#define LEFT_MOTOR 0

#define RIGHT_MOTOR 2

#define SENSOR1 3

#define BUT1 2

#define BUT2 6

#define LUZ1 5

#define ENC_ESQ 0

#define ENC_DIR 1

#define DGAIN 1

#define PGAIN 5

#define V_TIME 0.1

#define VELOCIDADE 400.0

#define LUZ_INICIO 120

float v_esq, v_dir;

float tempo;

int wall;

int goal;

int a=40;

int b=70;

int orientacao;

int aux=0;

void stop()

{

    stop_press();

    ao();

}

void inicio_autom()

{

    int i;

    i=analog(LUZ1);

    printf("\naguardando acendimento da luz");

    sleep(1.5);

    while (i>LUZ_INICIO){

        i=analog(LUZ1);

        printf("\n%d", i);

        sleep(0.3);

    }

}

void calibra()

{

    while(1){

        wall=analog(SENSOR1);

        printf("\nmeta e %d, parede e %d", goal, wall);

        if(start_button()){

            goal=wall;

            beep();

        }

        if(stop_button()){

            printf("\nMeta e %d", goal);

            beep();

            sleep(1.0);

            break;

        }

        sleep(0.5);

    }

}

void vira_esquerda(){

    motor(RIGHT_MOTOR, (b+20));

    motor(LEFT_MOTOR, (a-20));

}

void vira_direita(){

    motor(RIGHT_MOTOR, (b-20));

    motor(LEFT_MOTOR, (a+20));

}

void parede()

{

    int stp;

    int i;

    calibra();

    stp=start_process(stop());

    i=0;

    while(!stop_button()){

        wall=analog(SENSOR1);

        printf("\nmeta e %d, parede e %d", goal, wall);

        if (goal<wall) vira_esquerda();

        else vira_direita();

        msleep(100L);

    }

}

void temp(float t)

{

    sleep(t);

    aux=1;

}

void controlePD()

{

    int p1, p2;

    printf("\nSelecione tempo: ");

    sleep(1.5);

    while(!start_button())

      {

        tempo=(float)knob();

        printf("\n%f", tempo);

        sleep(0.05);

    }

    inicio_autom();    

    p1 = start_process(linha(tempo));

    p2 = start_process(controla_tempo(tempo, p1));

    stop_press();

    alloff();

    kill_process(p1);

    kill_process(p2);

}

void linha(float tempo)

{

    int p_velocidade;

    int i, left_power, left_counts, right_counts, right_power;

    int setpoint;    

    left_power=33;

    right_power=76;

    enable_encoder(ENC_ESQ);

    enable_encoder(ENC_DIR);

    reset_encoder(ENC_ESQ);

    reset_encoder(ENC_DIR);

    v_esq = 0.0; v_dir = 0.0;

    p_velocidade = start_process(mede_velocidades());    

    motor(LEFT_MOTOR, left_power);

    motor(RIGHT_MOTOR, right_power);

    while(1) {        

        if(v_esq > VELOCIDADE+8.0)

          left_power = left_power - DGAIN;

        else if(v_esq < VELOCIDADE-8.0)

            left_power = left_power + DGAIN;     

          motor(LEFT_MOTOR, left_power);

        if(v_dir > VELOCIDADE + 20.0)

          right_power = right_power - DGAIN;

        else if(v_dir < VELOCIDADE + 4.0)

            right_power = right_power + DGAIN;     

          motor(RIGHT_MOTOR, right_power);

        printf("\nE:%d(%f) D:%d(%f)", left_power, v_esq, right_power, v_dir);

        sleep(0.2);

    }

}

void controla_tempo(float tempo, int p)

{

    sleep(tempo);

    alloff();

    kill_process(p);

}

void mede_velocidades()

{

    int init_count_left, init_count_right;

    while(1) {

        init_count_left = read_encoder(ENC_ESQ);

        init_count_right = read_encoder(ENC_DIR);

        sleep(V_TIME);

        v_esq = ((float) (read_encoder(ENC_ESQ) - init_count_left)) / V_TIME;

        v_dir = ((float) (read_encoder(ENC_DIR) - init_count_right)) / V_TIME;

        //printf("\nE: %f   D: %f", v_esq, v_dir);

    }

}

void re(){

    int button1, button2, aux1, aux2;

    aux1=0;

    aux2=0;

    button1 = analog(BUT1);

    button2 = analog(BUT2);

    motor(LEFT_MOTOR, -a);

    motor(RIGHT_MOTOR, -b);

    while (((button1>10)||(button2>10))&&((aux1==0)||(aux2==0))){

        button1 = analog(BUT1);

        button2 = analog(BUT2);

        if (button1<10){

            motor(RIGHT_MOTOR, 0);

            aux1=1;

        }

        if (button2<10){

            motor(LEFT_MOTOR, 0);

            aux2=1;

        }

    }

}

void orienta()

{

    int stp;

    orientacao=0;

    printf("\nEscolha uma das 4 orientacoes:");

    sleep(1.5);

    while (orientacao==0){

        printf("\n1-Frente aponta p adversario");

        sleep(0.5);

        while ((!start_button())&&(!stop_button())&&(orientacao==0));

        if (start_button()){

            orientacao=1;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n2-Direita aponta p adversario");

            sleep(0.5);

        }

        while ((!start_button())&&(!stop_button())&&(orientacao==0));

        if (start_button()){

            orientacao=2;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n3-Traseira aponta p adversario");

            sleep(0.5);

        }

        while ((!start_button())&&(!stop_button())&&(orientacao==0));

        if (start_button()){

            orientacao=3;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n4-Esquerda aponta p adversario");

            sleep(0.5);

        }

        while ((!start_button())&&(!stop_button())&&(orientacao==0));

        if (start_button()) {

            orientacao=4;

            sleep(0.5);

        }        

        if (stop_button())

          sleep(0.1);

    }

    stp=start_process(stop());

    sleep(0.5);

    if (orientacao==1){

        re();

    }

    else if (orientacao==2){         

          motor(LEFT_MOTOR, a);

          motor(RIGHT_MOTOR, -b);

          sleep(1.8);

          ao();

          re();

      }

      else if (orientacao==3){

            motor(LEFT_MOTOR, a);

            motor(RIGHT_MOTOR, -b);

            sleep(3.6);

            ao();

            re();

        }

        else if (orientacao==4){

              motor(LEFT_MOTOR, -a);

              motor(RIGHT_MOTOR, b);

              sleep(1.8);

              ao();

              re();

          }

          ao();

    kill_process(stp);

}

void main()

{

    printf("\ncomecando...\n");

    sleep(1.0);

    while (1)

      {        

        printf("\n1-Wall following");

        sleep(0.7);

        while ((!start_button())&&(!stop_button()));

        if (start_button()){

            parede();

            printf("\n2-Andar em linha reta");

        }

        if (stop_button())

          printf("\n2-Andar em linha reta");

        sleep(0.7);

        while ((!start_button())&&(!stop_button()));

        if (start_button()){

            controlePD();

            printf("\n3-Orientar-se");

        }

        if (stop_button())

          printf("\n3-Orientar-se");

        sleep(0.7);

        while ((!start_button())&&(!stop_button()));

        if (start_button()){

            orienta();

            printf("\n1-Wall following");

        }

        if (stop_button())

          sleep(0.1);

    }

}

