#use "serialio.c"

//#use "printdec.c"

int LEFT_MOTOR=     0;

int RIGHT_MOTOR=    2;

#define SENSOR1 3

#define SENSOR2 4

#define LUZ1 5

#define LUZ2 6

int PRETOBRANCO = 150;

int a=50;

int b=70;

float tempo;

int cor1 = 0;

int az = 0;

int vm = 0;

int vd = 0;

int am = 0;

int distancia;

int SAMPLES=10;

int data[3];

int dataled1[3];

int dataled2[3];

int datasemled[3];

void viraesquerda()

{

    printf("\nesquerda");

    motor(LEFT_MOTOR, -a);

    motor(RIGHT_MOTOR, b);

    sleep(2.0);

    ao();

    sleep(0.4);

}

void viradireita()

{

    printf("\ndireita");

    motor(LEFT_MOTOR, a);

    motor(RIGHT_MOTOR, -b);

    sleep(2.0);

    ao();

    sleep(0.4);

}

void segue()

{

    printf("\nsegue");

    motor(LEFT_MOTOR, a);

    motor(RIGHT_MOTOR, b);

    sleep(tempo);

    ao();

    sleep(0.4);

}

void selecionacor() {

    printf("\nSelecione acao para bloco azul: ");

    sleep(1.2);

    while (az==0){

        printf("\n1-Virar 90 a esquerda");

        sleep(0.5);

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

        if (start_button()){

            az=1;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n2-Virar 90 a direita");

            sleep(0.5);

        }

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

        if (start_button()){

            az=2;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n3-Parar");

            sleep(0.5);

        }

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

        if (start_button()){

            az=3;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n4-Siga em frente");

            sleep(0.5);

        }

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

        if (start_button()) {

            az=4;

            printf("\nstart para selecionar tempo: ");

            sleep(1.0);

            while(!start_button())

              {

                tempo=(float)knob();

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

                sleep(0.05);

            }

        }

        if (stop_button())

          sleep(0.1);

    }

    sleep(0.5);

    printf("\nSelecione acao para bloco vermelho: ");

    sleep(1.2);

    while (vm==0){

        printf("\n1-Virar 90 a esquerda");

        sleep(0.5);

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

        if (start_button()){

            vm=1;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n2-Virar 90 a direita");

            sleep(0.5);

        }

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

        if (start_button()){

            vm=2;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n3-Parar");

            sleep(0.5);

        }

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

        if (start_button()){

            vm=3;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n4-Siga em frente");

            sleep(0.5);

        }

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

        if (start_button()) {

            vm=4;

            printf("\nstart para selecionar tempo: ");

            sleep(1.0);

            while(!start_button())

              {

                tempo=(float)knob();

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

                sleep(0.05);

            }

        }

        if (stop_button())

          sleep(0.1);

    }

    sleep(0.5);    

    printf("\nSelecione acao para bloco verde: ");

    sleep(1.2);

    while (vd==0){

        printf("\n1-Virar 90 a esquerda");

        sleep(0.5);

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

        if (start_button()){

            vd=1;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n2-Virar 90 a direita");

            sleep(0.5);

        }

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

        if (start_button()){

            vd=2;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n3-Parar");

            sleep(0.5);

        }

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

        if (start_button()){

            vd=3;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n4-Siga em frente");

            sleep(0.5);

        }

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

        if (start_button()) {

            vd=4;

            printf("\nstart para selecionar tempo: ");

            sleep(1.0);

            while(!start_button())

              {

                tempo=(float)knob();

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

                sleep(0.05);

            }

        }

        if (stop_button())

          sleep(0.1);

    }

    sleep(0.5);

    printf("\nSelecione acao para bloco amarelo: ");

    sleep(1.2);

    while (am==0){

        printf("\n1-Virar 90 a esquerda");

        sleep(0.5);

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

        if (start_button()){

            am=1;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n2-Virar 90 a direita");

            sleep(0.5);

        }

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

        if (start_button()){

            am=2;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n3-Parar");

            sleep(0.5);

        }

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

        if (start_button()){

            am=3;

            sleep(0.5);

        }

        if (stop_button()){

            printf("\n4-Siga em frente");

            sleep(0.5);

        }

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

        if (start_button()) {

            am=4;

            printf("\nstart para selecionar tempo: ");

            sleep(1.0);

            while(!start_button())

              {

                tempo=(float)knob();

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

                sleep(0.05);

            }

        }

        if (stop_button())

          sleep(0.1);

    }

    sleep(0.5);

}

int cor() {

    return analog(2);

}

void blocos()

{

    float dataled1f[3], dataled2f[3], datasemledf[3];

    float dataaux[3];

    float dataaux2[3];

    int aux;

    selecionacor();

    printf("\naperte start para comecar ");

    sleep(0.5);

    cor1=0;

    data[1]=0;

    data[2]=0;

    while(!start_button());

    aux = start_process(linha());

    poke(0x1009, 0x3c); //aciona o endereco dos leds    

    while ((data[1]<270)||(data[2]<270)){

        poke(0x1008, 0x10);

        sleep(0.1);

        dataled1[1]=cor();

        sleep(0.1);

        poke(0x1008, 0x20);

        sleep(0.1);

        dataled2[1]=cor();  

        sleep(0.1);

        poke(0x1008, 0x00);

        sleep(0.1);

        datasemled[1]=cor();

        sleep(0.1);

        poke(0x1008, 0x10);

        sleep(0.1);

        dataled1[2]=cor();

        sleep(0.1);

        poke(0x1008, 0x20);

        sleep(0.1);

        dataled2[2]=cor();  

        sleep(0.1);

        poke(0x1008, 0x00);

        sleep(0.1);

        datasemled[2]=cor();

        sleep(0.1);

        dataled1f[1]=(float)dataled1[1];

        dataled2f[1]=(float)dataled2[1];

        datasemledf[1]=(float)datasemled[1];

        dataaux[1]=((dataled1f[1]*dataled1f[1])+(dataled2f[1]*dataled2f[1])+(datasemledf[1]*datasemledf[1]));

        dataaux2[1]=sqrt(dataaux[1]);

        data[1]=(int)dataaux2[1];

        dataled1f[2]=(float)dataled1[2];

        dataled2f[2]=(float)dataled2[2];

        datasemledf[2]=(float)datasemled[2];

        dataaux[2]=((dataled1f[2]*dataled1f[2])+(dataled2f[2]*dataled2f[2])+(datasemledf[2]*datasemledf[2]));

        dataaux2[2]=sqrt(dataaux[2]);

        data[2]=(int)dataaux2[2];

        printf("\n%d, %d", data[1], data[2]);

        sleep(0.3);

    }

    kill_process(aux);

    ao();

    while ((data[1]>270)||(data[2]>270)){

        poke(0x1008, 0x10);

        sleep(0.1);

        dataled1[1]=cor();

        sleep(0.1);

        poke(0x1008, 0x20);

        sleep(0.1);

        dataled2[1]=cor();  

        sleep(0.1);

        poke(0x1008, 0x00);

        sleep(0.1);

        datasemled[1]=cor();

        sleep(0.1);

        poke(0x1008, 0x10);

        sleep(0.1);

        dataled1[2]=cor();

        sleep(0.1);

        poke(0x1008, 0x20);

        sleep(0.1);

        dataled2[2]=cor();  

        sleep(0.1);

        poke(0x1008, 0x00);

        sleep(0.1);

        datasemled[2]=cor();

        sleep(0.1);

        dataled1f[1]=(float)dataled1[1];

        dataled2f[1]=(float)dataled2[1];

        datasemledf[1]=(float)datasemled[1];

        dataaux[1]=((dataled1f[1]*dataled1f[1])+(dataled2f[1]*dataled2f[1])+(datasemledf[1]*datasemledf[1]));

        dataaux2[1]=sqrt(dataaux[1]);

        data[1]=(int)dataaux2[1];

        dataled1f[2]=(float)dataled1[2];

        dataled2f[2]=(float)dataled2[2];

        datasemledf[2]=(float)datasemled[2];

        dataaux[2]=((dataled1f[2]*dataled1f[2])+(dataled2f[2]*dataled2f[2])+(datasemledf[2]*datasemledf[2]));

        dataaux2[2]=sqrt(dataaux[2]);

        data[2]=(int)dataaux2[2];        

        sleep(0.3);

        if((data[1]>=270)&&(data[1]<290)&&(data[2]>=270)&&(data[2]<290)){

            printf("\nAmarelo");

            sleep(1.0);

            cor1=4;

        }

        else if((data[1]>=290)&&(data[1]<305)&&(data[2]>=290)&&(data[2]<305)){

            printf("\nVermelho");

            sleep(1.0);

            cor1=2;

        }

        else if((data[1]>=305)&&(data[1]<325)&&(data[2]>=305)&&(data[2]<325)){

            printf("\nVerde");

            sleep(1.0);

            cor1=3;

        }

        else if((data[1]>=325)&&(data[1]<360)&&(data[2]>=325)&&(data[2]<360)){

            printf("\nAzul");

            sleep(1.0);

            cor1=1;

        }

        sleep(0.05);

        printf("\n%d  %d", data[1], data[2]);

    }

    if(((cor1==1)&&(az==1))||((cor1==2)&&(vm==1))||((cor1==3)&&(vd==1))||((cor1==4)&&(am==1))) viraesquerda();

    if(((cor1==1)&&(az==2))||((cor1==2)&&(vm==2))||((cor1==3)&&(vd==2))||((cor1==4)&&(am==2))) viradireita();

    if(((cor1==1)&&(az==3))||((cor1==2)&&(vm==3))||((cor1==3)&&(vd==3))||((cor1==4)&&(am==3))) {

        kill_process(aux);

        ao();

    }

    if(((cor1==1)&&(az==4))||((cor1==2)&&(vm==4))||((cor1==3)&&(vd==4))||((cor1==4)&&(am==4))) segue();

    sleep(3.0);

    kill_process(aux);

    ao();

}

void linha()

{

    int entrada1, entrada2, auxi;

    motor(LEFT_MOTOR, a);

    motor(RIGHT_MOTOR, b);    

    auxi=0;

    while(!stop_button()){

        entrada1 = analog(SENSOR1);

        entrada2 = analog(SENSOR2);

        printf("/n %d %d", entrada1, entrada2);

        sleep(0.4);

        // Se sensor1 esta no branco e sensor2 esta no preto:

        if((entrada1 < PRETOBRANCO)&&

           (entrada2 > PRETOBRANCO)){

            while(entrada1 < PRETOBRANCO)

              {

                entrada1 = analog(SENSOR1);

                entrada2 = analog(SENSOR2);

                motor(LEFT_MOTOR, a);

                motor(RIGHT_MOTOR, (b-10));

                printf("\n1: Branco - 2: Preto");

            }

            motor(LEFT_MOTOR, a);

            motor(RIGHT_MOTOR, b);

        }

        // Se sensor1 esta no preto e sensor2 esta no branco:

        else if(entrada1 > PRETOBRANCO &&

                entrada2 < PRETOBRANCO){

            while(entrada2 < PRETOBRANCO)

              {

                entrada1 = analog(SENSOR1);

                entrada2 = analog(SENSOR2);

                motor(LEFT_MOTOR, (a-10));

                motor(RIGHT_MOTOR, b);

                printf("\n1: Preto - 2: Branco");

            }

            motor(LEFT_MOTOR, a);

            motor(RIGHT_MOTOR, b);

        }

        else{

            motor(LEFT_MOTOR, a);

            motor(RIGHT_MOTOR, b);

            printf("\nOs dois tem mesma cor!");

        }

    }

    ao();

}

void localizacao()

{

    int luz=300;

    int j;

    int LUZ_SENSOR;

    int medida_menor = 300;

    LUZ_SENSOR=0;

    printf("\nLuz 1 ou luz 2 e start");

    sleep(1.0);    

    while (LUZ_SENSOR==0){

        printf("\nluz 1");

        sleep(0.7);

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

        if (start_button()){

            LUZ_SENSOR=LUZ1;

        }

        if (stop_button())

          printf("\nluz 2");

        sleep(0.7);

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

        if (start_button()){

            LUZ_SENSOR=LUZ2;

        }

        if (stop_button())

          printf("\nluz 1");

    }

    while(luz>55)

      {

        motor(LEFT_MOTOR, -a);

        motor(RIGHT_MOTOR, b);

        printf("\na luz escolhida foi%d ", LUZ_SENSOR);

        sleep(1.0);

        for(j=0;j<40;j++){

            luz=analog(LUZ_SENSOR);

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

            if (medida_menor>luz)

              medida_menor=luz;

            sleep(0.2);

        }

        ao();

        printf("aqui %d", medida_menor);

        sleep(2.0);

        motor(LEFT_MOTOR, -a);

        motor(RIGHT_MOTOR, b); 

        while(luz>(medida_menor+10))

          {

            luz=analog(LUZ_SENSOR);

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

            sleep(0.1);

        }

        motor(LEFT_MOTOR, a);

        motor(RIGHT_MOTOR, -b);

        sleep(0.3);

        printf("\naqui2");

        motor(LEFT_MOTOR, a);

        motor(RIGHT_MOTOR, b);

        sleep(10.0);

        luz=analog(LUZ_SENSOR);

    }

}

void main()

{

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

    sleep(1.0);

    while (1)

      {        

        printf("\n1-Localizacao  (seguir a luz)");

        sleep(0.7);

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

        if (start_button()){

            localizacao();

            printf("\n2-Seguir linha");

        }

        if (stop_button())

          printf("\n2-Seguir linha");

        sleep(0.7);

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

        if (start_button()){

            linha();

            printf("\n3-Identificar blocos");

        }

        if (stop_button())

          printf("\n3-Identificar blocos");

        sleep(0.7);

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

        if (start_button()){

            blocos();

            printf("\n1-Localizacao  (seguir a luz)");

        }

        if (stop_button())

          sleep(0.1);

    }

}

