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Stazione ETIS per il controllo di qualitd a ultrasuoni:
micro-programma di scansione e misura

Edoardo Bozzi

Istituto di Elaborazione della Informazione del CNR - Pisa

L'unitd di controllo della stazione ETIS riceve dall'unitd di
calcolo 1 comand: per la scansione del pezzo da esaminare, posto
sul banco di scansione [1].

Il movimento dei bracci di scansione e l'emissione del
segnale a ultrasuoni sono controllati da un micro-programma
di gestione residente in una coppia di EPROM sulla scheda di
controllo. Il programma & stato strutturato in maniera
modulare al fine di permettere la massima flessibilitd in vista di
espansioni future [2].

La figura 1 mostra il concatenamento dei moduli che
costituiscono il micro-programma.

Inizializzazione

All'nccensione del sistema il modulo di inizializzazione
provvede a caricare la (abella delle variabili relative alla
velocitd dei motorl, ad inizializzare i componenti della scheda di
controllo ed a caricare la tabella degli interrupt.

Al termine dell'esecuzione del modulo di inizializzazione i
motori non sono sotto controllo in quanto il programma ha
aperto l'ancllo di standby [3].

Quanto descritto si trova dalla riga 1 fino alla riga 136 e

dalla riga 1054 fino alla riga 1428 della lista del programma
allegato.
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Fig. 1 - Moduli del micro-programma




Riconoscimento comandi

Al termine dell'inizializzazione inizia l'esecuzione del
modulo di riconoscimento dei comandi inviati, tramite
trasmissione seriale a 19600 baud, dall'unitd di calcolo.

La figura 2 riassume il protocollo di comunicazione tra
I'unita di calcolo e l'unitd di controllo.

L'unitd di calcolo invia 14 tipi di comando, mediante i
quali si compiono operazioni di: reset, posizionamente X,
posizionamento Y, X-Y shifting, acquisizione di un'area,
acquisizione di tutta la superficie disponibile [1]. I comandi
sono costituiti da 1 byte di riconoscimento e da 2 byte
(eventuali) per le coordinate. L'unitd di controllo risponde. con
una coppia di caratteri ASCII o coi dati di lettura, in binario.

La figura 3 mostra o schema di flusso delle operazioni
attivate all'interno dell'unitd di controllo in corrispondenza
del comando inviato dall'unitd di calcolo.

Le righe di programma relative a questo modulo sono
quelle che vanno da 351 a 556.

Reset

Il modulo di reset, il cui schema a blocchi & mostrato in
figura 4, abilita alcuni interrupt per il controllo della
movimentazione lungo gli assi; il suo scopo & quello di portare
i due carrelli nella posizione di riferimento 8,8, che viene
raggiunta quando ciascun carrello chiude l'interruttore di
riferimento di @ posto all'inizio dell'asse. Se il carrello si trova
gia sull'interruttore, il modulo provvede a spostare il carrello
in avanti in modo da liberare linterruttore e quindi a
riportarlo indietro, cosi da avere sempre lo stesso punto di
riferimento.

La velocita di movimento dei carrelli in questa fase &
molto bassa perché non tutti gli interrupt sono attivati.



Comandi operazione Risposta
Unita di calc petazion Unita di controllo

R : Reset X/Y=0 : K/E

Innnn : Inlzlo di scansione X : K/E

2nnhn : 1n$zi6 sogge tto X : K/E -~ .
3nnnn :'Fine sogge tlo X : K/E

dnnnn : Fine scanslone X : K/E

Snann : Infzlo scanslone Y : K/E

dnnnn : Intzlo soggetto Y : K/E

7nnnn : Fine soggetto Y : k/E

Bnnnn : Fine scansione Y : K/E

xnn : Passo di scanslone X° : K/E

ynn : Passo di scansione Y : K/E

Xnnnn : Pos. assoluto X : K/E

Ynnnn : Pos. assoluto Y : K/E

5 % Start lettura riga ; 1024 bytes (valori letti)

Fig. 2 - Protocollo di comunicazione
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Fig. 3 - Diagramma di flusso del modulo riconoscimento comandi
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Quando 1 carrelli sono entrambi in posizione #,8 si invia ai
motori la tensione di velocita nulla, successivamente si
attivano tutti gli interrupt in modo che da questo istante in
poi il movimento rimanga sempre sotto controllo della
routine di interrupt. ,

Quanto sopra descritto ¢ espresso nel programma
allegato dalla riga 957 fino alla riga 1057.

Posizionamento

Al modulo di posizionamento, il cui schema a blocchi ¢
riportato in figura 5, ¢& devoluto il controllo della
movimentazione degli assi in base al comando ricevuto e agli
interrupt.

Gli encoder per la misura delle coordinate inviano al
controllo gli impulsi causati dallo spostamento del carrello;
ogni 0,1 mm viene aggiornata in memoria la posizione
attuale; ogni millisecondo viene controllata la differenza tra la
posizione attuale e la destinazione, ricevuta come dato
dall'unitda di calcolo.

Per quanto riguarda l'asse X se questa differenza
supera i 15 cm si invia al motore la tensione di velocita
massima (0,5 m/s) e di polarita tale che il moto sia nella
direzione della destinazione. Se la differenza ¢ compresa tra
15 € 7 c¢m si invia al motore la tensione di velocita media, che
corrisponde a circa il 40% della velocita massima, e se la
differenza ¢ compresa tra 7 cm e 1,5 cm si invia al motore la
tensione di velocita minima (circa 16% della velocita
massima); si invia invece una tensione corripondente alla
velocita nulla quando la differenza & uguale a 0,1 mm.

La velocita massima ¢ fissata in base alle specifiche del
progetto, mentre le altre velocita sono state scelte in modo
che l'accelerazione del carrello non provochi eccessive
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Fig. 5 - Diagramma di flusso del modulo di posizionamento



turbolenze dei getti d'acqua nel circuito di trasmissione US
31

Naturalmente anche quando la destinazione e la
posizione coincidono, il modulo tiene sotto controllo il
movimento degli assi inviando ai motori una tensione
positiva o negativa in modo da correggere ogni spostamento
dovuto a eventuali derive dei componenti. Questo permette di
avere una precisione di puntamento di +0,1 mm sulle
coordinate iniziali e finali, e una precisibne di 0,1 mm sulle
coordinate di lettura.

Un procedimento analogo si usa per il posizionamento
dell'asse Y; in questo caso le differenze d che si considerano
tra posizione e destinazione e le velocitad associate sono:
velocitd massima =0,05m/s per d >3 cm; velocita media per
3 em>d>1cm; velocita minima per 1cm>d>0,1 cm.

Quanto sopra & descritto dalla riga 1060 fino alla riga
1200 della lista del programma allegato.

Acquisizione

Il modulo di acquisizione riceve dall'unita di calcolo le
coordinate X e Y che definiscono l'area effettiva da esaminare
e il passo di campionamento; il modulo riceve anche le
coordinate che definiscono un intervallo di accelerazione .agli
estremi dell'intervallo di scansione.

In corrispondenza di ciascuna coordinata di
campionamento il circuito trasmettitore a ultrasuoni genera
quattro treni d'impulsi con ampiezza S; il segnale attraversa il
pezzo in esame e viene amplicato nel circuito di ricezione, che
pilota un circuito rivelatore a soglia SR [3].

A seconda che l'uscita del rivelatore valga 0 o 1 il
modulo aumenta o diminuisce di 8 livelli l'ampiezza del
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Fig.6 - Diagramma di flusso della procedura di misura della
attennuazione mediante rivelazione a soglia.



segnale emesso dal trasmettitore (v. fig.6); successivamente,
sempre in funzione della risposta del rivelatore, l'ampiezza
viene modificata di +4 livelli ed infine di +2.

L'intensita di emissione dell'ultimo treno di impulsi
viene associata alle coordiante di scansione e inviata al
circuito di calcolo. '

Quanto descritto & rappresentato dalle righe di
programma che vanno da 528 fino a 774.

Interrupt

I modulo di interrupt riceve dal modulo di
inizializzazione una tabella che contiene gli indirizzi delle
routine da eseguire in corrispondenza dell'interrupt generato
dal circuito CTC (Counter Timer Circuit) sulla scheda di
controllo [3].

Il modulo gestisce 5 interrupt: due interrupt generati in
base ai segnali prodotti dall'encoder sull'asse X; due interrupt
generati in base ai segnali prodotti dall'encoder Y; un
interrupt generato dal clock del sistema.

Il modulo di interrupt interagisce con gli altri moduli.

Riferimenti

[1] Manuale Operativo B4-04

[2]  Progetto del Sistema ETIS per il controllo di qualita a
ultrasuoni. B5-15

[3] Manuale Tecnico B4-02
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LINE

1

@

geape

e

§
g
B

SOURCE LINE

’928(3 b
ope pEg
g €
g &g
] g
BER  @eee

£1 DB RO R R R RO R R AR R
f2 ;% CONTROLLO MOVIMEWTAZIONE SISTEMA AERITALIA %
I3 p MRt TR RN R R KRR R R A RN R ¥

14
15 3
16 ;
(gpzgy 17 PIDlA  EOQU
(§021) 18 PIGIAC EQU
(oe2y 19 PI0IBR EQU
{0023y 20 PIDIRC EQU
el
(0048 22 PIO2A  EQU
(B041) 23 PID2AC EBU
{0042y 24 PIORR EQU
(0643) 25 PI02RC EQU
26
(00ARy 27 CICAD  EQU
(09A1> 28 CTCA1  EQU
(D0AZy 29 CiCAZ  ERQU
(40A3> 38 C7CA3  EQU
o
{0805y 32 CCRD EQU
(gacty 33 CTCRY EAU
(00C3 34 CICRY  EQU
35
(QQE®) 36 5104 EQU
(G0E2) 37 SI0AC  EQU
{BOELy 38 SR EQU
(PREZ> 39 5I0RC  EQU
i
(0068 A1 ADXD  ERU
(Bos1y 42 ADXT  EQU
{0062y 43 A2 EQU
(B0&3) 44 ADXI  ERU
5
{0088 45 ADYD  EQU
(0081 47 ADYY  EQU
{008y 48 A2 EQU
{0083y 49 ADYZ  EQU
30
{0801y 51 ERRSY  EQU
{006F> 52 ERR2_5X EQU
(0846 53 ERRI _2Y EQU
54

3%

36

o @ e

EQUATE TARRLE

20H
214
22H
234

40H
41H
42H
434

fATH
0ATH
1AZH
0A3H

0CoH
fCiH
BC3H

0E0H
fE2H
fETH
fEIN

HIH
b1H
b2H
634

BOH
g1y
82H
834

1
BFH

46H

;PORTA A 17 PIO IN HODG DATO,
(PORTA A {7 PIO IN HODO CONTROLLO,
;PORTA B 17 PIO IN HODO DATO,
;PORTA B 1’ PID IN HODO CONTROLLO.

sPORTA & 2’
:PORTA A 27
:PORTA B 2/

PIO IN WODOD DATO,
PID IN HODO COMTROLLD.
PI0 IN HODO DATO,

;PORTA B 2’ PID IN HODO CONTROLLO.

;CANALE § CTC A (CONTATORE INCREMENTO ASSE X).
sCANALE 1 CTC A (CONTATORE DECREHENTO ASSE 1)
sCANALE 2 CTC A {CONTATORE INCREMENTO ASSE Y).
jCANALE 3 CTC A (CONTATORE DECREHENTO ASSE V3.

jCANALE § C7C B {TIMER CONTROLLD HOTORD).
;CANALE 1 CTC B (TIMER PER USQ INTERRD),
{CANALE 3 CTC B (TINER PER PROPAGAZIDNESEGNALE)

;CANALE A 510 HODD DATD,
;CANALE & SI0 HODO CONTROLLO.
;CANALE B 510 MODO DATO,
;CANALE B SI0 HODO CONTROLLO.

;4 LSB USCITA ANALDGICA ASSE X.

14 HSR USCITA ANALOGICA ASSE X,
sRENDE SIGNIFICATIVO IL DATO INVIATO AL D/ X,

;4 LSB USCITA ANALOGICA ASSE Y.

14 HSR USCITA ANALOGICA ASSE Y.
;REWDE SIGNIFICATIVD IL DATD TWIATOAL D/A Y,

+RAGGIO DELL’ERRORE AMMESSO PER LO STOP.
sDIFFERENZE DEI RAGGI DELL'ERRORE PER DIMINJIRE
;VELOCITA AL HDTORE IN PROSSIMITA DELLA BEST.




FILE: ATHI:BOZZI

LOCATION ORJECT CODE LINE

(o)
(3004
(6032
11 RY
(0o
{80sa)
Y
(395EY

(00
(B83F)

(oo
(onem
{0085
(23FF)

HEWLETT-PACKARD: 780 Assembler » Hon, 10 Dec 1984, 0:40
SOURCE LINE
3 EMS  EQU JRACCIO DELL’ERRORE AMMESSO PER LD STOP,
58 ERR2_S EQU  0AH jDIFFERENZE DET RAGGI DELL’ERRORE PER DININUIRE
59 ERRT_2 EQU  32H JVELOCITA’ AL MOTORE IN PROSSIHITA’ DELLA DEST.
60 COSY ERU OSH jCOSTANTE PER CONTATORI POSIZIONE ASSE Y
b1 COS_X EQU 19H jCOSTANTE PER CONTATORI POSIZIONE ASSE X
62 COSRO  EQU 10 ;COSTANTE DI TENPO PER TIMER CONTROLLD MOTORI.
63 COSRY1  EQU  16H sCOSTANTE DT TEWPO PER TIMER USO INTERNO,
&4 COSB3 EQU  SEM ;COSTANTE DI TENPO PER PROPAGAZIONE 209¢SEC
b5
b6 INTAR EQU 0 jINIZIO TAB INDIR MEW.VALORI ROMB.
67 FINTAR EQU  3FH §FINE TAR INDIR MEM.VALORI ROMR,
b8
b9 COST € EQU 0 ;TENPD PRINA ATTESA TASTO SPINTO.
70 COST P EQU B jTEHPO ALTRE ATTESE TASTO SPINTO. :
71 T84 EqU  5H jTENPO PASSATO IL QUALE ST PUO’ DIRE CHE IL MOTORE SIA FERMO,
72 STACK  EQU  23FFH s INDIRTZZO INIZIO PILA,

73

PAGE 2



FILE: ATHI:BOIZI

~ LOCATION ORJECT CODE LINE

§00 J123FF
§003 C3004D

6010 nose
Boi2 vt
§014 G9FF
G016 GBOF

€018 0588 .
bota 0600
BO1IC &7F¢

§OIE 6780
8026 Gaad

tozz coos
§624 OFFF
0026 GAFF
028 BBFF

8024 0600
§o2c 500
802E 6708

8030 0400
Bo3e 9950

HEWLETT-PACKARD: 288 Assenbler

75 Lb
76 JB
3

78 DRG
7% 3

80
81

82 VELDSX DEFY
83 VELISX DEFW
B4 VEL2SX DEFW
85 VELISK DEFW
86 3

87 WVELISX DEFW
88 WVEL2SK DLFY
89 WELISX DEF¥
99

91 WRIFSX DEFY
92 WVRIFSX DEFW
933

9

95 VELES  DEFW
96 VELIS  DEFY
97 VEL2S  DEFW
98 VELIS  DEFW
99 3
30 HVELIS DEFW
101 HVEL2S DEFY
182 WELIS DEFY
163 3

184 WIF5 DEFY

195 MURIFS DEFW
186

1§7

148

109 CHAN B DEFR
110 DEFR
11 DEFR
12 DEFB
113 DEFB
114 DEFR
{13 DEFB
116 DEFB
117 bEFR
118 CHAN & DEFB
iy DEFE
120 DEFR
i21 DEFR
2 DEFB
123 DEFB
124 DEFB
125 DEFB
i2 DEFB
127 DEFEB
f28 DEFR
129 DEFB
130 DEFB
131 DEFR

SDURCE LINE

5P, STACK
HAT

108

VELLH]
BABIH
09FFH
BBOFH

§5BOH
06001
§7FoN

780K
L

B0
BFFFH
DAFFH
0BFFY

J000H
§500H
0700

34004
17508

18K
J4H
44K
H
boH
I
JCtH
35H
BEAH
184
§4H
84K
330
icoH
15H
JEH
o3H
§CIH
I5H
DEAH
{15

i2H
286H

Hen, 18 Dec 1984, 0:40

;CELLE DI ROH DA CARICARE ALL'INIZZIIALIZIAZZIONE.
;CELLA PER OPERAZIONE RLD IN CASO BI STCP MOTORE.
;VELOCITA HAX. WOTORE IN AVANTI,

;VELOCITA’ HEDIA * ° = * °

jVELOCITA’ HIN, * = = ® °®

sVELOCITA HAX. MNOTORE INDIETRO
sVELOCITA’ MEDIA » * = ®
sVELOCITA” HIN, = = = =

sVELOCITA’ RIFERIMENTD INDIETRO,
JVELOCITA” ° *  AVANTT

;CELLA PER OPERAZIONE RLD IN CASO DI STOP HOTORE,
;VELOCITA” HAX. MOTORE IN AVANTI,

;VELOCITA® MEDIA ° » = ° 7

JVELOCITA” WM, = =~ ® F

sVELOCITA® MAX. HOTORE INDIETRD

. jVELOCITA’ MEDIA * = * °

;VELOCITA® HIN, = = * ¢

sVELOCITA" RIFERIHENTOD INDIETRG.
jVELOCITA  ® " AVANTI

JPARAMETRT PER PROGRAMMAZIONE 510,
sRESET CANALE,

RESET ERRORE, PUNTA WR4,

;/16 1STOP BIT HO PARITA

Wl

sRSET ERR PUNTA WR3

s8 BIT RIC Rx ENER

sRESET ERR. PUNTA URS

18 BIT TRAS Rt ENER

;RESET CANALE.

sPUNTA WRA,

1¥32 CLOCK, 1 STOP BIT, NO PARITY.
1RESET ERRORE, PUNTA WR3,

:8 BIT RICEZIONE.

sPUNTA URS,

18 BIT TRASHISSIONE, SETTA RTS E DR,
sPUNTA W83,

sPRECEDENTE + ARILITAZIONE RICEZIONE,
sPUNTA URS,

1PRECEDENTE + ARILITAZIONE TRASMISSIONE.
sRESETTA INTERRUPT SU STATO ESTERND, PUNTA WR1.

sABILITA INTERRUPT: TRASHISSIONE
JRESETTA INTERRUPT TRASHISSIONE PENDENTE.

PAGE3

SU TUTTI 1 CARATTERT RICEVUTI; DISABILITA INTE




FILE: ATH{:ROZZT HEWLETT-PACKARD: 180 Assembler Ron, 18 Dec 1984, @141 PAGES
LOCATION OBJECT CODE LIME SOURCE LIKE

132 $FINE PARANETRI S10,
133 .

004b ED4D 134 BRETT  RETI



FILE: ATHI:ROZZI

084D CMOBIF

§050 C3020F
8053 CI020F

0056 CDOGE7
0059 C300539

§O5C 2100464
GOOF 222103
§662 TDOSF3
8065 210000
B068 222103
D06k CDOSFY
00&E C3003C

171 210064
Bo74 22210
9077 CDOSFY
B07a 210008
107D 222147
§080 CDOSFI
1683 C30071

HEWLETT-PACKARD: 7BD Assembler
LOCATION OBJECT CODE LINE

SOURCE LINE

136 WAIN

137

138

139
140
141
142
143
144
145

?
L

*
}
N
H

o
3

146 DORIF

147
148
149

150 ;

{51
152
153
154
153
156
157
158
159
160
{61
{62
163
164
163

fae

CALL INIZ

I RIC_COM
P RIC_CON

CALL RIF
P QAR

LD HL,100

LD [DESTX],HL
CALL WAIT1

LD HL,0

LD [DESTXI,HL
CALL WAITY

IP HOVE_X

LD HL,100

LD [DESTYI,HL
CALL WAIT]

LD HL,0

LD [DESTYI,HL
CALL WAITI

1P HOVE_Y

Hen, 10 Dec 1984,

;Preg. che riconosce i comandi provenienti
jdal calcolatore, IN EMULAZIONE SOPPRIMENDD
JRUESTA TISTRUZIONE SI HA UN FUNZIOMAWENTO INDIPENDENTE,

b4l

PAGES




FILE: ATHI:BOIII

HEWLETT-PACKARD: 780 Assembler

- LOCATION DBJECT CODE LINE

020F CDOS3B
§212 FES2

0214 CAD26R -

0217 FESI
0219 CAD29¢

021C FE3l
121k CAD2A2

0221 FE32
§223 CAG2AE

26 FE33
28 CADZEA

12
2

§

0228 FEZ4
8220 CAD2Ch

0230 FE3S
232 CAp2D?

1233 FE3b
0237 CAQ2DE

1234 FE3?
023C TAO2EA

023F FE3B
1241 CADZF

1244 FEAE
246 CAB3DZ

0249 FESY
0248 CAO3HI

G24E FESE
0256 CAD3S

1253 FE78
§255 CAD33S

298 FE79
12564 CADJ4!

025D FES3
025F CAOIX

0262 FEAB
1264 CAD34AD

33t

352
353
354
355
356
357
358
359
169
361

362
363
Ib4
363
168
367
168
369
370
71
372
373
374
375
176
377
378
39
180
3l
82
183
g4
385
86
g7
Rt
389
390

-1

g2
393
394
395
396
197
198
399
50
i
402
43
04
45
L)
497

FB e o Swe ww TE wa

e o
~ e —o e e ~ —w ~oa

o

SOURCE LINE

Mn, 10 Dec 1584, §:42

RICONOSCIKENTO COHWANDI

1C_COM CALL
cp

r

ce
JP

cp
Jp

ce
P

cp
Jp

cr
Jp

cp
P
cp
1P

e
g

op
jp

e
¥

cp
P

Cp
P

ce
r

e
Jp

e
Ip

cp
JP

COHAN
ARA
7,00
Aql
7,60
All
1,61
lak
1,62
A3A
7,63
14A
7,04
ASA
1,05
ASA
7,6
A7h
1,67
ASA
7,68
ANA
Z,6M
AYA
1,6Y
AXA
1,6%

Ry R

X
7,65X

A A

7,65Y

ASA
1,5TART
Sk
Z,6H

1SUB che riceve 11 carattere e 1o pone in A

sDeve esequire il riferiments di 00

;Devo Inviare lo state

H

tDeve memorizzare coordinata inizie scanzione X
1Deve memorizzare coordinats inizie pezze X
sDeve meworizzare coordinats fine peuze X
;Deve menorizzare coordinata fine scanzione X
sDeve memorizzare coordinata inlzle scenziene ¥
1Deve wemerizzare coerdinata inizie pezze Y
1Devs memorizzare courdinata fine perro ¥
1Devo mensrizzare coordinata fine scanzione Y
yDeve remorizzare il numero acq per passata
sDeve pesizienarni nvova coordinats Y
iDeve posizienarni nvova coordinats X
jDeve menorizzare gli step di acquisiziene X
1Deve menorizzare gli step di scquisiziene ¥
iDeve iniziare 1a misura di scanzione

sDeve terminare

PAGE ¢



FILE: ATHI:BOZLI HEWLETT-PACKARD: 780 Assembler fion, 18 Dec 19064, &:42 PAGE 7
* LOCATION OBJECT CORE LINE SOURCE LINE

488
§267 C3020F 409 JP RIC_COM
410
411
0264 CROBIF {2 W CALL INIZ ;Eseguo 1Minizializzazione e i1
§26D CDOSO7 413 CALL RIF ;Riferinento di 00
§270 C30284 414 P GR2
§273 FEO 415 B e 1
1275 CARZBA 416 P IER2
5278 3E4S 417 LB A
8274 CDOSZF 48 CALL CTRASE
127D 3E40 . 419 [ BN
§27F CDOSF 420 CALL CTRASE
8282 3E0D 421 LD A,0DH
§284 CoOSeF 422 CALL CTRASE
1287 C3020F 423 Jp RIC_COM
1284 CDOSH 424 GR2 CALL SND DK
028D C3020F 425 JP RICCOM
A2
427
1290 3£41 428 ©Q LD 4, :
0292 Cbpser 429 CALL CTRASE jInvie 1o state
#2935 JE00 430 Ly At
0297 CDOS2F 431 CALL  CTRASE
1294 3E0D 432 b A,0DH
§29C CROS2F 433 CALL  CTRASE
B29F CI020F 434 Jp RIC_COH
435 4 ‘
436
B2A2 CDOS4S 437 &1 CALL COM 15UB che acquisisce dati dalla porta seriale e 1i pone in HL
02a5 222149 438 LD [INSCXT,HL sHemorizza le coordinate di scanzione X
1248 CDOSHY 439 CALL SND_OK ;SUR che rispende con KCR
1248 C3020F 449 JP RIC_COH
44
442
J2AE CDOS43 443 G2 Call COM
0281 222148 444 LD [INPEXIMHL jMemorizza l1a coordinata di inizis pezze X
8284 CDASTH 445 CALL 5HD_DK
§287 C3020F 146 Jp o RIC_COM
47 4
448
§2BA CDIS4S 449 G3 CaLL COoM ,
§2Rp 222140 450 LD IFIPEXI,HL jHenorizza la coordinata di fine pezzo X
§2CH Costd 454 CALL SND DK
92C3 C30207 452 P RIC_COM
453
434
0206 CDOSAS 433 G4 CALL COM
42ty 22214F 156 LD [FISCXI,HL ;Henorizza la coordinata di fine scanziene X
2CC Coostd 457 CALL ShD_DK
§2CF C3020F 438 JP RIC_COH
439
460
0202 CDO54S 461 €3 CALL COM
1205 222141 462 LD [INSCYI,HL jHemorizza 1a coordinata di inizie scanzione Y
1208 Chestt 463 CALL SND_OK \

02DB C3020F ib4 JP RIC_COM




FILE: ATHI:ROZZE

HEWLETT-PACKARD: 768 Assesbler

LOCATION ORJECT CODE LINE

§20E CDOS4S
B2E1 222143
b2e4 COOSIY
§2E7 C3020¢

2EA CDUSAS
02ED 222143
§2re Cpostt
02F3 C3020F

b2F6 CDUS4S
02F9 222147
B2FC CDOStL
B2FF C3020F

0302 CDBSAS
1397 202U
B30 L2nle
BIAp Inanys

2% T30 2gF

B2y CDO5AS
eitd peie
KA H
03 4A LONS73
D31k €54
0328 C3028¢

1323 L0543
1326 222119
1327 222103
1320 CDOss

§32F Chosit
0332 C3020F

D335 CDUS
RR U

1338 s

3
L]
1
DI3E C30207

0341 Choses
1344 222116
0347 ChOSH
§344 CI020F

0340 CHOSAA

oy

445 4
Abb ¢
i67 c8
468
469
470
an
472
473
474
475
476
477
478 4.
479 ©8
480
481
42
483
484
485

i

FF we o
g

Y wa e
=

I8 &
17
i
137
ant

annony
473
™
3

i
7
98
499
Sk
ot
e
03
304
315
306 g

G - -
52

e LR
= a3
3 =3
GF e s
(251
>

e
3 omw T G

€T ¥ e £ LT

e
ok

SOURCE LINE

CaLL con

LD LINPEY), ML

CALL SND DK
P RIC_COM

CALL COM

LD IFIPEYI,HL
CALL SND_OK
P RIC_COM

CALL COM

b IFISCYI,N
TALL SWD_OK

P RIC_COM

CALL  CON

LD IMAXD, ML
RIS (R
AL SHD K

R

ceipoonn

L InTEeYL L
hINGTIL
4L EaTeny
CALL mir v

I ORI COH

ALk €04

LD [GTFSYI,HL
L [REsTo,I
CALL  HSTOPX
CALL SHD_OF

I RIC_COM

FALL  COM

LD ISTEPX],HL
CALL SND OK

I RICCOM

TALL OO

Lb  ISTEPYI, KL
CALL  SHD O

P RICCOM

CALL FERHA X

fen, 10 Dec 1984, 8243

sHenorizzs 1 ceerdinats di infats perye ¥

sHenorizza la ceordinata di fine perzo )

sHemorizza la coordinata di fine sconzione Y

jHemerizze 11 numers di scquisizieni per passate

sHanerizes 19 ruevs corrdinats ¥
?
phapiemes G dertinaziene

H1 Terma golle ruava pesiziere

sHenor 112a 1s nusve cosrdinata ¥
jAogierns 13 destinaziene
1ML Terme svlla nyave pesiziene

jHemordzzo i1 passe di scanzione
sdelltasse X

sHenerfzze i1 passe di scanzione
seelltazee V

jRicevute segnale di alt fermo i motord

PAGE 6



FILE: ATH1:BOZZI HEWLETT-PACKARD: 788 Assenbler Hen, 18 Dec 1784, 0:43 PACES

LOCATION DBJECT CODE LINE SOURCE LINE

0350 CDOSCA 3ea CALL FERHA_Y
8353 ChoaIF 523 CALL INIZ

- 0356 CoOSI 524 CAL SWb_OK
8339 CI02uF 25 P RIC_COM

32k




FILE: ATHI:BOZZE HEMLETT-PACKARD: 180 Assesbler Hon, 10 Dec 1984, 0:43  PACEYO

LOCATION ORJECT CODE LINE SOURCE LINE

528 ¢

29y SWRT __

530

531 ¢ INPEX=1nizia la scantione

532 3 INSCX=inizda 1'aquisizione

533 3 FISCk=ternind 1‘scquisizione

334 3 FIPEX=ternins la staniiene

535 {ACQUISIZIONE(SCANZIONE per svere wna velocita costante

336 3
537 3____ START____
538 3 Inizia la scanzione e 1'acquisizione
§35C 3A2108 539 START LD A, [NPASS]
§35F FEDD 548 9
§361 LADILE 544 P Z,5TARTO
0364 FEBL 542 g 1
0366 CABIET 543 P 1,5TART]
03469 FEO2 544 e 2
U368 CADIS2 545 Jp 1,5TARTE
B34E 36240 56 STARTO LD A,20H :Carice indirizasvslore acquis.relative
6370 322118 547 LD [1vari,A
0373 2R2148 548 LD HL,TINPEX] jCarice pesizionanento X
1376 222183 549 LD [DESTXI,HL
0379 282141 550 Lb L, LINSCYS jCarico posizionanents Y
B37C 222187 551 LD [DESTYI WL
U37F CDUS4E 552 CALL KsTOP ;Controlle avvenute pesizienamente
AR
§382 2A2149 354 STARTE LD HL,TINSCXI
B38S 222117 555 LD [POSACI,HL sCarice infzio scquisizione
0398 262149 356 LD HL,FIPEXD iCarice fine scanziene
4388 222103 35 LD IDESTXI,HL
038E C30384 538 p CPAX
§391 CDo4sd 559 ACQ CALL ACRUIS sEsegee scquisiarione
b0
1374 242119 561 b WL, IPOSAC)
8397 EDSR2114 562 LD DE,ISTEPX] jCarice il passe di scquisizione
398 19 3 ADD  HL,DE
B39C 222119 364 LD [POSACT,HL
563 3
J39F EDSB214F 566 Lb  DE,IFISCYY sContrello se he finite 1a scanzione
§3A3 £ , 567 EX  DE,HL } dell’asse X
1364 7 569 R A sHL=FISCX
§3A5 EDS2 569 5BC  HL,DE 1 DE=FUSAC
0347 FADIN 370 P K,CPAY
371 ;
T3AR 282105 72 thaX LD HL,MPOSXI sHi posizione sul nuove punte di acquisiziene
§3AD EDSR2{19 573 L0 BE,IPOSAC
9381 B7 574 0w A
BIR2 EDSZ 575 53¢ W, DE
B384 F20391 378 P P,ACY shcquisisce
§387 18F1 577 R CPaX hspetis
378
0389 CDHASSA 579 CPAY  CALL NSTOPX
§38C CDOAFS 580 CALL CONUAC sControlle i1 numero di scquisiziend
§3BF 242107 581 o LD WL, TDESTY) sIncresento 17asse ¥
§3C2 EDSB2IEL 582 LD DE,(STEPY] sControlle posizione scquisiziene V
03ce 19 583 ADD  HL,DE

584 sHL contiene 12 nveva coordinate d1 Y



FILE: ATHE:BOZII HEWLETT-PACKARD: 780 Assembler Hon, 10 Dec 1984, 0:44 PAGELA
LOCATION ORJECT CODE LIN

E SOURCE LINE
§3C7 EDSR47 B3 LB DE,IFISCY] iCentralle se ha coperte tutte 1'intervalle
83Ck ER 584 EX  BEML ; di esecyzione dells Y
93ce 87 587 R A sHL=FISCY DE=DESTY
83D EBS2 568 SRC HL,DE
§3CF FAOIEY 9 JB K, STARTY sHe Finite 17acquisizionedel pezie
o990
8302 ED332107 391 Lb  [DESTYI1,DE sMi pasizione per una nueva scanziene
§306 COES73 592 CALL MSTOPY
393 4
8309 3EH 5%4 Ly A
§3Dp 322180 395 LD INPASS1,A
BIDE C30441 596 P STARTS
37
J3EY 3Ea0 598 STARTI LD 4,0
B3ET 322108 399 LD [NPASSI,A
§3t6 ChOSH! b8 CALL  SND DK
63ET C3020F b8t JP RIC COW
502
603
504
§3EC 242119 505 STARTY LD HL,IPOSACT iDeterming 1'intervalle di scanzione X
§3EF EDSRZL1A 664 LD DE,[STEPX]
§3F3 B 687 R A
§3rF4 EDS2 g0 SEC WL, DE
§3Fs 222119 819 LD [PDSACI,HL
§10
B3F9 2A2148 811 LD HL,TINPEX]
§3FC 222103 612 LB [DESTXI,HL
O3FF CI0451 613 P DAC
G402 Cho4ss B14 ACR CALL ACQUIS sAcquisisce nells fase di riterne
613
3405 282119 bis LD HL,IPOSAC]
8408 EDSR2114 b17 b IE, ISTEPX]
D440 87 18 R4
840D €52 89 §8C  HL,DE tDeteraino nvove punte di acquisizione per X
§40F 222119 620 LD [POSACHHL
B2l
8412 EDSRZ14A9 622 b BE,LINSCX]
§41p 7 623 oA
0417 £D52 24 SBC HL,DE sContrelle se he terminate 1'intervalle di acquisizioene
5419 F20451 82 o P ; {quando e’'pesitive sone seapre dentro)
626 )
§41C £pE334 b27 CALL  HSTOPX
§41F CDO4AFS 628 CALL CONUAC
1432 2A2197 829 b WL, IDESTYI iDeternine la nvova pusiziene asse ¥
B423 EDSB2116 630 Lb  DE,ISTEPY]
1429 19 &3 ADD  WL,IE
632 L contiens 1a nuevs dest.Y
£33 ¢
§424 EDSR2147 434 LD DE,IFISEY) iCentrelle se ho Finite 1'intervalle
BAZE EB 535 X BEHL : di scanziene ¥
B42F 87 536 R4 HL=FISCY DE=DESTY
§430 ED52 637 S8 RU,DE
8432 FADTEL 638 P W,ETARTE sHe finite 17acquisiziene del peurs
837
§435 EpSl2tey 648 L3 IDESTYL,IE sHi posizisne per wna weova scanzisne

8439 CDOSTY b4t CALL  HeToPY




FILE: ATHIBOIU

LOCATION OBJECT CODE LINE

§43C 382
043E 322108
3441 CHOSIB
8444 FEST
8446 CABZSC
1449 FE4B
§44B CAD3AD
044E C30441

8451 EDSRRINS
0455 22119
3458 &7

1459 ED52
0458 FAOASE
§4SE 1842

WEWLETT-PACKARD 780 Assesbler

Hew, 0 Dec 1984,

SOURCE LIKE
biz 4
643 Ly 4,2
644 LD [NPASST,A
545 STARTS CALL COHAK
b4k ce Age
647 P Z,5TARY
648 ce “H*
849 o 1,6H
650 JF STMRTS
851
52 AT LD DE,[POSX] 1Hi posizions sul nveve punte d1 scguisizione
633 LD H,,[POSAC)
854 R A
655 SRC WL, DE
656 b H,DAC shcquisizione
457 R AR sAttends
658
659 4
bb0

561 4

§:44



FILE: ATHI:BOIZI

. LOCATION OBJECT CODE LINE SOURCE LINE
683 4
664 ¢ ACQUISIZIONE
665 HIE
666
§460 3EG4 667 ACRUIS LD A4
§462 322119 869 1D (pEPIA
0463 JE03 669 b A3
9487 32211C 674 b INPRI,A
: 671 3
672 3
§46A 3a2118 673 ACRT LD A,TIVAR]
046D D348 - 674 Ut [PIC2AL,A
675 3
§46F JEIF 676 LD A,
471 DC3 677 our  ICTCE3I LA
8473 JESE 478 LD A,CO5R3
1475 D3C3 679 put  (CTCR31,A
630 ;
&1
8477 bR2§ 882 IN &, IPIDIA]
8479 CROF 683 BET 3,4
§478 D320 634 gutT  [PIDLALLA
847D ChYF 685 RES 3,4
847F 03240 686 gutT  (PID1AI,A
687
668 ;
1481 DECS 889 PELL  IN A, ICTCRII
6483 FE4D 699 CP 40H
8483 FAQ 48D 691 JPOH,TFIM
£92 3 IN A, [SIDBCY
693 RIT §,A
674 ; B I,MEL
6935 4 CALL  COMaN
656 3 CF W
697 P I,BH
§488 30481 78 P BEU
697 3
708 3
8498 010003 701 TFING LD RC,3
BARE JE4F 742 Ls A 4FH
0496 D323 783 gut  [PIDIRCI,A
8492 pB22 704 TFIN  IN A, IPIMIR]
§494 CR7F "3 BIT 7,8
1496 2889 746 JR Z,PASSATD
767 H
§498 0B 708 BEC BC
8499 78 709 10 AR
§4%4 M 710 R €
0498 C20492 711 P NZ,TFIN
049E C304m4 712 P ALR
713
j4At 3A2118 714 PASSATO LD A,[PEP]
04R4 57 715 s 5,4
§4A3 JA2118 716 Ly A, LIVARY
B4AB 92 717 SUp D
8449 FAGABZ 18 P H,PAS §
BAAC J22118 My Ly [IVARL,A

HEWLETT-PACKARD: 780 Assesbler

Hon, 18 Dec 1984, §:44

1Pese ponderate

;Numers di preve relative

sIndirizze 11 nuopve valore acquisite rewlative

jRESET INIZ, CTC3 PROP ONDA CK 0,745

jCreo un impulse di 15 oS da inviare
;al CTC e al generateore di Funziene

sAttende 200 vS per 1a prepagaziene dell’enda

;Controlle se ci sone messaggi in arrive

jAccetto sole HALT

sPossy stiendere fine a 73mnicresec,

3£/ passate

61 cicli=24,Snicrosec.

sDiminvisco 11 valore di acquisizione relative

jLontrelle di restare nells tabells

PAGEA3



FILE: &THI:ROZIE BEWLETT-PACKARD: 780 Assesbler

fom, 10 Dec 1984, 0:43 PaGEL4

776 3

LOCATION OBJECT CODE LINE SOURCE LINE
B4AF CIR4D5 728 B
0482 3E00 720 PAS 1 LD A,INTAB jAssegne 11 valere minine della tabells
B4p4 322118 722 b [ival,A
§4B7 £30405 723 P aACoRi
724 §
723 ; ‘
G404 JA2118 726 BCGR LD A,IPEP] jhunente i1 valere di scquisiziene relative
§4RD 37 727 b D,A
84BE 32110 728 LD A, L1vAR)
04ct 82 729 ADD 4,0
8402 57 7% L» 0,4
§4C3 JE3F 74 LD A,FINTAB jCentrelle 41 rinanere nella tabells
04CS P 732 KL
04Ch F204D1 713 P p,PAS 2
$4CY 3E3F 734 LD A,FINTAR thssegno 11 valere massine della tsbella
§4CR 322118 735 LD {IVaR], A :
B4CE CI0415 736 P Acart
04pi 74 737 PAS 2 LB 4,0 -
0402 332118 738 LD [IVART,A
739 3
740
5405 3a2110 741 ACGRt LD A, 1PEP) iAggiuste 11 pese precedente dividends per 2
6408 B7 742 {1 S
6409 1F U3 RRA
B4pa 32211B 744 LB IPEPT,A
75
\ 746
040D JA211C "7 LD A, LHPR) tAggierne i1 numere delle prove
B4ED 3D 748 DEC A
pAEL 32211C e Lo INPR1,A
04E4 C2045A 758 P NZ,ACOS she findte 1%acquisiziene relativs
75
752 4
B4ET7 3n2118 753 LD A,TIVARD jHo Finite 1’acquisiziene di un punte,
U4EA CDOSZF 754 CALL  CTRASE i1e spedisco
0AED 2A216E 733 Lo L, tiaxdd
f4re 2p 756 DEC 1L
04F] 222108 757 1D [HAXIIHL saggiorne i1 numere di scquisizieni
Bars 9 758 RET
759 3
766 3
761 3
§4F5 242108 762 CONUAC LB . HL,INAXID sContrelle 11 avmers di ascquisiziend
04F8 7C 763 FINES LB AM
04F9 B3 764 R L
B4FA CADSO3 7435 JP o Z,FINAX
BAFD 3E00 746 b A8 $SPEDISCO BYTE DI §
J4FF Cposzr 787 CALL CYRASE
0502 28 768 DEC ML
0503 16F3 769 R FINED
0595 3E0D 770 FINAX LD A,0DH
0567 CpOS2F 771 CALL  CYRASE
9504 2a2186C 772 b HL, NI
0500 22218k 773 LD [NAXILIL
1510 €y 774 RET
775 3



FILE: ATNIsROZZI
-LOCATION OBJECT CODE LINE

0511 34
0513 Chosez
8516 COOSZF
#5319 3E00
0518 CDOSZ2
§51€ CooSF
521 €9

0522 £5
0523 5
0524 2102FF
4527 2B
#3528 7C
0529 BS
0524 20FB
#52C Fi
852D E1
B52E LY

IS2F F3
0530 DREZ
8532 CRSY
1534 CABS30
157 Ft
0536 B3ED
§53a CF

§53B DRE2
153D CR47
§53F CADS3R
#5342 DRED
1544 C9

HEWLETT-PACKARD: 80 Assembler

m

778 SWB_DK
779

788

781

782

783

784

78

786

Lb
CALL
CaALL
Lb
CALL
CALL
RET

787 WAIT VS PUSH

788

789

798 ¥ 18
m

792

793

794

795

778

797 3

798 CTRASE
799 SI0 P
Bod

861

Be2

8O3

884

BOS

806 ¢

807 4

308 COMAR
BOY

gid

811

g1z

PUSH
Lp
DEC
Lo
Or
R
POP
pop
REY

PUSH
IN
BIT
P
pap
out
RET

IN
RIT
JP
IN
RET

SCURCE LIRE

A,k
WAIT_TS
CTRASE
A, 00H
WAIT_TS
CTRASE

HL ghmag § A 1 T wumn
o

HL,02FFH

HL

A,H

L

NZ,W_T8

AF

HL

AF ;5ub di controlle trasis, dati seriali
A, [SI0AC]

2,8

1,510 P

AF

[SI0A1,A

=

#, [SI0AC] sleggo registee 0

8,8 shit B=1 c’e almens on carattere
Z,COHAN 0o

A,ISI0A] jei

H

?

Hon, 18 Dec 1988, §:45
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FILE: ATHI:BOILI HEWLETT-PACKARD: 780 Assenbler Hon, 10 Dec 1984, §:45 = PAGEAG

LOCATION OBJECT CODE LINE SOURCE LINE

814

815

816
0545 COO53R 817 CoM CALL COHAN
1548 &F 818 Ly L,8
0549 Cpos3m Bi9 CALL  COHAN
0S4C &7 Bzt L0 H,A
§54D €9 82l RET

822

821

824
BSAE CDOSS4 B2S HSTOP  CALL HSTOPX Ferno 1 motori tenendoli sette
0551 TDOS73 B2b caLl  MsTOPY Contrelle
0554 EDAR216S B27 HSTOPX LD BC,(POSXI
4558 242103 828 b I, IDESTX
1558 87 8 R A
§55C ED42 Bag SIC  W,,BC
155E CB7C 811 BIT 7,H
560 2863 532 R Z,e0x
0562 CDOSOF 813 CaLL NEGHL
0565 EDAR21S3 834 £DX Lb BC,{DIFER_XI
0569 B7 815 R A
0564 ED42 836 SRC HL,BC
0560 FAQST2 837 P H,VIA
DS6F F20554 538 JP P, HSTOPX
1572 €9 819 ViA RET

84 ; ;
{573 EDAB21UY B41 KSTOPY LD  RC,IPOSY]
0577 242187 842 0 WL, IDESTY]
0574 B7 843 R A
0578 EDA2 844 S HL,BC
1570 CR7C 843 BIT 7,H
§S7F 2803 846 IR 1,C0Y
0591 ChOS9rF 847 CALL  NEGHL
0584 ED4R2i55 848 CDY LD RBC,IDIFER_YI
0568 B7 B9 gR A
0589 €ED42 B850 SBC I, RC
0S8R FADSYE 851 P M VIA
SBE F20573 832 JP P, HSI0PY
4591 €y 853 VIA1  RET

854

BS5 ;

856



FILE: ATHI:ROZIT
 LOCATION OBJECT CODE LINE

#1592 322102
8595 08
0596 Ja2102
1599 FEBD
0598 C20595
B5%E 9

I59F F5
858 70
U581 2F
0542 6F
1543 7C
154 2F
15A5 &7
0546 23
0547 FI
1548 C9

4549 C9

HEWLETT-PACKARD: 780 Aszembler

858 j======
859 ;QUESTA ROUTINE PROVOCA UN’ATTESA DI 2 a sec

SOURCE LINE

868 ;PER DENI UNITA’ CONTENUTA NEL REGISTRO A,

861 ;

82 §_ATT LD [TIMERI,A ;CARICO IN TIMER COSTANTE RELATIVA ALL’ATTESA.
863 ATT NOP sATTENDC PER UN CICLO,

864 LD A, {TINER]

853 g sCONTROLLO SE TIHER=1D,

866 JP NZ,ATT  ;5E NO CICLOD IN ATTESA,

867 RET sALTRIMENTT RITORND,

B68

B&Y ; ===

878 NEGHL  PUSH AF

m b Al ;ROUTINE CHE COMPLEMENTA A 2 IL CONTENUTO
872 ceL sDET REGISTRI HL.

a3 LA

874 LD AH

873 CPL

87 LD H,A

877 INC  HL

878 POF  AF

a7 RET

881

B81 ALLARK REY

882
803 ;==

;BUESTA E’ UNA ROUTINE CHE SEGHALA ALLARMI
;VARL, LE MODALITA’ SOND ANCORA DA STARILIRE.

Hen, 10 Dec 1984, 0145 .

PAGELZ




FILE: ATNI:BO2ZI HEWLETT-PACKARD: 100 Assembler Hon, 10 Dec 1984, B:46 . paGE{SR

- LOCATION UBJECT CODE LINE SOURCE LINE

835 mrommesmensr e =ome Tz =
8BS
887 ¢ FERNA X
808 § FERMA Y FERMAND 1 HOTORI E DISATTIVAND 1 RELE® STAND_RY
889
898 ; ATT X
891 5 ATT Y ATTIVAND I RELE’ DI STAND_BY
892 4
993 ;:::::::::‘::::::3::: ____ ERapeiet it~ tettab ottt P S 3 S F ettt bt
894
0544 3E08 895 FERNA X LD 4,08H
goat 212der B76 Lb  HL,VELD
USAF D362 897 GUT  [ADX23,4 ;FERHD HOTORE ASSE X,
03R1 ED&F 898 RLD
1583 D36 a5 OUT  [ADXIT,A
0SB EDSF 200 RLD
8587 D366 81 OuT  [ADXOI,A
I5RY EDSF 982 RLD JRIPRISTING ...
USER D363 943 QuT  [ADX3),A
58D DR20 © 94 IN  A,IPI01A]
§SEF CBCF 95 SET 1,8 ;DISATTIVA HOTORI
§5C1 D320 706 OUT  tPIDIAT,A
§5C3 C9 %7 RET
918
15C4 3608 909 FERHA_Y LD &,08H
05Cs 21212F 910 LD HL,VELD
05C9 p3g2 911 OUT  [ADY2],A ;FERMO MOTORE ASSE Y,
I5CR EDGF 712 RLD
§5Ch D381 913 oUT  [ADYiI,A
U5CF ED6F 914 RLD
1501 DI8L 915 ouT  1ADY01,A
D303 ED6F 916 RLD JRIPRISTINA ...
9505 0383 Nny Ut [ADY31,A
507 DR20 918 IN A, IPIOIA]
0509 CEDT 219 SET 2,4 }DISATTIVD HOTORI
§5DR D320 728 OuT  [PI01A1,A
0500 C9 el RET
922
05DE DR2Y 923 ATT X IN A, lrI0iAl
95ED CRar 924 RES  1,A '
USE2 p32g 925 QUT  [PIDIAT,A
SE4 £9 926 RETY
927
0SES pB20 928 ATT_Y IN 4,1P101A)
B5E7 CR9Y7 929 RES  2,A
I5E9 D320 AL oyt IPIOIAT,A
§3ER 9 931 RET
932
§SEC CDOSDE 933 ATT XY CMLL AT X
ISEF CDO5ES 934 CALL ATTY
bsr2 o9 935 REY
936

937



FILE: ATHE:BOZII

HEWLETT-PACKARD: 780 Asseabler

* LUCATION DBJECT CODE LIME

U5F3 ES
0SF4 FS
I3FS 21Fre0
058 1805
B5FA ES
05FB FS
BSFC 212008
BSFF 28
1660 7C
0601 BS
B682 2UFB
1694 F1
8605 E1
0606 C9

SOURCE LINE

939 ¢

948

941

942 UAITT  PUSH
943 PUSH
744 LD
945 R
946 WAIT  PUSH
947 PUSH
P48 LD
949 W 1 DEC
950 LD
931 R
95 R
733 pop
734 pop
935 RET

W

AF

HL, OFF O OH
Wt

ML

AF
HL,200 0K
HL

AN

L

NI, W1
AF

HL

shae WA LT wxax

Hon, 10 Dec 1904, 0:45
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FILE: ATHI:BOIZI HEWLETT-PACKARD: 280 Assembler Hon,‘l‘ Dec 1984, B:46 PAGEZD

LOCATION UBJECT CODE LINE SOURCE LINE

937 3 zzzz
958 5= RIFERINENTO =
959 jEEmETIEmITEmsIzmsszomssesIoszan
960 3
§647 21084 961 0IF LD HL,NMOVXY ;CAMBIO ROUTINE DI GESTIONE INTERRUPT AGENDO SULLA TABELLA.
D60A 222008 962 LD [THOWTI,HL
9%3
0400 DR22 964 IN A, (PIOIR] jVerifice se 1 sems. rif.
B&OF E4E3 955 aND 083 §  nen siane sttivatd
§611 C20653 966 P WZ,RIC SEN sVade alls ricercs del semseri...
9%7 3
8614 3a214¢ 968 L0 A, THWRIFHT ;ai allontane dai sensordi
0617 21213F 969 LD HL,HVRIF } fine a disattivarli..,
0614 DIB2 970 outT  (ADY21,A
5610 ED&F 971 RLD
061E DIBE 72 ouT  (ADVLD,A
0620 EDGF 973 RLD
§622 D360 974 QuT  [ADY01,A
§624 ED&F 975 RLD
0626 D3B3 978 Byt [ADY31,A
977 5
1628 3A212% 978 LD A, [HYRIFX+1]
go2R 212120 979 LD HL, MURTFX
§62€ D362 980 OUT [ADX21,A
B630 ED&F 981 RLD
8632 B3b1 982 OuT [ADX1I,A
5634 ED&F 983 RLD
0636 DIGE 984 BUT [ADXE),A
5638 ED&F 985 RLD
8634 D163 986 BuT [ADX31,A
987 3
163C CDOSEC 908 CALL ATT XY
989 3
§&3F DB22 990 RIF 1IN A,[PIGIBI ; Contrelle che { senseri
BEA1 E6O3 991 AND 3 s 5l disattivine Ini sto allwntanands)
§643 FEOT 992 3
0645 20F8 993 JR ONZ,RIF A
, 994 3
0647 CDOUSFA 995 CALL  UATT shttendo che gli equipaggl siane
996 s sulficientenente lontani dei sensori
§o44 CDOSAA 997 CALL TERHA X 15tep meterd
564D ChOSCA 78 CALL FERMA Y
#6350 Thusra e CALL  WAIT
1800 ;
1653 3A213E 1001 RIC SEN LD A, (VRIFHT ;Ricercs del senseri wi avvicine alla pos.00
0656 21213D {862 L HL,WIF
1659 D382 1943 outT  [ADY21,A
§658 ED&F 1904 RLD
165D D38 1805 out.  [ADVET,A
B6SF ED6F 1006 RLD
0661 BIAO iy guT  [ADYE1,A
§4b3 EDGF 1968 RLD
§663 D383 11154 fur  (ADY31,A
1910 4
0667 3n212C {4t LD A, TVRIFX+1]
Dobh 212128 13y LD HL,VRIFX

164D D362 1013 OuT CADX2Y,A




FILE&“@TH!:BOZZE HEWLETT-PACKARD: 780 Assembler fon, 10 Dec 1984, 0:47 PAGE2L

13

- LOCATION DRJECT CODE LINE SOURCE LINE

. Bb6F ED&F 1614 BLD
3671 DIk1 1815 OUT TADXI,A
0673 ED&F 1016 RLD
8675 DID 1847 OUT 1ADXR],A
0677 ED&F 1818 LD
B679 D363 1819 Our [ADX3I,A
1820
8678 CDASEC 1821 CAL ATT XY
1622
§67E 1603 1823 b B3 jHaschera per segnalare mor. entrambi
1824 + ferni
#5680 DB22 {925 PROSS IN  A,IPIOIB] ;LEGGO I SENSORI.
682 CBAF 1024 BIT 1,A ;6E SENSORE X ATTIV. FERMD IL
0684 C2066C 1827 JP NZ,PRY  ;HOTORE DELL'ASSE X, ALTRIMENTI TESTO PROSSIMITA’ DI Y,
85687 CDO3AA 1928 CALL FERKA_X
0684 CBBY 1829 RES &,R
838 5
B&8C DBz 1831 Ry IN &,[PIOLB]
068E CB47 1832 BRIT 0,4 ;5E HO RAGEIUNTO IL SENSORE DI PROSSIHITA’ Y, FERWD IL MOTORE.
0690 C204798 1833 P NZ,FINE
8693 CDBSCA 1834 CALL FERHA Y '
§49¢ CRBE 1073 RES 1,R ;SECNALD CHE IL MOTORE Y HA RAGGIUNTO IL SENSORE DI PROSSIMITA’.
0698 78 f036 FINE LD A,B ;CONTROLLD SE ENTRANBI T MOTORI HANNO RAGGIUNTO IL SENSCORE DI
8699 FECD 1637 cr § ;PROSSIHITA’, SE NO CICLD ALTRIMENTI PASSC ALL’ULTINA FASE DI RIFERIMENTO.
B&9R C20680 {638 JP NZ,PROSS
1839
169E 210840 1840 b HL,8 318,10 = Valore dei senseri di rif,
Boat 222103 1041 LD [DESTXI,HL ¢ che inserisco nelle destinazioni
B6A4 222185 1942 L {POSXI,HL e nelle posizioni
067 210000 1843 om0
G6ah 222107 1844 LD (DESTY],HL
BoAD 222189 1845 LB [POSYI,HL
1846 3
0&R0 210788 1447 LD HL,HOVXY RIPRISTIND LA ROUTINE DI GESTIONE INTERRUPT DRIGINALE,
§6R3 222008 1648 LD [THOVXYI,HL
{849
0686 CDASEC 1450 CALL ATT_XY  ;Attive 1 rele® stand_by perche da
1051 ; guesto pements i metori sono sette
1052 3 contrelle dell loop di reaziene
1053 ;
B5B9 DR4Z 1834 IN A, [PIDZBI jACCENDG LED DI RIFERIMENTO.
§6RD CRCF 1853 SET  1,A
968D D342 1856 OuT  [PI0ZB1,A
BhBF €9 1857 RET

1038



FILE: ATHI:ROZN

LOCATION DRJECT CODE LINE

§6Ch AF
B6C1 EDSS
06C3 Fa6lR
§6C6 CREY
16C8 CDESF
§5C8 B7
BeCC 110081
b6TF EDS2
§6DT FADLF7
1604 11000F
0607 EDS2
86109 FAQT1E
B6DC 118045
§60F EDS2
B6E1 FABLFD
06E4 CR4Y
B6ES C204F0
06E9 3n2120
§6EC 21211F
B6EF C9
D6FD 3A2126
B6F3 212125
D6F6 T
06F7 212110
b6Fa 3eiB
D&6FC £9
05FD ER47
B6FF C20709
8702 Ja2122
705 2ied2l
§7e8 CY
0769 Ja2128
i70c 212127
170F €9
0716 CB47
0712 c2emic
1715 3p2124
8718 212123
§7i8 .Y
§71C 3n2124
§71F 212129
0722 ©9

HEVLETT-PACKARD: 780 Assenbler

060

108] j==s==s=smzzemzm=aes

Hen, 10 Dec 1984, 8:47

SOURCE LINE

1062 ;
1063 4
1964

1065 j======

VELOCITA® HOTORI X
VIENE RICHIANATA DA MOVXY.

CALCOLD

HL = DESTINAZIONE DE = PUSIZIDNE

1065 RCALCX
1087

1068

1069

1078

1071 COMX
1072

1073

174

1075

1076

1077

1078

1079

1090

1001

1082

1003

1984

1085

1086 COKP1X
1087

1088

1089 STOPY
1090

109

1092 v2X
1093

1694

1055

109

1097 COMP2X
1098

1099

1100 U3X
1101

1142

1103

1104

1105 COMP3Y
1186

1107

119

10R
SBC
i
SET
caLt
oR
Lb
58C
Jp
L
SeC
Jp
b
SeC
1P
BIT
jp
LD
[}
RET
LD
LD
RET
8]
LD
RET
BIT
P
LD
L2
RET
ib
LD
RET
BIT
Jp
4]
Lo
RET
LD
Lb
RET

A tAZZERA IL REGISTRO A ED IL FLAC CY DI CARRY,
HL,DE  jIN ML ORA C’E’ DEST-POS.

P,CONYX  ;SE ML POSITIVO SALTO ALLA PARTE COHUNE, ALTRINENTI CONPLEMEATO.
0,8 JSECNALD SPOSTAHENTO WEGATIVD,

HEGHL

A ;ATZERD TL FLAG CY E LASCIO INALTERATO A.

DE, ERRSX

HL,DE

H,5T0PX

DE,ERR2_5X

HL,DE

H,U3X

DE,ERRI_2X

0L, BE

H,V2X

0,A JCESTIONE DELLA VELOCITA’ HASSINA.

NZ,COMPIX jCONTROLLO SE LU SPOSTAMENTO DEVE ESGERE NEGATIVO.
A, TVEL1XH ]
WL, VELIX

A, THVELTX+1)
L, HVEL1X

HL,VELOX
A, UBH

;GESTIONE DELLO STOP DEL HOTORE,

B, jBESTIONE DELLA VELOCITA’ HEDIA,
NZ,COMP2X

A, [VELZXH ]
W, VEL2X

A, THVELZX: 1]
HL WVELEZX

0,8 ;CESTIONE DELLA VELOTITA’ HINTHA.
NZ,COHP3X

A, [VEL3XH]
WL, VEL3X

A, THVELIX+1]
HL, HVELIX

PAEE22



FILED ATHI:BOITI

LOCATION OBJECT CODE LINE

8723 oF

- @724 ED52

8726 F2072E
0729 CBCY
8728 COUSSF
072E B7
§72F 110001
0732 EDS2
8734 FAU75A
0737 110904
0734 EDS2
§73C FADTTS
073F 118032
0742 EBS2
0744 FAD760
8747 CBAY
0749 C20753
074C 3A2132
074F 212131
0752 C9
0753 3A2138
0756 212137
0759 9
9754 2121%F
075D 3E08
175F C9
0760 CBA7
0762 L2076C
B765 32134
0768 212133
0768 €9
076C 342134
076F 212139
B772 L9
1773 CBAT
4775 C2077F
0778 3213
0778 212135
077E L9
B77F IM213C
0782 21213
9785 9

HEWLETT-PACKARD: ZBU Asserbler

fon, 1€ Dec 1984, 0:47
SOURCE LINE
10 je=m=s
{111 CALEOLD  VELDCITA® MWOTORI Y
1112 3 VIENE RICHIAKATA DA HOUXY.
1113 ML = DESTINAZIONE DE = POSIZIONE

f114

?
?
1115 RCALTY
1116
1117
fi8
11y
1120 Cowp
121
RIS
123
1124
1123
f126
1127
1128
1129
1130
1131
132
1133
1134
1135 conpt
1136
1137
1138 sv0p
139
1140
far we
1142

1149 W

1154 CONPY

id gttt fupid-dedeicied

XOR
SBC
P
SET
calL
R
Ry
SBC
P
Lh
SR
e
LD
S8C
Je
BIT
P
[R)]
1
RET
L2
LD
RET
Lp
LD
RET
BIT
Jp
Lb
b
RET
LD
LD
RET
BIT
Jp
Lp
1
REY
8
b
REY

A JAZZERA IL RECISTRO & ED IL FLAG CY DI CARRY,
HL,DE  $IN HL ORA C’E’ DEST-POS.

P,CONP  ;SE HL POSITIVO SALTO ALLA PARTE COMUNE, ALTRIMEWTI CONFLEMENTO.
0,4 . ;SEGNALD SPOSTAMENTO NEGATIVO,

NEGHL

A 1AZZERD IL FLAG CY E LASCIO INALTERATO A,

DE,ERRS

HL,DE

H,STOP

DE, ERR2_S

ML, DE

H,3

DE,ERRI 2

HL,DE

H,v2

1A 1CESTIONE DELLA VELDCITA’ MASSIHA,

NZ,COMP1 ;CONTROLLO SE LO SPOSTAHENTO DEVE ESSERE NECATIVO.
A, TVEL1 4]

WL, VELY

A, [HVELT+1]
HL, HUELY

HL, VELD
A DBH

jGESTIONE DELLD STOP DEL KOTORE.

8,4 jCESTIONE DELLA VELDCITA’ MEDIA.
NZ,COMP2

A, [VEL2# 1

WL, VEL2

A, THVEL2+1]
ML, HVEL?

0,4 JCESTIONE DELLA VELDCITA’ WINIHA.
NZ,COMP3

A, IVEL3+1]

WL, VEL3

A, THVELI+ ]
HL, HVEL3

PAGEZB



FILE: ATHI:RDIZI

HEYLETT-PACKARD: 799 Assenbler

LOCATION OBJECT CODE LIKE

8786 FB
4787 F§
788 E3
8789 85
B78A T3
078k DOES
8780 FDES

078F 242103
1792 EDSB2IS
8796 ChoeCh

0799 D3be
§798 EDGF
879D D361
§79F EDbF
§7A1 B3&b
§7A3 ED&F
8745 D363
0747 22107
0744 EDSR210Y
§74E CROT723
1781 Dla2
1783 EDGF
8785 p38i
§787 EDGF
§789 DIBO
0788 ED&F
78D D3a3

§7pF FOEL
07Ct DOET
p7c3 ol
07C4 b1
97Cs £l
3706 F1
17C7 F&
1708 C32151

§7C8 19
170C 242105
B7crF 23
07D 2221863
07p3 B9
1704 ¥
1705 C32158

0708 b9
0709 2A2163
17pC 2B
170D 222103
B7ED DY

1159
1160
1161
1162
1183
1164
15
1166
187
1168
1169
170
171
1172
173
1174
1175
176
un
1178
179
1180
1181
1182
1103
1184
1165
1186
1187
1188
1189
1190
191
192
1193
1194
1195
1196
1197
1198
1199
1200
1241
1202
1203
1204
1205
1208
1207
1208
1209
1218
1211
1212
1213
1214
1215

SOURCE LINE

9 s s vt o e e e e
1

HOVUXY . INTERRUPT DRIVER

i
i
HovxY

e

~e

El

TUSH
PUSH
PUSH
PUSH
pusH
PUSH

b
LD
CALL

i
RLD
wy
kLD
out
RLD
oY
Lo
LD
fatL
out
kLD
out
RLD
out
RLD
ouY

pop
POF
rop
pop
pop
pap

Ip

#F
HL
BE
BC
IX
Iy

WL, IDESTX]
DE, [POSK]
RCALCX ;LA ROUTINE RESTITUISCE LA PAROLA DI 12 BIT DA

sMANDARE AL /@ CON I 4 MSB IN A E GLI ALTRI IN (LI,

[ADX21,4 ;6L ADX SONO GLI INDIRIZZI DEL D/A RELATIVD
1AL ASSE X,
LADX1], A

[ADXY] , A
JRIFRISTINA ...
LADX31, A
HL, (RESTY]
BE, IPOSY)
RCALCY
[ADY2,A ;COME PER ASSE X,

LAY ,A

[ADYE), A

JRIPRISTINA ...
LADY31,A

Iy
IX
EC
DE
I
AF

RRETI

j=mzsezs sremszemssamssssaes INTERRUPT ROUTINES ze==

DEC_X

EXX

HL,[POSXT jROUTINE AD INT. CHE AGCIORMANG LA POSIZIONE.
[Li8

IPOSXI, ML

RRETI

HL, [POSX]
M
IPOSX],HL

Hen, 10 Dec 1984,

g: 48

PACE.2 4



FILE: ATMI:BOZZI

. HEWLETT-PACKARD: 780 Assembler

LOCATION DRJECT CODE LINE

WEL FD
07E2 €315

07E5 D9
0786 2A2189
77 23
§7Eh 222189
47ED D9
§7EE FB
07EF 32151

07F2 D9
CO7F3 202189
07F6 28
07F7 222109
07FA D9
47FB FB
UTFC C32451

§7FF 08
1800 Ja2182
803 Free
1865 Cao8iC
808 v
0809 322182 -
bsoc o8
{800 FB

BOE C32151

igi1 FB

paiz C32451

BIS £321351
8 C32151

0
8
i618 CI2181

1216
f217
1218
i1y
1220
f2z1
a2
223
i224
12235
1226
227
{e28
{229
1230
1231
1232
1233
1234
1235
1236
1237
1238
1239
1240
il
1242
1243
1244
1245
f246
1247
e
fe4y
258

SOURCE: LINE

£l

P RETI
MY EXX

LD HL,IPOSYI

NG ML

LD 1POSYI,HL

EXX

EI

® RETI
DEC_Y EXX

LD HL,IPOSY]

DEC WL

LD IPOSYI,HL

EXX

3

® RRETI
; ————————————————————————
TEW  EX A

LD A,[TINER]

o0

POLRITI

DEC A

LD [TIMER],A
RITI EX  AF,AF

3

P ORMETI
NHOVRY ET

JP RRETI
INTER  JP  RRETI
INTTY IP RRETI
INTRY TP RRETI

fon, 10 Dec 1984, 0:48

TIHER DI SRVIZID

;ROUTINE DI GESTIONE TIMER INTERNO, ARRIVATA A U SI FERMA,

ATTIVATA AL POSTD DI MOVXY DURANTE IL RIFERIMENTO PER NON
s INTERFERIRE SUI WOTORI AZIONATI DIRETTAMENTE DAL PROCESSOR.

PAGE25



FILE: ATHI:BOZLE HEWLETT-PACKARD: 780 Assembler
LOCATION DBJECT CODE LINE  SOURCE LINE

{252

JBIEF3 12857 0
1258
UB1F 280048 1259 IZ LD HL,{DRETT)
822 222151 1268 b [RRETINHL
fo&t 3
0825 215t {262 CALL RRETI
{263
1264
1265 ;
[26p jm==szz=ze=a = =

flon, 10 Dec 1984,

1267 3
1268 ;PORTA A 1" PID (ATTIVAZIONE COMANDI ESTERND),
. 1269 4

0828 3ECF te7e LD A,OCFH  jSELEZIONA NODO 3, CONTROLLO BIT.
bg2a pazt 1271 ouUT  IPIDIACI,A
982C 3e01 1272 b A,0H yBIT TUTTT IN USCITA MEND BIT §
882 32t 1273 OUT  IPIOIAC],A j===== szm=zemz
4838 JE06 1274 Lt A8
8832 D320 1275 DUY  IPIDIAL,A

1276

1277 3bit 76 54 32 10 PORTA PIOIA

1276 3 111 VI ] 1] =======sse=e=

1279 4 Flhix

1280 5 I] 4--—-se § attiva rele® STAND-BY asse X
1281

________

|
I - se § attiva rele' STAND-BY asse y
Y. inpulse di 15v cec per acquisizione

1207 j=====xe==sessensszzczezzcmes

1289 5 PORTA B 1  SENSORI
1296 ;
1291

{292 ;PORTA B 17 PIO (SENSORI),
1834 3E4F 1293 LD A4 sSELEZIONA MODD , CONTROLLD BITV?
0835 323 1294 pur  IPIOIRCT,A
1295 ; LD A OFFH  ;BIT TUTTI IN INGRESSD,
1296 4 ouT  (PIOIBCI,A
1297 4
1298 ; bit 7 65 43 21 0 PORTA PIOIR SENSORI IN INPUT
1297 3 PETE T U] memsmeemmseczeccmemesnzees =
1300
1301 ¢

[
| t-—-- rif. zero asse ¥ {se § sens, attivate)

i
{
i
| e rif, zere asse ¥ {se § sens. attivate)
{
!
§

segnale proveniente dal ricreitore

13083  PORTAA 2  INDIRIZIO MEMORIE PER ACQUISIZIONE

8

PACE26



FILE: ATHI:BOZZI

HEWLETT-PACKARD: 280 Assenbler Hon, 10 Dec 1984, 8:47

* LOCATION ORJECT CODE LINE

8838 JECF
§834 DI4E
483C 3E60
183E D341

1840 3e0F
0842 D343

0844 212008
0847 79
848 D3Ab
1844 3ED5

0840 D3AT
$84E DIAL
#8590 D3AZ
1852 DIAZ

1854 3E19
1856 D340
838 D3A1
8854 3JE65
1830 D3a2
85E D3A3

Bged 212008
pes3 7
1864 DICH
1866 3EAT
068 300
0854 3E04
BeC B3CE

§B6E 3EA7
8878 D3CH
1872 3tis
1874 p3Cy

1876 3E1F
878 DIC3
1874 JESE
b87C D3C3

007 210834
feat 009
1883 GEE3

1309
1310
1311
1312
1313
1314
1315
1316
1317
1318
1319
1320
1321
1322
1323
1324
1323
1326
1327
1328
329
1338
1331
1312
1333
1334
1335
1336
1357
1338
1339
1340
134

1342

1343
1344
1345
1346
1347
1348
1349
1350
1351
1352
1353
1354
1355
1356
1357
{358
1339
1368
1341
{382
1363
1354
1365

SOURCE LINE

b4
sPORTA A 27 PIO
LD A,0CF  ;SELEZIONA HODO 3, CONTROLLD BIT?
0UT  IPIDZACI,A
LD A0  ;SEL. BIT IN USCITA
0UT  IPI02ACI,A
;PORTA B 2 PIO (LED),
LD A,OFH  ;SELEZIONA MODO , CONTROLLD BIT?
O0UT  IPIOZRCI,A
; LD A,00H  ;BIT TUTTI IN USCITA,
; UT  [PIOPRCI,A
;
;
- — ==
jCTC A (CONTATORT PER AGGIORMARE POS. ASSI).
]
LD HL,TAR
AL jCARICA INTERRUPT VECTOR PER CTC A,
DUT  ICTCAGT,A .
LD A,0054  ;HODO CONT., AB INT., PROX PAR. COST. TEMPO.
8§
QUT  [CTCADI,A ;X +
0T ICTCALD,A X -
OUT  [CTCAZI,A 3V +
OUT  [CTCA3I,A ;Y -
;
LD A,C05_X ;CARICA LA COSTANTE DI AGGIORNAMENTO POSIZIONE,
Ut ICTCAD,A
O0UT  ICTCALT,A
LD A,C0SY ;CARICA LA COSTANTE DI AGCIORNAMENTO POSIZIONE
0UT  ICTCAR],A
0T (CTCAI),A
;
O
; CANALE § CTC B (TIMER PER CONTROLLD MOTORI).
LD HL,TAB#8 ;HOVXY INTERRUPT OGNI INSEC
D AL ;CARICA INTERRUPT VECTOR PER CTC B,
OUT  [CTCROT,A
LD A,DA7H  ;HODD TEMP,AB INT,PRESC 256,PROX PAR COST TEMP,
OUT  ICTCRDI,A
LD A,COSBD  jCARICA COSTANTE DI TENPO PER HOUXY,
W7 [CTCHI,A
;CANALE 1 CTC B (TIKER PER ATTESE INTERNE),
LD A,0A7H  ;HODO TEMP,AB INT,PRESC 256,PROX PAR COST TEWP.
UT  (CTCRIT,A
LD A,COSBI  ;CARICA COSTANTE DI TEMPO PER TEHP. INTERNA.
Ut (CTCR1I,A
H
LD A,IFH  ;CANALE PER ATTESA PROPAGAZIONE ONDA
DUt ICTCR3I,A
LD A,COSB3
OUT  [CTCRIT,A
| A -
sCANALE R SIO.
LD HL,CHAN B
LD B9
Lb  C,SI0BC

PAGEQZ



FILE: ATHI:BOZZI

HEWLETT-PACKARD: 708 Assembler

LOCATION ORJECT COLE LINE SOURCE LINE

885 Rl

1887 210034
588A 6689
088C JEEZ
§88E EDRI

1368 . IR

1367 4=

1368 ;CANALE A SID.
139 LD HL,CHAM_B

1376 I X

1371 LD C,SI0AC

137¢ otk

1373

fon, 10 Dec 1984, 0349

PAGE2SG



FILE: ATHI:BOZZT HEWLETT-PACKARD: 780 Assembler ' fion, 10 Dec 1984, 0:49 PAGE29
" LOCATION OBJECT CODE LINE SOURCE LINE

9890 BISE. .- 195 m 2 ;SELEZIONA NODO 2 DI GESTIONE DEGLI INTERRUPT,
{892 212008 1376 LD HL,TAB  ;CARICAND LA PARTE ALTA DELL'INDIRIZIO DELLA TARELLA
8895 7¢ 1377 12 A sDECLI INTERRUPT NELL’APPOSITO REGISTRO.
5996 ED47 - 1378 B I,A
1379 3 '
9898 210708 1380 LD HL,INC_X ;CARICO NELLE TABELLE DEGLI INTERRUPT GLI INDIRIZZI DELLE VARIE ROUTINE.
8898 222088 1381 Ld  ITINC XI,HL
1382
DRYE 210708 1383 LB HL,DEC X
i8A1 222082 1384 LD {TDEC XI,HL
‘ 1385
iBA4 21075 13186 b HL,INCY
DBA7 222604 1387 b ITINC YL, HL
13688 ‘
B8R 2107F2 1389 LD WL, DECY
§84D 22208 1390 LD [TDEC VI, HL
f391 ¢
0288 210784 g2 LD HL,HOUXY
98R3 222008 1393 LB [TMOVXYI, HL
1394
§8RS 2107FF - 1395 LD HL,TENWP
§089 222004 1396 LD (TTENPI,HL
1397 5
98BC 210818 1398 LD HL,INTTX ;TRASMISSIONE,
§8BF 222018 1399 D [BUFTVI,HL
1400
882 210813 1401 Lb  HL,INTRX ;RICEZIONE.
#8C5 22201C 1402 LD [CARRYJ,HL
1443
08C8 210815 1464 Lh  HL,INTER ;ERRORI RICEZIONE.
86CB 22201E 1405 LD ICONSRIHL
140
D8LE 3a0822 1407 b A, [VELOS] ;CARICD NELLA TABELLA DELLE VELOCITA’ I VALORI INIZIALI.
§BD1 32212F 1408 Lb  [VELEI,A
1499 ¢
bap4 112199 1419 LD DE,VELDX
0807 210618 1411 LD HU,VELOSX
$ana 018624 1412 LD BC,CHAK_B-VELBSX
0800 EDBO 1413 LDIR
1414
§BDF 3E09 145 s a0
§8El 322108 1416 LD [NPASSI,A
1417
G9E4 210088 1418 b HL,i 18et dell’ errere
§BEY 222153 1419 LB IDIFER_XI,HL ; ammesso sui due
DBEA 210801 1420 p HL :
§BED 222155 421 LB IDIFER_YI,HL ; 855,
{422 j====s==s=zszozsssszszazszossssssszz :
J6F8 202105 {423 LD HL,IPDSX] ;UGUAGLIAND DEST A POS IN HODO CHE IL WOTORE RESTI FERMO SE NON RICHIESTO DIVER!
§8F3 222183 1424 LD [DESTXI,HL
BaFe 282109 1425 b HL,IPOSY]
targ 222197 1426 Ld  [DESTYI,HL
JBFC FRB 1427 3 G F3 = El======-POOOREE

§BFD CY f428 RET



FILEs ATHI:ROZIZI

LOCATION DBJECT CODE LINE

2008

2010

2100
2102
2103
2105
2107
2107

2108
216C
21 8E
2iit
2112
2114
2116
2118
2119
2118
211C

211D
2HiF
2121
2123

2125
2127
2129
2128
2120

212F
2131
2133
2133

21y
2137
21758
213D

{20087
(2002
{2604
(2008)
{2008}
{2088

(2018)

(2010
(2810

HEWLETT-PACKARD: 788 Ascenbler

1438
1431 TAR
1432 TINC X
1433 TIEC X
1434 TINC Y
1435 THEC_Y
§436 THOUXY
1437 TiEWp
1438
1439 TARS
1440 BUFTV
1441 CARRX
1442 CoNSR
1443
1444 PUNT
1445 TINER
1446 PESTX
1447 POSX
1548 BESTY
1449 posy
1454
{451
{452 Wrass
1453 NaX
854 Haxi
{455 GTPSY
1456 Girsy
1457 STEPX
{458 STEPY
1457 1vAR
1460 POSAC
1461 PEP
1462 PR
1463 3
1454 5
1465 VELOX
1466 VELIX
{467 VELDY
1468 VELIX
1489
1478 HVELIX
1471 MVEL2X
1472 WELIX
1473 VRIFX
1474 MURTFX
1475 ;
1476
1477 ¢ -
1478 VELO
1479 VELY
{480 L2
1481 VELI
1482
1483 #VELL
1484 HVELZ
1485 WEL3
1486 VRIT

ORe
DEFS
EQU
EW
EQU
EQ
EQ
EQU
OR
DEFS
EQU
EQU
EQU
DRG
DEFS
DEFS
DEFS
DET'S
DEFS
DEFS

DEFS
DEFS
DEFS
b 5§
DEFS
DEFS
DEFS
DEFS
DEFS
DEFS
DEFS

DEFS
DEFS
DEFS
DEFS

DEFS
DEFS
DEFS
DEFS
DEFS

DEFS
DEFS
DEFS
DEFS

DEFS
DEFS
DEFS
DEFS

SRURCE LINE

20004
12

TAR
TaBe2
TAR4 4
TARE
TAB+8
TAB+{G
20104
16
TARG+E
TARS+12
TARS+14
21 00H

MRS A RS e P

ot s (A e P3PPI P S B3 P

X X X

[l

A BN AC TN GO BN 2 o 5 ]

¥y 1y

Ay B2 R P

a3 g 3

Bon, 10 Dec 1984, 0:50 TACE3O

sDEFINTSCOND LE TABELLE PER LA GESTIONE DELLE ROUTINE DI INTERRUPT.
sNOHI SINBOLICT PER LE VARIE CELLE DELLA TARELLA DECLI LITERRUPT.

JBUFFER TRASHISSIONE VUOTG,
jCARATTERE RICEWTO.
jCONSIZIONI SPECIALI DI RICEZIONE.

jPUNTATORE ALLA PROSSIHA COPPIA DI COORDINATE DA PRELEVARE.
s TENPORIZZATORE, UNA UNITA’=2 m sec.

sDESTINAZIONE ASSE X,

jPOSIZIONE ASSE X,

{DESTINAZIONE ASSE V.

;POSIZIONE ASSE V.,

;CELLE DI RAN SU CUI OPERARE DURANTE L'ESECUZIONE DEL PROGRAMNA.

jHURERD DI PASSATC PER ACQUISIZIONE
sNUMERD DI ACQUISIZIONI PER PAGSATA

J
;PORTATI NELLA POSIZIONE INDICATA ASSE X

; LR o L -] By L] ASSE Y
1PASSD DI SCANZIONE ASSE X
o s AGSE Y

;INDIRIZZIO VALORE ACQUISIZIONE RELATIVO
;POSIZIONE DI ACQUISIZIONE

;PESO PUNDERATD

sNUHERG DI PROVE RELATIVE

XX % %X

jCELLA PER OPERAZIONE RLD IN CASO DI STOP HOTORE.
JVELOCITA® HAX X HOTORE IN AVANTI,
JVELOCITA” WEDIA X HOTORE IN AVANTI,
;VELOCITA’ MIN. X HOTORE IN AVAWTI,

JUVELOCITA” HAX X WOTORE IN DIETRO,
sVELOCITA” HEDIA X KOTORE IN DIETRO.
SVELDCITA” WIN. X HOTORE IN DIETRO,
sVELDCITA” RIF. X HOTORE IN AVANTI.
VELOCITA’ RIF. ¥ HOTORE IN DIETRO.

yYyvyy

;CELLA PER OPERAZIONE RLD IN CASOD DI STOP HOTORE,
;VELOCITA® MAX  HUTORE IN AVANTI,
jVELOCITA’ HEDIA HOTORE IN AVANTI.
;VELDCITA” WIN. HODTORE IN AVANTI.

sVELOCITA” MAX  WOTORE IN DIETRO.
jVELOCITA’ WEDIA MODTORE IR PIETRO.
jVELOCITA’ WIN. WOTORE IN DIETRO.
VELOCITA” RIF, WOTORE IN AVANTI.




FILE: ATHI:BOZZI

~ LOCATION ORJECT CODE LINE

HIF

2141
2443
2143
el47

2149
214
2140
214F

2151
2153
21355

HEWLETT-PACKARD: 780 Assembler

1487 WVRIF
1489 ;

1489 ; -

1490 ;

1491 INSCY
1492 InpEY
1493 FIPEY
1474 FIsCY
1495 ;

1496 INSCX
1477 INPEX
1498 FIPEX
1499 FISCX
1500 3

1501 RRETI

DEFS

DEFS
DEFS
DEFS
DEFS

DEFS
BEFS
DEFS
DEFS

DEFS

1582 DIFER_X DEFS
{503 DIFER_Y DEFS

1504

SOURCE LINE

2

S P2 RS RS A3 A ra RS

n Ry B3

VELOCITA” RIF. HOTORE IN DIETROD.

s INIZIO SCANZIONE V
+INIZ10 PEZZ0 Y
JFINE PEZZ0 Y

JFINE SCANZIONE Y

JINIZIO SCANZIONE X
INIZIO PEZIO X
jFINE PEZZ0 X

sFINE SCANZIONE X

JPER EMULATORE,
1ERRORE DI POS. SU X

; k] 1) ] e Y

fon, 10 Dec 1984, 0:50
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