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Analizs dsskryptorowa
ROBOTY PRZEMYSLOWE + BADANIA

Analiza dokumentacyjina

Sprawozdanie zawliera opisy programéw uzytkowych dla robota IRb-60
i mikrokomputera IBM PC, MSA-80.3100 oraz wydruki programéw i
wyniki sprawdzer charakterystyvk zgodnie z zalozeniami zawartymi w
normie ISO 9283.
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i. W3TEP

W ramach realizacji CPBR 7.1 "Roboty przemysiowe'", celu 28 pt.
*"Opracowanie nowoczesnych metod badarn robotéw przemysiowych oraz
wykonanie atanowisk badawczych", opracowano i wykonano
skomputeryzowane stanowiska ao prowadzenia bada®h robotdw
przemysiowych.

Stanowiska zapewnialy mechanizacje i automatyzacje badan
wykonanych zgodnie =z wymaganiami okresionymi w odpowiednich
normach 2ZN. W celu stworzenia mozliwosdci badania charakterystyk
robotdéw, zgodnie z norma ISO 9283, wykonano adaptacje stanowisk.
Miedzynarodowa norma ISO 9283 zachowuje zakres i przebieg badan
oraz Kryteria oceny i metody badar normy ISO/DIS 9283.

Zmienione =zostaty Jjedynie oznaczenia niektérych parametrdéw, W
opracowanych programach uzytkowych na mikrokomputer IBM-FC
przyjeto obowigzujace oznaczenia zgodne z normag 130 9283.

2. ZAKRES PRACY

Praca okejmuje uruchomienie ukiadéw pomiarowych, opracowanie 1
uruchomienie programéw uzytkowych dla wybranego robota (IRb-60)
oraz mikrokomputera IBM-PC 1 MSA-80.3100, jak réwniez, w celu

sprawdzenia poprawnosci dzitania stanowisk, wyznaczenie
nastepujacych charakterystyk zgodnie Z wymaganiami normy
ISO 9283:

- dokiadncsd pozycjonowanlia wilelokierunkowego

~ dokiadnog&é i powtarzalnodé odtwarzania odcinka

- ¢zas stabilizacji polozenia

- przeregulowanie poloZzenia

- dryft poiozenia

- doktadneéé 1 powtarzalnosdé odtwarzania tordéw o ksztaltach
prostokatnym 1 koiowym w ©pilaszczyzZnie $Scisle okreslonej w
przestrzeni

- diugogd odeinke astapilizacji

- dokltadnosdé 1 powtarzalnosdé predkosci

3. PROGRAM UZYTKOWY DLA ROBOTA IRb-E0
W celu sprawdzenia poprawnoédci dzialania adaptowanych stanowisk

opracowano program uzytkowy dla robota IRb-60.

Program uzytkowy zapilisany na kgeclie zawiera peiny zestaw
podprograméw sekwencji ruchéw robota dla sprawdzenr wykonanych
zgodnie z wymaganiami okredlonymi w normie ISO 9E83.

W tabell { =zamieszczone wykaz podprograméw oraz informacje o
warunkach badar i uruchomieniu podprograméw przy obsitudze redznej
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i automatycznej ukladu sterowania robota.

Realizacja peodprograméw uzytkowych rozpoczyna sie 1 konczy w
polozeniu zerowym czeéci manipulacyjnej robota. Ukiad sterowania
padanege robota przyiacza sie do systemu pomiarowego SUM-R
poprzez dwustawne uklady we i wy (z separacja galwaniczng)
wWgzyastkie podprogramy 53 uruchamiane automatycznie przez
mikrokomputer nadrzedny IBM-PC przez ustawienie odpowiednie]
kombinacji sygnaildéw wejéciowych. Po osiagnieciu poilozenia
zadanego robot wyzwala pomiar ustawiajac odpowiedni stan wyjécia
{ lub 5 ukiadu sterowania.

4. PROGRAMY UZYTKOWE DLA MINIXKOMPUTERA IBM PC i MSA-80.3100
4.1. ZALOZENIA )
rzvieto zalozenie, ze oprogramowanie skomputeryzowanych

T

o

stanowisk badawczych do badann robotdéw przemysiowych (SUM-R),
sluzace do wyznaczania nowycnh: charakterystyk robota zgodnie =z
wymaganiami normy ISO 9283, bedzie stanowié wraz z istniejgcymi
Juz programami jednolity system pomiarowy.

W zwigzku 2z tym przyjeto wszystkie =zalozenia techniczne 1
programowe zgodne Z opracowaniem zawartym w sprawozdaniu nr» rej.
6473 (30.06.90) p.t. "Opracowanie zalozenn i programéw uzytkowych
na badania =z wykorzystaniem systemu MSA-80 i IBM-PC..." (Zad.
4.5), uwzgledniajac wymagania zawarte w opracowaniu "Adaptacja
skomputeryzowanych stanowisk badawczych do badan robotdw
przemystowych zZgodnie 2z wymaganiami normy ISO/DIS ©283" et.l.
"Opracowanie zalozZzernn technicznych na ukiady i programy uzytkowe
(dla 1ukladu sterowania robota mikrokomputera IBM i MSA) do
wyznaczania nowych charakterystyk: dokiadnosé pozycjonowania
wielokierunkowego, ...".

4.2. ZAKRES PRACY

wWykonana Dpraca obejmuje adaptacje Jjuz istniejacych programéw
systemu SUM-R oraz wykonanie nowych programéw dla dodatkowych
sprawdzen.

Oprogramowanie dla Xomputera IBM wykonano w jezyku C (turbo C
v.5.0) =z naktadkami w jezyku Basic (GW) dla obslugi urzadzenia
pomiarowego firmy Hottinger.

Oprogramowanie komputera MSA =zostato zmodernizowane tak, ze
programy obstugi ©poszczegdlnych urzadzenn =zostaly zastapione
jednym programem MSA.BAS, Lktérego poszczegébélne funkcje sa
wybierane odpowiednim sygnaiem = komputera IBM.

Adaptacja dotyczy programéw zarzadzajacych systemem, w
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g2l program MENU-2 zostal rozszerzony o nowe funkcje i

obecnie umoziiwia wysdwietlanie na monitorze dwustronnicowego

zestawu dostepnych sprawdzen (z mozliwcscia przechodzenia miedzy

stronicami

w obu kierunkach).

Wykonano nastepujace nowe programy:

510.C

S8i1.C

wraz Zz nakladka HBM-S10.BAS obsiuguje sprawdzenie
doktadnosdci pozycjonowania wielokierunkowego,

wraz z nakladka HBM-Si11.BAS obsluguje sprawdzenie
deckladnodgci i powtarzalnoSci odtwarzania odcinka,

wraz z nakiadkg HBM-Si2.BAS obsiuguje sprawdzenie
czasu stabilizacji i przeregulowania poiozenia ,

wraz Z nakladksg HBM-3S14.BAS obsiuguje sprawdzenie
dryftu poiozenia,

wraz Zz nakladka HBM-S{5.BAS obsiuguje sprawdzenie
dokladnosci i powtarzalnosci odtwarzania tordéw o
ksztattach prostokatnym i koitowym,

wraz z nakladksa HBM-S16.BAS obsiuguje sprawdzenie
dlugodci odcinka stabilizacji,

obstuguje sprawdzenie dokladnosci i1 ©powtarzalnosci
predkoécti, wspdlpracujac z rrogramem M3SA.BAS
kKontrolujgacym prace czujnika Ft-5.

4,3. WYDRUKI PROGRAMCOW ORAZ WYNIKI SPRAWDZEN CHARAKTERYSTYX.
(patrz zatacznik).

5. WNIOSKT

Opracowane
pomiarowe
badanego
g283.

w ramach realizacji =zlecenia X-28 metody., ukilady
i osprzet umozliwiajg . wyznaczenie charakterystyk
robota =zZgodnie =z wymaganiami obowigzujacej normy ISO
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Hinclud
Hinclud
#includ

= doonic.hs
g <stdia.h>
e Tprocess.hr

Hinclude <dirdh>

#define W 11

#oetine Cz Qx70 f¥oczarnek/

#defins DOWN  Ox30 /¥ kursor w dolXx/

#Hdefine UF 0248 /¥hursor w goresX/

#define RBRACE Ouxdb f¥powrot do poprzedniego ekranuk/
#define CR O

#idetfine

static
static
static

static
"S5l Sp
"8I Sp
"83 Sp
"854 Sp
"85 Sp
a4 8p
"85 Sp
"58 Sp
"859 Sp
"S108p
"B

-
]

static

main{y
'l
A

char o;

int i.k

ESC Oxib

int xb,ybh.xps:
char Xtvyos
char ¥Xtabnazg

char ¥tabnaz _1071=

ro przestrreni roboczei”,

. powtarzalnosci pozycionowania',

o dokladnosci oditwarzania toru ruchu®,
.o sztywnosci®”,

r. prediosci 1 przyspieszenia®,

. czasuy rozruchu i hamowania®,

. napiecia pradnicy tachometryoznes ukladow napedowych®,

r. pradu silnikow napsdowych”,
r. stalosci parametrow w czasis",

ro dokladnosci pozycionowania wiglokisrunkowego™,

nastepna strona ..."

char ¥tabnaz Z01=
£

"A ae. poprzednia strona”,

"S8118pr. dokladnosci i powtarzlinosci oditwarzania odocinka®,

"E128pr. crzasu stabilizacdi polozenia“,
"S1EGpr. prreregulowania polozenia®,
"5148pr. dryftu polozenia®,

"E5188pr. dokl. i powt. odtwarzania torow kolowyoh 1 prostokatnvych®,

"Hla8pr. dlugosci odoinka stabilizacdi™,

"E178pr. dokladnosci i powtarzalnosci prediosci®,

"5 Spr,. srodowiska,

&N NAGLOWEE /informacie ogolne/Y,
" KONIEC PRACY",

i
iers

char catl4ls

FRRER MENMU-2.C %%x/



ot

tabnaz = tabnaz _1j
ekran{);

= if{(c=getch{))==NULL}
switch{getch ()
case DOWN:
kier=1;
bEuwrsor (Kier)s
breaks
se UPF:
kier=—13
kursorikier)
breaksy
case BACK:
csl);
chdir ("“\\tcB5\\mol")j
gdecl ("MENU-1", "MENL-1Y, NULL)Y 5
brealks
default:
goto swi

o

it

o
B

ela

i

switchic)
{
case CR:
csl{)s
tor (i=03i<353g1++)}
< catlil=X{typ-—-3+il);
)
ifl{catlOoi=="E")
exit(0);
iflocatlol=="§A%)
tabnaz = tabnaz_1;
@krani{)s
hreal:

if{catlOl=="1")

F Lad S

tabrnaz = tabnaz _23
skrani)g
hrealk;

.
4

catl3Id="\N0";
axecl {(cat,cat NULLY
/X printf("As",cat);

exit {0);

brealks
case ESCs

csl);

exit (O)

birealk;
detault:

goto swj

n
E

gqotao swi

)
B

kursor (k)
int ks

K
.

normvideo ()

2

cprintf ("A-70s",typ) g

iF({{ybh==1)&& (k==-1) 3} ( {yb==l W) & (k==1)))
wht=k+ {(—~1) ¥k ¥LW;



yhit=log

gotoxy (<p.yb)g
typ=(X{tabrnaz+yb-1))+35;
textattr(Cz);
cprintf ("A-Tos"
gotoxy {xp,yl) g

Eypdi
returng

B
)

cs ()

window(l,1,80,25):
normvideo ) ;
clrscr ()

returng

3
B

ARERRKRARKARREARRA AR IORRAERKRERRE ehran () KXAREXXLLRRRARRARRARARKE/

ekran{y v

g

L

int #l.vl, w2.v2;
imkt i3

clrscriil)s

printf ("% 8 UM -R ¥ ¥ ¥ S UM-RYX¥XSUM-~-RX % % 8U

gotoxy (1,323 ;
printd ("

printf ("CR - potwierdrenie wyboru

printf ("\320 -~ kursor w ogore

yb::::,:,;
gotory (b, yb)

highvideo();

cprintd ("d%x SPFRAWDZIENIA ROROTA
vy

b=y

gotaxy (xb,yhl s

cprintf ("

FEub, v

IRB (p)

- &0

M- R %X % X

]

\

UM - R £");

NZ2INES -~ powrot do TYR ROBOTAN\M") g
ESC ~ przerwanie pracyixn'l;

\NEL - kursor

- Iiezacy kBuwrsori/

XKD 3

. u);

normvideo();

we oot
E pn

vi=8;

K2=T75;

vamyl+L Wy

window{xl,yi.x2,v2);

Mp=ly

yh=13

L

for {(yvb=1,1i=0;ybhi{=LW; v+, 1++)

€ gotoxy (b, vk
typ=(¥(tabnaz+i))+3;
cprintf ("A-70s"  typd g

ﬁ-
o+

yh=1j
gotowy (b, v g
typ={(¥tabnaz)+3;
textattr (Cz);
cprintf ("E-70s",
guotony (b, yb)g
returng

H

SEERERKAREKXARRELARKERRX konleo

typd s

skran ()

oy - okienko textowsX/

FERERARER LR R Rk Rk

w dol™)s

X%/



#include <stdio.h>
#include <conio.h®

#include <process.hs .

#include "careuw.h®

#include <dos.h>
$deftine BACEK

main()
ke
1.

imt i
char ¥tekstll=

Ox4db

JE k% B10O k% %/

10, SFRAWDZENIE DOKLADNOSCI POZYCJONOWANIA WIELOKIERUNEOWEGO™,

L1 L1}

H

" - przvgotowac robota zgodnie z DTR, ",

(Usry ",

yhie",

Fholul, M,

H
LI

(%)
¢ 1]

printf ("% 5 U M-
- R ¥")g
gotoxy(1,5);
fFor{i=03idibyi+t)

rainstalowac na laczu mechanicznym robota obociaznilk’,

wg ark. 3.1 1 dlowice GF-TCF wg ark. 4.1,",

zainstalowac na stanowisku pomiarowym Ila (patrz DTRY,

nr rej. 64463 rvys.1l) glowice pomiarowa GF-3L wg ark.4.1,",
polaczyc uklad pomiarowy wg ark. 3.1.1 (bez czujnika Ft-8),%,
zsynchronizowac robota, ",

wozytac program uzytkowy = kasety dla ukladu sterowania robota
uruchomic podprogram FOZ3E dla wybranego punktu (F1,F2,F3) w tr
pracy EROKOWGO (z panelu proramowania)l,”,

ustawic i wyzerowac wskazania czunikow w p-koie pomiarown wg a

wykonac instrukcje ZAL WY 1 i sprawdszic poprawnosc rejestracii

wystartowas program USR w trybie AUTO,",
weisnij klawisz",

R ¥ ¥ X 353UM-RY¥XXSUM-RFRX¥*¥5UM~-R% %X %x 35 UM

printF("Yis\n" tekstlil);

gotoxy (40, 25) 3

printF("\2I\EE - powrot do menu SPRAWDIZIENIAM)
=AM ifF ({getch () )==NULL)
switchi{getch ()}

»

rase BACK:

clrscr ()
execl ("MENU-2", "MENU-2"  NULLD 3
bhreaks

default:

¥

slse

goto swi ‘J{()



clrascr ()
strona{);
system ("FOZ_S10.BATY)y /Rwykonanis HEM-810.BAS 1 MENU-ZX%/
clrscr{);

o
)

1‘
E)

JEERERREREERKKKLARKKEX LR AXKERE koniec main Rddoiiiokrsrdonkiaikikxix/

7 K o o et e e [V EC] ] DWER BTNy e e o e
strona ()

float Temp;

FILE %+dj

struct date Dzien;g

struct time Czas;

ifF ({Fd=Fdopen (4, "w") )==pNULL)
e

printf{("Blad drukarki !");
@it (0l

"
F

getdate(dDzienr);
gettime (&lzas);
Temp=carax{b);
fprintf(Fd, "\ F* S UM - R % ¥ X 8UM-RYX*xx8UM-RX X XxE858UM-RXXX
SUM-—-R ¥\n");
fprintf{fd, "Data spr. %4d.Z02d.%02d Temp. 44.1+ GO
gz, Ad:202d:N0ZdAnAnAvn , \

Dzien.da_vear.Dzien.da_mon,Deien.da_day, Temp,Czas.ti_hour,Czas.ti_min,Cz
as. ti_secls
returng

)
4

flpat carexinrk)
char nrkg

ks
(8

unsigned pa.pb,kanal K3

int port_abs

int i

long proba=0;

float temp:

float Sens=20.48; /% czulosc div/stop.O %/

nrk=nrk-1z

= TEMP I Nk JEnr kanalu %/
ouwtportb (FCW, T3) ; 7¥ ustaw trybk T3 , zeruli %/
outporth (FC,E) Fwyslii do FC symbol prog. Oxd4nrk  t.i. wruchom
L MEAKS
next:
while({('inporth{(FM ) &L ('inportbFB})) J¥ocrekiwanie na pomiar %/
pa:inporﬁbiPﬁ); /% odczyt portow A& 1 B %/
pbh=inporthb{FE;
port_ab= ({pbiM) <8} Ipa; /% sklejenie bitow B+ X/
kanal=pbxx4y /% wyodrebnienie nr kanalu %/
if{kanal !=nrk)
it (probadl00000)
nrobatiy
goto nexts
elsa



______ L R B
return NULL;
5
&

}.
outportb{FC, Ox0) 3

For (i=131<130003 i++)

"
return temps
N
2

A

/% stop dla MEA %/
/% przeloczenie na stopnie © %/

/% opoznienie %/



10 10 REMookokEkskokkkkbks HMEBM-510 (3 czuidniki) dkkoiookdoioniioiek

20 MABK=&H10

100 PCW=&HIZEZ: PA=RH13E0: PR=4LHI3EL1 : PC=LH13EZ

101 QUT PCW, 8492

250 CLS

260 PRINT"xx% DOELADNOSC POZYCIONOWANIA (WIELOKIERUNEOWA) ¥x%":PRINT:FRINT
270 PRINT"U W A G A - ST0F POMIARU = dowolny klawisz {(max.30 cykli pom.)®
F10 LPRINT"2X¥ DOELADNOSC POZYCJTONOWANIA (WIELOEIERUNEOWA) *kk®

Z40 LPRINT:LFRINT

IEO REM KRR Ekok kol KRR KRR R KRR RK AR AR KRR AR AR AR R KRRk Rk Rk Rk k%%
THO IC=E

F70 =0

IR0 IP=90:REM dkkdokiokkdkk 30 CYRELI PO 3 POM. (2 EIER. X,Y.Z Jlkazdy pomiar odbywa
sie I czujnikami KEIKEKKXK

FP0 DIM WRD®(IF)

400 OFEN "COM1s%&600,E,7,2" AS #1:0N ERROR GOTO 830

410 PRINT #1,CHR$(18);

420 FRINT #1,"CPE78; TEXx"

470 PRINT #1,"IDy"

445 LINE INPUTH#HI,A%:FRINT A4

450 FRINT"PODAT NR PUNKETU POMIAROWEGG =7

452 FPRINT "0 -~ punkt pomiarowy P17

454 PRINT "1 -~ punkt pomiarowy P20

456 FRINT "2 - punkt pomiarowy P47

460 INFUT FF

465 REM %%%% HEX A = DO ROBOTA * , HEX E = "PROGR. POZ3" kxokkdkk

470 MBA=EHAE-FF

480 OUT FC.MBA

490 ROB=INF {(FM)

495 IF INKEY$<:>"" THEM GOTO 570

SO0 IF ((ROEB AND MASED < =MASE) GOTD 490

S035 OUT PC, &HO

510 PRINT $#1,"M8V 12,14,0°

H20 LINE INFUTH#I1,A$:FPRINT "Pomiar nro s, L+1:FPRINT  A$

E25 FOR I=1 TO 78:PRINT"-"3:NEXT I:PRINT"-"

530 WRD$ (L+1)=A%

40 L=+l

S50 IF INKEY$="" THEN GOTO 560 ELSE 570

560 IF L4=IF THEN &OTO 480

570 IFi=L

575 0OUT PC, &HO

580 REMXEKEEXRERREXXKERKARKONIEC POMIAROW OOk R0k koo ook ok ook kokonok

520 DIM WART(IC-1,IFL)

&O0 FOR Y=1 TO IF1

610 FOR X=0 TO IC-1

&H20 WART (X, Y)=VAL (MID$ (WRDS (Y] , (&+{X¥X13) ) ,10))

630 NEXT X

&40 NEXT Y )

1240 REMSEKEERIOIOOKOE R KR E IR R ARk R X RO R KRR R R Rk ook R R Rk ok R R R R R R R Rk %
1300 REMAKKKERKKRKERRRKKRRKRRKEKR ORBLICZ R koo koo ook ok kk

1505 REMem e o o mr o OBLICZ SREDNTA s e o e o e
1310 DIM WS(Z2,3)

1320 FOR X=0 TO IC-1
TIPS FOR I=1 TO 3

1330 FOR Y=1 TO IF1 STEF 3
IEO WS (X, D) =WS (X, 1) +WART (X, Y)
1370 NEXT Y

IE75 WS K, Ir=WE X, 1)/ (INTUIFL/AE)
1378 NEXT I 4/4

1380 NEXT X



1410
1420
14Z0
1440
1500
1520
1530
1550

LFRINT "WSPOLRZEDNE WEETOROW DOKLADNOSCI FOZYCJONOWANIA WYNOSZIA 3"
LERINT " AP_1 ("3WS(0, 1) WS (1, 1) WS (2, 105" "
LERINT " AP_2 (";WS(0,2)jWS(1,2)sWS(2, 25"

CERINT " AFTE ("3WS(0, T)gWS(1,3) sW8(2,3) ™"

DIM AF_TAR{Z)
AF_TAR(O) = SER(ABS( (WSO, 1) ~WSE(0,2))"2 + (WS(1, 1) ~WS(1,2))"2 + (KS(2,1)~W

S(2,2))"2)

1560

87,5 ) 2)

1570
52,1
14600
1605
1610
1620
1630
14640
1650
1900

AF_TAR(L) = SOR(ABS( (WS{0,2)~WE (0,312 + (WE{1,2)-WS{1,3))"E + (W (2,2 -W
AF_TAB(Z) = ;

SOR(ARS{ (WSO, 3)~WE(0, 1302 + (WB8{1,3)-Ws{i,10)"2 + (WE{2,3)-U
3y 2 :
e ¥ 11 <
MAX=AF_TAB(0)

FOR I=0 TO 2

IF MAX < AP_TAR(I) THEN MAX = AP_TAR{I)

NMEXT I

LPRINT "WIELOKIERUNEOWA DOELADNDOSC FOZYCJIONOWANIA WYNOBI

LPRINT v viaF = "3MAX

SYSTEM



10 k1 %% DOELADNOSE FOZYCJIONOWANIA (WIEBELORIERUNKOWAY kXX

WEFOLRZEDNE X .Y « Z

AR 1 (~3,.9972 ~1.4112

AR 2 (~E.9972 ~1.4112

AR_E (-E.9972 ~1.4112

WIELORIERUMEOWA DOFLADND

vAF = 0

CWEETOROW DOELADNOSCI FOZYCJONOWANIA WYNOSIZIA

SO FPOZYCJONOWANIA WYNOST &

A5



10

13

16

X Y
kanal & kanal
-1.174
~1.176&
-1.176
~1l.17&
-1.1764
-1.17&
-1.176
-1.17&
-1.17&
-1.176&
-1.1764
~1.176&
-1.176
-1.17&
-1.17&
-1.17&
~1.176&

o

LR I o B I BN B

i sl o

by S Al W sl y

R3O fed P e 0 B

13

P
kanal 14
-4, B4
—-&, F44
~4,E44
iy, E44
-4, B4
&, F44
-4, 344
-, E44
—4., 344
-} 544
~4, E44
~&4,E44
- B84
-4, B44
~4 544
—~4, %44
-, E44



#include <stdio.hs> -
#include <conio.h>

#include <process.hs

#include "carex.h"

#include <dos.hi

#define BACK Oudb

main( 7% k% Sl oxk %/

K
=

int i3
char Xtekstll=

£

"1, 8FRAWDZENIE DOKLADNOSCI I FPOWTARZALNOSCI ODTWARZANIA ODOINEAT,

1] 1
§

H - przygotowac robota zgodnie z DTR,",

" - zainstalowac na laczu mechanicznym robota obciaznik”,

" wg ark. Z.1 1 dlowice GP-TCF wg ark. 4.1,",

" - rainstalowac na dwoch stanowiskach pomiarowych Ila {(patrz DTRY
¥

" nr orej. 6483 rys.l) glowice pomiarowa GF-ZL wg ark.4.1.",

" - polaczyc uklad pomiarowy wg ark. S.1.1 (bez czuinika Ft-95),",

" - zaynchronizowac robota,",

" —- weozytac program uzytkowy z kasety dla ukladu sterowania robota

sk,

- uruchomic podprogram O0DC dla wybranego punktu (FL,FPZ2,FP3)) w try

bie®,

" pracy KROEOWD (z panelu proramowania)l,”,

" ~ ustawic i wyzerowas wskazania czunikow w p-koie P2 1 P4 wg ark
S1.1,7,

" - wykonac instrukcie ZAL WY 1 i sprawdezic poprawnosc rejestracii

I“g

" - wystartowas program USR w trybie AUTG, Y,

H weoisnij klawisz",

s

R ¥ ¥ X 5 UM-~FKX X XxS8SUM-R¥*%xx8UM--Rx % x5 UMNM

|

printF ("% S U M
-~ R k")
gotory (1.5
For {i=03idl6gi++)
printfF{"4ds\n"  tekstlil);
gotoxy (40, 25)
printF (" \ZI\ES -~ powrot do menu SPRAWDZIENIA")
=10 H ifiigetch{))==NULL)
switch{getch{))
case BACK:
clrscr (g
prec ] ("MENU-2", "MENU~-2", NULL) 3

break;
default: . /{;L

gobto sw;



@lse

clrscr ()

sfrunn(}

sygtum(”UDﬂ Sii.8a8T"yy  fwykonanie HEM-B11.BAS 1 MENU-2%/
clrscr ()

S
K

/*k**%******k**%x**#%****k***** koniese main ¥XEXKRRKKREEARARRRR RO kEix/

7 FK e o o e e e e . e i s s i naglowek SLEony - o e e K
strona ()

float Temps

FILE xfd;

struct cdate Dzieng

struct time Czasy

i {(Fd=Fdopern (4, "w'})==NULL)
printf("Blad drukarki ")
@it {(0);
getdate (&Dxien)
gettime(&Cras)
Temp=carex{b);
fprintfi(fd,"\F%* S UM -R ¥ ¥ ¥ 8UHMM-REX¥ XS UM~-RKR* ¥ 3%x8UM-~-RXx X X%
UM~ R ¥\n"i;
fprintf(fd, "Data spr. Xd.KORd.ZOEd Temnp. 44.1F Go
de,. Ad:ZA02d:XOZdNPANAN"Y,
Dzien.damyearquzlgﬁ da_mon, Dzien.da_day, Temp,Czas.ti_hour,Czas.ti_min,Cz
as.ti_sec);
returng

-1-
ks

+loat carew(nrk)

char nrk;

unsigned pa,pb,kanal,k;
int port_abs

int ij

long probaso;
float temps
float Sens=20.48; /% czulosc div/stop.C %/

nrk=nrk-1;

F=TEMFinrk; Fknr kanalu &/
outportb (FCW, T3) ; /% ustaw tryb T3 . zeruj ¥/
outportb {(FC, D) g Jkwyslii do FC symbol prog. Odxdnrk  t.i. uruchom

- MSAXS



10
20
0
40
=0
&0
70
20
G0
100
110
120
130
nik
140
150
160
170
180
190
200
210
220

Aty
2E0

240
250
260
270
280
2590
iels
10
X220
325
2ZF0
240
E50
FLO
Z70
IGO0
380
400
410
C4ZE0
430
440
450
4460
470
480
490
=00
510
BZ0
EHEO
540
541
542
H47E
545
547

REMEERkRxkkkkdikkkkkk HEM-811 (2 X 3 czuiniki) XEREXAFELERLERRXX

MAGK=%H10

FOW=uH13ET: PA=YH1 3ZEQ: PR=LHI3EL : FC=4H13ZEZ

OuUT FCW, &H92Z

oLS

PRINT"S%% DOKLADNOSC I FPOWTARZALNOSC ODTWARIANIA ODOCINEA $Xk":PRINT:PRINT
PRINT'U W A G A ! - STOF FPOMIARU = dowolny klawisz (max.30 cykli pom.)”
LPRINT %% DOKLADNOSC I POWTARZALNOBC ODTHWARZANIA ODUINEA XEiY

LFRINTs LFRINT

S P TSI S 23+ 323383233 323233 2333383530033 3533233 2322802322012

IC=3

[=0)

TF=30: REM Rkk&dikkxk¥x 30 OYELI x DWIE GLOWICE kazdy pomiar odbywa sie I czul

ami XEkAXXxX

DIM WRDECIF)

DIM WRDZE(IF)

OFEN "COM1:92&600,E,7,2" A5 #1:0N ERROR BOTO 1000
PRINT #1,CHR$E(18);

FPRINT #1,"CFB78; TEX%"

PRINT #1,"IDY"

LINE INFUTH#HIL,As: PFRINT A%

FRINT'FUNET POMIAROWY P2 — F4"

REM X%Xx¥ HEX & = "DO ROROTA * , HEX B = "FROGR. 0ODC* KXKkkkx
MBA=HAR

OUT FC, MSA

ROB=INF (FA)

IF INKEYSS>"" THEN GOTO 450
IF ((ROB AND MASE) < :MASE) GOTD 250

OUT FC, &HO

FRINT #1, "MBV 12,14,0"

LINE INPUTH#1,A0%:PRINT "Fomiar w F2 nr :",L+1:PRINT A%
FOR I=1 TO 78:PRINT"—"3;:NEXT I:sPRINT"-"

WRDS (L+1) =A%

FEM SKEKEEERXKKRKRERREK P2 / P4 sdddkkrdiobkokdoooikkkk
ouT FC,M5A

ROR=INF (FA)

IF INKEY&< >"HTHEN GOTO 450

IF {(ROE AND MASE)<=MASK GOTO 340

DUT PC, &HO

FRINT #1,"MBY 15,17,0

LINE INPUT#1,A%:FRINT "Pomiar w P4 nr ", L+1:PRINT A$
FOR I=1 TO 78:PRINT "-"3:NEXT I:FRINT "-"

WRD2% (L+1) =A%

L=l+1

IF INKEYS="" THEN GOTO 440 ELSE 450

IF L<=IF THEN GOTOD 240

IFi=L

OuUT FC, &HO

REMEAKKAXKREXRREKRARRAEONTES POMIARDWR X KR ERXE R R R R AR KRR KRR KRRk k ko k&
DIM WART(IC-1,IFL)

FOR Y=1 TO IF1

FOR X=0 TO IC-1

WART (X, Y) =VAL (MIDS$ (WRDS (V) , (&+(XX15)) ,10))

NEXT X

NEXT Y

FRESIM K 3K K 3K 0k 0 KK SR R S KKK S KR ROK S R Ok R ok K R KOk R R R R ok ook ok osok ok ook ok ok
DIM WARTZ2(IC~-1,IFL) )

FOR Y=1 TO IFi1

FOR X=0 TO IC-1
WARTZ (X, ¥y =VAL (MID& (WRDZS (Y) , (6+(XX13) 3,100
NEXT X%



Odem VA b
S0 REMESEREEEXR Rk Eikkkg ORLICZ R koo d koo sk kX R E A kX
ES QG 0) RV o e e s e s o s s o o o o e s s o (I T D7 EIRETDING T R o e o s o o s o e o o e o e i
=®7O0 FOR ¥Y=1 TO IF1
=80 ADX= {(ADX+ (WART (O, Y +WARTZ (0, Y) )
590 NEXT Y
S5 ADX=ADX/IF1
598 PRINT "ADx = "3ADX
&HO0 FOR Y=1 TO IF1
H10 ADY= (ADY+(WART (1, Y)+WARTZ(1,Y))
620 NEXT VY
HZ0 ADY=ADY/IF1
HES PRINT "ADx = "3;ADX
&850 FOR Y=1 TO IF1
66D ADZ=(ADZ+ (WART (2, YI+WARTZ(2,Y))
70 NEXT Y
&80 ADZ=ADI/IFL
&HBS FRINT "ADe: = "3ADIZ
&%0 ADD=80R ( (ADX"2) + {(ADY2)+ (ADZ™2))
A5 PRINT "AD_ = "3ADD
OO LPFRINT "DOELADNOSE ODTWARZANIA ODCINEA WYNOSI AD
720 LPRINT ¢ w osi X ADw
TEO LFRINT w osi Y ADy e ADY
740 LPRINT ® w osi £ bz "sADZ
745 LPFRINT s LPRINT s LLPRINT sLPRINT ,
TEO REM ARk kR kRt kR R R R R AR KRR AR R ARk Rk kkkF kR X%
760 PRINT “%%% FPOMIAR FOWTARZALNDSCI ODTWARZIANIA CGDCINKA xxx"
770 FOR v=1 TO IF1
780 RDX=RDX+ ( {WART (0, ¥)+WARTZ (0, ¥) ~A0DX) ~2)
TG0 NEXT VY
BOD RDX=ZXSER(RDX/(IF1-123
S10 FRINT "RDx = +-"3RDX
R EG JRESV] oo o o e s o o e e o e 0m i 1 et e 2 S 1 1 2 i 0 o i 1 it e
20 FOR vY=1 TO IF1
830 RDY=HDY+((Nﬁﬁ?ﬁi5Y)+NQRTE(1ﬂY)~ﬁDY)“E)
840 NEXT Y
850 RDY=ZEXSQR{(RDY/{(IF1-1)2
860 PRINT "RDy = +-"31RDY
EBE5 RIS [Y] oo onm o e s o o s e e e e i e i S o e o 0 o
B70 FOR Y=1 TO IF1
BRO RDZ=RDZI+{({WART (2, Y)+WARTZ(2,Y)-ADZ)Y )
890 NEXT Y
900 RDZ=ZXSER(RDZ/{(IF1-132
10 PRINT "RDz = +-"3RDZ
TP RES[L oo rom e oo s s e s o e o e i e e e e e e i e e e e
P20 FOR ¥Y=1 TO IF1
GEO DDI=DDI+S0R ( { (WART (O, Y +WAAT2 (0, Y1) 2 )+ { {WART (1, VI +WART2 (1, Y2 ) ~2)+ { {WART (Z, Y
THWART2(2, YY) "2
G40 RDD=RDD+ (DDJ-ADD) -2
PEO NEXT Y
260 RDD=2%80AR(EDD/ (IF1-~13)
70 PRINT "RD_ = +-"3RDD
980 LFRINT "POWTARZALNOSC ODTWARZIANIA ODCINEA WYNOSI RD
P82 LPRINT ¥ w osi X RDx
FE4 LPRINT ¥ w osi Y KDy
gRé LPRINT ¢ w osl Z KD=
1000 SYSTEM

" ADD
"y ADX

i oH

i

"y RDD
"y RDYX
"y RDY
"y RDZ

I I I



&% DOELADNOSE I POWTARZALNOSC ODTWARZIANIA ODDINEA XXX

DOKLADNOSC ODTHARZIANIA

FOWTARZALNOEC ODTWARZANTIA

ODRCINKS

WYNOBT:

W osi
W oosi
W oosi

ODCINKEA

WYMOGT s

W 0si
W oosl
W osi

X

Y

Z

X

b

Z

[AT))
FAYRIY
Ay

Ahz

i

4. 3E0457

-3.518001

~1.1843

-2, 918166

88, 11032

1. 459412 1E-086

RLPIGEOZE-OT7

1. 732057E~03
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0. 0L

S e
0 P |

D.OLE

e

ey
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L LI P T T EEpey ) wd N de e B ee e b oed b

HFinclude <coniaJhs
Hinclude <stdiochs
#Finclude <math.h>
#include <fontl.hx
#include <graphics.h>
Hinclude <dos.hx
Hinclude "cares.h"

#define BACK Qx4

char dwog
FILE %fp3;
FILE Xxfcj

cz_ =2b_di);
floalt carex ()

float wynikll1éld:
float czaslldls

mainrn ()
€
couble pix _x=10
aPrE s =10 % wartose parametra na 1 pirxel %/
irt vop=47,
vok=3%47,
Hop=hO,
k=560,
MOV 3 /¥ wspolrzedne osl

~r
-

iy oraz zero uklado ¥/

int Driv=DETELT:
int Mods;
int w;

int Hx.yvs /% wspolrzedne wykresu ¥/
int ij

char ¥teketli=

Ke
%

T1E2.BPROAWDZENIE CZABL STARILIZACII I PRZEREGULOWANIA. ",

" - praygotowac robota zgodnie =2 DTR, ", .

" - zainstalowar na zlaczu mechanicznym obciaznik wg ark.3.1,",

" ~ Fainstalowas na stanowisku pomiarowym Ila glowlice BF-1L wgeoark.4.1,",
" = polaczys uklad pomiarowy wg ark. 30101 (ber czuinika FL-3),.",

" - zaynchronizowac robota,".

" =~ Werytao program weybhowy 2 kasety dla uwklado sterowania robota (USSR ",
" - wuchomic 2 panelu programowania robota podprogram FOL (KROREOWOY , v,

1

- ustawic i wyzerowaoc wskazania czuinika w wybranym punkcie v
" - CFL PR2.PEFA, PSS wg arkl.l,",
"obsluga @ ¥ makonczenie pomiard - dowolny klawisz,",

8

" ¥ ustawienis khuwsora A = strralka lewo,orawa,",
" ¥ wydruk (zakonczenie progr.) - klawisz End®,
" macisnid klawisz®
3
/ *... prieg O teudisre ittt rtiert e it et doit e trodrinbirteati fitte el it b e B

clrsocr ()
printf("f S°UM-R ¥ % ¥ 5 UM-—-F %X ¥ %38 UM R ¥ % %X 81U M -~ FoXx % x 8 UM~ R
gotoxy (1,5);
for{i=08121%5 1 ++)
printf ("Zs\n",tekstlil) ;.

gotasy (40, 25
printf ("\NZ2I\EE ~ powrolt do menu SFRAWDZENIAM) ;
AN if{(getch () ==NULL)

switoch{gstcoh ()

case BACK:
clrsor ()y
execl ("MENU-2", "MENU-2", MULL) 3
Dreal
default:
goto swg
2]l se
clrecr ()
strona()
syatem("BTAR _S12.EBAT" ) /Ywykonanie GWEASIC HBM_S12 1 MENL-2%/
exit{l)y
clrascr ()

while(!kbhit ()3
getoh ()

pix =600/ (fabs (maxi {ocras))) g Z %
pix_ y=J00/{fabs (maxi (wynik)—mini (wynik)) )

)kil);



soy=(yop+floor (maxdi (wynik) /pis_v));
xoy={koy < Z47) 7T oy @ 3473

JERERKEEIRERK GRAFIKA KEREXRExkixix/
initgraph{&Driv, &Mod, """ ;
if (lw=graphrasult () '=grk)
printf ("\nBLAD FARY GRAFICZNEJ... %d\n",w):
execl ("MENU-2", "MENU-2"  NULL) 3
grit{(0);

linel{xop,vop.xop,.yok) s

line(uop, oy, 2ok, wov) g ¥ osie wykresu ¥/
moveto (Hop, Koy g

forli=lyid=wyniklOl;i++)

Ka
W

Hu=soy+rfloor{wyniklil/pix_v):
yy=floor (czaslil/pix_x):
limetoi{xy,vyy):

while{!kbhit ()

getch{);

closegraph()s

FEREERHEREXRE ceviald =bh. dyshkowy FXRRERRERXEK/

cz_zh df)
£

int i
printf ("WYNIELD FPOMIAROW \m");

Tp=fopen ("WYNIKI.S12","rt");

wynikiOd=atof (fgets(we, 15, Ffp) s
craslol=atof (fostelws, 15, fp))

for{i=t;idlbsi++)
{
wyniklildl=zstof (fgets(wc, 15.fp));
craslid=atof (fgetslwo, 15, Fp) )
craslil=craslil-czaslOl;

tet

for (i=031<1651++)

<
printt ("Ad  L7.3f A7 EFANM i ywyni klid,czaslid) g

fclosel{fply
return;

"t
4

IS S35 385285 ¢ ¢ 0 Mthibitii i it & 3 S¢S ST V)
max i {tabela)

float tabelalls
int i;
float max=tabelallls

for(i=l;id=tabelalOlgi++)

-
kS
mav={max > tabelalil) 7 max 1 tabelalil:
o,
&

returniman) g

)

EREXERERREE KRB KRR e e e e KRR R R R Rk R R kR R/



mini (tabela)

float tabelall:

K
LN

int i
tloat min=tabelalll:

for{i=isi<=tabelal(l;i++)
s
1

-

min={min < tabelalil)

.’-
of

min : tabelalils

returnimind:
3

IS 2222232282288 8 080 ittt abibibit ittt $ ¢ 2 25 32+ 030555588 e U4

strona)

float Tempsy

struct date Dzieng
struct time Czas:

if i ttd=Ffdopen {4, "w") ) ==NULL)

printf("Blad drukarki "z
exit{(0);
getdate(dDrien);
gettime (&Czas) ;
Temp=carax (&)
fprintf(fd,"fX 5 UM - R X ¥ ¥ 8UM-F X ¥ x5UM-RFR ¥ X ¥5UM-RXXX5UM-R%\n");
fprintf {(fd, "Data spr. Ad.7%Z02d.%02d Temp. %4.1f Godz. Zd:A02d: Z02d\nAn\nY N\
Drien.da_year,Dzien.da_mon,Drien.da_day, Tenp,Czras.ti_hour,Czas.ti_min,Cras.ti_sec);
returng

L,
o+

I3 3455333308885 384¢ V)
float carex (nrk)

char nrks

s

unsignad pa,pb.kanal (K
int port_abs

int i

long proba=0;

Float temp;

float Bens=20.48: ¥ czulosc divistop.D ¥/

nrk=nrk-1;

E=TEMFinrk; JEnr kanalu ¥/

outporth (PCW, T3 A¥ oustaw trybh T3 , zerul %/

outporth (FC,E) § FRwyslid do FC symbol prog. Oxdnrk  t.3. wruachom.MSAX/
next:

while{{('inporth (FM &% (inportb (FB)Y ) FRoczekiwanie na pomiar %/

pazinporfb(PA); ¥ pdozvit portow A 1B X/

ph=inporith (FE);

port _ab={{pb&M) <iI8) ipa; % skleisnie bitow B+A X/

kanal=ph>x4; ¥ wyodrebnienie nr kanalu %/

if (kanal T=nrk)

Kd
LS

i £ (proba<100000) Q‘ 5
c

probadts



ot 1

outportb (FC,0x0) g
return NULLg
}
outporth (FC, Ol g /R
temp={port_ab-ZERD) /Sensg Ak

for (i=1314130005i++) /X

k
return temp;

%
&

SRERERRIOR AR K KA R/

/% stop dlia MS& %/

stop dla MSA X/
prz2lozenie na stopnie T %/

opoznienis X/



L8 0
100
101
250
R&0
RINT
270
10
40
245
E4T7
ZE0
ZH0D
ET0
=80
B5
BP0
zoR
=294
400
410
420
470
445
450
451
4352
45E
455
454
4460
470
a47E
475
480
490
495
=00

%§§*§ﬁ%£$$¥$$*$$$$¥**$ HEM-512 (1 czuldnik) HEERREARRIOCERRERR
LR 4 L

FOW=EH1ZEZ: PA=RHIEEO: PE=LHIEZEL : FO=8H13EER
GUT FOW, &HP2

£Le

FRINT " xx FPOMIAR CZASU STABILIZACDII I PRZEREGULOWANIA FOLOZENIA ®XE":PFRINT:F
FRINT"WL W A8 G A& - STOF FOMIARU = dowolny klawisz (max. 150 pomiarow?®
LERINT" k% FOMIAR CZASBL BTARBILIZACII I PRZEREGULOWANIA POLOZENIA Xki

LFRINT: LEFRINT

INPUTPPODAS WARTOSC QCIAZENIA ", 0B%:LFRINT "ORCIAZENIE BROBOTA OB
INFUT "PODRAJ PREDEOSC ROBOTA ", FR$:LFRINT "FREDEOSC ROBOTAS : i FR%
FEM Sk R R o KN KRR R R MR R Rk kxR
LFRINT s LFRINT

IC=1

L.=0

IF=15

DIM WART(IF)

DIM WRDE(IM

TIMER ON

DIM VTFIIF

OFEN "COM1:9600,E,7,2" A5 #1:0N ERROR GDTO 2000

FRINT #1,CHR$(18);

PRINT #1,"CPR78: TEXx"

PRINT #1,"IDy"

LINE INFUTHL,AS:FRINT A%

FRINT"FODAS NR PUNETU FOMIAROWEGO ¢

FRINT ¢ 1 -~ punkt pomiarowy FLY
FRINT ¢ 2 — punkt pomiarowy F2"
FRINT ™ E - punkt pomiarowy FEY
FRINT ¥ 4 -~ punkt pomiarowy F4°
FRINT © g ~ punkt pomiarowy PSS
INFUT PP

MBA=LMHAA-FF+1

REM sdskrkolokadobdiey 3 CYRLE ook R o oo oo ok R oob R R R R R Rk kbR x ¥
FOR OYEL=1 TO 3

ouT FCLOMEA

ROB=TNF (FA)

IF INKEY$<:>"" THEN GOTD 570

vy (R O™ RO Sy e QO e R A e

s

|



B505 OUT P, &HO

510 FRINT #1,"MBV 12,,0"

515 VTP (L+1) =TIMER

520 LINE INPUTHL,A$:FRINT "Fomiar nr :",L+1:PRINT A%

525 FOR I=1 TO 78:FRINT"—=";:NEXT I:PRINT"-"

530 WRDS (L+1) =A%

540 =L+

550 IF INKEY$="" THEN GOTO 560 ELSE 570

560 IF L<IF THEN GOTO S10:REM X¥x%xkskkixix FO 8YG. 0D ROEOTA - 15 FOMIAROW XX
570 TP L=l

575 OUT FC, %HO

SE0 REMKXKEXXKKKKKKREKRRRKEONIED FOMIARDWRKR X ERERER KRR ERRRRRARR KRR RAA KKK R R KK
OO0 FOR Y=1 TO IF1

HZ0 WART (V) =WART {Y) +VAL (MIDS (WRDE (Y) , 6, 10))

&40 NEXT Y

bA4E L=0

45 NEXT CYHL

S50 REMKKKKEAKXEXKEXERKR KONIEC PETLI CYKLERRKRSERRKKRRROEREER KKK X IRE AR KKK %
b&C FOR Y=1 TO IF1

70 WART (V) =WART (Y) /3

680 NEXT Y

BOO OFEN "WYNIKI.SI1Z" FOR OUTFUT AS #3

B10 WART (0) =IF1

BRO FOR I=0 TO IF1

840 FRINT #3,WART (D)

850 FRINT #3,VTF(I)

860 NEXT I

GO0 CLOSE #3

PSSO LPRINT "FREIEREGULOWANIE Czagy

SEES OLFPRINT M /smim/ Ja/ s LPRINT

1000 FOR I=1 TO IF1

1010 LFRINT USING ¢ Fh3kE , PrWARTA(IY VTR (DY VTR L)

1020 NEXT I
2000 END



¥ EUM-R ¥ X X8 UM~-R X % ¥ SUM-—-R ¥ % X3 UM-—-FR ¥ % %5 UM - R X
Data spr. 1991.12.30 Ten. Q.0 Godz . HeBEp 2

wtn et Ll

¥XX FOMIAR CZASU STARILIZACII I FRZEREGULOWANIA FOLOZENIA kXX

OBCIAZENIE ROROTA :100%
FREDEOBC ROBOTA P 50U

FRIEREGLE.OWANIE CZa85
/mm/ V-4

—5. 3549 0. 000
-5, 549 Qb2
-3, 3549 1.199
5. 349 1.809
5. E49 Z2.410
—3. 349 EL.0Z20
~5. 549 I. 621
—~35. 549 4. 23F0
~5, 549 4,852
5,579
. 580
b EF0
7.191
7.801

5. 402




O

#include <conio.h?
$include {(stdio.h}
#include {math.h?
#include {fcntl.h?
#include {graphics.h)
#include <{dos.h)
#include "carex.h”

fdefine BACK  (Oudb

char inc;
FILE &fp;
FILE #fd;

cz_zb_di);
float carexil;

float wynik[143;
float czaslibl;

gainf{)

{

double pix_x=10
spix_y=10; /% wartosc parasetru na I pixel ¥/
int yop=47,
yok=347,
10p=ht,
10k=640,
%0Y; /1t wspolrzedne osi % iy oraz zero ukladu ¥/

int Driv=DETECT;

int Hod;
int w;
int xx,yy3 It wspolrzedne wykresu £/ ,
int i;
char ttekstil= /
§1.’5.SPR;*'MBZENIE CIR5U STABILIZACII 1 PRIEREGULOWANIA.®, 30

® - przygotowac robeta zgodnie z DIR,®,
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# - zaxnstalnuac na stannnxsku poAiarowys iIa glculce GP IL ¥g.ark.4.1,%,
# - pelaczyc uklad ponlaruwy wg ark. 5.1.1 {bez czujnika Ft-3}1,,°,
2 - zsynchronizowac robota,”
? - wczytac progras uzytkuny z kasety dla ukladu sterowania rnbatanSR)‘
2 - uruchoaic z panelu prograsowania robota podprograe POL (KROKOWD),®,
* - ustawic i wyzerowatr wskazania czujnika w wybranys punkcxe ke
’ - (P1,P2,P3,P4,P3) wg arkl.l,”,
“ohsluga @ ¥ zakonczenie pomiaru - dowolny klawisz,”,
# t ustanienie kursora A - strzalka lewo,prawe,”,
# ¥ wydruk {(zakenczenie progr.) - klawisz End",
¥ pacisnij klamisz®
i
/% 5/
clrscril;
printfC* ¥ SUH-REFEISUM-REEXSUN-REEISUN-REEESUN-REY
gotoxy({l,5i;

forli=0;iC13;i+4)
printf{*is\n®, tekst{illy

gotoxy(40,25);
printf ("\21\55 - powrot do menu SPRAWDIENIA®);
Sw: if{{getch{))==NULL)
suitchigetch())
{
case BACK:
clrserils
exec] (*HENU-27, "MENU-2",NULL);
break;
default:
goto sw;
}
else
{
clrscril;
stronall)}
system(*STAB_G12.8AT"}; /twykonanie GWBASIC HBM_B12 i HENU-Z4/
exit{ll;
clrscr(ly
H

cz_zb_dl};

while('kbhit(});
getchil;

pii_x=600/{fabsimaxi{czas]}i;
pix_y=300/{fabs{maxi{wynik)-ginilwynikil);

printf{°%f LFAn®,pix_%,pix_ylj F O t/

xoy={yop+ficor {eaxilwyniki/pin_yll;
xoy={xoy € 347} 7 xoy @ 347;

FARERRRRLEE GRAFIKA Hpftieisiiny/
initgraph{&Driv,&Hod,*");
if({w=graphresult{})!=grik

{

printf{*\nBLAD KARY GRAFICINEJ... Zd\n®,u);

exec] ("HENU-2°, "HENU-2°,HULL);

exit (0};

}

line{xop,yop, xop,yokl;
line{xop, oy, xok, %oy} /% osie wykresu &/
soveto{xop, xoyl;
for{i=l;i{=aynikidl;i++}
{
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yy=floor{czas[il/pix_x};
linetolsx,yyl;

¥
while{'kbhit());
gatchil;
closegraph(l;

}
FRRRRRRNRREE czyta] zb. dyskowy RESRERRERERES/

£z_zh di}
{

int i
printf ("HYNIKI POMIAROE \n");

fp=fopen{"HYNIKI.512% ®rt®};

wynik{0l=atof(fgetsiuc,15,fpl};
czas{{1=atof (fgetsing, 13, fpl);

for {i=i;idibgitd)
{
syniklil=atof (fgets{uc,15,fpll;
czaslil=atof{fgetsinc,15,fpll;
czaslil=czaslii-czas[il;
}

for {i=0; {145 i++)
{
printf{®id 17.3F  17.3F\n%,i,wyniklil,czaslil);
}

frloseifpl;
return;
H

FE333341281308¢¢0  Annnbhihhaiiinitttiitteistititistsd
paxi{tabela)

float tabelall;

{

int i

float max=tabelalll;

forli=1;i¢=tabelaldl;ite)
{

gax={max > tabelalil} 7 max : tabelalil;
}

return(zaxl;
H
fietiseedtesiitiiiiioanniniinhiadainditititiititiiztietd)
ainiltabelaj .
float tabelall;
{
int i;
loat ain=tabelalil;

for li=ljid=tabelalil;i++)

{
ain={min { tabelalil} ? @in : tabelalil;
}
return{min};
;
A 14222 1231E7 andt ; pRrEEEiESERRENERESE/ 52/

stronal)



+loat Temp;

struct date Dziem;
struct time Czas;

if ({fd=fdopenid,"w"))==NULL)
{
printf{*Blad drukarki !*);
exit{0);
}
getdate{bbzien);
gettime{tCzas);
Temp=carez{b};
fprintf(fd, " \FESUMN-RISESUN-RESISUM-REZISUN-REEESUN-R Ba'ly

fprintf{fd,"Data spr. %4d.%02d.%02d Teap. I4.1f fodz. %d:i02d:%0Zd\m\n\n",\
Dzien.da_year,Dzien,da_son,Dzien.da_day, Teap,Czas.ti_hour,Czas.ti_min,Czas.ti_sec);

return;

}

FRsiiticettsseitisiid
float carex{nrk]

char nrk;

1

unsigned pa,ph,kanal K}
int port_ab;

int i3

Tong proba=0;

float teep;

float Sens=20.48; /% czulosc divistop.C t/
nrk=nrk-1;
K=TEWPinrk; fior kanalu &/
putportb{PCH, T3); /% ustaw tryb 13, zeruj ¥/
outportbh(FC,K); /4wyslij do PU symbol prog. Oudnrk t.]. uruchos.MSAS/
next:
while{{!inporth(PA})&k{ inportb(PE}}) /%oczekiwanie na pomiar §/
H
pa=ingortb(PA); /% odezyt portow A1 B &/
pb=inporthi{Pii;
port_ab={{pbkH){{B} ipa; /¥ sklejenie bitow B4R &/
kanal=pb)>4; /% wyodrebnienie nr kanalu &/
if{kanal!=nrk}
{
if (probad100000}
{
probatt;
goto next;
h)
else
{
putportb(PC,0u0); it stop dia H5A %/
return HULL;
}
H
outportb{PL,0x0}; it stop dla M5 4/
tesp={port_ab-IERD)/Sens; /% przelczenie na stopnie C 1/
for (1=131{15000; 144 /% opoznienie ¥/

!
return tesp;
}

JRitittitetesiisy)



Iy ﬁ%ﬁﬁ*?%*ﬁ*&**$***?*ﬁ*** HEM-813E (1 czuldnik) XEXRXEXRRRIXKRKEX
o SEm=iH

100 POW=LHIZEZ: PA=LHIZEQ: FB=4H13ELl: PC=4H1ZEZ

101 OUT POW, &H92

250 CLS

260 PRINT ®X% FOMIAR CZASU STARILIZACII I FRZEREGULOWAMIA FOLOZENIA XX3":PRINT:F
RINT

270 PRINTYL W A G A ! - STOF FOMIARY = downlny klawisz (max. 1350 pomiarow)®
F10 LPRINT"®%x% FPOMIAR CZABU STABILIZACII I FPRZEREGULOWANIA FOLOZENIA Xxx©
Z40 LPRINT:LPRINT

45 INFUTYRODAI WARTOSBC QCIAZENIA 1", 0B$:LPRINT "OBCIAZEMIE ROBOTA :";DBR%
F47 INPUT "FODAJ PREDEOSC RORBATA ", PR$:LFRINT "PREDEOSC ROROTA s FPRE
200 REM SRk ook ok R R R R K AR R Rk R R AR R Rk Rk ke okx
FEE LPRINT s LPRINT

ZH0 I0=1

BT =0

IR0 IR

8% DIM WART (IR

E290 DIM WRDS (IM)

392 TIMER ON

EG4 DIM VTRIIF)

400 OFENM "COML1:2600,E,7,2" A5 #1:0NM ERROR GOTO 2000

410 PRINT #1,CHR$(18) 3

420 PRINT #1,"CFPE78; TEXX%"

430 PRINT #1,"IDvy"

445 LINE INPUT#H#1,A88:FRINT A%

450 PRINTFODAT NRE FUNETL FOMIARDWERD ¢

451 PRINT O 1 = punkt pomiarowy F1Y
452 PRINT ® 2 =~ punkt pomiarowy F2°
4535 FRINT ¢ S o punkt pomiarowy FIEY
455 PRINT 4 — punkt pomiarowy F4°
456 PRINT 5 - punkt pomiarowy FIY

440 INFUT PR

470 MSA=LHAA-FP+1

A735 REM FRENREIORERIORKAKE 3 CVELE SRR AR K RN M AR R AN E RNk ke k%
475 FOR CYkL=1 TOQ =

480 OUT FC,MBA

490 RDE“INP(FA)

495 IF INKEEY$C="" THEN GOTO 370

SO0 IF ({(ROR ﬁND MASEDY < *MABED) GOTD 490

S0 OUT PO, EHO

310 PRINT #1,"MBY 12,07

S18 VTR (L+1)=TIMER

D20 LINE INPUTHL,AS:FRINT "Fomiar nr- s L+1 FRINT A%

S25 FOR I=1 TO 78:PRINT"-"::NEXT I FRINT“

D30 WRDE(L+1) =A%

540 L=lL+1

530 IF IMEEY$="" THEN GOTO 540 ELSE 570

S6G IF L<IP THEN GOTO S10:REM XXsxkEkyixyix PO 8YG. 0D RORBOTA — 15 POMIARDW XX
S70 IF 1=l

575 0UT PCL&EHO

EHR0 REMEEXKERKERRARCLAXKEONIEDS POMIARDHRERREELR R AR RER ook ko ok kX
HO00 FOR Y=1 T 1Pt

220 WART (Y)=WART (Y)Y +VAL (MIDS (WRDH (V) . &,10)) 2555
&40 NEXT Y

HATE =0



G- Vo X S A

HE0 REMEXIKEDREXAORRRRRK FONIED PETLI CYRLE R e KR R K KRR KRR Rk H k¥
&60 FOR Y=1 TO IR

H70 WART (Y)Y =WART (Y)Y /3

&80 NEXT Y

00 OFEN "WYNIKI.S12Y FOR QUTPUT A8 #3
810 WART(O)=IF1

G20 FOR I=0 TO IF1

840 FRINT HELWART (I

830 FRINT #Z,VTF(I)

860 NEXT I

OO CLOSE #2

95O LPRINT "PRZEREGULOWANIE CzAas"

55 LPRINT * /mm/ /s/" s LPRINT

1000 FOR I=1 TO IF1

1010 LPRINT USING » Hi, HEn " WART (1) 3 VTR (1) ~VTF (1)

1020 NEXT I
2000 END



¥ 85 UM~-~R ¥ ¥ x5 UM-R ¥ %S UM--RXX%XxS85UM-FRX¥ X x8UM~~R %
Data spr. 1991.12.30 Temp. Q.0 Gode. 13:30:31

k¥ POMIAR CZASBL STARBILIZACII I FPRIEREGULOWANIA FOLOZENIA ¥iX

OBCIAZENIE ROROTA 277
FREDEOSC ROBOTA : 88

FRZEREGULOWANTIE CZIAS
/mms VE-v4

-5, 349 Q. 000
5. 54T QL6032
-X.54%9 1.211
—~%5. 349 1.81%
—53. 349 S.810

—~5. 349 L0720
—-E.E49 Z.621
-5, 349 o BEHO

3..35349 4.781
-3, 549 S.583
243 3. 980
FLEAT b 370
-5, 349 7.171
~5. 549 7.801
=3, 349 8.402




Finclude <stdio.h>
#include <conio.hr

#include <process.hs
#include "carex.h"
#include <dos.h>

#define BACK (b

main() FEOREE OBi4 %%k X/
char o3

int i

char Xtekstl=

K
%

14 8FRAWDZENIE DRYFTU FPOLOZENIA.Y,

" - przygotowac robota zgodnie z DTR, ",

" = zainstalowac stanowisko pomiarows Ila lub IIb{patrz DTRY,

" mr ored.o463 rys.l) wostrefie roboczed robota, .

— zainstalowac glowice pomiarowa GF-ZL (lub GF-1L) wg ark.4.1,%,
" -~ dla glowicy GF-3L na koncowce ‘kolnirzowei robota

" zainstalowac glowice GP-TOP wg ark.4.1,",

- polaczye uklad pomiarowy wg ark.S.1,",

" - synchronizowac robota,”,

" - wezytac program uzytkowy @ kasety dla ukladu sterowania robota(USR)?,
" = uwruchomic podprogram POZ1(lub POZZ2.1 lub FOZ2.2) w trybie”,

pracy EROEOWO symuludac z panelu proramowania odp.welisca, ",

" — ustawlic | wyzerowac wshazania czunikow w p-kitach pomiarowych,",

" - wystartowa program USSR w trybie AUTO,Y,

woisnid klawisz,

26
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gotaxy(1,5);
Ffor{i=0;idlbsi+s)
printf{"is\n", tekstlil);
gotoxy (40, 25) ;
printf ("\NZ2INGE - powrot do menu SFRAWDZENIA");
s if {lo=getch () )==NULL)
switch(gstch())
case BRBACK: .
clrscr ()
execl ("MENU-Z2", "MENU-Z2"  NULLY 3
break;
default:
goto swi
else -
clrscri);
strona(l g
system("DRYF.BAT") ; F¥auvkonanie HEM-S14.BAS 1 MENU-2%/
clrscr ()
{
ARRFBOREARAR R RKERKMKARAAIOARAELEY boniec main EEXEEAEREERRRRE R R MR R RA R R ALK KL/
B e e NAglowek SLIOMY s e e e e e e e e %/

strona ()
-

float Temps

FILE %+dj

struct date Dzieng
struct time Czasy

if{{fd=Ffdopen (4, "w") ) ==NULL)
printf ("Blad drukarki ")
SHIt(0);
getdats(&Dzien);
gettime(Xlzasly
Temp=carex (&)
Fprintf{fd,"N+%k S UM - R ¥ % ¥ 8 UM-—-FR % % ¥ 5 UM -~
fprintf (fd, "Data spr. %d.Z02d.4A03d Temp.

raturng

.
o+
float carex (nrk)

char nrkg

unsigned pa,pb,kanal (K
int port_ab;g

int i

long proba=0y

float temp;

float Sens=20,. 48; /% czulosc divistop.C %/

nrk=nrik—-1;

R

X

¥ x5

“a.14
Dziegn.da_yegar,Dzien.da_mon,Drien.da_dav.Temp,Czas. i _howr,Czas.ti_min,Czas.ti_sec);

i}

L=TEMRInrkg ZEnr kanalu %/

outporth (FOW, T3) 3 A% ustaw tryb T3 , zerud %/
cutporth (FC, R g F¥wyslii do FC symbol prog. Oxdnrk
next:

while{{linporth (FM) 18R (Hinporth (FREY ) ¥oczekiwanie na pomiar X/

®
"
-

e -~ T R T S S R

4

M- R

o

¥ X ¥ 5 UM
Godz . %“d

wruchom. MEAX S

a %

e In

Fo¥\n")g
G2 4024 0NN o\



ph=inporth (FE) ;
port _ab=({pbhi&M){i8) ipa; /¥ skleljenie bitow B+A X/

kanal=pbr>4; Z¥ wyodrebnienis nr kanalu X/
if (kanal '=rnrk?

{
ifiprobas 1 00000)
nrobat++y
goto mexty
}
else
outporth (FC, 00 g /¥ stop dla MSBA %/
return NULL:
outporth{(FC, Ox0); /% stop dlia MBA %/
temp=(port_ab-ZERQ) /Sans; /¥ przelozenis na stopnie C X/
for{i=1;1i<1500051++) /¥ ppoznienie X/

i
§
return temp;

.‘-
5



10O REMEKKXEREEXAXKERXXRAEKRX HEM-214 (T cozuldniki) EXEXERXEXRKEEREX
20 MASKE=H10

LO0 POWU=SH1LZEZ s FA=MHIZEQ: FE=4HIZEL 1 FC=4HIZEZ

101 gUT PCW, &H92

250 CLS

260 PRINT"XXx% FOMIAR DRYFTU FOLOZENIA XXXV :PRINT:PFRINT

270 FPRINT'"U W A &G & - STOF FOMIARUY = dowolny klawisz {(max. 150 pomiarow)"
Z10 LFPRINT"X%% FOMIAR DRYFTU FOLOZENIA xk4%¢

F40 LPRINT:LFRINT

IS0 REM MR R R R R K R R A R R R R R R R R R XA R RN Rk
Z6H0 IC=3

E70 L=0

EB0 IP=150

EIZ90 DIM WRDE(IM

400 OPENM "COM1:94600,E,7,2" AS #1:0M ERROR GOTO 830

410 FRINT #1,CHR$(18) 3

420 PRINT #1,"CFB783; TEX%"

4F0 PRINT #1,v1IDY"

445 LINE INPUTH#1,AS:PRINT A%

470 MBA=LHAT

480 QUT FCLMSA

420 ROB=INF(FA)

495 IF INKEY$C-"" THEN GOTO 570

SO0 IF ({ROB AND MABE) « *MABK) GATO 490

505 0UT PCLRHO

H10 PRINT #1,"MBY 12,14,0"

SEG LINE INPUTHL,A%:PRINT "Fomiar ne o2 " L+l PRINT A%

G525 FOR Is=1 TOQ 78:PRINT"-"3 s NEXT I:FRINT?-®

SE0 WRDS(L+1) =A%

5S40 L=+l

S50 IF INKEYS$="" THEN GOTO 540 ELSE =70

560 IF L4=IF THEN GOTO 480

570 IRL=L

B7S0UT PC, &HO

S80 REMEEEXXEXERREREIORAEONIED POMIAROWE RE XA K XK AR R N R R R k%
590 DIM WART(IC-1,IFL)

&HO0 FOR Y=1 TO IR1

A10 FOR X=0 TO IC-1

&20 WART (X, Y)=VAL (MIDS (WRDH (Y}, (6+{XX15)), 10))

S50 NEXT X

H40 MEXT VY

EE0 REMER R R R R R A R R RN R KA KA AR KRR MR RN X
&H60 GOSUR 830

&70 BOSUR 220

&8O GOSUR 1010

HF0 GOSUR 220

FOo GOSUR B50

710 BOSUR 1060

FEO REMEXRRORRRERLHELLIORERXAY MAK SRRk R ARk ok ke ok ko k%
FEQ LPRINT: LPRINT

740 CI=0

TEOQ LPRINT"Maksymalna odohvlka w osi X wynos: — MAX X H

740 GOBUR 11560

FIO DZ=1

780 LFRINT"Maksymalna odochyllka w osi Y wynosi -~ MAY Y "3

790 BOSUR 1160

SO0 UZI=2

810 LFPRINT"Maksymalna odchylka w os1 2 wynosi — MAX Z H

820 GOSUER 1140

825 GOSUR 1300 gs,
8Emo CLy

840 BYSTEM

i

[

il



aad

860
870
880
g770
SO0
Y10
GR0
20
G40
PE0
FéO
P70
P8O
FY0
1000
1010
1020
1OED
1040
LOS0
LOGO
1070
1080
1090
1100
1110
1120
L1360
1140
1150
1140
1170
1180
1190
1200
1210
1220
1230
1240

1E500

1310
1TEZ20
1EE0
1350
TE7G
1E73
13580
1400
1410
1420
1440
1450
14355
14460
1470
1480
1500
1EI0

e g 4

1520

1340
13550

15460
1565
LE70
1580
1400
16035
1410
1615
1620
1&HZ2S
1&ZQ
1440
1650
1&e0
1&70
1700
1701

b WA P L T TR N | AP T LWL N 1 ) W1 TP R 1%
FOR I=1 TO ((ICX11)-+&)

LFPRINT =y

NEXT I

LFRINT

RETURN

FRETPK KK AKOR OK A OOHR KO ROKOK R RO R RO K O O RO RO RO OR KR KRR R KRR KR X
REM¥ SRRk Rk kwkkaok I i I T ook ok RO SO RO O ROk kA KRk K kX
LOCATE, 1

LFRINT I SPOACES (3) 5

FOR Is=1 TO 10

LFRINTT I SPACES (10) 3

MNEXT I

LFRINT

RETURN

FREZMOK A 0K 0K ROK KKK K OH OK 0K 30K KK K KKK R 0K SROKOKOK KK SOKORROK 0K EOR SR OKOR KRR K KOk kK K
REMI KRRk ook OF TS GLOWET  R8080008 50k 50Kk 0k 00K ORI O RO KR X 0 Rk
LEFRINTY L P SPACES (7)) 3 "XY 3 SPACES (1O 1 "Y1 BRACES (10) 1 "7

LPRINT SFPACES (8) 3 "kanal 12 kanal L3 kanal 14"

RETURN

FREE I oK 302 30 30 380 30K 308 K0KKOKOHOROR RO R OOk OOk ok Ok ol ok dolok sk soR Soiolor dorolok ook k
FEM sdkdcokdorkaokkaokk ik kor WYDRUE WYNIREQW sooksokkook ook sok sk sok ook o oo koo ok ok ok
FOR ¥=1 TO IF1

LEFRINT LUSING #H#H"p Yy

FOR X=0 TO IC-1

LFRINT USING" @, 83%H " WARTIX,Y)

NEXT X

LPRINT

NEXT Y

RETURN

FROE IV 3 303304003 3ok ol 3o oS OR R ORI Ok R R Ok Ok Rk R ok Rk ok R ok K
REMAEXERERRXXIORHRRIKK SLIE MAX  30K00R 000K 00O KRR 0K 08 30k 30k 300 ok ook soko ko ok k X
MAX=ARS (WART(CZ, 1))

FOR I=1 T IF1-1

AR T=0BS (WART (CZ, IT+1)) ,

IF AETXMAX THEN MAX=ART

NEXT I

LEFRINT "WARTOSE ARSOLUTNA "y MAX

RETURN

FREZIMER 838 0k o ook o skl ok s 3000 O OOK 0k 3k K S R stk Ok sOROR koK SRR R SRR ook o R Rk
REMERKRRRRRRIOOORA R AR Rk Xk kkok OBLICZ RO R KRR ROk ok o oo o kR X Rk %
:'([:: M 4945 4rie Sh410 G ARRD 44080 vkt VERRS SHab eRRA Soeen SREN HERRS it Seke SO0 meRA FeLER S SBBRS SBHRL $0008 kS sth ekt c_] E{ L 1 C) Z 5..')' H E D N l ) e e s o e e st v v 10t et e e o 40 At At R 0k ot et st S s i
DIM WE(I0-1)

FOR X=0 T0 I{-1

FOR Y=1 TO Il

WS (X =WE OO +HWART (X, Y)

NEXT Y

WE (X)) =WE (X)) /IF1

NEXT X

FRIEE P o o s e s s e e o s s e s s (PR T {37 | T T T T T T T Te——
DIM DJICIG-10

FOR X=0 TOQ IC~1

FOR ¥Y=1 TO IF1

WART (X, Y1 =ABS (WART (X, Y) ~WS (X))

DJ (X =DJ (X} +WART (X, Y

NEXT ¥

DI{Xy=DJ(X) /IF1

NEXT X

FREIT e oo o e e s st e e s s s v sms (FTRL T AT 7 B5 ] e o e e i e s e s o s s e s s i s e i i i et e e
DIM BDIC-1)

FOR X=0 T0O IC-1

FOR Y=1 T0O IF1

8D (X0 =8D (X} + { {WART (X, Y)~DJ (X))

NEXT VY

SR =8D{X) / (IP-1)

DX =8LR (5D (X))

MEXT X

R B i) - I A o YO L e TSP —
RX=DNI (O) + 338D (0)

IF RX<.0001 THEN RX=0

RY=DJ (1) +32%8D 1)

IF RY<.0Q00L THEN RY=O

RE=DI (Y +3%5D (D)

IF RZ<. 0001 THENM RZ=0

FRIZIE oo o e s e (WU DIRUIED 3 FLY TR o o oo e e o e ot e e
LFRINT

LFRINT "WARTOSC APy = "31RX

LFRINT "WARTOSO APy = ":RY

LPRINT "WARTOSC AFz = Y;RZ

RETURN .

FREZM o R oK ok oKk SOM0R kK S OR 0K SKOR R KK 0K 0K OK O R SO A 0K O RO X OR R R RO X R R Rk Rk sk

LRI I ST IVIRIS IS SIS PSS SIS G SIP I SIFISINIS SISIS IS FISTH SIS 1S4



X5 UM~ R X%
Data spr. 1991.12.30

Kk FOMIAR DRYFTU FOLOZENIA dxX

Z PR ~1.176 —4 . 544
5 ~E.343 —-1.174 ~4.3544
4  -ZF.E43 ~1.176 ~4, 544
a0 —ELE43 -1.176 ~4.344

—~5. 343 —~31.176 —4,3544

: ~1.176 ~4, 344
- T4 ~1.176 ~4 . 544

oo~
H
‘J'l
N
Lo

¥ ~E.E4Z ~1.174 -4, 544
10 ~E,.342 -1.17& —&, 544
i1 3,343 ~1.174 =&, B4 4
12 -3.343 ~1.17&6 —~4 . 544
13 —E.343% -1.1764 —-4.344
14 -3.324% ~1.17& ~4, E44
15 ~3.3543 -1.176 -4, 344
16 ~Z.342 -1.17&6 -4,344
17 —-Z.Z243 -1.176 —4.544

-1.17&
-1.174

-4, 544
—4, E44

20 ~1.17& -4, 344
2 ~1.176 —~& 244
22 ~1.17& —&, 544
23 ~1.176 -4, 344
24 ~1.176 R
25 ~1.176 —& 44

~1.17&
=1.176
-1.17&

—4, 544
—4, 544
~4, 544

29 ~1.176 ~4} BG4
=0 ~1.176 ~4, 544

Maksymalna odochylka w osi X wynosi — MaX
Maksymalna odchylka w osi Y wynosi - MAX
Maksymalna odchylka w osi Z wynosi - MAX

WARTOSE AFw
WARTOSE ARy
WARTOSE ARz

F.711874E-04
%)
%]

Boio

¥ X 8 UM-~Rx % xS85UM-R
Temp.

\f.'
Z

¥ ¥ ¥ 8 UM- R ¥¥x5UM-RX
0.0 Godr. 14:15:2%

= WARTOSC ARSOLUTNA 3,344
WARTOBE ABSOLUTHMA  1.174
WARTOSC ARSOLUTNA  4.344

i

H]



#include
#include

#include
#include

#define

mairn ()

K

1,

char 3
int i3

char Xtekst[l=

printf{"f 8 U M

“stdiosh>
Tconio.h>
#include <process.h>

Yrared.
Ldos.hr

BACE

e
15

hll

O dh

¥ kR B1E %% %/

"15.85FRAWDZENIE DOKLADNOSCI ODTWARZAMIA TOROW HOLOWYCH I FROSTOMATNYCH. ",

t
-n

gotoxy (1,5) 5
for (i=03141551++)
printf ("As\n’,tekast[i1);

gotoxy (40,

s
wnad

3

- przygotowac robota zgodnie z DTR, Y,

- zainstalowac na laczu mechanicznym robota obcaznik wg ark.3.1",
i glowice pomiarowa GP-2L lub GF-TCP (odp.do ksztaltu toru, ™,

- zalnstalowac na stanowisku Ila linial pomiarowy lub glowice ",

GF-2L./k/1 {(dla toru

kolowegn) wraz = plansza do synchronizacii,

= polaczys uklad pomiarowy wg ark.5.1.1, S5.6,",
- zaynchronizowac robota, .
kowy z kasety dla ukladu sterowania robota(USR)"Y,
= wuchomic podprogram TOR 1.1 (lub TOR 2. }ow trybie",

pracy EROFEOWO symuludiac z panelu proramowania odp.weasca,”,
— ustawic I wyzerowac wskazania czunikow w p-kitach pomiarowych,",
~- wystartowa program USR w trvbie ALUTO, ",

woisnii klawisz”,

~ wezvitac program uzvh

- R X X ¥ 8 UM-RX

¥ X 8 UM~ R ¥ ¥ X 8UM-~-R% X % 8UM

printt {("\2I\ES ~ powrot do menu SFRAWDZENIA"™):
if (lo=getch () )==NULL)

H/Wl

i

switchigetch {2}

£

case BACK:
clrscr{);
@recl ("MENMLI-ZY
break;
default:
goto swi

.
E)

Ed
.

clrscr();
atronal);
syastem (" TOR_s15.BATY) ;
clrscr ()

3
B

o TMENU-2", NLLL) 3

/¥wylkonanie HEM-S15.BAS 1 MENU-Z%/

13

R

a

X'*yg

4.



SEKEXREEXEEXHARRKRARKKLERKRAKERRE boniec main KEXERERARERARARERER R R NI XK/

£ o o o e e e naglowek SLromy e e e e o i e e X/
strona ()

float Temps

FILE Xfdg

struct date Dzien;

struct time Czas;

it {{fd=Ffdopen {4, "w™) ) ==NULL)
printf ("Blad drukarki ")g
it (O
}
getdate{&Dzien) g
gettime (klzas);
Temp=carex (&)
fprintffd,"Ff¥ S UM - R ¥ % ¥ 8 UM-—-FR * %% 8U0UM--R¥X %X *3UM-R¥X ¥ ¥xs UJM~—-R N ;
forintd {+d, "Data spr. “Ad. 2080, %02d Temp., #4.1+ c Bodz. AdO2d:A02dNnAnN\n Y .\
zien.da_year,Drien.da_mon,Drien.da_day,Temnp,Czas.ti_how,Cras.ti_nmin,Cras.ti_sec):
returng

[

float carex (nrk)

char nrks

£

unsigned pa,pb,kanal  &;

int port_abg

int i

long proba=ag

Float temp;

float Sens=20.48; /% czulosc div/sstop.C %/

nrk=nrlk-1;

R=TEMP I nrks J¥nr kanalu %/
cutporth (FOW, T3 5 A% ustaw trvylb T3 , zerud %/
outportbh (FC, D) 3 Fiwysliid do FC symbol prog. Oxdnrk t.od. wuchom. MBAX/

raxts

while{(linporibFM )&% ('inportbh (FEY)) J¥oczekiwanie na pomiar %/
pawinparﬁb(Pﬁ5; ¥ odeoevt portow A LB %/
ph=inportb {(FR); -
poart_ab={((pb&M) <<8) ipas A% sklejenie bitow B+A X/
kanal=ph>>*4; A wyodrebnienie nr kanalu %X/
iflkanal t=rrk)
{
if {probadlO0000)
proba++
goto nexts
=l se
outporth (FC, 000D 3 /¥ stop dla MBA X/
raturn NULL g
::.
outporth (FC, Oxd) /% stop dla MS&a %/
temp={pori_ab-ZERD) /Sens; A% przelozenie na stopnie O %/
for {(i=1;1i<15000:1++) A¥ opoznienie X/

5
5

return temp;

B
o



10 REMERXYXRRRR0kgxkdobksokksx HBEM-815 (2 czuiniki) HO0RRKRRRREOKKRRRX

20 MASkE=%H10

100 PCW=LHIZEZ: PA=LH13EQ: PE=4HIZEL: FC=8H1IEZ

101 OUT PCW, &HP2

250 CLS

260 PRINT %%k FPOMIAR DOELADNOSCI ODTWARZANIA  TORU RUCHU k" :PRINT: FRINT
270 FPRINT"U W A G A ! - STOF POMIARU = dowolny klawisz (max.i5%0 pomiarow)®
310 LPRINT"X%% POMIAR DOKLADNOSCI ODTWARZIANIA TORU RUCHU kxxv

Z40 LPRINT:LPRINT

TEHO REM R XOR KKK K K RO Kk a0k oo ook Rk R Rk kR koo okokok ok ok ok ok ook okkR ok
ZH0 IC=2

J70 L=0

80 IP=150

IR0 DIM WRDS (IF)

400 OFEN "COM1:9600,E.7.2" AS #1:0N ERROR GOTO 830

410 FRINT #1,CHR$(18);

420 PRINT #1,"CRE78; TEXR"

430 PRINT #1,7IDY"

44% LINE INPUTH#1,A%:PRINT A$

480 FPRINT "WYBOR TORU ¢

452 PRINT ® O - tor prostokatny (F2-F5-F2)20
454 PRINT * 1 - tor prostokatny (F2-P3-F2)"
4546 PRINT ¢ 2 = tor kolowy {r max)"
458 PRINT 3 ~ tor kolowy (v min}"

460 INFUT PP

470 MBA=YHAE-FF

480 OUT FC,MSA

490 ROB=INF (FA)

495 IF INEEY$<:>"" THEN GOTO S70

500 IF ((ROB AND MASK) < :MASK) GOTO 490

HO05 OUT FC, %HO

510 PRINT #1,"MSV 12,13, 0"

520 LINE INFUT#1,A$:PRINT "Fomiar nr :",L+1:FRINT A%
55 FOR I=1 TO 78:PRINT"-";sNEXT I:PRINT"-®
5T0 WRDS (L+1) =A%

H40 L=l+1

550 IF INKEY$="" THEN GOTO 560 ELSE 570

560 IF L<=IF THEN GOTO 480

570 IFi=L

575 OUT PG, %HO

SE0 REMAKKXKRXXKKXKKKKKKEONIEC POMIAROWREKKKK KKK KK KKK KKK KKK KRR KKRKK KRR KKK K
500 DIM WART (IC—-1, IF1)

600 FOR Y=1 TO IF1

610 FOR X=0 TO IC-1

670 WORT (X,Y)=VAL (MID$ (WRDS$ (V) , (&+ (XK15)),10))
&I0 NEXT X

640 NEXT Y
HF0 REM® KRk ook koiok ok ook ook oo kol ks koo ook okl oonioboobokek ok
60 GOSUR 850
&70 GOBUR 920



[ T WU IR ST B W O
&HT0 BOSUR 920
700 ROSUE 850
710 GOSUER 1060 ) .
720 REMEREZORKRARREER ok kk®xd MAY sxdoksiokRiiokinkrionikke ok ik ok kR kiokx
825 60O8UB 1300
820 CLYy
8240 SYSTEM
850 REMAKKEKERERKEREREXN K =owmmemezmez NRKKRRRRIRARORR kKA Rk sk sokdokaok ek
860 FOR I=1 TO ((ICx%x11)+&)
870 LPRINTY=";
880 NEXT I
890 LFRINT
SO0 RETURN
R P S 3222232233833 3332383333383 83833833008 3888¢8033 2383380023032 8 8882851
G20 REMExkkksokkkkkexkxd I i I T R MR R R R Rk R kKR X%
Q30 LOCATE, 1
G40 LFRINTYI"; BPACES (5)
250 FOR I={ TGO IC
F&EO LFRINT®I" s SPACES (10) 3
Q70 NEXT I
P80 LFRINT
P00 RETURM
1000 REMEEE SRRk i R R R KR KRR RO RS R R KRR RO KRRk R Rk kx¥k
1010 REMBERKER 3R &kkekkk OPIS GLOWHI sdkkfiisoioiokrdiokdokikrk ko ko kkkk
1020 LPRINT® L P BFRACES (7)) " 1"y BPACES (10) 3 V2"
1030 LPRINT SPACE$(8) 3 "kanal 12 kanal 13 ¢
1040 RETURN
1050 REME KKK E KRR KRR SOk ok kR kAR ok ok Rk ok kR ok R sk ko ko soiokk
1060 REM ff®kkxgdkdideioiik WYDRUK WYNITRHOW fksoikckdsiockiobkksoionxeskdokkokd ook
1070 FOR Y=1 TO IF1
1080 LPRINT UBING" #H##":VY:
1090 FOR X=0 TO IC-1
1100 LPRINT USING™ k. Hd43# T WART (X, Y ) g
1110 NEXT X
1120 LPRINT
1130 NEXT VY
1140 RETURN
1150 REMARKEE KK R KRR kR KRR RO R E R R AR R Kook R Aok o ROk Rk Rk kg k sk
1240 REMKEKKEEE R KR E R A KKK KKK KRR KRR KRR R R RN R AR KA AR R AR kR kR kkk kR
1300 REMYREREXE Rk ko fkki® OBLICZ R ORXAKEARKERER AR E AN K AR KRR RNk kR kg
1305 REM——m e e e ot oo (JBL T CF SREDR I o s s o o s e e o o e ot e i o
1310 DIM WSE(IC-1)
1320 FOR X=0 TO I1C~1
LEZO FOR vY=1 TO IF1
ZE0 WB (A =WE GO +WARTIX,Y)
1E370 NEXT Y
1275 WO (Xy=Ws (X)) /IPL
17280 NEXT X
I o T 0 ] T T 1 = | I I 0 A B B T T taad
1410 DIM DJIC--1)
1420 FOR X=0 TG IC—1
1440 FOR Y=1 TO IF1
1450 WART(X,YI=ABS (WART (X, YI-WS5{X))
14558 DI =DI{(XY+WART (X, Y)
1460 NEXT Y
1470 DI =DJ (XY /IR
1480 NEXT X
1500 REM e e s s s me - (JB TG Z G e oo s o o o o i
1510 DIM SD{IC-13
1520 FOR X=0 TO IC-1
1530 FOR ¥=1 T4 IPF1
1540 8D (X)) =8D (X1 + ({(WART (X, Y)-DJ (X)) "~2)
1550 NEXT Y
18560 B =8DX)/(IF-1)
1565 SD(X1=580KR (5D (X))
1870 NEXT X
L L T o B e e 1 = { I 0 T T i
1600 RX=0J {0)+3%8D(0)
1605 IF REC.OO001 THEN RX=0
1610 RY=DI(L1y+3%8D{1)
1615 IF RY+<.0001 THEN RY=O0



1640
14650
1660
1700
1701

LFRINT

AT=B0K (RYE2+RY™E)
PRINT "DORKLADNOSC ODTWARZANIA TORU WYNOSI ¢ AT = ";AT

RETURN

REM 0K R KK 8 30K OOk sk ROk 0k ORI R SRR RO KO RO OO R R ORKOR R R KR ROR R KRR RO R R



¥ 8 UM-R ¥ ¥ s5U0UM-R ¥ %385 UM-RYX Y ¥X5UM-RYX X x8UM - R %
Data spr. 1991.12.30 Temp . 0,0 Godz. 14630112

¥k FOMIAR DOKLADNOSCI ODTWARZANIA TORL RUCHU ¥%X

1
xO-EVEES -1.176
4 3,338 ~1.176
50 50335 ~1.176
& ~E.FIE -1.1754
7 -3V EED -1.174
g ~E, 335 —-1.176
g ~EVFEE -1.17&
10 =555 —~1.1748
11 ~3.336 ~-1.176
12 3503356 ~1.174
13 3,338 —~1.176

DROELADNOST ODTWARZANIA TORL WYNOSI @ AT = H.5614657E-04



$include {stdio.h’
#inciude {conia.h?
#include {process.h’
$include "carex.h®
#include {dos.h’

$define BACK  Oxzdb

gaini) /% %1 516 it &/
{
char c;
int i
char ftekst{l=
{
*{#.SPRAWDIENIE DLUGDSCT ODCIMKA STABILIZACII.®,

1
]

~ przygotowac robota zgodnie z DTR,',
- zainstalowac na laczu sechanicznya robota obcaznik wg ark.3. 1%,

i glowice pomiarpsa BP-TCP ,°,
- zainstalowac na stanowisku Ila glowice BP-2L/k/1 ¥,

wraz z.plansza do synchronizacji, *,
- polaczyc uklad posiarowy wg ark.5.1.1, 3.6,
~ zsynchronizowac robota,®,
- wezytac program uzytkosy z kasety dla ukladu sterowania robotalUSRI®,
- uruchomsic podprogram SPL w trybie pracy KROKDWD symulujac *,

7 panelu proramowania odp.wejsca,”,
- ystawic i wyzerowac wskazania czunikow w p-ktach pomiarowych,®,
- wystartowa progras USR w trybie AUTO,",

ucisnij klawisz®,

et @ Em @ W W WM o®m W om &£ m M o@mo®m

-

printFC*E B UN-RESESUN-RELESUN-RIFESUN-RESESUN-RE)Y
gotony{1,3);
for{i=0;i{15;i44)
printf{*is\n®,tekstlil;
gotoxy{40,25);
printf{*\2I\35 - powrot do eenu SPRAWDIENIA®);
sS4t if{{c=getch(})==NiLL}
suitchigetch()}
{
cas2 BACK:
cirscrids
execl (*MERU-2®, "HENU-2°,NULL);
break;
default:
gotc se}
3
else
{
cirscril;
strona{lj
syates{®5PL_s14,BAT"}; /iwykonanie HBN-814.BAS i MENU-2¥/

48



}

JREE3e0idi et tisiiteitasiesstiMUIN - EITIRteittiiiqteatitittqtssiistsy)

t --- naglowek strony ¥/
stronaf)

{

float Teap;

FILE $fd;

struct date Dzien;

struct time Czas;

if{{fd=Fdopenid, n") }==HULL)
{
printf{"Blad drukarki !");
exiti{dl;
}
getdate{tDzien);
gettime{4lzas};
Teap=tarex(b};
forintf(Fd,"\FE SUH-RELISUHR-RESESUN-RESESUB-RELESUN-R IR,
fprintfifd,"Data spr. %d.%02d.%02d Teap. Z4.1F Bodz. Ld:X0Z2d:7%42din\n\n",\
Dzien.da_year,Dzien.da_son,Dzien.da_day,Tesep,lzas.ti_hour,Czas.ti_sin,Czas.ti_secl;
return;

1
5

float carex{nrk)
char nrk;

{

unsigned pa,ph,kanal,k;
int port_ab;

int 13

iong proba=0;

tloat temsp;

float Sens=20.48; /% rzulesc div/stop.C &/

nrk=nrk-1;

K=TEMP lork; /¥nr kanalu §/

outporth(PCH, T3); /% ustaw tryb T3, zeruj ¥/

outportb{PFC,K}; ftwyslij do PC symbol prog. Oxdnrk t.j. uruchos.MSAY/
next:

ghile ({1inporth(PA)J¥&{!inporthiPB}}}  /toczekiwanie na pomiar &/

H .
pa=inportb{PA); /t odczyt portow A1 B U/
ph=inportb{FB);
port_ab={{phiM}{<B) ipa; /¥ skiejenie bitow B+A 1/
kanal=pbiHi; /1 wyodrebnienie nr kanalu t/
if(kanal!=nrk)

{

if {probaci00000)

{
probatt;
goto next;
}
else
{
outportb{PC,0x0}; /t stop dla HBA U/
return NULL;
}

}
outporthiPC,0x0); /% stop dia HSA ¥/
tesp={port_ab-1ERC} /Sens; /% prieiczenie na stoppie £ &/

for (i=1;1415000; 1++) ft opoznienie ¥/



return temp;
}



10 REMAZRXR¥RELkRkdkkks HBM-816 (2 couinibi) XEXRXRKALEREERREE
20 MABK=%H1O0

100
101
290
260
270
Z10
340
EE0
ZHO
ZT70
RO
=90
400
410
420

=0
445
470
480
490
455
OO0
HOE
510
520

o
ek

530
5S40
SEQ
560
570
575
580
S50
&HOO
&10
HZ0

Z0
&L40
&S0
&&0
&70
HE0
HFO0
700
710
720

T
£ nnd

8E0
840
850
860
870
8280
890
Q00
FLO
QIO
QIO
240
FE0
F&H0

FPOW=HIZED: PA=&HIZEC:: FE=HIZE L PC=RH13EZ

OUT PCW, BH92

CLs

FRINT %% FOMIAR ODCINEA STABILIZACII A% siPRINT:FRINT

FRINT"U W A G A ! - STOF POMIARU = dowolny kKlawisz (max.1350 pomiarow)
LFRINTY%%X FPOMIAR DLUGOSBCI ODUINEA STARBILIZACII DLA TORU LAMANEGD Xxx"

LPRINT: LFRINT

REM 300K %R K KKK 0K K K KR 000K 0K K KO K 0K K K 0K 30K KKK K KK o K K K
IC=2

L=0)

IF=150

DIM WRD% (IF)

OFEN "COML:9600,E,7,2" AS #1:0N ERROR GOTO 830
FRINT #1,CHRS(18);

FRINT #1,"CFE78; TEXX"

FRINT #1,"IDY™"

LINE INPUT#1,0%:FRINT A%

MSA=EHOA

QuUT FC,MBA

ROB=INF(FA) ¢
IF INKEYSS="" THEN GOTO %70

IF ((ROB AND MASE) < >*MASE) GOTO 490

OUT PG, &HO
FRINT #1,"M8V 12,1300
LINE INFUT#1,A%$:FRINT "Fomiar nr :",L+1:PFRINT A%

% FOR I=1 TO 78:FPRINT"-";:NEXT I:PRINT"-"

WRD% (L+1) =A%

L=l+1

IF INKEYS="" THEN GDTO 5&0 ELSE 870

IF L<=1IF THEN G070 480

IF1=L

OuUT PCyEHO

REMRERFXXRERERRARRRKEONIEC FPOMIAROWA OO0 OO R ROk R Rk kR Rk kR ok %
DIM WART(IC-1,IF1) v

FOR ¥Y=1 TO IF1

FOR X=0 TO IC-1

WART (X, Y =VAL (MIDS (WRDS(Y) , (&+{XKIE) Y, 10))

NEXT X

MEXT ¥

A 2SS 202220200000ttt et s e e ettt et i s sosessesseesssss:
GOSUER BSO

GOSUER 220

GOsUR 1010

GOSUR 920

GOSUR 830

EOSUR 1060

REMEXXEEAREXEAARKAXXRAONRR MAK 00k koo o ORIk R K RO R R R R KRRk k%
GOSUR 1300

CLe

SYSTEM

REMEXEREXARRLERRRKENK =ommmmeame KROOKERCOEE0R0RCOR KRR RCK OR300 Rk kok ook
FOR I=1 TO (({ICX11)+é4
LFRINT ="y

NEXT I

LFRINT

RETURN

INELE S S 2R PSS 0222 8220022223228 2222000222220 22 020002222202 04¢2
REMEXREIERRRXRAERRER I I I I S 3228883333382 220 0588002280041
LOCATE, 1

LERINT"I"; SFACES (%) 3 fSZD
FOR Is=1 TO IC

LPRINT"I":SRACES (10) 3

~



KA

A IperiN

280 LFRINT
G0 RETURN

1000
101
1020
1OED
1040
1LOB0
10860
1070
1080
1090
1100
1110
1120
L1320
1140
1150
12440
100
173505
1310
1320
1330
1350
1E70
1375
L1280
14G0
1410
1420
1440
1450
1455
14460
1470
1480
1500
1510
1520
1530
1540
1350
1560
15465
1570
150
1600
1605
1HL0
161LE
1630
14640
L&ED
1660
1700
1701

REME R R AR R KRR KO A OR R AR R AR KRR KRR A MR AR KRR R AR AR R R KR KL LR X
REMEKEARERRKKXRKAREE OPIS GLOWET X FA ook R R koo ke Rk ok ko
LEFRINTY L FUsBPACES(7) ;"1 SFACES (1O 3 "2

LFRINT SFACE$(B8) 3 "kanal 12 kanal 13 ¢

RETURN

IR ST ERTL PR PR TS ECEEIIRIFELCEECTF TSRS IIF LR T SIS S 28!
REM XXXEXXAKERXLFAORRRE WYDRUE WYNIFOW REXKEIARRAOER KRR R R ER R KRR AR KRRk R%
FOR Y=1 TO IF1

LRFRINT USING"  ###":VYs

FOR X=0 T0O I0-1

LFRINT USING"  ##.8##8F "3 WART(X,VY) 3

NEXT X

LPRINT

NEXT ¥

RETURN

FREMACK R R KR RO R O OO O R R RO R o O R R R Rk oo R R R ook sk
R E M R R R K R R R R O R R R AR AR AR AR R R RO Rk ok ko
REMIOR R0 ROk kdkdokk OBLICZ RO OREEERIORKEERREN KR KRR ERRERRR KRR AR K KR
FRUE ¥ o e o o e OBLICZ SREDNIA e o o o e o e et e e
DIM WS(IC-1)

FOR X=0 T IC~-1

FOR ¥Y=1 TO IF1

WS (X =WE (X)) +WART (X, Y)

NEXT Y

WS (=W {X) /IR

MEXT X

DIM DJICIC~1

FOR X=0 T0O I1C-1

FOR ¥=1 T0 IPF1

WART (X, YI=ABS(WART (X, Y)Y ~-WE (X))

DI (K =DI (XY +WART (X, Y)

NEXT ¥

DICXy=DJ (X} IF1

NEXT X

F,:E]vl %180 04400 oe mere eose Iosb east Sesvn 4000s L4008 VeSS Seats SHATE 048R0 Sreet SeUEY Fbieb svves Soose SeRte Seida bieLa Maest ebre smstt [jBLIC'Z Sd “nthe rmaoe Feme e SHASS seert saRes Fesma GLSRR SR SRS eASS Beenh SH4RA S0008 PRI $BOSS SALSK S0 ceosk RSB tmeed esss Sesse ShbeR Satan Bassa GAAER oot SR(RE ek Mians HebSh
DIM SD(IC~-1)

FOR X=0 T0O IC~1

FOR v=1 70 IFl

SR =8D(X)+ L {HART (X, Y)~DJ (X))~

NEXT ¥

DX =8D(X) A {IF~1)

SD X)) =88R (B (X1

MNEXT X

FUELI o o o e o et e s s e ) A T I
RE=DJ (O +3XBD {0

IF RX<, 0001 THEM RX=0

RY=DJ(1)+Z%8D {1

IF RY<.0Q001 THEMN RY=0

=3 28 1t [T PRSIT————————yNR /Y AVS 1 T (g FUM g POy g P o e oo o oo e e
LPRINT

AT=5CR (RZ+RY™2)

LFRINT "DLUGOSC ODRCINKA STABILIZACII WYHNOSI @ SFL = "147T

RETURN

FEM R R R R R R K K K R R R KA R R KRR NN Rk ko ks



¥ 8 UM-RE¥Xx XS5 UM-~-R X% ¥8UM-R %2 ¥ X5UM-R%X X %¥8UM-R X%
Data spr. 1991.12.30

Tenp. 18.46 Gode. 16:47:25

ik POMIAR DLUGOSCT ODCINEA STARBILIZACDJII DLA TORU LAMANEGD %Xk

14
15
14
17

~1.176&
~1.174
~1.176
~31.174
-1.174
—=1.17&

13

DLUGDSD ODCINKA STARILIZACII WYNOSI @ 8FL = &.054B79E-04

52,



#include <stdio.h>
#include <conio.hx
#include <process.h>
#include <dos.h>
#include “"carex.h"
#include <math.h>

Hdeftine BACK O 4
int v_pl771; /% tabela wynikow pomiarow prediosci {impulsy] %/
double v_mi7Fl,v_kL{71g
double v_ms,v_ks: /¥ sredrnie %X/
double pasek,wspol: /¥dl.paska pom.,wspolozynnik do wiora przelicz. X/
struct time Crass
struct zeit J¥czas docslowyi/
unsianed m3 Smink/
unsigned si I 3-1-1°% ¥4
unsigned ss: Ssek/100%/
¥d Czasg
double prayspl30010047;
int LPp; /Xliceba pomliarow przvspieszenia%/

FILE %x+d;
int Fo=5000;

main{) JX KX S17 %% %/

<

prediosoc ()3

clrscr()

execl ("MENU-2", "MENU-2"  MULLY :

fa

/Rkoniec maink/

/ ¥mmmomorimm s s on me o mm s s e pc,mi ar py—;_n_;_j bogri sosssrooooooooomoosssosssm e ¥/
prediosc ()

inmt iy

char c.n_os;

unsigned osg

char ftekstilil=

i
e
-

AN

"17.85FRAWDZENIE DOKLADNOSCI I FOWTARZALNOSOI PREDEOSCILY,

- preygotowac robota zgodnis 2z DTR, Y,

- zainstalowac na laczu mechanicznym robota oborasnik wg ark. 2.1 %,
i ceudnik FL-5.7,

~ zainstalowac na stanowishku pomiarowym Ila /patrz DTR nr rei.b4463/70,
linial pomiarowy iplansze pomiarowa dla toru o ksztalcie kolowym, ",

- polaczyc uklad pomiarowy w/g ark.S.1.1,",

- wozvtao program uzytlkowy = kasety dla wkladu sterowania robota/USR/Y,

- wruchomic program VAR w trybie pracy EROEQWD symuludac z panelu”,
pragramowania odpowiednie wejiscia,”,

- ustawic czuinik FE-5 oraz linial lub plansze pomiarowa,”,

- wruchomic program pomiaru prediosci dla okreslonych stopni swobody, ",

nacisnili klawisz ",

[
g

e~



clrscr ()
printf"x S UM-R X % X8 UM-FRX¥¥SUM~-RXX*¥35UM-R% % %SUM-—-FR%X";
gotoxy (1,5);
For{i=0pidi3ii++)
printf ("Aswn tekstlilil):
gotoxy (40,25) 3
printf ("ANZ2IASE - powrot do menu SFRAWDZENIA") 3

SWE 1 ({o=getch () ) ==NULL)
switchigetch ()

case BACH:
clrscr ()
execl ("MENU-2", "MENU~-2"  NULL) ;
bhrealk;
defaults
goto swy

1,
o
elase
ks
1.

clrscr ()
printf ("Fodali numer osisn)g
printf (¥ 1 - Fi\wn 2 - teta\n 3 - alfawn 4 — t\mn 5 - vin'"lg
printf("aos nr — ")
printf ("de\n" . n_os=getch ()
switch (m_os)
case” 17 :
Qe=0xas s
pasek=200;3
wspol=7;
breal;
casg 2%
os=0xad;
pasek=24., 6
wepol=3.54;
bresak;
case” 3"
os=0xacs
passek=546,5;
wepol =3, 24z
breaky
case” 47 3
os=01ab;:
pasek=400;
wennol=7%;
breaks
case" 3%
0s=0xaas
pasek=2003
wepol=183, 43
bhreal;
defaults
printf ("\nBEledny nr osi AinMg
gqoto swi
Jikoniec switchix/
fi¥koniec slseX/

[

printd ("\nllczekiwanie na svgnal od robota...\n");
do_robot(os)
Ftiv_pls
for {i=0Q;1I7i++)
<

printf {("pomiar nr “Ad ¥ 4Ad X impulsowinY,i+l,v_plills

for {i=1j

~d
I
fudn
+
T
~

_mbid=pasek/ (v _plil%{(0,0002)); /¥przeliczenis na mm/s%/
_kfid=wspol¥Fo/v_plils fedprzeliczenis na o/sk/
msr=y mlids
Lkste=y L1

AL A A R



T I T I v — I I

retuwn;

1
B

/e et e M @ P RAHDSOL e e b e
int ft(port_ab) ¥ port ab ~tabela wynikow 7 l-tow %/

int port_abl71;

LS

int pa.pbs
int i
char nrk=0480;

outporth (FCW, T2 ; FER ustaw trybh T3 . zeruld %X/
outporth (FC,nrk) g J¥wyslidi do PC symbol prog. OxXnrk t.i. wruchom.MSAX/
For{i=051<73i++) AR 7 pomiarow ~  impulsy ¥ LO.2 msli/
whilel(inportb (FA)} /¥oczekiwanie na zero %X/

H
while (! (inportbh (FA)&&inporth (FE))) Aopczekiwanie na pomiar ¥/
paﬁinporﬁb(Pﬁ); 7¥ wartoso licznika L3I X/
ph=inporth (FE); A% wartosc licznika HE ¥/
port_ablil=((285-pb) X28&6) +(285-pal

ARprintf ("Ad  L3= ¥d HI= Ad\vn",port _ablil.pa.ph) i %/

outparth (PO, OxQ) g ¥ stop dla MEBA X/
raturng
B e e e e i s do robota i od roboba e e Y

do_yrobot (nrk)

char nrkg

unsigrned pas
int ij
outporth (FOCW,T3) g ZR ustaw tryb T3 , zerui X/
outportb{(FC, nrk); FRwyslild do PC symbol prog. OxXnrk f.d. uruchom.MSAx/
while (! {pa=inportbh (FA)Y)) /¥oczekiwanie na sygnal od robota %/
H
outporth (FC, 00 ; /¥ stop dla MSA %/

for{i=13 1320005 i++)
H

sturn pas

g

B e o o o ettt e s o NAaglowek Shrory e e e e e v o s e s e o o B
strona ()

L

Ffloat Temps

struct date Doieng

astruct time Czas:

if {{fd=fdopen (4, "w") ) ==NULL)

printf ("Blad drukarki !");
sxit (0);

o,
&

getdate{(&Dzien);
gettime{&lzas)
Temp=caraex (&)

fprintf(Ffd,"NF2 S UM - R ¥ ¥ ¥ 8UM-~-FR ¥ ¥ ¥85UM~R X ¥ ¥x¥SUM-R%X % ¥%¥5UM- R $\n";
fprintf (fd,. "Data spr. %d.402d.7402d Temsz. #4.1F Gipcdy ¥Yr =202V 020 0 m -0



Dzien.da_year.D-ien.da_mon,Drien.da_day, Tenp,Cras. i _houwr,Czas.ti_min,Czas.ti _sec)
returng :

.‘.;

e et s s e v o i e e YN B E DA XL e e e e i e e
+loat cares (nrk?

char nrks

£

unsigned pa,pb,kanal (kB3

int port_ab;

int i

long proba=0;

+lomat temp;

float Sens=Z20,48; A% czulosc divistop.C %/

mrk=nrk-1g :
F=TEMF Inrk: Z¥nr kanalu %/

outporth (PCW, T3) /% ustaw trvbh T3 . zeruld %/
outportb (FC ) 3 F¥wyslii do FPC symbol prog. Oxdmnrk tod. wruchom.MSA%/S
nexts
while{{(!inportb(FA) &% {!inporth (FE))) f¥ocrekiwanie na pomiar X/
pauinpmrfb(Pﬁ); /% pdozyt portow A 1 B X/
pb=inporth {(FRB)j
port_abs={(pb&M)<L8) ipa; /¥ skledjenie bitow H+A %/
Eanal=pb*>>4; FR wyodrebnienie nr kanalu X/
if (kamnal '=nrk)
i {probadl00000)
. c
proba-++g
goto next;
else

outporth (FC, 0003 /¥ stop dla MBA X/

return NULLg
outporth (PFC,Ox00 F¥ stop dla MBA &/
tenp={port_ ab-ZER0) /Sensy /¥ przelczenie na stopnie C %/
For {(i=1:1i<1500031i++) /¥ ppoznienis X/
raturn témp;
}
B e e e i o i s e wWwydirul predlosod e e s o e e K[
wydruk (axi)
char axig
int i
stronally
fprintf (fd, " SFRAWDZENTIE FPREDEOSCI osi rr “o\nsn,awilds
forintf (+d, "Mr pomiaru L mm/s 1 [ stopni/s I\n\n")g
for{i=1yid7si++)
fprintf (fd, " “d Yoo LF O lFsmtyd ovomlid,v_ kD133
fprintf (fd,"\n srednia Yubyy 1 AOVIFNNY v _ms/b, v _ks/b)

returng

1.



D =ern et st s b v e st s s s e e et et S e e e bt v e s

ad_robot (2

ra
1

unsigned pa;
int ig

outporth (FCW, T3) 3
outporth (FC, Oxbho) g

/% ustaw tryb TIZ ,
FR¥wysli i

zerul X/
do FPC symbol prog.
while (! (pa=inportbh (FAY)) Fdopczekiwanie na sygnal

H] -~
outportb (FC, 0x0) 1
Ffor (i=131i<32000;1++)

/¥ stop dla MBA %/

"
8

return pas

wydirukl (axi)

char awxig

int ij

double max=0;

Ffor (i=03i<LPpyi++)
max=(fabs{przysplillEI) >fabs(max)) Pproysplill3limany

strona();

fprintf (fd, " SFRAWDZENIE FRIYSFIESZENIA

fprintd (Fd, "N pomiaru kanal 3 kanal 4
for (i=03i<LFpsi++)

fprintf (fd, " %3d b BF b 2F
plilf3E1) g

fprintf (fd, "\nwart. maksymalna - -

returng

B
:

Ox¥nrk

R

od robota %/

Fipbhlics

nr Ac
banal, 5

osi

hb. 2F

O FODOL & o e e R [

uruchom. MSAax/

wydruk priyspl@sienia e e e e e K

maximumi/

Em/sZl

smAnt,anidg
asredniainin’) g

GCEFNn i+l preyvepli L0, preyvsplillil i prayspli T

Y 2ENNY  maKd



