APENDICE F

CODIFICACIÓN EN C++ DEL DIAGRAMA DE FLUJO DEL SISTEMA DE NAVEGACIÓN DEL ROBOT

#include <stdio.h>
#include <conio.h>

#include <unistd.h>

#include <time.h>
#include <optimus.h> // Prototipos y estructuras de datos de liboptimsu_api.a

int main (int argc, char *argv [])
{

   t_status_vector sv;

   int distance_front;

   int distance_left;
   int distance_right;
   #define motor2 2;

   #define left   1;
   #define right  2;

   // Conexión.

   if (connect(argv[1]) < 0) {

      printf("Optimus! (>esta encendido?)\n");
   }else{
         exit(-1)                      
   // OK.

   printf("Conectado con Optimus.\n");
   // Lectura del estado de Optimus.

   read_status (&sv);
      set_vel_m1 (0.10, 76.9);  /* Fija Velocidad inicial del motor 2 */

   set_time (000000);      /* Inicializa Reloj Interno */

   while (get_time (&sv) <= 15)        /* Condición */
   {
      
set_posee (0, 0, 0);    /* Inicializa Valores de X, Y, θ */
distance_front = get_distance_sensor_front (&sv);

   
distance_left  = get_distance_sensor_left  (&sv);
   
distance_right = get_distance_sensor_right (&sv);
   
if (distance_front <= 60 ) {
      
if (distance_right < distance_left ) {
      


set_vel_m2 (0.5, 367.2);   /* Fija Vel. motor 2 */
      


motor_set_dir (motor2, left);  /* Gira motor 2 Izq. */
                  stop_m2 ();   /* Apago motor 2 */
                    /*Comprobamos hasta que alcance ángulo de inclinación deseado*/

   


while (get_pos_th (&sv) < 45) {
}

      


set_vel_m2 (0.5, 367.2);   /* Fija Vel. motor 2 */

      


motor_set_dir (motor2, right);  /* Gira motor 2 Der. */

                  stop_m2 ();   /* Apago motor 2 */
   

 else {
      


set_vel_m2 (0.5, 367.2);   /* Fija Vel. motor 2 */

      


motor_set_dir (motor2, right);  /* Gira motor 2 Der. */

                  stop_m2 ();   /* Apago motor 2 */

                    /*Comprobamos hasta que alcance ángulo de inclinación deseado*/

   


while (get_pos_th (&sv) < 45) {

}

      


set_vel_m2 (0.5, 367.2);   /* Fija Vel. motor 2 */

      


motor_set_dir (motor2, left);  /* Gira motor 2 Izq. */
                  stop_m2 ();   /* Apago motor 2 */
               else  {
      
continue;
      }  /* Fin del if */
   }     /* Fin del while */

   // Apago motor 1.
   stop_m1 ();


   // desconexión.

   disconnect();

}
