieénie z normalnym programem reslizujgcym ruch ITamienia robo
ta. Do teJ pory czynnosci takie mogly byé wykonywane tylko przez
zewnetrzne uktady elekbtronicazne.
Przyktad zastosowania
Wigczenie i wyiaczenie narzedzi zamocowanych na ramieniu robota,
ktbébre nadaza za obrabianym przedmiotem poruszajacym sie¢ na tasdmie
montazowej.

~ Kontrolowanie wykonywania programu gidwnego realizujacego ruch
ramniom robota przez program w gatezi réwnbleglej, Mozliwe Jest
zawleszanie wykonywania programu gidwnego, ja*waktywacja od punktu
zawieszenia lub aktywacja od zadeklarowanego adresu.
Operacje takie sg niemozliwe do zaprogramowania w dotychczasowych
robotach IRb.
Przyk*ad zastosowanis
Wstrzymywanie i aktywowanie ruchu po linii prostej pionowed, w
zaleznosci od sygnaiu .z czujnika si}y podczas naktsdania tulej na
watek. Mozliwy Jjest tu ruch po linii prostej z peina dokadnofcia
robota IRb ze zmienng pr@dkoécia tak, aby nie przekroczyé maksymal
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nej, dopuszczalne]j siiy montazZu., Zaprogramowanie takiego ruchu Jest
niemozliwe zardéwno dla standardowego jak 1 adaptacyjnego robota IRb.

Zmodernizowany program sterujacy zostai opracowany dla adapta-
cyjnego robota IRb-6. Program dla adaptacyjnego robota IRb-60 mozna
uzyskaé przez wymiane stron O, 1 1 2. Programy sterujgce robotdw
IRb-6 1 IRb-60 rdZniag sie bowiem jedynie danymi staiymi przechowywa=
nymi w obszarze pamieci PROM.

Programy robotdéw adaptacyjnych mogg byé rdwniez wykorzystane
w standardowych robotach IRb., W tym przypadku, podobnie Jjak dla ro=
botéw adaptacyjnych na programy uzytkowe pozostaje tylko 4k pamieci
RAM. W standardowych robotach starego typu, aby zsstosowaé program
adaptacyjny, nalezy wykonaé¢ kilka dodatkowych polgczen na platerze
zgodnie z dokumentacja 57310173 - ASM ze zmianami nr 8 /str.18,19,23%/
Potgczenia te zapewniajg wlasciwe zasilanie trzeciego ptata pamieci,
ktoéry dla adaptacyjnego programu sterujgcego jest typw FROM,

W pracy podano peiny opis nowych instrukcji programowania funkc]
réwnolegtego wykonywania dwu programodw uzytkowych, przedyskutowano
problem synchronizacji wzajemne] réwnolegitych programéw robota oraz
zamieszczono przyktadowe programy uzytkowe.

Omoéwiono réwniez dokumentacj?, ktére stanowi zatacznik do niniejszego
sprawozdania,
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2.Instru§cje programowania funkcji réwnoieglego wykénywania dwu
programow uzytkowych.

W tym rozdziale zostang opisane nowe instrukcje programowania
robota adaptacyjnego IRb umozliwiajace przygotowanie uzytkowego pro-
gramu, ktorego dwite czesci mogg byé wykonywane wspbdibieznie. Podane
zostang mnemotechniczne skroty nazw nowych instrukeji, kody odpowia-
dajgce tym instrukcjom oraz sposéb programowania. Kody instrukeji
podane zostang w dwéch postaciach :

- w formie przechowywanej w pamieci RAM § postaé ta moze byé
wy Swietlana na panelu programowania po wprowadzeniu do programu
sterujgcego powstatego w wyniku kompilacji* nr 5 zmian wspomnianych

przy opisie tej kompilacji.

-~ w postaci, w jakiej sa aktualnie wyéwietlane na panelu programowani
w odpowiedzi na instrukcje INST.

Zasady wyéwietlania koddéw instrukcji oraz argumentéw sg identyczne
jak dla standardowych instrukeji robotéw IRb.

Cx
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2.1. Instrukcja_ tworzenia gatezi rdéwnolegiej = CPB,

W celu rozpoczecia wykonywania gaiezi rédwnolegiej , w uzytko-
wym programie musi zostaé wykonana instrukcja tworzenia gatezi
roéwnolegiej. Jej argumentem jest czterocyfrowy adres pierwsze]
instrukcji gatezi roéwnolegie],
Postaé instrukeji
CPB NNNN

Kody instrukcji : 21, 1B%

Postaé¢ rekordu danych w pamieci RAM 3
stowo O ¢ typ instrukeji - 21
stowo 1
stowo 2 ¢
stowo 3 :} numer pierwszej instrukeji

}.numer instruke ji

Stowo & : gatezl roéwnolegiej

Programowanie ¢
W celu wprowadzenia do pamieci robota instrukcji CPB
nalezy :

- wprowadzié¢-czteroznakowsg liczbe oznaczajgca numer pierwsze]
instrukecji galeéi réwnolegtej | Jezeli pierwszg instrukejg
gatezi réwnolegiej jest np. instrukcja nr 30, to nalesy
wprowadzié liczbe 0030,

-~ nacisnaé przycisk instrukcji JUMP réwnoczesnie naciskajgce
przycisk 1.

Instrukcja CPB mozZe byé wykonywana tylko jako instrukecja programu
gtownego. Powtodérne wykonanie instrukcji CPB powoduje wyZejpowanie
wszystkich parametrdéw poprzednio wykonywane] gal@zi rdéwnolegle j
oraz rozpoczg¢cie wykonywania te] gatezi od adresu podanego w
argumencie instrukcji CPB, '

# postaé aktualnie wysSwietlans
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2,2, Instrukcja kasowania gaktezi rdéwnolegiej - KILL.

Gatgsz roéwnolegia zostaje skasowana w wyniku wykonania instrukeji
KILL,

Kody instrukeji : 22, 1C
Postaé rekordu danych w pamleci RAM :
stowo O : typ instrukeji - 22

siowo 1 : numer instrukecji
siowo 2 ¢

Programowanie @ _

W celu wprowadzenia do pamieci robota instrukcji KILL nalezy
przycisngé przycisk instrukeji END réwnoczeénie naciskajgce przycisk
cyfry 1. ‘ '

Instrukcja KILL jest dozwolona zardéwnho w programie gidwnym
jak i w gatezi réwnolegie.

v/

5
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2,%. Instrukcja zawleszenia wykonywania programu gtownego - SUS.

Gatas rdwnolegia uzytkowego programu robota moZe bezposrednio
oddzialywaé na wykonywanie programu giéwnego przez instrukcje za-
wieszenia i aktywacji wykonywania programu gidwnego.

Wykonanie w gaezi réwnolegie] instrukecji zawieszenla - SUS
powoduje natychmiastowe wstrzymanie programu gidéwnegéd.

Jezeli program gtéwny wykonywal instrukeje ruchu, to ramie robota
zostaje zabrzymane. -

W przypadku instrukcji WAIT lub GRIPP zostaje wstrzymane odliczanie
czasu,

Kod instrukeji : 2%, 1D
Postaé rekordu danych w pamieci RAM :
stowo O ¢ typ instrukcji - 23

sxowo 1 :{ numer instrukeji
Pro@%QHSWEnie : .

Dla zaprogramowania instrukcji SUS nalezy przycisngé
przycisk instrukcji END rdwnoczednie naciskajage przycisk 2.
Instrukeja SUS moze byé¢ wykonywana wylacznie w galezi

réwnolegite j.




Strona g

Stron Q, 4
Nr rejﬁﬂgHQ‘

2.4; Instrukcja aktywacji programu gtdwnego ~ ACT,

Program gidéwny, zawlieszony uprzednio instrukecja SUS moze
zostaé wznowiony przez wykonanie w gaktezi nrdwnolegle] instrukeji
aktywacji - ACT. Jezeli program gidéwny zostal zawieszony w trakcie
wykonywania instrukcji ruchu, to po aktywacji, instrukcja ta zostad
je dokonczona,

Kody instrukecji : 25, 1F

Postaé rekordu danych w pamieci RAM :

szowo O ¢ typ instrukeji - 25
stowo 1 ¢ { pumer instrukeji
stowo 2 :

“Programowanie : .

Dla zaprogramowaniz instrukcji ACT nalezy nacisnagé prazycisk
JUMP réwnoczesnie naciskajge przycisk cyfry 2, .

Instrukcja ACT jeét dozwolona tylko w galezi rdwnolegiej.
Wykonanie instrukcji ACT w przypadku akbtywnego programu géwnego
jest nieefektywne.
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2.5. Instrukcja aktywacji programu gtdwnego od zadanego numeru
k2
instrukecji - ACT NNNN.

Argumentem instrukcji akiywacji od zadanego numeru instrukeci
jest czterocyfrowy numer instrukcji programu gidéwnego, od ktérej
ma on byé dslej wykonywany.

Kod instrukeji : 26, 20

Postaé rekordu danych w pamieci RAM
stowo O : typ instrukeji -~ 26, :
siowo 1
sitowo 2
siowo 3 f}' numer instrukecji, od ktérej ma byé kontynuowan)

:& numer instrukcji

siowo 4 program gtowny.

Programowanie 3

W celu wprowadzenia do pamieci robota instrukcji ACT NNNN
nalezy : ’
~ wprowadzié czteghy cyfry argumentu np.: 0070, -
-~ nacisngé przycisk JUMP roéwnoczesénie naciskajac przycisk cyfry 3.

Instrukcja ACT NNNN jest dozwolona tylko w galezi rdwnolegke],
MoZe ona by¢ wykonywana zardwno w odniesieniu do zawieszonégo’ jak i
akbtywnego programu gidéwnego. JeZeli pfogram gtdéwny byt zawieszony
w instrukcji PTPL/PTPA lub Jjg wykonywat a instrukcja o zadanym
numerze NNNN jest rdwniez instrukejg PIPL/PTPA, to instrukcja NNNN
zostanie wykonana z transformacjg poloZenia wynikajgca 'z pokoZenia
/"%adanego’/ ramienia robota w chwili wykonywania instrukcji ACT
NNNN,
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5. Instrukcje programowania dozwolone w_gatezi réwnoleglej:

Gataz rdéwnolegla przeznaczona jest do programowania operacji
wtaczania, wylgczania urzgdzen wspdipracujacych z robotem, operac ;]
chwytania oraz realizowanid innych czynnosci typowych dla sterowani
sekwency jnego w czasie, gdy program gidwny realizuje na przyktad
funkcje nadgzania za przedmiotem na tasmie montaZowej.

Dlatego z istniejacych instrukcji robota dozwolone Jjest stosowanie
w gatezli roéwnolegied nastepujgcego podzbioru :

GRIPFER

TEST /z wytaczeniem TEST OUT/

OUTPUT '

WAIT

JUMP

REP
W gatezi réwnolegie] nie dopuszcza sie¢ wykonywanie instrukeji
ruchu 1lub pozycjonowania z uwa$fi m.in., na ograniczone moZzliwoéci
obliczeniowe istniejgcego mikrokomputera robotdw IRDb,.

W gatezi réwnolegiej mogg byé réwniez wykonywane instrukeje
kontrolujgce prace¢ programu giéwnego. Sg to nastepujace, nowe
instrukecje :

SUS

ACT

ACT NNNN
Moze hyé¢ rdéwnieZ wykonana instrukecjs KILL powodujgce skasowanie
gatezi rdéwnolegie,

c) )
S { c*i'('
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4. Synchronizacja wzajemna programu gtoéwnego i gakezi roéwnolegktej.

Programy wspdibiezZne moga by é Wyk§gg;e asynchronicznie, tzn.
instrukcje programu giéwnego sa wykonywane niezaleinie w czasie
od instrukcji gatezi réwnoleglejﬁlub tez obydwa programy, w okre~
$lonych punktach, mogg byé synchronizowane tak, aby wskazane
instrukcje zostaly wykonsne w tym samym czasie.

Program sterujacy nadzoruje tylko jedno ramie robota
a czynnoscl robota, w prazypadku wspdibieznego wykonywania progra-

méw sg rozdzielone funkejonalnie na dwie gatezie, Nie istnieje
tu zaten problem"bezpiecznfgo korzystania ze wspdlnych zasobdéw"
a instrukcja.typu“semapﬁor nie jest konieczne.
Dla celdw synchronizacji wzajemnej obydwu gatezi programu robota
zostata zrealizowana instrukcja TEST WAIT z argumentem rozszerzo=-
nym na flagli softwerowe. )
Forma zmodyfikowanej instrukcji TEST przydatne] do synchronizacji
Jest nastepujaca :

TEST O1NN

gdzie 1<;NN<;52
Aby wykonanie okreslonej instrukcji INSTR 1 programu gidwnego
zostaie rozpoczete w tym samym czasie co wykonywanie okreslonej
instrukcji INSTR 2 gatezi rdéwnolegke] nalesy w programie uzytkowym
zadeklarowad nastepujqce sekwencje instrukeji

- instrukeje programu gidéwnego

OUTPUT 01 AB
TEST 01 CD
INSTR 1

/)
NS,
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NNNN -

OUTFUT 01 CD
TEST 01 AB
INSTR 2 instrukcje gazezi rodwnolegke]

gdzle : AB, CD - numery flag softwerowych

Najczescie]j w zastosowaniach bedziemy mieli prostsza sytuacje,
gdzie wykonywanie okreslonego fragmentu pierwsze]j gatezi bedzie.
uzaleznione od osiggniecia okreslonego miejséa w drugile]j gatezi, .

W takim przypadku synchronizacje¢ bedzie moZna uzyskaé umieszczajagc
przed danym fragmentem pierwszej gatezi instrukcje TEST WAIT w
odniesieniu do flagi softwerowe] a w odpowiednim miejscu drugie]
gazezi instrukcje ustawienia tej flagi.
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5, Przyktady wykorzystania funkeji réwnolegiégo wykonywania dwoch

programdw uzytkowych,

Prgyktad 1.

Wykonywanie operacji technologicznych na objekcie poruszajgcym
sie na tasmie montazZowej :

30

70
80

110

120
130
140
150
160
170
180

CPB 0120
- program giéwny
PTPL
PTPA
KILL
TEST 0108 czekanie na sygnaz z WE nr 08
QUTPUT 0102 zataczenie WY nr 02
WAIT 0010 czekanie 1s
GRIPP 10 chwytak 1, chwyé, czekaj 1s
OUTPUT 0002 wytgczenie WY nr 02
KILL
PROG END
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Przyktad 2.
}.
Ruch 2z pozycjonowaniem, po linii pionowe] z kontrola maksymalne
sity nacisku.

40 CPB 0200

50 PTPF .1
60 KILL
200 TEST 0101 czekanie na sygnat £, o przekroczeniu sity
maksymalnej
210 8Us 1
220 TEST 0102 czekanie na sygnat T
230 ACT

240 JUMP 200

PROG END

S
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Przyktad 3.

Czekanlie na czesé z podajnika z ograniczeniem czasu oczekiwania.

20 CPB 0080
30 TEST 0111
40 KILL

80 WwWaAIT 0050 czekanie 5s
90 8US

100 ACT 0200

110 KILL

200 OUTPUT 0103 wtaczenie budzika
210 PTPC

PROG END J

—
-’
~

H
i
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6. Wyswietlanie numeru sktualnie wykonywanej instrukcji.

Operator ma mozliwoéé obserwowsnia numerdw aktualnie wyko- .
nywanych instrukcji zardbéwno programu gidéwnego jak i gatezi rdéwno-
legtej. Jezeli operator przycisénie przycisk INSTR NR, w czasie
automatycznego wykonywania programéw réwnolegitych, to na display ‘w
beda wyswietlane numery aktualnie wykonywanych instrukcji gazezi
réwnolegtej. W przeciwnym przypadku wyswietlane bedag numery instru-—
kcji programu gidwnego.
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9. Dokumentacja zmodernizowanego programu_sterujgcego zobotdw IRb,

Dokumentac ja zmodernizowanego programu sterujgcego robotodw -
IRb obejmuje nastepujace elementy :

- opisy obszarodw roboczych i1 wskaznikdw wykorzystywanych przez
procedury realizujace nowe funkcje,

- komplet flowchart’ éw /zalgcznik nr 2/ programu sterujgcego adaptax
cyJjnego robota IRb z naniesionymi poprawkami. Poza poprawkami do-
tyczgcymi wykonanych i uruchomionych zmisn, znajduja sie rdwnies
w nim komentarze dotyczgce niedokofczonych procedur wykonywania
instrukeji CPB i KILL wewnatrz petli oscylacyjnej. Komentarze te

moga byé uzyteczne w przypadku kontynuowgnia prac w przysziosci,

-~ tabulogramy wazniejszych kompilacji wykonywanych na komputerze
Honeywell 6000 w ASEA ; Jjest to podstawowa czesé dokumentacji,-

~ programy sterujgce zapisane w pamieci FPROM,

- programy sterujace zapilsane na kasetach magnetycznych.

W ﬁiniejszym rozdziale podane zostana opisy obszardw robocazych

i danych, tabulograméw oraz programodw zapisanych w pamieci PROM i

na kasetach.,

7s1s Dzne i wskazniki procedur realizujgcych nowe funkcje.

Stowo flag obsiugi galezi réwnolegiej.

PBWORD =~ etykieta
bit O ¢ PBFL - wskaznik oznaczajgcy Ze jest wykonywana gaas
rbéwnolegla, Wskaznik ten jest ustawlany przez proce-
dure CPB - ROUTINE w przypadku wykonywania instrukeji
JUMP 1 NNNN w trybie AUTO. Natomiast jest gaszony w
chwili wykonania instrukcji PROGEND 1 / w progranmie
gtéwnym lub galezi réwnolegtej/, instrukeji PROG END,
- efektywnego wykonania instrukecji TEST OUT lub -
Spfeﬁﬁzenia,nowego bloku z pamieci kasetowej.
bit 1 : PBEPL - wskaznik trybu pracy programu sterujacego.
Wartosé'¥ oznacza, zZe program sterujacy wykonuje
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instrukcje programu gidéwnego.

Wartosé 1 oznacza, Ze program sterujgcy wykonuje
instrukcje gatezi roéwnolegiej. ,
PBTESTV - wskasznik informujacy, Ze wykonywana

bit 2 :
instrukcje gatezi roéwnolegie] Jjest TEST WAIT.
bit 6 : -~ wskaznik poozenis przycisku INSTR NR. Wskaznik

ten Jest aktualizowany przez procedury KPR i TABIL.
Stowo PBWORD Jest przechowywane w siowie pamieci RAM o adresie 40/35

Bufor do przechowywania danych roboczych aktualnie niewykorzystywane
gatezi.

NEPBUF - etykieta poczatku obszaru bufora,

stowo O : VTID

stowo 1 : KER

stowo 2 ¢ INR1

stowo 3 : INR2

stowo 4 : NEXDAD

siowo 5 ¢ NEXDAD+1

stowo 6 ¢ REPANT

stowo 7 ¢ REPANT+1

stowo 8 ¢ REPANT+2

stowo 9 ¢ RAWBUF g

siowo10 : RAWBUF+1

stowo11 : TRAWBUF+2

stowo12 : . RAWBUF+3

W buforze NEPBUF przechowywane s3 dane robocze programu akbtualnie
niewykonywanego/programu gidwnego lub galezi rdéwnolegiej/, ktodre
sg istotne do Jego dalszego wykonywania, :

Na buforee NEPBUF sg zarezerwowane 9 kolejnych siéw pamieci RAM
poczawszy od adresu 41/%63.

Sk*adnik obliczania czasu czekania dla galezi roéwnolegiej.

NKP - etykieta
Stowo NKP przechowuje iiczb@ podstawowych cykli mikrokomputera

7 -
ol

oy ,l
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robota /w 10ms/ Jjaka upiyneta od poprzedniego dziesiania programu
sterujgcego na rzecz gatezi rdwnolegiej. Zalezy ona od czasu
wykonywania sie poszczegdlnych pﬁocedur programu sterujacego.

Do przechowywania NKP wykorzystywane Jest siowo pamieci RAM-
o adresie 40/3%352,

Bufor do przechowywania niewyswietldanego numeru aktualnie wyko-
nywesnej instrukcji.

SIFBUF - etykieta poczagtku bufora,
stowo O -~ cyfra 1

[ L4
[ [ ]
- [ ]

siowo 3 = cyfra 4

Bufor SIFBUF jest wykorzystywany do przechowywania numeru aktualnie
wykonywaneJ instrukcji Jjednego z dwu wspdibieznie wykonywanych
programdéw uzytkownika. Jesli Jest wciédniety przycisk INSTR NR, to
w buforze znajduje sie numer instrukcji programu gidwnego.
W przeciwnym wypadku w buforze przechowywany Jjest numer instrukcji
gatezi rodwnolegilej. ,
Bufor SIFBUF zajmuje 4~y kolejne sitowa pamieci RAM poczawszy
od adresu 40/143,
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7.2. Opisy tabulograméw u\rlvdl L\XL]:"

7.2,1. Kompilacja nr 5

Program sterujacy powstaty w wyniku tej kompilacji zawiera
zrealizowane nowe funkcje réwnoclegitego wykonywania dwéch programéw
uzytkowych tj. instrukcje CPB i KILL, Nie zawiera natomiast instru-
kcji zawieszania i aktywacji programu gidéwnego.,

Poprawki naniesione na tabulogramie postaci Zrdédiowej odnosza
sie do instrukcji SUS i ACT,

Program sterujacy z w/w poprawkami zapisany w pami@ci PROM
zostat wykorzystany w adaptacyjnym robocie IRb-6 do automatycznego
montazU.

Dodatkowo na tabulogramie tym sa naniesione poprawki realizu-
jace instrukcje VAXTBBTT /czekanie na flage, nie diuzej.niz
zadeklarowany czas/. Poprawki te sg zaznaczone czerwonym markerem,
Instrukcja UAITBBTT nie jest jednak planowana do wprowadzenia
na state do programu sterujacego z uwagi na brak miejsca i duze’
obciazenie@ mikroprocesora.

Poza tym naniesione sa na tabulogramie réwniez dalsze poprawki
usprawniajace /rekord 241390 - wyswietlanie koddéw instrukcji bezpo-
$rednic jak w postaci przechowywanej w pamigci/ oraz realizujace
instrukcje ACT NNNN, '
Poprawki te oznaczone sa 26itym markerenm,

7.2.2, Kompilacja nr 7,

Rrogram sterujacy, po kompilacji nr 7 zawiera wszystkie uspra-
wnienia wymienione przy cpisie kompilacji nr 5.
Dla jegc poprawnegc dziazania niezbedne jest wprowadzenie poprawek
naniesionygh na .tabulogram i oznaczonych zéktym markerem.

7.2.3, Kompilacja nr 9,

Program zawiera rozlegle zmiany dotyczace mozliwodci wiacza-
nia do petli cdcylacyjnej instrukcji kreowania i kasowania gaigzi
réwnolegej. Program w tej wersji nie zosta% do kofica uruchomiony.




Strona QAﬂ\
Stron iL{L

- Nr rej.tmgﬁq—

, .
7.%. Specyfikacja =:-p0dnikéw z wpisanymi programami sterujgcymi.

7.%.1. Pamieci typu PROM,

Dwie wersje programéw z funkcjemi réwnolegiegd wykonywania
dwéch programdw uzytkowych sg zapisane w pamieci typu PROM. Sg to
~-Wwersgja z kompilacji 5 z poprawkami dotyczacymi instrukeji SUS i

ACT. ' -
Program ten byt wykorzystany w robocie TRb~6 do automatycznego
montazu, ‘
~ wersjs z kompilacji 9. Program ten, w przypadku.kontynuacji prac,
stanowilby podstawe do uruchomienia rozszerzoneJ wersjl programu
sterujacego z mozliwosciag @ wykonywania instrukeji CPB i KILL
wewngtrz petli oscylacyjnej. . )
Programy zostaty zapisane na usywanych elementach PROM udoe
stepnionych nieodptatnie przez ASEA, .

7.%.24 sKagsety magnetyczne,

Wersje robocze programéw sterujgecych odpowiadajacych kom—
pllacjom 5, 7, 9 sa zapisane na 8 kasetach magnetycznyech,. Kazda
z kaset ma opis zawartosci. Kasety zostaly udostepnione przez ASEA
nieodpatnie.
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