Programando seu robo
(C++)

Essa pagina oferece para usuarios de C++ um ensinamento basico de programacao para
FRC

Ainda que vocé nao esteja usando Java, lembre-se de olhar a pagina anterior para criar seu
projeto de rob6

Configuracoes C++

Para projetos em C++, ha mais uma etapa para configurar o IntelliSense. Sempre que abrimos um
projeto, deveriamos receber um pop-up no canto inferior direito perguntando se desejamos
atualizar as configuracdes do C++. Cligue em "Sim" para configurar o IntelliSense.

P No C++ configurations. Yes to refresh.

Importacoes

PWM

#include <frc/TimedRobot.h>
#include <frc/Timer.h>

#include <frc/XboxController.h>



#include <frc/drive/DifferentialDrive.h>

#include <frc/motorcontrol/PWMSparkMax.h>

CTRE

#include <frc/Joystick.h>

#include <frc/TimedRobot.h>

#include <frc/Timer.h>

#include <frc/drive/DifferentialDrive.h>

#include <ctre/phoenix/motorcontrol/can/WPI_TalonFX.h>

REV

#include <frc/TimedRobot.h>

#include <frc/Timer.h>

#include <frc/XboxController.h>
#include <frc/drive/DifferentialDrive.h>

#include <frc/motorcontrol/PWMSparkMax.h>

#include <rev/CANSparkMax.h>
Nosso cdédigo precisa fazer referéncia aos componentes do WPILib que estao sendo utilizados. Em
C++, isso é feito usando declaracdes #include;. O programa faz referéncia a classes como Joystick
(para direcao), PWMSparkMax / WPI_TalonFX / CANSparkMax (para controle de motores),

TimedRobot (a classe base usada no exemplo), Timer (usado para o modo autbnomo) e
DifferentialDrive (para conectar o controle do joystick aos motores).

Definindo as variaveis para
nosso robo de exemplo

PWM

public:
Robot() {



// We need to invert one side of the drivetrain so that positive voltages
// result in both sides moving forward. Depending on how your robot's
// gearbox is constructed, you might have to invert the left side instead.

m_right.Setlnverted(true);
m_robotDrive.SetExpiration(100_ms);

m_timer.Start();

private:

/I Robot drive system
frc::PWMSparkMax m_left{0};
frc::PWMSparkMax m_right{1};

frc::DifferentialDrive m_robotDrive{m_left, m_right};

frc::XboxController m_controller{0};
frc::Timer m_timer;

}

CTRE

public:
Robot() {
m_right.Setlnverted(true);
m_robotDrive.SetExpiration(100_ms);
/l We need to invert one side of the drivetrain so that positive voltages
// result in both sides moving forward. Depending on how your robot's

// gearbox is constructed, you might have to invert the left side instead.

m_timer.Start();

private:

// Robot drive system
ctre::phoenix::motorcontrol::can::WPI_TalonFX m_left{1};
ctre::phoenix::motorcontrol::can::WPI_TalonFX m_right{2};

frc::DifferentialDrive m_robotDrive{m_left, m_right};

frc::Joystick m_stick{0};

frc::Timer m_timer;



REV

Robot() {
// We need to invert one side of the drivetrain so that positive voltages
// result in both sides moving forward. Depending on how your robot's
// gearbox is constructed, you might have to invert the left side instead.
m_right.Setinverted(true);
m_robotDrive.SetExpiration(100_ms);

m_timer.Start();

private:
// Robot drive system

rev::CANSparkMax m_left{1, rev::CANSparkMax::MotorType::kBrushless};
rev::CANSparkMax m_right{2, rev::CANSparkMax::MotorType::kBrushless};

frc::DifferentialDrive m_robotDrive{m_left, m_right};

frc::XboxController m_controller{0};

frc::Timer m_timer;

O rob6 de exemplo em nossos exemplos terd um joystick na porta USB 0 para direcao arcade e
dois motores nas portas PWM 0 e 1 (exemplos do fornecedor usam CAN com IDs 1 e 2). Aqui

criamos objetos do tipo DifferentialDrive (m_robotDrive), Joystick (m_stick) e Timer (m_timer). Esta
secao do cdédigo faz duas coisas:

1. Define as varidveis como membros de nossa classe Robot.
2. Inicializa as variaveis.

As inicializacoes de variaveis para C++ estao na secdo privada na parte inferior do
programa. Isso significa que elas sao privadas para a classe (Robot). O cédigo em C++
também define o tempo de expiracao do Motor Safety para 0,1 segundos (o acionamento

sera desligado se nao receber um comando a cada 0,1 segundos) e inicia o Timer usado
para o modo auténomo.

Inicializacao do robo

void RobotlInit() {}



O método Robotlnit é executado quando o programa do robd esta inicializando, mas apdés o
construtor. O RobotlInit para o nosso programa de exemplo nao faz nada. Se quisermos executar
alguma coisa aqui, poderiamos fornecer o cédigo acima para substituir o padrao.

Autonomo simples de exemplo

void Autonomouslinit() override { m_timer.Restart(); }

void AutonomousPeriodic() override {
// Drive for 2 seconds
if (m_timer.Get() < 2_s) {
// Drive forwards half speed, make sure to turn input squaring off
m_robotDrive.ArcadeDrive(0.5, 0.0, false);
} else {
// Stop robot
m_robotDrive.ArcadeDrive(0.0, 0.0, false);
}
}

O método Autonomouslinit é executado uma vez cada vez que o robd faz a transicao para o modo
autébnomo a partir de outro modo. Neste programa, reiniciamos o Timer neste método.

AutonomousPeriodic é executado uma vez a cada periodo enquanto o robd estd no modo
auténomo. Na classe TimedRobot, o periodo é um tempo fixo, que por padrdao é de 20ms. Neste
exemplo, o cddigo periddico verifica se o temporizador é inferior a 2 segundos e, se for o caso,
move-se para frente a meia velocidade usando o método ArcadeDrive da classe DifferentialDrive.
Se mais de 2 segundos tiverem se passado, o cédigo para o acionamento do robd.

Controle de analdgico para
teleoperado

void Teleoplnit() override {}

void TeleopPeriodic() override {
// Drive with arcade style (use right stick to steer)

m_robotDrive.ArcadeDrive(-m_controller.GetLeftY(),



m_controller.GetRightX());

Assim como no modo Autébnomo, o modo Teleop possui funcdes Teleoplnit e TeleopPeriodic. Neste
exemplo, nao temos nada a fazer em Teleoplnit; ele é fornecido apenas para fins ilustrativos. Em
TeleopPeriodic, o cddigo utiliza o método ArcadeDrive para mapear o eixo Y do joystick no
movimento para frente/tras dos motores de acionamento e o eixo X no movimento de viragem.

Modo de teste

void Testlnit() override {}
void TestPeriodic() override {}

O Modo de Teste é utilizado para testar a funcionalidade do robd. Semelhante ao Teleoplnit, os
métodos Testlnit e TestPeriodic sao fornecidos aqui apenas para fins ilustrativos.

Compilando o projeto no robo

Por favor, consulte as instrucdes aqui para implantar o programa em um rob6é.
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https://docs.wpilib.org/pt/stable/docs/software/vscode-overview/deploying-robot-code.html#building-and-deploying-robot-code

