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Program 2 (V1) - DCStart

0001 STEP 1

0002 IF NOP

0003 THEN LOAD V50

0004 TO TP2

0005 SET T2

0007 STEP 2

0008 IF N T2

0009 THEN SET DCStart 'Mini sane SLTE

Program 6 (V1) - SECPositionl

0001 STEP set

0002 IF NOP

0003 THEN RESET SECBit0 'Pohon s remenem
0004 SET SECBitl 'Pohon s remenem

0005 RESET SECBit2 'Pohon s remenem

Program 16 (V1) - LACPositionl

0001 STEP set

0002 IF NOP

0003 THEN RESET LACBit0 'Ovladani HME -
primocary pohon

0004 SET LACBitl 'Ovladani HME - primocary
pohon

0005 RESET LACBit2 'Ovladani HME - primocary
pohon

Program 26 (V1) - DCPositionl

0001 STEP set

0002 IF NOP

0003 THEN RESET DCBit0 'Mini sane SLTE
0004 SET DCBitl 'Mini sane SLTE

0005 RESET DCBit2 'Mini sane SLTE
0006 RESET DCBit3 'Mini sane SLTE
0007 RESET DCBit4 'Mini sane SLTE
0008

0009 STEP end

0010 THEN NOP

0010 SET T2

0013 STEP 3

0014 IF N T2

0015 AND DCMC 'Mini sane SLTE

0016 THEN RESET DCStart 'Mini sane SLTE
0018 STEP end

0019 THEN NOP

0006 RESET SECBit3 'Pohon s remenem
0007

0008 STEP end

0009 THEN NOP

0006 RESET LACBit3 'Ovladani HME - primocary
pohon

0007 RESET LACBitd4 'Ovladani HME - primocary
pohon

0008

0009 STEP end

0010 THEN NOP
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2.3. Vypracovani programu

Cely projekt obsahuje nékolik klicovych soucdsti. Hlavnimi jsou programy, podprogramy a
Allocation list (teoreticka skladba u programovani v FST je uvedena v kapitole 1.) s vypisem

viech operandi, pouzitych v programu.

Pouzité operandy z ,.Allocation listu*:

0 SECBit0 Pohon s remenem I13.2 DCACK Mini sane SLTE
1 SECBitl Pohon s remenem 13.3 DCError Mini sanme SLTE
2 SECBit2 Pohon s remenem F0.1
3 SECBit3 Pohon s remenem P1 HOMING
4 SECStart Pohon s remenem P2 DCStart
5 SECEnable Pohon s remenem P3 LACStart
0 LACBit0 Ovladani HME - primocary pohon P4 SECStart
1 LACBitl Ovladani HME - primocary pohon 5
2 LACBit2 Ovladani HME - primocary pohon P6 SECPositionl
.3 LACBit3 Ovladani HME - primocary pohon P7 SECPosition2
.4 LACStop Ovladani HME - primocary pohon P8 SECPosition3
5 LACEnable Ovladani HME - primocary pohon P9 SECPosition4
6 LACStart Ovladani HME - primocary pohon P15 LACPosition0
7 HGEC Chapadlo P16 LACPositionl
0 DCBitO Mini sane SLTE P17 LACPosition2
1 DCBitl Mini sane SLTE P18 LACPosition3
2 DCBit2 Mini sane SLTE P19 LACPositiond
3 DCBit3 Mini sane SLTE P20 LACPosition5
4 DCStop Mini sane SLTE P25 DCPosition0
5 DCStart Mini sane SLTE P26 DCPositionl
6 DCEnable Mini sane SLTE P27 DCPosition2
.0 LACBit4 Ovladani HME - primocary pohon P28 DCPosition3
.1 DCBit4 Mini sane SLTE RO
FI
TO
: ¢
1 SECMC Pohon s remenem T2
0 LACMC Ovladani HME - primocary pohon 13
1 LACACK Ovladani HME - primocary pohon T4
2 LACReady Ovladani HME - primocary pohon T5 casovac pro SEC
3 LACError Ovladani HME - primocary pohon T6 casovac pro prodlevu
12 BINL TP2
13 BTN2 T3
14 BIN3 P4
15 BTNA TP5 predvolba casovace TS
0 DCReady Mini sane SLTE TP6 predvolba casovace T6
1 DCMC Mini sane SLTE

V projektu jsou vyuzity pouze programy s oznatenim PO az P63. Diivodem je soucinnost
pohonii v ase a jejich paralelni chod. Vzhledem k relativné malému mnoZstvi programi, které
bylo potiebné vytvoit, nebylo nutné vyuZit podprogramy CMP (pip. CFM).

Hlavni program je oznaceny jako PO, ktery obsahuje celou programovou sekvenci. Ostatni
programy jsou pouzity pouze jako vedlejsi pro zprehlednéni a zkréceni hlavniho programu, ze

kterého jsou ostatni spoustény.

Program P1 je diilezity uz pfi prvni aktivaci, slouzi jako HOMING, tedy uvedeni vech pohonti
do vychozi polohy, ktera je presné definovana. V tomto programu jsou nastaveny i specidlni
bity: DCStop, LACStop, DCEnable, SECEnable, LACEnable a také startbity, které se po

nastavené Easové prodlevé opét resetuji.
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Programy P2, P3 a P4 slouzi pouze pro nastaveni a

resetovani startbitd pro jednotlivé pohony. V hlavnim

rogramu se na né jiz pouze odkazujeme. 53 Project Documentation
L b d [2) Allocation List

[ strings
Dale programy P5 az P9 nastavuji polohu pohonu | O3 Programs

3 P 0(v1) - Main

“J P 1(v1) - HOMING
P 2(v1)-DCStart
P 3(V1)-LACStart i
P 4 (V1) - SECStart

P 5 (V1) - SECPoskiond
P 6 (V1) - SECPosition1
P 7(V1) - SECPosition2
P 8(V1) - SECPosition3
P 9 (V1) - SECPosition4
P 15 (V1) - LACPosition0
P 16 (V1) - LACPosition1
P 17 (V1) - LACPosition2
P 18 (V1) - LACPosition3
P 19 (V1) - LACPositiond
P 20 (V1) - LACPositionS
P 25 (V1) - DCPositiond
P 26 (V1) - DCPositionl.
P 27 (V1) - DCPosition2
P 28 (V1) - DCPosition3
P63 (V1) - Error

s ozubenym femenem, P15 az P20 polohu linearniho
pohonu a programy P25 az P28 polohu elektrickych sani.
Polohy pohonii jsou uréeny v téchto programech pomoci
bitd, které jsou naéitiny ovladaci. Kazda bitové nastavena
hodnota pak odpovidd presné poloze, nadefinované
v ovladagich pomoci jiz zminéného softwaru FCT a
WMEMOC 3.3. Zatazeni jednotlivych programi je vidét

z piilozeného obrazku.

QAAAAAAIAAIAAAAAIATARD

L1 cps

Dycrms

# Controller Settings
,ﬁ 10 Configuration
[ ©

) Driver Configuration

Vypis viech programi je uvedeny v priloze.

Obr.17 Okno projektu

2.4. Komplikace p¥i programovini

V pritbéhu programovani doslo k nékolika komplikacim, které byly v prvni verzi feleny
jednoduge a uceln¢ tak, aby manipulator plnil spolehlivé svou funkci. Problémi jsme
zaznamenali hned nékolik, zejména v souvislosti s linedrnim pohonem HME-16-100-LAC-R10-
SC a jeho ovladagem. Prvnim problémem je hlugnost pohonu. Tato byla zplisobena dvéma
aspekty, a to jednak nedostate¢nym utazenim konektort pipojovacich vodict, a také piilisnym
protékajicim proudem, ktery je nutno pro tissi a plynulejsi chod snizit. Dalsi problém miize
nastat pfi prvnim spusténi manipuldtoru, a tedy i linearniho pohonu. Je-li linearni pohon pfi
spousténi manipuldtoru ze stavu GpIného odpojeni od napdjeni mimo vychozi pozici, po prvnim
zadani povelu ke spusténi pomoci BTN4 a BTN3 (pfepinaci tlacitko) se ne vzdy vykona
operace pohybi ,,HOMING®, uvadgjici viechny pohony do vychozi (nulové) pozice, coZ se tyka
pravé zminéného linearniho pohonu. Divod nenajeti do této polohy je ziejmé ten, ze ovlada¢
vtomto piipadé neni vzdy schopen ani za delsi asové prodlevy vyhodnotit spravné
pozadovanou pozici k najeti. Nastane-li tato situace, vykesi se problém opakovanym zadanim

povelu pro ,HOMING™ (v druhé verzi je snahou vyfesit komplikaci programove). Tento
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problém nastavé, jak jiz bylo zminéno, pouze pfi uvadéni manipuldtoru do chodu ze stavu

vypnutého napéjeni za uvedenych podminek.

Pozn. Zadéni povelu pro najeti do zékladni polohy byva potfebné zadat nejvic dvakrét po sobe.
Indikaci spravného nab&hu je zejména ndjezd linedrniho pohonu do vychozi polohy. Dile jiz

systém pracuje bez problémii. Na odstranéni tohoto nedostatku se bude pracovat.

Komplikace vznikaji i u pohonu DGE-25-400-ZR-RF-LK-RH-GK a jeho Fidici jednotky. Po
ukon&eni pohybu by kazdy z pohoni mél vykazovat signal MC (Motion Complete). U pohonu
s ozubenym femenem toto viak nefunguje. Jako néhrada tohoto signdlu je pouZit vystup
asovace s adekvatné nastavenym zpozdénim vztazenym k Casu, za ktery je tento pohon

schopen najet do zadané polohy.

Protoze manipulator neni vybaven Zidnymi senzory, které by mohli snimat alesponi polohu
objektd, s nimiz je manipulovéno, prozatim by bylo Zadouei vyrobit alespoii pevny zasobnik
nebo rastr, do kterého budou kosticky ukladany. V prvni verzi pracujeme pouze s orientacnimi

body, nazna¢enymi na podlozce.

Viechny ostatni funkce zafizeni pracuji spravné a bez komplikaci nebo nutnosti uzpiisobovat

nastaveni a program nahradnimi variantami.

2.5. Navrh pro vyuZiti kamerového systému

V soucasné dobé, kdy je vyuzivano mnoho druht materialii s rozli§nou vodivosti, odrazivosti,
barvou a jinymi vlastnostmi, které dokdzeme detekovat, dochdzi stile k vétsimu uplatnéni
kamer a kamerovych systémi. Moderni automatizaéni zafizeni jsou vét§inou navrzena pro
rychlou vyrobu, kterou lidské oko miize sotva sledovat. Nevyhoda vysokého tempa - sefizova¢i
a servisni technici nejsou schopni na prvni pohled rozpoznat chybu v pritbéhu pohybu ani jeji
picinu. Jesté obtizn&jsi je pak optimalné nastavit parametry zafizeni.
Priklady pouziti:
Mobilni pouziti vysokorychlostni kamery pii servisu a zprovozitovani v zdjmu vyssi
produktivity a disponibility automatizovanych zatizeni.

- snizeni ¢asu cyklu diky zjisténi prostojii v pohybovych sekvencich

- optimélni vyladéni ¢asii prejeti jednotlivych pohonii u systémii s vice osami, zjisténi

kritickych pohybi
- vizualizace pohybovych sekvenci z vice stran, v redlném ase na PC, takze je Ize ovlidat
- moznost lokalizovat nezadouci kmity, které naruSuji opakovatelnou presnost

pohybovych sekvenci a pfi nichz dochézi k predasné tnavé materialu
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Ptiloha — vypis vybranych ¢asti programu

Programs

* Program 0 (V1) - Main

* Program 1 (V1) - HOMING

* Program 2 (V1) - DCStart

* Program 3 (V1) - LACStart

* program 4 (V1) - SECStart

* program 5 (V1) - SECPosition0
* Program 6 (V1) - SECPositionl
* Program 7 (V1) - SECPosition2
* Program 8 (V1) - SECPosition3
* Program 9 (V1) - SECPosition4
* Program 15 (V1) - LACPosition0
Program 0 (V1) - Main

0002 STEP Activ

0003 IF FI

0004 THEN LOAD V200

0005 TO TPS 'predvolba casovace TS
0006 SET TO

0007 WITH 1s

0009 STEP Init

0010 IF N TO

0011 AND BTN

0012 OR FO.1

0013 THEN JMP TO Initl

0015 STEP Initl

0016 IF BTN3

0017 OR FO.1

0018 THEN SET P1 'HOMING

0019 SET HGEC 'Chapadlo

0020 RESET F0.1

0022 STEP 10

0023 IF BTN1

0024 AND N P1 'HOMING

0025 THEN JMP TO 11

0026 IF BTN2

0027 AND N Pl 'HOMING

0028 THEN JMP TO 500

0029 IF BTN4

0030 AND N P1 'HOMING

0031 THEN JMP TO Init

0033 STEP 11

0034 IF NOP

0035 THEN SET P6 'SECPositionl
0036 SET P15 'LACPosition0

0037 SET P25 'DCPosition0

0038 SET SECEnable 'Pohon s remenem
0039 SET LACEnable 'Ovladani HME - primocary
pohon

0040 SET DCEnable 'Mini sane SLTE
0042 STEP 12

0043 IF NOP

0044 THEN SET P3 'LACStart

0045 SET P2 'DCStart

0046 SET P4 'SECStart

0047 SET TS5 'casovac pro SEC
0049 STEP 20

0050 IF BTN4

0051 THEN JMP TO Init

0052 IF DCMC 'Mini sane SLTE
0053 AND LACMC 'Ovladani HME - primocary pohon
0054 AND N T5 'casovac pro SEC
0055 AND N P2 'DCStart

0056 AND N P3 'LACStart

0057 AND N P4 'SECStart

0058 THEN SET P17 'LACPosition2
0059 SET HGEC 'Chapadlo

0061 STEP 21

0062 THEN SET P3 'LACStart

0064 STEP 30

+ Program 16 (V1) - LACPositionl
* Program 17 (V1) - LACPosition2
* Program 18 (V1) - LACPosition3
+ Program 19 (V1) - LACPositiond
+ Program 20 (V1) - LACPosition5
+ Program 25 (V1) - DCPosition0
+ Program 26 (V1) - DCPositionl
* Program 27 (V1) - DCPosition2
* Program 28 (V1) - DCPosition3
* Program 63 (V1) - Error

0065 IF BTN4

0066 THEN JMP TO Init

0067 IF LACMC 'Ovladani HME - primocary pohon
0068 AND N P3 'LACStart

0069 THEN SET P26 'DCPositionl
0071 STEP 31

0072 THEN SET P2 'DCStart

0074 STEP 40

0075 IF BTN4

0076 THEN JMP TO Init

0077 IF DCMC 'Mini sane SLTE
0078 AND N P2 'DCStart

0079 THEN RESET HGEC 'Chapadlo
0081 STEP 50

0082 IF BTN4

0083 THEN JMP TO Init

0084 IF N HGEC 'Chapadlo

0085 THEN SET P25 'DCPosition0
0086 SET P18 'LACPosition3

0087 SET P9 'SECPositiond

0089 STEP 51

0090 THEN SET P2 'DCStart

0091 SET P3 'LACStart

0092 SET P4 'SECStart

0093 SET TS5 'casovac pro SEC
0095 STEP 60

0096 IF BTN4

0097 THEN JMP TO Init

0098 IF DCMC 'Mini sane SLTE
0099 AND LACMC 'Ovladani HME - primocary pohon
0100 AND N T5 'casovac pro SEC
0101 AND N P2 'DCStart

0102 AND N P3 'LACStart

0103 AND N P4 'SECStart

0104 THEN SET P28 'DCPosition3
0106 STEP 61

0107 THEN SET P2 'DCStart

0109 STEP 70

0110 IF BTN4

0111 THEN JMP TO Init

0112 IF DCMC 'Mini sane SLTE
0113 AND N P2 'DCStart

0114 THEN SET HGEC 'Chapadlo
0116 STEP 80

0117 IF BTN4

0118 THEN JMP TO Init

0119 IF HGEC 'Chapadlo

0120 THEN SET P26 'DCPositionl
0122 STEP 81

0123 THEN SET P2 'DCStart

0125 STEP 90

0126 IF BTN4

0127 THEN JMP TO Init

0128 IF DCMC 'Mini sane SLTE
0129 AND N P2 'DCStart

0130 THEN SET P6 'SECPositionl
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0131 SET P20 'LACPosition5 0226 STEP 180

0133 STEP 91 0227 IF BTN4

0134 THEN SET P3 'LACStart 0228 THEN JMP TO Init

0135 SET P4 'SECStart 0229 IF DCMC 'Mini sane SLTE
0136 SET TS 'casovac pro SEC 0230 AND N P2 'DCStart

0138 STEP 100 0231 THEN RESET HGPC 'Chapadlo
0139 IF BTN4 0233 STEP 190

0140 THEN JMP TO Init 0234 IF BTN4

0141 IF LACMC 'Ovladani HME - primocary pohon 0235 THEN JMP TO Init

0142 AND N T5 'casovac pro SEC 0236 IF N HGPC 'Chapadlo

0143 AND N P3 'LACStart 0237 THEN SET P26 'DCPositionl
0144 AND N P4 'SECStart 0238 SET P8 'SECPosition3

0145 THEN SET P27 'DCPosition2 0239 SET P17 'LACPosition2
0147 STEP 101 0241 STEP 191

0148 THEN SET P2 'DCStart 0242 THEN SET P2 'DCStart

0150 STEP 110 0243 SET P3 'LACStart

0151 IF BTN4 0244 SET P4 'SECStart

0152 THEN JMP TO Init 0245 SET TS5 'casovac pro SEC
0153 IF DCMC 'Mini sane SLTE 0247 STEP 200

0154 AND N P2 'DCStart 0248 IF BTN4

0155 THEN RESET HGPC 'Chapadlo 0249 THEN JMP TO Init

0157 STEP 120 0250 IF DCMC 'Mini sane SLTE
0158 IF BTN4 0251 AND LACMC 'Ovladani HME - primocary pohon
0159 THEN JMP TO Init 0252 AND N T5 'casovac pro SEC

0160 IF N HGPC 'Chapadlo

0161 THEN SET P26 'DCPositionl
0162 SET P7 'SECPosition2
0163 SET P18 'LACPosition3
0165 STEP 121

0166 THEN SET P2 'DCStart
0167 SET P3 'LACStart

0168 SET P4 'SECStart

0253 AND N P2 'DCStart

0254 AND N P3 'LACStart

0255 AND N P4 'SECStart

0256 THEN SET P28 'DCPosition3
0258 STEP 201

0259 THEN SET P2 'DCStart
0261 STEP 210

0262 IF BTN4

0169 SET TS5 'casovac pro SEC 0263 THEN JMP TO Init

0171 STEP 130 0264 IF DCMC 'Mini sane SLTE
0172 IF BTN4 0265 AND N P2 'DCStart

0173 THEN JMP TO Init 0266 THEN SET HGPC 'Chapadlo
0174 IF DCMC 'Mini sane SLTE 0268 STEP 220

0175 AND LACMC 'Ovladani HME - primocary pohon 0269 IF BTN4

0176 AND N T5 'casovac pro SEC 0270 THEN JMP TO Init

0177 AND N P2 'DCStart 0271 IF HGPC 'Chapadlo

0178 AND N P3 'LACStart 0272 THEN SET P27 'DCPosition2
0179 AND N P4 'SECStart 0274 STEP 221

0180 THEN SET P28 'DCPosition3 0275 THEN SET P2 'DCStart
0182 STEP 131 0277 STEP 230

0183 THEN SET P2 'DCStart 0278 IF BTN4

0185 STEP 140 0279 THEN JMP TO Init

0186 IF BTN4 0280 IF DCMC 'Mini sane SLTE
0187 THEN JMP TO Init 0281 AND N P2 'DCStart

0188 IF DCMC 'Mini sane SLTE 0282 THEN SET P6 'SECPositionl
0189 AND N P2 'DCStart 0283 SET P16 'LACPositionl
0190 THEN SET HGPC 'Chapadlo 0285 STEP 231

0192 STEP 150 0286 THEN SET P4 'SECStart
0193 IF BTN4 0287 SET P3 'LACStart

0194 THEN JMP TO Init 0288 SET T5 'casovac pro SEC
0195 IF HGPC 'Chapadlo 0290 STEP 240

0196 THEN SET P26 'DCPositionl 0291 IF BTN4

0198 STEP 151 0292 THEN JMP TO Init

0199 THEN SET P2 'DCStart 0293 IF N T5 'casovac pro SEC
0201 STEP 160 0294 AND LACMC ‘Ovladani HME - primocary pohon
0202 IF BTN4 0295 AND N P3 'LACStart

0203 THEN JMP TO Init 0296 AND N P4 'SECStart

0204 IF DCMC 'Mini sane SLTE 0297 THEN SET P28 'DCPosition3
0205 AND N P2 'DCStart 0299 STEP 241

0206 THEN SET P6 'SECPositionl 0300 THEN SET P2 'DCStart
0207 SET P19 'LACPositiond 0302 STEP 250

0209 STEP 161 0303 IF BTN4

0210 THEN SET P4 'SECStart 0304 THEN JMP TO Init

0211 SET P3 'LACStart 0305 IF DCMC 'Mini sane SLTE
0212 SET T5 'casovac pro SEC 0306 AND N P2 'DCStart

0214 STEP 170 0307 THEN RESET HGPC 'Chapadlo
0215 IF BTN4 0309 STEP 260

0216 THEN JMP TO Init 0310 IF BTN4

0217 IF N T5 'casovac pro SEC 0311 THEN JMP TO Init

0218 AND N P3 'LACStart 0312 IF N HGPC 'Chapadlo

0219 AND N P4 'SECStart 0313 THEN SET P27 'DCPosition2
0220 AND LACMC 'Ovladani HME - primocary pohon 0314 SET P9 'SECPositiond
0221 THEN SET P27 'DCPosition2 0315 SET P16 'LACPositionl
0223 STEP 171 0317 STEP 261

0224 THEN SET P2 'DCStart 0318 THEN SET P2 'DCStart
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AND N T5 'casovac pro SEC
AND N P2 'DCStart

AND N P3 'LACStart

AND N P4 'SECStart

THEN SET P27 'DCPosition2
STEP 821

THEN SET P2 'DCStart
STEP 830

IF BTN

THEN JMP TO Init

IF DCMC 'Mini sane SLTE
AND N P2 'DCStart

THEN SET HGPC 'Chapadlo
STEP 840

IF BTN4

THEN JMP TO Init

IF HGPC 'Chapadlo

THEN SET P26 'DCPositionl
STEP 841

THEN SET P2 'DCStart
STEP 850

IF BTN

THEN JMP TO Init

IF DCMC 'Mini sane SLTE
AND N P2 'DCStart

THEN SET P9 'SECPosition4
SET P18 'LACPosition3
STEP 851

THEN SET P3 'LACStart
SET P4 'SECStart

SET T5 'casovac pro SEC
STEP 860

IF BTN4

THEN JMP TO Init

IF LACMC 'Ovladani HME - primocary pohon

AND N T5 'casovac pro SEC

AND N P3 'LACStart

AND N P4 'SECStart

THEN SET P28 'DCPosition3
STEP 861

THEN SET P2 'DCStart
STEP 870

IF BTN4

THEN JMP TO Init

IF DCMC 'Mini sane SLTE
AND N P2 'DCStart

THEN RESET HGPC 'Chapadlo

Program 1 (V1) - HOMING

0001 STEP DrivesIni

0002 THEN LOAD VO

0003 TO OWO

0004 RESET LACBit0 'Ovladani HME - primocary
pohon

0005 RESET LACBitl 'Ovladani HME primocary
pohon

0006 RESET LACBit2 'Ovladani HME - primocary
pohon

0007 RESET LACBit3 'Ovladani HME - primocary
pohon

0008 RESET LACBitd4 'Ovladani HME - primocary
pohon

0009 RESET DCBit0 'Mini sane SLTE

0010 RESET DCBitl 'Mini sane SLTE

0011 RESET DCBit2 'Mini sane SLTE

0012 RESET DCBit3 'Mini sane SLTE

0013 RESET DCBit4 'Mini sane SLTE

0015 STEP Driveset

0016 IF NOP

0017 THEN SET DCStop 'Mini sane SLTE

0018 SET LACStop 'Ovladani HME - primocary
pohon

0019 SET DCEnable 'Mini sane SLTE

0939
0940
0941
0942
0943
0944
0945
0947
0948
0949
0950
0951
0953
0954
0955
0956
0957
0958
0959
0960
0961
0962
0964
0965
0967
0968
0969
0970
0971
0972
0974
0975
0976
0977
0978
0980
0981
0983
0984
0985
0986
0987
0989
0990
0992
0993
0994
0995

0020
pohon
0021
0022
0023
0026
0027
0028
primo
0029
0030
0031
0032
0034
0035
0036
0037
0038
0039
pohon
0040
0042
0043

STEP 880

IF BTN4

THEN JMP TO Init

IF N HGPC 'Chapadlo
THEN SET P25 'DCPosition0
SET P6 'SECPositionl
SET P17 'LACPosition2
STEP 881

THEN SET P2 'DCStart
SET P3 'LACStart

SET P4 'SECStart

SET T5 'casovac pro SEC
STEP 890

IF BTN4

THEN JMP TO Init

IF DCMC 'Mini sane SLTE

AND LACMC 'Ovladani HME - primocary pohon

AND N T5 'casovac pro SEC
AND N P2 'DCStart

AND N P3 'LACStart

AND N P4 'SECStart

THEN SET P26 'DCPositionl
STEP 891

THEN SET P2 'DCStart
STEP 900

IF BTN4

THEN JMP TO Init

IF DCMC 'Mini sane SLTE
AND N P2 'DCStart

THEN SET HGPC 'Chapadlo
STEP 910

IF BTN4

THEN JMP TO Init

IF HGPC 'Chapadlo

THEN SET P25 'DCPosition0
STEP 911

THEN SET P2 'DCStart
STEP 912

IF BTN4

THEN JMP TO Init

IF N P2 'DCStart

THEN SET P15 'LACPosition0
STEP 913

THEN SET P3 'LACStart
STEP 914

IF N P3 'LACStart

THEN SET F0.1

JMP TO Init

SET LACEnable 'Ovladani HME - primocary

SET SECEnable 'Pohon s remenem

SET T1

WITH 0.5s
STEP ONDrives
IF N T1

THEN SET LACStart 'Ovladani HME -

cary pohon
SET DCStart 'Mini sane SLTE

SET SECStart 'Pohon s remenem

SET T1

WITH 1s

STEP OFFDrives

IF N T1

AND DCMC 'Mini sane SLTE

AND LACMC 'Ovladani HME - primocary pohon

THEN RESET DCStart 'Mini sane SLTE

RESET LACStart 'Ovladani HME - primocary

RESET SECStart 'Pohon s remenem

STEP end
THEN NOP
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