一．初始状态：
1．机械手复位到工位1，手臂处于上升状态，放松。数码管无显示。

2．当按下温度上限后，数码管DS7显示1，右三为显示00.0。右数第三位0.5秒闪烁显示。按下↑键莫每次加一，按下↓键每次减一；按下→键闪烁位右移一位，按相←键闪烁位左移一位。按下确认键，无闪烁，显示当前数值。

3． 当按下温度上限后，数码管DS7显示2。其余设置同温度上限一样。
4． 当按下温度时间系数键后，DS7显示3。右四位显示000.0。右数第四位闪烁显示。其余设置同温度上限一样。

5． 调节温度在温度上限和温度下限之间，按下启动键，机械手开始运行。数码管第五位显示合格产品。液晶同时显示：
	温度上限00.0

温度下限00.0

时间系数000.0

当前温度00.0


温度时间系数=当前温度*时间。
0V~5V转化成0°~100°。
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二．运行过程：

1．机械手停在工位一上方，温度时间系数开始减。若检测到工位一有球，到工位一抓球放到工位三，合格数不加。当温度时间系数减到0或小于0，检测到工位一有球到工位一抓球放到工三，合格数加一。
2．若在运行过程中，调节温度大于温度上限，数码管左三位0.5秒闪烁显示err，若调节温度小于温度下限，数码管左三位0.5秒闪烁显示err，若将温度调至温度上下限之间，立即取消报警。若在err时到工位一抓到的球不算入合格数中。
3．当合格数等于5时，机械手停止运行，返回初始状态。

