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[S2.]: x fifi kX BEEEIE D102,

SSCTE HRE AR R IR

[S2.]+2 @y Bh#ELFERE D104
[S3.] ICE D HFesilinfirE, HEIECE D1000 — D1099
FHEUE [D1064] L, [D1065] AUkl D BFestLanf &
# D1065=1100 ft# D1100 — D1199 fisfiifit s ikt
[D.]: YO = Y1 #7]
[EISNHERE (G02,G03): 77 W e 52 (1) (B B = (i) - (R A5 =X
GO2 :JIis 58 CW i 5 [e], GO3 giiisE CCW i 5]
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[S1] :m B
[S2.]+0 : x fli%¢ELFERE D102,
[S2.]+4 : x H[EL L2 [S2.]+8 1y fifi[El.(,#4T D108
[S3.] A& D HfFesitaafirE, HE5# D1000 — D1099
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# D1065=1100 {t# D1100 — D1199 Jfifiifit s ik
[D.]: YO = Y1 $7]
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[S1] :m &

[S2.]+0 : x HfEXBEERE D102,

[S2.]+2 1y fifi%% BEEEHE D104

JEFZE D106,

[S2.]+2:y Bfi%¢BE %A D104
[S2]+4: LR D106,
[S3.] ILE D WFEstliaf B, HEECE D1000 — D1099

S8 Bit6,D1002=1 /& &,
FRUE [D1064] :FCHfH, [D1065] (L D YFesEinir E
# D1065=1100 {t3: D1100 — D1199 Afififise Eas it
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Y axis Target Vector speed
Position [S1]
([s2.],[s2.]+2)
X axis T
Start position (D1006,D2006) ime
M8002

— ———[DMOV K5000 D100] &
——{DMOV  K2000 D102 ] x ifi%%#hE (i &
——{DMOV K400 D104 ]y iR &

— [ CALL  P10]
L [CALL  P11]
M500
| |—— [MOV K1  D1000] 4% GOl
M500 [S1] [S2] [S3] [D]
— DPLSR D100 D102 D1000 YO0O0]
M8029
| [RST M8029]
[RST M500]
[FEND ]
M8000
— —[MOV K2 D1001 ] i T7[a
L [DMOV H1000 D1002] £
— [DMOV K50000 D1016] s
L [MOV K100  D1020] iB#aikfs
— [MOV K1000 D1022] jyHsfs
— [MOV K500 D1023 ] JRkZEHFfE
L [MOV K1 D1064 ] fesih e Y1
L— [MOV K1100 D1065 ] ffitif D1100 7%
[ SRET]
M8000
— }—— [MOV K3 D1101 ] EHiE 5 [
| [DMOV H1000  D1102] £
— [DMOV  K100000 D1116] s
- [MOV K100  D1120] #Biauss
— [MOV K1000 D1122] fansfg
—— [MOV K500  D1123] JEisnss
L [MOV KO D1164 | Bt &5 Y0
L [MOV K1000 D1165] At D1000 #if7ae
[ SRET]
[END ]
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Target (X, y) Vector speed

CW

Start
point

CCWwW

M8002 Time

— ———[DMOV K5000 D100] [ &
——{DMOV  K2000 D102 ] x i (il &
——{DMOV K400 D104 ]y @i i &

| [DMOV K500  D106] x Bl et fi &
—— [DMOV K500  D108]y #fi[El 0 FEAR L E
L [CALL  P10]
L__jcALL  P11]
M500
L | ——[MOV K2 D1000] #52HE Go2
M500 [S1] [S2] [S3] [DI]
- DPLSR D100 D102 D1000 YO00]
| M8029 [RST M8029 ]
[RST  M500 ]
[FEND |

P10, P11 [ I, {H Bit6,D1002=0
----[DMOV H0040  D1102] £

[END]

(1) S AKCREEERRRE ~ [BLCVEERE » CCW iRsgE 71 (GO3)
M8002

—| ————[DMOV K5000 D100 ] [a&#E

——DMOV  K2000 D102 ] x s &

——{DMOV K400 D104 ]y s i &

L [DMOV K500  D106] x i8] i &
- [DMOV K500 D108y i8] sl &
—[CALL  P10]
L [CALL  P11]
M500
—| ———[MOV K3 D1000] #54HE GO3
M500 [S1] [S2] [S3] [D]

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

[RST M500]
[FEND ]
P10, P11 [E |, {H Bit6,D1002=0

----[DMOV HO000  D1102] £
[END]

() S AFERE BT ~ PIE(NRE » CW JIERFE 7717 GO2
i RIEE > AR/ NEESK - 5 r HEE - JIRRERL -

— ———[DMOV K5000 D100] [A&&EE

D102]  x &% BhEE AR
D104] 'y Eh&BEEEEET E
D106] fEiE 1L RE
——{DMOV KO D108] Don’t Care

| ———[MOV K2 D1000] #4HE G02
] o DPLSR D100 D102 D1000 YOO ]
|M8029 [RST  MS500]

[RST M8029]
[FEND ]

P10, P11 [& k-, {H Bit6,D1002=1

----[DMOV H0040  D1102] £

[END]
(IV) i AL BLEAEBIERE  FAL(r) R E - CCW #ilfe# /5[] GO3
o RIEE E'JJ%/J\IE o BEE AR RERER -

Target x,y)

start
point
M8002 ccw
| ———[DMOV K5000 D100] : [f]&HE
——[DMOV K300 D102 : X df&e sty
———[DMOV K400  D104] : Y i f iy
- [DMOV  K-500 D106]: 57 P& ERE
- [CALL  P10]
—[CALL  P11]

—'\|A5|L[MOV K3  D1000] #r4HE G02
—'\|/I500 DPLSR D100 D102 D1000 YOO]
| M8029 [RST M500]
[RST M8029]
[FEND ]
P10, P11 [ I, {g Bit6,D1002=1
----[DMOV HO0040  D1102] £

[END]
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