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Analiza deskryptorowa:
ROBOTY PRZEMYSLOWE, STEROWANIE, OPROGRAMOWANIE, BADANIA

Analiza dokumentacyjna:

Sprawozdanie zawiera opis prac zrealizowanych w ramach weryfikacji po badaniach
dokumentacji i oprogramowywania robota URP-120.

Tytuly poprzednich sprawozdan:

Aspekty sterowania robotami cigzkimi na przyktadzie URP-120. Etap 2. Uruchomienie,
oprogramowanie i badania robota URP-120. spraw. PIAP nr rej. 7401.
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1. Wstep

W ramach dotychczasowych prac nad robotem URP-120 wykonano
nastgpujace zadania:

a) Montaz, zestawienie i uruchomienie w zakresie sprz¢tu ukladu sterowania
URP w wersji dostosowanej do robota o udzwigu 120 kg.

b) Testy czgsci napgdowej i obiektowej uktadu sterowania URP-120.

¢) Uruchomienie kanatu transmisji szeregowej RS232C w jednostce centralnej
uktadu sterowania URP-120.

d) Posadowienie prototypowej wersji podstawowego programu Sterujacego
robota URP-120. Testowanie funkcjonalne uktadu sterowania robota URP-
120.

¢) Potaczenie ukladu sterowania z czg$cia manipulacyjng 1 uruchomienie
kompletnego robota URP-120.

f) Wykonanie i uruchomienie programu sterujacego dla robota URP-120.
g) Przeprowadzenie podstawowych prob funkcjonalnych.

W efekcie tych prac powstal prototyp robota URP-120. Po badaniach
zweryfikowano dokumentacje w zakresie sprzetowej ukladu sterowania 1 w
zaKkresie oprogramowania. Przygotowano wzorce pamigci EPROM. Zebrano tez
szereg uwag i wnioskdéw, ktore beda przydatne generalnie przy opracowaniu
koncepcji i realizacji dalszych prac nad robotami URP. Niniejsze sprawozdanie
przedstawia wilasnie wyniki obserwacji i plynace z nich wnioski, jest
podsumowaniem calej pracy nad robotem URP-120.

PIAP-ZSI nr rej. 7402
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2.

Wyniki i wnioski z prac uruchomieniowych i badan robota URP-120.

Wiele uwag i wnioskéw nasunglo si¢ juz w trakcie prac uruchomieniowych
ukladu sterowania i calego robota URP-120. Przeprowadzone préby daly
dodatkowe obserwacje. Dla uporzadkowania zostaly one zebrane w ponizszych
punktach.

L

II.

Niezawodno$¢ ukladu sterowania URP. Prace nad ukladem sterowania
URP-120 i p6zniej przy uruchamianiu catego robota pokazaly, ze sterownik
URP cechuje bardzo wysoka niezawodno$¢. Uklad, na ktérym prowadzono
prace byl adaptowany z prototypu ukladu sterowania URP-60. Wczesniej,
wilasnie z czgdcia manipulacyjng 60 kg, przeszedt caly cykl badan robota.
Mozna wigc powiedzie¢, ze byt to zestaw w pewnym stopniu
wyeksploatowany. Pomimo tego, podczas prac nad URP-120, nie bylo
praktycznie zadnych klopotow sprzgtowych, awarii, niesprawnosci itp.
Wniosek - nalezy trzymac sie przyjetej koncepcji konstrukcji sterowania URP
i konsekweninie jq rozwijaé, nie szukajqc catkiem nowych rozwiqzan.

Okablowanie czg$ci manipulacyjnej URP-120. Podstawowym powodem
przedtuzenia prac nad uruchomieniem catego robota byly problemy z czescia
manipulacyjna. Kilkakrotnie doszlo do uszkodzenia okablowania. Jest ono
przy tym, w wiclu miejscach poprowadzone do$é nieszczesliwie.
Przyktadowo wysoce awaryjne jest poprowadzenie przewodéw wokél osi
obrotu piatego stopnia swobody. Sa one mocowane na sprezynie, ktora
odwija si¢ i zwija wraz z ruchem tej osi. Sprezyna ta ma do$¢ trudne warunki
pracy i czgsto ulega uszkodzeniu. Poza tym, aby to rozwiazanie prawidtowo
dziatalo, przewody musza si¢ réwno ukladaé, co po pewnym okresie
eksploatacji jest praktycznie niemozliwe. Wniosek - jedng z podstawowych
prac przy modernizacji cze$ci manipulacyjnej robota URP-120 powinna byé
zmiana prowadzenia okablowania, np. stosujqc rozwiqzania opracowane i
sprawdzone w robocie 120 kg z ukladem sterowania Bosch.

III. Moc naped6éw robota. Podczas badan robot wykonywat instrukcje ruchu z

zadeklarowanymi maksymalnymi predkosciami. Wida¢ jednak bylo, ze
predkosci tych nie osiagat. Po prostu bylo to niemozliwe przy aktualnym
mozliwym do uzyskania przyspieszeniu, na konstrukcyjnie ograniczonych
zakresach. Dodatkowo, przy stosowanych napedach robot jest czuly na
wielkos¢ cisnienia w cylindrach odciazenia pneumatycznego. Whiosek - dia
realnych zastosowarni przemysfowych nalezy opracowaé zastosowanie
mocniejszych silnikow.

PIAP-ZSI _ nr rej. 7402
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IV.Podtrzymanie bateryjne. Podczas prac mialo miejsce wyczerpanie sie
baterii podtrzymujacych program uzytkowy na jednostce centralnej.
Nastgpilo to podczas postoju robota, gdy byt wylaczony. Baterie
rzeczywiscie byly stare 1 mialy prawo si¢ wyczerpa¢ lecz operator nie mogt
przewidzie¢ momentu zaistnienia tego faktu. Wniosek - trzeba wprowadzi¢
sygnalizacje stanu natadowania baterii.

V. Trwalo$¢ czgsci mechanicznej. W ramach badan przeprowadzono probe
pracy ciaglej. Trwala ona tylko 8 godzin, co dla celéw realizowanego
zlecenia wystarczylo. Nie dato jednak zadnych informacji na temat trwatosci
czeg$ci mechaniczne). Biorac pod uwage ogélnie wysoka niezawodno$é
uktadu sterowania, URP potwierdzong w innych zastosowaniach, wydaje sig,
ze krytyczna dla trwatosci catego robota URP-120 jest niezawodnos$¢ czesci
manipulacyjnej. Wniosek - w razie kontynuowania prac nad robotem URP-
120 nalezy przeprowadzi¢ dlugotrwalq (rzedu 800-1000 godzin) prébe
zmeczeniowq, celem znalezienia stabych punktéw mechaniki robota.

PIAP-ZSI nr rej. 7402
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3. Mozliwosci zastosowania robota URP-120.

Biorac pod uwage parametry techniczne robota URP-120, jego cechy, ktore
ujawnily si¢ podczas przeprowadzonych prac uruchomieniowych i badan oraz
aktualne rozeznanie na rynku mozna wskaza¢ aktualne, mozliwe, realne do
praktycznych przedsigwzi¢¢, obszary zastosowan robota URP-120.

I. Paletyzowanie. Do tego zastosowania robot wymagalby najmniejszych
przerdbek. Oczywiscie na poczatek nalezaloby szuka¢ aplikacji, gdzie nie
Jest wymagany krotki czas cyklu, a wigc i duze przyspieszenia/opdznienia
napedow robota. Dlatego pod katem tego obszaru trzeba si¢ skupi¢ na
zastosowaniach w $rodowisku uciazliwym dla czlowieka lub tam, gdzie jest
wymagany wyjatkowo duzy udzwig, przekraczajacy mozliwosci czlowieka.
Do takich obszaréw mozna zaliczy¢ paletyzowanie proszk6w do prania
(duze pudelka sa pakowane po kilkanascie sztuk - najczesciej w folig),
przenoszenie transporteréw z napojami (palety maja po kilka warstw, o
catkowitej wysokosci r1zgdu 180-200 cm), przenoszenie artykulow
workowanych (mogg by¢ to worki o catkowitej masie rzedu 50 do 100 kg -
przemyst spozywczy, nawozy).

IL. Czyszczenie cigzkich detali. Czyszczenie odlewow od lat nalezy do
popularnych aplikacji robotéw przemystowych na $wiecie. W naszym kraju
proces ten nie jest che¢tnie robotyzowany z uwagi na wceiaz niskie koszty
pracy recznej w stosunku do kosztéw instalacji zautomatyzowanych. Sa
jednak wyroby o duzych gabarytach i duzym ci¢zarze, ktérymi cztowickowi
po prostu trudno jest manipulowa¢. Tu istnieje szansa wejscia z robotem
URP-120. Przykladem moze by¢ asortyment produkcji niektérych odlewni
(korpusy maszyn) oraz wyroby typu felgi samochodowe.

IIL. Zgrzewanie punktowe. Z uwagi na swdj udzwig robota URP-120 moze
Smialo operowa¢ zgrzewarka z transformatorem umieszczonym na ramieniu,
bezposrednio przy kleszczach. Poniewaz robotyzacja tej operacji jest
oplacalna prawie wytacznie przy produkcji diugich serii wyrobéw, wydaje
si¢, ze mozliwo$ci wdrozen w tym obszarze nalezy szuka¢ przede wszystkim
W motoryzacji.

Podejmujac dzialania akwizycyjno-promocyjne w ww obszarach trzeba pamietad,
ze posiadany, wykorzystywany w probach prototyp robota URP-120 nie nadaje si¢
do zastosowania w warunkach przemystowych, do pracy w rezimie produkcyjnym.
W razie podjecia tematu aplikacyjnego musi by¢ wykonany nowy egzemplarz.
Dodatkowo takie pierwsze wdrozenie bgdzie zarazem poletkiem doswiadczalnym,
na ktorym wyjda wszelkie niedostatki konstrukcji., Biorac to pod uwage oraz cene
samego robota wydaje si¢, ze realne jest jedynie przeprowadzenie pierwszego
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wdrozenia przy wsparciu dofinansowania zewnegtrznego, np. w ramach projektu
celowego KBN.

PIAP-ZSI nr rej. 7402
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Zalacznik 1 -  opis dyskietki z oprogramowaniem robota URP-120.
URP-120

Dyskietka zawiera kompletny program sterujacy dla robota URP-120 wedlug stanu
na dzien 23 grudnia 1996. Program zostat zarchiwizowany przy wykorzystaniu
narzedzi Norton Commander ver. 4.0 - metoda kompresji 'ARJ'. Do rozpakowania
nalezy uzy¢ narzedzi dekompresji 'ARJ' pakietu Norton Commander, z opcja
odtworzenia katalogéw. Po rozpakowaniu otrzymujemy katalog ' 120', wraz z
podkatalogami. Zapisane sa w nich:

— pliki zrédtowe,

— biblioteki,

— program w postaci wynikowej, tadowalnej do EPROM - 'ROMFILE.HEX',

— program inicjalizacji pakietu jednostki centralnej MV-52, w postaci

wynikowej, ladowalnej do EPROM, w dwdch wersjach:

— z monitorem - 'MONITON. HEX',
— bez monitora - 'MONITOFF HEX',

Na dyskietce znajduje si¢ rowniez zbior URPEPROM.DOC - zapisane w edytorze
Word for Windows 2.0 zasady tworzenia wzorcow pami¢ci EPROM z
programem sterujacym robotéw URP dla jednostki centralnej MV-52, przy
wykorzystaniu programatora SEPROG.

PIAP-ZSI nr rej. 7402
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Zalacznik 2 - Zasady tworzenia wzorcow pamieci EPROM z programem
sterujqcym robotéw URP, przy wykorzystaniu programatora
SEPROG.

1. Zrobi¢ plik ROMFILE. HEX

2. Ze zbioru ROMFILE.HEX usunaé, np. przy pomocy edytora, nast¢pujace
rekordy:

START ADDRESS RECORD typ rekordu '03'
END OF FILE RECORD - typ rekordu '01
(sa to dwa ostatnie rekordy pliku ROMFILE.HEX).

3. Skopiowa¢ plik z kodem programu sterujacego (ROMFILE.HEX) i plik z
kodem programu ‘'monitor POS' (MONITON.HEX jesli chcemy aby monitor
zglaszal si¢ w zaleznosci od ustawienia zwory na plycie zlacz ukladu
sterowania lu MONITOFF.HEX jes§li nmonitor nie jest nam potrzebny) do
jednego pliku, z ktérego bedziemy robili wzorce pamigci EPROM:

COPY ROMFILE.HEX + MONITOR.HEX ROM.HEX
Przejs¢ do katalogu SEPROG i skopiowa¢ do niego plik ROM.HEX.
Uruchomi¢ program SEPROG.EXE
Wybra¢ polecenie LOAD z menu FILE.
Jako zbiér do ladowania poda¢ ROM.HEX - pokaze si¢ okienko z pytaniami:
— podac File offset - EO000,
— wybra¢ Loaded bytes - Even!!!,

NS e

— najecha¢ mysza na OK i klikna¢.

8. Wybra¢ polecenie PROGRAM z menu DEVICE, sprawdzi¢, ze:
Device Start Address = 00000
Device End Address = OFFFF

wstawi¢ do podstawki programatora czysta ko§¢ EPROM 27C512, opisana jako
"Low", najecha¢ mysza na OK i klikna¢. Programowanie trwa ok. 7-8 minut.

9. Wybra¢ polecenie LOAD z menu FILE.

10. Jako zbior do ladowania poda¢ ROM.HEX - pokaze si¢ okienko z pytaniami:
— podac File offset - E0000,
— wybra¢ Loaded bytes - Odd!!!,
— najecha¢ mysza na OK i klikna¢.

PIAP-ZSI nr rej. 7402
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11. Wybra¢ polecenie PROGRAM z menu DEVICE, sprawdzié, ze:
Device Start Address = 00000
Device End Address = OFFFF

wstawi¢ do podstawki programatora czysta kos¢ EPROM 27C512, opisana jako
"High", najecha¢ mysza na OK i kliknaé.

12. Wybra¢ polecenie QUIT z menu FILE. Wylaczy¢ programator.

PIAP-ZSI nr rej. 7402
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Zalacznik 3 -

robota URP-120
Dokumentacja konstrukcyina:

Numer | Tytul dokumentacji
8119 Cyfrowy sterownik potozenia osi MV20
8120 Zasilacz rezolwerdw MV21
8123 Adapter panelu programowania
8124 Panel operacyjny
8125 Zespoél bezpiecznikdw 1 stycznikOw
8126 Kabel robota
8127 Przylacze wejs¢/wyjsc
8128 Panel programowania
8130 Plytka sterowania panelu programowania
8131 Kabel panelu programowania
8134 Zesp6t zasilaczy
8183 Prostownik ukladu zasilania
8186 Zesp6l hamulca URP-120
Dokumenty zwigzane:

Specyfikacia dokumentacji konstrukcyjnej uktadu sterowania

— Dokumentacja techniczno-ruchowa uktadu sterowania robotéw URP-60
— Program badan ukladu sterowania robotéw URP-60

— Dokumentacja techniczno-ruchowa panelu programowania

— Warunki technicznego odbioru panelu programowania

PIAP-ZSI
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Zalacznik 4 - Specyfikacja oprogramowania ukladu sterowania robota
URP-120
— INTORAD.CS6
Katalog glowny ' 120' - LINEAR C86
— M_TOR 2.C86
Iéﬁiﬁ? AS6 —  MAKE PP.C86
COP ALL BAT —  PARLIN.C86
GO.BAT —  RADTOIN.C86
LIB BAT —  STINTERP.C86
LIBRARY BAT - %}é\f{%\;{H
AXESCNTR.C86 - INDEKS.H
ERROR.C86 - LINEAR.
ERRTXT.C86 - A,
GLOBVAR.CS86 - .
GRIPOPER C86 Podkatalog GLOBSPAC
HARDERR.C86 — LIBBAT
INITMAIN.CS86 —  LIBRARY.BAT
MAIN.C86 —  CLRPRLMP.CS86
SETSYSST.C86 —  DELINS.C86
SWTCHEXT.C86 — DELTOOL.C86
SYSTEM.C86 —  FINDINS.C86
TIMELAG.C86 - FINDTOOL.CS86
VERSION .C86 —  GETCURR.C86
—  ERRORSH —  GETEXT.CS6
—  EXTWORLDH —  GETFRST.C86
~ MAINH —  GETINTR.CS6
—  SETIMPH ~  GETLAST.C86
—  MAINLIB —  GETMIDD.CS6
Podkatalog EPROM —  GETNEXT.C86
—  ROMFILEBAT —  GETPREV.C86
—  ROMLOC.CON - GLOBSINI.C86
—  PROFILEKED —  GLOBSVAR.C86
—  ROMFILE.MPI —  INIT_GS.C86
—  ROMFILE HEX —  PUTINSNO.C86
—  ROMFILE.MP2 ~  SEARCH.C86
Podkatalog EXTMOV —  SEARCHIN.C86
—  LIB.BAT —  SEARPREV.C86
—  LIBRARY BAT —  SETPRLMP.C86
— INV_TOR.C86 —  SHIFT.C86
—  MOVE.C86 — STOREINS.C86
— CALCEXT.C86 - STORTOOL.C86
—  DEFTOOL.C86 - UPDATIDX‘C86
—  DTOLCS6 —  VELCOEFF.C86
—  DTOL.CS86 —  POPPOS.C86
—  EXTCONST.C86 — CONSTH
- INITEXTM.C86 - GLOBSPACH
~  GLOB_RAMLIB
PIAP-ZSI nr rej. 7402
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—  GLOBSIZE A86 UNEX INT.A86
— GLOB_ROMLIB Podkatalog INTMOV
—  GLOBSPACLIB LIB.BAT
Podkatalog 'HARDWARE' LIBRARY.BAT
LIB.BAT QUASILIN.C86
— LIBRARY.BAT DIVIDE.A86
— CSRA.A86 INITINTM.C86
— DIS_IN.A86 INRANGE.C86
— ENABL IN.A86 INTMCONS.C86
— HARD_CON.A86 INTMVAR.C86
— INBYTE.A86 MICROSTP.C86
— INI 186.A86 SENDABS.C86
— INI_8259.A86 SIMPLSTP.C86
— INI ZB853.A86 SIVCNSTR.C86
— INT_TIME.A86 ARMH
— INT Z853.A86 INTMOV.H
— INWORD.A86 MICROSTP.H
— OPOZNIEN.A86 QUASILIN.H
— OUTBYTE.A86 SENDABS.H
— OUTWORD.A86 INTMOV.LIB
— PARAMTR A86 Podkatalog INTRPRTR
— SET _VECT.A86 LIB.BAT
— UNEX INT.A86 LIBRARY.BAT
—  AXISSTOP.C86 INTRRPTD.C86
— BLINK.C86 CLEAN.C86
— COUNTER2.C86 DOEXTRA.C86
— CTRLRDY.C86 DOINSTR.C86
— EXTINGSH.C86 INIINTRP.C86
— GETCLOCK.C86 INTRPCNS.C86
—  GRIPPERS.C86 INTRPRTR.C86
— HARDCONS.C86 INTRPVAR.C86
— HARDVAR.C86 IS.C86
— INITHARD.C86 JUMPCOND.C86
— INPOS.C86 VALUEI1B.C86
— LIGHT.C86 WAITCOND.C86
— READAPOS.C86 WAITSTAT.C86
—  SENDINC.C86 WTFINPOS.C86
—  SNDCORIN.C86 INSCODES.H
—  STOPHSYN.C86 INSTRUCT.H
— STRTHSYN.C86 INTRPRTR H
—  SYNCHRND.C86 TYPES.H
— USERIN.C86 WAITCOND.H
— USEROUT.C86 INTRPRTR LIB
— HARDWAREH Podkatalog INSTR
— HARDWARE.LIB LIB.BAT
Podkatalog NORM_INT LIBRARY.BAT
—  UNEX INT.A86 CALL.C86
Podkatalog TEST INT DEFV.C86
PIAP-ZSI nr rej. 7402
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— EMPTY.C86 — ROTMATRX.C86

— ENDPGM.C86 —  VECTANGL.C86

-~ GRIP.C86 — VECTMDSQ.C86

- JUMP.C86 —  VECTNRML.C86

— JUMPEQ.C86 —  VECTSUB.C86

— JUMPNE.C86 —  MATVMUL.C86

— LOOP.C86 —  SCLMUL.C86

— LPEND.C86 —  VECTADD.C86

— NOOP.C86 -~  VECTMUL.C86

— POSC.C86 — MATHS87.H

— POSL.C86 — MATHS7.LIB

— POSQ.C86 Podkatalog OPERPNL

— RET.C86 LIB.BAT

— SET.C86 — LIBRARY.BAT

— STRPGM.C86 — OPER_TAB.A86

— SUBR.C86 —  AUTOWORK.C86

— TOOL.C86 — DONOTHNG.C86

—  WAIT.C86 —  EMERSTOP.C86

—  WAITEQ.C86 —  GO_ON.C86

—  WAITNE.C86 — LOADPGM.C86

-~ INSTRH —  MANUWORK.C86

— POSCORI.C86 —  OPERPNL.C86

— INSTR.LIB —  PGMSTART.C86
Podkatalog MANMOYV —  STOPERR.C86

— LIB.BAT —  STOPPGM.C86

— LIBRARY BAT — STOPSYN.C86

—  CARFRAME.C86 —  SYNCHRNZ.C86

—  INITMANM.C86 OPERPNL.LIB

—  MANMOV.C86 Podkatalog PROGPNL

—  INTFRAME.C86 LIB.BAT

—  MANMCONS.C86 — LIBRARY BAT

— MANMVAR.C86 — DECINSPR.A86

— PGMBUTT.C86 — ATOD.C86

—  SWITCHFR.C86 — CHKEYS.C86

- MANMOV.H — CLRLINE.C86

— MANMOV.LIB — D_EMPTY.C86
Podkatalog MATHS7 — D_STRANG.C86

— LIB.BAT — DECINSTR.C86

—  LIBRARY.BAT — DECNPAR.C86

—  FARCCOS.A86 — DIODEOFF.C86

— FATAN2 A86 — DIODEON.C86

—  FCOSSIN.A86 — DTOA.C86

—  FRNDINT.A86 — ESDOFF.C86

— FSQRT.A86 — NUMBER.C86

—  MATHCONS A86 — OPTCHNG.C86

—  VECTCOPY.A86 — OPTREAD.C86

—  VECTMOD.C86 ~ PANELINI.C86

—  CIRCPAR.C86 — PANELVAR.C86

PIAP-ZSI nr rej. 7402
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— READNUM.C86 — D_ENDPGM.C86
— RESTCURS.C86 — D _ENDREP.C86
—~ SAVECURS.C86 — D _GRIPP.C86
— SETCURS.C86 — D _JUMP.C86
— TCBTAB.C86 — D _OUFLAG.C86
~  WAITFKEY.C86 — D REPEAT.C86
— BUTTONS.H — D RET.C86
— CHKEY.H — D _STRPGM.C86
— CURSORH — D_SUBR.C86
— DECINSTR.H — D _TOOL.C86
— DIODES.H -~ D_VELOC.C86
— NUMBERH — D WAIT.C86
— PROGPNL.H — DECOBO.C86
— PROGPNL.LIB — DECREL.C86
Podkatalog EDIT —  OTHERINS.C86
— LIB.BAT — P CALL.C86
— LIBRARY.BAT — P_ENDPGM.C86
— EDIT TAB.A86 — P_ENDREP.C86
—  BACKWARD.C86 — P _GRIPP.C86
— DELETE.C86 - P _JUMP.C86
—  EDIT.C86 - P_OUFLAG.C86
— FORWARD.C86 — P _REPEAT.C86
—  PAREDIT.C86 — P RET.C86
—  RENUMER.C86 — P_STRPGM.C86
—  SETINSNO.C86 — P _SUBR.C86
— DELETEH — P TOOL.C86
—  POSEDIT.C86 — P_VELOC.C386
— EDIT.LIB — P WAIT.C86
Podkatalog MANOPER — PGMOBO.C86
LIB BAT — PGMREL.C86
—  LIBRARY.BAT — OTHERINS.H
—  MANO_TAB.A86 OTHERINS.LIB
— ACTPOS.C86 Podkatalog POSINS
—  FREEMEMO.C86 LIB.BAT
—  KOMPUTER.C86 — LIBRARY.BAT
—  MANOPER.C386 — D POS.C86
—  MEMSERV.C86 — P POS.C86
—  SETMVELO.C86 — POSINS.C86
—  SETREFPO.C86 — PUSHPOS.C86
—  STOREREF.C86 — POSH
—  TOOLDEF.C86 — POSINS.LIB
—  USER 10.C86 Podkatalog START
~  MANOPER.LIB LIB BAT
Podkatalog OTHERINS — LIBRARY.BAT
LIB BAT ~ CLEARPGM.C86
— LIBRARY.BAT — SETAVEL.C86
— OTHE TAB.A86 — SETSYMUL.C86
— D CALL.C86 — START.C86
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— STARTPER.C86 — READEEPR.A86
— STARTPGM.C86 — READ MAS.A386
— STEPPGM.C86 — RENAME A86
— START.LIB — SEND.A86
Podkatalog STDIO — SRCHNUMB.A86
LIB.BAT — STALE.A86
— LIBRARY BAT — TABLICE.A86
— JOINIT.C86 — WRITEEPR A86
— JOVARIAB.C86 — WRITE MA A86
— READ.C86 — READMEM.C86
— STREAMS.C86 — WRITEMEM.C86
— UNLOCK.C86 - MASMEM.LIB
— WRITE.C86 Podkatalog TEST
— BUFFERS.H — FORMAT.A86
— CHARCODEH — WRITEEPR A86
— SERIAL.H Podkatalog PANEL
— STDIOH — LIBBAT
— STDIO.LIB — LIBRARY.BAT
Podkatalog KONSOLA —  BLANKPNL.A86
LIB.BAT — BYTEPNL.A86
— LIBRARY.BAT — CLRLINE.A86
—  BLANK.A86 —  CURSLEFT.A86
— BYTE CON.A86 — DECBYTPN.A86
—  CONSTANS.A86 —  DECDPNL.A86
— DECDOUBL.A86 — DECWORPN.A86
— DEC BYTE.A86 — GC_PNL .A86
— DEC _WORD.A86 — GC_WAIT A86
— GETCH_EX A86 —  GETCHPNL.AS86
— GETCH WA A86 —  MESSPNL.A86
—  MESSAGE.A86 — PRCHAR .A86
— NEW _LINE.A86 — PRSTR_.A86
— PUTCH EX A86 — PUTCHPNL.A86
—  WORD_CON.A86 —~ REJESPNL.A86
— KONSOLALIB —  WORDPNL.A86
Podkatalog MASMEM — ESC _SERV.C86
LIB.BAT — GC_PANEL.C86
— LIBRARY BAT — MKIMAGE.C86
— BRAK PLK.A86 — MOVEKPAD.C86
— CALCADDR A86 — PC PANEL.C86
— DEL PROG.A86 ~ POPIMAGE.C86
— DIR.A86 — PR _CHAR.C86
— FORMAT . A86 — PR_STR.C86
— INTRKLAW.A86 — PSHIMAGE.C86
— LOAD.A86 — PUTTOBUF.C86
— NAZWA A86 — RD PANEL.C86
— PAR TRAN.A86 ~  WR PANEL.C86
— POJEMN.A86 - IMAGE.H
— PROTECT.A86 — PANEL.LIB
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Podkatalog RETARGER
LIB.BAT
— LIBRARY.BAT
— LSEEK A86
— MALLOC.A86
— MAP_LENG.A86
— SEMAPHOR A86
— CONIO.C86
— EXIT.C86
— ISATTY.C86
— STDIO.C86
— STDOPEN.C86
— THREAD.C86
— RETARGERLIB
Podkatalog TO_RAM
RAMFILE BAT
—  RAMLINK BAT
— RAMLOC.BAT
—  RAMFIL BAT
— RAMLINK.CON
— RAMLOC.CON
— RAMFILE MP1
—  RAMFILE HEX
—  RAMFILE.MP2
Podkatalog '"UTILITY'
LIB.BAT
— LIBRARY.BAT
— ADDMEM A86
— ADDRESS . A86
— CHAR_INT.A86
— DUMP.A86
— INCRMEM.A86
— INT_CHAR A86
— LAMPKI. A86
— MONITOR.A86
— MOV _BYTE.A86
— PARAMETR A86
— PAUSE . A86
— POINTEXT.A86
~ REJESTRY.A86
— UTILITYLIB
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