PROGRAMMA BASE PER GESTIONE SINCRONA DEI MOTORI

package prove;
import lejos.nxt.*;           /si importano tutte le classi predefinite necessarie/
import lejos.robotics.navigation.DifferentialPilot;
import lejos.util.*;
public class Differential_Sensori {

/**

 * @param args

 */

public static void main(String[] args) {


// TODO Auto-generated method stub
DifferentialPilot robot=new DifferentialPilot(5.5,5.5,10.1,Motor.B,Motor.A,false); 

/viene definito un oggetto differential pilot in cui vengono inseriti tra parentesi in ordine I seguenti dati: raggio ruota destra, raggio ruota sinistra, distanza tra le ruote, motore della ruota dx,motoredella ruota sx, se ruota al contrario o meno/

robot.setTravelSpeed(3);
robot.forward();      /si muove in avanti/ 
Delay.msDelay(5000);   /aspetta 5 secondi prima di continuare il programma/
robot.backward();     /si muove indietro/
Delay.msDelay(9000);
robot.arc(30, 90);      /si muove lungo un arco di raggio 30 finchè non raggiunge 90 gradi percorsi come angolo al centro/

System.out.println("finito");
Delay.msDelay(9000);

}
}
