Jezyk MELFA BASIC IV

Nazwa programu powinna mie¢ do 12 znakdéw, lecz rekomenduje si¢ maksymalnie 4 znaki.
Moga by¢ to litery badz cyfry. Program pisany w jezyku MELFA BASIC IV opiera si¢ na
numerowanych kolejno liniach, gdzie w kazdej realizowane jest jedno polecenie. Przyktad
sktadni jednej linii, zawierajacej do 127 znakéw, przedstawiony jest na rys. 1.17.

10 MOV P2 WTH M_OQUT(17)=1

RN,

1 2 3 4

Rys. 1.17. Przyktad linii programu

1. Numer linii programu — od 1 do 32767

2. Komenda

3. Parametr(-y) instrukcji

4. Dodatkowe instrukcje wykonywane razem (OPCJONALNIE)
Poszczegdlne elementy jednej linii oddzielone sg spacja

Klasyfikacja zmiennych uzywanych w programie:

1 P —zmienne pozycji (np. P10);

1 J—zmienne zlaczowe, okreslajace ruch danego ztacza (np. J5);

1 M - zmienne arytmetyczne, bedace liczbami catkowitymi badz rzeczywistymi
O (np. M1);

1 $ - zmienne znakowe, zawierajace cigg znakow (np. C2$ = ,,drzewo”).
Znaki specjalne, uzywane w programie:

1 Spacja,, ,, — oddziela poszczeg6lne elementy sktadowe linii;

] Znak podkreslenia ,, _ " — Jezeli wystepuje w nazwie dowolnej zmiennej, jako

1 drugi znak, dana zmienna jest sklasyfikowana jako zmienna zewngtrzna;

] Apostrof ,,  ,, — Otwiera komentarz, lub symbolizuje polecenie REM, gdy uZyty
] jest na poczatku linii;

d Gwiazdka ,, * ,, — Stosowana jest przed nazwg etykiety;

] Kropka,, .,,— Uzywana w celu uzycia danej sktadowej innej bardziej ztozonej
0 danej;

1 Przecinek ,, , ,, — Rozdziela parametry, gdy uzywany jest wigcej niz jeden.

Liste najczgsciej wywanych komend w jezyku MELFA BASIC IV przedstawiono w
tablicyl.2.



Tablica 1.2. Zestawie komend programu MELFA BASIC IV

Przyktad
L.P. Komenda Sktadnia Opis .
zastosowania
MOV P1
Ruch z interpolacjg ztaczowa do | MOV P1+P2
1 MOV MQV [Pozycja]
zadanej pozycji MOV P1"P3
MOV P1,-100
MVS P1
Ruch z interpolacjg liniowa do | MVS P1+P2
2 MVS MVS [Pozycja]
zadanej pozycji MVS P1"P3
MVS P1,-100
Ruch z interpolacja kotowa po
MVR [Punkt | fragmencie okregu poczgawszy od
startowy], Punkt | punktu startowego, poprzez punkt
3 MVR i [ P 90 Pop P MVR P1,P2,P3
posredni].[Punkt posredni, az do punktu
koncowy] koncowego. Punkt posredni lezy
na krzywej ruchu
Ruch z interpolacjg kotow: o]
MVRZ2 [Punkty polacia aPp
fragmencie okregu poczawszy od
startowy], [Punkt
4 MVR2 punktu startowego do punktu | MVR2 P1,P3,P2
koncowy], [Punkt ] o
koncowego. Punkt odniesienia nie
odniesienia]
lezy na krzywej ruchu
Ruch z interpolacjg kotowg po
MVR3 [Punkt | fragmencie okregu poczgwszy od
startowy], [Punkt | punktu startowego do punktu
5 MVR3 MVR3 P1,P2,P3
koncowy], [Punkt | koncowego, gdzie punkt srodkowy
srodka] to srodek okregu po ktorym
odbywa sie ruch
Ruch wykonujacy caty okrgg w
MVC [Punkt | 3D, gdzie punkt poczatkowy jest
oczgtkowy], [Punkt | jednoczesnie punktem koncowym,
6 MvC poczatkom]. 1 ) P ym MVC P1,P2,P3
posredni], [Punkt | a punkty posrednie okreslajg
posredni] potozenie okregu w przestrzeni
oraz jego rozmiar
HOPEN [Numer
7 HOPEN Otwarcie chwytaka manipulatora HOPEN 1
chwytaka]




HCLOSE [Numer | Zamkniecie chwytaka
8 HCLOSE HCLOSE 1
chwytaka] manipulatora
DLY [Czas W
9 DLY Opodznienie o zadany czas DLY 2.5
sekundach]
Tryb pozycjonowania o najwyzszej | PREC ON
10 PREC PREC [ON/OFF]
doktadnosci PREC OFF
CNT [0/1], [Odlegtosé
punktu startowego od
potozenia W
Tryb ruchu ciagtego, mozliwoscig | CNT 1
milimetrach], L ) . )
11 CNT okreslenia odcinka gdzie taki tryb | CNT 0
[Odlegtosé punktu .
ma by¢ zastosowany CNT 1,100,50
koncowego od
potozenia W
milimetrach]
Reset danych
3 — Czysti wartosci zmiennych i
tablice zewnetrzne
CLR 3
2 — Czysci wartosci zmiennych i
CLR 2
12 CLR CLR [Numer] tablice wewnetrzne CLR 1
1 - Czysci sygnat jsciowe
Y ygnary wy] CLR O
0 - Czysci wszystkie wartosci
zmiennych, tablice i sygnaty
wyjsciowe
GOTO  [Lokalizacja | Przejscie bezposrednie
GOTO 70
19 GOTO jako numer linii lub | wykonywania programu do danej
GOTO "LABEL1
etykieta] linii lub etykiety
30 GOSUE 100
40 END
GOSUB [Numer linii L )
GOSUB, Skok do linii lub etykiety programu | ...
13 lub etykieta programu
RETURN oraz powrét po jej wykonaniu 100 MOV P3
RETURN
112 RETURN
Okresla predkosé dla ruchu
JOVRD [Warto$¢ | realizowanego wg interpolagji
14 JOVRD JOVRD 88
procentowa] ztaczowej jako procent wartosci
maksymailne;j
Okresla predkos¢ dla wszystkich
trybow ruchu realizowanych wg
OVRD [Wartos¢ OVRD 40
15 OVRD wszystkich interpolacji interpolacji
procentowa] OVRD 90
jako procent wartosci
maksymalnej
Okresla predkos¢ w mm/s dla ruch
SPD [Waros¢ w SPD 10
16 SPD realizowane wg interpolacji
mm/s] SPD 23

liniowej i kotowych




Qkresla przyspieszenie i

ACCEL [Wartos¢ ACCEL 10
17 ACCEL opoznienie ruchdow jako procent
procentowal ACCEL 80
wartosci maksymalne;j
Wiaczenie lub wylaczenie
automatycznego dostosowywania
18 OADL OADL [ON/OFF] t |y i Spi Vy' I OAPL ON
optymalnego rzyspieszenie
Py d Pr2ysp OADL OFF
opoznienia ruchow zaleznosci od
obcigzenia
IF  M1>=50 THEN
“Etykieta
M2=5
IF [Wyrazenie] THEN
IF...THEN... Warunkowe wykonywanie BREAK
18 [Czynnos¢] ELSE . o
...ELSE...ENDIF . procesdéw / czynnosci. ELSE GOTO 120
[Czynnos(]
M2=15
BREAK
ENDIF
Powtarzanie programu fragmentu | WHILE (M1>=7) AND
WHILE [Warunek]
programu umieszczonego | M1<=-7)
19 WHILE...WEND
pomiedzy WHILE a WEND az do
WEND
spetnienia warunku WEND
Definiuje etykiete w dowolnym
"Etykieta1
20 ("Label) *[Nazwa etykiety] miejscu programu celem Palet
"Paleta
poézniejszego do niej odwotania
Pozwala przyporzadkowac
[Nazwa  zmiennej]= | zmienngj (z parametrami), | M1=M1+1
21 (Zamiennik)
[Wyrazenie] dziataniu okreslong nazwe | P10=P1+P2"P3

uproszczenia




