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*kkkkk k% Ef&*l\l‘ﬁ] (Gol)********
Y axis Target Vector speed
Position

([s2],[s2.]+2)

X axis
Start position (D1006,D2006)

M8002
— ————[DMOV K5000 D100] fa&EE

L [DMOV  K2000 D102 ] x #h4& & A 4FAL B
| [DMOV K400 D104 ]y ik S AR B
- [CALL  P10]

L {CALL  P11]

Time

M500

- | ——[MOV K1  D1000] %45 GO1
M500 [S1] [S2] [S3] [D]
—| DPLSR D100 D102 D1000 YO0O]
M8029

| [RST M8029]
[RST  MS500]

[FEND ]
M8000

— — [MOV
___ [DMOV
— [DMOV
L [MOV
— [ MOV
L [MOV
L [MOV
L [ MOV

K2 D1001] i 77

H1000 D1002] %

K50000 D1016] HEiEfE
K100 D1020] #iaEE

K1000 D1022] fnikHtis]

K500  D1023] &8

K1 D1064 | st H%F Y1
K1100 D1065] E2xi%h D1100 Ef7

[ SRET]
M8000

—~ — [MOV
. [DMOV
— [DMOV
L [MOV
— [ MOV
L [ MOV
L [MOV
L [MOV

K3 D1101] =& 1

H1000 D1102] &%

K100000 D1116] =% E
K100 D1120] &HE=EE

K1000 D1122] HniEAtig)

K500  D1123] &R (E]

KO D1164 ] Eexti 184F YO
K1000 D1165] Fext%h D1000 £iras

[ SRET]

[END ]
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(1) MAESLEIFBIR, EOMAER,
Target (X, y)
cw
Start

point
CCwW

*kkk k%

CW i $47712)(GO2)

Vector speed

M8002
— ———[DMOV K5000
L [DMOV  K2000
| [DMOV K400

Time

D100 ] mEHEE
D102 | x ik s 4RI B
D104 ]y i S MARALE

| [DMOV K500 D106] x SiEli S ARArE
L [DMOV K500 D108]y SiEli 4 irhr B
L [CALL  P10]
L [CALL  P11]
M500
L | ———[MOV K2 D1000] 4% G02
M500 [S1] [S2] [S3] I[DI]
- DPLSR D100 D102 D1000 YOO ]
| M8029 [RST  M8029 ]
[RST  MS500 ]
[FEND |

----[DMOV HO0040

P10, P11 L, {8 Bit6,D1002=0
D1102 ] %

[END]

(1) BMANERLELAR, DT,
M8002

— ———[DMOV  K5000
L [DMOV  K2000
| [DMOV K400
L [DMOV K500
- [DMOV K500
- [CALL  P10]
L [CALL  P11]

M500
—| —[MOV K3
M500 [S1]

CCW ¥ R$547515) (GO3)

D100 ] [aE%E

D102 ] x 4k m AR AL B

D104 ]y 4k S AR B
D106] x #HE/MEFR AL B
D108] y #HE/MEFR AL B

D1000] #3<#5 GO3
[S2]

[S3.] [D]

—H—LT{DPLSR D100 D102 D1000 YOO ]
| [RST M8029]

[RST M500]

----[DMOV  HO0000

[ FEND ]

P10, P11 F_t, 4B Bit6,D1002=0
D1102] 5%

[END]

(1) AL EETLER, FRNKE, CW IR E G02
ErohIEE, NANERE., & hfifl WhARREZ.

— ———[DMOV K5000 D100] [&& &
——{DMOV K300 D102] x %% =R E
——{DMOV K400 D104] vy ¥ _8eirfrE
——[DMOV K500 D106] (gEEFKE
——{DMOV KO D108] Don’t Care
—[CALL  P10]

wsoo ICALL  P11]
| ———[MOV K2 D1000] %4#3 G02
—|NI500 DPLSR D100 D102 D1000 YO0O]
|M8029 [RST MS500]
[RST M8029]
[FEND ]

P10, P11 [§ ., {E Bit6,D1002=1
----[DMOV H0040 D1102 ] &#

[END]
(IV) BANE QLRI AER, F12(NKE, CCW iER£177 15 GO3
=rAEE, WANNERE. &rAnRE WAKEBRE,

i Target (X, y)

O
start |
point
M8002
—| ———[DMOV K5000 D100]: [&&&E
——{DMOV K300 D102]: X & S AARALE
——DMOV K400 D104]: Y s S AR E
- [DMOV K-500 D106]: (EE¥Z2KE
—{CALL  P10]
CALL P11
—I\|A5|EMOV K3 ]D1000] <1 G02
—'\|/I500 DPLSR D100 D102 D1000 Y00]
| M8029 [RST  M500]
[RST  M8029]
[FEND ]
P10, P11 [k, {8 Bit6,01002=1
----[DMOV HO0040  D1102] $#
[END]
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