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Sammanfattning

Om en radioaktiv olycka inträffar i ett område vill man veta hur farligt strålningen är och var 

I området strålningen har sitt största värde så att man kan undvika eventuella skador som kan 

Orsakas av radioaktivt strålning. Ett alternativ är att man kan skicka en obemannad flygplan till området för att samla nödvändiga data och hitta området som har störst radioaktivt värde.

Detta examens jobb handlar om att förse en obemannad flygplan med lämpliga utrustningar för att flygplanet ska kunna klara denna uppgift.
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1. Introduktion

Siktet med detta projekt är att sätta i hop en enkel radioaktivitet bevaknings system för en obemannad flygplan (UAV). Till detta ändamål används en GM -rör och en GPS och en trycksensor som är till för beräkning av höjden. Alla dessa komponenter hanteras med en Javelin Stamp mikrodator. GPS:n kopplas till en av seriella porter av mikrodatorn medan trycksensorn kopplas till mikrodatorn som med hjälp av en inbyggd A/D –omvandlare . 

Radioaktiviteten avläses från en GM –rör  .

Flygplanet flyger först till en destination och därefter börjar sin sökning för att hitta positionen med störst radioaktivitet enlig de algoritmer som är programmerade i Javelin Stamp.

1.1 UAV Bakgrund
Forskning om obemannad flygplan blir ett viktigt huvudämne, både statli och privat. Detta beror på varierande uppdrag som kan utföras i en "självstyrande" och en kostnadseffektiv sätt utom att riskera något mänsklig liv. I framtiden kommer obemannade flygplan att fungera som en viktig plattform för varierande last och sensorer.

Betydelsen av de här systemen är välkända i militäriska applikationer. Det är ganska sannolikt att de kommer att finna månget användningsområde i den civila sektorn i framtiden såväl.

En avgörande aspekt av saken är att tillverka en mycket billig UAV, eftersom de flesta av UAVs på marknaden är mycket dyra. Och därför inte lämplig för civil applikation.

Obemannad testflygplan har varit under kontinuerlig utveckling sedan det första Brittiska programmet tidig i andra världskriget att tillverka fjärrkontrollerad obemannad flygplan att motsätta sig Tysk luftskepp och därmed minska flygplansbesättning kausalitet. 

Dessa flygplan kallas nu Unmanned Aerial Vehicles (UAVs) och har tills nyligen varit relativt enkla farkost istället för komplexa krävd för offensiv användning. Med samma begränsade räckvidd, de var allmänt obeväpnad och hade dålig eller ingen självförsvar.

Nuvarande teknologiska utvecklingar i framdrivningssystem, kompositmaterial, vägledande system och miniatyrisering av sensor och vapensystem tillåter nu UAVs att operera i en mängd sort av uppdrag, inklusive dem där de fungerar som offensiv vapen.

Idag, många potentiella uppdragsgivare av den tekniken visar intresse att förfölja den alternativ. Forskning om UAVs har nyligen ökat signifikant. Säkerhet i delad luftrum, dvs bemanned/obenmanned flygplanintegration är en av de hinder som måste klargöras.

2.Vad är javelin Stamp ?

Javelin Stamp är en mikroprocessor som är designad för elektroniska produkter. 

Den är programmerad att använda Sun Mikrosystems Java programmering språk. När programmet är nedladdat till Javelin, den kan köra programmet utan [image: image1.png]Kuncr
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datorns hjälp.
















Bild 2.1
2.1. Javelin Stamp och dess egenskaper

Javelin Stamp kan programmeras om upp till en miljon gånger  .

Dess inbyggda program imiterar hårdvara enheter som UARTs,

Timers , A/D –omvandlare , D/A –omvandlare , och mm. 

 Några av Javelin Stamps egenskaper:

·  Instruktions koder för  Javelin är hämtade och exekverade  från en parallell  SRAM istället av en EEPROM.

· Javelin har  32k av RAM/program minne .

· Javelin har en inbyggd Virtual Peripherals (VPs) som hanterar seriell kommunikation, pulser och mm.

· Seriella kommunikationen är  lagrad i en buffert som en bakgrund process. När programmet skrivs , den enda som behövs är att kontrollera innehållet i buffert.

·  Javelin Stamps IDE ( Integrated Development Environment) mjukvara består av en enkel Editor och  ett fönster för meddelande.

·  Delta-sigma A/D -omvandlare.

·  D/A -omvandlare.
Den virtuella yttre utrustningen (VPs) som är inbyggd i Javelin Stamps är  delade i två kategorier, förgrund och bakgrund. 

Här nedan finns en lista över dess funktionaliteten .

Bakgrund VPs:

• UART (Full duplex, HW flow control, buffered)

• PWM

• 32-bit Timer

• 1-bit DAC

• Delta/Sigma ADC

Förgrund VPs:

• Pulse count

• Pulse width measurement

• Pulse generation

• RC Timer

• SPI master
2.2. Javelin Stamps programmerings språk

Javelin Stamp är programmerad att använda Sun Microsystems  Java programmering språk.

Det finns visa skillnader mellan Java och den delmängd av java som används i Javelin Stamp.

Java som används i Javelin Stamp har följande skillnader:

• Singel tråd (Single Thread)

• Ingen papperskorg (No Garbage Collection)

• Delmängd av primitiva data typer (Subset of Primitive Data Types)

• Delmängd av  Java bibliotek ( Subset of Java Libraries)

• Strängar är ASCII (Strings are ASCII)

• Ingen Interface (No Interfaces)

• En dimensionella vektorer (One Dimensional Arrays)

2.3. Hur används javelin Stamp i projektet ?

Signalerna från de analoga enheterna kommer in på bestämda ben på Javelin Stamp och 

Programmet som är nedladdad till Javelin Stamp ser till att flygplanets datainsamling och

förflyttningar  fungerar korrekt.

3. GPS enhet & NMEA Protokoll


[image: image2.wmf] 


Bild 3.1

Det GPS mottagare som används för detta ändamål  är GPS315 tillverkad av Magellan .

För detta projekt  var det viktigt att det GPG enhet kunde  överföra information till andra utsida av jordklotet.

Den här GPS mottagare sänder all data till en COM port.

Protokollet som används vid data överföringen kallas för  NMEA.

Detta protokoll används mest för dataöverföring  mellan  elektroniska skepps

Instrument, navigations utrustning på ett standardiserad sätt. Data transformeras i form av meningar. En 

NMEA mening börjas alltid med en dollar tecken ($), följd

av två bokstäver  "GP" for GPS. Nästa tre bokstäver kallas för  “menings utformare”

definierar typen och formaten av data som följer ,ex “GLL” (geographic

position Lat/Lon). En mening är avslutat med en “*”följd av en  giltig checksumma .

Exampel av en NMEA mening:

$GPAPB,A,A,0.0,L,N,A,,357.3,M,SIM002,347.8,M,,,*6A

De mest intressanta meningarna för det här projektet är GLL (Geographic position, Latitude and Longitude) och BWR (Bearing and distance to waypoint).

Exempel (GLL) :

GLL,4916.45,N,12311.12,W,225444,A

	4916.46,N    
	Latitude 49 deg. 16.45 min. North

	12311.12,W   
	Longitude 123 deg. 11.12 min. West

	225444       
	Fix taken at 22:54:44 UTC

	A            
	Data valid


Exempel (BWR) :

BWC,225444,4917.24,N,12309.57,W,051.9,T,031.6,M,001.3,N,004*29

	225444      
	 UTC time of fix 22:54:44

	4917.24,N  
	  Latitude of waypoint

	12309.57,W 
	  Longitude of waypoint

	051.9,T    
	  Bearing to waypoint, degrees true

	031.6,M    
	  Bearing to waypoint, degrees magnetic

	001.3,N     
	 Distance to waypoint, Nautical miles

	004        
	 Waypoint ID


3.1. Hur används  GPS i projektet ?

Med en seriell kabel kopplas GPS:n och Javelin Stamp (figur3.2)
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Bild 3.2
För att kunna använda den seriella porten på Javelin Stamp måste man göra en intern koppling som det visas på figur (3.3) 
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Bild 3.3

4. Trycksensor

Det finns två typer av tryckmätningar, absolut mätning där trycket mäts mot ett referensvakuum i sensorn, och differentiell mätning där en tryckskillnad, t ex mot atmosfärstrycket, mäts. Sensorerna ger en linjär utspänning som är direkt proportionell mot det applicerade trycket.

Trycksensor som används i detta projekt är MPX5100AP. Det kan känna trycket från 115kPa till 15kPa.Den trycket kan beräknas indirekt på  utgången som analog  spänning  vilket variera mellan 0.2V till  4.7V . Den linjära ekvation som påvisar sambandet mellan trycket och spänning är:
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4.1. Hur används tryck sensorn i projektet?

Med hjälp av den inbyggda  A/D omvandlare i Javelin Stamp konverteras signalerna för vidare behandling. 

Trycksensorn kopplas till Javelin Stamp enlig följande koppling (figur 4.1).
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 Figur 4.1
4.2.Analog till Digital-konverterare

Delta Sigma Analog till Digital-konverterare är det mest kända utrustning in  Javelin. Man kan läsa av värde genom att koppla in till vilket I/O ben. Figuren nedan visar kretsschema. In spänning är mellan 0 till 5 volt. Ut får man ett värde som ligger mellan 0 till 255 motsvarande inspänning. Det här värdet motsvarar en period som skall ligga på  2.5 V. (CMOS logic - P9).
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Figur 4.2 Krets för anvädning av ADC 
4.3. Precision (noggrannhet)

Relationen mellan höjd och tryck är inte linjärt , även om det är mycket låg höjd ( under 1 km). Sambandet mellan tryck och höjd kan betecknas enlig följande :

.
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quation 1. Converts sea level pressure and local pressure to an altitude




Denna formel kunde inte användas för att Java språket som används i Javelin Stamp var begränsad och hade inte matematiska klasser som kunde beräkna uttryck som innehåller potens, och det är svårt och skriva kod  för  potens som har  decimala tal  därför delade vi höjden i 6 intervaller för den  på sex delar som varje del har den formeln.
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     Figur 4.3
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Område 4
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      Figur 4.4
Område 5






Område 6
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     Figur 4.5
Det visade sig att det finns visa avvikelser på sista intervallet (område 6).

Avvikelsen är bara på ena punkt som ligger runt 80 fot som är ungefär 24 meter som det syns på figur 4.6. 
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   Figur 4.6

 5. GM -rör    
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Bild 5.1
Enheten som används för detta ändamål är MONITOR 4 .  MONITOR 4 kan detektera alfa, beta

Gamma och x- strålningar. En röd lysdiod lyses och ett ljud genereras vid varje detekterande händelse.

5.1. Hur används   MONITOR 4 i projektet ?

Signalen som kommer till den analoga displayen förstärkas upp till 20 ggr och överförs till Javelin Stamps A/D–omvandlares ingångar vilka är ben 11 och 12 (figur 5.1).
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Figur 5.1
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                           Figur5.2
6. Hur ska flygplanet flyga?

Flygplanet måste först hitta höjden över området med störst radioaktivitet och efteråt söka sig fram till området med största radioaktivitet i samma höjd. För att hitta den rätta höjden gör 

flygplanet en spiralliknande rörelse uppåt och detekterar samtidigt radioaktivitet. Spiralen består av fem cirklar i en höjd med 1000 m. Flygplanets totala förflyttningar sker i tre steg:

1. Cirkelformade flygning.

2. Spiralformade flygning.

3. Horisontal flygning.

6.1. Cirkelformade flygning

Den är egentligen ingen cirkel snarare en polygon med åtta hörn som i (figur 6.1).
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Figur 6.1

En minut av latitud motsvarar 1852.24 m [1] och en minut av longitud motsvarar 1314.13 m [1]. Flygplanet flyger Först till punkt (1) och där efter flyger den mot de andra punkterna i tur och ordning. Radien till cirkeln är 1000 m .

Exempel: Om centrumen av cirkeln har latituden 4807.038,N och vi ska lägga på 1000m på latituden så gör vi så här:

4807.038,N = 48 grader och 7 minuter och  38 decimaler,

1000 m = 54 decimaler (1000/18582.24),

Den nya latituden blir =  0,038 + 0,54 = 4807,578 .

 Polygonens koordinater i latitud och longituds sammanhang blir som nedan:

1000 m (latitud) =  54 decimaler.

1000 m (longitud) =  76 decimaler.

707 m (latitud) =  38 decimaler.

707 m (longitud) =  54 decimaler.

	Punkt
	Latitud
	Longitud

	Punkt(1)
	Ursprungliga decimal+54
	Ursprungliga decimal

	Punkt(2)
	Ursprungliga decimal+38
	Ursprungliga decimal+54

	Punkt(3)
	Ursprungliga decimal
	Ursprungliga decimal+76

	Punkt(4)
	Ursprungliga decimal-38
	Ursprungliga decimal+54

	Punkt(5)
	Ursprungliga decimal-54
	Ursprungliga decimal

	Punkt(6)
	Ursprungliga decimal-38
	Ursprungliga decimal-54

	Punkt(7)
	Ursprungliga decimal
	Ursprungliga decimal-76

	Punkt(8)
	Ursprungliga decimal+38
	Ursprungliga decimal-54


6.2. Spiralformade flygning

Flygplanet gör 5 cirkulärliknande rörelse med vardera 8 punkter och vid varje förflyttning höjs höjden med 25 m, på detta sätt bildas en spiral med 40 punkter.
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Figur6.2

Flygplanet mäter radioaktiviteten vid varje punkt för att hitta höjden med störst radioaktivitet. Det  återstår bara att hitta största radioaktiviteten i upphittade höjden.

6.3. Horisontal flygning

Flygplanet gör den horisontella sökningen enligt följande steg (figur 6.3):

1. Flygplanet flyger i form av cirkel runt den upphittade punkten från spiralliknande rörelsen.

2. Under tiden mäter flygplanet ständigt radioaktiviteten för att hitta positionen för största 

radioaktivitet (punkt (1) i bilden).

3. Samma procedur upprepas för att punkt (2) ska hittas.

4. En jämförelse mellan de två punkterna görs för att hitta punkten med störst radioaktivitet.  

5. Punkt (3) beräknas genom att man  lägger till skillnaden (punkt (2)-punkt (1)) mellan punkt (2) och punkt (1) på punkt (2)s position.

6. flygplanet väljer riktningen från punkt (2) till punkt (3).

Riktningen från punkt (1) till punkt (2)  är det samma som riktningen från punkt (2) till punkt (3) men andra alternativet väljs för att det är lättar för flygplanet att svänga till en punkt med längre avstånd med tanke på flygplanets banknings vinkel (30 ˚ [2]).

Om punkt (1) har större radioaktivitet än punkt (2) så väljs det motsatsa riktningen och punkt (3) beräknas genom att subtrahera mellanskillnaden med positionen för punkt (1 ).
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Figur6.3
7.Programbeskrivning

Flygplanet ska genom sin sökning hitta det område som har störst radioaktivitet.

Programmets uppgift är att genom sin algoritm se till att  Flygplanet styrs  till de lämpliga

positioner för att sökningen ska ske på bästa sätt.

7 klasser har gjorts till detta ändamål  vilka man kan dela i två kategorier nämligen Datainsamling för flygplanet och flygplanets förflyttningar.

Datainsamling för flygplanet:

GPS : Analyserar mottagna data från GPS:n.

radio_active: Tar emot värdet från GM-RÖR via en A/D –omvandlare.

altitude_count : Räknar ut den aktuella höjden från en tryckmätare.

Bigdigit : För att Java språket  som används i Javelin Stamp har inte typen ’double’ och typen ’int’ kan  inte vara  större än 32767 så används den här klassen för eventuella uppkomst av typen ´double´ och ’int’ som är större än 32767.

Flygplanets förflyttningar:

SpiralMovement : Tar hand om den spiralliknande flygningen.

HorizontalMovement : Tar hand om den horisontella flygningen som är till för att hitta området med störst radioaktivitet i önskvärda höjden.

TotalMovement : Kombinerar klasserna SpiralMovement och HorizontalMovement föra att flygningen ska ske på bästa sättet . Varje gång metoden ’move()’ anropas, returneras en sträng som ser ut på följande sätt :

 Exempel:

4917.24,N,12309.57,W,1234.5678

	4917.24,N
	Latitud

	12309.57,W
	Longitud 

	1234.5678
	Höjd (feet *1000)


För mera detaljerade beskrivningar  se kommentarer som finns i källkoderna i Appendix . 

Javadoc har används för att dokumentera källkoderna.

Metoderna i klassen TotalMovement måste anropas på ett väldefinierad sätt för att programmet ska fungera vilket förklaras bäst på denna exempel (beskrivningen följer efter källkoden):

1: Class test{

2:
public void main()


{

3:

TotalMovement t_m = new TotalMovement ();

4:

String st = new String ();

5:

st = t_m.move();

6:

st = t_m.move();

7:

st = t_m.move();

8:

st = t_m.move();

9:

st = t_m.move();

10:

st = t_m.move();

11:

st = t_m.move();

12:

st = t_m.move();

13:

st = t_m.move();

14:

st = t_m.move();

15:

st = t_m.move();

16:

st = t_m.move();

17:

st = t_m.move();

18:

st = t_m.move();

19:

st = t_m.move();

20:

st = t_m.move();

21:

st = t_m.move();

22:

st = t_m.move();

23:

st = t_m.move();

24:

st = t_m.move();

25:

st = t_m.move();

26:

st = t_m.move();

27:

st = t_m.move();

28:

st = t_m.move();

29:

st = t_m.move();

30:

st = t_m.move();

31:

st = t_m.move();

32:

st = t_m.move();

33:

st = t_m.move();

34:

st = t_m.move();

35:

st = t_m.move();

36:

st = t_m.move();

37:

st = t_m.move();

38:

st = t_m.move();

39:

st = t_m.move();

40:

st = t_m.move();

41:

st = t_m.move();

42:

st = t_m.move();

43:

st = t_m.move();

44:

st = t_m.move();

45:

st = t_m.move();

46:

GetLargeRadioPosition(26);

47:

st = t_m.move();

48:

GetLargeRadioPosition(26);

49:

st = t_m.move();

50:

st = GetLargeRadioPosition(26);

51:

st = t_m.move();

52:

GetLargeRadioPosition(26);

53:

st = t_m.move();

54:

GetLargeRadioPosition(26);

55:

st = t_m.move();

56:

GetLargeRadioPosition(26);

57:

st = t_m.move();

58:

GetLargeRadioPosition(26);

59:

st = t_m.move();

60

GetLargeRadioPosition(26);

61:

st = t_m.move();

62:

GetLargeRadioPosition(26);

63:

st = t_m.move();

64:

GetLargeRadioPosition(26);

65:

st = t_m.move();

66:

GetLargeRadioPosition(26);

67:

st = t_m.move();

68:

GetLargeRadioPosition(26);

69:

st = t_m.move();

70:

GetLargeRadioPosition(26);

71:

st = t_m.move();

72:

GetLargeRadioPosition(26);

73:

st = t_m.move();

74:

GetLargeRadioPosition(26);

75:

st = t_m.move();

76:

GetLargeRadioPosition(26);

77:

st = t_m.move();

78:

st = t_m.move();

79:

st = t_m.move();



}


}

7.1.Beskrivning av källkoden :

Rad 3 :  En instace av klassen ’TatalMovement’ skapas.

Rad 4 :  En String skapas . 

Rad  5 till rad 44 :  För att spiralliknande mönstret som flygplanet ska följa består av 40 punkter, anropas denna metod 40 gånger och vid varje anropande sparas positionerna i en sträng ( se beskrivningen för metoden ’TotalMovement’  ) och returneras till st. 

Rad 45 till 76 :  En kombination av metoderna ’move()’ och ’ GetLargeRadioPosition(24)’ anropas 16 gånger. På  de 16 förflytningar utförs den horisontala flygningen. Under varje förflyttning mäter flygplanet ständigt radioaktiviteten genom anropande av metoden

 ’ GetLargeRadioPosition(24)’ , siffran 24 anger hur många sekunder mättningen ska pågå vilka bestäms utifrån flygplanets hastighet. Det är väldigt viktigt att man ska lägga rätt värde där så att beräkningen ska vara noggrant .

Exempel:

Radien till polygonen är 1000 m vilket medför att avståndet mellan två närliggande punkter blir 

c:a 765 m , om flygplanet har en medelhastighet av 110 km/t då tar det ungefär 24 sekunder för flygplanet att ta sig ditt.

Rad 77 till 78 : metoden anropas ytterliggare två gånger för att två sista punkter ska hittas vilka  ska bestämma den slutliga riktningen .
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[1]:GPS

package pejman;

import stamp.core.*;

import java.lang.*;

/**

 * Klassen tar emot meddelandet från GPS som följer NMEA protokollet och analyserar meddelandet

 * @author Hosseyn Karimi garari

 */

public class GPS {

    /**

     * Analyserar GLL -meddelandet ' Geographic position, Latitude and Longitude, och sparar informationen i strängen 'buffer'

     */

    public void bufferMessage_GLL() {

        c = 0xff;

        int i = 0;

        boolean b = false;

        while (b == false) {
            while (rxUart.byteAvailable()) {  //så länge finns data på UART porten
                c = (char)rxUart.receiveByte();  //läs en Char

                if (c == '$') {

                    while ((rxUart.byteAvailable()) && (!b)) {

                        c = (char)rxUart.receiveByte();

                        buffer.append(c);

                        i++;

                        if (i >= 5) {

                            if (buffer.equals("GPGLL")) {

                                for (int k = 0; k <= 41; k++) {

                                    c = (char)rxUart.receiveByte();

                                    buffer.append(c);

                                }

                                b = true;

                            }

                            i = 0;

                            if (!b)

                                buffer.clear();

                            else

                                break;

                        }

                    }

                }

            }

        }

    }

    /** Analyserar BWC-meddelandet ' Bearing and distance to waypoint ' och sparar informationen i strängen 'buffer'. */

    public void bufferMessage_BWC() {

        c = 0xff;

        int i = 0;

        boolean b = false;

        while (b == false) {

            while (rxUart.byteAvailable()) {

                c = (char)rxUart.receiveByte();

                if (c == '$') {

                    while ((rxUart.byteAvailable()) && (!b)) {

                        c = (char)rxUart.receiveByte();

                        buffer.append(c);

                        i++;

                        if (i >= 5) {

                            if (buffer.equals("GPBWC")) {

                                for (int k = 0; k <= 41; k++) {

                                    c = (char)rxUart.receiveByte();

                                    buffer.append(c);

                                }

                                b = true;

                            }

                            i = 0;

                            if (!b)

                                buffer.clear();

                            else

                                break;

                        }

                    }

                }

            }

        }

    }

    /**

     * @param c anger om det är nuvarande latitude ('a') som gäller eller latitude för destinationen('w')

     * @return en sträng som innehåller information om latitude

     */

    public StringBuffer latitude(char c) {

        if (c == 'a') {

            if (buffer.charAt(4) != 'L')

                bufferMessage_GLL();

            else {

                latitude.clear();

                for (int a = 6; a <= 16; a++) {

                    latitude.append(buffer.charAt(a));

                }

            }

        }

        else if (c == 'w') {

            if (buffer.charAt(4) == 'L')

                bufferMessage_BWC();

            else {

                latitude.clear();

                for (int a = 13; a <= 21; a++) {

                    latitude.append(buffer.charAt(a));

                }

            }

        }

        return latitude;

    }

    /**

     * @param c anger om det är nuvarande longtitude ('a') som gäller eller longtitude för destinationen('w')

     * @return en sträng som innehåller information om longtitude

     */

    public StringBuffer longtitude(char c) {

        if (c == 'a') {

            if (buffer.charAt(4) != 'L')

                bufferMessage_GLL();

            else {

                longitude.clear();

                for (int a = 18; a <= 29; a++) {

                    longitude.append(buffer.charAt(a));

                }

            }

        }

        else if (c == 'w') {

            if (buffer.charAt(4) == 'L')

                bufferMessage_BWC();

            else {

                latitude.clear();

                for (int a = 23; a <= 32; a++) {

                    latitude.append(buffer.charAt(a));

                }

            }

        }

        return longitude;

    }

    /** Metoden anger avståndet till destinationen. */

    public StringBuffer distance() { {

            if (buffer.charAt(4) == 'L')

                bufferMessage_BWC();

            else {

                distance.clear();

                for (int a = 50; a <= 54; a++) {

                    distance.append(buffer.charAt(a));

                }

            }

        }

        return distance;

    }

    final int SERIAL_TX_PIN = CPU.pin0; // 2

    final int SERIAL_RTS_PIN = CPU.pin1; // 7

    final int SERIAL_CTS_PIN = CPU.pin2; // 8

    final int SERIAL_RX_PIN = CPU.pin3; // 3

    Uart rxUart = new Uart(Uart.dirReceive, SERIAL_RX_PIN, Uart.dontInvert, SERIAL_CTS_PIN, Uart.dontInvert,

        Uart.speed4800, Uart.stop1);

    private StringBuffer buffer = new StringBuffer();

    private StringBuffer latitude = new StringBuffer();

    private StringBuffer longitude = new StringBuffer();

    private StringBuffer distance = new StringBuffer();

    private char c;

}

[2]:Altitude_count

package pejman;

import stamp.core.*;

import java.lang.*;

/**

 * Klassen räknar ut den aktuella höjden mha lufttrycket.

 * @author Hosseyn Karimi*/

public class altitude_count {

    public altitude_count() {

        adc = new ADC(CPU.pin10, CPU.pin9);

        b_digit = new Bigdigit();

    }

    /** @return en vektor med två elementer, den första rmotsvarar heltals delen och den andra decimal delen */

    public int[] altitude() {

        int[] i = new int[2];

        int[] i_2 = new int[2];

        int d = adc.value();

        CPU.delay(1000);

        d = adc.value();

        int v_out = (int)(d * 50 / 255);

        i = b_digit.mult(((v_out * 10) / 45), 0, 0, 2222);

        i = b_digit.add(i[0], i[1], 10, 5555);

        i = b_digit.mult(i[0], i[1], 2, 898); //Convert to l/ft^2

        if ((i[0] <= 2117) && (i[0] >= 894)) {

            i_2 = b_digit.mult(i[0], i[1], 0, 1); //It's equal to 0.0001* i[]

            i_2 = b_digit.mult(i[0], i[1], i_2[0], i_2[1]); //   It's equal to 0.0001*(i[]^2)
            i = b_digit.mult(i[0], i[1], 0, 3292); // It's equal to 0.3292* i[]

            i = b_digit.subtra(i_2[0], i_2[1], i[0], i[1]);

            if (i[0] < 0) {

                i[0] *= -1;

                i = b_digit.subtra(i[0], i[1], 472, 4319);

            }

            else if (i[0] >= 0)

                i = b_digit.add(i[0], i[1], 472, 4319);

            i[0] = i[0] / 10;

            i[1] = i[1] / 10;

        }

        if ((i[0] <= 893) && (i[0] >= 374)) {

            i_2 = b_digit.mult(i[0], i[1], 0, 3); //It's equal to 0.0003* i[]

            i_2 = b_digit.mult(i[0], i[1], i_2[0], i_2[1]); //   It's equal to 0.0001*(i[]^2)

            i = b_digit.mult(i[0], i[1], 0, 6896); // It's equal to 0.6896* i[]

            i = b_digit.subtra(i_2[0], i_2[1], i[0], i[1]);

            if (i[0] < 0) {

                i[0] *= -1;

                i = b_digit.subtra(i[0], i[1], 629, 7664);

            }

            else if (i[0] >= 0)

                i = b_digit.add(i[0], i[1], 629, 7664);

            i[0] = i[0] / 10;

            i[1] = i[1] / 10;

        }

        if ((i[0] <= 373) && (i[0] >= 144)) {

            i_2 = b_digit.mult(i[0], i[1], 0, 2); //It's equal to 0.0002* i[]

            i_2 = b_digit.mult(i[0], i[1], i_2[0], i_2[1]); //   It's equal to 0.0002*(i[]^2)

            i = b_digit.mult(i[0], i[1], 0, 1804); // It's equal to 0.1804* i[]

            i = b_digit.subtra(i_2[0], i_2[1], i[0], i[1]);

            if (i[0] < 0) {

                i[0] *= -1;

                i = b_digit.subtra(i[0], i[1], 82, 8804);

            }

            else if (i[0] >= 0)

                i = b_digit.add(i[0], i[1], 82, 8804);

        }

        if ((i[0] <= 143) && (i[0] >= 88)) {

            i_2 = b_digit.mult(i[0], i[1], 0, 8); //It's equal to 0.0008* i[]

            i_2 = b_digit.mult(i[0], i[1], i_2[0], i_2[1]); //   It's equal to 0.0008*(i[]^2)

            i = b_digit.mult(i[0], i[1], 0, 3774); // It's equal to 0.3774* i[]

            i = b_digit.subtra(i_2[0], i_2[1], i[0], i[1]);

            if (i[0] < 0) {

                i[0] *= -1;

                i = b_digit.subtra(i[0], i[1], 97, 9761);

            }

            else if (i[0] >= 0)

                i = b_digit.add(i[0], i[1], 97, 9761);

        }

        if ((i[0] <= 87) && (i[0] >= 58)) {

            i_2 = b_digit.mult(i[0], i[1], 0, 20); //It's equal to 0.0020* i[]

            i_2 = b_digit.mult(i[0], i[1], i_2[0], i_2[1]); //   It's equal to 0.0020*(i[]^2)

            i = b_digit.mult(i[0], i[1], 0, 5854); // It's equal to 0.3774* i[]

            i = b_digit.subtra(i_2[0], i_2[1], i[0], i[1]);

            if (i[0] < 0) {

                i[0] *= -1;

                i = b_digit.subtra(i[0], i[1], 107, 2031);

            }

            else if (i[0] >= 0)

                i = b_digit.add(i[0], i[1], 107, 2031);

        }

        if ((i[0] <= 57)) {

            i_2 = b_digit.mult(i[0], i[1], 0, 92); //It's equal to 0.0092* i[]

            i_2 = b_digit.mult(i[0], i[1], i_2[0], i_2[1]); //   It's equal to 0.0092*(i[]^2)

            i = b_digit.mult(i[0], i[1], 1, 2996); // It's equal to 0.3774* i[]

            i = b_digit.subtra(i_2[0], i_2[1], i[0], i[1]);

            if (i[0] < 0) {

                i[0] *= -1;

                i = b_digit.subtra(i[0], i[1], 124, 9811);

            }

            else if (i[0] >= 0)

                i = b_digit.add(i[0], i[1], 124, 9811);

        }

        return i;

    }

    private Bigdigit b_digit;

    private ADC adc;

}

[3]:Bigdigit

package pejman;

import stamp.core.*;

import java.lang.*;

/**

 * Klassen hanterar eventuella uppkomsten av typen double.

 * @author Hosseyn Karimi*/

public class Bigdigit {

    /**

     * Metoden subtraherar två double. decimal delarna är fyrsiffriga, exempel: 0.12 : heltalsdel=0, decimal del=1200,

     * 0.0012 : heltalsdel=0, decimal del=12, 0.012 : heltalsdel=0, decimal del=120.

     * @param heltal_del_1 anger heltals delen för första siffran

     * @param decimal_del_1 anger decimal delen för första siffran

     * @param  heltal_del_2 anger heltals delen för andra siffran

     * @param decimal_del_2  anger decimal delen för andra siffran

     * @return en vektor som innehåller resultaten operationen.

     */

    public int[] subtra(int heltal_del_1, int decimal_del_1, int heltal_del_2, int decimal_del_2) {

        int[] i = new int[2];                 

        int i1 = 0, i2 = 0;

        i1 = heltal_del_1 - heltal_del_2;

        i2 = decimal_del_1 - decimal_del_2;

        Integer I = new Integer(1);

        String st;

        if ((i2 < 0) && (i1 != 0)) {

            i1 -= 1;

            i2 = tio(I.toString(i2).length() - 1) + i2;

        }

        i[0] = i1;

        i[1] = i2;

        return i;

    }

    /**

     * Metoden subtraherar två double. decimal delarna är fyrsiffriga, exempel: 0.12 : heltalsdel=0, decimal del=1200,

     * 0.0012 : heltalsdel=0, decimal del=12, 0.012 : heltalsdel=0, decimal del=120.

     * @param heltal_del_1 anger heltals delen för första siffran

     * @param decimal_del_1 anger decimal delen för första siffran

     * @param heltal_del_2 anger heltals delen för andra siffran

     * @param decimal_del_2  anger decimal delen för andra siffran

     * @return en vektor som innehåller resultaten operationen.

     */

    public int[] mult(int heltal_del_1, int decimal_del_1, int heltal_del_2, int decimal_del_2) {

        int[] i = new int[2];

        int i_2[] = new int[2];

        int i1 = 0, i2 = 0, i3 = 0, i4 = 0;

        Integer I = new Integer(1);

        String st;

        if ((heltal_del_1 == 0) && (heltal_del_2 == 0)) {

            i[0] = 0;

            i[1] = (decimal_del_1 * decimal_del_2) /

                tio(I.toString(decimal_del_1 * decimal_del_2).length() -

                (I.toString(decimal_del_1 * decimal_del_2).length() - 4));

        }

        else {

            i1 = heltal_del_1 * heltal_del_2;

            i_2[0] = 0; i_2[1] = 0;

            for (int k = 1; k <= (heltal_del_1); k++) {

                i_2 = add(i_2[0], i_2[1], 0, decimal_del_2);

            }

            i = add(i1, 0, i_2[0], i_2[1]);

            if (I.toString(i2).length() > I.toString(decimal_del_2).length()) {

                i1 += ((i2) / tio(4));

                i2 = (i2) % tio(4);

            }

            i_2[0] = 0; i_2[1] = 0;

            for (int p = 1; p <= (heltal_del_2); p++) {

                i_2 = add(i_2[0], i_2[1], 0, decimal_del_1);

            }

            if (I.toString(i3).length() > I.toString(decimal_del_1).length()) {

                i1 += (i3) / tio(4);

                i3 = (i3) % tio(4);

            }

            i4 = (decimal_del_1 / tio(I.toString(decimal_del_1).length() - 2) *

                (decimal_del_2 / tio(I.toString(decimal_del_2).length() - 2)));

            i4 = i4 / tio(8 - (I.toString(decimal_del_1).length() + I.toString(decimal_del_2).length()));

        }

        i = add(i[0], i[1], i_2[0], i_2[1]);

        i = add(i[0], i[1], 0, i4);

        return i;

    }

    /**

     * Metoden subtraherar två double. decimal delarna är fyrsiffriga, exempel: 0.12 : heltalsdel=0, decimal del=1200,

     * 0.0012 : heltalsdel=0, decimal del=12, 0.012 : heltalsdel=0, decimal del=120.

     * @param heltal_del_1 anger heltals delen för första siffran

     * @param decimal_del_1 anger decimal delen för första siffran

     * @param heltal_del_2 anger heltals delen för andra siffran

     * @param decimal_del_2  anger decimal delen för andra siffran

     * @return en vektor som innehåller resultaten operationen.

     */

    public int[] add(int heltal_del_1, int decimal_del_1, int heltal_del_2, int decimal_del_2) {

        int ant_d = 0;

        int[] i = new int[2];

        i[0] = 0; i[1] = 0;

        i[1] += decimal_del_1 + decimal_del_2;

        Integer I = new Integer(1);

        String st = I.toString(i[1]);

        i[0] = heltal_del_1 + heltal_del_2;

        if (decimal_del_1 < decimal_del_2)

            ant_d = I.toString(decimal_del_2).length();

        else

            ant_d = I.toString(decimal_del_1).length();

        if (decimal_del_1 == decimal_del_2) {

            if (decimal_del_1 == 0) {

                i[1] = i[1];

                i[0] = i[0];

            }

        }

        if (I.toString(i[1]).length() > 4) {

            i[0] += (i[1] / tio(I.toString(i[1]).length() - (I.toString(i[1]).length() - 4)));

            i[1] = (i[1] % tio(I.toString(i[1]).length() - (I.toString(i[1]).length() - 4)));

        }

        return i;

    }

    /**

     * @return 10*t

     * @param int t

     */

    private int tio(int t) {

        int res = 1;

        for (int k = 1; k <= t; k++)

            res *= 10;

        return res;

    }

}

[4]:Radio_active

package pejman;

import stamp.core.*;

import java.lang.*;

/**

 * Klassen returnerar  värdet från A/D omvandlaren som är till för att tolka den analoga signalen som kommer från  radioactivsmättaren.

 * @author Hosseyn Karimi */

public class radio_active {

    public radio_active() {

        voltMeasure = new ADC(CPU.pin10, CPU.pin9);

    }

    /**

     * Metoden returnerar  värdet från A/D omvandlaren.

     * @return värdet från A/D omvandlaren. 

     */

    public int value() {

        ADCValue = voltMeasure.value();

      if(ADCValue>=res)

       res2=ADCValue;

      else

      res2=res;

      res=ADCValue;

    } 
     return res2;

    }

    private ADC voltMeasure;

    private int ADCValue;

}

[5]:SpiralMovement

package pejman;

import stamp.core.*;

import java.lang.*;

/**

 * Klassen ger positionerna för en spiralformade rörelse. Spiralen består av 5 st cirklar vardera

 * med åtta punkter, snarare en polygon med åtta hörn. Vid varje förflyttning höjs höjden med 82 feet som motsvarar 25 meter.

 * @author Hosseyn Karimi garari*/

public class SpiralMovement {

    public SpiralMovement() {

        a_c = new altitude_count();

        gps = new GPS();

        r_a = new radio_active();

        Radioactivity = r_a.value();

        b_d = new Bigdigit();

        i = new Integer(1);

        des_latitude = new String(gps.latitude('w').toString());

        des_longtitude = new String(gps.longtitude('w').toString());

        NextPosition = new StringBuffer();

        LargeRadioPosition = new StringBuffer();

        lat = new int[3];

        lon = new int[3];

        a1 = a_c.altitude() [0];

        a2 = a_c.altitude() [1];

        StringBuffer resv = new StringBuffer();

        int k;

        for (k = 0; k <= 1; k++) {

            resv.append(des_latitude.charAt(k));

        }

        lat[0] = i.parseInt(resv);

        resv.clear();

        for (k = 2; k <= 3; k++) {

            resv.append(des_latitude.charAt(k));

        }

        lat[1] = i.parseInt(resv);

        resv.clear();

        for (k = 5; k <= 6; k++) {

            resv.append(des_latitude.charAt(k));

        }

        lat[2] = i.parseInt(resv);

        resv.clear();

        for (k = 0; k <= 2; k++) {

            resv.append(des_longtitude.charAt(k));

        }

        lon[0] = i.parseInt(resv);

        resv.clear();

        for (k = 3; k <= 4; k++) {

            resv.append(des_longtitude.charAt(k));

        }

        lon[1] = i.parseInt(resv);

        resv.clear();

        for (k = 6; k <= 7; k++) {

            resv.append(des_longtitude.charAt(k));

        }

        lon[2] = i.parseInt(resv);

        resv.clear();

    }

    /**

     * Spiralen består av 5 cirklar vardera med 8 punkter. Denna metod hanterar cirkelrörelserna.

     * @param circle anger vilken av de 5 cirklarna gäller rörelsen, behövs för att avgöra höjden

     * @param dot anger vilken av de 8 punkten gäller rörelsen

     * @return positionen för nästa punkt

     */

    public String CircularMove(int circle, int dot) {

        int res1 = lat[0], res1_1 = lat[1], res1_2 = lat[2];

        int res2 = lon[0], res2_1 = lon[1], res2_2 = lon[2];

        char lat_char = des_latitude.charAt(des_latitude.length() - 1);

        char long_char = des_longtitude.charAt(des_longtitude.length() - 1);

        switch (dot) {

            case 1: {

                    res1_2 += 54;

                }

            case 2: {

                    res1_2 += 38;

                    res2_2 += 54;

                }

            case 3: {

                    res2_2 += 76;

                }

            case 4: {

                    res1_2 = lat[2] - 38;

                    res2_2 = lon[2] + 54;

                }

            case 5: {

                    res1_2 = lat[2] - 54;

                }

            case 6: {

                    res1_2 = lat[2] - 38;

                    res2_2 = lon[2] - 54;

                }

            case 7: {

                    res2_2 = lon[2] - 76;

                }

            case 8: {

                    res1_2 = lat[2] + 38;

                    res2_2 = lon[2] - 54;

                }

                if (res1_2 >= 100) {

                    res1_2 = res1_2 - 100;

                    res1_1 = lat[1] + 1;

                    if (res1_1 >= 60) {

                        res1_1 = lat[1] - 60;

                        res1 = lat[0] + 1;

                        if (res1 >= 90) {

                            if (lat_char == 'N') {

                                lat_char = 'S';

                                res1 = res1 - 90;

                            }

                            else {

                                lat_char = 'N';

                                res1 = res1 - 90;

                            }

                        }

                    }

                }

                if (res2_2 > 100) {

                    res2_2 = res2 - 100;

                    res2_1 = lon[1] + 1;

                    if (res2_1 >= 60) {

                        res2_1 = lon[1] - 60;

                        res2 = lon[0] + 1;

                        if (res2 >= 180) {

                            if (long_char == 'E') {

                                long_char = 'W';

                                res2 = res2 - 180;

                            }

                            else {

                                long_char = 'E';

                                res2 = res2 - 180;

                            }

                        }

                    }

                }

        }

        NextPosition.clear();

        NextPosition.append(i.toString(res1));

        NextPosition.append(i.toString(res1_1));

        NextPosition.append('.');

        NextPosition.append(i.toString(res1_2));

        NextPosition.append(',');

        NextPosition.append(lat_char);

        NextPosition.append(',');

        NextPosition.append(i.toString(res2));

        NextPosition.append(i.toString(res2_1));

        NextPosition.append('.');

        NextPosition.append(i.toString(res2_2));

        NextPosition.append(',');

        NextPosition.append(long_char);

        NextPosition.append(',');

        NextPosition.append(i.toString(a1 + (circle * 8 * 82) + (dot * 82)));

        NextPosition.append('.');

        NextPosition.append(i.toString(a2));

        return NextPosition.toString();

    }

    /**

     * Genom att anropa metoden 'CircularMove(int circle, int dot)' på ett lämpligt sätt hanterar

     * metoden den spirala rörelsen.

     * @param i anger vilken av de 40 (spiralen består av 40 punkter) gäller rärelsen.

     * @return positionen för nästa punkt

     */

    public String move(int i) {

        int r = 0;

        int k = 0;

        int ant = 0;

        for (k = 0; k <= 40; k += 8) {

            if (i <= k) {

                ant++;

                break;

            }

        }

        if (i == 0) {

            LargeRadioPosition.clear();

            LargeRadioPosition.append(CircularMove(ant, (((ant + 1) * 8) - i)));

        }

        r = r_a.value();

        if (r > Radioactivity) {

            r = Radioactivity;

            LargeRadioPosition.clear();

            LargeRadioPosition.append(CircularMove(ant, (((ant + 1) * 8) - i)));

        }

        return CircularMove(ant, (((ant + 1) * 8) - i));

    }

    private StringBuffer LargeRadioPosition;

    private StringBuffer NextPosition;

    private int a2;

    private int a1;

    private int[] lon;

    private int[] lat;

    private Integer i;

    private String des_longtitude;

    private String des_latitude;

    private Bigdigit b_d;

    private int Radioactivity;

    private radio_active r_a;

    private GPS gps;

    private altitude_count a_c;

}

[6]:HorizontalMovement

package pejman;

import stamp.core.*;

import java.lang.*;

public class HorizontalMovement {

    public HorizontalMovement() {

        LargeRadioPosition_0 = new StringBuffer();

        LargeRadioPosition_1 = new StringBuffer();

        LargeRadioPosition_2 = new StringBuffer();

        r_a = new radio_active();

        a_c = new altitude_count();

        resv = new StringBuffer();

        i = new Integer(1);

        lat = new int[3];

        lon = new int[3];

        a1 = a_c.altitude() [0];

        a2 = a_c.altitude() [1];

        gps = new GPS();

        newRadioactiveValue = 0;

        oldRadioactiveValue = 0;

        value_1 = 0;

        value_2 = 0;

        LargeRadioValue = 0;

        b_d = new Bigdigit();

    }

    /**

     * Metoden anger positionerna för de åtta punkter som UAV:n genom den cirkulära rörelsen ska förflytta sig till,

     * positionen för nästa punkt sparas i strängen 'NexPosition' vid varje anropande av metoden.

     * @param st har informationen om  mittpunkten på den cirkeln som cirkulära rörelsen ska följa.

     * @param dot anger vilken av de åtta positioner gäller denna förflyttning.

     */

    public void CircularMove(String st, int dot) {

        if (dot == 1)

            StringConverter(st);

        int res1 = lat[0], res1_1 = lat[1], res1_2 = lat[2];

        char lat_char = st.charAt(8);

        char long_char = st.charAt(19);

        int res2 = lon[0], res2_1 = lon[1], res2_2 = lon[2];

        switch (dot) {

            case 1: {

                    res1_2 += 54;

                }

            case 2: {

                    res1_2 += 38;

                    res2_2 += 54;

                }

            case 3: {

                    res2_2 += 76;

                }

            case 4: {

                    res1_2 = lat[2] - 38;

                    res2_2 = lon[2] + 54;

                }

            case 5: {

                    res1_2 = lat[2] - 54;

                }

            case 6: {

                    res1_2 = lat[2] - 38;

                    res2_2 = lon[2] - 54;

                }

            case 7: {

                    res2_2 = lon[2] - 76;

                }

            case 8: {

                    res1_2 = lat[2] + 38;

                    res2_2 = lon[2] - 54;

                }

                if (res1_2 >= 100) {

                    res1_2 = res1_2 - 100;

                    res1_1 = lat[1] + 1;

                    if (res1_1 >= 60) {

                        res1_1 = lat[1] - 60;

                        res1 = lat[0] + 1;

                        if (res1 >= 90) {

                            if (lat_char == 'N') {

                                lat_char = 'S';

                                res1 = res1 - 90;

                            }

                            else {

                                lat_char = 'N';

                                res1 = res1 - 90;

                            }

                        }

                    }

                }

                if (res2_2 > 100) {

                    res2_2 = res2 - 100;

                    res2_1 = lon[1] + 1;

                    if (res2_1 >= 60) {

                        res2_1 = lon[1] - 60;

                        res2 = lon[0] + 1;

                        if (res2 >= 180) {

                            if (long_char == 'E') {

                                long_char = 'W';

                                res2 = res2 - 180;

                            }

                            else {

                                long_char = 'E';

                                res2 = res2 - 180;

                            }

                        }

                    }

                }

        }

        NextPosition.clear();

        NextPosition.append(i.toString(res1));

        NextPosition.append(i.toString(res1_1));

        NextPosition.append('.');

        NextPosition.append(i.toString(res1_2));

        NextPosition.append(',');

        NextPosition.append(lat_char);

        NextPosition.append(',');

        NextPosition.append(i.toString(res2));

        NextPosition.append(i.toString(res2_1));

        NextPosition.append('.');

        NextPosition.append(i.toString(res2_2));

        NextPosition.append(',');

        NextPosition.append(long_char);

        NextPosition.append(',');

        NextPosition.append(i.toString(a1));

        NextPosition.append('.');

        NextPosition.append(i.toString(a2));

    }

    /**

     * Det behövs bara två cirkuklära rörelse för att metoden ska hitta den riktningen som radioactivitet växer snabbast,

     * metoden ska söka för största radioactivitet inom antal c2 sekunder.

     * @param c1 anger om den är 1:a cirkeln som förflyttningen gäller eller 2:a.

     * @param c2 anger antal sekunder som sökningen av den största positionen ska pågå.

     */

    public void GetLargeRadioPosition(int c1, int c2) {

        for (int k = 0; k <= c2; k++) {

            newRadioactiveValue = r_a.value();

            for (int p = 0; p <= 1; p++) // wait a secund

            {

                CPU.delay(5236);

            }

            if (newRadioactiveValue >= oldRadioactiveValue) {

                if (c1 == 1) {

                    LargeRadioPosition_1.clear();

                    LargeRadioPosition_1.append(gps.latitude('a').toString());

                    LargeRadioPosition_1.append(',');

                    LargeRadioPosition_1.append(gps.longtitude('a').toString());

                    LargeRadioPosition_1.append(',');

                    LargeRadioPosition_1.append(i.toString(a1));

                    LargeRadioPosition_1.append('.');

                    LargeRadioPosition_1.append(i.toString(a2));

                    value_1 = newRadioactiveValue;

                }

                if (c1 == 2) {

                    LargeRadioPosition_2.clear();

                    LargeRadioPosition_2.append(gps.latitude('a').toString());

                    LargeRadioPosition_2.append(',');

                    LargeRadioPosition_2.append(gps.longtitude('a').toString());

                    LargeRadioPosition_2.append(',');

                    LargeRadioPosition_2.append(i.toString(a1));

                    LargeRadioPosition_2.append('.');

                    LargeRadioPosition_2.append(i.toString(a2));

                    value_2 = newRadioactiveValue;

                }

            }

            oldRadioactiveValue = newRadioactiveValue;

        }

    }

    /**

     * Genom anropande av metoden 'CircularMove(String st, int dot)' anger metoden positionerna för de två cirkulära rörelsen.

     * @return CircularMove(String st, int dot)

     */

    public String move_1(int i) {

        if (i <= 8) {

            CircularMove(LargeRadioPosition_0.toString(), i);

        }

        if (i > 8) {

            CircularMove(LargeRadioPosition_1.toString(), (i - 8));

        }

        return NextPosition.toString();

    }

    /**

     * Metoden anger positonen för nästa punkt i den riktningen som radioactiviteten växer snabbast,

     * metoden måste anrops 2 ggr för att den ska hitta riktningen (en vektor behöver ju 2 punkter)

     * @return en sträng som innehåller informationen om positionen för nästa punkt.

     * @param p anger om det är första gången som metoden ska anropas eller andra gången

     */

    public String move_2(int p) {

        int lat_diff_min = 0, lat_diff_sec = 0, long_diff_min = 0, long_diff_sec = 0;

        StringConverter(LargeRadioPosition_2.toString());

        int res1 = lat[0], res1_1 = lat[1], res1_2 = lat[2];

        int res2 = lon[0], res2_1 = lon[1], res2_2 = lon[2];

        StringConverter(LargeRadioPosition_1.toString());

        char lat_char = LargeRadioPosition_2.charAt(8);

        char long_char = LargeRadioPosition_2.charAt(19);

        if ((lat[2] / 10) == 0) {

            if ((res1_2 / 10 == 0)) {

                lat_diff_sec = b_d.subtra(res1_1, (res1_2 * 1000), lat[1], (lat[2] * 1000)) [0];

                lat_diff_min = b_d.subtra(res1_1, (res1_2 * 1000), lat[1], (lat[2] * 1000)) [1];

            }

            else {

                lat_diff_sec = b_d.subtra(res1_1, (res1_2 * 100), lat[1], (lat[2] * 1000)) [0];

                lat_diff_min = b_d.subtra(res1_1, (res1_2 * 100), lat[1], (lat[2] * 1000)) [1];

            }

        }

        else {

            if ((res1_2 / 10 == 0)) {

                lat_diff_sec = b_d.subtra(res1_1, (res1_2 * 1000), lat[1], (lat[2] * 100)) [0];

                lat_diff_min = b_d.subtra(res1_1, (res1_2 * 1000), lat[1], (lat[2] * 100)) [1];

            }

            else {

                lat_diff_sec = b_d.subtra(res1_1, (res1_2 * 100), lat[1], (lat[2] * 100)) [0];

                lat_diff_min = b_d.subtra(res1_1, (res1_2 * 100), lat[1], (lat[2] * 100)) [1];

            }

        }

        if ((lon[2] / 10) == 0) {

            if ((res2_2 / 10 == 0)) {

                lat_diff_sec = b_d.subtra(res2_1, (res2_2 * 1000), lon[1], (lon[2] * 1000)) [0];

                lat_diff_min = b_d.subtra(res2_1, (res2_2 * 1000), lon[1], (lon[2] * 1000)) [1];

            }

            else {

                lat_diff_sec = b_d.subtra(res2_1, (res2_2 * 100), lon[1], (lon[2] * 1000)) [0];

                lat_diff_min = b_d.subtra(res2_1, (res2_2 * 100), lon[1], (lon[2] * 1000)) [1];

            }

        }

        else {

            if ((res1_2 / 10 == 0)) {

                lat_diff_sec = b_d.subtra(res2_1, (res2_2 * 1000), lon[1], (lon[2] * 100)) [0];

                lat_diff_min = b_d.subtra(res2_1, (res2_2 * 1000), lon[1], (lon[2] * 100)) [1];

            }

            else {

                lat_diff_sec = b_d.subtra(res2_1, (res2_2 * 100), lon[1], (lon[2] * 100)) [0];

                lat_diff_min = b_d.subtra(res2_1, (res2_2 * 100), lon[1], (lon[2] * 100)) [1];

            }

        }

        if (value_1 > value_2) {

            LargeRadioValue = value_1;

            res1_2 += (p * lat_diff_sec);

            res1_1 += (p * lat_diff_min);

            res2_2 += (p * long_diff_sec);

            res2_1 += (p * long_diff_min);

        }

        if (value_1 < value_2) {

            LargeRadioValue = value_2;

            res1_2 -= ((p + 1) * lat_diff_sec);

            res1_1 -= ((p + 1) * lat_diff_min);

            res2_2 -= ((p + 1) * long_diff_sec);

            res2_1 -= ((p + 1) * long_diff_min);

        }

        if (res1_2 < 0) {

            res1_2 += 100;

            res1_1 -= 1;

            if (res1_1 < 0) {

                res1_1 += 60;

                res1 -= 1;

                if (res1 < 0) {

                    if (lat_char == 'N') {

                        lat_char = 'S';

                        res1 *= -1;

                    }

                    else {

                        lat_char = 'N';

                        res1 *= -1;

                    }

                }

            }

        }

        if (res2_2 < 0) {

            res2_2 += 100;

            res2_1 -= 1;

            if (res2_1 < 0) {

                res2_1 += 60;

                res2 -= 1;

                if (res2 < 0) {

                    if (long_char == 'E') {

                        long_char = 'W';

                        res2 *= -1;

                    }

                    else {

                        long_char = 'E';

                        res2 *= -1;

                    }

                }

            }

        }

        if (res1_2 >= 100) {

            res1_2 -= 100;

            res1_1 += 1;

            if (res1_1 >= 60) {

                res1_1 -= 60;

                res1 += 1;

                if (res1 >= 90) {

                    if (lat_char == 'N') {

                        lat_char = 'S';

                        res1 = res1 - 90;

                    }

                    else {

                        lat_char = 'N';

                        res1 = res1 - 90;

                    }

                }

            }

        }

        if (res2_2 >= 100) {

            res2_2 -= 100;

            res2_1 += 1;

            if (res2_1 >= 60) {

                res2_1 -= 60;

                res2 += 1;

                if (res1 >= 180) {

                    if (long_char == 'E') {

                        long_char = 'W';

                        res2 = res2 - 180;

                    }

                    else {

                        long_char = 'E';

                        res2 = res2 - 180;

                    }

                }

            }

        }

        NextPosition.clear();

        NextPosition.append(i.toString(res1));

        NextPosition.append(i.toString(res1_1));

        NextPosition.append('.');

        NextPosition.append(i.toString(res1_2));

        NextPosition.append(',');

        NextPosition.append(lat_char);

        NextPosition.append(',');

        NextPosition.append(i.toString(res2));

        NextPosition.append(i.toString(res2_1));

        NextPosition.append('.');

        NextPosition.append(i.toString(res2_2));

        NextPosition.append(',');

        NextPosition.append(long_char);

        NextPosition.append(',');

        NextPosition.append(i.toString(a1));

        NextPosition.append('.');

        NextPosition.append(i.toString(a2));

        return NextPosition.toString();

    }

    /**

     * @return den största radioactiva värdet hittils 

     */

    public int LargeRadioValue() {

        return LargeRadioValue;

    }

    /**

     * Metoden analyserar strängen som innehåller information om positonen för mittpunkten av den cirkulära rörelsen.

     * @param st innehåller information om positonen för mittpunkten av den cirkulära rörelsen.

     */
    public void StringConverter(String st) {

        int k;

        for (k = 0; k <= 1; k++) {

            resv.append(st.charAt(k));

        }

        lat[0] = i.parseInt(resv);

        resv.clear();

        for (k = 2; k <= 3; k++) {

            resv.append(st.charAt(k));

        }

        lat[1] = i.parseInt(resv);

        resv.clear();

        for (k = 5; k <= 6; k++) {

            resv.append(st.charAt(k));

        }

        lat[2] = i.parseInt(resv);

        resv.clear();

        for (k = 10; k <= 12; k++) {

            resv.append(st.charAt(k));

        }

        lon[0] = i.parseInt(resv);

        resv.clear();

        for (k = 13; k <= 14; k++) {

            resv.append(st.charAt(k));

        }

        lon[1] = i.parseInt(resv);

        resv.clear();

        for (k = 16; k <= 17; k++) {

            resv.append(st.charAt(k));

        }

        lon[2] = i.parseInt(resv);

        resv.clear();

    }

    private altitude_count a_c;

    private GPS gps;

    private radio_active r_a;

    private SpiralMovement s_p;

    private int[] lon;

    private int[] lat;

    private StringBuffer NextPosition;

    private Integer i;

    private StringBuffer resv;

    private int oldRadioactiveValue;

    private int newRadioactiveValue;

    private int value_1;

    private int value_2;

    private int LargeRadioValue;

    private StringBuffer LargeRadioPosition_2;

    private StringBuffer LargeRadioPosition_1;

    private StringBuffer LargeRadioPosition_0;

    private int a2;

    private int a1;

    private Bigdigit b_d;

}

[7]:TotalMovement

package pejman;

import stamp.core.*;

import java.lang.*;

/**

 * Klassen sammansätter de olika metoderna från SpiralMovement och HorizontalMovement för att

 * UAV:n ska kunna röra sig på så sätt så att den kan hitta positionen med största radioaktivitets värde

 * @author Hpsseyn Karimi

 * @deprecated Klassen och dess metoder måsta anropas på ett speciellt sätt som har förklarats i rapporten.*/

public class TotalMovement {

    public TotalMovement() {

        NextPosition = new StringBuffer();

        LargeRadioPosition = new StringBuffer();

        gps = new GPS();

        s_m = new SpiralMovement();

        h_m = new HorizontalMovement();

        in = new Integer(1);

        r_a = new radio_active();

        a1 = a_c.altitude() [0];

        a2 = a_c.altitude() [1];

        i = 0;

    }

    /**

     * Metoden sammansätter de olika metoderna från SpiralMovement och HorizontalMovement för att

     * UAV:n ska kunna röra sig på så sätt så att den kan hitta positionen med största radioaktivitets värde

     * @return String som anger nästa positionen som UAV:n ska till.

     */

    public String move() {

        i++;

        if (i <= 40) {

            NextPosition.clear();

            NextPosition.append(s_m.move(i));

        }

        else if (i <= 56) {

            NextPosition.clear();

            NextPosition.append(h_m.move_1(i - 40));

        }

        else if (i >= 57) {

            NextPosition.clear();

            NextPosition.append(h_m.move_2(1));

        }

        if (i >= 58) {

            NextPosition.clear();

            NextPosition.append(h_m.move_2(2));

        }

        if (i >= 59) {

            value = h_m.LargeRadioValue();

            while (r_a.value() > value) {

                LargeRadioPosition.clear();

                LargeRadioPosition.append(gps.latitude('a').toString());

                LargeRadioPosition.append(',');

                LargeRadioPosition.append(gps.longtitude('a').toString());

                LargeRadioPosition.append(',');

                LargeRadioPosition.append(in.toString(a1));

                LargeRadioPosition.append('.');

                LargeRadioPosition.append(in.toString(a2));

                value = r_a.value();

            }

        }

        return NextPosition.toString();

    }

    /**

     * Metoden hittar största värdet från en av de två cirklarna.

     * @param d anger om positionen gäller från 1:a cirkeln eller 2:a

     */

    public void GetLargeRadioPosition(int d) {

        int ggr = i - 40;

        if (ggr <= 8) {

            h_m.GetLargeRadioPosition(1, d);

        }

        if (ggr > 8) {

            h_m.GetLargeRadioPosition(2, d);

        }

    }

    private HorizontalMovement h_m;

    private SpiralMovement s_m;

    private GPS gps;

    private altitude_count a_c;

    private int value;

    private StringBuffer LargeRadioPosition;

    private StringBuffer NextPosition;

    private int a1;

    private int a2;

    private Integer in;

    private radio_active r_a;

    private static int i;

}

D. Schematics
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