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1 #include <ypspur.h>

2

3 void main(void)

4 {

5 // HIEE

6 Spur_init () ;

7

8 // TRy OIS A —ZDRGE

9 Spur_set_vel( 0.3 ); // HExE0.3m/ICEREs

10 Spur_set_accel( 1.0 ); // K% 1. 0m/ICEXE ss
11 Spur_set_angvel( 1.5 ); // A% 1. 5rad/ICiRE s
12 Spur_set_angaccel( 2.0 ); // FAhEE R 2. 0rad /ICiRE ss
13

14 // VPEREZRDRBE

15 Spur_set_pos_GL( 0, 0, 0 ); // AZ— NSz JEICERE
16

17 // TRy kDITH)

18 Spur_line_GL( O, 0, 0 ); // TEiE

19 Spur_spin_GL ( 3.14/2 ); // 9 0 [l

20 Spur_line_GL( 1.0, 0, 3.14/2 ); // HEit

21 ) Spur_stop () ; // TR BiciEIL
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1 #include <ypspur.h>
2
3 void main(void)




4 {

5 // FIHEAfk

6 Spur_init () ;

7

8 // B8Ry ~OKIEISS A—Z D%

9 Spur_set_vel( 0.3 ); // HERE0.3m/ICFREs
10 Spur_set_accel( 1.0 ); // hEEZ 1. 0m/ICEXE ss
11 Spur_set_angvel ( 1.5 ); // FARER 1. 5rad/ICiREs
12 Spur_set_angaccel( 2.0 ); // fAh#EE %R 2. 0rad /ICiRE ss
13

14 // FERERODFRE

15 Spur_set_pos_GL( 0, 0, 0 ); // AZ— SR RIS ER
16

17 // BRy kOFTE)

18 Spur_line_GL( 0, 0, 0 ); // ik

19 sleep( 2 ); // 2 RORARERE

20 Spur_spin_GL ( 3.14/2 ); // 901#@%2

21 sleep( 2 ); // 2R

2 Spur_line_GL( 1.0, 0, 3.14/2 ); // HiE

23 sleep( 2 ); // 2RO

24 Spur_stop () ; // EBIcEE

25 }
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1 #include <ypspur.h>

void main(void)

{
// L

Spur_init () ;

// BRY FOFIEINT X —ZORE
Spur_set_vel( 0.3 ); // HEZ0.3m/ICEE s
Spur_set_accel( 1.0 ); // NEEZ 1. 0m/ICFRE ss
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11 Spur_set_angvel ( 1. )’, // ﬁﬁﬁ;%l.Srad/téﬁ‘is
12 Spur_set_angaccel( 2.0 ); // FIEEZ 2. 0rad /ICRE ss
13

14 // VPERERDEE

15 Spur_set_pos_GL( 0, 0, 0 ); // AZ— NSz ISR E

16

17 // TRy kDITH)

18 Spur_line_GL( 0, 0, 0 ); // EiE

19 /7 X=1mE#z b E > prhlE

20 while (1) {

N
=

if ( Spur_over_line_GL( 1.0, 0, 0 ) )



22 break;

23 usleep (10000) ;

24 }

25

26 Spur_spin_GL( 3.14/2 ); /7 9 0 g
27 // =9 0FIlEoThE S hEHE

28 while (1) { .

29 if ( Spur_near_ang_GL( 3.14/2, 0.1 ) ) // TFREAIFO0. 1rad (5. 7HE)
30 break;

31 usleep (10000) ;

32 }

33

34 Spur_line_GL( 1.0, 0, 3.14/2 ); // EiE

35 /7 y=1mEBZ I E S hEHE

36 while (1) {

37 if ( Spur_over_line_GL( 1.0, 1.0, 3.14/2 ) )

38 break;

39 usleep (10000) ;

40 }

41

42 Spur_stop () ; // TrBIKELR
43 }
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1 #include <ypspur.h>

2

3 void main(void)

4

5 Spur_init () ;

6 Spur_set_vel( 0.3 ); // HExE0.3m/ICEREs

7 Spur_set_accel( 1.0 ); // % 1. Om/h_nxiss

8 Spur_set_angvel( 1.5 ); // %ﬁrﬁ%l.Srad/Eﬁﬁ‘is

9 Spur_set_angaccel( 2.0 ); // FAhEE %R 2. 0rad /ICiRE ss )
10 Spur_set_pos_GL( 0, 0, 0 ); // ARZ— M2 FERICERTE
11

12 Spur_line_GL( 0, 0, 0 ); // EiE

13 /) X=1mE#z b E S prflE

14 while (!Spur_over_line_GL( 1.0, 0, 0 ) )

15 usleep (10000) 3

16

17 Spur_spin_GL ( 3.14/2 ); // 9 0 EE[Elx

18 // 0=90FIlkoThEdhEHE o

19 while( !Spur_near_ang_GL( 3.14/2, 0.1 ) ) // HREEEO0. 1rad (W5, 7TE)
20 usleep (10000) ;

21

2 Spur_line_GL( 1.0, 0, 3.14/2 ); // it

23 // y=1mEEZIENE S hatE

24 while( !Spur_over_line GL( 1.0, 1.0, 3.14/2 ) )

25 usleep (10000) ;

26

27 Spur_stop () ; // BHIEIL

28 }
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1 #include <ypspur.h>

{

35
36 }

void main(void)

// WL

Spur_init () ;

// ARy h OIS A — 2 D5
Spur_set_vel( 0.3 );
Spur_set_accel( 1.0 )
Spur_set_angvel( 1.5
Spur_set_angaccel ( 2.

)
0 );

// PERERDFBGE
Spur_set_pos_GL( 0, 0, O

// TR hOTTH)
Spur_line_GL( 0, 0, 0 );

// x=1mZWAT=h &5 h7ZHE
while ( !Spur_over_line_GL( 1.0,

usleep (10000) ;

Spur_spin_GL( 3.14/2 );

/7 0=9 0EITHESTME S hEHIE
while ( !Spur_near_ang_ GL( 3.14/2, 0.1 ) ) /) FREEXO. 1rad 5.

usleep (10000) ;

Spur_set_vel( 0.5 );

Spur_line_GL( 1.0, 0, 3.14/2 );
// y=1mEBZIhE S hEHE
while( !Spur_over_line_GL( 1.0,

usleep (10000) ;

Spur_stop () ;

// HME%0.3m/ICiRE s

// g% 1. 0m/ICiRE ss

// B 1.5rad/ICREs
// FANEE® 2. 0rad/ICERE ss
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// e

0, 0))

/7 9 0 g

// MiEEEE D FRGE
// THi

3

1.0, 3.14/2 ) )

// BEHICEE

7 )
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#include <stdio.h>

#include <stdlib.h>
#include <signal.h>
#include <ypspur.h>

// Ctrl-DHEniz & MU SRSk C
void ctrlC( int aStatus )

Spur_stop () ; // BHIZEL
signal ( SIGINT, NULL );
exit (aStatus);

}
// Ctrl-DHENizL EICCctric () EMESEK SICT SEHE

void setSigInt( )
{
signal ( SIGINT, ctrlC );
}
// B#main

int main(void)

{
/7 W1k
if ( !'Spur_init( ) )
{

fprintf ( stderr, "ERROR,:,cannot open,spur\n");
return -1;

setSigInt( );

// TRy FOFIEIST A —ZDEGE

Spur_set_vel( 0.3 ); // HEZ0.3m/ICEREs
Spur_set_accel( 1.0 ); // N#EEZ 1. 0m/ICFRE ss
Spur_set_angvel( 1.5 ); // FARER 1. 5rad/ICiREs
Spur_set_angaccel( 2.0 ); // fAh#EE %R 2. 0rad /ICiRE ss
// PEREERDEGE

Spur_set_pos_GL( 0, 0, 0 ); // AZ— NS pRICER

// ARy ~O1TH)

Y e e e T L e T e T
// R&TIEE

Spur_stop () ; // EBICER

return 0;

}




