package gestione_motori_differentialPilot;

import lejos.nxt.*;

import java.lang.Object;

import lejos.robotics.navigation.*;

import lejos.util.Delay;

public class Motore2 {


public static void main(String[] args) {



float x=3.0f;



float y=3.0f;



/*Inizializzo la classe DifferentialPilot, creo l'oggetto robot



DifferentialPilot robot=new DifferentialPilot(double Diametro ruota destra



, double Diametro ruota sinistra, double Distanza tra le ruote, Motore di sinistra



, Motore di destra, boolean Invertire?); */



DifferentialPilot robot=new DifferentialPilot(5.5, 5.5, 10.0, Motor.C, Motor.B, false);



/*Inizializzo la classe Navigator, creo l'oggetto robot2,



Navigator robot2=new Navigator(oggetto creato istanziando la classe



Differential pilot, CompassPilot, OmniPilot, SegowayPilot o SteeringPilot); */



/*Navigator robot2=new Navigator(robot);



if ((Math.pow(x, 2))+((Math.pow(y, 2))+(2*x)-(3*y)-15)==0) {




//Dico all'oggetto robot2 che si trova nella posizione 0,0 sul piano cartesiano




robot2.addWaypoint(0, 0);




float alfa=-(2/2);




float beta=-(-3/2);




//Dico al robot di andare nelle posizioni alfa,beta sul piano cartesiano




robot2.goTo(alfa, beta);




System.out.println("Adesso mi trovo nel centro della circonferenza!");




robot2.goTo(x, y);




System.out.println("Adesso mi trovo su un punto della circonferenza!");




System.out.println("Adesso traccio un triangolo inscritto nella circonferenza");




x=1;




y=5.274f;




robot2.goTo(x, y);




x=3.842f;




y=1;




robot2.goTo(x, y);




x=3f;




y=3f;




robot2.goTo(x, y);



}*/



//Dico al robot la velocità che deve avere in cm/s(perchè ho usato i cm per esprimere il diametro delle ruote ecc)



robot.setTravelSpeed(300);



//Dico al robot di percorrere una certa distanza



robot.travel(100);



//Dico al robot percorrere un arco, robot.arc(raggio, angolo);



robot.arc(10, 180);



robot.setTravelSpeed(500);



//Dico al robot di accellerare a 2 cm/s^2



robot.setAcceleration(2);



robot.travel(100);



//Dico al robot di eseguire un arco(raggio) in avanti per 5 sec



robot.arcForward(100);



Delay.msDelay(5000);



//Dico al robot di eseguire un arco(raggio) indietro per 5 sec



robot.arcBackward(100);



Delay.msDelay(5000);



//Dico al robot di fermarsi immediatamente



robot.quickStop();


}

}

