Listato 13.2
package cap_12_13;
import lejos.nxt.*;
//METODI BASILARI MOTORI
public class motori_4 {

public static void main(String[] args) {

// motore ruota avanti


System.out.println("-Avanti");


Motor.A.forward(); // metodo motore avanti


Button.waitForAnyPress();


// motore ruota indietro


System.out.println("-Indietro");


Motor.A.backward();


Button.waitForAnyPress();


// inverte senso rotazione


System.out.println("-cambia verso di rotazione");


Motor.A.reverseDirection();


Button.waitForAnyPress();


// ferma la rotazione


System.out.println("-ferma");


Motor.A.stop();


Button.waitForAnyPress();


// toglie freno
        System.out.println("-toglie il freno");
        Motor.A.flt();
        Button.waitForAnyPress();
        // applica freno
        System.out.println("- applica il freno");
        Motor.A.lock(1); // obbligatorio indicare potenza freno (1 a 100)
        Button.waitForAnyPress();

}
}
Listato 13.3

package cap_12_13;  
import lejos.nxt.*;
import lejos.util.*;

// METODI MOTORI AVANZATE
public class motori_1 {

public static void main(String[] args) {

System.out.println("-inizio-");

System.out.println("Ang. Att.:"+ Motor.A.getTachoCount()); /* restituisce il valore dell’angolo precedente*/


System.out.println("vel. Imp: "+Motor.A.getSpeed()); /* restituisce la velocità iniziale*/
      Button.waitForAnyPress(); // premendo un tasto si passa all’azione successiva
//visualizza i parametri iniziali del motore sul display


// Ruota in avanti

System.out.println("-avanti-");

Motor.A.forward();

Delay.msDelay(1000);//ritarda di 1 secondo

Button.waitForAnyPress();

// Cambia la velocità

System.out.println("-rallenta-");

Motor.A.setSpeed(100); //imposti la velocità di rotazione del motore

System.out.println("Vel. Imp. : "+ Motor.A.getSpeed());

Delay.msDelay(1000);

Button.waitForAnyPress();

// Ferma la rotazione

System.out.println("-ferma-");

Motor.A.stop();

System.out.println("Ang. Att.: "+ Motor.A.getTachoCount());

Button.waitForAnyPress();

// Azzera il contagiri

System.out.println("-Azzera il contagiri-");

Motor.A.resetTachoCount(); // viene azzerato il contagiri

System.out.println("Ang. Att.: "+ Motor.A.getTachoCount());

Button.waitForAnyPress();

// Ruota di 90 gradi

System.out.println("-Ruota di 270 gradi-");

Motor.A.rotate(270); //ruota di un certo angolo che imposti

System.out.println("fatto");

Button.waitForAnyPress();

// Ruota alla posizione di 45 gradi

System.out.println("-Ruota a 45 gradi-");

Motor.A.rotateTo(45); // ruota fino all’angolo impostato

System.out.println("fatto");

Button.waitForAnyPress();

// Ruota di -180 gradi in asincrono

System.out.println("-Ruota di -180 gradi in asincrono");

Motor.A.rotate(-180, true);

System.out.print("in corso");

while(Motor.A.isMoving()) {


System.out.print(".");


Delay.msDelay(350);

}

System.out.println("\nFatto");

Button.waitForAnyPress();

// Ruota alla posizione 0 gradi in asincrono

System.out.println("-ruota a 0 gradi in asincrono");

Motor.A.rotateTo(0, true);

System.out.println("in corso");

while(Motor.A.isMoving()) { //restituisce true se il motore è in movimento



System.out.println(".");


Delay.msDelay(350);

}

System.out.println("fatto");

Button.waitForAnyPress();


}
}

Listato 13.4

package cap_12_13;

import lejos.nxt.*;

import lejos.util.*;
// REGOLAZIONE AUTOMATICA VELOCITà

public class motori_3 {


public static void main(String[] args) {



Motor.A.setSpeed(100);



Motor.A.regulateSpeed(true); //regolazione automatica velocità ATTIVA



Motor.A.smoothAcceleration(true); // accelerazione costante ATTIVA


Motor.A.forward();



System.out.println("-velocità: 100");



Delay.msDelay(5000); //imposta durata operazione


System.out.println("-velocità: 500");



Motor.A.setSpeed(500);



Delay.msDelay(5000); //imposta durata operazione o ritarda                                                              

                            // operazione successiva


System.out.println("il motore è: " + Motor.A.getMode()); 
         /* restituisce condizione motore: 1= avanti
                                     2= indietro



                         3= freno disattivato


                               4= fermo*/

}

}

Listato 13.6

package cap_12_13;
import lejos.nxt.*;
//REPLICA MOVIMENTI MOTORE
public class motori_2 {

public static void main(String[] args) {


System.out.println("premere un tasto per terminare...");


while(Button.readButtons()<1) {/* metodo che agisce finchè non si preme un tasto*/



if(Math.abs(Motor.A.getTachoCount() - Motor.B.getTachoCount())> 1){


Motor.A.rotateTo(Motor.B.getTachoCount());/* imposta la posizione motore B su motore A */



}


}

}
}
Metodi inesistenti presenti nel libro

· isReguleting()

· isForward()

· isBackward()

· isFloating()

· isStopped()

