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1. PRESENTATION DU ROBOT "YOUPI"
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LA STRUCTURE

e robot, présenté, a été congu pour répondre aux exigences de la farmation
a la robotique depuis le niveau le plus élémentaire de la simple approche de cette
technologie jusqu'au niveau le plus élevé de la mise au point des asservissements
de moteurs électriques.

Il est réalisé comme un ensemble unique : I'électronique de commande des moteurs
et l'alimentation de puissance sont intégrées dans le socle qui supporte le bras
manipulateur. L'ensemble est raccordé. d'une part. au réseau électrique 220V
par une prise normalisee 2 P + T qui assure le filtrage des parasites du réseau
et qui est munie d'un fusible et d'autre part. a la sortie imprimante de type
Centronics, d'un microordinateur par un cable de 25 conducteurs. Ces deux prises

sont situées sur la face arriere du socle du robot "Youpi”.

La structure mecanique a 5 degrés de liberté, est livrée avec une pince bidigitale

' . . ’
de type parallelogramme. Elle est réalisée a partir de plaques en alliage
d'aluminium tres rigides vissées entre elles pour former un caisson tres résjstant.

Cette structure. tres rigide et largement ouverte. permet l'observation. pendant
la marche du bras. des principes de transmission et de fonctionnement. mais
aussi un déemontage facile de I'ensemble et un réglage aisé des différents éléments.

La transmission des différents axes est réalisée par des pignons a denture droite
et des courroies crantées au pas de 5.08 mm et section de 6.35 mm. Les moteurs
pas a pas qui assurent la motorisation des 5 axes sont de qualité industrielle 200
pas par tour, avec un axe de 6.35 mm de diametre monté sur roulements a billes

étanches. La tension de chaque courroie est assurée par un tendeur indépendant.

Le couple d'entrainement de ces moteurs est d'environ 400 mNm dans la plage
d'utilisation choisie. lls sont commandés en mode demi-pas.

L.a pince fournie est bidigitale et de type parallélogramme. Elle permet de saisir
un cbjet de plus de B0 mm de diametre.

La charge utile est de plus de 400 g a vitesse maximum.

L'ouverture et la fermeture sont assurées par un moteur pas a pas embarqgue
dont la résolution est de 200 pas par tour. Le serrage est realisé par l'intermédiaire
d'un systeme vis écrou irréversible et totalement indéependant des autres axes.
Le couple du moteur est de 3§ Ncm. ce qui assure avec la démultiplication un
effort de serrage important.

L'ensemble peut etre equipé d'un détecteur optoélectronique de serrage (en
option].
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LLE LOGICIEL

Un logiciel complet est fourni avec le robot.

.

Il permet d'amener le bras a sa position de reference par pilotage direct des

axes a l'aide des touches du clavier ou en automatique dans la version équipée
de capteurs de référence.

Par une succession de menus tres explicites, le logiciel permet de sélectionner
les différentes etapes de |la mise au point d'une trajectoire.

l.'apprentissage

Il est réalisé par pilotage direct des différents axes a I'aide des touches du clavier.
Plusieurs incréments de déplacement sont sélectionnables a tout moment
permettant ainsi un positionnement extrémement précis du bras.

Test et modificatiaon

Ills permettent de tester la trajectoire enregistrée en point a point dans le sens
croissant ou décroissant de l'ordre des points. A tout moment, il est possible
de modifier le point courant. de le supprimer ou d'insérer un point supplémentaire.
En outre, il est possible de modifier la vitesse de restitution du deplacement.

a sauvegarde

Elle permet d'enregistrer la trajectoire meémorisee sur lecteur de cassettes (ou
lecteur de disquettes suivant les versions choisies). de restituer une trajectoire
enregistrée précédemment.

En cas de modification de la vitesse, celle-ci est aussi enregistrée et restituée
a la lecture du fichier.

Cycle auto

Il permet la restitution de la trajectoire suivant le nombre de cycles choisi. Le
nombre de cycles réalisés et le numéro du point sont affichés a I'écran.

Le listing de la partie "basic" ainsi que l'assembleur sont fournis et expliqueés
par |'analyse des programmes.

Les logiciels sont actuellement disponibles pour les microordinateurs Thomsan
MOS5 et TO7-70 équipés de l'interface communication, IBM PC et tout compatible

muni d'une liaison parallele.



J D Productique

CARACTERISTIQUES DU ROBOT

UN ROBOT :

. ROBUST

1

. oUR

. PRECIS

. PUISSANT ET RAPIDE

. FACILE A PROGRAMMER

. EVOLUTIF

ROBUSTE

Par la structure de ses bras en plagues tres rigides et vissées formant un caisson
indéformable

Par I'articulation de sa base sur deux larges roulements a billes
Par sa transmission par pignons et courroies crantées de forte section

Par ses moteurs largement dimensionnés (axes des moteurs 6,35 mm montés
sur deux roulements a billes etanches] : le couple des moteurs est de 400 mNm

Par I'utilisation de composants électroniques professionnels protéges et bien
refroidis permettant une utilisation continue sans limite.

SUR

Par |la robustesse de sa structure

Dar le glissement des moteurs pas a pas en cas de blocage d'un bras

Par la limitation du courant dans les moteurs. réglable par modification des valeurs
de résistances

Par I'utilisation de composants electroniques industriels.

PRECIS

Par l'utilisation de maoteurs pas a pas dont la résolution pour un pas est de 1,8°.
En mode demi-pas. la résolution par axe est, apres démultiplication, de 0.04°,
soit 0,1 mm.
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PUISSANT ET RAPIDE
Par la charge transportée : 400 g a vitesse maximale

Par sa vitesse maximale : 40°/seconde sur tous les axes.

FACILE A PROGRAMMER

‘| suffit de générer. au début du mouvement, le signe du déplacement de chacun

b

des moteurs et de générer ensuite un "top" par pas pour chaque moteur a une
fréquence fonction de la vitesse désirée. '

EVOLUTIF

Par de nombreuses options proposées permettant de modifier la structure du
robot et de développer les fonctions de la commande électronique :

pinces
. . ! ’
capteurs de position de reference

. carte microprocesseur capable d'interpréter les macro-commandes geénérees
. . . . ' . . ~
par un microordinateur sur liaison serie R5 232 ou interface parallele

7’

' ” . ' .
gestion des entrées-sorties pour creéer un atelier flexible et gérer
'environnement (capteurs exterieurs).
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2. MISE EN ROUTE DU ROBOT "YOUPIT
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10

FACE ARRIERE DU COFFRET ELECTRIQUE

LW -

~ Prise secteur normalisée 220 V + terre
~ Porte fusible 220 V - 1 A (+ fusible de rechange]

- Connecteur 25 points pour cable de liaison avec le microordinate
- Interrupteur marche/arret

FACE AVANT DU COFFRET ELECTRIQUE




Vous venez de recevoir votre robot "Youpi®.
Le colis se compose :

 d'un ensemble complet robot "Youpt® : |a mécanique est montee sur le
rack électronique. ELIe est repliée en position de transport.

~ d'un cordon secteur normalisé avec deux poles + une terre
_ d'un cordon de liaison avec le microordinateur terminé aux deux extrémites
~ ”~ ” - .
par un connecteur de type cub O DB25. male du coté du microordinateur
et femelle du coté robot "Youpi'.
~ d'une documentation en deux exemplaires

. d'un logiciel de commande sur cassette ou sur disquette

~ d'un lot de clefs HC et de matériel de rechange (fusibles].

Ce que vous devez faire :

1. Sortez chague €léement du carton

2. Vérifiez que le logiciel qui vous a &té livré correspond bien au microordinateur
que vous utilisez

3 Posez 'ensemble complet du robot "Youpi® en position de transport sur

une table a proximité du microordinateur

4, Dépliez a la main le bras manipulateur pour I'amener dans sa position
d'utilisation.

11
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™

5. Raccordez le robot a la sortie imprimante type Centronics de votre
ordinateur (au boitier de communication pour les M05 - TO7-701.

5. Branchez le robot a une prise secteur 220 V avec fiche de terre.

Votre robot "Youpi" est alors prét a fonctionner. Avant de charger le logiciel
dans votre ordinateur. il est nécessaire d'en faire une copie afin de garder
l'original qui vous sera tres utile au cas ou une mauvaise mantpulation
détruirait la copie.

Dans le cas ol vous pilotez le robot a I'aide d'un microordinateur différent
du M05. reportez vous a la notice spécifique fournie avec le.logiciel.

Copie de la cassette programme du robot Y oupi sur M053

Copie d'une cassette source sur une cassete destination
1. Effacer la disquette destination
2. Introduire la cassette source dans le lecteur

3. Mettre le lecteur en pasition lecture

4. Taper LOAD " ROBOT (Entrée)

5  Introduire ensuite la cassette destination

5. Mettre le lecteur en position écriture

7. Taper SAVE " ROBOT (Entrée]
3. |ntroduire a nouveau la cassette source dans le lecteur

9. Mettre le lecteur en position lecture

10. Taper LOADM " YOUPI. BIN (Entrée)
11. Introduire dans le lecteur la cassette destination

12. Appuyer sur la touche > > du lecteur une seconde pour iIntroduire un
espace entre les deux programmes

13. Lecteur en position ecriture

14. Taper SAVEM " YOUPILBIN ". & H 70, & H 84l & H 708
puis (Entréel

-
LLe programme est alors recople.

12
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UTILISATION DU LAOCICIEL

Le programme de comrmrande du robot "YOUPI" est livré sur cassette (MO5)
ou disquette.

Son nom est "Rabot®

Pour charger le logiciel a partir du MOS (pou un autre type d'ordinateur,
consulter la notice spécifique). il faut s'assurer que !e magnéto cassette
est bien connecté au microordinateur. Vérifier que la cassette a bien été
rembobinée puis :

Mettre le robot en marche (bouton marche-arret en face avant]
Mettre le lecteur de cassette en pocition lecture
Taper Run " Robot

. L.a cassette tourne : le programme se charge dans le MO5. La partie ¢u
programme écrite en langage basic se charge dans la mémoire de
l'ordinateur et le texte de présentation apparait a l'ecran. Le lecteur de
cassette continue a tourner et la partie du programme eécrite en langage
machine est alors chargée dans la mémaoire de l'ordinateur. iLa lecture

. ' o ~ 'd . . ' o
terminée. une page apparait a |I'écran "Position de reference".

e robot est pret et n'attend plus que vos ordres.

Page écran : Pagsition de référence

lL.Le programme vous permet de déplacer tous les axes du robot et la pince
a partir du clavier afin d'amener le bras manipulateur dans une position
que vaous choisirez et qui sera la position de référence.

-]-

Appuvyer sur la touche . la base. c'est-a-dire |'axe 1., tournera de 100 pas

dans un sens.
Appuyer sur |la touche A", |la base tournera de 100 pas dans l'autre sens.

Les axes 2, 3. 4. 5 et la pince seront de la meme maniere commandeés par
les touches 2 et Z,. JetE,. UYetR, HetT. Bet).

En appuyant sur M., vous mémorisez la position du robot : elle est alors
considérée comme position de référence a partir de laguelle tout déplacement
sera mesureé et a laquelle le robot reviendra apres chaque opération.

Le menu principal s'affiche alors a |'écran. Vous allez pouvoir définir une
trajectoire par apprentissage, tester cette trajectoire et la modifier,

. . 'd *
I'enregistrer sur cassette et la faire executer de facon continue.
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1.

Apprentissage
Appuyer sur la touche "1% vous passez en mode apprentissage. Le menu
d'apprentissage s'affiche a I'écran. En sélectionnant cette fonction, la

. ' . - . .
mémoire de deéplacement est remise a zeéro : toute trajectoire
précédemment apprise est alors effacée.

“

” . v
lLLes commandes de deplacement des axes sont identiques a celles du
mode précédent. le numero du point s'inscrit a I'écran.

La possibilité est offerte. a tout moment. de modifier la longueur du
déplacement unitaire de chacun des axes.

Les incréments selectables par les touches T et } sont de 1. 10 et 100.
L'incrément 100 permet de déplacer rapidement chaque axe a l'aide des
touches de commande d'axe. l'incrément | permet d'atteindre lentement

une position précise.

Pour enregistrer un point par lequel on veut faire passer le robot., taper
sur la touche "M",

L orsque |'apprentissage de la trajectoire est terminé, taper sur la
touche "N" : votre robot "YOUPI" reviendra automatiquement a son point

bt

'd ' . ' . A"
de référence et le menu principal s'affichera a nouveau a l'écran.

Test et modification

Vous venez d'apprendre une trajectoire. |l faut maintenant |a tester,
la mettre au point :

Point suivant

Vous permet de faire aller le robot du point de réféerence au premier
point, puis du premier point au second et ainsi de suite jusqu'au dernier
point enregistré de la trajectoire, Lorsque le robot est a son dernier
point. il faut soit revenir en arriere (2 point précédent). soit revenir
au menu principal, touche "7% le robot reviendra automatiquement en

arriere, sur sa trajectoire jusqu'a son point de reférence.

Point précédent

Vous permet de faire marche arriere., point apres point, sur la trajectoire
jusqu'au point de référence.

Maodification

Vous permet de corriger {a position du robot au point ou est arrété le bras
manipulateur de la méme fagon que pour |'apprentissage. En appuyant sur

la touche. "M%, on enregistre la nouvelle position. l'ancienne est
alors effacée.
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3.

Insertion

Vous permet d'ajouter un point sur la trajectoire. juste apres le point
sur lequel est arrété le robot, de la meme facon que pour l'apprentissage.
Tous les autres point sont conserves.

Suppression

Vous permet de supprimer un point quelconque de la trajectoire. Attention.
il ne faut jamais supprimer le point sur lequel est arréte le robot.

Vitesse maximum

Vous permet de modifier la vitesse de déeplacement du robot : les valeurs
autarisées par le programme sont comprises entre 2 et 40.

LL.a vitesse la plus rapide est la vitesse 2. LLa vitesse la moins rapide est
la vitesse 40.

Retour menu

Vous permet de quitter le mode test et modification pour revenir au
menu principal. Si le robot n'est pas a sa position de référence. i! revient

automatiquement en arriere en suivant sa trajectoire jusqu'a son point
'd 'd
de reference.

Sauvegarde

Vous venez d'apprendre. puis de tester et mettre au point une trajectoire :
il faut I'enregistrer sur le magneto cassette et votre microordinateur
(ou lecteur de disquette] :

. Mettre le lecteur de cassette en position enregistrement

. Repeéerer le numéro inscrit sur le compteur de défilement de bande :
Il vous permettra de retrouver votre enregistrement plus facilement

. Sélectionner la fonction écriture cassette

. Ecrire le nom que vous avez choisi pour identifier votre enregistrement
puis taper la touche Entrée.

Le magnétophone se met en marche et enregistre la trajectoire du
robot "YOUPRI", puis renvoie a I'écran le menu principal.

"

. Penser a noter, sur la cassette, le nom du programme ainsi que la valeur
du compteur de défilement pour faciliter les recherches ultérieures.

1 &
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Lecture d'un enregistrement

"

Veiller a positionner |la bande sur un secteur vierge pour ne pas effacer
un programme existant

. Mettre le lecteur de cassette en position lecture

. Sétectionner la fonction lecture cassette

e

’ . 'y . .
. Ecrire le nom que vous aviez donné a la trajectoire précédemment
a F - r
enregistree et tapez sur la touche Entree.

Le magnétophone se met en marche ; la trajectoire est alors chargée dans
la mémoire du microordinateur.

™

.y o e » ” " -
Les cassettes utilisees doivent etre conformes a celles qui sont recommandées
par le fabricant du microordinateur.

4. Cycle auto

1R

. v . . v ”
Vous permet de faire executer, par le robot, la trajectoire mémorisee dans

le microordinateur, en mode automatique et autant de fois gue vous le
voudrez.

La touche STOP est valide et vous permet d'arréter le programme en cas
de probleme.
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3. CARACTERISTIQUES TECHNIQUES DU PORTEUR

17
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Le systeme est a 5 degrés de liberté., tous les axes étant indépendants. Les
moteurs sont commandeés en made demi-pas.

AXE 1 :BA_E_\SE

Transmission réalisée par des pignons a denture droite et courraie crantée.

Rapport de demultiplication : 25

Débattement maximum : Jyo°
({imité par la torsion des cables)

Résolution (mode demi-pas]) . 0.04°
Couple moteur : 400 mNm
Nombre de pas : 200 pas/t

AXE 2 : EPAULE

. » ' . . “ . .
Transmission réalisée par pignons a denture droite et courroie crantée

Rapport de demultiplication : 32
Débattement maximum : 240°
Résolution (mode demi-pas) : 0.03°
Couple moteur : 400 mNm
Nombre de pas : 200 pas/t

AXE 3 : COUDE

Transmission réalisee par pignons a denture droite et courroie crantée

Rapport de demultiplication : 32
Débatterﬁent maximum : 220°
Résolution (mode demi-pas) : 0.03°
Couple moteur : H00 mNm

Nombre de pas : 200 pas/t
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AXE 4 : PDJGN_ET

Transmission réalisée par pignons a denture droite et courroie crantée

Rapport de demultiplication : 32
Débattement maximum : 220°
Résolution (mode demi-pas} : 0.03°
Couple moteur : 400 mNm
Nombre de pas : 200 pas/t

AXE 5 : ROTATION MAIN

. . ' . ' . “ . . v
Transmission realisee par pignons a denture droite, courroie crantée et couple conique

Rapport de démultiplication : 32
Débattement maximum : infini
Résolution (mode demi-pas) : 0.03°
Couple moteur : 400 mNm.
Nombre de pas : 200 pas/t
PINCE

Transmission par vis-écrau

Couple moteur : 90 mNm

Moteur pas a pas : 200 pas/t

| w_J
¢
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M1
M2

MJ
MY
M3

POSITION DES MOTEURS DES DIFFERENTS AXES DU ROBOT

Moteur de base

Moteur d'épaule

Mateur de coude
Moteur de poignet

Moteur de main
Rotation de main

i e Al 4 Aeeeepaeeeessmemesse | - .

Axe |
Axe 2

Axe 3
Axe Y
Axe 5

71
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COMMANDE ELECTRONIQUE

Elle est située dans le socle du bras manipulateur. Elle utilise des composants
de type industriel qui sont fixés sur des radiateurs largement dimensionnes
qui assure le refroidissement de l'ensemble.

Chaque circuit de commande de moteur est muni d'une limitation de courant
nermettant une utilisation continue du robot.

| a liaison. avec le microordinateur est réalisée par un cable de 25 conducteurs
d'une longueur de 2 m : elle est de type parallele.

CABLE DE LIAISON ENTRE L'INTERFACE DU MICROORDINATEUR ET
LE ROBOT

Ce cable de 25 conducteurs est muni. coté microordinateur., d'une prise male
type Sub O 25 points et coté robot d'une prise femelle Sub D 25 points.

Ce cable permet de transmettre deux types d'informations entre le
microordinateur et le robot par l'intermédiaire de deux ports paralleles

- L es ordres de commandes des moteurs du microordinateur vers le robot.
Dart A en sortie

- Les 6 informations des capteurs de position (en option). Port B en entree

SCHEMA DU CONNECTEUR SUB D 25 POINTS DU ROBOT

14 22

1 2 J 4 9 b 7 B 9 10 11 12 13
GND NC NC NC NC NC GND NC D1 D3 D3 D7 NC

14 19 16 17 18 19 20 21 22 23 24 25
C2 C3 CH C CBH NC NC DY D2 aL D6 Cl
C1 a C6 . Information des capteurs de position de référence (en option) de

chacun des axes [sens : robot vers microordinateur)

DO a D7 - Informations de commande des moteurs (sens : microordinateur vers
robot].

22
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PROGRAMMATION

Avant toute chose. il est nécessaire d'initialiser l'interface du microordinateur
suivant la configuration définie par le cablage. Cette programmation réalisee ne
sera plus modifiée par la suite : il convient donc de la réaliser en tout début du
programme.

Cnsuite, il est nécessaire d'initialiser les boitiers de gestion des phases des moteurs

pas & pas en générant un signal nomme "Reset". Pour cela. on enverra sur le port
paralléle de commande des moteurs successivement deux OCtets -

. le premier est 47 (Hexa) : initialisation des boitiers de commande des moteurs

. le deuxieme est @ : remise a | du signal de Reset pour une utilisation normale
du circuit.

Rotation d'un moteur

Ces opérations étant effectuées, la programmation de rotation d'un moteur est
réalisée par l'écriture de deux mots de commande de B bits: un mot de sens de
rotation et un mot de pas unitaire pour un moteur détermine.

Mot de sens de rotation

| e bit 7 sert a la validation du mot de sens de rotation des b moteurs.

Mot de signe des b moteurs

Un seul mot est utilisé pour programmer le sens de rotation des 6 moteurs. Ce
ot est mémorisé dans un latch et ne sera modifié que dans le cas d'une inversion
de sens.

D7 D6 D5 DYy D3 D2 D1 DA

1 . VA 1/ 1/ /A /¢4 /A

0 !

sens sens sens Sens sens sens
Validation de signe mpt.6 mot.5 mot. 4 mot. 3 mot. 2 mot. 1
Pour mémoriser le sens de rotation des moteurs, il sera nécessaire d'envoyer deux

mots de commande :

’ ! LY ' Y L% - ' . F 4
le premier avec D7 a | et 00 a d et les autres bits a | ou a @ suivant le sens desire
sur chacun des moteurs.

. le deuxieme avec D7 a @ et DB 30 et les autres bits identigques 3 Ceux envoyes
précedemment.

23
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24

Impulsion de pas

Le bit 6 sert a la validation du signal commandant la rotation d'un pas d'un moteur

D7 D6 D5 Dy D3 D2 D1 Dy

Jri| 1 X X X

. A A A

Validation de pas Numérao du moteur
)2 D1 DY
Moteur ! g g O
Mateur 2 a g
Moteur 3 g oo A
Moteur Y a I
Moteur 5 | s I 7
Moteur B [ 7 B

“our faire tourner le moteur d'un pas pour la pince (1/2 pas pour les autres axes).
| est nécessaire d'envoyer deux mots de commande -

Le premier avec D7 a O, D6 a 1 et le numéro du moteur désiré sur les bits
D2. 01, DO comme indiqué ci-dessus (35, D4, O3 ne sont pas significatifs
et peuvent etre a O ocu a 1).

LLe deuxieme avec D7 a O. D6 a O et les autres bits identiques a ceux du mot
précédent.




4. ENTRETIEN

29
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Tous les axes sont réalisés en acier Inoxydable, les piéces en rotation sont, soit

.

montées sur roulements a aiguilles, soit sur paliers autolubrifiant ; toutes les

Y

pieces en mouvement sont, en plus, graissées & vie & l'aide d'une graisse spécifique.
Il est donc déconseillé d'ajouter une huile différente sur les axes.

Entretien courant

LLes courroies de transmission logées dans les deux bras du robot (courroies au
pas de 5,08 mm) ont une tension réglable grice a des tendeurs indépendants (rep
409). |

Tous les 500 cycles environ, il est nécessaire d'huiler les courroies au niveau
de ces tendeurs ainsi que les tendeurs eux-mémes (huile fluide de type machine
a coudre, ou silicones en bombe aérosol). Si ce graissage n'est pas réalisé
regulierement, les courroies risquent de faire un bruit désagréable en cours de
déplacement et de s'user prématurément.

26

Au cas ou une de ces courroies viendrait & se détendre, il sera nécessaire de
régler leur tension.

Pour cels :

dévisser légeérement la vis 2 & l'aide de la clef fournie avec le robot, jusqu'a
ce que le tendeur soit libre dans son logement

. pousser, a l'aide du pouce, sur l'extrémité du tendeur pour assurer la tension
voulue de la courroie

revisser la vis 2 jusqu'au serrage tout en maintenant la pression a l'aide du
pouce.

La courrole ne doit pas €tre trop tendue. En appuyant avec un doigt sur le

.

brin libre de la courroie, la fléche doit étre de 2 & 4 mm.



D productique

Réglage de la tension des courroies en sortie des moteurs

La tension de ces courroies se regle par déplacement des moteurs.

- dévisser légerement les 4 vis 1 2 3 4 de fixation du moteur jusqu'a ce que
celui-ci soit libre

- pousser a l'aide du pouce sur le coté intérieur du moteur pour assurer la tension
de la courroie

- revisser les vis extérieurs 2 et 3 jusqu'au serrage tout en maintenant la pression
sur le moteur pres de la base de celui-ci

- lacher la pression du pouce sur le moteur et revisser les deux autres vis 1 et
4.,

Ne jamais utiliser d'outil pour faire levier sur le moteur : la tension de la courroie

serait trop importante.

27
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Réglage des jeux sur le réducteur de base

Des jeux mécaniques peuvent apparaitre entre le petit pignon de base entrainé
par le moteur M1 et la grande couronne fixe . Il est possible de régler ce jeu
en modifiant 'extraxe entre ces deux pignons :

- dévisser complétement le moteur M1 et le dégager de son emplacement
habituel sans le débrancher pour donner acces au support du réducteur de base 3.

- dévisser légérement les trois vis du support triangulaire du réducteur de base
jusqu'a ce que celui-ci soit libre

- & l'aide du pouce, pousser le support triangulaire du réducteur de base vers

I'axe central de base pour amener le petit pignon en contact avec la grande
couronne

- revisser les trois vis du support triangulaire du réducteur de base tout en
maintenant une trés légere pression sur celui-ci

- remonter le moteur de base M1 en n'oubliant pas de glisser la poulie du moteur
a 'intérieur de la courroie crantée

- régler la tension de la courroie comme indiqué precédemment.

- — et -
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5. LISTING DU LOGICIEL
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LOGICIEL DE COMMANDE DU ROBOT "YOUPI®

POUR M0OS VERSION 1.1

Copyright JD Praductique - JM DAUBARD - décembre 1985

{® CONEONLE®,24:CLES:!SCREENL, 8,2 ATTRRI, 1 :CLEAR., &H7CFF, 4:DIMTRAU (B) s PEQGL=2H /DG F
ROGE=&H7012: PROGI=4HT7072:BOX (2,21 ~(319, 19%),2:LOCATEZ, 5, ¢: COLORE

{2 DEFGR$(Q)=16,16,16,16,254,124,56,16:DEFGR$(1)=16.56,124,254,16.,16,16.16:DEFGE
$(2)=16,48,112,285,112,48,16,2:DEFGR%(3)=8,12,14,255,14,12,8,% |
{3 PRINT"COMMANDE DU ROBOT”:LOCATELZ2,9:PRINT"YOURPI” :ATTRE®, @: LOCATELIZ, 17 :FRINT"]
M Daubard”:LOCATE3, 19:COLOR1:PRINT"Copyright JD Productique 1983":L0OCATES.Z21:FKI
NT"Version MOS-{.1{ cascsette”

{4 PT=&H7FER:PTSUI=AHT7FE4 : VMAX=AHTFEL : VMIN=&4HT7FDS: LOADM"CASS: YOURPT ,BIN"

{5 SIGN=&4H7FCQ 1 DER=4HT7FCI 1 VITMIN=AH7FC3:1VITMAX=&4H7FCS :MOT=&HT7FC7: TRAJE=4HBQARL: P
KE VITMIN, {:POKE VITMIN+4!,200:POKE YITMAX,O:POKE VITMAX+1,2501POKE DEF.,O

{7 PORTE=4HA7E! ! DORB=PORTB ! CRB=PORTB+2:POKECRB, @: POKEDDRB.255: POKECRKR, 4: POKEFIRET
B, 4HA4A7:POKEPOKTEB, 4H?7: ' Infitialisation du port b en sortle

{8 FORJ=QTOS5: AD=UMIN+Z%J:POKEAD.Q:POKEAD+1, 28 NEXTJ ! POKEVMAX, 20 POKEVMAX+1, 073
2% CLS:LOCATE4L, 1:COLORE, 4:PRINT” POSITION DE FREFERENCE " 1NP=@:PA=1{2@:AP=0:FUKE
DEP+! ., PA:GDSUBRIZ: FORJI={TOG: TRA% (J) =@+ NEXTJ

I3 CLS:ATTREY, {:COLORY.3:LOCATES, 1,2 FRINT"MENU PRINCIPAL” 1 LOCATERZ, 74COLDRS, 21 FE

INT” { ”;:COLORZ,Q:FRINT” - ”;:COLORS,2:PRINT"APPRENTISSAGE”: LOCATEZ, 12: COLORA. &
,PRINT” 2 ”::COLOR6,Q:PRINT” = ”;:COLOR4,6:PRINT"TEST ET MODIF"

35

49 LOCATEZ, 17:COLOR3,4:PRINT” 3 ”::COLOR4,@:PRINT” - ”;:COLDR3, 4:FRINT"SAUVEGARD
£ ":LOCATER,22: COLORY, 6:PRINT” 4 ";(COLORE,9:PRINT” - *}:COLOR!L,6:FRINT"CYCLE Al
TD ”:COLORD, @

15

50 AF=INPUTE(1) 1 C=VAL(A%)

A IF C<{ OR C>4 THEN GOTO 39 ELSE ON C GOTO 309, 1200, 1600, 1799

6 GOTLED

292 ¥ AFFEENTIS5AGE X

369 CLS:MP=1:FA={@0:AP=1:ATTRBG,2: LOCATELZ,Q:COLORS, 2:PRINT” APPRENTISSAGE il
OCATE4,2:PRINT” POINT ":NP:LOCATEZ,18:COLOR3,Q:PRINT” ";GR$(@);"/";GRE(LY 1" - "
COLOKL, 3 PEINT” PAS D'APFEENTISSAGE =":1PA

325 LOCATE3,22:COLOR!L,E:PRINT” N ”;:COLORG,Q:PRINT” ~ »;:COLOR!L.6:PRINT” FIN [
ARPFREENTISSAGE "1 EXECPROGH

208 MSB%=INT(204B2/Z5A):LSR%=20482-M5BY%¥256: FORJ=@ TO31AD=TRAJE+24J: POKEAD, A MSRY:
POKEAC+1, LEB% 1 TRA% (J+1) =248 NEXTJ: GOSUB339: COLOR®, @: GOTO3@
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344

FPRINT”
357 L{
"1 1 CLC

"1 CL
Inz LLO

FROGRAMM
S9@ ATTRED,@: L

AXEL1 1 BATE

"1+ COLOR4, 2:PRINT” -

SATION DU POINT *
390 A$=INFUTS (1]

420 IF Ag="1{"
GZ2:G0T0299
412 TIF A%="A"
2:G0T0390

AZ0 IF Ag="2"
PROGZ: GOTO399
430 IF Ag="1"
G2:G0T0296
440 IF Ag="3"
Q21 G0T0396
450 IF A%="E"
FPROGZ2:GOTOIR9E
40 IF Ax="4"
PROGZ: GATN39a
470 1F A$="R"
G2:0G0T0D396
A230 IF AF="5"
G2:GO0T03%9¢
490 IF A%="T"
PROGZ2:GOTO399
520 IF As="H"
G2:GOTO039Y
510 IF AF="Y"
PROGZ:G0OTOZ299

S22 IFASC(AF)=12 TH

THEN POKE SIGN, 0:POKEMOT,2:TRA% (1) =TRA% ({)+PA:POKEDEF+1,FAEX

THEN
THEN
THEN
THEN

THEN

THEN
THEN
THEN
THEN
THEN
THEN

n o,
[

= DE COMMANDE LDES AXE QU EOBOT

GCATES, 5:COLOR3, 4:PRINT”L ":GR$(2);1COLORY, 2:FRINT™ - " COLOFEZ2, 4
"+ COLORA,@:PRINT" -
CATER, 7:FRINT"2 ":GR$(9@) ::COLOR4L, Q:PKINT”
LORA,D:PRINT" - *::COLOR3,4:PRINTGRE (1) ;"
3652 LOCATES,9:PRINT”3 ":GR%(2)::COLOR4,2:FPRINT”
LOR4, B+ PRINT"” -~ ":1:COLORZ,4:PRINTGR® (1)
CATER.1{:FRINT”4 ":GR%(D);:COLOR4L, D :PKINTY - ey COLORI, 4:PRINT” AYE4:MATH
| "+ 1 COLORZ, 4:FRINTGRE (1)} " R” |

370 LOCATEB,13:FRINT” § "31:COLOR4,QPREINT" -
OLOR4,G:PEINTY =

"+ 1 COLOR3, 4 PRINTGRE(3) 3" AT
- " COLORZ2,4:PRINT” AXEZ

w N,
i

- 1 :COLOR2, 41PRINT” AXEZ:COUDE

EFALILE

: N EH

"o COLOR3, 4:PRINT” AXES:FOIGH "1l

: COLOR3, 4:FRINT” T *:LOCATEB, 15:PRINT” € ";:COLOR4,2:FRINT" -
"¢ 1COLOR3, 4:FRINT” OU:DOIGT(FE ";:COLOR4,@1PRINT” -
375 LOCATE3,20:COLORG, 3:PRINT” M ”::COLOR3,0:PRINT” - ";:COLORG,Z:PRINT”

" COLOR3, 4:PRINT" v 7
MEMOR I

ECRREO

POKESIGN, {1 PQKEMOT, @: TRAY (1) =TRA% (1) -PA:POKEDEP+1 , FA: EXECPROG

FOKE
FOKE
POKE
FOKE
FOKE
FOKE
FOKE
FOKE
FOKE
FOKE

TPA: GOTOISPELSEGOTOZ2

520 IFASC(A$)=11THENIFFPAL=10THENFA=FAX

PA: GOTO39RELSEGNTO330 _
=40 [FA%="M"THENIFAP=1THENGOTOSS@ELSECOLOR®, 01 RETURN ELSE GOTOS79

€20 FORJ=2TOS:AD=TRAJE+2XxJ4+NP*14:DF%=TRAY (J+1

SIGN, §HOZ: POKEMOT. 11 TRA% (2) =TRA% (2) ~PA: FOKEDEP+!, FATEXET

SIGN, @:POKEMNOT, {: TRA% (2Y=TRA% (2)+PA: POKEDEF+! . FAIEXECFRD

p—

SIGN, @ FOKEMOT, 2: TRA% (3)=TRA% (3) +PA: POKEDEP+1 . FA EXECFRL

SIGN, £H24 : POKEMOT, 2: TRA% (3) =TRA% (3) —PA: FOKECER+!  FA:EVED
SIGN. &HOS: POKEMOT, 3: TRA% (4) =TRA% (4) —PA: POKECER+1, PAT EYES
SIGN, @ FOKEMOT, 3: TRAY% (4) =TRAY (4) +PA: POKEDEF+1 , FA: EXECFRE

SIGN, @: FOKEMOT, 4: TRA%(3)=TRA% (5) +PA: POKERERP+!1, PA EXECFRD

SIGN, 8H10: POKEMOT, 4: TRA% (5)=TRA% (5) ~PA: FOKEDEF+{ ,FA:EXEL

B

M

SIGN, 9:FPOKEMOT, 5: TRA% (6)=TRA% (6) +FA: POKEDEF+1, PA: CHED

SIGN, &H20: POKEMOT. S5: TRAY% (R)Y=TRA% (68)~-PA:POKEDEP+!,PAIEXEC

ENIFPﬁ}=1®THEMPA=PA/1®:PDKEDEP+1.PA:LDCATESi.18:CDL091,3:PRIH

{Q:POKEDEP+1Y,PA: LOCATE3L, 18: COLORL . 2 FRINT

) 1 MSB%=INT (DP%/256) 1 LSB%=0F%-MSE% ! 2

6 POKEAD, MEB%: FOKEAD+L , LSB%  NEXTY ) f

R IFAF=1THEHN L NCATE (1, 2: COLORS. 2: NP=NP+1{PRINTNP:GOTO 350 FLSE FOKEPRT,MNFPOXEF
TSUI, 0 EXYECPROGZ :RETUREN
270 [FAf="N"THENAP=Q:GOTOSSRELSEGOTOS39

31
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1299 "% TEST ET MOCIF %4
1200 NUFT=8:POKEFRT, 2

1293 COLOR?.@:CLS:ATTRRB2,2:COLORY, 2: LOCATEB. Q:PRINT” TEST ET MODIFICATION ":LOCA
Ted, 21 COLOKS, 2 FRINTY FODINT ";NUPT:LOCATELZ2.6:FRINT” { " :COLOR2,2:PRINT" - "::f

-~

OLORS, 2:PRINT”POINT SUIVANT”:LOCATE{12,8:COLOR4A, 6:PRINT” 2 "::COLORE, O FRINT" -

1210 COLOR4 . E:FRINT"RPOINT PRECEDENT”:LOCATE12.12:COLORS. 41FRINT” 23 "1 COLORA . G F
RINT" = " COLOREZ, 4:FRINT”"MODIFICATION" : LOCATEL2, {2:COLORY.6PRINT” 4 " :COLORE.
21PRINT” - 7 :COLORY,AIPRINT"INSERTION"
1320 LOCATELZ, {4:COLORA, S:PRINT” 5 71 :COLORS,9:PRINT” -~ "1 COLORSG, S:FRINT"SLUFFRE
S2I0N DE POINT":LOCATELZ2,16:COLORS, 2:FRINT” A ”:1COLDOR2,Q:PRINT” = "::CQLORS, 2 F
RINT"VITESSE MAXIMUM” LOCATE 12,12:COLORG, 3:PRINT” 7 »::COLORR,Q:FPRINT” - .
{325 COLOR2.3:FRINT"RETAUR MENU 7
230 AE=INPUTE (1) :1C=VAL (A%)
1349 JFC<Y DR C>7 THEN GOTO{320 ELSE ON C GOTOD1350, 1260, 1370, 1400, 1440, 1520, {550
1359 TFHNUPTINP THEN NUPT=NUPT+{:POKEPTSUI,NUPT I EXECEROGR:LOCATELL, 2: COLORS . 2 FR]
NTNUPT:GOTO1332 ELSE GOTOD1220 _
1269 TF MUPT>@ THEN NUPT=NURT-{:POKEPTSUI,NUPTEXECPRNG3: LOCATELL, 2:COLNRS, 21 FR]
NTMNUPT:GOTO1320 ELSE G0TN1330 .
1372 AP=0:PA=100:POKEDER+!,PAIFOR J=1 T0D 6:TRA%(J)=0:NEXTJ:COLORD,Q: CLS: ATTRED, 0
LOCATELZ.0:COLORS, 2:FRINT” MODIFICATION ":LOCATEA, 2:PRINT"ROINT " NURT:AOSURZER
13289 FORJ=0TOS: AD=TRAJE+2¥ J+NUFTK14:CF%=(PEEK (AD) ) ¥2SE6+FEEK (AD+1) DR Y%Y=DE+TRAY (]
+1) i MSBUA=INT (DP%/256) : LoB%=DP%-MSE%* 256 POKEAD, MSBY% : POKEAD+!L, LSRY% «NEYXT.J: COLNRD . G
' GOTO1325
14929 NF=NP+1 :NUFT=NUPT+{:FORI=NP TO NUPT+{ STEP={iFORJ=@TO12:AD=TRAJE+]*¥1{4+.T: P
=FEEK (AD=14) : FOKEAD, OFY%  MEXTJ : MNEXTI
1410 AF=0:PA=100: POKEDEF+]  PAIFORI=1TOE: TRA% (J) =@ NEXTJ: COLORG, @: CLS:ATTRRA , 0 LN
CATELZ.9:COLORS, 2:PRINT” INSERTION ":LOCATEA,ZiPRINT"FOINT “:NUPT:GOSUEZSH
14c?2 FORJ=QTOS: AD=TRAJE+24J+NUPTX14: DR Y%= (PEEK (AD-14) ) ¥256+PEEK (AD~13) ' DP%=DF%+TE
A% (J+1) T MSBU=INT (DP%/25R) 1 LSB%=DP%-MSR%¥256: POKEAD, MSB% : POKEAD+1 , LSBY :NE/ T.J« FNKE
PT . NURPT:COLORZ, 260701205
1442 CLS:ATTRES2,@:COLORYL, 31 LOCATEL, 4:FRINT” SUPPRESSION D'UN POINT ":LNCATEZ.2:]
MPUTY IMNCIQUER LE NUMERD DU ROINT :”;SP:COLORD, O
1430 CLS5:COLORS.2:LOCATEA,B:PRINT” YOUS YOULEZ SUPPRIMER “:LNCATEA . {2:FRINT” LE
POINT "3SP:” "0 / N ¥ |
14EQ AF=INPUTSE({}
1479 IFA%$="N" THEN COLOR®.2:G60TN{300
{4R0 IF Af<>"0D” THEN GOTO1465
1499 NF=NF-{:FORI=SF TN NR:FOR J=2 TD {2:AD=TRAJE4J+I%14:DPYU=PEEK (AD+14) ' POKEAD
DR% NEXTJINEXTI:COLORA, 0:GOTO1R20
152¢ COLOKE®,0:CLS: UM=PEEK (VMAX+1) : LOCATEA, B: COLORS, Z:FRINT"” VITESSE MAY MM
VM: LOCATEA, 12: INPUT” NOUYELLE VITEGSE = »:y%
1532 UM=VAL(VE) IF VMLE OF YM42 THEN GDTO 1305 ELSE POKEYMAY+1{,YM:GOTNL20S
15359 FORJ=MUIPT~1 TO @ STEF —{;POKERPTSUI,J:EXECPROG2: NEXTJ: CALORZ . @ BOTAREG
1220 CL5:ATTEER, 9 LOCATES, 4:COLORS.2:PRINT” { " 1COLORR,.@:PRINT” - "+ COLNRS . 2
RINT"ECRITURE  CASSETTE  ":LDCATE4.3:C0LORL,6:PRINT” 2 71 :COLORA,Q:FRINT” - "
OLORYL . E:PRINT”LECTURE CASSETTE 7
1619 LOCATE4, 12:COLORY,3:PRINT” 2 "::COLOR3.0:PRINTY - "::COLOR!Y,2:FRINT"RETOUR
MENU " COLORG. A ’
{615 A%=INPUTF({):C=VAL (AT)
1620 JFCSL OR C>32 THEN GDTO1615 ELSE QN € GOTD1630, 1640, 3D
1639 CLS:LOCATEA, 10:COLORS, 2: INFUT"  NOM DU PROGRAMME : " iN$:POKETRAJE+1E, MNP VM=
PEEK (VMAX+L) 1 POKETRAJE+13, VM SAVEM”CASS "+N%, 4HB000, 4HBA4D, @: COLORO, @: GOTN20
1649 CL5:LOCATE4, 1@:COLORS, 2¢ INFUT” NOM DU PROGRAMME : " iN$:LODADMYCASS: "+Hg: NF=
FEEK (TRAJE+12)

16356 YM=PEEK(TRAJE+1Z2) IF YMLOO THEN POKEYMAX+1,VM: COLOR®, 0:(QOT032 ELSE COLORS, G
G730

—-_— e -

1722 CLS:COLOR2, 0 LOCATES, 5: COLORY, £ PRINT"CYCLE AUTD”:POKEPT, {

1703 ATTRERD, 2 LOCATER, 10 COLORL,.E:FRINTY 0O ”;:COLORA, @:PRINT”~"::COLORL.AIFRINT”
TRAJECTOIRE CONTIMNUE ":LOCATES. 14:COLOR3, 4:PRINT" N ";:COLOR4, 2:PRINT”="1:COLMOR

2 4PREINTY EETOUR  MENU "

1719 AF=INPUTS (1) IFA$="N"THEN CQLOR®,3:G0T020

1722 TFAS="0"THENCOLORG, @1 CLS:ATTREL, 1: LOCATES, 5: COLORL . 6:PRINT"CYCLE AUTD" :ATTR

B@. 21 LOCATES, 12 INPUT” NOMERE CE CYCLES = ”":NC:GOT0Q173

1722 ATTREL, {:COLOR®,2:G0T0D1720

1739 COLORO,2:CLS:ATTRBY, {: LOCATER, 4:COLORY, 61PRINT” CYCLE AUTOD "1LOCATES,{0:FRI

NTT CYCLE ":LOCATES, 14:COLORS,2:FRINT” POINT ”:POKEPT,@:FOR I={ TO NC:LOCATE32,

Q1 COLARL, 6 PRINTI

1740 FOR J=1 TO NP:POKERPTSUI, J;LOCATER@, 14:COLORS, 2:PRINTJ EXECPROGIINEYT I FOKER

TSUT, @: LOCATEZD. 14 COLORS, 2: PRINTJ:EXECFROG3: NEXTI 1 GOTOL 722

"o,

1}

 F
'

i1
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£59Y Language Module 1.0

AKX KKK KK K KK K KOK KKK K AR K 30K XOKK0OR X & KK X

FCO SGNDEP EQU $/7FCO
/FCH DEP EQL $/FCH
FC3 VITMIN EQL DEF+Z
7FC3 VITMAX EGY VITMINtZ
TFECT MOT EQU VITMAX+2
ATES FORTA EQU $ATE L
B292 TRA EGQU #8000
042 MSKMOT ERQU $409
J
J

YLBo MSKSGN EQ $50
CQ3F VALSGN ER! $3F
Ded7 TEMP1 ERQU 7

/FCY MOV EQU MOT+2
7FD3 VMIN ALY MOV+12
FE1 VMAX JALY VMIN+12
TFES FOINT EQU VMAX+2
/FE4 FTSUI  EQL FOINT+1
70@9 ORG $/000

KKK KKK KK KKK KKK KKK K KKK K KKK KKk XKk kX
Effacement de la table de

X
X
X
X trajectoire
X
X

H M - - e M

X KKK KK KX KKK OK KKK K %0k KKK KO K K XK ¥ X X

/009 34 7F oTART PEHS U, X.Y.DR,D,CC
70¢2 BE BY0O LD X HTRA

7003 108BE 9578 LOY #1409

70e9 4F CLRA

700A A7 1% EFFO 5TA , Xt

/DeC 3 3F LEAY -1,

/URE 26 FA BNE EFFO

D10 33 FE 5T0 FULS U.x.Y,0P,D0,CC.PC

FAGE
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ABE9 Language Module 1,0

7012

7014
7017
7019
701C
701k
7021
7023

7029
702C
702E
7031
7033
1036
D38
7038
703D
D3F

042
7044
7048

7048
7D4A

704C
1032
70354
70356
7058

7030
703k

1060

7061
D63
7065
706C

06E

34

B6
BA
B7
&4
B/
i ¢BE
o8Bk

BE
a7/
B6
BA
&7
84
B/
39
27
8C

cC
50
LY,

=0
3%

10BE
1e8C
23
31
10BF

31
26
39
1 9BE

1 0BF
2o

33

7F

7FCO
89

A7E 1
3F

ATE1
/FC3
7E91

7+C1
40
TFCY
49
A7k
Sk
A7k
iF
2F
olul7

24
{B
Eb

e
=

7£91
7FCS
b
39

7E91,

3F
FC

7E91

AS 10

791
EE

FF

K ACK KOO KKK KOR KKK KOk XK KK KR 0K KKK KOk X X &

X

X
X

KO OK AR K AOK O K KOk K K K AKXk KKK K KK OO K K K

DEBUT

ACCH

TEMPO1

BOUCL

TEMPQOZ

FIN

PSHS

LDA
ORA
STA
ANDA
STA
LDY
STY

LDX
EEQ
LDA
DRA
STA
ANDA
STA
LEAX
BEQ
CMPX

BGE

BER
BRA

BSR
BERA

LOY

CMPY

BLS
LEAY
oTY

LEAY
BNE
RTS

LDY
LEAY
STY
BFRA

PULS

PAGE

Proaramma d’'apprentissage

U.X,Y.DR,D,CC

BEGNDEP
#MSKSGN
FORTA
BVALEGN
PORTA
VITMIN
VIT

DEPR

FIN

MQT
BMSKMOT
FORTA
RE3F
FORTA
-1.X
FIN

HOS

ACCH
TEMFOZ
DEBUT

TEMFOI
LEBUT

VIT
VITMAX
BOUCL
"$9®1®; Y
VIT

-1.,Y
gaUCL

VIT
$0019,Y
VIT
BOUCL

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

X
X
X

18|

D

)
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6899 Language Module {.@

D7
07&
7073
71077
7D7A
7078
7D7E

7089
7082
7083
7086
7089

70€E8
70BE
7090
7093
7096

7099
7098
7090
7D9F
70AQ
/DA1
70A4
/0AB
70A9

7DAB
7DAD

/0B
082
7084
7085
70E8
70BA
708D

708F
70C1
70C4
70C7
7DCA
70CC
10CF
7001

7004 {@8E

34
CE
C6
B6
30
C3
{F

ChH
B6
S0
C3
i F

7F
86
B/
Bh
B7

EC
A3
2A
43
o3
C3
1A
76
o

i C
76

3
ED
1k
39
31
7A
26

1C
76
76
B6
B5A
B/
84
B

7F
7FCS
OE
/FEA4

8009
01

OE
/FE3

5004
0z

7EAD
06

£93
/FE4
7FES

84
Ad
oC

11%0
o1
7EAD
%

FE
7EAD

32
Al
32
Qz
cz
7893
CA

FE
7EAD
7EAD
7EAD
1%
ATEL
3F
AZEL

ulnls

KKK KK KKK O OK K KK KKK KOK K K K KKK KOk K K X K K

I e P P N M

TRAJ

SUITH

POSIT

SUITI

Regtitution

FSHS
LDV
LDB
LDA
MUL
ADDD
TFR

LDB
LDA
MUL
ADDD
TFH

CLK
LDA
STA
LDA
STA

LDD
SUBD
BPL
COMA
COMB
ADDD
URCC
ROR
BRA

ANDCC
ROK

EXG
aTD
EXG
LEAX
LEAY
OEC
BNE

ANDCC
ROR
ROR
LA
JRA
STA
ANDA
STA

LOY

csur les six axes
KKK KKK KK K KKK KK MK KK K KOk K KK XK KKK X XX XK
U, X,Y,DP,D, CC

#MOV
#14
PTSUI

HTRA
L, X

#14
POINT

HTRA
D,Y

SIGNE
BbH

NOMOT
PTSUI
POINT

, X
Y
FPOSIT

#1
#1
SIGHNE
bUITI

REFE
o IGNE

U, Y
, Y+
U.Y
+e, X
t2, Y
NOMQT
SUITO

#EFE
SIGNE
SIGNE
S IGNE
HEBO

PORTA
#ESF

FORTA

#5

de la trajectoire

X
X
X
X
X
X
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7008
7008
70DF
/0ES
70E7
70ES
J0OER

7DED
/DEF
/DF2
70F3
0OF7
DFA
70FD
7E01

7EQ>
7E@3
E08

TEQC
7E1@

el
7E1h

/E1B
7E1D
E22
726

7EZS
TEZA
E2F
/E34

7E36
7E38
TE4D
/E4AS

7E47
7E49
/EA4E

B33
7E38
TESA

7ESF
/E6T
7E63
E66
7ERS
E6B

7E6D
771

SE
eC
ED
ED
36
31

al~

86
87
BE
B6
=
CE
EC
27

86
=3
EC

EA
£6

1083
23

{ OAE
1QAF
1@8C
cF

31
{0AF
{0AF
9

1AL
1 QAR
10AC
£e

31
{QAF
{OAF

1 0AE
31
1 0AF

{F
CA
F7
ca
F7
20

{98k
31

Q20A

89
89
89
{E
3F
EE

Q6

FD3
EA
7E93

7E93
0000

1%

7ES4
QA

B9
A

01

7FCY

/E94

89

&9
63

7FCY
TESEH

Vo8B

{E

89
B89

7TEAT
E93

215155

2B

3F
59

89
1D

89
a9
89
oC

21
B9
89

89
3F
B89

39
49

7EAL
7E93

JEA]
7EY5
7FD3

EAL
7E93

1FCS
7FCS

AT7E1

3F

A7E

98

0007

3F

SUITZ

TRAJ4

TRAJ3

T093

T0035

TOAH

Too1
To21

LD X
LDD
STD
=RAS,
LEAX
LEAY
BNE

LDA
5TA
LOX
LDA
STA
LDV
LOD
BER

LDA
STA
LOD

DEC
BNE

CMPD
BLS

LDY
oTY
CMPY
BLE

LEAY
5TY
oTY
BRA

LDY
oTY
CHMPY
BHI

LEAY
STY
oTY

LODY
LEAY
aflY

TFR
OKB
STH
ANDB
5TH
BRA

LDY
LEAY

#10
VMIN, X
CPTMOT, X
VITESS, X
-, X
-1,Y
oUITZ2

#6
NOMOT
#9

- #O

MARCHE
#9
M3V, X
1091

#1
MARCHE
MOV, X

VITESS+1, X
T297

#HOHO
TOO3

CPTMOT, X
VITESS, X
#01

TR@5

-1,Y

‘CPTMDTJX

VITESS, X
JR%1%

CRTMOT, X
VITESS, X
VMIN, X
TY0S

+1;Y
CPTMOT, X
VITESS, X

MDYV, X
-1,Y
MOV, X

U, D
#E40
PORTA
BESF
PORTA
T/

#TEMP1
~1,Y
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7E73 26 FC BNE ToR1
7E75 {@BE T7FE{ TOP7  LDY UMAX
7E79 31  3F T@22  LEAY -1,V
7E78B 26  FC BNE TO27
7E7D 30 02 LEAX 42, X
7JE7F 33 44 LEAU  +1,U
7681 74  7E93 DEC NOMOT
7EB4 1026 FF75 LBNE  TRAJ3
7EB8 70  7E94 TST MARCHE
7EBB {026 FFS3E LBNE  TRAJ4
JEQF 35 FF EXIT  PULS  U,X,Y.DP.D,CC,PC
7ES1 Q000 VIT FOB o
7E93 NOMOT  RMB {
7E94 ' MARCHE RMB {
7E55 VITESS RMB {2
TEAL CPTMOT RMB {2
7EAD SIGNE RMB {

2000 END

0eed Total Errors





