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1 Sonar

1.1 Sonar.h

/* kkkkkhkkhkkkhkkkhkkx*x */

/* Fitxer sonar.h */

/* khkkkkhkkhkkkhkkkhkkk */

/1 Funcions utilitzades per controlar els sonars

#i fndef _SONAR H
#define _SONAR_H

/'l Funcions s_actualitzar
void s_actualitzar (void);
void s_actualitzar_d (void);
void s_actualitzar_e (void);
void s_actualitzar_f (void);
/1 Funcions s_nmaxi mx

int s_maxim(void);

int s_maximd (void);

int s_maxime (void);

int s_maximf (void);

/1 Funci ons s_posar _maxi m X

void s_posar_maxi ml| (int nmaxin);
void s_posar_maximf (int nmaxin);

/'l Funcions s_el enents_x
int s_elenents (void);

int s_elenents_d (void);
int s_elenents_e (void);
int s_elenents_f (void);

/1 Funcions s_x_X, S_y X

float s_x (int i);
float s_y (int i);

float s_x_d (int i);
d (int

fl oat i);
float s_x_e (int i);
fl oat (int i);
float s_x_f (int i);
float s_y f (int i);

/1 Funcions s_dist_x

float s_dist (int i);

float s_dist_d (int i);
float s_dist_e (int i);
float s_dist_f (int i);




/1 Funcions s_angl e_x

float s_angle (int i);

float s_angle_d (int i);
float s_angle_e (int i);
float s_angle_f (int i);

/1 Funcions s_total _quadre_x

int s_total _quadre (float x0, float yO, float x1, float yl);

int s_total _quadre_d (float x0, float y0, float x1, float yl);
int s_total _quadre_e (float x0, float y0, float x1, float yl);
int s_total _quadre_f (float x0, float y0, float x1, float yl);

/1 Funcions s_dist_mn_x

int s_dist_mn_d (void);

int s_dist_mn_e (void);

int s_dist_mn_f (void);

int s_dist_mn (void);

/'l Funcions s_dist_nmax_x

int s_dist_max (void);

int s_dist_max_d (void);

int s_dist_max_e (void);

int s_dist_max_f (void);

/1 Funcions s_elements_cercle_x
int s_total _cercle (float radi);
int s_total _cercle_d (float radi);
int s_total _cercle_e (float radi);
int s_total _cercle_f (float radi);

#endi f

1.2 Sonar.c

/* Rk S S I R */

/* Fitxer sonar.c */
/* EE IR R S S I I S O */

#i ncl ude "saphira. h"

/1 Constants

#define M N_D 10 /1 Es defineix coma buffer minim10 (dret)
#define M N_E 10 /! Es defineix coma buffer minim210 (esquerra)
#define MN_F 5 /1 Es defineix coma buffer minim10 (frontal)

#define TOL_M N 0. 001 /1 Es defineix el 0.0 comqual sevol n<TOL_M N
#define PI 416

/1 Definicié Funcions Internes

float c_dist (float x, float y); // Retorna el nmbdbdul del vector (X,Y)

float c_angle (float x, float y); /1l Retorna |'angle (deg.) del vector (Xx,Y)
int dintre_q (float x, float y, float x0, float y0, float x1, float yl);

void Nornmalitzar (float *x0, float *yO, float *x1, float *yl);

/1 Variabl es gl obals
float b_sonar_x[ CBUF_LEN];

float b_sonar_y[ CBUF_LEN];
int b_sonar;




float b_sonar_x_d[ CBUF_LEN;
float b_sonar_y_d[ CBUF_LEN ;
int b_sonar_d;

float b_sonar_x_e[ CBUF_LEN;
float b_sonar_y_ e[ CBUF_LEN ;
int b_sonar_e;

float b_sonar_x_f[ CBUF_LEN ;
float b_sonar_y f[CBUF_LEN ;
int b_sonar_f;

/1 Funcions Internes

float c_dist (float x, float y)

{
}

return (float)sgrt(pow(x,2) + powmy,2));

float c_angle (float x, float y)

}

float angle = 0.0;

if (x<TOL_M N)

if (y>0.0) angle = 90.0;
if (y<0.0) angle = -90.0;
}
if (y<TOL_MN)
{
if (x>0.0) angle = 0.0;
if (x<0.0) angle = 180.0;
}
if ((x>TOL_MN) &&(y>TOL_M N))
{
angle = (float)((180/Pl)*(atan(y/x)));
}

if ((x>TOL_M N) &&(y<TOL_M N))
{

angle = (float)((180/Pl)*(-atan(-y/x)));
}

if ((x<TOL_M N) &&(y>TOL_M N))
{

angle = (float) (180 - ((180/Pl)*atan(y/-x)));
}

if ((x<TOL_M N) &&(y<TOL_M N))

angle = (float)(-180 + ((180/Pl)*atan(y/x)));
}

return angl e;

int dintre_q (float x, float y, float x0, float yO, float x1, float y1)

{
}

return ((x>x0)&&(x<x1) &&(y>y0) &&(y<yl));

void Nornalitzar (float *x0, float *yO, float *x1, float *yl)

fl oat aux;




if (*x0>*x1)

aux = *x1;
*x1 = *xO;
*x0 = aux;
}
if (*y0>*yl)
{
aux = *yl,;
*yl - *yo;
*y0 = aux;
}

Hf(((*x0)==(*x1)) || ((*y0)==(*y1)))

sf SMessage( " Quadre buit.
}

/1 Funcions s_actualitzar

EXPORT void s_actualitzar (void)
{

int limt, i;

b_sonar = 0;

limt = sr_buf->linmt;
i = 0;
while (i<limt)
{
if (sr_buf->valid[i])
{
b_sonar _x[ b_sonar]
b_sonar _y[ b_sonar]
b_sonar ++;
}
i ++;
}
limt = sl _buf->lint;

i = 0;
while (i<limt)

if (sl_buf->valid[i])

{
b_sonar _x[ b_sonar]
b_sonar _y[ b_sonar]
b_sonar ++;
}
i ++;
}
limt = sraw buf->linit;

i = 0;

while (i<limt)
{
if (sraw_buf->valid[i])
{
b_sonar _x[ b_sonar]
b_sonar _y[ b_sonar]
b_sonar ++;

No poden haver elenents interiors");

sr_buf->xbuf[i];
sr_buf->ybuf[i];

sl _buf->xbuf[i];
sl _buf->ybuf[i];

sraw_buf ->xbuf[i];
sraw_buf ->ybuf[i];




i ++;
}
}
EXPORT void s_actualitzar_d (void)
{
int limt, i;
b _sonar_d = 0;
limt = sr_buf->linit;
i =0;
while (i<limt)
if (sr_buf->valid[i])
{
b_sonar_x_d[b_sonar_d] = sr_buf->xbuf[i];
b_sonar_y_d[b_sonar_d] = sr_buf->ybuf[i];
b_sonar _d++;
}
i ++;
}
}
EXPORT void s_actualitzar_e (void)
{
int limt, i;
b_sonar_e = 0;
limt = sl _buf->lint;
i =0;
while (i<limt)
if (sl_buf->valid[i])
{
b_sonar_x_e[b_sonar_e] = sl _buf->xbuf[i];
b_sonar_y_e[b_sonar_e] = sl _buf->ybuf[i];
b_sonar _e++;
}
i ++;
}
}
EXPORT void s_actualitzar_f (void)
{
int limt, i;
b _sonar _f = 0;
limt = sraw buf->limt;
i = 0;
while (i<limt)
{
if (sraw_ buf->valid[i])
{
b_sonar_x_f[b_sonar_f] = sraw_buf->xbuf[i];
b_sonar_y f[b_sonar_f] = sraw_buf->ybuf[i];
b_sonar _f++
}
i ++;
}
}

/1 Funcions s_maxi mx




EXPORT int s_maxi m (void)

{
return sr_buf->limt + sl_buf->linmit + sraw buf->limt;
}
EXPORT int s_maxi md (void)
{
return sr_buf->limt;
}
EXPORT int s_maxi me (void)
{
return sl_buf->limt;
}
EXPORT int s_maxi mf (void)
{
return sraw _buf->limt;
}

/1 Funci ons s_posar _maxi m X

EXPORT void s_posar_maxi ml| (int maxim

{
i f ((rmaxi mc=CBUF_LEN) &&( maxi ne=M N_D) ) sf Set Si deBuffer (maxi m;
i f (maxi kM N_D) sf Set Si deBuffer(M N_D);
i f (maxi m>CBUF_LEN) sf Set Si deBuf f er (CBUF_LEN) ;

}

EXPORT void s_posar_maxi mf (int maximn

{
i f ((maxi me=CBUF_LEN) &&( maxi n>=M N_F)) sf Set Front Buf f er ( maxi nj ;
if (maxi kM N_F) sfSet FrontBuffer (M N_F);
i f (maxi m>CBUF_LEN) sf Set Front Buf f er (CBUF_LEN) ;

}

/1 Funci ons s_el ement s_x

EXPORT int s_elenents (void)

{
return b_sonar;
}
EXPORT int s_elements_d (void)
{
return b_sonar_d;
}
EXPORT int s_elenments_e (void)
{
return b_sonar_e;
}
EXPORT int s_elenments_f (void)
{
return b_sonar_f;
}

/1 Funcions s_Xx_X, S_y X
EXPORT float s_x (int i)

if ((i<=b_sonar)&&(i>0)) return b_sonar_x[i-1];
el se

sf SMessage("Error d' accés al buffer. Index incorrecte");
return 0.0;




}
EXPORT float s_y (int i)

if ((i<=b_sonar)&&(i>0)) return b_sonar_y[i-1];

el se

{ ] .
sf SMessage("Error d' accés al buffer. Index incorrecte");
return 0.0;

}

}
EXPORT float s_x_d (int i)

if ((i<=b_sonar_d)&&(i>0)) return b_sonar_x_d[i-1];

el se

{ ] .
sf SMessage("Error d' accés al buffer. Index incorrecte");
return 0.0;

}

}
EXPORT float s_y d (int i)

if ((i<=b_sonar_d)&&(i>0)) return b_sonar_y_d[i-1];

el se
{ )
sf SMessage("Error d' accés al buffer. Index incorrecte");
return 0.0;
}
}
EXPORT float s_x_e (int i)
{
if ((i<=b_sonar_e)&&(i>0)) return b_sonar_x_e[i-1];
el se
{ )
sf SMessage("Error d' accés al buffer. Index incorrecte");
return 0.0;
}
}

EXPORT float s_y e (int i)

if ((i<=b_sonar_e)&&(i>0)) return b_sonar_y_e[i-1];

el se

{ " :
sf SMessage("Error d' accés al buffer. Index incorrecte");
return 0.0;

}

}
EXPORT float s_x_f (int i)

if ((i<=b_sonar_f)&&(i>0)) return b_sonar_x_f[i-1];

el se

{ ] .
sf SMessage("Error d'accés al buffer. Index incorrecte");
return 0.0;

}

}
EXPORT float s_y f (int i)

if ((i<=b_sonar_f)&&(i>0)) return b_sonar_y f[i-1];
el se

{




sf SMessage("Error d' accés al buffer. [ndex incorrecte");
return 0.0;

}

/1 Funcions s_dist_x

EXPORT float s_dist (int i)

{ doubl e aux = 0.0;
if ((i<=b_sonar)&&(i>0))
{ aux = c_dist(b_sonar_x[i-1],b_sonar_y[i-1]);
el se sfSMessage("Error d' accés al buffer. [ndex incorrecte");
return (float)aux;
}
EXPORT float s_dist_d (int i)
{ doubl e aux = 0.0;
if ((i<=b_sonar_d)&&(i>0))
{ aux = c_dist(b_sonar_x_d[i-1],b_sonar_y d[i-1]);
el se sfSMessage("Error d' accés al buffer. [ndex incorrecte");
return (float)aux;
}
EXPORT float s_dist_e (int i)
{ doubl e aux = 0.0;
if ((i<=b_sonar_e)&&(i>0))
{ aux = c_dist(b_sonar_x_e[i-1],b_sonar_y e[i-1]);
el se sfSMessage("Error d' accés al buffer. Index incorrecte");
return (float)aux;
}
EXPORT float s_dist_f (int i)
{ doubl e aux = 0.0;
if ((i<=b_sonar_f)&&(i>0))
aux = c_dist(b_sonar_x_f[i-1],b_sonar_y f[i-1]);
el se sfSMessage("Error d' accés al buffer. [ndex incorrecte");
} return (float)aux;

/1 Funcions s_angl e_x
EXPORT float s_angle (int i)
{ doubl e aux = 0.0;
if ((i<=b_sonar)&&(i>0))

aux = c_angl e(b_sonar_x[i-1],b_sonar_y[i-1]);




el se sfSMessage("Error d' accés al buffer. Index incorrecte");

return (float)aux;

}
EXPORT float s_angle_d (int i)
{ doubl e aux = 0.0;
if ((i<=b_sonar_d)&&(i>0))
{ aux = c_angl e(b_sonar_x_d[i-1],b_sonar_y d[i-1]);
el se sfSMessage("Error d' accés al buffer. [ndex incorrecte");
return (float)aux;
}
EXPORT float s_angle_e (int i)
{ doubl e aux = 0.0;
if ((i<=b_sonar_e)&&(i>0))
{ aux = c_angl e(b_sonar_x_e[i-1],b_sonar_y_e[i-1]);
el se sfSMessage("Error d' accés al buffer. [ndex incorrecte");
} return (float)aux;

EXPORT float s_angle_f (int i)
doubl e aux = 0.0;
if ((i<=b_sonar_f)&&(i>0))
{ aux = c_angl e(b_sonar_x_f[i-1],b_sonar_y f[i-1]);

el se sfSMessage("Error d' accés al buffer. [ndex incorrecte");

return (float)aux;

}

/1 Funcions s_total _quadre_x
EXPORT int s_total quadre (float x0, float y0, float x1, float yl)
{ int numi;

/1 Normalitzem

Normal itzar (&x0, &0, &1, &y1);

/1 Comprovem cada el enent

i = 0;
num = O;
whil e (i<b_sonar)
{
if (dintre_qg(b_sonar_x[i],b_sonar_y[i], x0,y0, x1,yl)) num++;

i ++;

}

return num
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}
EXPORT int s_total _quadre_d (float xO, float yO, float x1, float yl)
{ int numi;

/1 Normalitzem

Normal itzar (&x0, &0, &1, &y1);

/1l Conprovem cada el enent

i =0;
num = 0;
whil e (i<b_sonar_d)
{
if (dintre_g(b_sonar_x_d[i],b_sonar_y _d[i], x0,y0,x1,yl)) numt+;

i ++;

}

return num

}
EXPORT int s_total _quadre_e (float xO0, float yO, float x1, float yl)
{ int numi;

/1 Normalitzem

Normal itzar (&x0, &0, &1, &y1);

/1 Conprovem cada el enent

i = 0;
num = 0;

while (i<b_sonar_e)
if (dintre_g(b_sonar_x_e[i],b_sonar_y_e[i],x0,y0,x1,yl)) numt+;

i ++;

}

return num

}
EXPORT int s_total _quadre_f (float xO0, float yO, float x1, float yl)
{ int numi;

/1 Normalitzem

Normal itzar (&x0, &0, &1, &y1);

/1l Conprovem cada el enent

i = 0;
num = 0;

while (i<b_sonar_f)
{
if (dintre_g(b_sonar_x_f[i],b_sonar_y f[i],x0,y0,x1,yl)) numt+;

i ++;
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return num

}

/1 Funcions s_dist_mn_x
EXPORT int s_dist_nmin (void)
{ int i,num

num = 0;

if (b_sonar == 0) sfSMessage ("Buffer Buit");
el se num = 1,

i = 1;
whil e (i<b_sonar)

{
if (c_dist(b_sonar_x[i],b_sonar_y[i])<c_dist(b_sonar_x[num
1], b_sonar_y[hnum 1]))

num=i + 1;
i ++;
}
return num
}
EXPORT int s_dist_mn_d (void)
{
int i,num
num = 0;

if (b_sonar_d == 0) sfSMessage ("Buffer Buit");
el se num = 1,

i = 1;
whil e (i<b_sonar_d)

if (c_dist(b_sonar_x_d[i],b_sonar_y d[i])<c_dist(b_sonar_x_d[ num
1], b_sonar_y_d[ num1]))

num=i + 1;
i ++;
}
return num
}
EXPORT int s_dist_mn_e (void)
{ —
int i,num
num = O;

if (b_sonar_e == 0) sfSMessage ("Buffer Buit");
el se num = 1,

i = 1;
while (i<b_sonar_e)
if (c_dist(b_sonar_x_e[i],b_sonar_y e[i])<c_dist(b_sonar_x_e[ num

1], b_sonar_y_e[num1]))
num=i + 1,
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i ++;

}

return num
}
EXPORT int s _dist_mn_f (void)
{

int i,num

num = O;

if (b_sonar_f == 0) sfSMessage ("Buffer Buit");
el se num = 1;

i = 1;
while (i<b_sonar_f)
{
if (c_dist(b_sonar_x_f[i],b_sonar_y f[i])<c_dist(b_sonar_x_f[num
1], b_sonar_y_f[num1]))
num=i + 1;
}

return num

}

/1 Funcions s_dist_max_x
EXPORT int s_dist_nax (void)
{ int i,num

num = O;

if (b_sonar == 0) sfSMessage ("Buffer Buit");
el se num = 1;

i = 1;
whil e (i<b_sonar)

{
if (c_dist(b_sonar_x[i],b_sonar_y[i])>c_dist(b_sonar_x[num
1], b_sonar_y[ hum 1] ))

num=i + 1;
i ++;

}

return num
}
EXPORT int s_dist_max_d (void)
{ o

int i,num

num = O;

if (b_sonar_d == 0) sfSMessage ("Buffer Buit");
el se num = 1;

i = 1;

whil e (i<b_sonar_d)
{




-13 -

if (c_dist(b_sonar_x_d[i],b_sonar_y d[i])>c_dist(b_sonar_x_d[ num
1], b_sonar_y_d[ num 1]))

num=i + 1;
i ++;

}

return num
}
EXPORT int s_dist_nmax_e (void)
{ o

int i,num

num = O;

if (b_sonar_e == 0) sfSMessage ("Buffer Buit");
el se num= 1;

i = 1;
whil e (i<b_sonar_e)

{
if (c_dist(b_sonar_x_e[i],b_sonar_y_e[i])>c_dist(b_sonar_x_e[num
1], b_sonar_y_e[num1]))

num=i + 1;
i ++;

}

return num
}
EXPORT int s_dist_max_f (void)
{ o

int i,num

num = O;

if (b_sonar_f == 0) sfSMessage ("Buffer Buit");
el se num = 1;

i = 1;
while (i<b_sonar_f)
if (c_dist(b_sonar_x_f[i],b_sonar_y f[i])>c_dist(b_sonar_x_f[num
1], b_sonar_y_f[num1]))

num=i + 1;

i ++;

}

return num

}

/'l Funcions s_el enents_bol a_x
EXPORT int s_total _cercle (float radi)
{ . .

int numi;

/1l Conprovem cada el enent

i = 0;
num = 0;

whil e (i<b_sonar)
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if (c_dist(b_sonar_x[i],b_sonar_y[i])<radi) numt+;

i ++;
}
return num
}
EXPORT int s_total _cercle_d (float radi)
{
int numi;
/1 Comprovem cada el enent
i = 0;
num = O;
whil e (i<b_sonar_d)
if (c_dist(b_sonar_x_d[i],b_sonar_y d[i])<radi) numt+;
i ++;
}
return num
}
EXPORT int s_total _cercle_e (float radi)
{
int numi;
/1 Comprovem cada el enent
i = 0;
num = O;
while (i<b_sonar_e)
if (c_dist(b_sonar_x_e[i],b_sonar_y e[i])<radi) numt+;
i ++;
}
return num
}
EXPORT int s_total _cercle_f (float radi)

{

int numi;
/1 Conprovem cada el enent

i = 0;
num = O;

while (i<b_sonar_f)

if (c_dist(b_sonar _x _f[i],b_sonar_y f[i])<radi) numt+;

i ++;

}

return num
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1.3 Sonar_Colbert.c

/* khkkhkkhkkhkkkhkkhkhkkhkhkkhkkxkkhkhhkkhxhk*rx */

/* Fitxer sonar_col bert.c */
/* kkkhkkhkkkkhkkhkhkhkkkhkkhhkrkkhkkhkhhkxk*k */

#i ncl ude "saphira. h"
#i ncl ude "sonar. h"

/* Rk kS S R Rk Ik S S R S S S Ik S b o S O */

/* Fitxers de carrega i descarrega de la dll */
/* EE R S I R I O O I O */

EXPORT voi d
sf Loadl ni t (voi d) /'l Fitxer que s'avalua al carregar-se la dll
{

/1 M ssatge Inici

sf SMessage("DLL del Sonar iniciant carrega...");
// Inicialitzacié dels valors del buffer

sf SMessage("Inicialitzant buffers...");

sf Set Si deBuf f er (40) ;
sf Set Fr ont Buf f er (20) ;

/1 Carrega de funcions

sf SMessage("Inicialitzant funcions...");

sf SMessage("Inicialitzant s_actualitzar_x...");

sf AddEval Fn("s_actual itzar",s_actualitzar,sfVvAD, 0, sfvO D);

sf AddEval Fn("s_actual itzar_d",s_actualitzar_d, sfvAOD,0,sfvdD);
sf AddEval Fn("s_actual itzar_e",s_actualitzar_e, sfVAOD, 0, sfvOD);
sf AddEval Fn("s_actualitzar_f",s _actualitzar_f,sfVvAOD, 0,sfvAD);
sf SMessage("Inicialitzant s_maximx...");

sf AddEval Fn("s_maxi nf', s_maxi m sf I NT, 0, sf VO D) ;

sf AddEval Fn("s_maxi m d", s_nmaxi m d, sfI NT, 0, sf VO D) ;

sf AddEval Fn("s_nmaxi m e", s_maxi m e, sfI NT, 0, sf VO D) ;

sf AddEval Fn("s_maxi m f",s_maxi m f, sfI NT, O, sf VO D) ;

sf SMessage("Inicialitzant s_posar_maximx...");

sf AddEval Fn("s_posar _maxi m|",s_posar_maxi m |, sfVO D, 1, sfI NT);
sf AddEval Fn("s_posar _maxi m f", s_posar_nmaxi m f, sfVO D, 1, sf| NT);

sf SMessage("Inicialitzant s_elements_x...");

sf AddEval Fn("s_el enents", s_el enents, sfINT, 0, sfvAO D) ;

sf AddEval Fn("s_el ements_d", s_el enents_d, sfI NT, 0, sf VO D) ;
sf AddEval Fn("s_el ements_e",s_el ements_e, sfINT, 0, sfvO D) ;
sf AddEval Fn("s_el ements_f",s_elenents_f,sfINT,0,sfvOD);
sf SMessage("Inicialitzant s_x X, s_y X...");

sf AddEval Fn("s_x",s_x, sf FLOAT, 1, sf| NT);
sf AddEval Fn("s_y", s_y, sf FLOAT, 1, sf | NT);

sf AddEval Fn("s_x_d",s_x_d, sf FLOAT, 1, sfI NT);
sf AddEval Fn("s_y_d",s_y_d, sf FLOAT, 1, sfI NT);

sf AddEval Fn("s_x_e",s_x_e, sf FLOAT, 1, sfI NT);
sf AddEval Fn("s_y_e",s_y_ e, sf FLOAT, 1, sfI NT);
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sf AddEval Fn("s_x_f",s_x_f, sf FLOAT, 1, sf I NT);
sf AddEval Fn("s_y_f",s_y f,sfFLOAT, 1, sfINT);

sf SMessage("Inicialitzant s_dist_x...");

sf AddEval Fn("s_di st", s_di st, sf FLOAT, 1, sfI NT);

sf AddEval Fn("s_di st _d", s_di st _d, sf FLOAT, 1, sf I NT);
sf AddEval Fn("s_di st _e",s_dist_e, sf FLOAT, 1, sf1 NT);
sf AddEval Fn("s_di st _f",s_dist_f, sf FLOAT, 1, sf1NT);

sf SMessage("Inicialitzant angle_x...");

sf AddEval Fn("s_angl e", s_angl e, sf FLOAT, 1, sf| NT) ;

sf AddEval Fn("s_angl e_d", s_angl e_d, sf FLOAT, 1, sfI NT);
sf AddEval Fn("s_angl e_e", s_angl e_e, sf FLOAT, 1, sf I NT) ;
sf AddEval Fn("s_angl e_f",s_angl e_f, sf FLOAT, 1, sf I NT) ;

sf SMessage("Inicialitzant s_total _quadre_x...");

sf AddEval Fn("s_total _quadre", s_total _quadre, sfl NT,
4, sf FLOAT, sf FLQOAT, sf FLOAT, sf FLOAT) ;

sf AddEval Fn("s_total _quadre_d", s_total _quadre_d, sf I NT,
4, sf FLOAT, sf FLOAT, sf FLOAT, sf FLOAT) ;

sf AddEval Fn("s_total _quadre_e", s_total _quadre_e, sflNT,
4, sf FLOAT, sf FLQOAT, sf FLOAT, sf FLOAT) ;

sf AddEval Fn("s_total _quadre_f",s_total _quadre_f, sfINT,
4, sf FLOAT, sf FLQOAT, sf FLOAT, sf FLOAT) ;

sf SMessage("Inicialitzant s _dist_mn_x...");

sf AddEval Fn("s_dist_mn",s_dist_mn,sfINT,0,sfvAOD);

sf AddEval Fn("s_dist_mn_d",s_dist_nin_d, sfINT,0,sfvAOD);
sf AddEval Fn("s_dist_mn_e",s_dist_nin_e,sfINT,0,sfVvOD);
sf AddEval Fn("s_dist_mn_f",s _dist_nin_f,sfINT,0,sfvVAOD);

sf SMessage("Inicialitzant s_dist_max_x...");

sf AddEval Fn("s_di st _max", s_di st _max, sfI NT, 0, sfvA D) ;

sf AddEval Fn("s_di st _max_d", s_di st _nax_d, sfINT, 0,sfvO D);

sf AddEval Fn("s_di st _max_e", s_di st _max_e, sfI NT, 0, sfvAO D) ;

sf AddEval Fn("s_di st _max_f",s_dist_nmax_f,sfINT,0,sfvOD);

sf SMessage("Inicialitzant s_total _cercle_x...");

sf AddEval Fn("s_total _cercle",s_total _cercle,sflNT, 1, sf FLOAT);

sf AddEval Fn("s_total _cercle_d",s_total _cercle_d, sflNT, 1, sf FLOAT);
sf AddEval Fn("s_total _cercle_e",s_total _cercle_e,sflNT, 1, sf FLOAT);
sf AddEval Fn("s_total _cercle_f",s_total _cercle_f,sflNT, 1, sf FLOAT);
/1 M ssatge Final

sf SMessage("DLL del Sonar carregada.");

EXPORT voi d
sf LoadExi t (voi d) /'l Fitxer que s'avalua al descarregar-se |la dll

sf SMessage("DLL del Sonar Descarregada.");
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2 sfUtils

2.1 sfUtils.h

#i f ndef _SFUTILS H
#define _SFUTILS H

#i ncl ude "saphira.h"
N R

/] Definicio6 del tipus vector

typedef struct

float *telem /* Taula d'elenments */
int dim /* Dinensio */

} Vector;

A

/1 Definicid del tipus Ilista

A

typedef struct datos

poi nt *punt;
struct datos *siguiente;
} telemento;

typedef struct

tel emento **punts;
int *nunpunts;
}LIistaPunts;

[ R
/1] Definici6 de funcions de Vector

EXPORT Vector CrearVector(int n);
EXPORT voi d DestruirVector(Vector v);
EXPORT void | nicialitzarVector(Vector v);

EXPORT int Di mvector(Vector v);

EXPORT fl oat ConsVector(Vector v, int i);

EXPORT voi d AssigVector(Vector v, int i, float f);
EXPORT voi d EscriureVector(Vector v);

EXPORT LlistaPunts ObtenirllistaVectors(Vector x, Vector y, Vector angle);
EXPORT LlistaPunts ObtenirllistaVectorsd obal s(Vector x, Vector y, Vector angle);

EXPORT LlistaPunts Il CrearlLlistaPunts(void);
EXPORT void |l DestruirlLlistaPunts(LIlistaPunts |);

EXPORT int |l NunPunts(LlistaPunts |);
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EXPORT void || AfegirPunt(LlistaPunts |, float x, float y, float angle);
EXPORT void || AfegirPuntd obal (LIistaPunts I, float x, float y, float angle);

EXPORT void IlInsertarPunt(LlIistaPunts |, float x, float y, float angle, int
pos);

EXPORT void Il lInsertarPuntd obal (LIistaPunts |, float x, float y, float angle,
int pos);

EXPORT void Il ElimnarPunt(LlIistaPunts |, int pos);

EXPORT void || ElimnarPrinerPunt(LIlistaPunts |);

EXPORT void Il ElimnarUtinPunt(LlistaPunts |);

EXPORT void || ElimnarTotsPunts(LlistaPunts |);

EXPORT void || Canbi arPunt (LIistaPunts |, int pos, float x, float y, float angle);
EXPORT voi d || Canbi arPuntd obal (LIistaPunts |, int pos, float x, float y, float
angl e);

EXPORT float |l ObtenirXPunt(LIistaPunts |, int pos);

EXPORT float |l ObtenirYPunt(LIistaPunts |, int pos);

EXPORT float || ObtenirAnglePunt(LlistaPunts |, int pos);

EXPORT float |1l ObtenirXd obal Punt (LIistaPunts |, int pos);

EXPORT float |1l ObtenirYd obal Punt (LlistaPunts |, int pos);

EXPORT fl oat || ObtenirAngl ed obal Punt (LIi staPunts |, int pos);

EXPORT Vector || QotenirVectorXLlista(LlistaPunts |);
EXPORT Vector || ObtenirVectorYLlista(LlistaPunts |);
EXPORT Vector || CbtenirVectorAnglelLlista(LlistaPunts |);

EXPORT Vector || QotenirVectorXd obal LIista(LlistaPunts 1);
EXPORT Vector || QotenirVectorYd obal LIista(LlistaPunts 1);
EXPORT Vector || QbtenirVectorAngl ed obal LIista(LlistaPunts |);

EXPORT void Il EscriureLlistaPunts(LlistaPunts |);
EXPORT void |l EscriurellistaPuntsd obal s(LIistaPunts |);

N R R
/1 Funci ons geonetriques
N R

EXPORT LlistaPunts Cal cul ar Spline(LIlistaPunts |, Vector knots, int k, int

num punts) ;

EXPORT LlistaPunts Cal cul ar StandardSpline(LlIistaPunts |, int k, int numpunts);
EXPORT LlistaPunts Cal cul arBezier(LlIistaPunts |, int k, int numpunts);

EXPORT int M ni maDi stanci aLl i staPunts(LIistaPunts I);
EXPORT int Maxi maDi stanci aLl i staPunts(LIistaPunts I);

EXPORT float |l DistanciaPunt(LlistaPunts |, int pos);
EXPORT float |l AnglePunt(LIistaPunts |, int pos);

EXPORT float |l LongitudLlista(LlistaPunts |);
EXPORT float |l LongitudLlistalnterval (LIistaPunts |, int inici, int fi);
/1 Si es vol inici 0 es pot posar -1, si es vol final dltimposar -1)

#endi f

2.2 sfUtils.c

R R
/1 Inclusi6 de fitxers
R

#i nclude "sfUtils.h"
#i ncl ude <assert. h>
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R R TR R
/1 Definicié de funcions internes
R R R R
float Calcul arNi k(float u, Vector knots, int i, int k);

float CalcularBkn(int k, int n, float u);
float CalcularCnk(int n, int Kk);

float factorial (int n);

float potencia(float u, int k);

N R
/1 1 nplenentaci 6 del tipus Vector
I
EXPORT Vector CrearVector(int n)
{
Vect or v;
assert(n > 0);
v.dim= n;
v.telem= (float *)malloc(n * sizeof (float));
assert(v.telem!= NULL);
return v;
}
EXPORT void | nicialitzarVector(Vector v)
{ _
int i;
i =0;
whil e (i<Di nVector(v))
{
Assi gVector(v,i,0.0);
i ++;
}
}
EXPORT int Di nector(Vector v)
{
return v.dim
}
EXPORT voi d AssigVector(Vector v, int i, float f)
{
assert(0 <=i && i <v.dim;
v.telenfi] = f;
}
EXPORT fl oat ConsVector(Vector v, int i)
{
assert(0 <=i && i <v.dim;
return v.telenfi];
}

EXPORT voi d DestruirVector(Vector v)

free(v.telem;
}

EXPORT voi d EscriureVector(Vector v)
{ o

int i;

i =0;

whi l e (i<Di nVector(v))




}
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sf SMessage(" v[%] = %", i, ConsVector(v,i));

i ++;

EXPORT LlistaPunts ObtenirllistaVectors(Vector x, Vector y, Vector angle)

{

}

LlistaPunts Ilista;

int i;

Ilista = |l CrearLlistaPunts();

if (D nVector(x)!=D mvector(y) || D nVector(y)!=D nVector(angle))
sf SMessage("El s vectors han de ser del mateix tanmany");
sf SMessage("Es retorna una |Ilista buida");
return |lista;

}

i = 0;

whi | e (i <Di nvector(x))

{

|| AfegirPunt (Ilista, ConsVector(x,i), ConsVector(y,i), ConsVector(angle,i));
i ++;

}

return |lista;

EXPORT LlistaPunts ObtenirllistaVectorsd obal s(Vector x, Vector y, Vector angle)

{

r--

Ll'istaPunts Ilista;
int i;
Ilista = Il CrearLlistaPunts();
if (DimVector(x)!=D mector(y) || DinWVector(y)!=D nVector(angle))
{
sf SMessage("El s vectors han de ser del mateix tamany");
sf SMessage("Es retorna una Ilista buida");
return |lista;
}
i = 0;
whil e (i <Di nVector(x))
{

I | Af egi rPuntd obal (I1ista, ConsVector(x,i), ConsVector(y,i), ConsVector (angl e,

i ++;

}

return |lista;

/1 1rmplenentaci 6 del tipus LlistaPunts

r--

tel enento *NuevoEl enent o( voi d)

telenento *q = ((telenmento *)nall oc(sizeof (telenento)));
it ('a)
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{
perror ("l nsuficiente nenoria");
exit(1);
}
return q;
}
EXPORT LlistaPunts |l CrearlLlistaPunts(void)
{
LlistaPunts |;
| .punts = (telenmento **)nall oc(sizeof (tel enento *));
| . punts[0] = NuevoEl enento();
| . punts[ 0] ->siguiente = NULL;
I .numpunts = (int *)malloc(sizeof(int));
| . numpunts[0] = O;
return |;
}

EXPORT void |l DestruirLlistaPunts(LlistaPunts |)

Il El'i m nar Tot sPunts(1);
free(l. nunmpunts);
free(l.punts);

}
EXPORT int |l NunPunts(LlistaPunts I)
{
return | . nunmpunts[0];
}

EXPORT void |l AfegirPunt(LlistaPunts |, float x, float y, float angle)
{

poi nt *aux;
tel enento *q;

aux = sfCreatelocal Point(x,y, angle);

g = NuevoEl enento();
g- >punt = aux;
sf AddPoi nt (g- >punt ) ;

g->siguiente = |.punts[O0];
| . punts[0] = q;

| . nunmpunt s[ 0] ++;
}

EXPORT void || AfegirPuntd obal (LIistaPunts |, float x, float y, float angle)
{

poi nt *aux;
tel enento *q;

aux = sf Created obal Poi nt (x,y, angl e);
g = NuevoEl enento();
g->punt = aux;

sf AddPoi nt ( g- >punt) ;

g->siguiente = |.punts[O0];
| .punts[0] = q;

| . nunmpunt s[ 0] ++;
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EXPORT void IlInsertarPunt(LlIistaPunts |, float x, float y, float angle, int pos)
{

int i;
tel enento *q, *r;
poi nt *aux;

/1l Es pot insertar en posicié de Il NunPunts(l)
if (pos<0 || pos>IINunPunts(l))
{

sf SMessage(" I ndex pos incorrecte. No es realitza cap operaci6");
return;

}
i f (pos==llNunPunts(l))

Il AfegirPunt (I, x,y,angle);
return;

}

aux = sfCreatelLocal Point(x,y, angl e);
g = NuevoEl emento();

g- >punt = aux;

sf AddPoi nt (g- >punt) ;

I NunPunts(l) - 1;

i =1

r = 1.punts[0];

whil e (i>pos)

{
r = r->siguiente;
i--;

}

g->si gui ente = r->siguiente;
r->siguiente = q;

| . nunmpunt s[ 0] ++;
}

EXPORT void IlInsertarPuntd obal (LIistaPunts |, float x, float y, float angle,
int pos)

int i;
tel enento *q, *r;
poi nt *aux;

/1 Es pot insertar en posici6 de |l NunPunts(l)
if (pos<0 || pos>lINunPunts(l))
{

sf SMessage(" 1 ndex pos incorrecte. No es realitza cap operaci ¢");
return;

}
i f (pos==lIlNunPunts(l))

I | Af egi rPuntd obal (I, x,y,angle);
return;

}

aux = sf Created obal Poi nt (x,y, angl e);
g = NuevoEl emento();

g->punt = aux;

sf AddPoi nt (g->punt) ;

= | I NunPunts(l) - 1;
= |.punts[0];
i

i
r
whi |l e (i>pos)
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r = r->siguiente;
i--;

}

g->siguiente = r->siguiente;
r->siguiente = q;

| . nunpunt s[ 0] ++;
}

EXPORT void || ElimnarPunt(LlIistaPunts |, int pos)
{

tel enento *q, *aux;
int i;

if (Il NunmPunts(l)==0)
{

sf SMessage("Llista Buida. No es realitza cap operaci 6");
return;

}
if (pos<0 || pos>=l1NunPunts(l))
{

sf SMessage(" I ndex pos incorrecte. No es realitza cap operacio");
return;

}
i f(pos==I1NunmPunts(l)-1)
I1ElimnarU tinPunt(l);

return;

| . punts[O0];
Il NumPunts(I)-1;

whil e (i>pos+1)
{

g = g->siguiente;

}

aux = g->si guiente;
g- >si gui ente = aux->si gui ente;
sf RenPoi nt (aux- >punt);
free(aux);
| . numpunts[ 0] - -;

}

EXPORT void || El'i mi narPrimerPunt (LIistaPunts I)
if (11 NunPunts(l)==0)

sf SMessage("Llista Buida. No es realitza cap operaci 6");

return;
}
I'1El'i minarPunt(l,0);
}
EXPORT void Il ElimnarU tinmPunt (LIistaPunts 1)
{

tel enento *q;
if (Il NunmPunts(l)==0) return;

g = |.punts[0];
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I .punts[0] = I|.punts[O0]->siguiente;

sf RenPoi nt (g- >punt) ;
free(q);

| . nunmpunt s[ 0] - -;
}

EXPORT void Il ElimnarTotsPunts(LlistaPunts 1)
whi | e(l | NunPunt s(1)>0)
I1ElimnarU tinPunt(l);

}

EXPORT void |l Canbi arPunt (LlistaPunts |, int pos, float x, float y, float angle)
{

tel enento *q;

int i;

poi nt *p;

if (1l NunPunts(l)==0)
{

sf SMessage("Llista Buida. No es pot canbiar el punt");
return;

}
if (pos<0 || pos>=l1lNunPunts(l))
{
sf SMessage( "I ndex pos incorrecte");

return;

| . punts[O0];
Il NumPunts(I)-1;

whil e (i>pos)

g = g->siguiente;

—

= Q- >punt;
X X

-2y y
- >t

\

T T TT

h = angl e;
sf Set G obal Coor ds(p);
}

EXPORT void |l Canbi ar Punt d obal (LIistaPunts |, int pos, float x, float y, float
angl e)

tel enento *q;

int i;

poi nt *p;

if (Il NunPunts(l)==0)

sf SMessage("Llista Buida. No es pot canbiar el punt");
return;

}
if (pos<0 || pos>=l1NunPunts(l))
{

sf SMessage( "I ndex pos incorrecte");
return;
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| . punts[0];
'l NumPunt s(1)-1;

whil e (i>pos)
{

g = g->siguiente;
i__.

}

p = g->punt
p->ax = X;
p->ay =y,

p->ath = angl e;
sf Set Local Coor ds(p);

}
EXPORT float |1 ObtenirXPunt(LIistaPunts |, int pos)
{
tel enento *q;
int i;
if (1l NunPunts(l)==0)
{
sf SMessage("Llista Buida. No es pot obtenir punt");
return 0.0;
}
if (pos<0 || pos>=l1lNunPunts(l))
{
sf SMessage( "I ndex pos incorrecte");
return 0.0;
}
g = |.punts[0];
i = I NunmPunts(l)-1;
whil e (i>pos)
q q >si gui ent e;
i-
}
return g->punt->Xx;
}
EXPORT float || ObtenirYPunt(LlistaPunts |, int pos)
{

tel enento *q;

int i;

if (1l NunPunts(l)==0)
sf SMessage("Llista Buida. No es pot obtenir punt");
return 0.0;

}

if (pos<0 || pos>=l1NunPunts(l))

{
sf SMessage( "I ndex pos incorrecte");

return 0.O0;

| . punts[O0];
Il NumPunts(I)-1;

whil e (i>pos)
{
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g = g->siguiente;

}
return g->punt->y;
}
EXPORT float |l ObtenirAngl ePunt(LlistaPunts |, int pos)
{
tel enento *q;
int i;
if (1l NunPunts(l)==0)
sf SMessage("Llista Buida. No es pot obtenir punt");
return 0.0;
}
if (pos<0 || pos>=l1NunPunts(l))
sf SMessage(" I ndex pos incorrecte");
return 0.0;
}
g = |.punts[0];
i = 11 NumPunts(l)-1,;
whil e (i>pos)
{
g = g->siguiente;
i--
}
return g->punt->th;
}
EXPORT float |1l ObtenirXd obal Punt (LIistaPunts |, int pos)
{
tel enento *q;
int i;
i f (Il NunPunts(l)==0)
{
sf SMessage("Llista Buida. No es pot obtenir punt");
return 0.0;
}
if (pos<0 || pos>=l1NunPunts(l))
{
sf SMessage(" I ndex pos incorrecte");
return 0.0;
}
g = |.punts[0];
i = I NunmPunts(l)-1;
whil e (i>pos)
g = g->siguiente;
i--
}
return g->punt->ax;
}
EXPORT float |1l ObtenirYd obal Punt (LlistaPunts |, int pos)

tel enento *q;
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int i;
if (Il NumPunts(l)==0)

sf SMessage("Llista Buida. No es pot obtenir punt");
return 0.0;

}
if (pos<0 || pos>=lINunPunts(l))
{
sf SMessage(" I ndex pos incorrecte");

return 0.0;

| . punts[0];
'l NumPunt s(I)-1;

whil e (i>pos)
{

g = g->siguiente;

}
return g->punt->ay;
}
EXPORT fl oat || ObtenirAngl ed obal Punt (LIi staPunts |, int pos)
{
tel enento *q;
int i;
if (1l NunPunts(l)==0)
sf SMessage("Llista Buida. No es pot obtenir punt");
return 0.0;
}
if (pos<0 || pos>=lIlNunPunts(l))
sf SMessage(" I ndex pos incorrecte");
return 0.0;
}
g = |.punts[0];
i = 11 NumPunts(l)-1,;
whil e (i>pos)
{
g = g->siguiente;
i--
}
return g->punt->ath;
}
EXPORT Vector || QotenirVectorXLlista(LlistaPunts |)
{
Vector v;
int i;

if (1l NunPunts(l)==0)
{
v = CrearVector(1);
InicialitzarVector(v);
sf SMessage("Llista buida. Es crea un vector de 1 elenent. Valor 0");

return v;
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<
1

CrearVector (I I NunPunts(l));

= O,

while (i<llNurPunts(l))

{

Assi gVector(v,i, |1 ObtenirXPunt(l,i));

i ++;

}

return v;

}

EXPORT Vector || QotenirVectorYLlista(LlistaPunts |)
{

Vect or v;
int i;
if (Il NunmPunts(l)==0)

{
v = CrearVector(1);

InicialitzarVector(v);
sf SMessage("Llista buida. Es crea un vector de 1 elenent. Valor 0");

return v;

}

\'

Crear Vector (I I NunPunts(l));

i = 0;
while (i<l NumPunts(l))

{
Assi gVector(v,i, |1 ObtenirYPunt(l,i));

i ++;

}

return v;

}

EXPORT Vector || QbtenirVectorAnglelLlista(LlistaPunts |)
{

Vect or v;
int i;

if (Il NunmPunts(l)==0)

{
v = CrearVector(1);
InicialitzarVector(v);
sf SMessage("Llista buida. Es crea un vector de 1 elenent. Valor 0");
return v;

}

v = CrearVector (|l NumPunts(l));

i = 0;

while (i<llNumPunts(l))

{
Assi gVector(v,i, || ObtenirAngl ePunt(l,i));
i ++;

}

return v;
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EXPORT Vector || QotenirVector X3 obal LIista(LlistaPunts I)

{
Vect or v;
int i;
if (Il NunPunts(l)==0)
{
v = CrearVector(1);
InicialitzarVector(v);
sf SMessage("Llista buida. Es crea un vector de 1 elenent. Valor 0");
return v;
}
v = CrearVector (Il NunmPunts(l));
i =0;
while (i<llNunmPunts(l))
{
AssigVector(v,i,| |l ObtenirXd obal Punt(l,i));
i ++;
}
return v;
}
EXPORT Vector || QotenirVector YA obal LIista(LlistaPunts |)
{
Vector v;
int i;
if (Il NunPunts(l)==0)
{
v = CrearVector(1);
InicialitzarVector(v);
sf SMessage("Llista buida. Es crea un vector de 1 elenent. Valor 0");
return v;
}
v = CrearVector (|l NunmPunts(l));
i =0;
while (i<llNunmPunts(l))
{
Assi gVector(v,i,| | ObtenirYd obal Punt(l,i));
i ++;
}
return v,
}
EXPORT Vector || QbtenirVectorAngl ed obal LIista(LlistaPunts |)
{
Vector v;
int i;

if (1l NunPunts(l)==0)
{
v = CrearVector(1);
InicialitzarVector(v);
sf SMessage("Llista buida. Es crea un vector de 1 elenent. Valor 0");

return v;
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v = CrearVector (|l NumPunts(l));

i = 0;
while (i<llNunmPunts(l))
{
Assi gVector(v,i,| | ObtenirAngl ed obal Punt(l,i));
i ++;
}
return v,
}
EXPORT void |l EscriureLlistaPunts(LlistaPunts |)
{
int i;
i = 0;
while (i<l NumPunts(l))
sf SMessage("Punt %d: ( % , % , <% )", i,
Il CotenirXPunt(l,i), [l1CbtenirYPunt(l,i),
Il Qbt eni rAngl ePunt (1,i));
i ++;
}
}
EXPORT void |l EscriurellistaPuntsd obal s(LIistaPunts |)
{
int i;
i = 0;
while (i<llNumPunts(l))
{
sf SMessage(“Punt %d: ( % , % , <% )", i,
|1 bt enirXd obal Punt (I,i), |l ObtenirYd obal Punt (I,i),
I 1 Cbt eni r Angl ed obal Punt (I,i));
i ++;
}
}
N
/1 1nmpl enentaci &6 Funci ons geonetri ques
A R R
EXPORT LlistaPunts Cal cul arBezier(LlIistaPunts |, int k, int num_punts)
{
LlistaPunts |1lista;
Vector Xx,Y;
int j,n;

float interval;

Ilista = Il CrearLlistaPunts();

x = | I OotenirVectorXLlista(l);

y = | I QotenirVectorYLlista(l);

n = DinVector(x) - 1;

if (n<l)

{
sf SMessage("Llista de punts incorrecte");
sf SMessage("Es retorna Ilista buida");
return |lista;

}

num punt s- - ;

i f (num_punts<1)
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sf SMessage(" Nonbre de punts incorrecte");

sf SMessage("Es retorna |lista buida");
return |lista;
}
interval = (float)(1.0/ num punts);
i =0
whil e (j <=num punts)
{
float u;
float x_bezier, y_bezier, bkn;
u = j*interval;
/1 Calcul de valors de x i de y de bezier
X_bezier = 0.0;
y_bezier = 0.0;
k = 0;
whi | e (k<=n)
{
bkn = Cal cul ar Bkn(k, n, u);
X_bezi er += ConsVect or (X, k) *bkn;
y_bezi er += ConsVector (y, k) *bkn;
kK++;
}
/1 Fi cal cul
Il AfegirPunt(llista,x_bezier,y bezier,0.0);
j++;
}

Dest rui r Vect or (x) ;
DestruirVector(y);

return |lista;

}

EXPORT LlistaPunts Cal cul ar Spline(LlistaPunts |, Vector knots, int k, int
num punt s)

LlistaPunts Ilista;

Vector Xx,Y;

int n,i,j;

float uinici, ufi, interval;
x = |1 OotenirVectorXLlista(l);
y = | I QotenirVectorYLlista(l);

Ilista = |l CrearLlistaPunts();

n = DinVector(x) - 1;

if (n<l)
sf SMessage("Llista de punts incorrecte");
sf SMessage("Es retorna Ilista buida");
return |lista;

}

i f (D nVector(knots)!=n+k+1)

{
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sf SMessage( " Vect or de nusos incorrecte");
sf SMessage("Es retorna Ilista buida");

return |lista;

}

if (k<l)

{
sf SMessage(" Vector de k incorrecte");
sf SMessage("Es retorna Ilista buida");
return |lista;

}

ui nici = ConsVector (knots, k-1);

ufi = ConsVector (knots, n+1);

/1 Falta conprovar vector de knots correcte

num punts- - ;
i f (num_punts<1)

sf SMessage(" Nonbre de punts incorrecte");

sf SMessage("Es retorna |lista buida");
return |lista;
}
interval = (ufi-uinici)/numpunts;
i =0
whil e (j <=num punts)
{
float u;
float x_spline, y_spline, nik;
u = uinici+(j*interval);
/1 Calcul de valors de x i de y de spline
x_spline = 0.0;
y_spline = 0.0;
i =0
whil e (i<=n)
{
ni k = Cal cul arNi k(u, knots, i, Kk);
x_spline += ConsVector(Xx,i)*nik;
y_spline += ConsVector(y,i)*nik;
i ++;
}
/1 Fi calcul
Il AfegirPunt(llista,x_spline,y_spline, 0.0);
j++;
}

Dest rui r Vect or (x) ;
DestruirVector(y);

return |lista;

}

EXPORT LlistaPunts Cal cul ar StandardSpline(LlIistaPunts I, int k, int numpunts)
LlistaPunts |1lista;

Vect or knots;




}
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int i,n;

Ilista = |l CrearLlistaPunts();
n =11 NunPunts(l)-1;
knots = CrearVector (n+k+1);

i =0;
whil e (i<Di nVector(knots))

{
Assi gVector (knots,i,(float)i);

i ++;

}

Ilista = Cal cul arSpline(l, knots, k, num punts);
Dest rui r Vect or (knot s) ;

return |lista;

EXPORT int M ni maDi stanci aLl i staPunts(LIistaPunts I)

{

}

/1 Es fan cal cul s anb distanci es®2 per augnentar |a rapidesa de calculs
int i, mn;

float x, v;

doubl e di stm n;

if (Il NunPunts(l)==0)

{
sf SMessage("Llista buida. Retorn negatiu");
return -1;
}
x = |l QotenirXPunt(l,O0);
y = |1 QotenirYPunt(l,O0);
distmin = pow(x, 2) +powy, 2);
mn = 0;
i =1
while (i<llNunmPunts(l))
{

x = |1 QotenirXPunt(l,i);

y =1 otenirYPunt(Il,i);

if ((powm x, 2)+pow(y, 2))<di stnin)

{
distmn = pow(x, 2)+powmy, 2);
mn =i;

}

i ++;

}

return mn;

EXPORT int Maxi maDi stanci aLli staPunts(LIistaPunts [)

{

/1 Es fan cal cul s anb distanci es®"2 per augnentar |a rapidesa de calculs
int i, nmax;

float x, v;

doubl e di st max;

if (1l NunPunts(l)==0)

sf SMessage("Llista buida. Retorn negatiu");
return -1;
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}

x = |l OotenirXPunt(l,O0);

y = |1 OotenirYPunt(l,O0);

di stmax = pow(x, 2) +powmy, 2);

X Il GbtenirXPunt(l,i);
Il GbtenirYPunt(l,i);

y
if ((pow x, 2)+powmy, 2))>di st nax)
{

di st max = pow X, 2) +powmy, 2);

max = i;
}
i ++;
}
return nmax;
}
EXPORT float |l DistanciaPunt(LlistaPunts |, int pos)
{
tel enento *q;
int i;
if (1l NunPunts(l)==0)
{
sf SMessage("Llista Buida. No es pot obtenir punt");
return 0.0;
}
if (pos<0 || pos>=IIlNunPunts(l))
{
sf SMessage(" I ndex pos incorrecte");
return -1.0;
}
g = |.punts[0];
i = 11 NunPunts(l)-1;
whi |l e (i>pos)
{
g = g->siguiente;
i--
}
return sfPointDist(qg->punt);
}
EXPORT float |l Angl ePunt(LIistaPunts |, int pos)
{

tel enento *q;
int i;

if (11 NunPunts(l)==0)

sf SMessage("Llista Buida. No es pot obtenir punt");
return 0.0;

}
if (pos<0 || pos>=lINunPunts(l))
{

sf SMessage(" I ndex pos incorrecte");
return -1.0;
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| . punts[O];
'l NumPunt s(1)-1;

o]
Inn

whil e (i>pos)
{

g = g->siguiente;

}
return sfPointPhi (g->punt);
}
EXPORT float Il LongitudLlista(LlistaPunts |)
{
return Il LongitudLlistalnterval (1,0, NunmPunts(l)-1);
}
EXPORT float |l LongitudLlistalnterval (LIistaPunts |, int inici, int fi)
{
int i;
float longitud, x, vy;
i f (inici<=0)
{ N
inici = 0;
}
if (inici>=l1NunmPunts(l)-1) return 0.0;
if (fi<0) fi = 1INunPunts(l);
if (fi<=inici) return 0.0;
if (fi>=lINunPunts(l)) fi = IINunPunts(l)-1;
| ongitud = 0.0;
i =inici;
while (i<=(fi-1))
{
x = |1 otenirXPunt(l,i) - I CbtenirXPunt(l,i+1);
y =1 QotenirYPunt(l,i) - I QbtenirYPunt(l,i+1);
longitud += (float)sqrt(pow X, 2)+powmy, 2));
i ++;
}
return | ongitud,
}
A R
/1 1nmpl enentaci 6 de Funcions internes
A
float Cal cularN k(float u, Vector knots, int i, int k)
{
float numl, nunf, denl, den2, valorfinal;
valorfinal = 0.0;
if (k==1)
if ((ConsVector(knots,i)<=u)&& u<ConsVector (knots,i+1)))
val orfinal = 1.0;
el se
val orfinal = 0.0;
}
el se
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nunl = u - ConsVector(knots,i);
denl = ConsVector (knots,i+k-1) - ConsVector(knots,i);
nun? = ConsVector(knots, i+k) -u;
den2 = ConsVector (knots,i+k) - ConsVector(knots,i+1);
if (denl!=0.0)
{
val orfinal += (numl/denl)*Cal cul arNi k(u, knots, i, k-1);
}
i f (den2!=0.0)
{
val orfinal += (nunR/den2)*Cal cul arN k(u, knots,i+1, k-1);
}

}

return val orfinal;

}

float Cal cularBkn(int k, int n, float u)
fl oat aux;

aux = Cal cul ar Cnk(n, k) *pot enci a(u, k) *potenci a(1-u, n-k);
return aux;

}
float Cal cularCnk(int n, int k)
{

fl oat aux;

aux = factorial (n);

aux /= factorial (k);

aux /= factorial (n-k);

return aux;
}
float factorial (int n)
{

fl oat aux;

assert (n>=0);

aux = 1.0;

whi |l e (n>0)

{

aux *= n;
n--;

}

return aux;
}
float potencia(float u, int k)
{

return (float)pow (double)u, (double)k);
}
/1 Funcio de proves
EXPORT voi d
sf Loadl ni t (voi d) /1l Fitxer que s'avalua al carregar-se la dll
{

/'l Proves

LlistaPunts |1lista;

fl oat aux;

Ilista = IlCrearLlistaPunts();
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Il AfegirPunt(llista,0.0,0.0,0.0);

|| AfegirPunt(llista, 100.0,0.0,0.0);
|| AfegirPunt (Ilista, 400.0, 400.0,0.0);
|| AfegirPunt(Ilista, 600.0,400.0,0.0);

aux = Il LongitudLlista(llista);
sf SMessage("Longitud total: %", aux);
sf SMessage("");

aux = Il LongitudLlistalnterval (Ilista,0,1);
sf SMessage("Interval 0,1: %", aux);

aux = Il LongitudLlistalnterval (Ilista,0,2);
sf SMessage("Interval 0,2: %", aux);

aux = Il LongitudLlistalnterval (Ilista,0,3);
sf SMessage("Interval 0,3: %", aux);

aux = |l LongitudLlistalnterval (Ilista,1,2);
sf SMessage("Interval 1,2: %", aux);

aux = Il LongitudLlistalnterval (Ilista,l1,3);
sf SMessage("Interval 1,3: %", aux);

aux = Il LongitudLlistalnterval (Ilista,2,3);
sf SMessage("Interval 2,3: %", aux);

sf SMessage("");

aux = Il LongitudLlistalnterval (Ilista,0,0);
sf SMessage("Interval 0,0: %", aux);

aux = Il LongitudLlistalnterval (Ilista,l1,1);
sf SMessage("Interval 1,1: %", aux);

aux = Il LongitudLlistalnterval (Ilista,2,2);
sf SMessage("Interval 2,2: %", aux);

aux = Il LongitudLlistalnterval (Ilista,3,3);
sf SMessage("Interval 3,3: %", aux);

Il DestruirLlistaPunts(llista);
/1 Mssatge inici i final

sf SMessage(" I niciant carrega sfUtils.dlI");
sf SMessage("Carrega de sfUtils.dll finalitzada");




3 sfReachPosition

3.1 behavior.beh

float angl e_entrada

Begi nBehavi or sf TurnToPosition

Par amns
Rul es
If aen Then Turn Ri ght
I f aeng Then Turn Right Sharply
If aep Then Turn Left
I f aepg Then Turn Left Sharply
Updat e

angl e_entrada
di st_zero

Il Angl ePunt (punts, 1);

aeng = strai ght_down(angl e_entrada, - 90. 0, -60.0);

aen = strai ght_down(angl e_entrada, -15.0, -5.0);
aez = f_eq(angl e_entrada, 0.0,5.0);
aep = up_straight(angl e_entrada, 5.0, 15.0);

aepg = up_straight (angl e_entrada, 60. 0, 90. 0) ;
Activity
Turn dist_zero
Coal aez And dist_zero
EndBehavi or

static float at_nax_speed
#define GP_TURN_FACTOR 6.0

400. 0;

Begi nBehavi or sf Anar APos

Par ans
sf FLOAT speed
sf FLOAT radi us

Rul es
Appr oach_speed
Pos_on_|I eft
Pos_on_ri ght
Pos_here
Angl e_way_of f

If at_pos_on_left Then Turn Left

I f at_pos_achi eved Then Speed 0.0
If at_angl e_way_off Then Speed 0.0

Updat e
float x, y, phi, delta;
int lhs_clear, rhs_clear;
float ach, left, right, bleft,
float too_slow, too_fast;

bright, wayoff;

at _speed = M N(speed, at _max_speed);

too_fast = f_greater(sfTargetVel (), speed, (fl oat) (speed*. 2));
too_slow = f_smal |l er (sf Target Vel (), at _speed, (fl oat) (at _speed*.
x = || GbtenirXPunt (punts, 0);

y = || Qbt enirYPunt (punts, 0);

phi = Il Angl ePunt (punts, 0);

delta = sfTarget Head();
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f _eq(! 1 Di stanci aPunt (punts, 0), 0.0, p_di st_tol *3)

If at_too_slow O at_too_fast Then Speed at_speed
at _turn_anount
If at_pos_on_right Then Turn Right at_turn_anount

2));
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if (phi < 0.0)

if (delta > phi) delta = delta - phi;
el se delta = 0.0;

}

el se

if (delta < phi) delta = phi - delta;
el se delta = 0.0;
}
at _turn_anount = (float)(GP_TURN_FACTOR) * f_not(f_near(delta, 6.0));
rhs_cl ear = occupi ed(300, - 600, 400, 600, 1) ;
| hs_cl ear = occupi ed(300, 600, 400, 600, 1);

ach = strai ght _down( MAX( ABS(x), ABS(y)), radius, (float)(radius * 0.5));
| eft = up_straight(phi, 10.0, 30.0);

ri ght up_straight (-phi, 10.0, 30.0);

bl eft strai ght _down((float)l hs_cl ear, 100. 0, 300. 0) ;

bright = straight_down((float)rhs_clear, 100.0, 300.0);

wayof f = up_straight (ABS(phi), 50.0, 70.0);

at_pos_on_left = f_and(left, f_or(wayoff,f_not(bleft)));

at _pos_on_right = f_and(right, f_or(wayoff,f_not(bright)));
at _pos_achieved = f_very(f_very(ach));

at _angl e_way_off = wayoff;

at _too_sl ow
at _too_fast

f _and(too_slow, f_and(f_not(ach), f_not(wayoff)));
f_and(too_fast, f_not(wayoff));

Activity
Speed 1.0
Turn 1.0
Progress 1.0
Goal ach

EndBehavi or

3.2 sfReachposition.h

/* Rk S R R Sk S S O e S */

/* FI TXER sf ReachPosition. h * [

/* Rk S R R R Sk S S S R R */

I
/1 1nclusi6 de funcions
R R

#include "sfUils.h"

T R
/1 Definicié de funcions
R T R

void sfrStop(void);
void sfrStart(void);

voi d sfrlnactive(void);

voi d sfrSetPosition(float x, float y, float angle);
voi d sfrSetd obal Position(float x, float y, float angle);
voi d sfrSetVelocity(float v);

float sfrGetXPosition(void);
float sfrGetYPosition(void);
float sfrGetAngl ePosition(void);
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float sfrGetXd obal Position(void);
float sfrGetYd obal Position(void);
float sfrGetd obal Angl ePosition(void);

float sfrGetVelocity(void);

int sfrlsPositionReach(void);
i nt sfrlsPointReach(void);
float sfrGetDistancePosition(void);

N e
/1 Definici6 de variables globals
N R

LI i staPunts punts;

/1 goal = punts[O0] => punt desti
/'l orientacio = punts[1l] => punt que marca la orientaci6

float velocitat;

int en_funcionament = 0O;
int inactive = 1;

#define Pl 3.1416
#define L_VECTOR 500

T
/] Definicio6 de paranetres de funci onanent

/1 Declaraci 6 del s paranetres

int p_priority = 1;
float p_dist_tol =

50.
float p_angle_tol = 6.

0;
0,
/1 Funcions d' accés

int sfrGetPriority(void);
float sfrGetDistTol (void);
float sfrGetAngleTol (void);

void sfrSetPriority(int priority);
voi d sfrSetDistTol (float tol);
voi d sfrSet Angl eTol (float tol);

3.3 sfReachposition.c

/* EIE R R S O I R O */

/* FI TXER sf ReachPosition.c */

/* LR R S O R */

#i ncl ude "saphira.h"
#i ncl ude "sfReachPosition. h"
#i ncl ude "beh.c"

L
/1 Definicié de funcions internes
I

voi d Acti var Conport ament s(voi d)
{

if (!inactive)

if (en_funcionament) sfrStart();
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el se sfrStop();

}
}
I
/1 Codi de |es funcions
e
voi d sfrlnactive(void)
{
sf RenoveTask("assol i r_pos");
sf RenoveTask("assolir_angle");
sf RenoveTask("sfrStop");
i nactive = 1;
}
void sfrStart (void)
{
sf St ar t Behavi or ( sf Anar APos, "assol ir_pos”, 0, p_priority, O,
velocitat, p_dist_tol);
sf St ar t Behavi or (sf TurnToPosi ti on, "assolir_angle", 0, p_priority, 0);
sf St art Behavi or (sf Stop, "sfrStop", 0, p_priority, 1);
en_funci onament = 1;
i nactive = 0O;
}
voi d sfrStop(void)
{
sf St art Behavi or ( sf Anar APos, "assolir_pos", 0, p_priority, 1,
velocitat, p_dist_tol);
sf St art Behavi or (sf TurnToPosi ti on, "assolir_angle", 0, p_priority, 1);
sf St art Behavi or (sf Stop, "sfrStop”, 0, p_priority, 0);
en_funci onanent = 0;
i nactive = 0O;
}
void sfrSetPosition(float x, float y, float angle)
{
I I Cambi ar Punt (punts, 0, X, y, angl e);
x = x+L_VECTOR*(fl oat) cos(angl e*2*PI / 360) ;
y = y+L_VECTOR*(fl oat) si n(angl e*2*Pl / 360) ;
| | Canbi ar Punt (punts, 1, x, y, angl e) ;
Act i var Conportanents();
}
voi d sfrSetd obal Position(float x, float y, float angle)
{
I I Cambi ar Punt d obal (punts, 0, x, y, angl e) ;
X = x+L_VECTOR*(fl oat) cos(angl e*2*PI/ 360) ;
y = y+L_VECTOR*(fl oat) si n(angl e*2*PI / 360) ;
| I Canmbi ar Punt d obal (punts, 1, x,y, angl e) ;
Acti var Conportanents();
}
voi d sfrSetVelocity(float v)
{

velocitat = v;

/!l Per tal de fer el canvi de velocitat innediatanent
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/!l es tornen a iniciar els conportanments

Acti var Conpor t ament s() ;

}
float sfrGetXPosition(void)
{
return |1 QbtenirXPunt (punts,0);
}
float sfrGetYPosition(void)
{
return || QbtenirYPunt(punts,0);
}
float sfrGetAngl ePosition(void)
{
return || CbtenirAngl ePunt (punts, 0);
}
float sfrGet Xd obal Position(void)
{
return || QbtenirXd obal Punt (punts, 0);
}
float sfrGetYd obal Position(void)
{
return || QbtenirYd obal Punt (punts, 0);
}
fl oat sfrGetd obal Angl ePosi tion(voi d)
{
return || CbtenirAngl ed obal Punt (punts, 0);
}
float sfrGetVelocity(void)
{
return vel ocitat;
}
int sfrlsPositionReach(void)
{
return ((sfGetTaskState("assolir_pos")==sf SUCCESS) &&
(abs(! I Angl ePunt (punts, 1)) <p_angle_tol));
}
i nt sfrlsPointReach(voi d)
{
return ((sfGetTaskState("assolir_pos")==sf SUCCESS));
}
float sfrGetDi stancePosition(void)
{
return || Di stanci aPunt (punts, 0);
}
N
/] Codi dels paranetres de funci onanent
N
int sfrGetPriority(void)
{
return p_priority;
}
float sfrGetDi stTol (void)
{

return p_dist_tol;
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}
float sfrGetAngleTol (void)
{
return p_angle_tol;
}
void sfrSetPriority(int priority)
{
p_priority = priority;
Act i var Conport anment s();
}
voi d sfrSetDistTol (float tol)
{
p_dist_tol = tol;
Acti var Conport anent s();
}
voi d sfrSet Angl eTol (fl oat tol)
{
p_angle_tol = tol;
Acti var Conpor t ament s() ;
}
e
/1 Fitxers de carrega i descarrega de la dll
e
EXPORT voi d
sf Loadl ni t (voi d) /1l Fitxer que s'avalua al carregar-se la dll

/1 Mssatge d'inici
sf SMessage(" I ni ci ant carrega sfReachPosition.dl|");
/1 Carrega de |es funcions a Col bert

sf AddEval Fn("sfrSet Position", sfrSetPosition, sfVOD, 3, sfFLOAT, sfFLOAT,
sf FLOAT );

sf AddEval Fn("sfr Set d obal Positi on", sfrSetd obal Position, sfvO D, 3,
sf FLOAT, sfFLOAT, sfFLOAT );

sf AddEval Fn("sfrSet Vel ocity", sfrSetVelocity, sfvOD, 1, sfFLOAT);

sf AddEval Fn("sfrGet XPosi tion", sfrGetXPosition, sfFLOAT, 0, sfVvAOD);

sf AddEval Fn("sfrGet YPosition", sfrGetYPosition, sfFLOAT, 0, sfvOD);

sf AddEval Fn( " sfrGet Angl ePosi tion", sfrGetAnglePosition, sfFLOAT, O,
sfVva D);

sf AddEval Fn( " sfr Get XA obal Posi ti on", sfrGetXd obal Position, sfFLOAT, O,
sfvA D);

sf AddEval Fn("sfr Get YA obal Posi tion", sfrGetYd obal Position, sfFLOAT, O,
sfva D) ;

sf AddEval Fn( " sfr Get d obal Angl ePosi ti on", sfrGetd obal Angl ePositi on,
sf FLOAT, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn("sfrGet Vel ocity", sfrGetVelocity, sfFLOAT, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn("sfrlsPositionReach", sfrlsPositionReach, sfINT, 0, sfvAOD);

sf AddEval Fn("sfrlsPoi nt Reach", sfrlsPointReach, sfINT, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn("sfr Get Di stancePosition", sfrGetDi stancePosition, sfFLOAT, O,
sfVvA D) ;

sf AddEval Fn("sfrGetPriority", sfrGetPriority, sfINT, 0, sfvAOD);
sf AddEval Fn("sfrSetPriority", sfrSetPriority, sfVOD, 1, sflNT);
sf AddEval Fn("sfrGetDi st Tol ", sfrGetDistTol, sfFLOAT, 0, sfvdD);
sf AddEval Fn("sfrSetDi st Tol ", sfrSetDistTol, sfvO D, 1, sfFLOAT);
sf AddEval Fn("sfrGet Angl eTol ", sfrGet Angl eTol, sfFLOAT, 0, sfvdD);
sf AddEval Fn("sfr Set Angl eTol ", sfrSetAngl eTol, sfVOD, 1, sfFLQAT);
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sf AddEval Fn("sfrStart", sfrStart, sfvdO D, 0, sfvOD);

sf AddEval Fn("sfr Stop", sfrStop, sfvd D, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn("sfrlnactive", sfrinactive, sfvOD, 0, sfvOD);

/1 sfRegisterSchema("sfTurnToPosition", sf BEHAVI OR, sf TurnToPosi tion);
/1 Inicialitzar variables per defecte

punts = Il CrearlLlistaPunts();

| | Af egi r Punt (punts, 0, 0, 0);
| | Af egirPunt (punts, L_VECTOR, 0, 0);

vel ocitat = 100. 0;
/'l M ssatge final

sf SMessage(" Carrega de sfReachPosition.dll finalitzada");

}
EXPORT voi d
sf LoadExi t (voi d) /1 Fitxer que s'avalua al descarregar-se |la dll
{ sfrlnactive();
// Treiemels punts de la Ilista
Il DestruirlLlistaPunts(punts);
/'l M ssatge de descarrega
} sf SMessage(" Descarrega de reachPosition.dl| efectuada");

3.4 beh.c

/1 Starting Behavior/Act Schema Parser
fl oat angl e_entrada,;

/1 Defi ni ng behavi or sfTurnToPosition

/* for reference pointers */

stati
stati
stati
stati
stati

OO0 000

int _sfleft = TURN_LEFT;
int _sfright = TURN_RI GHT;
int _sfbackward = DECEL;
int sfforward = ACCEL;
int _sfspeed = ASPEED;

/* Starting code for behavior sfTurnToPosition */

voi d
voi d

/* gl
stati
stati
stati
stati
stati

sf TurnToPosi ti on_update();
sf TurnToPosi ti on_setup();

obal vars for update fn */

Cc

Cc
Cc
Cc
Cc

fl oat aen;
float nod__0O;
fl oat aeng;
float nod__1;
fl oat aep;
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static float nod__2;
static float aepg;
static float nod__3

behavi or
_beh_sf TurnToPosi tion = {"sf TurnToPosition",

sf TurnToPosi ti on_setup, /* setup function */

sf TurnToPosi ti on_update, /* body function */

0, /* nunber of parans */

{sfINT},

4, /* nunber of rules */

{{"rule__0", &aen, & sfright, &mod__0},
{"rule__1", &aeng, & sfright, &mod__1},
{"rule__2", &aep, & sfleft, &md__2},
{"rule__3", &aepg, & sfleft, &md__3}

}
I

behavi or *sf TurnToPosition = & beh_sfTurnToPositi on;

voi d
sf TurnToPosi ti on_setup (beh_parans _parans) {

}

/* global vars for update fn */
static float dist_zero;
static float aez;

voi d
sf Tur nToPosi ti on_updat e( beh_paranms _par ans)

{

angl e_entrada = || Angl ePunt (punts, 1);
di st_zero = f_eq(! ! Di stanci aPunt (punts, 0), 0.0, p_dist_tol *3);

aeng = straight_down(angl e_entrada, - 90.0, -60.0);

aen = strai ght _down(angl e_entrada, -15.0, -5.0);
aez = f_eq(angl e_entrada, 0.0, 5.0);
aep = up_straight(angl e_entrada, 5.0, 15.0);

aepg = up_straight(angl e_entrada, 60.0, 90. 0);
/* Begin activity section */
c_act_v = c_act_t = 0.0;
c_act_t = dist_zero;

c_goal = f_and(aez, di st_zero);
mod__ 0 = sf MODERATELY;

mod__ 1 = sf SHARPLY;

mod__ 2 = sf MODERATELY;

mod__ 3 = sf SHARPLY;

/* Endi ng code for behavior sfTurnToPosition */

static float at_nax_speed = 400. 0;
#define GP_TURN_FACTOR 6.0

/1 Defi ni ng behavi or sf Anar APos

/* Starting code for behavior sfAnarAPos */




- 46 -

voi d sf Anar APos_updat e();
voi d sf Anar APos_set up();

/* global vars for update fn */

static float at_too_slow
static float at_too_fast;
static float at_speed;

static float ant__4;

static float at_pos_on_left;
static float at_turn_anount;
static float ant__5;

static float at_pos_on_right;
static float ant__6;

static float at_pos_achieved;
static float speed__7 = 0.0;
static float ant__8;

static float at_angle_way_off;
static float speed__9 = 0.0;
static float ant__10;
behavi or

_beh_sf Anar APos = {"sf Anar APos",

sf Anar APos_setup, /* setup function */

sf Anar APos_update, /* body function */

2, /* nunber of params */

{sf FLOAT, sfFLQAT},

5, /* nunber of rules */

{{" Approach_speed", &ant__4, & sfspeed, &at_speed},

"Pos_on_left", &nt__5, & sfleft, &at_turn_anount},

"Pos_on_right", &nt__6, & sfright, &at_turn_anmount},
"Pos_here", &ant__8, & sfspeed, &speed__7},
"Angl e_way_of f", &ant__ 10, & sfspeed, &speed__ 9}

Lt N N W

}
3
behavi or *sf Anar APos = & beh sf Anar APos;

voi d

sf Anar APos_set up (beh_parans _parans) {
float speed = _parans[O0].f;
float radius = _parans[1].f;

}

/* global vars for update fn */
static float ach;

voi d
sf Anar APos_updat e( beh_par ans _par ans)

float speed = _parans[O0].f;
float radius = _parans[1].f;

float x, y, phi, delta;

int lhs_clear, rhs_clear;

float ach, left, right, bleft, bright, wayoff;
float too_slow, too_fast;

at _speed = M N(speed, at _max_speed) ;

too_fast = f_greater(sfTargetVel (), speed, (fl oat) (speed*. 2));
too_slow = f_snal |l er (sf Target Vel (), at _speed, (fl oat) (at _speed*. 2));
x = || GbtenirXPunt (punts, 0);

y = || Qbt enirYPunt (punts, 0);

phi = |1 Angl ePunt (punts, 0);
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delta = sfTarget Head();
if (phi < 0.0)

if (delta > phi) delta = delta - phi;
el se delta = 0.0;

}

el se

if (delta < phi) delta
el se delta = 0.0;
}
at _turn_anmount = (float)(GP_TURN_FACTOR) * f_not(f_near(delta, 6.0));
rhs_cl ear = occupi ed(300, - 600, 400, 600, 1) ;
| hs_cl ear = occupi ed(300, 600, 400, 600, 1) ;

phi - delta;

ach = strai ght _down( MAX( ABS(x), ABS(y)),radius, (float)(radius * 0.5));
| eft = up_straight(phi, 10.0, 30.0);

ri ght = up_straight(-phi, 10.0, 30.0);

bl eft = straight_down((float)lhs_clear, 100. 0, 300.0);

bri ght = straight_down((float)rhs_clear, 100.0, 300.0);

wayof f = up_strai ght (ABS(phi), 50.0, 70.0);

at_pos_on_left = f_and(left, f_or(wayoff,f_not(bleft)));
at_pos_on_right = f_and(right, f_or(wayoff,f_not(bright)));
at _pos_achieved = f_very(f_very(ach));

at _angl e_way_off = wayoff;

at _too_slow = f_and(too_slow, f_and(f_not(ach), f_not(wayoff)));
at _too_fast = f_and(too_fast, f_not(wayoff));

/* Begin activity section */
c_act_v = c_act_t = 0.0;

c_act_v = 1.0;

— 1. ’

c_act_t = 0

c_progress = 1.0;

c_goal = ach;

ant__ 4 = f_or(at_too_slow at_too_fast);
ant _ 5 = at_pos_on_l eft;

ant__6 = at_pos_on_ri ght;

ant __ 8 = at_pos_achi eved;

ant 10 = at_angl e_way_off;

/* Endi ng code for behavior sfAnarAPos */
/1 Endi ng Behavi or/ Act Schema Par ser
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4 sfDoTrajectory

4.1 behavior.beh

Begi nBehavi or sf DTFol | owTr aj ect ory

Par ans
Rul es
If esquerra Then Turn Left Very Slowy
If molt_esquerra Then Turn Left
If dreta Then Turn Right Very Slowy
If molt_dreta Then Turn Ri ght
Updat e
punt _segui nent = Buscar Punt Segui nent () ;
final = (float)(punt_segui nent==l1 NunPunts(trajectoria)-1);
if (final<0.5)
{
fl oat angl e_aux;
angl e_aux = ||l Angl ePunt (trajectoria, punt_segui nent);
if (sentit==-1)
{
angl e_aux = sfAdd2Angl e(angl e_aux, 180. 0);
}
esquerra = up_straight (angl e_aux, 0.0, +m n_angl e) ;
nol t _esquerra = up_straight (angl e_aux, 90. 0, 90+m n_angl e) ;
dreta = straight_down(angl e_aux, -m n_angl e, 0. 0);
nol t _dreta = straight_down(angl e_aux, -90-m n_angl e, - 90.0);
}
el se
{
Par ar Vel ocitat () ;
esquerra = 0.0;
dreta = 0.0;
nol t_esquerra = 0.0
nolt_dreta = 0.0;
Activity
Turn 1.0
Goal fina

EndBehavi or

Begi nBehavi or sf DTPar ar

Par ans
Rul es
If 1.0 Then Speed 0.0
Updat e
vel _zero = (float) (sfTarget Vel ()==0.0);
final = (float)(punt_segui nent==l1 NunPunts(trajectoria)-1);
if (final>0.5) punt_seguinment =0
Activity

Speed fi nal
Goal vel _zero And final
EndBehavi or
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Begi nBehavi or sf DTVel oci t at Const ant

Par ans
Rul es
I f desviat Then Speed vel _parada
If nolt_desviat Then Speed 0.0
If Not(desviat O nolt_desviat) Then Speed vel ocitat
Updat e
{
fl oat angl e_aux;
angl e_aux = |l Angl ePunt(trajectoria, punt_segui nent);
if (sentit==-1)
{
angl e_aux = sfAdd2Angl e(angl e_aux, 180. 0);
}
velocitat = velocity*sentit;
vel _parada = velocity * v_slow
desviat = f_or(up_straight (angl e_aux, 0.0, +m n_angl e),
strai ght _down(angl e_aux, -m n_angl e, 0.0));
nol t _desviat = f_or(strai ght _down(angl e_aux, - m n_angl e, 0. 0),
strai ght _down(angl e_aux, -90-m n_angl e, -90.0) ) ;
}
Activity
Speed 1.0

EndBehavi or

4.2 sfDoTrajectory.h

/* LR I S O S */

/* FITXER sfDoTrajectory.h */

/* R S S S */

I T R
/1 1Inclusio6 de definicions

#i nclude "sfUtils.h"
#i ncl ude "saphira. h"

R
/! Definici6 de constants
[ R

#define Pl 3.1416

R T R
/1 Definicié de funcions
R T T

voi d sfDTStart (void);
voi d sf DTSt op(void);

voi d sfDTSet | nactive(void);

int sfDTlsTrajectoryReach(void);
float sfDTTrajectoryDi stance(void);

voi d sf DTAddPoi nt (fl oat x, float y);

voi d sf DTAddd obal Poi nt (float x, float y);
voi d sf DTRenoveAl | Poi nt s(voi d);

i nt sf DTGet Nunber O Poi nt s(voi d);

voi d sf DTWitePoi nts(void);

voi d sf DTWited obal Poi nts(void);




-850 -

voi d sf DTSet Forwar d(voi d) ;
voi d sf DTSet Backwar d(voi d);
i nt sf DTl sForward(void);

i nt sf DTl sBackward(void);

voi d sfDTSet Vel ocity(float v);
float sfDTGet Vel ocity(void);
void sfDTSetPriority(int p);
int sfDTGetPriority(void);

voi d sfDTSet Spli ne(void);
voi d sf DTSet Bezi er (voi d);
int sfDTlIsSpline(void);
i nt sf DTl sBezier(void);

voi d sfDTSet Knots(int pos, float val ue);
voi d sfDTSet KTraj ectory(int k);
i nt sfDTGet KTraj ectory(void);
voi d sf DTSet Resol ution(float r);
fl oat sfDTCGet Resol ution(void);
voi d sfDTSet VS| owm f | oat vs);
float sfDTCGetVSI owvoid);

voi d sfDTSet M nDi st (fl oat nd);
float sfDTGetM nDi st (void);

voi d sf DTSet M nAngl e(fl oat ma);
float sfDTGet M nAngl e(void);

/1 Per un bon funcionanment s'ha de cridar després de posar els punts
/1 Si no es fa aixi no té efecte (cada cop que s'afegeix un punt es reinicia)

I R
/1 Definicid de funcions Sinplificades Tracking
I R

voi d sf DTSTSet Position(float x, float y, float angle);
voi d sfDTSTStart (void);

voi d sf DTSTSt op(voi d);

i nt sfDTSTIsPositionReach(void);

voi d sf DTSTSet Vel ocity(fl oat v);

voi d sfDTSTSetPriority(int p);

R
/1 Definici6 de variables globals
R
Ll'istaPunts |lista;

LIistaPunts trajectoria;

I R
/1 Definicid de paranetres de funci onanment
I R

int es_spline;
float velocity;
int priority;
Vect or knots;
int ktrajectory;
fl oat resol uci o;
float v_slow
float mn_dist;
float m n_angl e;

int sentit; // 1 Endavant, -1 Enrera

int en_funci onanent = 0;
int inactive = 1;
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/] Definicio6 de paranetres d' estat
R e

i nt punt_segui nent;

4.3 sfDoTrajectory.c

/* R S O O O O */

/* FITXER sfDoTraj ectory.c*/

/* kkkkkkhkkkhkhkhkkhkhkkhkkkhkhkkrkkkx*% */

#i ncl ude "sfDoTrajectory. h"

[ e
/1 Declaraci 6 de funcions internes
J B

i nt Buscar Punt Segui ment (voi d) ;

i nt ConprovarKnot s(void);

voi d | nici ar Conpor t ament s(voi d) ;
voi d Par ar Conportanent s(void);
voi d Parar Vel ocitat(void);

voi d Acti var Conport ament s(voi d)

{
if (!inactive)
if (en_funcionanent) sfDTStart();
el se sfDTStop();
}
}
voi d DrawTraj ect ory(voi d)
{

i nt nunpunts;
i nt knot sok;

/1 Conprovar que tot és correcte (si no sortir)

if (I'I'NunmPunts(llista)<=1) return;
knot sok = Conprovar Knot s() ;

/1 Es destrueix la trajectoria actual

|1 DestruirLlistaPunts(trajectoria);

/1l Es calcula el nonmbre de punts estimats necessaris
numpunts = (int)
i{f (nunmpunt s<=(3

}

/! Calculemla trajectoria

(I'l Longi tudLlista(llista)/resol ucio);
*[ I NunPunts(llista)))

nunpunts = 3*| I NunPunts(llista);

if (es_spline)
i f (knotsok)

trajectoria =
Cal cul ar Spli ne(llista, knots, ktraj ectory, nunpunts);

}

el se

{
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trajectoria =
Cal cul ar St andardSpl i ne(lli sta, ktraj ectory, nunpunts);

}
el se
{
trajectoria = CalcularBezier(llista,ktrajectory, nunpunts);
}
}
e
/1 1Inclusi6 de conportanents
L

#i ncl ude "beh.c"

I
/1 Codi de |es funcions
R e
voi d sfDTSet | nacti ve(voi d)
{
sf RenoveTask(" sf DTSt op") ;
sf RenoveTask("sf DTParar™);
sf RenoveTask("sf DTnantenir_vel ocitat");
sf RenoveTask(" sf DTFol | owTr aj ectory");
i nactive = 1;
}
voi d sf DTSet For war d( voi d)
{
sentit = 1;
Acti var Conport anment s() ;
}
voi d sf DTSet Backwar d( voi d)
{
sentit = -1;
Acti var Conport anent s();
}
i nt sf DTl sForward(voi d)
{
return (sentit==1);
}
i nt sf DTl sBackwar d(voi d)
{
return (sentit==-1);
}
voi d sfDTStart (void)
{
Dr awTr aj ectory():
I ni ci ar Conportanment s();
}
voi d sf DTSt op(voi d)
{
Dr awTr aj ectory();
Par ar Conport anent s();
}
i nt sfDTlsTraj ectoryReach(void)
{
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return (punt_segui ment ==l NunPunts(trajectoria)-1);
}
float sfDTTrajectoryDi stance(void)
{
return Il LongitudLlistalnterval (trajectoria, punt_seguinment, -1);
}
voi d sf DTAddPoi nt (fl oat x, float y)
{
Il AfegirPunt(llista, x, y, 0.0);
Dest rui r Vect or (knot s) ;
knots = CrearVector (I NunPunts(llista)+ktrajectory);
I nicialitzarVector(knots);
Dr awTr aj ect ory();
Acti var Conport anent s();
}
voi d sf DTAddQ obal Poi nt (fl oat x, float y)
{
| | Af egirPuntd obal (Ilista, x, y, 0.0);
Dest rui r Vect or (knot s) ;
knots = CrearVector (|| NunmPunts(l1ista)+ktrajectory);
InicialitzarVector(knots);
Dr awTr aj ectory();
Act i var Conportanents();
}
voi d sf DTRenoveAl | Poi nt s(voi d)
{
punt _segui nent = O;
I'1 El'i mi nar Tot sPunts(llista);
I'1 El'i mi nar TotsPunts(trajectoria);
Acti var Conportanents();
}
i nt sf DTGet Nunber O Poi nt s(voi d)
{
return || NunPunts(llista);
}

voi d sf DTWit ePoi nts(voi d)

Il EscriureLlistaPunts(llista);

}

voi d sf DTWited obal Poi nt s(voi d)

Il EscriurellistaPuntsd obal s(Ilista);

}

voi d sfDTSet Vel ocity(float v)

{
if (v<=10.0) v = 10.0;
if (v>=300.0) v = 300.0;
velocity = v;
Acti var Conportanents();

}

fl oat sfDTCGet Vel ocity(void)

{

return vel ocity;
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}
voi d sf DTSet Spl i ne(voi d)
{
es_spline = 1;
Dr awTr aj ect ory();
Act i var Conport anent s();
}
voi d sf DTSet Bezi er (voi d)
{
es_spline = 0;
Dr awTr aj ectory();
Acti var Conpor t ament s() ;
}
int sfDTlsSpline(void)
{
return es_spline
}
i nt sf DTl sBezier(void)
{
return (!es_spline);
}
voi d sfDTSet Knot s(int pos, float val ue)
{
if (pos<0 || pos>=Di nVect or (knots))
{
sf SMessage(" 1 ndex incorrecte. No s'efectua cap acci6");
return;
}
Assi gVect or (knot s, pos, val ue) ;
i f (ConprovarKnots())
Dr awTr aj ectory();
Acti var Conportanents();
}
}
voi d sfDTSet KTraj ectory(int k)
{
if (k<2) k =2
ktrajectory = k;
Dr awTr aj ectory();
Act i var Conportanent s();
}
int sfDTGet KTraj ectory(voi d)
{
return ktrajectory;
}
void sfDTSetPriority(int p)
{

if (p<0) p = 0;
priority = p

Acti var Conportanents();




int sfDTGetPriority(void)
{

}

voi d sfDTSet Resol ution(float r)

return priority;

if (r<10.0) r = 10.0;

resolucio =r;
Dr awTr aj ectory();

Acti var Conport anment s() ;
}

float sfDTGet Resol ution(void)
{

}

voi d sfDTSet VS| owm | oat vs)
{

return resol ucio;

if (vs<0.0) vs

0.
if (vs>1.0) vs 1.

0
0
v_slow = vs;

Act i var Conport anment s();

}
float sfDTGet VSI ow voi d)
{
return v_sl ow,
}

voi d sfDTSet M nDi st (fl oat nd)
{
if (md<0.0) nmd = 0.0;
m n_di st = nd;

Acti var Conpor t ament s() ;
}

float sfDTGetM nDi st (void)
{

}

voi d sfDTSet M nAngl e(fl oat mm)

return mn_dist;

if (ma<0.0) ma = 0.0;
nm n_angle = ng;

Acti var Conport anent s();
}

fl oat sfDTGet M nAngl e(voi d)
{

}

I
/1l Codi de les funcions internes

return m n_angl e;
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i nt Buscar Punt Segui nment (voi d)

{

}

int i, punt;
float dist;

punt =
dist =
if (di
{

}

Il NumPunt s(trajectoria)-1;
|1 Di stanci aPunt (trajectoria, punt);
st <mi n_di st)

return punt;
= M ni naDi stanci aLl i staPunts(trajectoria);

if (i<punt_seguiment) i = punt_segui nent;
while (i<llINumPunts(trajectoria))
{

fl oat aux;

aux = || DistanciaPunt(trajectoria,i);
i f (aux>=m n_dist && aux<di st)
{
di st
punt

aux;
i

i ++;

}

return punt;

i nt Conprovar Knot s(voi d)

{

}

int i, correcte;
i f (D nmVector(knots)<=2) return O;
correcte = 1;
i = 0;
whil e (i<(Di nVector(knots)-2) && correcte)
correcte = (ConsVector(knots,i)<=ConsVector(knots,i+1));

i ++;

}

correcte = correcte &% (ConsVector(knots, 0)<
ConsVect or (knot s, Di nect or (knots)-1));

return correcte;

voi d | ni ci ar Conpor t ament s(voi d)

sf St art Behavi or (sf Stop, "sf DTStop",
O,priority,1);

sf St art Behavi or (sf DTPar ar, "sfDTParar",
O,priority,0);

sf St art Behavi or (sf DTVel oci t at Constant, "sfDTnantenir_velocitat",
0,priority,0);

sf St art Behavi or (sf DTFol | owTr aj ect ory, "sfDTFol | owTraj ectory",
O,priority,0);

en_funci onanent = 1;
i nactive = 0O;
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}

voi d Par ar Conport anent s(voi d)

{
sf St art Behavi or (sf Stop, "sf DTStop",

0,priority,0);

sf St art Behavi or (sf DTPar ar, "sfDTParar",
O,priority,1);

sf St art Behavi or (sf DTVel oci t at Constant, "sfDTnantenir_velocitat",
O,priority,1);

sf St art Behavi or (sf DTFol | owTr aj ectory, "sfDTFol | owTraj ectory",
O,priority,1);

en_funci onament = 0;
i nactive = 0O;

}

voi d Parar Vel oci tat (voi d)

sf St art Behavi or (sf DTVel oci t at Constant, "sfDTmantenir_vel ocitat",
O,priority,1);

N
/1 Codi de |les funcions sinplificades tracking
e

voi d sf DTSTSet Position(float x, float y, float angle)
{

float vx, vy, aux;

aux = (float)(sqrt(x*x+y*y)/3);
i f (aux>1200.0) aux = 1200.0;

VX
vy

aux*(fl oat) (cos(angl e*2*Pl/360));
aux*(fl oat) (sin(angl e*2*Pl/360));

sf DTRenmoveAl | Poi nts();

if (x>=0.0)
{
sf DTSet For war d() ;

sf DTAddPoi nt (0, 0) ;

sf DTAddPoi nt (aux/ 2, 0) ;

sf DTAddPoi nt (aux, 0) ;

sf DTAddPoi nt (X- VX, y-Vvy);

sf DTAddPoi nt (x- (vx/ 2),y-(vy/2));
sf DTAddPoi nt (X, Y);

el se
sf DTSet Backwar d() ;

sf DTAddPoi nt (0, 0) ;
sf DTAddPoi nt (- aux/ 2, 0) ;
sf DTAddPoi nt ( - aux, 0) ;
sf DTAddPoi nt ( x+vX, y+vy);
sf DTAddPoi nt (x+(vx/ 2),y+(vy/ 2));
sf DTAddPoi nt (X, y);
}

sf DTSet Bezi er () ;




- 58 -

voi d sf DTSTSt art (voi d)

sfDTStart();

}

voi d sf DTSTSt op(voi d)

{ sf DTSt op() ;

}

i nt sfDTSTI sPositionReach(void)

{ return sfDTIsTraj ectoryReach();
}

voi d sfDTSTSet Vel ocity(fl oat v)

i sf DTSet Vel ocity(v);

voi d sfDTSTSetPriority(int p)

sfDTSet Priority(p);

A e
/1 Fitxers de carrega i descarrega de la dll
A R R R

EXPORT voi d
sf Loadl ni t (voi d) /! Fitxer que s'avalua al carregar-se la dll

{
/1 Mssatge d'inici

sf SMessage(" I niciant carrega sfDoTrajectory.dl|");
/1 Carrega de les funcions a Col bert

sf AddEval Fn("sfDTStart", sfDTStart, sfvd D, 0, sfvdD);
sf AddEval Fn("sf DTSt op", sfDTStop, sfvO D, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn("sf DTSet | nacti ve", sfDTSetlnactive, sfvOD, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn(" sf DTl sTr aj ect oryReach", sfDTlsTraj ectoryReach, sflINT, O,
sfvad D);

sf AddEval Fn("sf DTTraj ect oryDi st ance", sfDTTrajectoryDi stance, sfFLOAT, O,
sfvad D);

sf AddEval Fn(" sf DTAddPoi nt", sfDTAddPoi nt, sfVO D, 2, sfFLOAT, sfFLQAT);

sf AddEval Fn(" sf DTAddA obal Poi nt", sfDTAddd obal Point, sfVvO D, 2, sfFLOAT,
sf FLOAT) ;

sf AddEval Fn(" sf DTRenpveAl | Poi nts", sfDTRenoveAl | Points, sfvO D, 0, sfvAD);

sf AddEval Fn( " sf DTGet Nunber Of Poi nt s", sf DTGet Nunber O Poi nts, sfINT, O,
sfVvA D) ;

sf AddEval Fn("sf DTWitePoints", sfDIWitePoints, sfvOD, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn("sf DTWit ed obal Poi nts", sfDTWited obal Points, sfvOD, O,
sfVvA D) ;

sf AddEval Fn(" sf DTSet Vel ocity", sfDTSetVelocity, sfvOD, 1, sfFLOAT);
sf AddEval Fn( " sf DTGet Vel ocity", sfDTGetVel ocity, sfFLOAT, 0, sfvAOD);
sf AddEval Fn("sfDTSet Priority", sfDTSetPriority, sfvOD, 1, sfINT);
sf AddEval Fn("sfDTGet Priority", sfDTGetPriority, sfINT, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn( " sf DTSet Spl i ne", sfDTSetSpline, sfvOD, 0, sfvOD);
sf AddEval Fn( " sf DTSet Bezi er", sfDTSetBezier, sfvOD, 0, sfvdD);
sf AddEval Fn( " sf DTl sSpline", sfDTIsSpline, sfINT, 0, sfvOD);
sf AddEval Fn( " sf DTl sBezi er", sfDTlIsBezier, sfINT, 0, sfvAD);
sf AddEval Fn("sf DTSet Knot s", sfDTSetKnots, sfVO D, 2, sflINT, sfFLOAT);
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sf AddEval Fn( " sf DTSet KTr aj ectory"”, sfDTSetKTrajectory, sfVO D, 1, sfINT);
sf AddEval Fn( " sf DTGet KTr aj ectory", sfDTCet KTraj ectory, sfINT, 0, sfvOD);
sf AddEval Fn( " sf DTSet Resol uti on", sfDTSetResolution, sfvO D, 1, sfFLQAT);
sf AddEval Fn( " sf DTGet Resol uti on", sfDTGetResol ution, sfFLOAT, 0, sfvAD);
sf AddEval Fn( " sf DTSet VS| ow', sfDTSet VSl ow, sfVvAO D, 1, sfFLQOAT);

sf AddEval Fn(" sf DTGet VS| ow', sfDTGet VSl ow, sfFLQOAT, 0, sfVvAD);

sf AddEval Fn("sf DTSet M nDi st", sfDTSetM nDist, sfvOD, 1, sfFLOAT);

sf AddEval Fn("sf DTGet M nDi st", sfDTGetM nDi st, sfFLOAT, 0, sfvAD);

sf AddEval Fn(" sf DTSet M nAngl e", sfDTSet M nAngle, sfvO D, 1, sfFLOAT);

sf AddEval Fn(" sf DTGet M nAngl e", sfDTGet M nAngl e, sfFLOAT, 0, sfvAOD);

sf AddEval Fn(" sf DTSet For war d", sf DTSet Forward, sfvd D, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn(" sf DTSet Backwar d", sfDTSet Backward, sfvO D, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn(" sf DTl sForwar d", sfDTlIsForward, sfINT, 0, sfvAOD);

sf AddEval Fn(" sf DTl sBackwar d", sfDTlsBackward, sflINT, 0, sfVvAOD);

sf AddEval Fn(" sf DTSTSet Posi ti on", sfDTSTSetPosition, sfvVOD, 3, sfFLOAT,
sf FLOAT, sf FLOAT);

sf AddEval Fn("sf DTSTStart", sfDTSTStart, sfvO D, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn("sf DTSTSt op", sfDTSTStop, sfvO D, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn( " sf DTSTI sPosi ti onReach", sfDTSTI sPositionReach, sfINT, O,
sfva D);

sf AddEval Fn("sf DTSTSet Vel oci ty", sfDTSTSetVelocity, sfVOD, 1, sfFLQAT);

sf AddEval Fn("sf DTSTSet Priority", sfDTSTSetPriority, sfvVOD, 1, sflNT);

/1 Inicialitzar variables per defecte
Ilista = IlCrearLlistaPunts();

trajectoria = |l CrearlLlistaPunts();
knots = CrearVector(1);

es_spline = 1;
vel ocity = 100. 0O;
priority = 1;
ktrajectory = 4;

resol uci o = 50.0;
v_slow = 0.5;

m n_di st = 100. 0;
m n_angle = 10. 0;
sentit = 1;

/1 M ssatge final

sf SMessage("Carrega de sfDoTrajectory.dll finalitzada");

}
EXPORT voi d
sf LoadExi t (voi d) /'l Fitxer que s'avalua al descarregar-se la dll
{

/| Descarregar nendbria de variabl es

Il DestruirLlistaPunts(llista);

|1 DestruirLlistaPunts(trajectoria);

Dest ruirVect or (knots);

/1 M ssatge de descarrega

sf SMessage( " Descarrega de sfDoTrajectory.dl | efectuada");
}
4.4 beh.c

/1 Starting Behavior/Act Schema Parser
/1 Defi ni ng behavi or sfDTFol | owTr aj ectory

/* for reference pointers */
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static int _sfleft = TURN_LEFT;
static int _sfright = TURN_RI GHT;
static int _sfbackward = DECEL;
static int _sfforward = ACCEL;
static int _sfspeed = ASPEED,

/* Starting code for behavior sfDTFoll owlrajectory */

voi d sf DTFol | owTr aj ect ory_updat e();
voi d sf DTFol | owTr aj ectory_setup();

/* global vars for update fn */

static float esquerra;
static float nod__0;

static float nolt_esquerra;
static float mod__1,

static float dreta;

static float nmod__2;

static float nolt_dreta;
static float nod__3;
behavi or

_beh_sf DTFol | owTraj ectory = {"sfDTFol | owTr aj ectory",
sf DTFol | owTr aj ectory_setup, /* setup function */
sf DTFol | owTr aj ectory_update, /* body function */
0, /* nunber of parans */

{sfINT},

4, [* nunber of rules */

{{"rule__0", &esquerra, & sfleft, &md__0},
{"rule__1", &mlt_esquerra, & sfleft, &mod__1},
{"rule__2", &dreta, & sfright, &md__2},
{"rule__3", &mlt_dreta, & sfright, &mwmwd__3}

}
I

behavi or *sf DTFol | owTr aj ectory = & beh_sf DTFol | owTr aj ectory;

voi d
sf DTFol | owTr aj ectory_setup (beh_parans _parans) {

}

/* global vars for update fn */
static float final;

voi d
sf DTFol | owTr aj ect ory_updat e( beh_par ans _par ans)

{

punt _segui nent = Buscar Punt Segui nment () ;
final = (float)(punt_segui nent==l1 NunPunts(trajectoria)-1);

if (final<0.5)

{
fl oat angl e_aux;
angl e_aux = |l Angl ePunt (traj ectoria, punt_segui nment);
if (sentit==-1)
{

angl e_aux = sf Add2Angl e(angl e_aux, 180. 0) ;
}
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esquerra = up_straight (angl e_aux, 0.0, +m n_angl e) ;

nol t _esquerra =
dreta =
nolt_dreta =

}
el se
{
Parar Vel ocitat ();
esquerra = 0.0;
dreta = 0.0;
nol t _esquerra = 0.0;
nolt_dreta = 0.0;
}
/* Begin activity section */
c_act_v = c_act_t = 0.0;
c_act_t = 1.0;
c_goal = final;
mod__ 0 = sfVSLOWY;
nod__1 = sf MODERATELY;
mod__ 2 = sfVSLOMLY;
mod__3 = sf MODERATELY;

/* Endi ng code for behavior sfDTFoll owlrajectory

/1 Defi ni ng behavi or sfDTPar ar

/* Starting code for behavior sfDTParar */

voi d sfDTPar ar_updat e();
voi d sf DTParar_setup();

/* global vars for
static float speed__4 =
static float ant__5;

update fn */
0. 0;

behavi or

_beh_sfDrTParar = {"sfDTParar",
sf DTParar _setup, /* setup function */
sf DTPar ar _update, /* body function */
0, /* nunber of params */

{sfINT},

1, /* nunber of rules */

{{"rule__0", &ant__5, & sfspeed, &speed__4}
}

b
behavi or *sfDTParar = & beh_sf DTParar;

voi d
sf DTPar ar _setup (beh_parans _parans) {

}

/* global vars for update fn */
static float vel zero;

voi d

up_strai ght (angl e_aux, 90. 0, 90+mi n_angl e) ;
strai ght _down(angl e_aux, -m n_angl e, 0. 0) ;
strai ght _down(angl e_aux, - 90-nmi n_angl e, - 90. 0) ;

*/
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sf DTPar ar _updat e( beh_parans _par ans)

{
vel _zero = (float) (sfTarget Vel ()==0.0);
final = (float)(punt_segui nent==l| NunPunts(trajectoria)-1);
if (final>0.5) punt_seguinment = O;
/* Begin activity section */
c_act_v = c_act_t = 0.0;
c_act_v = final;
c_goal = f_and(vel zero,final);
ant__ 5 = 1.0;
}

/* Endi ng code for behavior sfDTParar */

/1 Defi ni ng behavi or sfDTVel ocit at Const ant

/* Starting code for behavior sfDTVel ocitatConstant */

voi d sfDTVel oci t at Const ant _update();
voi d sfDTVel oci t at Const ant _setup();

/* gl obal

static float
static float
static float
static float
static float
static float
behavi or

vars for update fn */

desvi at ;

vel _parada;

nol t _desvi at;
speed__6 = 0.0;
vel ocitat;

ant __7;

_beh_sfDTVel ocitat Constant = {"sf DTVel oci tat Constant",
sf DTVel oci t at Constant _setup, /* setup function */
sf DTVel oci t at Const ant _update, /* body function */

/* nunber of params */

{sfINT},

/* nunber of rules */

{{"rule__0", &desviat, & sfspeed, &vel _parada},

{"rule__1", &mlt_desviat, & sfspeed, &speed__ 6},
{"rule__2", &ant__7, & sfspeed, &velocitat}

0,

3,

}
I

behavi or

voi d

*sf DTVel oci t at Constant = & beh_sf DTVel oci t at Const ant ;

sf DTVel oci t at Const ant _setup (beh_parans _parans) {

}

/* gl obal

voi d

vars for update fn */

sf DTVel oci t at Const ant _updat e( beh_par ans _par ans)

{

fl oat angl e_aux;

angl e_aux = Il Angl ePunt (traj ectori a, punt _segui ment);
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if (sentit==-1)
{

}

vel ocitat = velocity*sentit;

vel _parada = velocity * v_slow

desviat = f_or(up_straight (angl e_aux, 0.0, +m n_angl e),
strai ght _down(angl e_aux, -m n_angl e, 0.0));

nol t _desviat = f_or(strai ght_down(angl e_aux, -m n_angl e, 0. 0),
strai ght _down(angl e_aux, - 90-m n_angl e, -90.0));

angl e_aux = sfAdd2Angl e(angl e_aux, 180. 0) ;

}

/* Begin activity section */
c_act_v = c_act_t = 0.0;
c_act_v = 1.0;
ant __ 7 = f_not(f_or(desviat, nolt_desviat));

/* Endi ng code for behavior sfDTVel ocitatConstant */

/ /1 Endi ng Behavi or/ Act Schema Par ser
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5 sfTracking

5.1 behavior.beh

float dist_act;
float marge_dist;
fl oat marge_angl e;

Begi nBehavi or sf Tracki ng
Par ans
sf FLOAT c_di st
sf FLOAT c_vel oci t at
Rul es
If (Not energencia) And ((too_fast O too_slow) And (Not
massa_angl e)) Then Speed c_vel ocitat
If (Not energencia) And ((massa_angle)) Then Speed marge_parada
If (Not energencia) And (esquerra) Then Turn Left Very Slowy
If (Not emergencia) And (dreta) Then Turn Right Very Slowy
If energencia And ((too_fast O too_slow) And (Not e_nmassa_angle))
Then Speed c_vel ocit at

If energencia And e_nmssa_angl e Then Speed narge_parada

If enmergencia And e_esquerra Then Turn Left Very Slowy

If energencia And e_dreta Then Turn Right Very Slowy

If enmergencia And ((e_massa_prop) And (Not e_massa_angle)) Then Turn

Left Very Slowy
If enmergencia And ((e_nmassa_lluny) And (Not e_massa_angle)) Then
Turn Right Very Slowy
I nit
distancia_a_mantenir = c_dist;
vel ocitat _a mantenir = c_velocitat;
Updat e
/] Inicialitzaci 6 de parénetres

mar ge_di st = di st_sens*c_di st;

mar ge_angl e = angl e_sens*360;

mar ge_par ada = parada_sens*c_vel oci tat;

/] Calcul del contorn

c_cal cul _contorn();

/] Paranetres de |ogica difusa

too_fast = up_straight(sfTargetVel (), c_velocitat, c_velocitat+50);

too_sl ow = straight_down(sfTargetVel (), c_velocitat-50,
c_velocitat);

massa_angl e = strai ght _down(angl e_cam _control,-60.0,-20.0);

massa_angl e
f _or(massa_angl e, up_strai ght (angl e_cam _control, 20. 0, 60.0));

esquerra = up_straight(angl e_cani _control, 0.0, marge_angl e) ;
dreta = straight_down(angl e_canm _control,0.0,-marge_angl e);

/| Paranetres energencia de | ogica difusa

di st_act = distancia_control;
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energencia =
(float) ((dist_act>(c_dist*const_dist_energencia))]||(nodul (angl e_control)>angle_co
ntrol _emergencia)|| (Il NunPunts(lIlista)==0));
energencia =
f _or(energenci a, strai ght _down(r_reg,r_mi n_energencia, r_nmax_energenci a));
/lemergencia = 0.0

/1 if (energencia==1.0) sfSMessage("Energencia!");

e_massa_prop = up_straight(c_dist-dist_act, 0.0, marge_dist);
e_nmassa_| luny = strai ght_down(c_dist-dist_act,-nmarge_dist,0.0);

if (!seguir_dreta)

{
e_massa_|l luny = up_straight(c_dist-dist_act, 0.0, marge_dist);
e_massa_prop = straight_down(c_dist-dist_act, - marge_di st, 0. 0);

}

e_massa_angl e = strai ght _down(angl e_control, -60.0, -20.0);
e_massa_angle =
f _or(e_nmassa_angl e, up_strai ght (angl e_control, 20.0, 60.0));

e_esquerra = up_straight(angl e_control, 0.0, marge_angl e);
e_dreta = strai ght_down(angl e_control, 0.0, -nmarge_angl e);

/1 NMonitoritzar variables
c_nonitoritzar(nonitoritzacio);
c_visualitzar();

Activity
Turn 1.0

Speed 1.0
EndBehavi or

5.2 sfTracking.h

/* R I I O */

/* Fitxer sfTracking.h */

/* kkkkkkhkkkhkhkkhkkhkkkhkk* */

#include "sfUils.h"

R
/1 Funci 6 principal (ha d estar en un bl oc update)

e

N
/1 Funcions que realitzen un filtrat de | es dades

/l Crida als filtres

void c_aplicar_filtres(void);
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void c_filtre_angle(LlistaPunts |, float alfa_1, float alfa_2, float
max_correcte);
void c_filtre_focus(LlistaPunts |, float dist_focus);

void c_filtre_recta(LlistaPunts |);
/1 Funcions filtres

int correcte filtre_angle(float x, float y, float alfa_1, float alfa_2, float
max_correcte);

N R
/'l Funcions que calculen el control (x_reg, y_reg, angle_control)
N R R

voi d cal cul ar _cam (voi d);
voi d cal cul ar_angl e_cami (voi d);

void c_calcul _control (float x, float y, float *angle, float *dist);
void c_angle_control _y(float b0, float bl, float *angle);
void c_angle_control _x(float b0, float bl, float *angle);

void c_distancia_control (float x, float y, float *dist)

float c_cal cul ar XReg(voi d);
float c_cal cul ar YReg(void);

N e
/1 Funci 6 de nonitoritzaci 6 (veure vars internes des de Col bert)
e R

void c_nonitoritzar(int opcions);
void c_visualitzar();

R R
/1 Definicidé de funcions internes
/'l Funcions geonetriques: nddul (valor absolut) i distancia

float nodul (float x);
float distancia(float x, float y);

/1 Funcions que realitzen una regresi ¢ (i calculs associats)

void c_calcul _mitjanes(LlistaPunts |, float *x_mtja, float *y mitja)

voi d c_cal cul _variances(LlistaPunts |, float *cov_xy, float *sx_2, float *sy_2);
void c_calcul _recta_regressio(LlistaPunts |, float *x0, float *yO0, float *vx,
float *vy, float *r);

void c_calcul _r(LlIistaPunts |, float x0, float y0, float vx, float vy, float *r);

voi d c_cal cul _projeccio(float x1, float yl1, float xO, float y0, float vx, float
vy, float *xp, float *yp)

R
/1l Definici6 de constants

/1 Constants nuneriques

#define Pl 3.1416 /1 Nombre P

#define TOL_M N 0. 001 /'l Qual sevol valor nmenor sera tractat comO0.0
I R

/1 Definicid de paranetres

I R

/1 Paranetres del contorn

float distancia_a mantenir; /1 Var que conté la distancia a nanteégr
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float velocitat_a mantenir; /1 Var que conté la velocitat a mantenir
int seguir_dreta = 1; /1 Seguinent d objectes a la dreta =1, a
| esquerra = 0

int nmonitoritzacio = O; /1 NMonitoritzaci6 a aplicar

int visualitzacio = 7; /1 Visualitzaci 6 dels punts a aplicar

/|l Paranetres de control

float angle_sens = (float)O0.1; /1 Sensibilitat a |"angle
float dist_sens = (float)O0.1; /1 Sensibilitat a la distancia
fl oat parada_sens = 0.0; /1 Maxi m parada possi bl e quan angle o

di stancia incorrecte

float p_dist_radi _cam = 1000.0; // Distancia d'intersecci6 anb recta (Cal cul
cam)

float p_focus_control = 100.0; /1 Distancia del focus control (seguinment
de contorn)

/1l Paranetres dels filtres

int filtre_angle_activat = 1; /'l Filtre angle activat = 1, desactivat =
0

int filtre_focus_activat = 1; /'l Filtre focus activat = 1, desactivat =
0

int filtre_recta_activat = 1; /'l Filtre recta activat = 1, desactivat =
0

float p_alfa_1 = 15.0; /1 Angle recta 1 per ser correctes
(Filtre recta)

float p_alfa_2 = 45.0; /1 Angle recta 2 per ser correctes
(Filtre recta)

float p_nax_correcte = 3.0; /1 Factor nultiplicatiu per
distancia (Filtre recta)

float p_dist_focus = 500.0; /1 Distancia maxi ma del focus

(Filtre focus)
/] Paranetres energencia

float angl e_control _emergencia = 25.0;
float r_mn_energencia = (float)O0. 2;
float r_nmax_energencia = (float)O0. 2;
int metode_calcul _r = 1;

float const_dist_energencia = 1.0;

I
/1 Definicio6 de funcions per fixar i veure els paranetres
e R R P PP

float sfTGet D stanci aAvantenir(void);
voi d sf TSet Di st anci aAMantenir(float d);

float sfTGet Vel ocitat Avantenir(void);
voi d sfTSet Vel ocitat AMantenir(fl oat v);

i nt sfTlsSeguiment Dreta(void);

voi d sf TSet Segui ment Dret a(voi d);

i nt sfTlsSegui ment Esquerra(void);
voi d sf TSet Segui ment Esquerra(voi d);

int sfTGetMonitoritzaci o(void);
voi d sfTSet Monitoritzacio(int n);
int sfTGetVisualitzacio(void);
voi d sfTSet Vi sualitzacio(int v);

float sfTGet Angl eSensibilitat(void);

voi d sfTSet Angl eSensi bilitat(float s);
float sfTGetDi stanciaSensibilitat(void);
voi d sfTSet Di stanci aSensi bilitat(float s);
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fl oat sfTGet ParadaSensibilitat(void);

voi d sf TSet ParadaSensibilitat(float s);
float sfTGetDi stanciaRadi Control (void);
voi d sf TSet Di st anci aRadi Control (fl oat s);
float sfTGet D stanci aFocusControl (void);
voi d sf TSet Di st anci aFocusControl (fl oat d);

int sfTIsFiltreAngl eActivat (void);
int sfTIsFiltreFocusActivat(void);
int sfTIsFiltreRectaActivat(void);

voi d sfTSetFiltreAngl eActivat (voi d);
voi d sfTSetFiltreFocusActivat(void);
voi d sfTSetFiltreRectaActivat (void);

voi d sfTSet Fil treAngl eDesacti vat (voi d);
voi d sfTSetFiltreFocusDesactivat (void);
voi d sfTSetFiltreRectaDesacti vat (void);

float sfTGetPAl fal(void);

voi d sfTSet PAl fal(float p);

float sfTGetPAl fa2(void);

voi d sfTSet PAl fa2(float p);

float sfTGet PMaxCorrecte(void);
voi d sf TSet PMaxCorrecte(fl oat p);
float sfTGetPD st Focus(void);

voi d sf TSet PDi st Focus(fl oat p);
float sfTGetPD stPunts(void);

voi d sf TSet PDi st Punts(fl oat p);

fl oat sfTGet Angl eControl Ener genci a(voi d);

fl oat sfTGet RM nEnergenci a(void);

fl oat sfTGet RMaxEmer genci a(voi d);

voi d sf TSet Angl eCont r ol Ener genci a(fl oat v);
voi d sf TSet REnergenci a(float min, float nmax);
i nt sfTGet Met odeCal cul R(voi d);

voi d sf TSet Met odeCal cul R(int nr);

fl oat sfTGet Const Di st Energenci a();

voi d sf TSet Const Di st Emer genci a(fl oat c);

TR
/1] Definicid6 de variabl es

/1 Llista de dades (x,Y)

LI'i staPunts cam ; /1 Llista de punts que narca el cani a
seguir

LlistaPunts |lista; /1 Llista de punts anb | es dades originals
(i filtrades)

LlistaPunts |lista_energenci a; /1 Llista de punts per seguinment d' objectes o per

ener génci es

/1 Variables de control

float angle_control; /1 Variable per controlar |'angle des de | ogica
di fusa

float distancia_control; // Variable per controlar |la distancia des de |ogica
di fusa

float angle_cam _control; // Variable que determ na |'angle del punt del cani a
sequir

float r_reg;
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5.3 sfTracking.c

/* khkkhkkhkkhkkkhkkhkkhkhhkkkxk* */

/* Fitxer sfTracking.c */
/* kkhkkhkhkhkkkhkkhkhkhkkhkkhkhkhkxkkk*x */

#i ncl ude "saphira. h"

#i ncl ude "sonar. h"

#i ncl ude "sf Tracki ng. h"
#i ncl ude <assert. h>

R e
/1 Funci é principal
N e

voi d c_cal cul _contorn(voi d)
{

c_agaf ar_dades();

c_aplicar_filtres();

cal cul ar _angl e_cani ()

c_cal cul _control (c_cal cul ar XReg(), c_cal cul ar YReg(), &ngl e_control , &i st anc
a_control);

}
N e
/1 Funcions que agafen | es dades
N R
voi d c_agaf ar _dades(voi d)
{ _
int i;
s_actualitzar(); /1S actualitza
el sonar
I'1 El'i mi nar Tot sPunts(cani); /! Esborremla llista
cam
I'1 El'i mi nar Tot sPunts(llista); /! Esborremla llista
Ilista
Il El'i mi nar Tot sPunts(l1lista_energencia); /1 Esborremla llista
I'lista_energenci a
/1l Insertemels punts del sonar
i = 1;
while (i<=s_elenents())
{
Il AfegirPunt(llista,s_x(i),s_y(i),0.0);
Il AfegirPunt(llista_energencia,s_x(i),s_y(i),0.0);
i ++;
}
}
N
/1 Funcions que realitzen un filtrat de | es dades
N

void c_aplicar_filtres(void)
{
if (filtre_angle_activat)
{
c_filtre_angle(llista,p_alfa_1,p_alfa_2,p_nmax_correcte);
if (Il NumPunts(l1ista)>0)
c_filtre_angle(llista_energencia,p_alfa_1,p_alfa_2,p_nmax_correcte);

}
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if (filtre_focus_activat)
{
c_filtre_focus(llista, p_dist_focus);
if (Il NunPunts(llista)>0)
c_filtre_focus(llista_energencia, p_focus_control);

}
if (filtre_recta_activat)
{
c_filtre_recta(llista);
}
}
void c_filtre_angle(LlistaPunts |, float alfa_1, float alfa_2, float
max_correcte)
{
int i;
i = 0;
while (i<l NumPunts(l))
{

if
('correcte_filtre_angle(ll CotenirXPunt(l,i),!lCbtenirYPunt(l,i),alfa_1,alfa_2, nax
_correcte))

['1Eli minarPunt(l,i);
conti nue;

}

int correcte filtre_angle(float x, float y, float alfa_1, float alfa_2, float
max_correcte)

{
int resultat;
fl oat dist_max;
di st_max = di stancia_a_mantenir*nmax_correcte;
resultat = 1;
if (!seguir_dreta)
alfa 1 = -alfa_1;
alfa_ 2 = -alfa_2;
resultat = resultat&&((y-x*tan(al fa_1*2*Pl/360))>=0);
resultat = resultat&.((y-x*tan(al fa_2*2*PI/360))>=0);
}
el se
{
alfa_ 1 = alfa_1;
alfa 2 = alfa_2;
resultat = resultat&&((y-x*tan(al fa_1*2*Pl/360))<=0);
resultat = resultat&_((y-x*tan(alfa_2*2*Pl/360))<=0);
}
resultat = resultat&&(distancia(x,y)<=dist_max);
return resultat;
}
void c_filtre_focus(LlistaPunts |, float dist_focus)

{
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int i, i_mn;
float x_mn, y_mn;

if (I'l'NumPunts(l)<1l) return;

i_mn = MnimbDi stanciaLl i staPunts(l);
Xx_mn = llQotenirXPunt(l,i_mn);
y_mn = 11CbtenirYPunt(l,i_mn);

i = 0;

while (i<llNumPunts(l))

{
if (!'(distancia(x_mn-11GObtenirXPunt(l,i),y_mn-
|1 Gbt eni rYPunt (1,i))<=dist_focus))

[1EliminarPunt(l,i);

conti nue;
}
i ++;
}
}
void c_filtre_recta(LlistaPunts |)
{

/!l Posa es punts sobre una recta

float xO0,y0, vx, vy;
float x_final,y_final;
int i;

if (IlI'NunmPunts(l)<2) return;

c_cal cul _recta_regressio(l, &0, &0, &vx, &y, & _regq);
c_cal cul _r(l,x0,y0, vx, vy, & _reqg);

i = 0;
while (i<l NumPunts(l))
{

c_cal cul _projeccio(llOotenirXPunt(l,i),I1CbtenirYPunt(l,i), x0,y0,vx, vy, &_f
inal,&_final);
I'l Canmbi arPunt (I,i,x_final,y_final,0.0);

R e
/'l Funcions que calculen el cani control (distancia, angle_control)
R e T T

voi d cal cul ar_angl e_cam (voi d)
{
float x_vect, y_vect, x0, y0, xOantic, yOantic, r;
doubl e a, b,c, discrimnant;
doubl e z1, z2, z;
float xf,yf;

angl e_cam _control = 0.0; // Es posa a 0 per si no es pot cal cul ar
if (Il'NunmPunts(llista)<2) return;

// Calculemels vectors

if (filtre_recta_activat)
c_calcul _recta_regressio(llista, &0, &0, &_vect, & _vect, &r);
el se

{
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c_calcul _recta_regressio(llista, &0, &0, &_vect, & _vect, & _reg);
c_calcul _r(llista,x0,y0,x_vect,y_vect, & _reg);

}
x0antic = xO0;
yOantic = yO0;

/1 Calculemla recta a distancia adequada

{
float x_perp, y_perp;
X_perp = y_vect;
y_perp = -x_vect;
i f ((x0*x_perp+y0*y_per p)>0)
{
X_perp = -y_vect;
y_perp = x_vect;
}
x0 = x0 + x_perp*di stancia_a_nantenir;
y0 = y0 + y_perp*di stancia_a_nmantenir;
}

/1 Calculemels paranetres de |a equaci 6

= X_vect*x_vect + y_vect*y_vect;

= 2 * (x_vect*x0 + y_vect*y0);

= x0*x0 + yO0*y0 - p_dist_radi _cam *p_dist_radi _cam;
iscrimnant = b*b - 4*a*c;

if (a<TOL_M N) return;

// Elimnemtots els punts del cami

I'1 El'i mi nar Tot sPunts(cani);

/1 Conprovem tipus d' equaci 6

if (discrimnant>TO._M N)

{
z1 = (-b+sqgrt(discrimnant))/(2%a);
z2 = (-b-sqrt(discrimnant))/(2%a);
xf = (float)(x0+z1*x_vect);
yf = (float)(y0+z1*y vect);

| | Af egi r Punt (canmi, xf, yf,0.0);

xf (float) (x0+z2*x_vect);
yf (float)(y0+z2*y_vect);
Il

Af egi r Punt (cani , xf, yf, 0.0);

}
else if (discrimnant<TOL_MN)

{
z1 = (y_vect*x0 - x_vect*y0)/a;
xf = (float)(zl*y_vect);
yf = (float)(-z1*x_vect);
I | Af egi rPunt (cam , xf,yf,0.0);
}
el se
{
z = -b/(2*a);
xf (float) (x0+z*x_vect);

yf (float)(y0O+z*y_vect);
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| | Af egi r Punt (canmi , xf, yf, 0.0);
}

/1 S ha de calcular quin és el punt a seguir
if (Il NunPunts(cam)==1)
{

angl e_cam _control = Il Angl ePunt (cam, 0);

}
else if (Il NunPunts(cam )==2)

{
float x1,y1,x2,y2,xr,yr, z;
x1 = || Qot enir XPunt (cam, 0);
y1l = 11 CbtenirYPunt(cam, 0);
x2 = |1 CbtenirXPunt(cam, 1);
y2 = |1 CbtenirYPunt (cam, 1);
c_cal cul _projeccio(0.0,0.0,x0antic,y0antic, x_vect,y_vect, &r, &r);
z = (xr*yl)-(x1*yr);
/| sf SMessage("z = %", z);
if (seguir_dreta)
if (z>=0) angle_cani _control = |l Angl ePunt(cam, 0);
el se angle_cam _control = || Angl ePunt(cam,h1);
}
el se
if (z>=0) angle_cam _control = |l Angl ePunt(cam,1);
el se angl e_canm _control = || Angl ePunt (cani, 0);
}
}

/1 Funcions que calculen el control (distancia, angle_control)

void c_calcul _control (float x, float y, float *angle, float *dist)

{

float x_reg, y_reg, b0, bil;

X_reg
y_reg

X,
ys

// Calcul de les variables de control
i f (rmodul (y_reg)>=nodul (x_reg))
{

bl = x_reg/(-y_reg);

b0 =y reg + (x_reg*x_reg/y_reqg);
c_angl e_control _y(b0, bl, angle);
c_distancia_control (x_reg,y_reg, dist);

}
el se
{
bl = -y_reg/x_reg;
b0 = x_reg + (y_reg*y_reg/x_reg);
c_angl e_control _x(b0, bl, angle);
c_distancia_control (x_reg,y_reg,dist);
}
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void c_angle_control _y(float b0, float bl, float *angle)

if (seguir_dreta)

if ((b0<=0.0)&&(b1>=0.0)) (*angle) = (float)atan(bl);
if ((b0<=0.0)&&(b1l<=0.0)) (*angle) = (float)(-atan(-bl));
if ((b0>=0.0)&&(bl1l<=0.0)) (*angle) = (float)(Pl-atan(-bl));
if ((b0>=0.0)&&(b1>=0.0)) (*angle) = (float)(-Pl+atan(bl));
}
el se
{
if ((b0>=0.0)&&(b1>=0.0)) (*angle) = (float)atan(bl);
if ((b0>=0.0)&&(bl<=0.0)) (*angle) = (float)(-atan(-bl));
if ((b0<=0.0)&&(b1l<=0.0)) (*angle) = (float)(Pl-atan(-bl));
if ((b0<=0.0)&&(bl1>=0.0)) (*angle) = (float)(-Pl+atan(bl));
}

(*angle) = (float)((*angle) * 180.0 / PI);
}

void c_angl e_control _x(float b0, float bl, float *angle)

if (seguir_dreta)

{
if ((b0>=0.0)&&(b1>=0.0)) (*angle) = (float)(Pl/2-atan(bl));
if ((b0<=0.0)&&(bl<=0.0)) (*angle) = (float)(-Pl/2+atan(-bl));
if ((b0>=0.0)&&(b1<=0.0)) (*angle) = (float)(PI/2 + atan(-bl));
if ((b0<=0.0)&&(b1>=0.0)) (*angle) = (float)(-PI/2 - atan(bl));
}
el se
{
if ((b0<=0.0)&&(b1>=0.0)) (*angle) = (float)(Pl/2-atan(bl));
if ((b0>=0.0)&&(b1l<=0.0)) (*angle) = (float)(-Pl/2+atan(-bl));
if ((b0<=0.0)&&(bl1l<=0.0)) (*angle) = (float)(PI/2 + atan(-bl));
if ((b0>=0.0)&&(b1>=0.0)) (*angle) = (float)(-PI/2 - atan(bl));
}
(*angle) = (float)((*angle) * 180.0 / PI);
}
void c_distancia_control (float x, float y, float *dist)
{
(*dist) = distancia(x,y);
}

float c_cal cul ar XReg(voi d)

if (Il NunPunts(l!lista_energencia)==0) return 0.O0;

el se
float x,vy;
c_calcul _nmitjanes(l!lista_energencia, &, &y);
return x;

}

}

float c_cal cul ar YReg(voi d)

if (IlI'NunPunts(llista_energencia)==0)

{
if (!seguir_dreta) return distancia_a _mantenir;
el se return -distancia_a mantenir;

}

el se

float x,vy;
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c_calcul _nmitjanes(l!lista_energencia, &, &) ;

return vy;
}
}
R
/1 Funci ons del Col bert
I
void c_nonitoritzar(int opcions)
{
int i;
static int interval = 0O;
i nterval ++;
if (interval!=10) return; // Monitoritzem cada 10*100ms
el se interval = 0O;
i f (opcions)
sf SMessage(""); ]
sf SMessage(" MONI TORI TZACI O') ;
sf SMessage("-------------- ")
}
i f (opcions&l)
sf SMessage("");
sf SMessage(" Vari abl es de control:");
sf SMessage(" Angle control: % Distancia control: %"
, angle_control, distancia_control);
}
i f (opcions&2)
sf SMessage("");
sf SMessage("Buffer correcte de dades:");
Il EscriureLlistaPunts(llista);
}
i f (opcionsé&4)
{
sf SMessage("");
sf SMessage(" Dades del sonar:");
i = 1;
while (i<=s_elenents())
{
sf SMessage(" Punt %d: (% , %), dist: %",i,s_x(i),s_y(i),
di stancia(s_x(i),s_y(i)));
i ++;
}
}
i f (opcionsé&8)
{
sf SMessage("");
sf SMessage("Valor r_reg: %",r_reg);
}
}

void c_visualitzar()

if (visualitzacio&l) |IElimnarTotsPunts(l!lista_energencia);
if (visualitzacio&?) |IElimnarTotsPunts(llista);
if (visualitzaci o&4) I1ElimnarTotsPunts(cam);
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A R
/1 Funcions internes
I R
/'l Funci ons geonetriques: nmbdul (valor absolut) i distancia

float nmodul (float x)

if (x<0.0) return -x;
el se return x;

}
float distancia(float x, float y)
{ return (float)(sqrt(x*x+y*y));
}
/1 Funcions que realitzen una regresi6 (i calculs associats)
void c_calcul _mitjanes(LlistaPunts |, float *x_mtja, float *y _nitja)
{ int i;
(*x_mtja) = 0.0;
(*y_mtja) = 0.0;

if (Il NumPunts(l)<1l) return; // Conprovem que es pot fer una nitjana

i =0;
while (i<llNunmPunts(l))
{
(*x_mtja) += 11 CbtenirXPunt(l,i);
(*y_mtja) += 11 CbtenirYPunt(l,i);
i ++;
}
(*x_mtja) /= 11NunmPunts(l);
(*y_mtja) /= 11NunPunts(l);
}
voi d c_cal cul _variances(LIlistaPunts |, float *cov_xy, float *sx_2, float *sy_2)
{

float x_mtja, y_mtja;
float resta_x, resta_y;
int i;

0;
(*sx_2)
(*sy_2)

i f(IlNunPunts(l)<2) return; // Conmprovem que es poden cal cul ar variances

(*cov_xy) =0
=0.0
= 0.0

c_calcul _mtjanes(l,&_mtja, & ntja);

i = 0;

while (i<llNunmPunts(l))

{
resta_ x = Il QbtenirXPunt(l,i) - x_mtja;
resta_y = Il QbtenirYPunt(l,i) - y_mtja;

(*cov_xy) +=resta_x * resta_y;
(*sx_2) +=resta_x * resta_x;
(*sy_2) +=resta_y * resta_y;
i ++;
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(*cov_xy) /=11 NunPunts(l)-1
(*sx_2) /= 11NunmPunts(l)-1
(*sy_2) /= 11NumPunts(l)-1
}
void c_calcul _recta_regressio(LlistaPunts I, float *x0, float *y0, float *vx,
float *vy, float *r)
{

float cov_xy, sx_2, sy_2
float x_mtja, y_mtja

fl oat vap_gran;

fl oat nodul

assert (Il NunPunts(1)>=2);

c_cal cul _variances(!, &ov_xy, &x_2, &y_2);
c_calcul _mtjanes(l,&_mtja, & nitja);

vap_gran = (sx_2 + sy_2 + (float)sqgrt(((sx_2-sy_2)*(sx_2-
Sy_2))+(4*(cov_xy*cov_xy))))/2

if (sx_2>sy_2)

if ((sx_2-vap_gran)>cov_xy)

{
(*vx) = -cov_xy/(sx_2-vap_gran);
(*vy) = 1.0
el se
{
(*vx) = 1.0;
(*vy) = -(sx_2-vap_gran)/cov_xy;
}
el se
{
if ((sy_2-vap_gran)>cov_xy)
(*vx) = 1.0;
(*vy) = -cov_xy/(sy_2-vap_gran);
el se
{
(*vx) = -(sy_2-vap_gran)/cov_xy;
(*vy) = 1.0;
}
nmodul = distancia((*vx), (*vy));
(*vx) = (*vx)/nodul
(*vy) = (*vy)/ nodul
(*x0) = x_nitja
(*y0) =y mtja;
(*r) = (float)sqgrt((cov_xy*cov_xy)/(sx_2*sy_2));

}

voi d c_cal cul _projeccio(float x1, float yl1l, float x0, float yO, float vx, float
vy, float *xp, float *yp)

{
float t;

/1 Es suposa que |(vx,vy)|=1

t = (vx*(x1-x0)+vy*(yl-y0))/ (vX*vxX+vy*vy);
(*xp) = x0 + t*vx;




(*yp) = y0 + t*vy;

void c_calcul _r(LlistaPunts |, float x0, float y0, float vx, float vy, float

{

int i,j;
float mtja, xp,yp, X,Y, max;

if (11 NunPunts(l)<2)

(*r) =0.0;
return;
}
mtja = 0;
i = 0;
while (i<llNunmPunts(l))
{
x = |1 QotenirXPunt(l,i);
y = 1l QotenirYPunt(l,i);
c_cal cul _projeccio(x,y,x0,y0, vx, vy, &p, &p);
mtja += distancia(xp-Xx,yp-y);
i ++;
}
mtja /=11 NumPunts(l);

max = 1.0; // Equivalent a max = 0.0;

i = 0;
while (i<l|NumPunts(l))
{
i =0
while (j<IlNunmPunts(l))
{
float dist;
di st = distancia(llObtenirXPunt(l,i)-l11OotenirXPunt(l,j),
Il GbtenirYPunt(l,i)-11QotenirYPunt(l,j));
if (dist>max) max = dist;
j ++;
}
i ++;
}

/1 5 Metodes diferents de calcul r (per defecte 1)
i f (metode_cal cul _r==1)
{ (*r) =1 - (mtja*ll NumPunts(l)/max);
else if (netode_cal cul _r==2)
(*r) =1 - (mtjal/mx);
else if (netode_cal cul _r==3)
{ (*r) =1 - (mtja*ll NumPunts(l)/distancia_a_mantenir);

else if (netode_cal cul _r==4)

(*r) =1 - (mtjal/distancia_a_mantenir);
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else i f (netode_cal cul _r==5)

float xO,y0, vx, vy;
c_cal cul _recta_regressio(l, &0, &0, &x, &y, r);

}

el se

{ .

(*r) =1 - (mtja*ll NunPunts(l)/max);

}
}
N
/] Funcions de lectura i escriptura de paranetres
N e R
float sfTGet D stanci aAvant enir (void)
{

return distancia_a_mantenir;
}

voi d sf TSet Di st anci aAvantenir (fl oat d)

if ((d>0.0)&&(d<4000.0)) distancia_a_nmantenir = d;
el se sfSMessage("No es pot seguir una distancia de %", d);

}
float sfTGet Vel ocitat AMant enir (void)
{
return velocitat_a_mantenir;
}

voi d sfTSet Vel oci tat AMantenir (fl oat v)

if ((v<=400.0)&&(v>0.0)) velocitat_a_mantenir = v;
el se sfSMessage("No es pot seguir una velocitat de %", v);

}
i nt sfTlsSegui ment Dreta(void)
{
return seguir_dreta;
}
voi d sf TSet Segui ment Dr et a( voi d)
{
seguir_dreta = 1;
}
i nt sfTlsSegui ment Esquerra(voi d)
{
return !seguir_dreta;
}
voi d sf TSet Segui ment Esquerra(voi d)
{
seguir_dreta = O;
}
int sfTGet Monitoritzaci o(void)
{
return nonitoritzacio;
}
voi d sfTSet Mbnitoritzacio(int m
{

nmonitoritzacio = m

}
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int sfTGetVisualitzacio(void)

{
return visualitzacio;
}
voi d sfTSet Vi sual i tzacio(int v)
{
visualitzacio = v;
}
float sfTGet Angl eSensi bilitat(void)
{
return angl e_sens;
}

voi d sf TSet Angl eSensi bilitat(float s)

if ((s>=0)&&(s<=1)) angle_sens = s;
el se sfSMessage("La sensibilitat a |'angle ha d estar entre 0 i 1");

}
float sfTGetDi stanciaSensibilitat(void)
{
return di st_sens;
}

voi d sf TSet Di stanci aSensibilitat(float s)

if ((s>=0)&&(s<=1)) dist_sens = s;
el se sfSMessage("La sensibilitat a la distancia ha d estar entre 0 i 1");

}
fl oat sfTGet ParadaSensi bilitat(void)
{
return parada_sens;
}

voi d sf TSet ParadaSensi bilitat(float s)

if ((s>=0)&&(s<=1)) parada_sens = s;
el se sfSMessage("La sensibilitat a |a parada ha d' estar entre 0 i 1");

}
float sfTGet D stanci aRadi Control (voi d)
{
return p_dist_radi _cam;
}

voi d sfTSet Di st anci aRadi Control (fl oat s)

if ((s>0)&&(s<=10000.0)) p_dist_radi_cam = s;
el se sfSMessage("La Distancia del radi de control ha d estar entre O i
10000. 0");

}

float sfTGet D stanci aFocusControl (void)

{ return p_focus_control;

}

}/oi d sfTSet Di st anci aFocusControl (fl oat d)

i f (d<=0.0)

sf SMessage(" Di stancia del focus de control ha de ser positiva");
return;




p_focus_control = d;

}

int sfTIsFiltreAngl eActivat (void)
{

}

int sfTlIsFiltreFocusActivat (void)

{
}

int sfTIsFiltreRectaActivat(void)
{

return filtre_angle_activat;

return filtre_focus_activat;

return filtre_recta_activat;

voi d sfTSet Fi |l treAngl eActi vat (voi d)

filtre_angl e_activat = 1;

voi d sfTSet Fi |l treFocusActi vat (voi d)

filtre_focus_activat = 1;

voi d sfTSetFiltreRectaActivat (void)

filtre_recta_activat = 1;

voi d sfTSet Fi | treAngl eDesacti vat (voi d)

filtre_angl e_activat = 0;

voi d sfTSet Fi |l treFocusDesacti vat (voi d)

filtre_focus_activat = 0;

voi d sfTSet Fi |l treRect aDesacti vat (voi d)

filtre_recta_activat = 0;

}
float sfTGet PAl fal(void)
{
return p_alfa_1;
}
voi d sfTSet PAl fal(fl oat p)
{
p_alfa_1 = p;
}
float sfTGetPAl fa2(void)
{
return p_al fa_2;
}
voi d sfTSet PAl fa2(fl oat p)
{
p_alfa_2 = p;
}
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fl oat sfTGet PMaxCorrecte(voi d)
{

}

voi d sf TSet PMaxCorrecte(float p)

return p_max_correcte;

if (p>1.0) p_nax_correcte = p;
el se sf SMessage("PMaxCorrecte ha de ser major que 1");

}
float sfTGet PD stFocus(void)
{
return p_dist_focus;
}
voi d sf TSet PDi st Focus(fl oat p)
{
if (p>0.0) p_dist_focus = p;
el se sf SMessage("PDi st Focus ha de tenir un val or positiu");
}
fl oat sfTGet Angl eContr ol Ener genci a(voi d)
{
return angl e_control _energenci a;
}
fl oat sfTGet RM nEmer genci a(voi d)
{
return r_m n_energenci a;
}
fl oat sfTGet RMaxEmer genci a(voi d)
{
return r_nmex_energenci a;
}

voi d sf TSet Angl eCont r ol Eer genci a(fl oat v)
if (v<0.0)

sf SMessage(" Angl e energencia ha de ser nmjor que 0");
return;

}

angl e_control _enmergencia = v;

}

voi d sf TSet REnergenci a(float min, float nax)
if ((mn>max)|| (max>1.0))

sf SMessage(" Restrccions de R Energencia:");
sf SMessage(" mi n<=max, max<=1.0");

return;

}

r_mn_energencia = mn;

r _max_enmergenci a = nax;
}
i nt sfTGet Met odeCal cul R(voi d)
{

return netode_cal cul _r;
}

voi d sf TSet Met odeCal cul R(i nt nr)
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if ((mr<1)||(nr>5))
{

sf SMessage(" Métode de calcul R incorrecte. Ha d estar entre 1 i 5");

}
net ode_cal cul _r = nr;
}
fl oat sfTGet Const Di st Energenci a()
{
return const_dist_emnergenci a;
}
voi d sf TSet Const Di st Ener genci a(fl oat c)
if (c<0)
{
sf SMessage("const _di st_energenci a ha de ser un valor positiu");
return;
}
const _di st _energenci a = c;
}
R
/1 Conmportanents
R

#i ncl ude "beh.c"

e
/] Fitxers de carrega i descarrega de la dll
e

EXPORT voi d
sf Loadl ni t (voi d) /1 Fitxer que s'avalua al carregar-se la dll

{
/1 Mssatge d'inici

sf SMessage(" I niciant carrega tracki nglject.dl|");

/1 Carrega d' esquenes

sf Regi st er Schema( " sf Tracki ng", sf BEHAVI OR, sf Tr acki ng) ;
/1 Carrega de funcions

sf AddEval Fn(" sf TGet Di st anci aAMantenir", sfTGet D stanci aAVantenir, sfFLOAT,
0, sfvdD;

sf AddEval Fn(" sf TSet Di st anci aAMantenir", sfTSetD stanci aAMantenir, sfVQO D,
1, sfFLOAT);

sf AddEval Fn("sf TGet Vel oci tat AMantenir", sfTGet Vel ocitat AVant enir, sfFLOAT,
0, sfvdD;

sf AddEval Fn("sf TSet Vel oci tat AMantenir", sfTSet Vel ocitatAMantenir, sfVO D,
1, sfFLOAT);

sf AddEval Fn(" sf Tl sSequi nent Dreta", sfTlsSeguinentDreta, sfINT, 0, sfvOD);

sf AddEval Fn(" sf TSet Segui nent Dreta", sfTSet Segui nentDreta, sfVvO D, 0,
sfvO D);

sf AddEval Fn(" sf Tl sSegui nent Esquerra", sfTlsSegui nent Esquerra, sflNT, O,
sfvO D);

sf AddEval Fn(" sf TSet Segui nent Esquerra", sfTSet Segui nment Esquerra, sfvO D, O,
sfvO D);

sf AddEval Fn("sf TGet Monitoritzaci 0", sfTGetMnitoritzacio, sflNT, O,
sfVvA D) ;
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sf AddEval Fn("sf TSet Monitoritzaci 0", sfTSetMonitoritzacio, sfvOD, 1,

sf I NT);
sf AddEval Fn("sf TGet Vi sual i t zaci 0", sfTGetVisualitzacio, sfINT, 0, sfvOD);
sf AddEval Fn("sf TSet Vi sual i t zaci 0", sfTSetVisualitzacio, sfvOD, 1, sfINT);
sf AddEval Fn( " sf TGet Angl eSensi bilitat", sfTGetAngleSensibilitat, sfFLOAT, O,
sfVvA D) ;
sf AddEval Fn( " sf TSet Angl eSensi bilitat", sfTSetAngleSensibilitat, sfvOD, 1,
sf FLOAT) ;

sf AddEval Fn( " sf TGet Di st anci aSensibilitat", sfTGetDi stanciaSensibilitat,
sf FLOAT, 0, sfvd D);

sf AddEval Fn(" sf TSet Di st anci aSensi bilitat", sfTSetDi stanciaSensibilitat,
sfvAO D, 1, sfFLQOAT);

sf AddEval Fn(" sf TGet ParadaSensi bilitat", sfTGetParadaSensibilitat, sfFLOAT,
0, sfvdD;

sf AddEval Fn(" sf TSet Par adaSensi bilitat", sfTSetParadaSensibilitat, sfVQO D,
1, sfFLOAT);

sf AddEval Fn(" sf TGet Di st anci aRadi Control ", sfTGetDi stanci aRadi Control,
sf FLOAT, 0, sfvd D);

sf AddEval Fn(" sf TSet Di st anci aRadi Control ", sfTSetDi stanci aRadi Control,
sfvO D, 1, sfFLOAT);

sf AddEval Fn(" sf TGet Di st anci aFocusControl ", sfTGet D stanci aFocusControl,
sf FLOAT, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn(" sf TSet Di st anci aFocusControl ", sfTSet D stanci aFocusControl,
sfvd D, 1, sfFLQAT);

sf AddEval Fn("sf TI sFi |l treAngl eActivat", sfTIsFiltreAngl eActivat, sfINT, O,
sfvO D);

sf AddEval Fn("sf Tl sFil treFocusActivat", sfTlsFiltreFocusActivat, sflINT, O,
sfvO D);

sf AddEval Fn("sfTIsFiltreRectaActivat", sfTlsFiltreRectaActivat, sfINT, O,
sfvO D);

sf AddEval Fn("sf TSet Fi | treAngl eActivat", sfTSetFiltreAngl eActivat, sfVA D,
0, sfvdD;

sf AddEval Fn("sf TSet Fi | treFocusActivat", sfTSetFiltreFocusActivat, sfVA D,
0, sfvdD;

sf AddEval Fn("sf TSet Fi | treRect aActivat", sfTSetFiltreRectaActivat, sfVA D,
0, sfvdD;

sf AddEval Fn("sf TSet Fi | tr eAngl eDesactivat", sfTSetFiltreAngl eDesactivat,
sfvd D, 0, sfvOD);

sf AddEval Fn("sf TSet Fi | treFocusDesactivat", sfTSetFiltreFocusDesactivat,
sfvd D, 0, sfvOD);

sf AddEval Fn("sf TSet Fi | treRect aDesactivat", sfTSetFiltreRectaDesactivat,
sfvd D, 0, sfvOD);

sf AddEval Fn("sf TGet PAl fal", sfTGet PAl fal, sfFLOAT, 0, sfVvOD);

sf AddEval Fn("sf TSet PAl fal", sfTSetPAl fal, sfvO D, 1, sfFLQAT);

sf AddEval Fn("sf TGet PAl f a2", sf TGet PAl fa2, sfFLOAT, 0, sfvOD);

sf AddEval Fn("sf TSet PAl f a2", sfTSet PAl fa2, sfvO D, 1, sfFLQAT);

sf AddEval Fn("sf TGet PMaxCorrect e", sfTGet PMaxCorrecte, sfFLOAT, 0, sfVvOD);
sf AddEval Fn(" sf TSet PMaxCorrecte", sfTSet PMaxCorrecte, sfVO D, 1, sfFLOAT);
sf AddEval Fn(" sf TGet PDi st Focus", sfTGet PDi st Focus, sfFLOAT, 0, sfvdD);

sf AddEval Fn(" sf TSet PDi st Focus", sfTSet PDi st Focus, sfVvVO D, 1, sfFLQOAT);

sf AddEval Fn(" sf TGet Angl eCont r ol Emer genci a", sf TGet Angl eContr ol Ener genci a,
sf FLOAT, 0, sfvd D);

sf AddEval Fn( " sf TGet RM nEner genci a", sfTGet RM nEnergenci a, sfFLOAT, O,
sfVvA D) ;

sf AddEval Fn(" sf TGet RMaxEner genci a", sf TGet RMaxEner genci a, sfFLOAT, O,
sfVvA D) ;

sf AddEval Fn(" sf TSet Angl eCont r ol Emer genci a", sf TSet Angl eContr ol Ener genci a,
sfVvO D, 1, sfFLOAT);

sf AddEval Fn(" sf TSet REmer genci a", sf TSet REnergencia, sfvVO D, 2, sfFLOAT,
sf FLOAT) ;
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sf AddEval Fn(" sf TGet Met odeCal cul R', sf TGet Met odeCal cul R, sfINT, 0, sfvAOD);
sf AddEval Fn( " sf TSet Met odeCal cul R*, sf TSet Met odeCal cul R, sfVO D, 1, sflINT);

sf AddEval Fn(" sf TGet Const Di st Ener genci a", sfTGet Const Di st Emer genci a,

sf FLOAT, 0, sfvd D);

sf AddEval Fn(" sf TSet Const Di st Ener genci a", sfTSet Const Di st Emer genci a, sfVQA D,

1, sfFLOAT);

/!l Inicialitzaci 6 de vari abl es

Ilista = |lCrearLlistaPunts();
cam = |l CrearlLlistaPunts();
Ilista_enmergencia = ||l CrearlLlistaPunts();

/1 M ssatge final

sf SMessage(" Carrega de tracki ngoject.dll finalitzada");

}
EXPORT voi d
sf LoadExi t (voi d) /1 Fitxer que s'avalua al descarregar-se |la dll
{

/1 Descarrega de variabl es

Il DestruirLlistaPunts(llista);

|1 DestruirlLlistaPunts(cam);

I I DestruirLlistaPunts(l!lista_emergencia);

/'l M ssatge de descarrega

sf SMessage( " Descarrega de tracki ngObj ect.dl | efectuada");
}

5.4 beh.c

/1 Starting Behavior/Act Schema Parser

float dist_act;
float marge_dist;
fl oat marge_angl e;

/1 Defi ni ng behavi or sfTracking

/* for reference pointers */

static
static
static
static
static

int sfleft = TURN LEFT;
int _sfright = TURN_RI GHT;
int _sfbackward = DECEL;
int sfforward = ACCEL;
int _sfspeed = ASPEED,

/* Starting code for behavior sfTracking */

voi d sfTracki ng_update();
voi d sfTracki ng_setup();

/* global vars for update fn */

static
static
static
static

fl oat emergenci a;
float too_fast;
float too_slow

fl oat massa_angl e;
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static float g__O0;

static float ant__1,
static float marge_parada
static float ant__2;
static float esquerra
static float nod__3;
static float ant__4;
static float dreta;
static float nod__5;
static float ant__6;
static float e_massa_angl e;
static float g__7;

static float ant__8;
static float ant__9;
static float e_esquerra,;
static float nod__10
static float ant__11;
static float e_dreta;
static float mod__12;
static float ant__13;
static float e_nmssa_prop
static float nod__14;
static float ant__15;
static float e_massa_lluny;
static float nod__16;
static float ant__17;
behavi or

_beh_sfTracki ng = {"sf Tracki ng",

sf Tracki ng_setup, /* setup function */

sf Tracki ng_update, /* body function */

2, I'* nunber of parans */

{sf FLOAT, sfFLQAT},

10, /* nunber of rules */

{{"rule__0", &nt__1, & sfspeed, &g__0},
{"rule__1", &ant & sfspeed, &nmarge_parada},
{"rule__2", &ant & sfleft, &mod__3},
{"rule__3", &ant & sfright, &md__5},
{"rule__4", &ant & sfspeed, &g 7},
{"rule__5", &nt__9, & sfspeed, &narge_parada},
{"rule__6", &nt__11, & sfleft, &md__10},
{"rule__7", &ant__13, & sfright, &mrod__12},
{"rule__8", &ant__15, & sfleft, &mwd__14},
{"rule__9", &ant__17, & sfright, &mwd__16}

}

b

behavi or *sf Tracki ng = & beh_sf Tracki ng;

2,
_4
__6,
__8,

voi d

sf Tracki ng_setup (beh_parans _parans) {
float c_dist = _parans[O0].f;
float c_velocitat = _parans[1].f;

distancia_a mantenir = c_dist;
vel ocitat _a_mantenir = c_velocitat;

}

/* global vars for update fn */

voi d
sf Tracki ng_updat e( beh_par ans _par ans)

float c_dist = _parans[0].f;
float c_velocitat = _parans[1].f;
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/1 Inicialitzaci 6 de parenetres

mar ge_di st = di st_sens*c_di st;
mar ge_angl e = angl e_sens*360;
mar ge_parada = parada_sens*c_velocitat;

[/ Céal cul del contorn
c_cal cul _contorn();
/] Paranetres de |ogica difusa

too_fast = up_straight(sfTargetVel (), c_velocitat, c_velocitat+50);
too_sl ow = straight_down(sfTargetVel (), c_vel ocitat-50
c_velocitat);

massa_angl e = strai ght _down(angl e_cam _control, -60.0, -20.0)
massa_angl e =
f _or(massa_angl e, up_strai ght (angl e_cam _control, 20. 0, 60.0));

esquerra = up_straight(angl e_canm _control, 0.0, marge_angl e) ;
dreta = straight_down(angl e_cam _control,0.0,-nmarge_angl e);

/| Paranetres energeéencia de | ogica difusa
di st _act = distancia_control;

energencia =
(float) ((dist_act>(c_dist*const_dist_enmergencia))|| (modul (angl e_control)>angl e_co
ntrol _emergencia)|| (Il NunPunts(llista)==0));
energencia =
f _or(emergenci a, strai ght _down(r_reg, r_mni n_energencia, r_max_emergenci a));
/lemergencia = 0.0;

/1 if (energencia==1.0) sfSMessage("Energencia!");

e_nmassa_prop = up_straight(c_dist-dist_act,0.0,marge_dist);
e_massa_l luny = strai ght_down(c_dist-dist_act,-marge_dist,0.0);

if (!seguir_dreta)

e_massa_l luny = up_straight(c_dist-dist_act, 0.0, narge_di st);
e_massa_prop = strai ght_down(c_di st-di st_act, -nmarge_di st, 0.0);

}

e_massa_angl e = strai ght_down(angl e_control, -60.0, -20.0);
e_nassa_angl e =
f _or(e_massa_angl e, up_strai ght (angl e_control, 20. 0, 60.0));

e_esquerra = up_straight(angle_control, 0.0, marge_angl e);
e_dreta = strai ght _down(angl e_control, 0.0, -nmarge_angl e);

/] NMonitoritzar variables

c_nonitoritzar(nonitoritzacio);
c_visualitzar();
/* Begin activity section */

c_act_v = c_act_t = 0.0;

c_act_t = 1.0;

c_act_v = 1.0;

g__0 = c_velocitat;

ant__1 =

f _and(f_not (enmergenci a), f_and(f_or(too_fast,too_slow),f_not(massa_angle)));

ant __2 = f_and(f_not (energenci a), massa_angl e) ;
mod__ 3 = sfVSLOMALY;

ant__4 = f_and(f_not (energenci a), esquerra);
mod__ 5 = sfVSLOMALY;
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f _and(f_not (emergenci a), dreta);
_velocitat;

f _and(energenci a, f_and(f_or(too_fast,too_slow),f_not(e_massa_angle)));
ant__ 9 = f_and(energenci a, e_massa_angl e) ;

mod__ 10
ant__11
mod__ 12
ant __ 13
nmod__ 14
ant__15
mod__ 16
ant__17

sf VSLOALY;

f _and(energenci a, e_esquerra);

sf VSLOALY;

f _and(energenci a, e_dreta);

sf VSLOALY;

f _and(energenci a, f _and(e_nassa_prop, f _not (e_nassa_angle)));
sf VSLOALY;

f _and(energenci a, f _and(e_massa_l | uny, f_not (e_nassa_angle)));

/* Endi ng code for behavior sfTracking */

/  Endi ng Behavi or/ Act Schema Par ser
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6 CalcularTrajectoria

6.1 CalcularTrajectoria.act

/* Iniciemal guns processos (han d' estar activats avans de conencar) */

sflnitControl Procs(); /* Per control de comportanents */
sflnitRegistrati onProcs(); /* Registre del robot fent servir 'sensed
artifacts' */

sflnitlnterpretati onProcs(); /* Iniciemprocessos d interpretaci 6o */
sflnitAwareProcs(); /* Procés per coneixer la situacio */

connect | ocal;
/* Carreguemles Ilibreries */

| oad e:\saphira\sfReachPosition\debug\sfReachPosition.dll;
| oad e:\saphira\Cal cul ar Tr aj ect ori a\ debug\ Cal cul ar Traj ectoria.dl | ;

/* Definicio de la funsi 6 Seguir Trajectoria */

act SeguirTrajectoria (int num
{

int final;

float x;

float y;

fl oat angle;

float v;

i nt gl obal;

sfrStart();

InicialitzarTrajectoria(num;
final = O;

while (!final)

{

= Cal cul ar XTraj ectoria (num;

= Cal cul arYTraj ectoria (num;

ngl e = Cal cul ar Angl eTraj ectoria (num;
= CalcularVel ocitatTrajectoria (num;
final = EsFinal Trajectoria (nunj;

gl obal = Esd obal Trajectoria (num;

X
y
a
v

if (global)
{
sfr Set d obal Posi tion(x,y, angl e);
}
el se
{
sfrSet Position(x,y,angle);
}

sfrSet Vel ocity(v);

while (!sfrlsPositionReach())
{

}

/* Esperar */
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sfrStop();

6.2 CalcularTrajectoria.h

/* Rk S S O I O */

/* FITXER Cal cul arTrajectoria.h */

/* Rk S S O S S O */

#define Pl 3.1416

[ T T
/1 Definicié de funcions

void InicialitzarTrajectoria (int trj);

float CalcularXTrajectoria (int trj);

float CalcularYTrajectoria (int trj);

float Cal cul arAngl eTrajectoria (int trj);
float CalcularVelocitatTrajectoria (int trj);
int EsFinal Trajectoria (int trj);

int Esdobal Trajectoria (int trj);

R
/1 Definicio6 de variables globals

6.3 CalcularTrajectoria.c

/* Rk S S O O S R */

/* FITXER Cal cul arTrajectoria.c */

/* Rk S S O S S O */

#i ncl ude "Cal cul arTraj ectoria. h"
#i ncl ude "saphira. h"

e R
/1 Inclusio6 de fitxers de trajectories
e R

#include "Trajectoria_1l.c
#include "Trajectoria_2.c
#include "Trajectoria_3.c
#include "Trajectoria_4.c
#include "Trajectoria_5.c

R
// Codi de l|les funcions

void InicialitzarTrajectoria (int trj)

{
if (trj==1) InicialitzarTrajectoria_1();
if (trj==2) InicialitzarTrajectoria_2();
if (trj==3) InicialitzarTrajectoria_3();
if (trj==4) InicialitzarTrajectoria_4();
if (trj==5) InicialitzarTrajectoria_5();
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float Calcul arXTrajectoria (int trj)

{
if (trj==1) return Cal cul arXTrajectoria_1();
if (trj==2) return Cal cul arXTrajectoria_2();
if (trj==3) return CalcularXTrajectoria_3();
if (trj==4) return Cal cul arXTrajectoria_4();
if (trj==5) return Calcul arXTrajectoria_5();
return 0.0;
}
float CalcularYTrajectoria (int trj)
{
if (trj==1) return CalcularYTrajectoria_1();
if (trj==2) return CalcularYTrajectoria_2();
if (trj==3) return CalcularYTrajectoria_3();
if (trj==4) return CalcularYTrajectoria_4();
if (trj==5) return CalcularYTrajectoria_5();
return O0.O0;
}
float Cal cul ar Angl eTraj ectoria (int trj)
{
if (trj==1) return Cal cul ar Angl eTraj ectoria_1();
if (trj==2) return Cal cul ar Angl eTraj ectoria_2();
if (trj==3) return Cal cul ar Angl eTraj ectoria_3();
if (trj==4) return Cal cul ar Angl eTraj ectoria_4();
if (trj==5) return Cal cul ar Angl eTraj ectoria_5();
return 0.0;
}
float CalcularVelocitatTrajectoria (int trj)
{
if (trj==1) return Calcul arVelocitatTrajectoria_1();
if (trj==2) return CalcularVelocitatTrajectoria_2();
if (trj==3) return Calcul arVelocitatTrajectoria_3();
if (trj==4) return CalcularVelocitatTrajectoria_4();
if (trj==5) return Cal cul arVel ocitatTrajectoria_5();
return 100. O;
}
int EsFinal Trajectoria (int trj)
{
if (trj==1) return EsFinal Trajectoria_1();
if (trj==2) return EsFinal Trajectoria_2();
if (trj==3) return EsFinal Trajectoria_3();
if (trj==4) return EsFinal Trajectoria_4();
if (trj==5) return EsFinal Trajectoria_5();
return 1;
}
int Esd obal Trajectoria (int trj)
{
if (trj==1) return Esd obal Trajectoria_1();
if (trj==2) return Esd obal Trajectoria_2();
if (trj==3) return Esd obal Trajectoria_3();
if (trj==4) return Esd obal Trajectoria_4();
if (trj==5) return Esd obal Trajectoria_5();
return O;
}
R e e
/] Fitxers de carrega i descarrega de la dll
R e
EXPORT voi d
sf Loadl ni t (voi d) /1 Fitxer que s'avalua al carregar-se la dll

/'l Mssatge d'inici
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sf SMessage(" I niciant carrega Cal cul arTrajectoria.dl|");

/1 Carrega de les funcions a Col bert

sf AddEval Fn("InicialitzarTrajectoria”, InicialitzarTrajectoria, sfvOD, 1,
sf I NT);

sf AddEval Fn(" Cal cul ar XTraj ectori a", Cal cul arXTrajectoria, sfFLOAT, 1,
sf I NT);

sf AddEval Fn(" Cal cul ar YTraj ectori a", Calcul arYTrajectoria, sfFLOAT, 1,
sf I NT);

sf AddEval Fn(" Cal cul ar Angl eTraj ectori a", Cal cul arAngl eTraj ectoria, sfFLOAT,
1, sfINT);

sf AddEval Fn(" Cal cul ar Vel ocitat Traj ectoria", Calcul arVelocitatTrajectoria,
sf FLOAT, 1, sfINT);

sf AddEval Fn(" EsFi nal Traj ectori a", EsFinal Trajectoria, sfINT, 1, sflNT);
sf AddEval Fn(" Esd obal Traj ectoria", Esd obal Trajectoria, sfINT, 1, sfINT);

/'l M ssatge final

sf SMessage(" Carrega de Cal cul arTrajectoria.dll finalitzada");

}

EXPORT voi d

sf LoadExi t (voi d) /1 Fitxer que s'avalua al descarregar-se |la dll
/'l M ssatge de descarrega

} sf SMessage(" Descarrega de Cal cul arTraj ectroi a.dl| efectuada");

6.4 Trajectoria_1.c

/* R R R IR S Sk O S S S O S R */

/* FITXER Cal cul arTrajectoria_1l.c */

/* Rk R IR S Sk O S S R R S S */

int punts_1;
int maxi m punts_1,;

void InicialitzarTrajectoria_1 ()

{
punts_1 = O;
maxi m punts_1 = 4;
}
float Cal cul arXTrajectoria_l ()
{
return 2000. O;
}
float CalcularYTrajectoria_l ()
{
return 0.0;
}
float Cal cul arAngl eTrajectoria_1 ()
{
return -90.0;
}
float CalcularVelocitatTrajectoria_1 ()
{

return 200. O;




}

int EsFinal Trajectoria_1 ()

{
punts_1++;
return (punts_1

}

int Esd obal Trajectoria_1 ()
{

}

return O

6.5 Trajectoria_2.c

/* Rk I R O O R S I S

/* FITXER Cal cul arTrajectoria_2.c

/* Rk R O O R O O
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maxi m punts_1);

*/
*/
*/

#i ncl ude <tinme. h>

[ i
/1 Definicié de funcions internes
R R R
float aleatori(float x1, float x2);
int punts_2;
int maxi mpunts_2;
R
/! Codi de |les funcions
[l mmmmme oo
void InicialitzarTrajectoria_2 ()
{
long Itinme;
int stineg;
punts_2 = 0;
maxi m punts_2 = 10
Itinme = tinme(NULL);
stime = (unsigned) Itine/2
srand(stime);
}
float Cal cul arXTrajectoria_2 ()
/1l Generemun nonbre aleatori entre -2000 i 2000
return al eatori (-2000.0, 2000.0);
}
float Calcul arYTrajectoria_2 ()
/!l Generemun nonbre aleatori entre -2000 i 2000

return al eatori (-2000.0, 2000.0);
}

float Cal cul ar Angl eTrajectoria_2 ()

{

// Generem un nonbre aleatori entre 0 i 360

return al eatori (0.0, 360.0);
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}
float Calcul arVelocitatTrajectoria_2 ()
{
return al eatori (50.0,250.0);
}
int EsFinal Trajectoria_2 ()
{
punt s_2++;
return (punts_2 == nmaxi m punts_2);
}
int Esd obal Trajectoria_2 ()
{
return 1;
}
float aleatori(float x1, float x2)
{
int num
float aux;
if (x2<x1)
{
aux = x1;
X1l = X2;
X2 = aux;
}
num = rand();
aux = ((float)num/ RAND_MAX;
aux *= (x2-x1);
aux += x1,
return aux;
}

6.6 Trajectoria_3.c

/* R S S O S R O R */

/* FITXER Cal cul arTrajectoria_3.c */

/* R I R O O R S I */

int punts_3;
i nt maxi m punts_3;
int angl e_3;

void InicialitzarTrajectoria_3 ()

{
punts_3 = 0;
maxi m punts_3 = 36;
angle_3 = 0;
}
float Cal cul arXTrajectoria_3 ()
{
return 3000*(fl oat)cos(angl e_3*2*PI/360);
}
float CalcularYTrajectoria_3 ()
{
return 3000*(float)sin(angl e_3*2*Pl/360);
}

float Cal cul ar Angl eTrajectoria_3 ()
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{
return (float)(90 + angle_3);
}
float CalcularVelocitatTrajectoria_3 ()
{
return 100. O;
}
int EsFinal Trajectoria_3 ()
{
punt s_3++;
angl e_3+=10;
return (punts_3 == nmaxi m punts_3);
}
int Esd obal Trajectoria_3 ()
{
return 1;
}

6.7 Trajectoria_4.c

/* EE R S R O */

/* FITXER Cal cul arTraj ectoria_4.c */

/* khkkhkkhkkhkkkhhkhkhkdhkhkkhkhkhkrhkdrkhhxkhxk*xx */

int punts_4;
int maxi m punts_4;

void InicialitzarTrajectoria 4 ()

{
punts_4 = 0;
maxi m punts_4 = 6;

}

float Cal cul arXTrajectoria_4 ()

{
float aux = 0;
if (punts_4 == 0) aux = 0.0;
if (punts_4 == 1) aux = 1500. 0;
if (punts_4 == 2) aux = 1500. 0;
if (punts_4 == 3) aux = 3000. 0;
if (punts_4 == 4) aux = 3000.0;
if (punts_4 == 5) aux = 0.0;
return aux;

}

float Calcul arYTrajectoria_4 ()

{
float aux = 0;
if (punts_4 == 0) aux = 1500.0;
if (punts_4 == 1) aux = 1500. 0;
if (punts_4 == 2) aux = 750.0;
if (punts_4 == 3) aux = 750.0;
if (punts_4 == 4) aux = 0.0;
if (punts_4 == 5) aux = 0.0;
return aux;

}

float Cal cul ar Angl eTrajectoria_4 ()
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{
float aux = O;
if (punts_4 == 0) aux = 0.0;
if (punts_4 == 1) aux = -90.0;
if (punts_4 == 2) aux = 0.0;
if (punts_4 == 3) aux = -90.0;
if (punts_4 == 4) aux = 180.0;
if (punts_4 == 5) aux = 90.0;
return aux;

}

float Calcul arVelocitatTrajectoria_4 ()

{
float aux = O;
if (punts_4 == 0) aux = 150.0;
if (punts_4 == 1) aux = 100.0;
if (punts_4 == 2) aux = 100.0;
if (punts_4 == 3) aux = 150.0;
if (punts_4 == 4) aux = 150.0;
if (punts_4 == 5) aux = 200.0;
return aux;

}

int EsFinal Trajectoria_4 ()

{
punts_4++;
return (punts_4 == maxi m punts_4);

}

int Esd obal Trajectoria_4 ()

{
return 1;

}

6.8 Trajectoria_5.c

/* R S S O S R O R */

/* FITXER Cal cul arTrajectoria_5.c */

/* R I R O O R S I */

int punts_5;
i nt maxi m punts_5;
i nt angl e_5;

void InicialitzarTrajectoria 5 ()

{
punts_5 = O;
maxi m punts_5 = 150;
angle_5 = 0;
}
float Cal cul arXTrajectoria_5 ()
{
return 1000*(((fl oat)angl e_5*4/1000)+1) *(fl oat)cos(angl e_5*2*PI / 360);
}
float CalcularYTrajectoria_5 ()
{
return 1000*(((fl oat)angl e_5*4/1000)+1)*(fl oat)si n(angl e_5*2*PI/360);
}

float Cal cul ar Angl eTrajectoria_5 ()




{
}

float CalcularVelocitatTrajectoria 5 ()

{

return (float)(90 + angle_5);

return 100. O;

}
int EsFinal Trajectoria_5 ()
{

punt s_5++;

angle_ 5 += 10;

return (punts_5 == maxi m punts_5);
}
int Esd obal Trajectoria_5 ()
{

return 1
}

6.9 Trajectoria_x.c

/* Rk S b S R IR Ik kb o R */

/* FITXER Cal cul arTraj ectoria_x.c */

/* Rk I b bk R IR Ik kS */

void InicialitzarTrajectoria_x ()
float Cal cul arXTrajectoria_x ()
return 0.0;

float Cal cul arYTrajectoria_x ()

return 0.0;

float Cal cul ar Angl eTrajectoria_x ()

return 0.O;

float Calcul arVel ocitatTrajectoria_x ()

return 100. O;

}

int EsFinal Trajectoria_x ()
{ return 1,

}

int Esd obal Trajectoria_x ()
{ return O;

}
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7 CrearTrajectoria

7.1 CrearTrajectoria.act

/* Iniciemal guns processos (han d' estar activats avans de conencar) */

sflnitControl Procs(); /* Per control de comportanents */
sflnitRegistrati onProcs(); /* Registre del robot fent servir 'sensed
artifacts' */

sflnitlnterpretati onProcs(); /* Iniciemprocessos d interpretaci 6o */
sflnitAwareProcs(); /* Procés per coneixer la situacio */

connect | ocal;
/* Carreguemles Ilibreries */

| oad e:\saphira\sfDoTrajectory\debug\sfDoTrajectory.dll;
| oad e:\saphira\CrearTrajectoria\debug\CrearTrajectoria.dll;

/* Definicio de la funsi 6 Seguir Trajectoria */

act SeguirTrajectoria (int num
{
int final;
int punts;
float x;
float y;
float v;
i nt gl obal;
int spline;
int k;
float vslow,
float distmn;
fl oat angl em n;

int i;

InicialitzarTrajectoria(num;
final = EsFinal Trajectoria (num;

while (!final)

{
v = Vel ocitatTraj ectoria(num;
spline = EsSplineTrajectoria(num;
k = KTraj ectoria(num;
vsl ow = VS| owTr aj ect ori a( num ;
distmin = MnDistTrajectoria(nun;
angl emin = M nAngl eTr aj ectori a(nunjy;

sf DTRenmoveAl | Poi nts();
sf DTSet Vel ocity(v);
sf DTSet Resol uti on(150);

if (spline)
{
sf DTSet Spl i ne() ;
}
el se
{

sf DTSet Bezi er () ;




sf DTSet KTr aj ect ory(k);

sf DTSet VSI ow( vsl ow) ;

sf DTSet M nDi st (di stm n);
sf DTSet M nAngl e( angl em n) ;

punts = NunPuntsTraj ectoria(num;
i = 0;
while (i<punts)

X = Crear XTraj ectoria(numi);
y = CrearYTrajectoria(numi);
gl obal = Esd obal Traj ectoria(nunj;

if (gl obal)
{

sf DTAddd obal Poi nt (X, y);

}
el se
sf DTAddPoi nt (X, y);
}
i =0+l
}
sfDTStart();
final = EsFinal Traj ectoria(nuny;

whil e (!sfDTlsTraj ectoryReach())
{

}
sf DTSt op() ;

/* Esperar */

7.2 CrearTrajectoria.h

/* R S R R S Ok S SRR S o SR S */

/* FITXER CrearTrajectoria.h */

/* Rk S R Ok I b S R R o */

#define Pl 3.1416

R T R
/1 Definicié de funcions

void InicialitzarTrajectoria (int trj);

int NunPuntsTrajectoria (int trj);

float CrearXTrajectoria (int trj, int nun);
float CrearYTrajectoria (int trj, int nunj;
float VelocitatTrajectoria (int trj);

int EsFinal Trajectoria (int trj);

int Esd obal Trajectoria (int trj);

int EsSplineTrajectoria (int trj);

int KTrajectoria (int trj);

float VSIowlrajectoria (int trj);

float MnDistTrajectoria (int trj);
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float M nAngleTrajectoria (int trj);

N
/1 Definici6 de variables globals

7.3 CrearTrajectoria.c

/* R I S O O S O O O */

/* FITXER CrearTrajectoria.c */

/* R I R O O O I */

#include "CrearTrajectoria.h"
#i ncl ude "saphira. h"

N e R EEEEE
/1 Inclusio6 de fitxers de trajectories
N e R

#include "Trajectoria_1l.c

#include "Trajectoria_2.c"

#include "Trajectoria_3.c"

#include "Trajectoria_4.c"

#include "Trajectoria_b5.c"

#include "Trajectoria_x.c"

[

/1 Codi de |les funcions

[

void InicialitzarTrajectoria (int trj)

{
if (trj==1) InicialitzarTrajectoria_1();
if (trj==2) InicialitzarTrajectoria_2();
if (trj==3) InicialitzarTrajectoria_3();
if (trj==4) InicialitzarTrajectoria_4();
if (trj==5) InicialitzarTrajectoria_5();
else InicialitzarTrajectoria_x();

}

int NunPuntsTrajectoria (int trj)

{
if (trj==1) return NunPuntsTrajectoria_1();
if (trj==2) return NunPuntsTrajectoria_2();
if (trj==3) return NunPuntsTrajectoria_3();
if (trj==4) return NunPuntsTrajectoria_4();
if (trj==5) return NunPuntsTrajectoria_5();
el se return NunPuntsTrajectoria_x();

}

float CrearXTrajectoria (int trj, int num

{
if (trj==1) return CrearXTrajectoria_1(num;
if (trj==2) return CrearXTrajectoria_2(num;
if (trj==3) return CrearXTrajectoria_3(num;
if (trj==4) return CrearXTrajectoria_4(num;
if (trj==5) return CrearXTrajectoria_5(num;
el se return Crear XTraj ectoria_x(num;

}

float CrearYTrajectoria (int trj, int num

{

if (trj==1) return CrearYTrajectoria_1(num;
if (trj==2) return CrearYTrajectoria_2(num;
if (trj==3) return CrearYTrajectoria_3(num;




if (trj==4) return CrearYTrajectoria_4(num;
if (trj==5) return CrearYTrajectoria_5(num;
el se return CrearYTrajectoria_x(nunj;

}

float VelocitatTrajectoria (int trj)

{
if (trj==1) return VelocitatTrajectoria_1();
if (trj==2) return VelocitatTrajectoria_2();
if (trj==3) return VelocitatTrajectoria_3();
if (trj==4) return VelocitatTrajectoria_4();
if (trj==5) return VelocitatTrajectoria_5();
el se return VelocitatTrajectoria_x();

}

int EsFinal Trajectoria (int trj)

{
if (trj==1) return EsFinal Trajectoria_1();
if (trj==2) return EsFinal Trajectoria_2();
if (trj==3) return EsFinal Trajectoria_3();
if (trj==4) return EsFinal Trajectoria_4();
if (trj==5) return EsFinal Trajectoria_5();
el se return EsFinal Trajectoria_x();

}

int Esdobal Trajectoria (int trj)

{
if (trj==1) return Esd obal Trajectoria_1();
if (trj==2) return Esd obal Trajectoria_2();
if (trj==3) return Esd obal Trajectoria_3();
if (trj==4) return Esd obal Trajectoria_4();
if (trj==5) return Esd obal Trajectoria_5();
el se return Esd obal Traj ectoria_x();

}

int EsSplineTrajectoria (int trj)

{
if (trj==1) return EsSplineTrajectoria_1();
if (trj==2) return EsSplineTrajectoria_2();
if (trj==3) return EsSplineTrajectoria_3();
if (trj==4) return EsSplineTrajectoria_4();
if (trj==5) return EsSplineTrajectoria_5();
el se return EsSplineTrajectoria_x();

}

int KTrajectoria (int trj)

{
if (trj==1) return Klrajectoria_1();
if (trj==2) return Klrajectoria_2();
if (trj==3) return KTrajectoria_3();
if (trj==4) return Klrajectoria_4();
if (trj==5) return KTrajectoria_5();
el se return KTrajectoria_x();

}

float VSIowTrajectoria (int trj)

{
if (trj==1) return VSl owlrajectoria_1();
if (trj==2) return VSl owlrajectoria_2();
if (trj==3) return VSl owlrajectoria_3();
if (trj==4) return VSl owlrajectoria_4();
if (trj==5) return VS|l owlrajectoria_5();
el se return VSl owTrajectoria_x();

}

float MnDistTrajectoria (int trj)

if (trj==1) return MnDistTrajectoria_1();
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if (trj==2) return MnDistTrajectoria_2(
if (trj==3) return M nDistTrajectoria_3(
if (trj==4) return MnDistTrajectoria_4(
if (trj==5) return MnDistTrajectoria_5(
el se return MnDistTrajectoria _x();

)
)
)
)

}
float M nAngl eTrajectoria (int trj)
{
if (trj==1) return M nAngleTrajectoria_1();
if (trj==2) return M nAngleTrajectoria_2();
if (trj==3) return M nAngl eTrajectoria_3();
if (trj==4) return MnAngleTrajectoria_4();
if (trj==5) return M nAngleTrajectoria_5();
el se return M nAngl eTrajectoria_x();
}
R e e
/1 Fitxers de carrega i descarrega de la dll
e R
EXPORT voi d
sf Loadl ni t (voi d) /1 Fitxer que s'avalua al carregar-se la dll
{
/1 Mssatge d'inici
sf SMessage(" I niciant carrega CrearTrajectoria.dll");
/1 Carrega de les funcions a Col bert
sf AddEval Fn(" I nicialitzarTrajectoria”, InicialitzarTrajectoria, sfvOD, 1,
sf I NT);
sf AddEval Fn(" NunPunt sTraj ectori a", NunPuntsTrajectoria, sfINT, 1, sfINT);
sf AddEval Fn(" Crear XTraj ectori a", CrearXTrajectoria, sfFLOAT, 2, sflNT,
sf I NT);
sf AddEval Fn("Crear YTraj ectoria", CrearYTrajectoria, sfFLOAT, 2, sflNT,
sf I NT);
sf AddEval Fn(" Vel ocitat Traj ectori a", VelocitatTrajectoria, sfFLOAT, 1,
sf I NT);
sf AddEval Fn(" EsFi nal Traj ectori a", EsFinal Trajectoria, sfINT, 1, sflINT);
sf AddEval Fn(" Esd obal Traj ectoria", EsA obal Trajectoria, sfINT, 1, sfINT);
sf AddEval Fn("EsSpl i neTraj ectoria", EsSplineTrajectoria, sfINT, 1, sflINT);
sf AddEval Fn("KTraj ectori a", Klrajectoria, sfINT, 1, sfINT);
sf AddEval Fn(" VS| owTr aj ectori a", VSl owTrajectoria, sfFLOAT, 1, sflINT);
sf AddEval Fn("M nDi st Traj ectoria", M nDistTrajectoria, sfFLOAT, 1, sfINT);
sf AddEval Fn(" M nAngl eTraj ectori a", M nAngl eTrajectoria, sfFLOAT, 1, sflINT);
/'l M ssatge final
sf SMessage("Carrega de CrearTrajectoria.dll finalitzada");
}
EXPORT voi d
sf LoadExi t (voi d) /1 Fitxer que s'avalua al descarregar-se |la dll
{
/'l M ssatge de descarrega
sf SMessage(" Descarrega de CrearTrajectroia.dl | efectuada");
}

7.4 Trajectoria_1l.c

/* Rk I S I Rk R */

/* FITXER Trajectoria_1.c */

/* Rk S I R R S R O */
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int punts_1;
int maxi mpunts_1;

void InicialitzarTrajectoria_1 (void)

{
punts_1 = O;
maxi mpunts_1 = 1;
}
int NunPuntsTrajectoria_1 (void)
{
return 10;
}
float CrearXTrajectoria_1 (int nun
{
if (num==0) return 0.0;
if (num== 1) return 0.0;
if (num==2) return 0.0;
if (num== 3) return 200.0;
if (num== 4) return 2200. 0;
if (num==5) return 2400. 0;
if (num== 6) return 2400.0;
if (num==7) return 2200. 0;
if (num== 8) return 200.0;
if (num==9) return 200. 0;
el se return 0.0;
}
float CrearYTrajectoria_1 (int nun
{
if (num==0) return 0.0;
if (num== 1) return 0.0;
if (num== 2) return 2000.0;
if (num== 3) return 2200.0;
if (num==4) return 2200.0;
if (num==5) return 2000.0;
if (num==6) return 0.0;
if (num==7) return -200.0;
if (num== 8) return -200.0;
if (num==9) return -200.0;
el se return 0.0;
}
float VelocitatTrajectoria_1 (void)
{
return 100. O;
}
int EsFinal Trajectoria_1 (void)
{
punts_1++;
return (punts_l==npaxi m punts_1+1);
}
int Esd obal Trajectoria_1l (void)
{
return 1;
}
int EsSplineTrajectoria_1 (void)
{
return 1;
}
int KTrajectoria_1 (void)
{
return 4;
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}

float VSIowlrajectoria_1 (void)

{ return 0.0;

}

float M nDistTrajectoria_1 (void)
{ return 100. O;

}

float M nAngleTrajectoria_1 (void)
i return 10.0;

7.5 Trajectoria_2.c

/* ER Ik I I kR R */

/* FITXER Trajectoria_2.c */

/* ERE R I I kR R O */

#i ncl ude <tinme. h>
float aleatori(float x1, float x2);

int punts_2;
int maxi mpunts_2;

float x_al eat;
float y_al eat;
float angl e_al eat;

int global;
void InicialitzarTrajectoria_2 (void)
{
punts_2 = 0;
maxi m punts_2 = 10;
x_al eat = 0.0;
y_aleat = 0.0;
angl e_al eat = 0.0;
gl obal = 0;
}
i nt NunPuntsTrajectoria_2 (void)
{
return 6;
}
float CrearXTrajectoria_2 (int num
{
i f (nune=0)
{
gl obal = 0;
return 0.0;
i f (nune=1)
gl obal = 0;

return 600j 0;
i f (nune=2)

gl obal = 0;




}

return
i f (nune=3)

gl oba
return

i f (nune=4)

gl obal
return

i f (nune=5)

gl oba
return
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1200. 0;

= 1;
x_al eat + 1200*(fl oat) (cos(angl e_al eat*2*Pl/360));

:1’
x_al eat + 600*(fl oat)(cos(angl e_al eat*2*PI/360));

::]_;
x_al eat;

el se return 0.0;

float CrearYTrajectoria_2 (int num

{

}

i f (nune=0)

gl oba
return

i f (nune=1)

gl oba
return

i f (nune=2)

gl obal
return

i f (nune=3)

gl oba
return

i f (nune=4)
{
gl oba

return
i f (nune=5)

gl oba
return

o
Lo

n
o

I
ee

y_al eat + 1200*(fl oat) (sin(angle_al eat*2*Pl/360));

y_aieat + 600*(fl oat) (sin(angl e_al eat*2*Pl/360));

:l,
y_al eat;

el se return 0.0;

float VelocitatTrajectoria_2 (void)

{
}

return al eatori (50.0, 300.0);

int EsFinal Trajectoria_2 (void)

{

x_al eat
y_al eat

angl e_al eat =

punts_2++;

return (punts_2==maxi m punts_2+1);

al eatori (-2000. 0, 2000. 0);
al eatori (-2000. 0, 2000. 0);

al eatori (0.0, 360.0);




}

int Esd obal Trajectoria_2 (void)
{

}

int EsSplineTrajectoria_2 (void)

{

return gl obal;

return O;
}
int KTrajectoria 2 (void)
{
return 4;
}

float VSl owlrajectoria_2 (void)

return -1.0;

float M nDi stTrajectoria_2 (void)
return 100. O;

float M nAngl eTrajectoria_2 (void)

{

}

float aleatori(float x1, float x2)

{

return 10.0;

int num
fl oat aux;
if (x2<x1)
{
aux = x1;
X1 = x2;
X2 = aux;
}
num = rand();
aux = ((float)num/ RAND_MAX;

aux *= (x2-x1);
aux += x1;

return aux;

7.6 Trajectoria_3.c

/* ER kR I I kR I */

/* FITXER Trajectoria_3.c */

/* Rk I I Rk O S R */

int punts_3;
i nt maxi m punts_3;
int angl e_3;

void InicialitzarTrajectoria_3 (void)

{
punts_3 = 0;
maxi m punts_3 = 1;
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angle_3 = 0;
}
i nt NunPuntsTrajectoria_3 (void)
{
return 34;
}
float CrearXTrajectoria_3 (int nunm
{
angle_3 += 10;
return 1500*(fl oat)cos(angl e_3*2*Pl/360)-1500;
}
float CrearYTrajectoria_3 (int nunm
{
return 1500*(fl oat)si n(angl e_3*2*PI/360);
}
float VelocitatTrajectoria_3 (void)
{
return 100. O;
}
int EsFinal Trajectoria_3 (void)
{
punts_3++;
return (punts_3 == maxi m punts_3+1);
}
int Esd obal Trajectoria_3 (void)
{
return 1;
}
int EsSplineTrajectoria_3 (void)
{
return 1;
}
int KTrajectoria_3 (void)
{
return 4;
}
float VSl owlrajectoria_3 (void)
{
return 0.0;
}
float M nDistTrajectoria_3 (void)
{
return 100. O;
}
float M nAngl eTrajectoria_3 (void)
{
return 10.0;
}

7.7 Trajectoria_4.c

/* Rk I S I Rk R */

/* FITXER Trajectoria_4.c */

/* Rk S I R R S R O */
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int punts_4;
int maxi mpunts_4;

void InicialitzarTrajectoria_4 (void)

{
punts_4 = 0;
maxi m punts_4 = 1;
}
i nt NunPuntsTrajectoria_4 (void)
{
return 9;
}
float CrearXTrajectoria_4 (int nun
{
if (nun¥=0) return 0.O0;
if (nume=1) return 0.O0;
if (nun¥=2) return 0.0;
if (nun¥=3) return 1500.0;
i f (nume=4) return 1500. 0;
if (nunm==5) return 3000. 0;
i f (nun¥=6) return 3000.0;
if (nune=7) return 400. 0;
if (nun¥=8) return 400.0;
el se return 0.0;
}
float CrearYTrajectoria_4 (int num
{
if (num==0) return 0.O0;
if (nune=1) return 0.0;
i f (num==2) return 1500. 0O;
if (nunme=3) return 1500. 0;
if (num==4) return 750.0;
if (nune=5) return 750.0;
if (nun¥=6) return 0.0;
if (nunme=7) return 0.0;
if (num==8) return 0.O0;
el se return 0.0;
}
float VelocitatTrajectoria_4 (void)
{
return 100. O;
}
int EsFinal Trajectoria_4 (void)
{
punt s_4++;
return (punts_4==maxi m punts_4+1);
}
int Esd obal Trajectoria_4 (void)
{
return 1;
}
int EsSplineTrajectoria_4 (void)
{
return 1;
}
int KTrajectoria_4 (void)
{
return 4;
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float VS| owlrajectoria_4 (void)

{
return 0.0;
}
float M nDistTrajectoria_4 (void)
{
return 100. O;
}
float M nAngl eTrajectoria_4 (void)
{
return 10.0;
}

7.8 Trajectoria_b5.c

/* kkkkkkhkkkhkhkhkkrkhkkhkhkkhkkkhkkx*x */

/* FITXER Trajectoria_5.c */

/* ER Ik I I kR R */

int punts_5;
i nt maxi m punts_5;
i nt angl e_5;

void InicialitzarTrajectoria_5 (void)

{
punts_5 = 0;
maxi m punts_5 = 1;
angle_5 = 0;
}
i nt NunPuntsTrajectoria_5 (void)
{
return 35;
}
float CrearXTrajectoria_5 (int nunm
{
angle_5 += 20;
return 1000*(((fl oat)angl e_5*4/1000)+1)*(fl oat)cos(angl e_5*2*Pl/360)-1000;
}
float CrearYTrajectoria_ 5 (int nun
{
return 1000*(((fl oat)angl e_5*4/1000)+1) *(fl oat)si n(angl e_5*2*PI / 360) ;
}
float VelocitatTrajectoria_5 (void)
{
return 100. O;
}
int EsFinal Trajectoria_5 (void)
{
punts_5++;
return (punts_5 == nmaxi m punts_5+1);
}
int Esd obal Trajectoria_5 (void)
{
return 1;
}

int EsSplineTrajectoria_5 (void)

{
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return 1;
}
int KTrajectoria_5 (void)
{
return 4;
}
float VSIowlrajectoria_5 (void)
{
return 0.0;
}
float M nDistTrajectoria_5 (void)
{
return 100. O;
}
float M nAngl eTrajectoria_5 (void)
{
return 10.0;
}

7.9 Trajectoria_x.c

/* ER kR I I kR I */

/* FITXER Trajectoria_x.c */

/* Rk I I b kR R O */

void InicialitzarTrajectoria_x (void)

{
}
int NunPuntsTrajectoria x (void)
{
return O;
}
float CrearXTrajectoria_x (int num
{
return 0.O0;
}
float CrearYTrajectoria_x (int num
{
return 0.0;
}
float VelocitatTrajectoria_x (void)
{
return 100. O;
}
int EsFinal Trajectoria_x (void)
{
return 1;
}
int Esd obal Trajectoria_x (void)
{
return O;
}
int EsSplineTrajectoria_x (void)
{

return 1;




}
int KTrajectoria_x (void)
{
return 4;
}

float VSl owTrajectoria_x (void)

{
}

float M nDistTrajectoria_x (void)

{
}

float M nAngl eTrajectoria_x (void)
{

}

return 0.O0;

return 100. O;

return 10.0;

-111 -




