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PDI—Peanut

Defence Initiative

eller

-

Hur man

by gger

en jordnotskastare

av Thord Nilson

". N ET VAR pd véren 1988 och
@ {| NASACON IX nirmade sig

<] med stormsteg.

NASACON ir en &rlig SF-kongress
som hdlles ndgonstans i Fisksitra. For-
utom det litterdra, arrangeras dven det
sd kallade jordnétsloppet.

Jordnétsloppet dr en tivling dér det
giller att forflytta en jordnot minst tvd
meter, §ver ett av tdvligsledningen upp-
métt omrdde. Alla medel ir tilldtna
utom att over omradet tillfora ménsklig
energi. Dvs, man fér kasta dver noten,
men inte bédra den. Stilpodng utdelas.
Den som far hogst stilpoédng vinner tdv-
lingen.

P4 NASACON VIII, é&ret innan,
hade SAFA (Svenska Arbetsgruppen

For Algoritmforskning) stéllt upp med
PDI i jordnétsloppet.

Den ddvarande PDI-konfigurationen
bestod av en voice coil-magnet frin
en utrangerad RP03:a. Den anvinds
for att forflytta lds/skrivhuvudena. En
sddan magnet dr klart imponerande.
Efter transport i bil, har de flesta 16sa
verktyg man hade i bagageluckan hittat
dit. I stéllet for den medfoljande spolen
tillverkades en egen av en avsigad 1-
liters T-spritflaska, som visade sig ha
samma diameter som originalspolen.
P4 toppen av flaskan (vid korken) mon-
terades ett cigarretui, i vilket sedan
jordndten skulle placeras.

For att skjuta ivdg spolen anslots
sedan ett kraftigt kondensatorbatteri via
en kontaktor. For att 6ka imponatoref-



16 | STACKPOINTER 4-1988

fekten ytterligare styrdes det hela frdn
en portabel dator med talsyntespro-
gram.

Det hela blev mycket uppskattat och
SAFA vann tidvlingen.

Nu gillde det alltsd att forsoka hitta
pa ndgot dnnu hiftigare.

P4 arbetet (Mikrologik AB) satt jag
for ullfdllet och uppdaterade program-
varan till GME-systems positionerings-
system Mikropos 300. Det var d& jag
kom att tdnka pd mojligheten att mon-
tera en sked direkt p4 motoraxeln och
sedan snédppa ivig jordndten med ske-
den pd ndgot intressant sitt.

Mikropos 300 &dr styrdatorn i ett
generellt positioneringssystem for en-
klare maskinstyrningar etc. Ett sidant
system bestdr i huvudsak av: Servo-
motor med tachometer for hastighets-
dterkoppling och en pulsgivare for po-
sitionsdterkoppling. Till detta kopplar
man en drive och en Mikropos. En
drive &r i princip ett effektsteg med en
hastighetsregulator. En analog insignal
styr motors hastighet, 0 V = stj stilla,
+5 V = halv fart framét, +10 V = full
fart framédt, =5 V = halv fart bakét etc.

Mikropos dr kopplad till pulsgivaren
och denna styrsignal. Frdn Mikropos
kan man sedan styra motomns position,
hastighet och acceleration, se fig 1.

Ett timerinterrupt i Mikropos berik-
nar varje ms en ny énskad hastighet och

position for motoraxeln. Den berédkna-
de positionen jamfors med den verkli- -
ga positionen (frdn pulsgivaren). Denna
skillnad kombineras med den dnskade
hastigheten for att ge ett nytt hastighets-
bérvirde till driven.

For att sedan kunna styra det hela
pé ett effektivt och flexibelt sétt finns
det en interpreter som interpreterar
ett for positioneringsdndamal special-
utvecklat sprék kallat P. Spriket P pé-
minner till utseendet om en blandning
av Basic och Assembler, se listningen.

Nu skulle jag alltsd testa ifall det
skulle vara praktiskt genomforbart att
montera en sked eller liknande p& mo-
toraxeln, ldgga en jordnot i skeden och
sedan pé ett konstfullt sétt skicka ivig
jordndten minst 2 meter.

En plastsked monterades proviso-
riskt och forsok med att kasta mutt-
rar padborjades. Ndgon timma, ett antal
plastskedar och manga muttrar senare
skickades den forsta muttern med en
kraftfull forehand i viggen. Det funge-
rade alltsd, med serve!

Nu behovde foljande goras/byggas:

Ett riktigt fdste for skeden, en stéllning
for motorn, en laddare av ndgot slag.
(det vore ju inget roligt att bara ldgga
jordnéteni skeden), skriva styrprogram
i P for att kontrollera skedens rorelser,
ett hiftigt menyprogram till IxM PC
med imponatoreffekt, affischer och ett
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foredrag med OH-bilder visandes PDI:s
funktion. '

Vi delade upp arbetet sd att Nils tog
hand om menyprogrammet, Jérgen fick
fixa féredraget, jag P-programmet, och
jag + Jorgen de mekaniska bitarna.

Enhelg ca 1 minad fore NASACON
var undertecknad hos Jorgen for att
bygga behovliga mek-bitar. En stéll-
ning till motorn svetsades samman och
slipades till av ett par meter fyrkantsror.
Detta skedde under svéra protester frdn
en finsk barnkér, som Gvade ute pd
grismattan. Vi fick bara anvinda slip-
maskinen i korta intervaller, medan
koren drack saft och &t bullar eller var
allmént religidsa.

Direfter skulle mataren for jord-

nétterna konstrueras. Vi tinkte oss att

notterna skulle ligga i ett magasin (a
la k-pist) som ledde till en ridnna och
sedan flyttades dirifrdin med en kolv.
Detta visade sig dock inte fungera i
praktiken.

Problemet var att toleransen hos
jordnétterna var betydligt sémre dn hos
9 mm:s ammunition. Efter ett antal tim-
mars provande och testande kunde vi
klara max tvé till tre jordnotter 1 maga-
sinet utan att de fastnade i varandra. Det
dr forvenansvirt p4 hur méinga olika
sdtt jordndtter kan trassla ihop sig. Vi
gjorde en back-tracking (som det heter

i Prolog) och hamnade till sist pd den
vidlkdnda Colt-principen. Den verkade
tillrdckligt enkel for att kunna fungera
med jordnétter. :

Alltsd, en revolver med plats for tolv
jordnotter sdgades ut ur en spanplatta,
en stdllning 16ddes ithop av kretskort
och stagades med trdd och @nnu mera
kretskort. Nu &terstod bara rdnnan som
notterna skulle glida nedfor for att
hamna snyggt och prydligt i skeden.
Det visade sig vara ett icke-trivialt
problem. (For de som inte tror mig:
Skaffa en pase ooppnade jordnotter och
prova sjdlv!) Ndgon gédng vid midnatt
var vi ndjda med resultatet.

En vecka senare fanns en prelimindr
version av styrprogrammet klart. Det
var nu dags for samkoming mellan
PC:n och Mikropos, dock fanns det
inget menyprogram. Nils S holl p, men
var inte klar.

Nils hade hittat en Modula-2-kom-
pilator foér PC pd Kicki. Som demo-
program for en medfoljande multitask-
hanterare fanns ett terminalemulator-
program. Nu holl Nils p att hacka om
detta program till ett PDI/2-menypro-
gram. Detta for att enklare kunna kora
serickommunikationen mot Mikropos.

Medan jag trimmade positionerings-
profilerna till Mikropos skrev Jorgen
foljande spec till Nils:
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Nya specar p3 de striangar som skall styra PDI/2, the sequel.

PDI Hardware Team har i sin godhet beslutat inféra en del nya stringar att styra
notkastaren med. Dessutom har en ny form av kommunikation inférts. Allt for att
gliddja Herr Programmeraren av anvindarinterfejset.

Ny kommunikation.

Prompten och loginmeddelandet f&s som tidigare.

Nu giller det att mata virden till och ldsa vdrden ur register istillet. Liser gor man
pd foljande sitt:

DISP Rnn<CR>
Svaret blir:
Rnn=m
och en ny prompt.
Att stoppa ett virde i ett register gr till p4 fljande sitt:
- LET Rnn, m<CR>

varvid svaret blir en ny prompt.

Nya striangar.
Alla kommandon enligt tidigare spec. har utgdtt och ersatts av att man matar in
vérden i register och skickar till Mikropos istillet. Svaren fir man genom att lisa

andra register. Denna metod bryter inte exekveringen, som AC gjorde. Virdena och
atgdrderna for register R20 kvarstér dock i stort sett oférandrade.

Registren kan pollas nidr som helst och svar kan fis nir som helst under kdrmingen.

Vi har nu fyra register, R20, R21, R22 och R23.
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Reg Lisfunktion  Skrivfunktion
“R20. status | ~ NA. :
~ R21 = 0, kommandot accepterat.  Skjutochladdkommande.
Nytt kommando kan ges |
omedelbart, ett kommando.
~ kanligga pending. e
R22 Antal notteri revolvem. ~ Antal nétter kvar efter
_ nyladdning.
R23 Hur ménga nétter kvar att ‘Antal nétter att automat-
automatskicka. skjuta.
Detaljer, R20.

~ OmR20 ir giller foljande status | B

0 MP méste startas, ge "AC RUN<CR>"
1 Klart att ge startkommando
2 Klart att ge startkommando
' Detal jer, R21.

OmR21 lases till noll &r det nyss givna kommandot accepterat Alla andra varden
skall ignoreras.

Virden skrivna till R21 ér skjutkommandon. Dessa ér foljande:
‘Tal Betydelsé

- Misslyckad laddning av jordnét, sked for hog.
Misslyckad laddning av jordndt, sked for 13g.
Lyckad laddning, svagt kast (0.5 meter).
Kastar jordndt och tar den igen, kastas dérefter enl 3.
Lyckad laddning av jordndt, men tappar den senare.
Vevar skeden fram och ater, winding up spoon power.
Enkelt kast av jordnét. Tdvlingskast utan serve.
Slag med serve, framdt, tévlingsslag.
Mycket hirt slag med serve, bakét. Jordnét sannolikt krossad

O 0 JA WU D W
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10 Livsfarligt kommando, skeden gdr 600 rpm samtidigt som
magasinet tdms. Jordnétter sprutar 4t alla hall. )
11 Automateld, tavlingskast, snabbare d4n om det gors som upprepade

7 eftersom, tja skit i dct Antal Jordnotter som skjuts anges i R23

fore skottet.

12 Skeden gir som sekundvisarg, tills annat kommando ges. Skjuter
nétter varje minut, tills ndtterna 4r slut. |
13 Automateld med krossfunktion, mycket illusoriskt, jordnéts-
~ dimma.
14 Tobe determined.
Detaljer, R22.

Héri skrivs hur ménga nétter det nu finns i revolvern. Om Mikropos skulle ha en
avvikande mening, dvs ndr man skjutit slut och laddat. Max antal nétter &r tolv (12).

Detaljer, R23.

Hiri skrivs hur ménga nétter nistfoljande automateldkommando skall skjuta. Au-
tomateld genom Mikropos forsorg blir snabbare 4n om du skall ge flera skjutkom-
mandon 1 serie pd grund av att skeden inte behover aterstillas efter varje skott.

Virdet som skrivs i R23 f&r naturligtvis inte vara hdgre 4n det som lases ur R22.

Jorgen

Tva dagar innan tivlingen:

Nu var det hog tid for samkoming. Nils
var dock inte riktigt klar &nnu, ngra de-

taljer var kvar att fixa, bl a ldsning av

registervirden frdn Mikropos.

Samkorningen gick hyfsat tills Iis-

ning av registervirden skulle provas.
Ett allvarligt problem upptécktes: Om

det blev ett enda overforingsfel pd se-
riekanalen sd hamnade alla processerna
i PC:n i WAIT, och det fanns ingen
tﬁimeout—mﬁjl\ighet._

Olika alternativ dvervigdes och for-

kastades. Det hela skulle gi att 1osa

snyggt om multitaskhanteraren hade
varit styrd fran timer-interruptet eller

‘hade haft en funktion motsvarande
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Simula Simulations HOLD. Vid mid-
natt var det dags att ge upp for dagen.

Hemma, med killkoden till multi-
taskhanteraren forsokte jag laga till en
HOLD-funktion. Efter ndgon timmas
funderande fanns ett utkast klart.

En dag innan tivlingen:

Den nya HOLD-funktionen provas och
visar sig fungera. Meny-programmet
skrivs om for att utnyttja den, och
allt verkar funka OK. Nils ritar nya
skidrmbilder, dndrar andra och fixar in
nya finesser i programmet som diverse
oljud mm.

Under tiden plockar jag och Jérgen
ihop de saker som skall anvéndas, fixar
kablar till hogtalare etc.

Bild 1: Testuppkopplingen pd Mikrolo-
gik begrundas av Jorgen och mig.

Téavlingsdagen:
Vi har nu en konfiguration enl fig 2.

P4 férmiddagen stills allt upp fér en
sista testskjutning. Allt fungerar OK.
(Se bild 1 och 2) Vi monterade ned gre-
jorna och lastade i tva bilar for fird mot
Fisksitra skola.

Bild 2 Nils som PDI Commander vid
testkorning pd Mikrologik.

Allt bars in i stora aulan i vintan
pé tivlingen. Vi hade ansékt om att bli
sista deltagare, vilket tdvlingsledningen
ocksd beviljade.

Jorgen, iklddd vit rock, och ndgot
svamligare dn vanligt drog teorin ba-
kom PDI. Han hade faktiskt utarbetat
ett program som f6ljdes 1 huvudsak:
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Peanut Defence Initiative
the sequel
pé Nasacon 9, 1988

1. Sakemna stills upp infor publik

2. Overheadpresentation

3. Skjutning

4. Undertecknande av Onlookers Award

[S°]

. Overheadpresentation

SAFA och PDI

PDI:s historia |

PDI och framtiden

PDI i ett militdrhistoriskt perspektiv, redan Lionardo da Vinci...

PDI 4r naturligtvis helt ofarligt for Sveriges befolkning. Som vi redan har visat med
vér forra demonstration, den elektromagnetiska kanonen, dr de forstdrelsevapen
SAFA framstiller helt riskfria for den egna nationen. Naturligtvis dr eldkraften s
stor att ingen annan nation skulle viga ett anfall. Som vanligt framstéller SAFA bara
vapnen for forskningens skull och skall de sedan anvindas dr det ju politikernas sak.
Vi tar inte stillning till den saken. Vi gor bara vad som &r bist for landet.

(Overhead ON!)

Projektet studerades denna gdng mycket ingéende och under négra hektiska veckor
i juni fardigstilldes och togs hela utrustningen och all programvaran fram. Det var
The SAFA Night Hacking Team, vilka alla finns representerade hir idag, som ar-
betat till 1&ngt in pé nitterna vid terminaler och 16dkolvar for att f4 allt fardigt till
denna viktiga demonstration, idag.

For att ni skall kunna forestilla er vilka svérigheter detta prbjekt bjod pé skall jag
ta er pa en kort rundvandring genom é&rets jordndtskanons alla delar.

G4 igenom konstruktionen
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Sluta med att utlova en Award

3. Skjutning

Och nu far jag be alla intresserade stiga fram och flockas kring bildskérmen men se
upp for kanonen, eftersom den #r farlig och kan stilla till med personskador om den
vidrors. Det visade sig bland annat under projektets ging, d4 skedenheten lossnade
fran motordelen och flog och studsade genom hela laboratoriet, slog mérken i en
printer och slutligen hamnade i ett angrédnsande rum.

Presentera maskinens olika delar

Tala om problemen som uppstatt under projektets gang, olika skjutfel, nétterna ham-
nade pé alla andra stillen 4n dér de skulle. Det stod frén borjan helt klart att ndtterna
maste automatmatas. Inte kunde man hélla p4 att 1igga i dem for hand, inte. Vi hade
pa gdng en helt annan matarteknik, nimligen en matare med liggande notter, men det
visade sig inte fungera s bra, revolvern fick bli 16sningen. Manga teorier provades,
rorande det optimala skottet och vi ska be att f4 visa ndgra av dem, senare.

Spoon-enheten var ursprungligen av plast, men detta gav sddana problem med fly-
gande splitter i lablokalen att den snabbt utbyttes mot en i ett mera bestandigt mate- -
rial, nimligen st844341! Dessutom visade det sig att vi behovde ett specialfdste som
talde hoga acceleratloner varfor ett dyhkt svarvades av Delrm ‘

Demo av The Spoon Unit. Nu méste fjidern spénnas, s vi tar och vevar upp spoon-
enheten. ’ ‘

Veva skeden fram och ater-demon

Demo av olika laddnings-metoder
Misslyckad laddning, sked for hog LOAD TOO HI
Misslyckad laddning, sked fér 1dg LOAD TOO LO
Tappar néten LOAD "N DROP
Slang upp ndten och fdnga igen CATCH

Demo av eldkraften, tidigt férsok

Svagt kast LOAD OK 50 CM
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Tadvlingskastet, fir vi nu be tavlmgslednmgen frambéra N O T E N ochladdadeni
revolvem' : :

Enkelt kast — tavlingsjordnét — ONESHOT 1
Andra, kraftigare skott

- Slag med serve ONESHOT 2
Hart slag bakat BACKFIRE

”All out superpower confrontation”

kommando 10, slumpmassigt notsprut, s k asynkron kross LETHAL'”
kommando 11, lyckad automateld AUTOFIRE

Medan domarna nu bestimmer sig for vilket bidrag som skall vara det vinnande,
1ter vi klockan gd! Observera med vilken precision vért urverk spinner, etc..

Klock-kommandot CLOCK

Under tiden kan vi {4 be alla hugade &skadare att stiga fram och emottaga ett bevis
pé att ni stdtt ut med denna demonstration, the PDI Onlookers Award.

Bild 3 och 4: Vid NASACON, PDI utfor CATCH, jordndten kastas upp i luften,
skeden backar ett varv for att sedan fdnga néten ndr den faller ner.
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Det hela vart s& lyckat att vi tyckte det var svnd att bara de.tagare pd NASACON
fick bevittna det hela sd efter ett tag fanns foljande meddelande att lasa pa dxverse
stillen: ,

SAFA visar PDI/2 p STACKEN-méte

P4 STACKEN-métet torsdagen den 7/7-1988 k1 19:15 i sal E7 kommer SAFA att
demonstrera PDI/2, &rets vinnare av jordnétsloppet pa NASACON IX. |

PDI stér for "Peanut Defence Initiative” och PDI/2 bestér i huvudsak av en da-
torkontrollerad motordriven sked med vilken man p4 ett antal konstfulla sétt kan
slunga ivig én jordnét. Till denna sked 4r ett revolvermagain for 12 notter anslutet.
Maximala eldhasn gheten ar omkring 1 jordnét/sekund.

Eftersom PDI/2 blev synnerhoen uppskattad pA NASACON och &r kraftigt datoris-
erad s dr det nigot som en sann hacker bara méste se.. :

Missa inte detta unika tilfallel!!

Detta skedde ocksi pa utlovad tid, samt pa kéren och vid ett s'cﬁare tillfélle i
STACKENS lokal. :

-26-1A: 250 Max.
-26-2A: 306 Max.
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Motor:

Vikt:

Drive:

| Faktaruta:

ElectroCraft S-26-1A.

Kont moment: 2.5 Nm
Toppmoment: 20.7 Nm
Max varvtal: 3000 rpm
Max kont uteff: 700 W
Mek tidskonst: 6 ms

El tidskonst: 1.7 ms
Max kont strom: 7.5 A
Max toppstom 60 A

7Tkg

Pulsgivare: Leine Linde, 1250 pulser/varv.

Detta pulstal multipliceras sedan med 4 internt i Mlkropos
vilket ger en effektiv upplsning pa 5000 pulser/varv.

GME System PWE 6010.

| Styrsystem: GME System Mikropos 300.

Och till sist, fér de verkliga entusiasterna: Styrprogrammet i P f8r PDI/2:

RESEE SRS R R SRR R RS S S R RS S SR RS R E SRS XS R RS RS R E R ]

+ %k
o %
.ok
o %
I 1
s K
.o Kk
. %
* %k
. %

.define
.define
.define
.define
.define
.define

restart:

PDI/2 -- Peanut Defence Initiative, the sequel.
Peanut Throwing Program.
Motor/Drive: Max RPM: 2500

Pulse transducer: 1250 pulses/turn * 4
==> 5000 pulses/turn.

% %k 3k Kk Kk dk %k ok ok ok ok ok ok ok ok Rk K ok Kk ok % & %k ok 3k ok %k 3k %k ok %k % % % 3k %k % %k %k ok 9k % ok ok ok ok o ok sk ok ok k%

Ok for PC to restart prog if status=0
Set by PC to execute a command.

status = r20
command = r21l

peanuts = r22 ; Set by PC to indicate # of peanuts in revolver,.
stsidle = 0 ; Program not running, PC must send ~C RUN
okstart =1 ; Ok for PC to send command.

running = 2 ; Command in progress.

.org 1 ; Start of program.

serial mode 16 ; Enable XON/XOFF.

let status, running

vector 10,ctrlc ; Control-C trap....

gosub initpdi ;» Initialize.

let status, okstart

goto wemd ; Then ready for command.
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.org 25
.linestep 2
.linestep 1

-

This is the main lupe. -- Top level -- Waiting for command.

S we v

wemd let status, okstart
gosub rblink ; Twinkle twinkle little led’s.
gosub swdec ; Decode switches.
if 0 = command, wecmd ; Continue waiting if no command.
gosub cdec ; go and decode command.
goto wemd
;***********************************************************t****
'-*
* Decode input switches.
I
’
;*************‘k**********************'k'k*********************i****
swdec: if lo in and 1, wave ; wave spoon.
if lo in and 2, throwl ; swing, mode 1.
if lo in and 4, throw2 ; swing, mode 2.
if lo in and 8, throw3
if lo in and 16, throwd
return
'-;*************i***********’********************************'k*****
’a*
i * Routines to take care of input switches.
. %
'-*t******************************‘k************t****************'k*
wave: goto wavef
throwl: gosub  gohome ; Start at home pos.
throwla:
gosub swingl
if lo in and 2, throwla ; Do again if button pressed.
return
throw2: gosub swing2
return
throw3: gosub swing3
return
throwd4: gosub . swing4
return
l-**************'k*******************************************i*****
;*
P * Decode input command.
[
’
'-*****t*****t****************************************************
cdec: sub command, 1
if 0 = command, cmdl ; load point to high
sub command, 1 '
if "0 = command, cmd2 ; load point to low
sub command, 1
if 0 = command, cmd3 ; right but to slow.
sub command, 1
if 0 = command, cmd4
sub command, 1
if 0 = command, cmd5
sub command, 1
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if 0 = command, cmdé

sub command, 1

if 0 = command, cmd?

sub command, 1

if 0 = command, cmd8

sub command, 1

if 0 = command, cmd9

sub command, 1

if 0 = command, cmdl0

sub command, 1

if 0 = command, cmdll

sub command, 1

if 0 = command, cmdl2

sub command, 1 .
if 0 = command, cmdl3 ; This is the destructor command.
return : Noo good, wait for new command.
.org 100

A AR KKK A KK AR KA A KA KA AR KR KA KA KA KA AR A I AA KA K AR KA RN A A KRR AR AKRARARAR AR KA

;* Routines to take care of the individual commands.
» %
-**********************************t***************************i*

,
.
’
.
’

cmdl: let r2,150 ; offset position -- load to hi.
goto faicmd
cmd2: let r2,~-200 ; load to low.
goto faicmd
cmd3; let r2,0 ; load ok.
goto faicmd
faicmd: acc 50
ret 50

pos speed 30 000
pos abs r2

wait rdy
gosub loadnut
clr tmr
wait tmr > 1000
gosub xthrow

return
H CATCH.
cmd4: gosub gohome ‘ ; Goto home position.
gosub loadnut ; Load a nut.
gosub jiggle ; Jiggle it in position.
pos speed 40 000
acc 50
ret 50
pos rel -145 ; Backup to launch postion.
wait rdy
acc 200
ret 300
pos rel 500 ; Throw nut into the air.
wait rdy
pos speed 60 000
acc 600
ret 400
pos abs -5000 ; Back spoon one turn when nut
wait rdy ; is in the air.

clr tmr
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cmd5:

cmd6:
cmd7:
cmd8:
cmd9:
cmdl10:

cmdll:

cmdllin:

cmdlle:

we ™o s w

cmdl2:

cmdl2l:

cmdlZm:

cmdle:

cmdl3:

cmdl3e:

wait tmr > 1500
gosub xthrow
return

Load And Drop.

gosub gohome
gosub loadnut

STACKPOINTER 4-1988

acc 1

ret 1

pos rel -600

wait rdy

return

goto wave

goto swingl

goto swing2

goto swing3

goto swing4

gosub gohome

if 0 = r23, cmdlle
if 0 > r23, cmdlle

gosub swingl
sub r23,1
goto cmdllN
return

CMD12 -- Second hand of watch,

; Wait for nut to land on spoon
; then lazy throw away.

; Load nut and then drop it.

; slow backwards until drop.

; Eject it...

eject peanut every minute,

until out of peanuts or other command.

gosub gohome

clr tmr

let r0,20/2

pos rel - 83*2
wait tmr > 1000
pos rel -83*2
wait tmr > 2000
pos rel -84*2
wait tmxr > 3000
dec tmr 3000
if 0 < command,

loop r0, cmdl2m
gosub  swingl

if 0 = command,

return

; One minute.... in 30 seconds.

cmdl2e

cmdl2

; Exit if new command.

Throw a nut.
Start all over again if no new
command.

ws ve we

CMD13 - Automateld med krossfunktion.

if 0 = r23, cmdl3e
if 0 > r23, cmdl3e
gosub swing3

sub r23,1

goto . cmdl3

return

; Eject it...
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Perform complete swing, mode 1.

e we Ne S

swingl: let status, running
gosub loadnut
gosub fthrow
return

Perform complete swing, mode 2.

Ne we w

Indicate status is running.
Goto home position.

Load peanut.

Jiggle peanut in position.
Fire!

Wait for next command.

swing2: let status, running
Gosub gohome
Gosub loadnut
Gosub jiggle
Gosub ffire
return

me Ns we Se we N

~. e

Perform complete swing, mode 3.

..

swing3: let status, running
gosub gohome
gosub loadnut
gosub jiggle
gosub bfire ; Backwards fire.
return

Perform complete swing, mode 4 -- This empties revolver.

ne S s

swing4: let status, running
acc 50
speed 50 000
wait spd = 50 000

swiql: if 0 = peanuts, swide ; Exit when no more peanuts.
if 0 > peanuts, swide
gosub lcadnut
goto swidl
swide: speed 0
pos speed 50 000
pos abs 0
wait rdy
return
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:*
H *
¥ Wave the spoon and look silly...
. %
'-******'k***********‘k**************ﬁ******************************
wavef: Acc S0 ; Just 80 turns forward.
Ret 10
Pos Speed 50000 ; This is 600 RPM.
POS ABS 400000
Wait RDY
clr tmr

wait tmr > 1500 ; Pause...
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Acc 100 ; Then 80 turns back again.
Ret 500
POS ABS O
Wait RDY
CLR TMR
Wait TMR > 1000 ; Pause again.
Acc 1500 ; 50 fast movements to impress audience.
Ret 1500
POS RBS 6250 ; To start postion...
Wait RDY
CLR TMR
Wait TMR > 1000 ;1 sec wait.
LET R1, 350 ; Inital time between movements.
LET RO, 50 ; Number of movements.

wavefl: POS REL 2500 ; 1/2 turn forward.
CLR TMR , -
wait rdy ; (to make sure it is not too fast)
Wait TMR > R1 ; Wait
SUB R1, 5 ; Decrement wait time.
Loop RO,wavefl ; Do it again.... 50 times.....
wait tmr > 1000 ; Puh!!!
Acc 50 ; New parameters, for silly wave....
Ret 50

wavef2: Push POS ; Get current position.
Pop- RO
DIV2 RO ; Div by 8.
DIV2 RO
DIV2 RO
CLR TMR ; 100 ms wait...
Wait TMR > 100
ABS RO, -1 ; Make r0 negative.
POS REL RO ; Go 1/8 of distance from current pos

; towards 0.

Wait RDY
I1£f 0 > RO,wavef2 ; If more to go..
POS ABS O ; Then the last movement....
wait rdy
return
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*

;*

i x Forward FIRE with SERVE.
*

'-****t***********k***********************************************

ffire: acc 20 ; Backup to serve position.
ret 20
pos rel =130
wait rdy
Acc 200 ; Setup...
Ret 250
Pos Speed 30000
CLR TMR ; Reference time,

POS REL 500 ; Throw peanut into air.
Wait RDY

Acc 1000 ; Setup for SMASH!

Ret 1500

Pos Speed 35000 ; This is the soft smash.
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POS ABS -1000 ; Backup....

Wait RDY

Wait TMR > 380 ; Wait until time to SMASH!

POS ABS 4000 ) ; SMASH!'!1 1!

Wait RDY

Return ; This is it!
;i********************************t***t*******************t******
+ KX
P* Backward FIRE with ZAPPING SMASH!
- %
;***************************************************************t
bfire: acc 20 ; Goto serve position.

ret 20

pos rel 75

wait rdy

acc 200 ; Parameters for "throw into the air"

ret 250

pos speed 30 000

clr tmr ; Ref-Time

pos rel 500 ; Serve

wait rdy

acc 1000 ; Parameters for SUPER SMASH!

ret 1500 ;

pos speed 100 000 ; This is 1200 RPM.

wait tmr > 350 ; Ready... Steady... GO!!!!

pos abs =-12000 ; SMAAAASHHHHH!

wait rdy

return ; So, the world has one broken peanut more.

;******t*******************************************************t*
s %

.

PR Lazy throw away.... (forward)

;*
:*************************************i*******************t******

fthrow: Acc 500 i Good parameter for simple throw away.
Ret 250 '
Pos Speed 30000
POS REL 5000 ; Go exactly one turn.
Wait RDY
Return ; Then ready.
;********t*******t****************i******************************
. % : )
¥ eXtra Lazy throw away.... (forward)
. % .
;************************************t******************i*****t**
xthrow: Acc 50 ; Good parameter for simple throw away.
Ret - 50
Pos Speed 30000
POS REL 2500 ; Go exactly 1/2 turn
Wait RDY
pos rel -2500 ; and back again.
wait rdy

Return ; Then ready.

33
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****t*********t************************************************

..~

*
*
P Load peanut.
*
*

’
: ’A*******************************************************t***‘k**

loadnut:

First we must check if there is any penuts in the revolver.

s e S

if 0 = peanuts, nonuts ; Error if nope.

if 0 > peanuts, nonuts ; Just to make sure....
sub peanuts, 1 ; Take a nut.

SET Out 64 Start peanut revolvermotor.

Wait while sensor active
Wait while sensor inactive.
Got active, stop motor.

l1dnl: If lo IN and 64,1dnl
1dn2: If hi IN and 64,1dn2
CLR Out 64

e Se W We e we o

CLR TMR Timer = 0
Wait TMR > 150 Wait 150 ms for peanut to begin to fall.
SET Out 64 Start motor again

Wait 200 ms more.
Stop motor. .
Wait 150 ms more for peanut to stabilize.

Wait TMR > 350
CLR Out 64

Wwait TMR > 500
Return

-,

~. weo

No Nuts, blink with the lamps....

we wo v

nonuts: let r0, 63
nonul: clr out 63
set out rl
clr tmr
wait tmr > 15
loop r0, nonul
clr out 63 ‘ .
goto wemd ; Wait for new command.

******t********i******'k*********************t*********t********

H *x
H *
i * INIT PDI -- Find home position.
. %
;***‘**************t***********i**************************’k*******
initpdi:
Ref POS 0 ; Setup system parameters etc...
Scale 145
Zero 192
Pole 0
P Gain 13

Setup vector for position error.
1/4 turn is fatal.....

vector 8, fposerr
pos err 1250

s we we

Enable REF Wwant to look for ref-pulse.
Acc 50
Ret 50

Slow forward.
Wait util i find it.
Yep, this is pos 700 rel to launch pos.

Speed 1000
initpl: If lo IN and 128,initpl
Ref POS 700

. W we

Pos Speed 10000 ; Goto launch psition.
PCS RBS O : :

Wait RDY

Return
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'-*
;*
3 * GOHOME ~- Goto launch position and setup standard ACC & RET.
. %
:*****‘k**************t*****t***t****t***************************t
gohome: Acc 100

Ret 100

Pos Speed 10000

POS RBS O ' ; go away...

Wait RDY

Return

'-************************************************************t‘k‘k*

3 * JIGGLE -- Jiggle peanut in position.

; .
;**‘k********************************'k****************************

jiggle: LET RO, 40 ; Number of times to jiggle.
LET Rl1, 15000 ; Jiggle force.
LET R2,-15000
jloop: Profile ACC 440 : Jiggle forwards
Wait RDY
Profile ACC -440 ; and then back again,
Wait RDY
CLR TMR
SUB R1l, 375 ; Decremnt jiggle force.
ADD R2, 375
Loop RO, jloop ; Then ready for next jiggle.
clr tmr ; Wait 0.5 seconds more for
wait tmr > 500 ; panut to stablize.
Return
4490 P Data Rl, 5 ; Data for jiggle.
441 P Data R2, 10
442 P Data Rl1, 5
443 P Data 0, O

’-***************************'k*****************t***********'k******

o %
’

i * FPOSERR -- Fatal positioning error, close down shop.

.k
.

;*************‘**************************************************’k

fposerr:
scale 0 ; Emergeny stop!
pos abort ; Stop internal ramp gen etc...
ace 1000 .
speed 0
fposerl:
let status, stsidle ; Flag that we are offline.
clr out 127
clr tmr
wait tmr > 200
set out 63
wait tmr > 400

goto fposerl ; Loop here until user aborts...

35
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.*******tt******t*i*i***************t****i******************i****
*
;* Control-C trap, go here when user types Control-C.

*
;
.
'-*
'-*t*****t*****t****t********************************t************

ctrlc: vector 10,ctrlc ; Setup Control-C trap again.
speed 0
acc 500
pos abort ; This stops main motor gracefully
Out 0 : This makes sure revolver motor is off.
let status, stsidle
STOP ; Then we can stop program.
Goto restart

-*'k****‘k*******************************************************‘k*
*

Hid RANDOM BLINK ROUTINE.
.k

'-**************************************************ﬂk*************

rblink: push tmr

pop 0
sub r0,200
if 0 > x0, rblret
add rl0, 13611 ; This is a 16 bit random generator.
mul .rl0, 271
and rl0, 65535 ; Do only keep the 16 1lsb’s
let rli, rlo0
div2 rll
div2 rlil
div2 rll
div2 rll
and ril, 63 ; Want to random blink with 6 LED’s
clr out 63
set out rll
let rl2,rl0
and rl2,127
add rl2,50
dec tmr rl2 ; Decrment the timer.
rblret: return ; No change, return.
SLUT!!!!

A boy scout was out doing his bob-a-job stint one Saturday in Farmborough. He walked up to the front
door of one house and rang the doorbell. The owner appeared.

“Yes?” '

“Bob a job week, sir!”

At first the man didn’t want anything to do with the kid, but eventually he agreed to give him a job. “You
can paint my porch for me”, he said. “The paint and brushes are in the garage—nhere's the key.” The
boy scout toddled off to do the job. Two hours later, he rang the doorbell.

“Job's done”, he said, his palm outstretched.

“Harumph, Took your time, didn’t you ? Well, okay, here's your FIVE PENCE!”

The boy took the money and started to walk away, but after a few paces he turned around and said, “Oh,
thanks for the donation, but by the way, it wasn't a porch, it was a Ferrari!”



