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Allingreszo del contatore
che determitia la ditezmione
del contegzgio
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LM18293 Four Channel Push-Pull Driver
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Typical Applications
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. Comando Robot

Progetto - Progettol E3

EE O

- E Progettol {Progettol.vbp)

=5 Form
5 Formi (Faorml.Frm)

=5 Modul
&% inpout (INPOUTY4.BAS)
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Private Sub Form_Load()

Out (890), 0 ' Indirizzo 888 come output
Out (888), 0  'Motori fermi
End Sub

Private Sub cmdAntiorario_Click()

If optM1.Value = True Then
Out (888), 5

Elself optM2.Value = True Then
Out (888), 9

Elself optM3.Value = True Then
Out (888), 17

Elself optM4.Value = True Then
Out (888), 33

Elself optM5.Value = True Then
Out (888), 65

Elself optM6.Value = True Then
Out (888), 129

Private Sub cmdOrario_Click()

If optM1.Value = True Then
Out (888), 6

Elself optM2.Value = True Then
Out (888), 10

Elself optM3.Value = True Then
Out (888), 18

Elself optM4.Value = True Then
Out (888), 34

Elself optM5.Value = True Then
Out (888), 66

Elself optM6.Value = True Then
Out (888), 130

Else
Out (888), 0

End If

End Sub

Private Sub cmdStop_Click()

Else

Out (888), 0 Out (888), 0

End If

End Sub
End Sub
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Progetto - BraccioMeccanico (X
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I.:Ilfa. .I\"!of:h.ﬁc.a. Esegul ................................................................. = § BraccioMeccanico {Progettol.vbp)
: M i .t:- """""""""""""""""""" =123 Form
: avimenti i : ol
- | Motore Diirezione Secondi  Ripetizioni =145 Moduli
: ]cbcL“cboDirezione LJ 115 1 - GestioneLista (GestioneLista. bas)

-4 inpout (INPOLITY4.BAS)

8% Robot (Robot, bas)

lsthd oovimnenti

Aggiungi
spalla
Cancella
= Canc. Lista corpo: e 1frml Farm LJ
— o Alfabetico iPer categoriai
Legai Lista
i ¥ frmil -
coe Lida Appearance |1-3D
AutoRedraw |False
BackCoalor [ aHs000000F2:
BorderStyle |1 - Fixed Single
Start ‘ Stop ‘ Uscita ‘ Caption ROBOT
M1 - Apri/Chiudi Mano o T
M2 - Ruota Mano C|IDCDI1_!ZI’D|S _True_
Legenda: O = Orario; & = Antiorario; F = Fermo M3 - Spalla = T ControlBos True
M4 - Gomite — % g d I -
M5 - Polso N 3.3 048 % DrawMode 13 - Copy Pen "
M6 - Corpe La g Fi Drawstyle 0- Solid
Draw'idth 11
N A R Enabled True.
] | | = L I
1"#8 <!

~ Movimenti-

tatare Direzione Secondi  Ripetizioni
JS _'JlFEIITID _vJ |2 2

M1-0-15
M4 -0 -2
ME - £ -

Cancella
Canc. Lista
Leggi Lizta

Salva Lizta

[
[ET
et
kG|

Start J Stor I Lszcita J :

M1 - Apri/Chiudi Mano
2 - Ruota Mano

Legenda: O = Orario; & = Antiorario: F = Ferma M3 - Spalla
P4 - Gomito
M5 - Polso
6 - Corpo -
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