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Tyon tarkoituksena oli kehittdd ja automatisoida Valkeakoskella sijaitse-
van Siirtohdyla Puntalan hirsisaunojen valmistukseen kaytettavan hirsiko-
neen ohjelmaa. Siirtohdyla Puntalalla on hirsikone, jolla tydstetdaan pyoro-
hirtta hirsisaunojen rakentamista varten. Koneella voidaan katkaista, pora-
ta ja jyrsid hirsia niin, ettd niistd voidaan rakentaa hirsisaunoja. Hirsiko-
neen ohjelma oli tehty jo muutamia vuosia sitten, mutta automaattitoimin-
to oli jaanyt keskeneraiseksi.

Tavoitteena oli tehdé jo valmiina olevaan ohjelmaan automaattitoiminto,
jolla pystytaan valmistamaan yksi hirsimalli alusta loppuun yhté& nappia
painamalla ja siten, ettd koneen vieressé ei tarvitse seistd koko ajan vaih-
tamassa toimintoja. Tyon perustana oli Arlacon MC300 -liikkeen-
ohjausjarjestelmé, jota ohjelmoidaan McBasic-koneenohjauskielelld, joka
perustuu BASIC-kieleen.

TyoOssa kaytettiin - ohjelmoinnin perustana Arlaconin omaa HELP-
toimintoa, joka siséltdd kaikki mahdolliset kdytettavat komennot ja kuva-
ukset niiden kdytdstd. Ennen ohjelmointia tutustuttiin myés BASIC-kielen
ohjelmointioppaisiin, joista ei suurta apua McBasic-ohjelmointiin ollut,
koska oppaat olivat vuosilta 1970-1990 ja ne keskittyivét lahinna kotiko-
neiden ohjelmointiin.

Tyon toteutus onnistui hyvin. Asiakkaalle saatiin tehtyd esimerkkiohjelma
ja 16 valmista hirsiohjelmaa yleisempien hirsityyppien mukaan, jotta asia-
kas voisi testata ohjelmaa. Ké&siajo-ohjelmaan tehtiin my6s parannuksia
asiakkaan toivomalla tavalla, tarttujan peruutusliikettd nopeutettiin seké
kuljettimen nollausajon nopeutta nostettiin. Turvallisuusnakokohtiin puu-
tuttiin myos siten, etta laitteen terdt eivat voi tormaété toisiinsa.

Arlacon MC300, McBasic-ohjelmointi, puuntydstokone
13 s. + liitteet 17 s.
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Purpose of this thesis is to develop and improve a program of a log
processing machine of Siirtohdyla Puntala, which is a company, located in
Valkeakoski. The log processing machine is used for building log saunas
and more precisely round log saunas. The machine is used for drilling,
gnawing and cutting logs so that the logs can be used for making log sau-
nas. The program for the machine was made a couple of years ago but the
automatic function was left unfinished.

The main purpose was to make an automatic function to an already exist-
ing program. The function has to work so that the user can produce one
complete log by pressing one button. Before the automatic function the
user had to push one button for starting one of the machine tools and after
the start they had to push another button for the processing movement.
The base of this machine is Arlacon MC300 motion control system which
can be programmed by McBasic machine programming language which is
based on the BASIC programming language.

Before starting the programming the instruction guides for BASIC had to
be explored. Unfortunately the guides were not very helpful because most
of them had been printed between1970 and 1990 and they were originally
meant to be used for PC programming. The most helpful guide for pro-
gramming was the HELP function of McBench programming tools. The
help function includes all the commands that are needed and instructions
for their use.

The execution of this job went well. All that the customer had requested
were achieved. A sample program and 16 ready log programs were made.
Small modifications were made in the manual program, such as increasing
the speed of conveyors reverse movement. Also a few safety issues were
fixed and now saw blades and drill bits cannot crash together.

Arlacon MC300, McBasic programming, log processing machine
13 p. + appendices 17 p.
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1 JOHDANTO

Taman tyon tavoitteena oli kehittdd ja automatisoida hirsirakennusten ra-
kentamista varten tehdyn hirsikoneen ohjelmaa Valkeakoskella sijaitse-
vassa valmishirsisaunoja valmistavassa yrityksessé. Yritys valmistaa pyo-
rohirrestd valmissaunoja seké vierasmajoja. Tdman liséksi yritys valmistaa
myos kevythirsisid tynnyrisaunoja ja kylpytynnyreitd. Kaikki tuotteet voi-
daan koota yrityksen omissa tiloissa asiakkaan toivoman valmiusasteen
mukaan, pelk&std rungosta aina kiuaskivia vaille 16ylyvalmiiksi. Kaikki
tuotteet voidaan kuljettaa tavallisella kuorma-autolla asiakkaan luo.

TyoOssa kasiteltdva hirsikone on kuitenkin vain pyorohirren tydstamista
varten rakennettu. Hirsikone on rakennettu jo vuosia aiemmin, mutta oh-
jelma oli jaanyt keskenerdiseksi ja sen takia siitd puuttui automaattiset
toiminnot. Kaikki laitteen toimenpiteet on taytynyt tehda vaihe vaiheelta
késin. Hirsikoneen ohjaukseen on kéytetty Arlacon MC300 -liikkeen-
ohjausjarjestelmad, joka on paéasiallisesti tarkoitettu kolmiakselisten tyds-
tokoneiden hallintaan. Hirsikoneessa kéaytossa oli kuitenkin vain yksi ak-
seli, joka oli varattu hirren siirtdmistd varten. Servomoottorin ansiosta siita
saadaan aina tilatieto hirren pituudesta. Koska Arlacon MC300 -liikkeen-
ohjausjarjestelmd on myo6s koneenohjausjarjestelma, hirsikoneessa ei ole
tarvinnut kayttaa muita ohjauslaitteita sirkkelien, puristimien ja jyrsimien
ohjaukseen.

Asiakkaan toiveena oli, ettd laitteen toimintoja muutetaan siten, ettd ko-
neen kayttd olisi nopeampaa, helpompaa ja turvallisempaa. Tarkeimpana
muutoksena olisi automaattitoiminto, jonka tarkoitus on véhentaa inhimil-
lisid virheita seka nopeuttaa hirren valmistusta ja antaa aika muille toille.
Automaattitoiminto valmistaa yhta nappia painamalla yhden maaratynlai-
sen hirren kerrallaan. Taman lisdksi haluttiin tarkistaa turvallisuusnako-
kohtia kuten esimerkiksi se, etta liikkuvat osat eivat voi liikkua yhta aikaa
niin, ettd ne tormaavat toisiinsa késiajoa kaytettaessd. Kasikayton nopeutta
lisattiin nopeuttamalla hirren peruuttamista sekd tarkistamalla tyovaihei-
den nopeutta ja ajoitusta siten, ettd ohjelma toimii sujuvammin. Myaos lait-
teiston kaynnistdmisen jalkeen suoritettavaa nollausajoa muutettiin siten,
ettd sen kuljettimen nopeutta nostettiin.

Eri hirsityyppeja on useita kymmenig, joten tyota rajattiin niin, etta val-
miiseen ohjelmaan lisatdan automaattitoiminto ja siitd tehdaan esimerk-
kiohjelma. Taman lisdksi ohjelmaan tehtiin muutamia yleisimpi& hirsi-
tyyppeja valmiiksi. Tyon rajauksena on ollut pelkan ohjelman muokkaus
eiké tasta syysta tyossa ole puututtu sdhkokaapin sisustaan eiké tydstoko-
neiden toimintaan. Kaikki muutokset on pyritty tekemaan ohjelmallisesti.
Ohjelmaan tehdyn automaattitoimintokoodin tulee olla niin selked ja yk-
sinkertainen kuin mahdollista. Ohjelmaan on lisatty ohjeita siten, ettd
asiakas voi itse lisaté erilaisia hirssityyppeja jalkikateen.
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2 LAITTEISTO

Hirsikonejarjestelma kasittda kokonaisuudessaan kolme osa aluetta. En-
simmaéisend osana on Arlacon MC300 -liikkeenohjausjérjestelméd, joka
toimii koko laitteiston perustana. Toisena osana on sahkokaappi, joka si-
saltdd Unidrive-servovahvistimen, kolme WAX2-akseliliitantamoduulia,
jotka toimivat l&hinnéd koko jarjestelmén 1/0-kortteina seké kaikki tarpeel-
liset sdhkoistykset kaikille hirsikoneen laitteille. Kolmantena osana on itse
hirsikone.

2.1 Hirsikone

Kuvassa 1 nakyvat laitteet, joilla hirttd tyOstetdan. Hirsi saapuu tydsto-
asemalle vasemmalta, vasemmanpuoleisen sirkkelin vieressa nakyvia rul-
lia pitkin servomoottorilla toimivan tarttujan siirtdimana. VValmis hirsi pois-
tuu oikealla olevaan rullakuljettimeen. Keskelld on kaksi katkaisusirkke-
lid, joilla hirsi katkaistaan ja tasataan. Sirkkelien sivuilla on kaksi karaura-
jyrsintd, joilla tehdaén hirren paéhan ura ikkunoita varten. Ylh&alla keskel-
14 on kolme poraa liitostappien reikia varten. Porien alapuolella on erilli-
nen jyrsin, jolla tehddén salvos. Sirkkelin terien vélissa on viel& puristin,
joka pitaa hirren paikallaan, kun sita tyostetdan. Kaikkien tydstokoneiden
liikkeet on toteutettu pneumatiikkasylintereillda. Etuvasemmalla sirkkelien
vieressd on Arlacon MC300, joka toimii koneen ohjaimena.

KUVA 1 Hirsikone
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Kuvassa 2 on kuljetin, jolla hirttd siirretddn haluttuun mittaan. Kuljetin
toimii servomoottorilla, josta on hyotya erityisesti kuljettimen sijaintia
maéaritettdessd. Samalla saadaan hirren pituustieto ja hirren siirto onnistuu
tarkasti. Kuljetin tyontéa raakahirtta oikealle pdin kohti tydstbasemaa, jos-
ta valmis hirsi tyontyy eteenpéin rullakuljettimelle seuraavan hirren tyon-
tdmand. Oikean puoleiselta rullakuljettimelta hirret poistetaan kasin.

KUVA 2  Hirren siirtokuljetin

2.2 Arlacon MC300 -liikkeenohjausjarjestelméa

Arlacon MC300 —liikkeenohjausjarjestelmé (n.d.) on suunniteltu useiden
akselien ohjaukseen isoissa tydstokoneissa (Liite 1). Mahdollisuus on jopa
viidentoista eri akselin yhtdaikaiseen ohjaukseen, McWay 1/O -yksikdiden
kanssa on mahdollisuus jopa 504 tulolle ja 504 l&hddlle. Koska MC300
toimii sekd logiikkaohjaimena ettd kayttopaatteend, on sen sijoittaminen
yhdessd McWay 1/O -yksikdiden kanssa helppoa. MC300 voidaan sijoittaa
kayttdjan kannalta parhaaseen mahdolliseen paikkaan ja McWay 1/O -
yksikot taas kaapeloinnin kannalta parhaaseen paikkaan. MC300:n ja
McWayn valilla ei kulje kuin yksi kaapeli. Tdma taas osaltaan véhentaa
sekd helpottaa huomattavasti kaapelointia. Kuvassa 3 MC300:n alapuolel-
la nakyva punainen kaapeli on ohjauskaapeli ja ohuempi harmaa on taas
RS 232 -liittimelld varustettu kaapeli ohjelmointi nappaimiston tai tieto-
koneen kytkemista varten.

Tassa tydssa MC300 ei ohjaa kuin yhtd akselia, mutta se on kytketty
WAX2-akseliliitantdamoduulin kautta ohjaamaan Unidrive-
taajuusmuuttajaa sekd toimimaan useiden pneumatiikka laitteiden seké po-
rien, jyrsimien ja sirkkelien ohjaimena. (MC300-liikkeenohjausjérjestelma
n.d.)
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KUVA 3 Arlacon MC300

2.3  WAX2-akseliliitantamoduuli

WAX2-akseliliitantayksikon (Kuva 4) kautta Arlacon MC300 -liikkeen-
ohjausjarjestelméén voidaan liitt44 useita akseleita. WAX2:een tieto voi-
daan tuoda RS422-kaapelilla tai valokuitukaapelilla. Yhdessa WAX2-
yksikossé on kaksi kanavaa pulssianturille, kaksi relel&ahtoa, liittimet ser-
vovahvistimen suoraan ohjaukseen seké kahdeksan tuloa ja kahdeksan lah-
t0d vapaaseen kayttoon. (WAX2-akseliliitantamoduli n.d.)

Laitteistossa ei ole ohjattu useita akseleita, vaan WAX2 toimii 1/O-
yksikkond, johon on liitetty tydstokoneiden, kuljettimen ja tarttujien ohja-
ukset sekd kaikki anturit. WAX2:n kautta ohjataan yhta akselia ja se on to-
teutettu WAX2:ssa olevalla suoralla servovahvistimen ohjauksella, jossa
on takaisinkytkentad. (WAX2-akseliliitantdmoduli n.d.)

KUVA 4 WAX2-akseliliitantamoduuli
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2.4

Lohkokaaviosta nakyvat eri osien yhteydet hirsikoneen jérjestelméssa
(Kuva 5). Arlacon MC300 on koko laitteiston ydin, joka ohjaa kaikkea
toimintaa. Tietokoneella tai erillisellda ndppdimistolla voidaan ohjelmoida
Arlaconia tai kayttaa laitteistoa suoraan. Arlacon ohjaa kolmea WAX2-

Jarjestelmén lohkokaavio

akseliliitantamoduulia, joihin on kytketty kaikki jarjestelman

tietoliikenne. Akseliliityntdimoduulien kautta kulkevat kaikki anturitiedot
ja ohjaukset releille, joita k&ytetdan porien, sirkkeleiden ja jyrsimien sah-
konsyottoon, sekd ohjausviestit pneumatiikkaventtiileille, jotka ohjaavat
tyostOlaitteiden tyostoliikkeitd. Akseliliityntdmoduulin  kautta ohjataan

my6s Unidrive-taajuusmuuttajaa, joka ohjaa servomoottoria.

Arlacon
MC300

/T\

WAX2 WAX2 WAX?2
N
/\ ‘ |
TAAJUUS- PORAN, PORAN, PORAN,
MUUT-TAJA SIRKKELIEN, SIRKKELIEN, SIRKKELIEN,
KARAURA- KARAURA- KARAURA-
JYRSIMIEN JA JYRSIMIEN, JYRSIMIEN,
SALVOKSEN SALVOKSEN JA SALVOKSEN,
SAHKON- HIRREN HIRREN
SYOTTO- PURISTIMEN PURISTIMEN JA
KULJET- RELEIDEN PNEUMA- KULJETTI-MEN
TIMEN OHJAUKSET TIKKAVENT- PAATYJEN
SERVO- TIILEIDEN RAJAKYTKI-
MOOTTORI OHJAUS MIEN
TILATIEDOT

KUVA5 Jarjestelmén lohkokaavio

2.5 Unidrive 1405

Jarjestelméssa on kaytetty moottorin ohjaukseen perinteistd Unidrive-
taajuusmuuttajaa, jonka nimellisteho on 4 kW (Liite 2). Unidrive on yleis-
tyyppinen vaihtovirtakaytto, jolla voi ohjata AC-moottoreita seka servo-
moottoreita teholuokassa 0,75-110 kW. Unidrive-taajuusmuuttajalla voi-
daan ohjata moottorien pydrimisnopeutta sekd momenttia. (Unidrive V3

n.d.)

2.6 Unimotor

Hirsikoneen kuljettimen liikuttamiseen on kaytetty Unimotor 095 U2 -

tyyppisté harjatonta AC-servomoottoria.
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3 TOIMINNANKUVAUS

3.1 Laitteiston kéynnistaminen

Hirsikoneen kaynnistyessa ainoastaan logiikka kdynnistyy ja vaylé aluste-
taan. Ensimmainen tehtdva on ajaa kuljetin aloitusasentoon, jolloin kulje-
tin litkkuu vasempaan laitaan ja asettaa pituuden nollaksi. Ennen aloi-
tusasentoon ajoa ei mikaan muu laite l&hde toimimaan. Hirren pituus saa-
daan véhentdmalla kuljettimen antama luku vélimatkasta, joka tulee kul-
jettimen aloitusasennosta oikeanpuoleisen katkaisusirkkelin terédlle. Kun
kuljetin on ajettu aloitusasentoon, voidaan kuljettimelle asettaa hirsi. Seu-
raavaksi valitaan paneelista hirren automaattinen etsintd, jonka jélkeen
kuljetin alkaa liikkua kohti hirttd. Kuljettimen edessé on rajakytkin, joka
tunnistaa hirren ja sulkee tarttujan kuljettimen edelleen liikkuessa kohti
tyostokoneita.

Kun hirren paa tulee valokennolle, joka on ennen vasemman puoleista
katkaisusirkkelida, kuljetin nostaa nopeuden kaksinkertaiseksi ja liikkuu
485 mm matkan valokennolta oikeanpuoleiselle katkaisusirkkelille, ja py-
séhtyy. Hirren tultua oikean katkaisusirkkelin kohdalle kone ja& odottamaa
uutta komentoa.

3.2 Hirren paan tasaaminen

Ensimmaéisend tehtavand on péan tasaaminen, kun hirsi on oikealla koh-
dalla. Tasaaminen tapahtuu siten, ettd valitaan paneelista toiminto, joka
sulkee sirkkeleiden vélissa olevan puristimen. Seuraavaksi valitaan sirkke-
lin kdynnistys ja odotetaan, etta sirkkeli on Kiihdyttanyt tayteen vauhtiin.
Taman jalkeen voidaan valita katkaisu. Sirkkeli suorittaa katkaisun auto-
maattisesti pneumatiikkasylinterin avulla. Sirkkeli sammuu ja palaa koti-
asemaansa automaattisesti, kun sylinteri on ala-asennossa eli kun se on
tehnyt koko tydstoliikkeen. Oikeanpuoleinen sirkkeli ei lahde liikkeelle,
mik&li oikeanpuoleinen karaurajyrsin on toiminnassa. Ndain toimii myods
vasemmanpuoleinen sirkkeli ja karaurajyrsin.

3.3 Reikien poraaminen

Toinen vaihe voi olla joko puristimen avaaminen ja hirren siirto tai kuten
useimmiten p&&dyn tasaamisen jalkeen liitostappien reikien poraaminen.
Poraaminen alkaa kuten kaikki muutkin toiminnot silld, ettd valitaan pa-
neelista porien kaynnistys. Tdman jalkeen valitaan porien tyéliike, joka on
myos toteutettu pneumatiikkasylinterilld. Porat tekevét porausliikkeen
alaspdin, jonka jalkeen ne sammuvat ja palaavat kotiasemaansa. Sammu-
tus tapahtuu siten, ettd kun sylinteri tulee alarajakytkimelle, alkaa paluu-
lilke ja samalla k&ynnistyy kolmen sekunnin laskuri, jonka jalkeen pora
sammuu. Porassa on sammutusviive, jotta terd ei juutu hirren sisaan eika
mikadn ei padse hajoamaan. Porausliikettd ei voi suorittaa salvostydston
aikana.
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3.4 Salvoksen tyosto

Kun pora on paéssyt kotiasemaan, voidaan ohjauspaneelista valita salvok-
sen kaynnistys. Kun salvos on kunnolla kdynnistynyt, valitaan salvoksen
tyostoliike, joka toimii myds pneumatiikka sylinterilla. Kun sylinteri tulee
rajalle, salvos sammuu ja palaa kotiasemaansa. Salvoksen tyostoliiketta ei
VoI suorittaa, kun poran terét ovat alhaalla.

3.5 Karauran tyosto

Ennen kuin hirttd siirretddn, on tehtavé oikeanpuoleinen karaura, jos hirsi
tulee ikkunan yhteyteen. Karaurajyrsin kdynnistetddn ohjauspaneelista ja
tdman jalkeen valitaan karauran tydstotoiminto. Myos karaurajyrsimen
tyostoliike tapahtuu pneumatiikkasylinterin avulla ja jyrsin sammuu auto-
maattisesti kun tyostéliike on suoritettu. Vasemmanpuoleinen karaura voi-
daan tehdé vasta sen jélkeen, kun vasemmanpuoleinen sirkkeli on katkais-
sut hirren ja kuljetin on siirtdnyt hirren taaksepéin. Oikeanpuoleinen ka-
raurajyrsin ei voi aloittaa tyostoliikettd, jos oikeanpuoleinen sirkkeli on
liikkeessd, sama toistuu myods vasemmalla puolella.

3.6 Hirrensiirto

Hirren siirto tapahtuu siten, ettd ohjauspaneelista valitaan puristimen ava-
us, jos puristin on kiinni. Taman jalkeen valitaan paneelista siirtomitan
syotto ja annetaan hirren siirron absoluuttinen pituus millimetreind. Mitan
antamiseen ei siis tarvitse kayttaa Enter-painiketta. Ohjelmassa on 10 se-
kunnin laskuri, joka nollaan paastesséén tarkistaa, onko mitta annettu hy-
vaksyttavasti tai onko mittaa annettu ollenkaan. Jos mitta on annettu hy-
vaksytysti, kuljetin siirtda hirren. Hirttd voidaan my0s siirtdd manuaalisesti
paneelissa olevien “siirto vasemmalle” tai “siirto oikealle” -painikkeiden
avulla. Painikkeet toimivat siten, ettd kun painiketta painaa kerran, kuljetin
alkaa siirtaa hirttd painikkeen osoittamaan suuntaan niin kauan kunnes tul-
laan kuljettimen padtyyn tai painiketta painetaan uudelleen. Aina ennen
hirren siirtoa tulee muistaa avata puristin ja sulkea se siirron jalkeen, en-
nen kuin aletaan tyostéda. Tydstdminen on kuitenkin ohjelmallisesti mah-
dotonta, jos puristin on auki.

3.7 Pneumatiikkasylinterit

Kaikkien tydstdkoneiden liikkeet ovat lineaarisia, ja ne on toteutettu yksi-
toimisilla jousipalautteisilla pneumatiikkasylintereilla. Kaikki muut laitteet
lukuun ottamatta karaurajyrsimié toimivat pelkélld sylinterilla. Karaura-
jyrsinté on kevennetty kdysipyorien ja vastapainon avulla.
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4 OHJELMOINTI

4.1 McBasic

McBasic on perinteinen koneenohjauskieli. McBasic perustuu BASIC-
kieleen. McBasic on hyvin yksinkertainen ohjelmointikieli, joka on suun-
niteltu erityisesti Arlaconia varten. McBasic siséltda perinteisten BASIC-
komentojen liséksi juuri Arlaconia palvelevia koneenohjauskaskyja.

4.2 McBench

McBench on Arlacon MC300:n ohjelmointiin tarkoitettu Windows-
pohjainen koodieditori, jolla voidaan tietokoneen avulla luoda ja muokata
ohjelmakoodia. McBench-ohjelman avulla myds muodostetaan yhteys tie-
tokoneesta Arlacon MC300 -yksikkdon ja voidaan ladata ohjelmia yksikon
muistiin sek siirtadd takaisin tietokoneelle ohjelma muokattavaksi (Kuva
6). Koska McBench on Windows-pohjainen sovellus, siitd 16ytyvat kaikki
tavanomaiset Windows-komennot kuten kopioi, leikkaa, liimaa, kumoa ja
palauta.

Ohjelmassa on myds hakutoiminto, jolla voidaan hakea ohjelmakoodista
laitetunnuksia, ohjelmakomentoja tai mité tahansa kirjainta ja hakutoimin-
to siirtdd kohdistimen aina seuraavan l6ydetyn vastaavuuden kohdalle.

Ohjelmakoodia myos erotellaan eri véreilld, jotta ohjelmaa lukiessa on
helppo erottaa mitk& merkit tai sanat ovat kaytt4jan omia muuttujia tai oh-
jelman valmiiksi varaamia sanoja tai operandeja. Ohjelman itse varaamat
sanat nékyvat valkoisella, numerot syaanilla, heittomerkilla erotetut teks-
tit, jotka ovat yleensa kayttdjan omia kommentteja, nakyvat harmaalla ja
kayttdjan omat muuttujat ovat keltaisella.
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KUVA 6 McBench

4.3 Ohjelman teko

Tyon alussa oli tutustuttava Basic-ohjelmoinnin oppaisiin. Ensimmaisessa
vaiheessa oli tarkoitus tutustua jo valmiina olevaan ohjelmaan. McBench-
ohjelmassa on erittdin hyva HELP-toiminto, joka aukeaa siitd kohdasta,
mitd asiaa on koodieditorista hakenut. Taman lisaksi HELPista 16ytyy
kaikki komennot, joita McBenchissa voidaan kdyttaa ja erittain hyvét esi-
merKkit niiden kéaytosta.

Ohjelman alussa on normaaliin tapaan vaylan alustaminen seka nayton
kaynnistaminen. Ensimmaisend kohtana varsinaisesti hirsikoneeseen liit-
tyen on kaikkien ndppédinkomentojen siirtokaskyt ja hata-seis-tarkkailu.
Néiden jélkeen on kaikkien laitteiden ohjelmakoodit eriteltyind satunnai-
sessa jarjestyksessa. Seuraavana on parametrien manipulaatiota sekéa vii-
meisend automaattiajon ohjelma, joka on jaanyt kesken. Kaikki edelld
mainittu ohjelma on alkuperéistd ohjelmaa, johon ei tdméan opinndytetydn
yhteydessé puututtu juuri ollenkaan, lukuun ottamatta muutamia turvalli-
suuskorjauksia. Naiden ohjelmavaiheiden jalkeen alkaa vasta tdimén opin-
naytetyon varsinainen ohjelma. Uusi automaattitoiminto, joka ei vaadi
kayttajalta parametrien syottamisté.

Toisessa vaiheessa oli tarkoitus tutustua laitteistoon paikan paalla kunnolla
ja tehdd ohjelmaa pienissa péatkissé ja testata sitd osissa. Aluksi tehtiin ai-
noastaan esimerkkiohjelmaa, jonka parametrit eivat olleet viel& mitenk&an
merkityksellisi& valmiin ohjelman kanssa. Né&in tutustuttiin, myos kuinka
itse ohjelma toimii. Heti alusta alkaen esimerkkiohjelmasta yritettiin tehd&
niin tarkka ajoitusten ja nopeuksien suhteen kuin todellinen ohjelma tulisi
olemaan. Esimerkkiohjelma tuli olla mahdollisimman lyhyt ja selked, jo-

9
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ten lahes jokaisen rivin perdssd on kuvattu, mité rivilla tapahtuu, kuten
kuvasta 7 voi huomata.

McBasic Program Listing
Project

SKSCONTROL ;i::ing Date 12222.2012
Author :

31900 'HIRREN SAHAUS AUTOMAATTISESTI 500MM MITTARAN *kok %k %%k ok kok ok &k k&%
31910 'GOSUB 7800 ' X-AKSELIN NOLLAUS
31915 M15=6670+440-POSX' MAARITETAAN HIRREN SAANTOPITUUS M15
31920 IF M15=>500 THEN 31930' JOS SAANTOPITUUS ON YLI 500MM JATKETAAN
31925 GOTO 1990 MUUTOIN PALATAAN ALKUUN
31930 DELAY 3' VIIVE 38
31931 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
31940 GOSUB 30500 ' OIKEA SIRKKELI TASKI
31971 DELAY 2
31980 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
32005 DELAY 2
32010 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI
32045 DELAY 2
32050 GOSUB 31100 ' OIKEA KARAURA TASKI
32085 DELAY 2
32090 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32095 DELAY 1
32121 MOVERX 60
32122 DELAY 2
32130 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32140 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI
32171 DELAY 2
32175 MOVERX -500
32176 DELAY 2
32180 GOSUB 31700 ' VASEN KARAURA TASKI
32215 DELAY 3
32220 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32225 DELAY 3
32230 MOVERX 500
32235 DELAY 3
32255 GOTO 1990

KUVA 7 Esimerkkiohjelma

Vaikka esimerkkiohjelma alkaa oikeanpuoleisen sirkkelin tydstoliikkeell,
ei mikdan varsinaisista ohjelmista ala sirkkelin tyostoliikkeelld. Asiakas
toivoi, ettd kaikki hirsien kasittelytoiminnot aloitetaan siitd, ettd han itse
on varmistanut hirren paan suoruuden. Metsakoneen jalki on riittdvan hy-
vd, mutta metsurin jaljilta hirren p&a saattaa olla niin vino, ettd kerran
sirkkelilla ajettuun paahan saattaa jaada pykala.

Esimerkkiohjelman valmistuttua ja asiakkaan sen hyvaksyttyd, asiakas
toimitti listan siitd, millaisia hirsisaunan hirsien parametrit ovat. Tdmén
jalkeen voitiin aloittaa varsinaisen ohjelman teko, johon kuului muutamia
valmiiksi ohjelmoituja hirsid. Tassa vaiheessa opinndytetyontekoa ei vaa-
dittu paljoa varsinaista paikalla oloa vaan ohjelmointity6ta voitiin suorittaa
etatyona.

Ennen varsinaisten hirsien ohjelmointia tehtiin ohjelmaan muutama turval-
lisuuskorjaus. Nyt kun laitteen toiminta ja ohjelmointiymparistd oli tullut
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tutuksi, oli helppo lisatd ohjelmaan muutama turvallisuusehto, jotta sirkke-
lit ja karaurajyrsimet eivét voisi tormata eivatkd myoskaan salvosjyrsin ja
porat voisi tehda tyostoliikettd yhta aikaa.

Varsinaisten hirsiohjelmien tekoon hyodynnettiin aiemmin tehtyd esi-
merkkiohjelmaa, jota kopioitiin pienissd péatkissa editorissa eteenpadin.
Taman jalkeen muutettiin hirren siirtoparametreja seka tyostoliikkeiden
ma&araé ja jarjestystd. Joka kerta, kun esimerkkiohjelmaa tai aikaisemmin
tehtyja hirsiohjelmia kopioitiin tai siirrettiin, oli huomioitava myos rivi-
numeroinnin oikeellisuus. McBasic-ohjelmointikielessé jokaisella rivilla
on oma rivinumero, joka yleensd kulkee viiden tai kymmenen numeron
vélein. Jos ohjelmassa on kaksi tai useampi samaa rivinumeroa, ohjelma ei
tiedd, mité niista tarkoitetaan, ja ohjelma jumiutuu.

Viimeinen ohjelmointivaihe ennen varsinaista testausta oli tehdd koodi,
jolla hirsi valitaan niin, ettd Arlaconin rajallisesta 24 ndppédimen nap-
paimistosta eivat mahdollisuudet lopu kesken. Tahan asti laitetta oli kay-
tetty l&dhes ainoastaan niin, ettei mik&an toiminto vaadi n&ppdinyhdistel-
mié. Jokainen toiminto oli asetettu oman nappaimen taakse, ainoana poik-
keuksena hirren siirto mééaramittaan.

4.4 Testaus

Ohjelman lopputestaus alkoi, kun kaikki ohjelmavaiheet oli saatu valmiik-
si. Ohjelma oli testattu keskenerdisend jo muutamaan kertaan ennen varsi-
naista lopputestausta. Esimerkkiohjelma oli testattu ennen varsinaisten hir-
sien ohjelmoinnin aloittamista sekd muutamaa hirsityyppia oli testattu en-
nen kuin alettiin tehda hirren valintaohjelmaa. Ohjelman lopputestaus su-
jui lahes ongelmitta. Ensimmainen ongelma oli se, ettd keskelle ohjelmaa
oli tullut yliméé&rainen merkki ja koko Arlaconin ndytté pimeni, mutta vir-
he saatiin korjattua nopeasti. Toinen ongelma oli, ettd hirren valintakoo-
dissa oli virheité rivinumeroissa ja hirsikone alkoi joka kerta tehdd samaa
hirttd; tdma virhe 16ytyi nopeasti ja oli helppo korjata. Naiden ongelmien
jalkeen testaus sujui loppuun saakka moitteettomasti. Testauksen lopussa
asiakkaalle annettiin opastus, kuinka uudet toiminnot toimivat ja asiak-
kaalle annettiin lista uusista ndppéinyhdistelmistd toimintojen suorittami-
seksi.

11
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5 POHDINTA

Ohjelman tekeminen oli aluksi hieman ongelmallista koska ohjelmointi
BASIC-kielella ei ollut entuudestaan tuttua. T&std syysta jouduttiin opis-
kelemaan muutamia oppaita BASIC-kielelld ohjelmoinnista. Suurin apu
ohjelmointiin oli kuitenkin ohjelman oma HELP-toiminto, josta sai kaiken
tarvitseman avun. Eniten hankaluuksia teetti virheiden korjaus. Kun korja-
si yhden virheen joku muu osio, joka oli siihen asti toiminut, muuttui vir-
heelliseksi. Matka kodista asiakkaan luokse kesti lahes tunnin. Kun oli
korjannut yhtd virhetta kaksi tuntia ja ajanut asiakkaan luokse tunnin ja
huomaa ettd on tullut yksi tai useampi uusi virhe ja on palattava takaisin
kotiin korjaamaan virheité, niin se aiheutti turhautumista. Lopulta kaikki
ohjelman virheet saatiin korjattua. Nyt ohjelma toimii, kuten asiakkaan
kanssa oli suunniteltu.

12
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LIITE 1/1

MC300B-HTR24

/A

LIKKEENOHJAUSJARJESTELMA AriacoN

TEKNISIA TIETCOJA
Upotusasennetiava niyttd
In3ppaimistdyksikkd ohjaus-

rakenns ja mitat keskuksen oveen tai pulpetting

(=5ywwys X levey 5 x korkeus):
25mm x 376mm x 183mm
Tanvitava asennusaukko

K.obebointluokka Etupuclella IP30
Takapuolkelia IP00
Y rripEristd: Varastointi lgﬁg:g
Fosteus < 95% suht.
K.Syttaiannite: 24Vde [15-23V), max. 1A.
OHJAUSTIETOHONE
Eeshusylsikko MCEE240 16MHz 32bit MCLU.
Ohjelmamuisti 256K-1M tavua panstobeth
CMOS RAM chigimille ja
tiedostaille.
Vamuuskopio 12B-512ktavua paikodlaan
chjelmoitava flash EPROM.
Varusohjelmat 12Bktavua EPROM.
MC300B-HTR24 N__ VARUSTUS
KOMPAKTI ) ) e s i S
LIKKEENOHJAUSJARJESTELMA 40 mkid/rivi, mas_ 30 rivid.
* 1 15 servoakselin ohlg Funktiondppaimist 24 n3ppdint3 vaihdettavin
. r hajautettu lii rrtavayla enintain tekstein ja ohjelmasta
sn-nu olle ja 504 lahdolle el ghiatiavn lec merkkivalon.
* Paikoitus ja ratachjaus . teaalial 13 kaentem.
+ Interpoloidt liikkeet LITENNET
*» Sihkoizet vaihdelaatikot Carahitanngt, LP - Ro-710
+ Muotopydrasimulointi ja Fcflilnkkeet = "CN: RS-232/R5-422 valokuit.
+ Digitaaliset ja analogiset litantayksikot 110-38K hahLLdLa xorn/xoff
+ |iukulukuaritmetiikka ja funktiot keattedy, pUskunoitu.
* McBasic kuneemnjauékieli McWay (R Valowiefmukda Ifﬂfuﬁ”d
+ 20 yhtaaikaista ohjelmatehtavia PP
» ‘Yhdysrakenteinen nayttd ja nappaimists oo noppamists  PC ATtyypemen nappSmists.
LISAVARUSTEET
KAYTTO _ -
ARLACOMN MC300 likkeenohjauslaitieen ja McWay o Dhiaussawna gﬁuurﬂﬂm ﬂif'*'"e"
i“dﬁlkﬂﬂ!ﬂ awvulla konesn chjsusjaresteiman kaytio- ussaLa eulevyym.

Hataseis -kytkin Lukkiubuva hatiseis -kytkin
rltyrmmda.an sijoittaa kayion litannat taas
kannalta parhaaseen pzuhl:a.an MC300 etulevyyn
jEI]EtEI'ﬂE swehn.l koko konesn dl]ms;ar]esteiﬂakm
tai toimimaan 5hdessa muiden ohjsuslatteiden kanssa
soyelettasssa AC II;E'C senvoja, imvertten- tai DC-
aa.

kayttjd tai hydrauli
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(09) B52 B Puhein (03} 223 2373 Puhedin (02} 70 7700 Puredni09) 852 T8
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LIITE 1/2
McWAY LITANTAYKSIKOT Ohjelmainti
WAXZ Ekseilitantayksikho. 2-kanavanen MWC%EEEI : kéﬂrk*ﬂﬁmﬂﬂamﬁﬂ& nopea ki
?ﬂﬁ%ﬁmhgﬁ rrgﬂ i'nmntrﬂrq}ansmn kaytolittym3 on tulkk e
R h3 i Bel dollistaen noy ohjefmien kokesldun ja editcinnin
e O s 5o kastyen J nkiockn sy Gy Sheman
P I B " olessa kiynnissa ajoaikainen k3antiia istaa
WA Akssilitantayksikko. 55| absoluutt- hieiman nopean ttamisen. My hidollisuus eri
mw&%:&&‘g;ﬁﬂ;ﬂ?mm ofyeiman mﬂ]ﬂa:lﬁjel;n;l};;ﬂ;seen I:l:-heiuun eri
WIN %:qnp ia MPN_tua digitaalituloa 5-24Vdc. asettamsesn helpottaa ohjslmien ja E EEI'I tornlnnm
Wou 16 relelahioa vadhlokoniakien Ohiakmatitythabuina woidaan kaytas MC300
max. 240VI2A. i t = m= e
tettavad nq:palrnlstl:-a ja laitteen omaa naytioa tai
WIA g E”ks'ﬁl'“.?_mrﬁk‘mtuﬂg‘f erllist PC3 tai padtetts 3ess3 enillistd PC13
analogistuloa. Tarkkuus voidaan chjelma 53!:.'1133 editeida PCiss3 ja sintaa
WOA & erikseen isoloitua 126t 10V M ma]mnnanL
izt3htdd. Tarkkuus 0,2%.
WOz D rladlnen McWay /D -yisikkd Liikkeenohjaus
qllmltub!aja 16kpl MC-200 Iiiklueenmjlaus penustuu fathuvast ratachjatiue
113"545“31 ahtdja takaisinkythettyyn likkeeszen. Kunkin akselin

McWay litantavayla

MW ay iitant3vayan avella rakennetaan MC300
laitteistokokoo . Eri itantayksikdiden avulla
woidaan valita haluttu yhdistelma lit3nioja ohjattaville
akseleille ja muillz signaaleille.

Liit3 sikit yhdistetian MC300 vaylalitintisn
sdmukaksi Kokoonpanon konfig un:-m]t L
MeBasic kicken WAE:%IUD’! k3szk: a joko
Suoraan tai azsa iimoittamalla Im;mtagrhﬂhnden

s3atopiirin PID paikkasastimen samoin kuin
mittajarjestelman parametnt ovat tsendisesh
aseteltavissa. Akselikohtaiset nopeuskom cinnit
mahdollistavat tarkan ja nopean ratachjauksen
Akseleita vordaan ohjata toisistaan rippumatta tai
haluttuina yhdistelmina ja interpolaaticina. Akseleita
voidaan myos kytke3 seuraamaan toisizan halutuilla
valityssuhteilla (sahkdinen vaihoelaatikko) tai

maariteliyn Iul-oepm'ﬁllln mukaan (muotopydra). Eri
likemuoinja woidaan suoritaa myds samanaikasest

tyypit, paikat waylalld ja halutut litintdjen esoitteet. mik3 mahdolistaa monimutkaistenkin sovelusten
Llrtmla'grksllcmssa & siten ole erillisid osoiteasetuksia. chjlmoinnin.
CH:
PC, OHJELMOINTILAITE RISZ3ZM2ZI435 tal :
KIRJOITIM ne. R3422 VALOKUITU Lp; —= o
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LIITE 2/1

Unidrive %
Servo

Eﬁ * Valmiit makrot nopeaan kayttoonottoon « Monipuolinen optiovalikoima erikoissovelluk-
@ « Tarkka nopeuden ja paikan saato o . —

* Suuri kiihdytys- ja jarrutusmomentti * Takaisinkytkenta useilla eri anturityypeilla

« Automaattinen takaisinkytkennan vaiheistus ~ ° Nooeat kenttavaylat: Profibus DP, Interbus S,
@ ja kazpeloinnin ey Modbus, Modbus+, DeviceNet, CT Net

« Ohjelmoitavat tulot ja lahdot * Toinen prosessori vapaata sovellusohjelmoin-

tia varten — itsenainen koneen ohjaus

c € « |tsenainen paikoitus
DRIVE CENTRE

SKS Control Techniques
Martinkyiantie 50, PL 122, 01721 Vantoa, E-mail: sales@sksct fi, hitp://www.sks i, puh. *852 661
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LIITE 2/2

Esiohjelmoidut tehokkaat makrot

LISAVARUSTEET

Vakiosovelluksin kehite

makrot mahdollistavat nopean

ja vanvattoman kayt-

toanoton. Valtset sovelluksen mukaisen makron, painat Luﬂ:l:a uspainiketta - a

kayttddnotto on tehty.

UD70 - Ohjelmoitava
"toinen” prosessori

Nopeat
kenttaviylst

Tehokas ja edullinen integroitu sovel-
lustydkalu.

Unidriven sis3én asennettavat optiot
mahdollistavat joustavan litynnan te-

+ UDT8 - Tarkkuustulo

— 16-hittinen tarkkuustulo

— = 150 uV kuollut alue )

— 24 V apujdnnitesydtid - hatd seis-
tilantzet ja tehonsydtn katkokset

— R5485 sarjalikenne

+ UD71 - Sarjalilkenneliityntd

D70 korvaa ohjglmoitavat logikat ja - hokkaisin kenttavaylin kuten CT Net, - R8232 tai R3485
uhqumne_stelmat- se 5335133 kustan-  Profibus DP, Interbus 5, DeviceNet, i
nuksia ja tilaa kehittyneiden janestelmi-  Modbus ja Modbus+. = UD50 - |/0-laajennus
en toteutuksessa. _ 2 reletta
- 3 digitaalituloa
- 3 diptaalituloa/lahtaa
HELPPOKAYTTOISET MAKROT - 2 analogituloa

— 1 analogilahta

* Peruskdytts + Rajakytkintoiminta + UD51 - Toisen pulssianturin
Moottoripotentiometri Mostinsovellukset j tulo/pulssii3htd
L] L - .
N jarn.l'r:n'uh]aus R — kahden tai useamman akselin
» Vakionopeudet Nopeus- ja Palkkaluhl-;n [synkro-
+ Digitaalinen lukko, nointl) ohielmoitavalla valitys-
+ Momenttiohjaus syrikronointi suhteella ]
_ — kaksi kanavaa komplementter
* PID-sédidin neen valhesirrossa tai enllinen
nopeus- ja suuntakanava
* UD52 - Sincos-anturi
— suurta tarkkuutta vaativiin
Malli Nimellis- Nimellinen Mimellinen sovelluksiin o
teho Izhtdvirta syiittivirtal [ - ;-h oo pulssm;"kl_errosk )
" — absoluuthnen asematieto, yksi
3kHz | 4.5kHz | &eHz | SkHr | 12kH:z tal monikierros
ual4nl | o7skN | lom [21A ] 21A (204 [208 214 ] 31A
uengnz | viww | 1sne [2sa | zan [ zan [zan [ 288 [ 3za || UD53 - Resolverilitntd
U403 | 15kW | 20me | 3BA| 38R |38A | 38A | 3BA| 55A - {Eﬁg{'ﬁgﬁiﬁ" Iossa pulssian-
U404 | 226N | 30hw [ 56A | 56A [56A [56A [45A | 34a — termisesti ja mekaanisesti vaati-
uni4os | 40kw | 50hw | 95A | 95A [EB5A | 70A | 55A | o5aA viin soveduksiin
UNZ4OL | 55KW | 75hw [120A) 1204 [120A 1204 |117A[ 1374 || UDS5 - Parametrien siirto ja
U402 | 75kN | 1000w |160A) 160A |160A (1424 11,74 1634 kopiointi
— nopeuttaa kayttodnottoa
Un2403 | 1106N | 1500 [250A] 2170 (1824 (1428 (1178 ] 2038 ~ parameimen Sirto Kaytosta
UNI3401 | 150KW | 2000w | 340A) 340A (340A [280A [230A| 3404 toiseen on vawatonta
— muistissa on tilaa kahdeksalle
U402 | 185K | 2500w (2004 ] 400A [370A (2804 (2308 ] 3904 narametrisarialle
U402 | 22068 | 3000w (45 0445 04 [a00A (3208 (2660 | a60n
U404 | 300KW | 4000w [600A| 4704 (2004 [3204 (2678 | 5004 TYYPILLISIA SOVELLUKSIA
UN3405 | 3706 | 5000w (7004 | 5604 (2504 (3504 (2808 Ta04 « TyBstol &
U401 | A50KW | GO0k 9504 | 360A [EE0A (7004 96,0 A + Pakkausk
D T e
' Dbw 15604 124,04 10504 800 L « Lidketeollisuus
e T e
- D v - - - - 0 * Huonekaluteollisuus
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Hirsikoneen automatisointi

LIITE 3/1
31900 'HIRREN SAHAUS AUTOMAATTISESTI 500MM MITTAAN ¥ *Frkdkkikkirx
31910 'GOSUB 7800 ' X-AKSELIN NOLLAUS
31915 M15=6670+440-POSX' MAARITETAAN HIRREN SAANTOPITUUS M15
31920 IF M15=>530 THEN 31930' JOS SAANTOPITUUS ON YLI 530MM (3CM TURVARAJA)
JATKETAAN
31925 GOTO 1990' MUUTOIN PALATAAN ALKUUN
31930 DELAY 3' VIIVE 3S
31931 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
31940 GOSUB 30500 ' OIKEA SIRKKELI TASKI
31971 DELAY 2
31980 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
32005 DELAY 2
32010 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI
32045 DELAY 2
32050 GOSUB 31100 ' OIKEA KARAURA TASKI
32085 DELAY 2
32090 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32095 DELAY 1
32121 MOVERX 60
32122 DELAY 2
32130 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32140 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI
32171 DELAY 2
32175 MOVERX -500
32176 DELAY 2
32180 GOSUB 31700 ' VASEN KARAURA TASKI
32215 DELAY 3
32220 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32225 DELAY 3
32230 MOVERX 500
32235 DELAY 3
32255 GOTO 1990
32270 'SIVUSEINA 3940 TAKAA->ETEEN** ialekaialekaialokaialakaiaialaiaialakaialolaiale
32275 M15=6670+440-POSX
32290 IF M15=>3970 THEN 32295
32291 'MOVERX-500
32293 GOTO 1990
32295 DELAY 2
32300 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32330 DELAY 2
32335 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
32355 DELAY 2
32360 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI
32380 DELAY 2
32385 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32390 DELAY 1
32395 MOVERX 850
32400 DELAY 5
32405 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32410 DELAY 3
32415 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
32435 DELAY 2
32440 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32445 DELAY 1
32450 MOVERX 850
32455 DELAY 5
32460 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32465 DELAY 3
32470 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
32490 DELAY 2




Hirsikoneen automatisointi

32495 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32500 DELAY 1

32505 MOVERX 600

32510 DELAY 4

32515 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32520 DELAY 3

32525 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

32545 DELAY 2

32550 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

32570 DELAY 2

32575 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32580 DELAY 1

32585 MOVERX 600

32590 DELAY 4

32595 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32600 DELAY 3

32605 GOSUB 30700' PORA TASKI

32625 DELAY 2

32630 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32635 DELAY 1

32640 MOVERX 600

32645 DELAY 4

32650 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32655 DELAY 3

32660 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

32680 DELAY 2

32685 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

32705 DELAY 2

32710 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI
32735 DELAY 2

32750 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32755 GOTO 1990

32760 'SIVUSEINA 3940 EDESTA -> TAAKSE***
32765 M15=6670+440-POSX

32775 IF M15=>3970 THEN 32790

32780 'MOVERX-500

32785 GOTO 1990

32790 DELAY 1

32795 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI

32825 DELAY 2

32830 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

32855 DELAY 2

32860 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

32880 DELAY 2

32885 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32890 DELAY 1

32895 MOVERX 600

32900 DELAY 4

32905 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32910 DELAY 3

32915 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

32935 DELAY 2

32940 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32945 DELAY 1

32950 MOVERX 600

32955 DELAY 4

32960 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
32965 DELAY 3

32970 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

32990 DELAY 2

xxxxx

LIITE 3/2
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32995 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

33015 DELAY 2

33020 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33025 DELAY 1

33030 MOVERX 600

33035 DELAY 4

33040 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33045 DELAY 3

33050 GOSUB 30900 ' PORA TASKI

33070 DELAY 2

33075 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33080 DELAY 1

33085 MOVERX 850

33090 DELAY 5

33095 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33100 DELAY 3

33105 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

33125 DELAY 2

33130 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33135 DELAY 2

33140 MOVERX 850

33145 DELAY 5

33150 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33155 DELAY 3

33160 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

33180 DELAY 2

33185 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

33205 DELAY 2

33210 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI

33235 DELAY 2
33250 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33251 GOTO 1990

33260 'SIVUSEINA 2005 IKKUNA -> VERANTA

33265 M15=6670+440-POSX
33275 IF M15=>2035 THEN 33290
33280 'MOVERX-500

33285 GOTO 1990

33290 DELAY 1

33295 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI

33325 DELAY 2
33330 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
33355 DELAY 2

33360 GOSUB 31100 ' OIKEA KARAURA TASKI

33385 DELAY 2

33387 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33388 DELAY 1

33390 MOVERX 365

33392 DELAY 3

33393 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33395 DELAY 3

33400 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

33420 DELAY 2

33425 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

33445 DELAY 2

33450 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33455 DELAY 1

33460 MOVERX 600

33465 DELAY 4

33470 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33475 DELAY 3

LIITE 3/3
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33480 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
33500 DELAY 2
33505 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33510 DELAY 1
33515 MOVERX 600
33520 DELAY 4
33525 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33530 DELAY 3
33535 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
33555 DELAY 2
33560 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI
33580 DELAY 2
33585 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI
33610 DELAY 2
33625 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33626 GOTO 1990
33635 ‘SIVUSEI NA 2005 VERANTA_>I KKU NA***********************************
33640 M15=6670+440-POSX
33650 IF M15=>2035 THEN 33665
33655 'MOVERX-500
33660 GOTO 1990
33665 DELAY 1
33670 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33700 DELAY 2
33705 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
33725 DELAY 2
33730 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI
33750 DELAY 2
33755 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33760 DELAY 1
33765 MOVERX 600
33770 DELAY 4
33775 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33780 DELAY 3
33785 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
33805 DELAY 2
33810 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33815 DELAY 1
33820 MOVERX 600
33825 DELAY 4
33830 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33835 DELAY 3
33840 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
33860 DELAY 2
33865 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI
33885 DELAY 2
33890 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33895 DELAY 1
33900 MOVERX 365
33905 DELAY 3
33910 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
33915 DELAY 3
33920 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
33940 DELAY 2
33945 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI
33970 DELAY 2
33985 GOSUB 31700 ' VASEN KARAURA TASKI
34015 DELAY 2
34020 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34025 GOTO 1990

LIITE 3/4
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34035 'TKKUNA -> NURKKA 129k ialalalalekaiaialaiaialalaialolalale
34040 M15=6670+440-POSX
34050 IF M15=>1320 THEN 34065
34055 'MOVERX-500
34060 GOTO 1990
34065 DELAY 1
34070 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34100 DELAY 2
34105 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
34125 DELAY 2
34130 GOSUB 31100 ' OIKEA KARAURA TASKI
34155 DELAY 2
34160 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34165 DELAY 1
34170 MOVERX 850
34175 DELAY 5
34180 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34190 DELAY 3
34195 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
34215 DELAY 2
34220 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI
34240 DELAY 2
34245 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI
34270 DELAY 2
34285 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34286 GOTO 1990
34300 ‘NURKKA _>| KKU NA 1290********************************************
34310 M15=6670+440-POSX
34315 IF M15=>1320 THEN 34330
34320 'MOVERX-500
34325 GOTO 1990
34330 DELAY 1
34335 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34365 DELAY 2
34370 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
34390 DELAY 2
34395 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI
34415 DELAY 2
34420 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34425 DELAY 1
34430 MOVERX 850
34435 DELAY 5
34440 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34445 DELAY 3
34450 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
34470 DELAY 2
34475 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI
34500 DELAY 2
34505 MOVERX -500
34510 DELAY 4
34515 GOSUB 31700 ' VASEN KARAURA TASKI
34540 DELAY 2
34545 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34546 MOVERX 500
34547 GOTO 1990

LIITE 3/5

34560 IJATKO KO HTA _>VERANTA 1420******************************************

34565 M15=6670+440-POSX
34575 IF M15=>1450 THEN 34590
34580 'MOVERX-500

34585 GOTO 1990



Hirsikoneen automatisointi

34590 DELAY 1

34595 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34625 DELAY 2

34630 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34635 DELAY 1

34640 MOVERX -220

34645 DELAY 3

34650 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34655 DELAY 3

34660 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

34680 DELAY 2

34685 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

34705 DELAY 2

34710 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34715 DELAY 1

34720 MOVERX 600

34725 DELAY 4

34730 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34735 DELAY 3

34740 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

34760 DELAY 2

34765 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34770 DELAY 1

34775 MOVERX 600

34780 DELAY 4

34785 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34790 DELAY 3

34795 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

34815 DELAY 2

34820 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

34840 DELAY 2

34845 GOSUB 31200 ' VASEN SIRKKELI TASKI
34870 DELAY 2

34885 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34886 GOTO 1990

LIITE 3/5

34900 IVERANTA _>JATKOKOHTA 1420********************************************

34905 M15=6670+440-POSX

34915 IF M15=>1450 THEN 34930

34920 'MOVERX -500

34923 GOTO 1990

34925 RETURN

34930 DELAY 1

34935 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
34965 DELAY 2

34970 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

34990 DELAY 2

34995 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

34997 DELAY 2

35020 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35025 DELAY 1

35030 MOVERX 600

35035 DELAY 4

35040 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35045 DELAY 3

35050 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

35070 DELAY 2

35075 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35080 DELAY 1

35085 MOVERX 600

35090 DELAY 4
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35095 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35100 DELAY 3

35105 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

35125 DELAY 2

35130 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

35150 DELAY 2

35155 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35160 DELAY 1

35165 MOVERX -220

35170 DELAY 3

35175 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35180 DELAY 3

35185 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

35205 DELAY 2

35210 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI

35235 DELAY 2
35250 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35255 GOTO 1990

LIITE 3/6

35260 JATKETTU SIVUSEINA->VERANNAN KAIDE 2670 ****#kriksnkkskiriksriisikn

35265 M15=6670+440-POSX
35275 IF M15=>2700 THEN 35290
35280 'MOVERX-500

35285 GOTO 1990

35290 DELAY 1

35295 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI

35325 DELAY 2

35330 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35335 DELAY 1

35340 MOVERX -220

35345 DELAY 3

35350 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35355 DELAY 3

35360 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

35380 DELAY 2

35385 GOSUB 30900' SALVOS TASKI

35405 DELAY 2

35410 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35415 DELAY 1

35420 MOVERX 600

35425 DELAY 4

35430 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35435 DELAY 3

35440 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

35460 DELAY 2

35465 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35470 DELAY 1

35475 MOVERX 600

35480 DELAY 4

35485 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35490 DELAY 3

35495 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

35515 DELAY 2

35520 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

35540 DELAY 2

35545 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35550 DELAY 1

35555 MOVERX 1250

35560 DELAY 8

35565 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35570 DELAY 3
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35575 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
35595 DELAY 2

35600 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI
35620 DELAY 2

35625 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI

35650 DELAY 2
35665 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35671 GOTO 1990

LITE 3/7

35680 'VERANNAN KAIDE -> JATKETTU SIVUSEINA 2670%**xksmissiossiosoniossionssnssnsson

35685 M15=6670+440-POSX
35690 IF M15=>2700 THEN 35710
35695 'MOVERX -500

35700 GOTO 1990

35705 RETURN

35710 DELAY 1

35715 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI

35725 DELAY 2

35730 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

35735 DELAY 2

35740 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

35743 DELAY 2

35745 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35750 DELAY 1

35755 MOVERX 1250

35760 DELAY 8

35765 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35770 DELAY 3

35775 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

35780 DELAY 2

35785 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

35787 DELAY 2

35790 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35795 DELAY 1

35800 MOVERX 600

35805 DELAY 4

35810 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35815 DELAY 3

35820 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

35825 DELAY 2

35830 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35832 DELAY 1

35834 MOVERX 600

35835 DELAY 4

35836 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35838 DELAY 3

35840 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

35845 DELAY 2

35850 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

35855 DELAY 2

35860 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35865 DELAY 1

35870 MOVERX -220

35875 DELAY 3

35880 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35885 DELAY 3

35890 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI

35895 DELAY 2
35910 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35915 GOTO 1990

35950 'JATKETTU SIVUSEINA YLOS TOLPPAA VASTEN 2390 ** ek sk
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35955 M15=6670+440-POSX

35960 IF M15=>2420 THEN 35975

35965 'MOVERX-500

35970 GOTO 1990

35975 DELAY 1

35980 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
35990 DELAY 2

35995 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36000 DELAY 1

36005 MOVERX -220

36010 DELAY 3

36015 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36020 DELAY 3

36025 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

36030 DELAY 2

36035 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

36040 DELAY 2

36045 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36050 DELAY 1

36055 MOVERX 600

36060 DELAY 4

36065 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36070 DELAY 3

36075 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

36080 DELAY 2

36085 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36090 DELAY 1

36095 MOVERX 600

36100 DELAY 4

36105 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36110 DELAY 3

36115 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

36120 DELAY 2

36125 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

36130 DELAY 2

36135 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36140 DELAY 1

36145 MOVERX 970

36150 DELAY 6

36155 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36160 DELAY 3

36165 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI
36170 DELAY 2

36185 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36190 GOTO 1990

LIITE 3/8

36220 TOLPPA YLOS -> JATKETTU SIVUSEINA 2390 *#sitssstsiosssitisinissinsn

36225 M15=6670+440-POSX

36230 IF M15=>2420 THEN 36245

36235 'MOVERX-500

36240 GOTO 1990

36245 DELAY 1

36250 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36260 DELAY 2

36265 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36270 DELAY 1

36275 MOVERX 970

36280 DELAY 6

36285 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36290 DELAY 3

36295 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
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36300 DELAY 2

36305 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

36310 DELAY 2

36315 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36320 DELAY 1

36325 MOVERX 600

36330 DELAY 4

36335 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36340 DELAY 3

36345 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

36350 DELAY 2

36355 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36360 DELAY 1

36365 MOVERX 600

36370 DELAY 4

36375 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36380 DELAY 3

36385 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

36390 DELAY 2

36395 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

36400 DELAY 2

36405 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36410 DELAY 1

36415 MOVERX -220

36420 DELAY 3

36425 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36430 DELAY 3

36435 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI

36440 DELAY 2
36455 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36460 GOTO 1990

LIITE 3/9

36500 'JATKETTU SIVUSEINA VALISEINA -> TAKAPAA 252( *¥ksksskekdkdddkkdokkk

36505 M15=6670+440-POSX
36510 IF M15=>2550 THEN 36525
36515 'MOVERX-500

36520 GOTO 1990

36525 DELAY 1

36530 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI

36540 DELAY 2

36545 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36550 DELAY 1

36555 MOVERX -220

36560 DELAY 3

36565 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36570 DELAY 3

36575 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

36580 DELAY 2

36585 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

36590 DELAY 2

36595 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36600 DELAY 1

36605 MOVERX 600

36610 DELAY 4

36615 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36620 DELAY 3

36625 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

36630 DELAY 2

36635 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36640 DELAY 1

36645 MOVERX 850
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36650 DELAY 5

36655 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36660 DELAY 3

36665 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

36670 DELAY 2

36675 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36680 DELAY 1

36685 MOVERX 850

36690 DELAY 5

36695 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36700 DELAY 3

36705 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

36710 DELAY 2

36715 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

36720 DELAY 2

36725 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI

36730 DELAY 2
36745 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36750 GOTO 1990

LIITE 3/10

36780 lTAKAA > VAL I SEI NA 2520************************************************

36785 M15=6670+440-POSX
36790 IF M15=>2550 THEN 36810
36795 'MOVERX -500

36800 GOTO 1990

36805 RETURN

36810 DELAY 1

36815 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI

36825 DELAY 2

36830 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

36835 DELAY 2

36840 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

36843 DELAY 2

36845 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36850 DELAY 1

36855 MOVERX 850

36860 DELAY 5

36865 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36870 DELAY 3

36875 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

36880 DELAY 2

36890 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36895 DELAY 1

36900 MOVERX 850

36905 DELAY 5

36910 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36915 DELAY 3

36920 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

36925 DELAY 2

36930 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36935 DELAY 1

36940 MOVERX 600

36945 DELAY 4

36950 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36955 DELAY 3

36960 GOSUB 30700 ' PORA TASKI

36965 DELAY 2

36970 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI

36975 DELAY 2

36980 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
36985 DELAY 1



Hirsikoneen automatisointi

LIITE 3/11
36990 MOVERX -220
36995 DELAY 3
37000 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
37005 DELAY 3
37010 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI
37015 DELAY 2
37030 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
37035 GOTO 1990
37100 'HIRREN TYYPIN JA PITUUDEN SYOTTO TASK**Hkkkkkhshkhkkkdkkkodkk ok
37105 A12=0 ' nollataan automaattiajon valmius
37110 'PRIOR=10
37115 TIMER(9)=10
37120 M$=""
37125 PRINT #D,CHR$(27)+CHR$(49)
37130 PRINT #D,CURS$(0,20);"ANNA HIRSITYYPPI *;
37135 B=BYTE#D)
37140 'PRINT #D,B
37145 IF TIMER(9)=0 THEN RETURN
37150 IF B<0 THEN 37135
37155 IF B=13 THEN 37175
37160 M$=M$+CHR$(B)
37165 PRINT #D,CHR$(B);
37170 GOTO 37135
37175 M8=VAL(M3)
37180 IF M8 > 99 OR M8 <1 THEN 37115
37185 PRINT #D,CHR$(27)+CHR$(50)
37190 PRINT #D,CURS$(0,13)+" "
37195 PRINT #D,CURS$(0,3)+" "
37200 PRINT #D,CURS$(0,3);
37205 PRINT #D,CHR$(27)+CHR$(50)+"HIRSITYYPPI "
37210 DIGITS=0
37215 PRINT #D,M8;
37220 GOSUB 37235
37225 PRINT #D,CURS$(0,20)+" "
37230 PRINT #D,CHR$(27)+CHR$(49)
37235 'IF M8=1 THEN GOTO 37350
37240 IF M8=2 THEN GOTO 32270
37245 IF M8=3 THEN GOTO 32760
37250 IF M8=4 THEN GOTO 33260
37255 IF M8=5 THEN GOTO 33635
37260 IF M8=6 THEN GOTO 34035
37265 IF M8=7 THEN GOTO 34300
37270 IF M8=8 THEN GOTO 34560
37275 IF M8=9 THEN GOTO 34900
37280 IF M8=10 THEN GOTO 35260
37285 IF M8=11 THEN GOTO 35680
37290 IF M8=12 THEN GOTO 35950
37295 'IF M8=13 THEN GOTO 36500
37300 IF M8=14 THEN GOTO 36220
37305 IF M8=15 THEN GOTO 36500
37310 IF M8=16 THEN GOTO 36780
37315 IF M8=17 THEN GOTO 37350
37320 IF M8=18 THEN GOTO 38020
37325 END
37350 ‘TYNNIRISAU NAN ALUSPUU *hkkkhhkkkhkhkkhkkhkkkhkhkkhkhkhkhhkhkhhhhihkkx
37355 M15=6670+440-POSX
37360 IF M15=>1344 THEN 37375
37371 GOTO 1990
37375 DELAY 1
37380 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI



Hirsikoneen automatisointi

LITE 3/12
37390 DELAY 2
37395 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
37400 DELAY 1
37405 MOVERX 7
37410 DELAY 2
37415 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
37420 DELAY 3
37425 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
37430 DELAY 2
37435 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI
37440 DELAY 2
37445 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
37450 DELAY 1
37455 MOVERX 890
37500 DELAY 6
37505 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
37510 DELAY 3
37515 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
37520 DELAY 2
37525 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI
37530 DELAY 2
37535 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
37540 DELAY 1
37545 MOVERX 7
37550 DELAY 2
37555 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
37560 DELAY 3
37565 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI
37570 DELAY 2
37585 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
37610 GOTO 1990
38000' SIIRTO 444**********************************************************
38005 IF INP(47)=0 OR POSX>6600 THEN 38015
38010 MOVERX 444
38015 RETURN
38020 ‘TAKASEINA 2960************************************************
38025 M15=6670+440-POSX
38030 IF M15=>2990 THEN 38050
38035 'MOVERX -500
38040 GOTO 1990
38045 RETURN
38050 DELAY 1
38055 IF S2=0 THEN GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
38060 DELAY 2
38065 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
38070 DELAY 2
38075 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI
38080 DELAY 2
38085 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
38090 DELAY 1
38095 MOVERX 840
38100 DELAY 6
38105 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
38110 DELAY 3
38115 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
38120 DELAY 2
38125 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
38130 DELAY 1
38135 MOVERX 840
38140 DELAY 6



Hirsikoneen automatisointi
'

LITE 3/13
38145 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
38150 DELAY 3
38155 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
38160 DELAY 2
38165 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
38170 DELAY 1
38175 MOVERX 840
38180 DELAY 6
38185 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
38190 DELAY 3
38195 GOSUB 30700 ' PORA TASKI
38200 DELAY 2
38205 GOSUB 30900 ' SALVOS TASKI
38210 DELAY 2
38215 GOSUB 31210 ' VASEN SIRKKELI TASKI
38220 DELAY 2
38225 GOSUB 5800 ' PURISTIN KIINNI/AUKI
38230 GOTO 1990
RUN




