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Soluzione di Lorenzo Saba: preselection2017 (parte 1) 
//Begin page funzioni 

float distanza (float t[3]){ 
  float v[3]; 
    mathVecSubtract(v,t,myState,3); 
    return mathVecMagnitude(v,3); 
} 
void speedcontrol (float pos[]){    
  bool sw=false;//-- velocità componente x 
   if(myState[3]>= 0.038 
   || myState[3]<=-0.038)  sw=true; 

     //-- velocità componente y 
   if(myState[4]>= 0.038 
   || myState[4]<=-0.038) sw=true;  
     //-- velocità componente z 
   if(myState[5]>= 0.038 
   || myState[5]<=-0.038) sw=true;     
   if(sw){ 
      mathVecSubtract(punt, pos, myState,3); 
      DEBUG(("speedcontrol")); 
   } 
}   //End page funzioni 
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Soluzione (parte 2) Soluzione (parte 3) 
//Begin page main 

float pos [3]; 
float pos1[3]; 
float pos2[3]; 
float pos3[3]; 
float pos4[3]; 
float punt[3]; 
float stop[3]; 
float ang [3]; 
float myState[12]; 
float start[3]; 
float dist; 
int   state; 
int   count; 
char  punto[4]; 
float DistChg; 
 
void init(){ 
    punto[0] = 'A';  
    punto[1] = 'B';  
    punto[2] = 'C';  
    punto[3] = 'D'; 
     
    api.getMyZRState(myState); 
     
    for(int i=0;i<3;i++)  

start[i] = myState[i];  
     
    state=0; 
    count=0; 
 
    pos1[0]= -0.5f; 
    pos1[1]= 0; 
    pos1[2]= 0.25f; 
 
    pos2[0]= 0; 
    pos2[1]= 0.5f; 
    pos2[2]= 0.5f; 
 
    pos3[0]= 0.5f; 
    pos3[1]= 0; 
    pos3[2]= 0.75f; 
 
    pos4[0]= 0; 
    pos4[1]= -0.5f; 
    pos4[2]= 0.75f; 
 
    pos [0]= 0; 
    pos [1]= -0.45f; 
    pos [2]= 0.70f; 
 
    ang[0]=0; 
    ang[1]=0; 
    ang[2]=1;//per ruotare attorno asse z 
 
    stop[0]=0; 
    stop[1]=0; 
    stop[2]=0; 

    DistChg = 0.015f;  //--- 1,5 cm   

    if (myState[1] > 0.0f){ //----RED 
        pos1[0]= 0.5f; 
        pos2[1]= -0.5f; 
        pos3[0]= -0.5f; 
        pos4[1]= 0.5f; 
        pos [1]= 0.45f; 
        DEBUG(("RED x=%5.3f y=%5.3f z=%5.3f dChg=%5.3f", 
          myState[0], myState[1], myState[2], DistChg)); 
    } else   //----BLUE 
       DEBUG(("BLUE x=%5.3f y=%5.3f z=%5.3f dChg=%5.3f", 
          myState[0], myState[1], myState[2], DistChg)); 
}  //--- fine init 

void loop(){ 

  api.getMyZRState(myState); 

  switch (state){ 

  case 0:      //---   punto[0] = 'A'; 

dist = distanza(pos1); 
if (dist <= DistChg){ 
 DEBUG(("Punto %c: d=%5.3f ",  
       punto[state], dist)); 
 state++;   //---  andare al punto B !! 
} else  
if (myState[3]>=0.04 
|| myState[4]>=0.04 
|| myState[5]>=0.035){ 
   mathVecSubtract(stop,start, myState,3); 
   api.setForces(stop); 
} else 
if (dist <= 0.15f){ 
   api.setPositionTarget(pos1); 
} 
else { 
   mathVecSubtract(punt,pos1, myState,3); 
   api.setForces(punt); 
} 
break; 

  case 1:      //---   punto[1] = 'B'; 

dist = distanza(pos2); 
if (count<4)  
   api.setPositionTarget(pos2); 
else  
if (dist <= DistChg){ 
 DEBUG(("Punto %c: d=%5.3f ",  
       punto[state], dist)); 
 state++;   //---  andare al punto C !! 
 count=0; 
} else  
if (dist <= 0.21f){ 
   api.setPositionTarget(pos2); 
} 
else { 
   mathVecSubtract(punt,pos2, myState,3); 
   speedcontrol(pos1);   //-- può modificare punt 
   api.setForces(punt); 
} 
count++; 
break; 
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Soluzione (parte 4) 

  case 2:      //---   punto[2] = 'C'; 

dist = distanza(pos3); 
 

if (count<3) 
   api.setPositionTarget(pos3); 
 
else if (dist <= DistChg){ 
   DEBUG(("Punto %c: d=%5.3f ", punto[state], dist)); 
   state++;     //---  andare al punto D !! 
   count=0; 
} 
else if (dist <= 0.18f){ 
   api.setPositionTarget(pos3); 

 } 
else { 
   mathVecSubtract(punt,pos3, myState,3); 
   speedcontrol(pos2);    //-- può modificare punt 
   api.setForces(punt); 
} 
count++; 
break; 
 

  case 3:       //---   punto[3] = 'D'; 

dist = distanza(pos4); 
 

if (count<3)  
   api.setPositionTarget(pos4); 

 
else if (dist <= DistChg){ 
DEBUG(("Punto %c: d=%5.3f x=%5.3f y=%5.3f z=%5.3f wx=%5.3f wy=%5.3f wz=%5.3f --- END", 

punto[state], dist, 
myState[0], myState[1],  myState[2], 
myState[9], myState[10], myState[11]));   //-- posizione e velocità angolare 

//-------state++;      ARRIVATI in D !!!! 
   count=0; 
} 
else if (dist <= 0.25f) { 
   DEBUG(("verso %c: d=%5.3f x=%5.3f y=%5.3f z=%5.3f wx=%5.3f wy=%5.3f wz=%5.3f ",  

punto[state], dist, 
myState[0], myState[1],  myState[2],  
myState[9], myState[10], myState[11]));   //-- posizione e velocità angolare 

 
   api.setPositionTarget(pos4); 
} 
else { 
   mathVecSubtract(punt, pos, myState,3); 
   speedcontrol(pos3);    //-- può modificare punt 
   api.setForces(punt); 
} 

 
if (dist <= 0.5f) 
   api.setAttRateTarget(ang);//--- per far ruotare lo SPHERE attorno ad un asse parallelo all’asse z 
 
count++; 
break; 

  } //--- fine switch 
} //--- fine loop 

//End page main 


