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#include <MD25o0ppip.h>
#include <elapsedMillis.h>

elapsedMillis timeElapsed;
void setup()

Serial.begin(115200);
while (!Serial);

Wire.begin();
MD25modol_begin(0x58,240,292.17);

Serial.print("\nOPPIP V1.0");
Serial.print(“\nFilippo Pardini");
Serial.print("\n\nMD25 versédo ");
Serial.print(le_versao_software());
Serial.print("\nModo ");
Serial.print(le_modo());

Serial.print(“\nVoltagem da bateria ");

Serial.print(le voltagem bateria());
Serial.print(“\nPosicao ");
Serial.print(valor.encoder)

timeElapsed = 0;

// Intervalos de tempo

// Instancia elapsedMillis

void loop()

// Neste exemplo, o MD25 gira para a frente, em movimento retilineo, um giro de roda; em segui

if (para frente distancia(293,10,10));

else
{

stop_motores;
encoders reset();
while (1);

Serial.print("\nAlgo deu errado - 1");

}
delay(1000);

if (para_tras distancia(293,-10,10));

else

{

stop_motores;
encoders_reset();
while (1);

}

if (timeElapsed >= 20000)
{

Serial.print(“\nAlgo deu errado - 2");

stop_motores;
encoders_reset();

para_tras(-10,10);

gira(direita,30,20);

timeElapsed = 0;

//

// Distancia = 293mm (perimetro
// neste caso é um giro de roda
// velocidade 10; aceleragdo 10

// Distancia = 293mm (perimetro
// neste caso é um giro de roda
// velocidade -10; aceleragao 10

// Executa a cada 20 segundos

// Para tras sem limite. Velocid

// Gira para a direita em angulo
// e velocidade acrescida de 20
// mantendo a velocidade 10 na r
// Reinicializagdo do intervalo

da faz o mesmo para tras
// e repete esses dois movimentos durante 20 segundos. Quando passados 20 segundos, o MD25 para, inicia um movimento
// para tras em curva a direita aumentando a velocidade da roda esquerda (+20) e mantendo a velocidade da roda direita
// (10) até alcancar um desvio de 302, apdés o que volta ao movimento retilineo anterior (para tras), agora com um

// desvio de 302. Em seguida repete o ciclo inteiro em loop.
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