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Pré-configuracao

A configuracdo é uma das etapas mais comumente mal compreendidas ou esquecidas necessarias
para programar um robd. Esta secao tem o objetivo de explicar a importancia da configuracao e
dissipar equivocos comuns sobre ela, respondendo as seguintes perguntas:

1. O que é configuracao?

2. Como vocé configura elementos de hardware?

3. Quais sao os problemas comuns causados por um problema com o arquivo de
configuracao?

A importancia da configuracao

Embora cada REV Control Hub seja o mesmo, os robds controlados pelo Control Hub ndo sao. Cada
Control Hub tem o mesmo nUmero de portas de motor, portas de servo, portas digitais, e assim por
diante, mas como cada usudrio utiliza essas portas varia de sistema para sistema. Por exemplo,
um Sensor de Cor V3 pode ser conectado a I12C Bus 1 no Hub de um usuério, mas outro usuario
pode usar o mesmo barramento para conectar um Sensor de Distancia de 2m.

O Control Hub sabe que ha um dispositivo 12C conectado a porta, mas nao possui naturalmente as
informacdes necessarias para traduzir essas informacdes para um Op Mode ou informar ao Op
Mode quais drivers precisam ser acessados para usar esse sensor. O usudrio precisa fornecer
informacodes adicionais, para que o software interno no Hub possa pegar informacdes do Op Mode e
aplicé-las a uma porta de hardware externa correspondente e vice-versa. Esse processo é
conhecido como mapeamento de hardware. O mapeamento de hardware é um processo de duas
etapas que inclui: a criacdo de um arqguivo legivel conhecido como arquivo de configuracao e
chamadas ao mapeamento de hardware dentro de um Op Mode.

Arquivo de configuracao

O arquivo de configuracao é um arquivo legivel criado pelo usuario por meio do aplicativo Driver
Station. Ao criar um arquivo de configuracao, os usuarios sdo obrigados a atribuir cada dispositivo
a uma porta, selecionar o tipo de dispositivo a partir das opcdoes fornecidas pelo SDK e dar a ele um
nome exclusivo.

Na programacao, é importante distinguir entre varidveis, dando a cada varidvel um nome
diferente.



1. Assim que um arquivo de configuragao é salvo ou ativado, o robd sera reiniciado. Esse
reinicio é feito para que o SDK possa ler o arquivo, determinar quais dispositivos estao
presentes e adicionar os dispositivos a classe hardwareMap.

Mapeamento de hardware

No lado do usuario, no modo de operacao criado, esta a classe hardwareMap. Esta classe é onde as
informacdes criadas na configuracao estdo disponiveis para uso no cédigo Blocks, OnBot Java ou
Android Studio.

O nivel de acesso ou interacao que um usuario tem com a classe hardwareMap depende da
ferramenta de programacao que estao usando. Como o Blocks é uma colecao de trechos de cédigo
predefinidos, ele cria referéncias ao hardwareMap sempre que um trecho de cédigo de variavel,
correspondente a um hardware externo, é referenciado pela primeira vez. No entanto, com OnBot
Java e Android Studio, a referéncia ao hardwareMap requer a criacao de uma variavel atribuida a
uma unidade de hardware externa dentro do hardwareMap.

As informacdes sobre como fazer referéncia a classe hardwareMap em Java serao explicadas
com mais detalhes na secao Banco de dados - OnBot Java.

Configurando dispositivos de
hardware comum

Acessando o utilitario de
configuracao

Selecione o0 menu no canto superior direito da Estacao do Motorista. Em seguida, selecione
"Configure Robot" (Configurar Robd).
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Na pégina de configuracdes disponiveis, selecione "New" (Novo).

Active Configuration: <No Config Set>

New

Available configurations: o




Na péagina de configuracdo de dispositivos USB, selecione "Control Hub Portal" (Portal do Control
Hub).

Observacdo: Se vocé tiver um Expansion Hub, ele aparecera como "Expansion Hub Portal" (Portal
do Expansion Hub).

Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

Cancel Scan i ]

Press the 'Save' button to persistently save the current

configuration
Press the 'Scan' button to rescan for attached devices
USB Devices in configuration: 0

Control Hub Portal
(embedded)

Dentro do Portal do Hub, selecione o dispositivo que deseja configurar. Neste caso, selecione o
Control Hub.

Observacao: se vocé tiver um Expansion Hub conectado a um Control Hub, o Expansion Hub
também aparecerd como um dispositivo configuravel no portal.

Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

Done @ Cancel

. bontrol Hub Portal

(embedded)

Control Hub

Isso o levara para a pagina mostrada na imagem. A partir daqui, vocé pode configurar motores,
servos e sensores que estd usando. Siga o restante do guia para descobrir como configurar

dispositivos que serao usados na secao de Teste.

Observacdo: A forma como os dispositivos Digitais e Analégicos sdo configurados difere
significativamente da forma como os dispositivos 12C sao configurados. Isso ocorre porque cada
porta fisica 12C é um barramento diferente que pode hospedar varios sensores diferentes. Para

obter mais informacdes sobre os diferentes tipos de sensores, consulte a secao de sensores.


https://docs.revrobotics.com/duo-control/sensors/intro-to-sensors

Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

Done W Cancel

IConﬂnIHub

Motors

Servos

Digital Devices
Analog Input Devices
1I2C Bus 0

12C Bus 1

12C Bus 2

2 Bls

Configurando o hardware

A préxima secao mostrard como configurar componentes que serao usados no Test Bed. O tipo de
hardware e os nomes foram escolhidos levando em consideracao o plano de aula Hello World. Os
usuarios devem observar as notas dentro das etapas para considerar ao criar arquivos de
configuracao para outras instancias.



Motor

Motor

Selecione Motors

Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

Done Cancel

. Control Hub

Motors

Servos

Digital Devices
Analog Input Devices
12C Bus O

12C Bus 1

|2C Bus 2

|12C Bus 3

A pagina do Motor permitird que vocé configure todas as quatro portas de motor no Hub. Na Porta
0, abra o menu suspenso e selecione "REV Robotics Core Hex Motor" (Motor Hexagonal Core da
REV Robotics).

Observacao: No seu arquivo de configuracao, vocé deve configurar as portas de motor para o tipo
de motor que esta usando.



Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

Done @ Cancel

Port Attached

0  Nothing v

Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

NeveRest 20 Gearmotor

NeveRest 3.7 v1 Gearmotor

Port Attached

NeveRest 40 Gearmotor
0 Nothing -

\ NeveRest 60 Gearmotor

REV Robotics 20:1 HD Hex Motor

Motor name
d Nothing <3 REV Robotics 40:1 HD Hex Motor
REV Robotics Core Hex Motor
Motor name REV Robotics UltraPlanetary HD Hex Motor

Tetrix Motor

Unspecified Motor

Dé o nome de "test_ motor" ao motor. Selecione "done" (concluido).

Observacao: Lembre-se de que, ao nomear hardware no arquivo de configuracao, o REV Control
System diferencia maiulsculas de mindsculas (case-sensitive).

Active (unsaved) <No Config Set>

Done Cancel

Port Attached

0 REVRobotics Core Hex Mot.. w

_ test_motoﬂ

Motor name

1  Nothing v

Motor name



Servo

Selecione Servos

Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

Done @ Cancel

' Control Hub

Motors

Servos

Digital Devices
Analog Input Devices
12C Bus 0

12C Bus 1

12C Bus 2

|2C Bus 3

A pagina do Servo permitird que vocé configure todas as seis portas de servo no Hub. Na Porta 0,
abra o menu suspenso e selecione Servo.

Observacao: Os Servos da REV podem ser configurados como um Servo comum ou como um Servo
de Rotacdo Continua. O tipo de dispositivo ao qual um servo é configurado deve corresponder ao
modo no qual o sensor esta. Para obter mais informacdes sobre os modos de sensor, consulte a
secao de Sensores da REV Robotics.



Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

Done @ Cancel

Port Attached

Active Configuration: (unsaved) <No Config Set> 0 Nothing =
Nothing
Port Attached St
Continuous Rotation Servo
0 Nothing v 141 -
T~ J REV Blinkin LED Driver l
' REV SPARKmini Controller
Servo name St
Servo
T  Nothing - 2 ! -
Servo name Servo name
3 | Nothing -
Servo name

Nomeie o servo como test_servo. Selecione "Done" (Concluido).

Observacao: lembre-se de que ao nomear hardware no arquivo de configuracao, o REV Control
System diferencia mailsculas de minusculas.

Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

Done @ Cancel

Port Attached

0 Servo -
test_servo
Servo name
T  Nothing -

Servo hame






Dispositivos Digitais

Selecione Digital Devices

Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

Done @ Cancel

' Control Hub

Motors

Servos

Digital Devices

Analog Input Devices
12C Bus 0
12C Bus 1
12C Bus 2

|2C Bus 3

A pagina de Dispositivos Digitais permitird que vocé configure todas as oito portas digitais no Hub.
Na Porta 1, abra o menu suspenso e selecione Dispositivo Digital.

Observacao: Sensores de Toque (Touch Sensors) devem sempre ser configurados em portas de

ndmeros impares. Consulte a secao de Sensores Digitais para obter mais informacdes.

Observacao: Sensores de Toque podem ser configurados como um REV Touch Sensor ou como
um Dispositivo Digital. No FTC SDK, o tipo de dispositivo configurado altera as classes e métodos
que podem ser usados.


https://docs.revrobotics.com/duo-control/sensors/digital

Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

Done @ Cancel

Port Attached

0  Nothing v
Active Configuration (unsaved) <No Config Set>
Port Attached 1 Nothing -
0  Nothing -
Nothing
Di
Digital Device
Device name 2 J -
LED L
1  Nothing - :
o REV Touch Sensor |
Device name 3 Nothing v

Device name

4N°thim_

Nomeie o dispositivo digital como test_touch. Selecione "Done" (Concluido).

Observacao: lembre-se de que ao nomear hardware no arquivo de configuracao, o REV Control
System diferencia mailsculas de minusculas.

Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

Done Cancel

Port Attached

0  Nothing -
Device name
1  Digital Device -
test_touch

Device name






Dispositivos 12C

Selecione I12C Bus 0

Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

Done @ Cancel

' Control Hub

Motors
Servos
Digital Devices

Analog Input Devices

|2C Bus 0

|12C Bus 1

12C Bus 2

|2C Bus 3

Selecione "Add" (Adicionar).

Observacao: Cada barramento 12C pode hospedar mais de um sensor 12C, desde que os enderecos
I2C ndo entrem em conflito. O Barramento 0 sempre hospedara o IMU interno. Para obter mais

informacdes sobre sensores 12C, consulte a secao de I12C.


https://docs.revrobotics.com/duo-control/sensors/i2c

Active Configuration: (unsaved) helloRobotTest

Port Attached

0  REV Expansion Hub IMU -

imu

Device name

Na Porta 1, que foi criada na etapa anterior, abra o0 menu suspenso e selecione REV Color Sensor
V3.

Observacao: Se estiver usando sensores de cor V1 ou V2, selecione REV Color/Range Sensor. Para

obter mais informacdes sobre a configuracao com os sensores de cor REV, consulte as Datasheets

do Sensor de Cor.


https://docs.revrobotics.com/color-sensor/
https://docs.revrobotics.com/color-sensor/

Active Configuration: (unsaved) helloRobotTest

Port Attached

0  REV Expansion Hub IMU -

Active Configuration: (unsaved) helloRobotTest
imu
Port Attached 1 Nothing -
0  REV Expansion Hub IMU - MR IR Seeker v3
A Dy
imu MR Range Sensor
Device name
REV 2M Distance Sensor
1 Nothing v
REV Color Sensor V3
‘ REV Color/Range Sensor
Device name

REV Expansion Hub IMU
navX Micro

20 Daviea(Sunchranaua)

Nomeie o sensor de cor como test_color. Selecione "Done" (Concluido).

Observacao: lembre-se de que ao nomear hardware no arquivo de configuracao, o REV Control
System diferencia mailsculas de minusculas.



Active Configuration: (unsaved) <No Config Set>

Done Cancel Add

Port Attached

0  REV Expansion Hub IMU -

[mu

Device name

1  REV Color Sensor V3 v

test_color

Device name



Salvando a configuracao

Pressione "Done" duas vezes até chegar a pagina de Dispositivos USB na configuracao. Na pagina
de Dispositivos USB na configuracao, pressione "Save" (Salvar).

one JJ Cancel

Control Hub

Motors C ation: (unsa :No Config Set>
Act guration (unsaved) ) Config Set>

Digital Devices

Press the "Save' button to persistently save the current

configuration
-‘ bontrol Hub Portal -—- Press the "Scan’ button to rescan for attached devices
Analog Input Devices (embedded) USB Devices in configuration: [ ]
12C Bus 0 Control Hub Control Hub Portal
(embedded)
12C Bus 1
12C Bus 2
12C Bus 3

Dé o nome de "helloRobotTest" a configuracdo e selecione "Ok" (OK).

Observacdo: O FTC SDK nao obriga que vocé siga uma convencdo de nomenclatura especifica, mas
é comum nomear configuracées em lowerCamelCase.



Save Configuration

Please enter a name for the robot
configuration.

. helloRobotTest

Pressione "back" para ativar a configuracao salva. Seu Controlador do Robd reiniciard assim que
vocé ativar uma nova configuracao.



Active Configuration: helloRobotTest

New

Available configurations: 0

helloRobotTest

Configure from Template 0




Erros comuns

Dentro do mundo da programacao e do software, os erros podem se apresentar em muitas formas
e tipos diferentes. Ao mapear hardware, ha dois erros principais que vocé pode encontrar. Ambos
0S erros se enquadram em categorias comuns de erros de software:

Erros de Interface - sao erros entre como uma interface deveria funcionar e como ela realmente se
comporta.

Erros em Tempo de Execucédo - séo erros que ocorrem quando um programa esta sendo executado.

Erro de interface

Os erros de interface ocorrem no SDK quando os parametros da interface do SDK nao sao
atendidos. No processo de mapeamento de hardware, o erro de interface mais comum ocorre com

a ferramenta de programacao Blocks. Como mencionado na secao de Introducdo a Programacao, o
Blocks oculta as complexidades da biblioteca do SDK dos usuarios. Uma maneira de fazer isso é
criando automaticamente referéncias ao hardwareMap quando trechos de cédigo para uma
unidade de hardware externo sao usados.

Para automatizar as chamadas ao hardwareMap, a interface Blocks |é o arquivo de configuracao e
cria varidveis de hardware com base nas informacdes encontradas. Por esse motivo, é importante
criar um arquivo de configuracao antes de tentar codificar.

A imagem abaixo mostra duas versdes diferentes da interface Blocks. Na versao sem arquivo de
configuracao, nao hd menus suspensos para acessar trechos de cédigo especificos para atuadores
ou sensores. Na versao da interface com um arquivo de configuracao, 0s menus suspensos estao
presentes e os trechos de cédigo especificos para motores estao acessiveis.

OnBotlava  Manage No Configuration Fil

Save Op Mode Dewnload Op Mode | Download Image of Blocks.
Op Mode Name: Testing croup: [ ~ cnabied
= LinearOpMode

OnBollava  Manage With Configuration Fiffe

Save Op Mode Download Op Mode | Download Image of Blocks

Op Mode Name: Testing [EEESEINEE Group: ¥ Enabled

e
*| CurrentPosition ~
= Gamepad [E0)
W Actuators
¥ DcMotor set . (W Direction REVERSE
Extended

This function is executed when this Op Mode is selected from the Driver Staﬁon.]

‘Sensors
Other Devices

Put initialization blocks here.

» Android L= Testing [ waitForStart » Sensors [ien - ]
» Utiities @] Testing W opModelsActive Other Devices :
Logic LH| Put run biocks here. ek B=Tleft - M Mode - [l RunMode  RUN_WITHOUT_ENCODER
M - 0 un| e
Loops repeat (T8 call L= - — 1 2
Math
o "} Put loop blocks here. s
Lists Ll =D e
Variables Text "Power - |
Functions Lists =<t (22 L !
Miscellaneous Variables
Functions set (EIED - GETTED to (Y

Miscellaneous



https://textexpander.com/blog/most-common-programming-errors
https://textexpander.com/blog/most-common-programming-errors
https://docs.stemos.com.br/books/ola-robo-programacao/page/ola-robo-introducao-a-programacao

Erros de tempo de execucao

Dentro do SDK, erros em tempo de execucao ocorrem durante a inicializagao ou execugao. Um dos
erros em tempo de execucao mais comuns dentro do REV Control System é exemplificado na
imagem abaixo.

Esse erro indica uma inconsisténcia entre como um dispositivo de hardware é chamado no cédigo
€ CoOmo isso se compara ao nome usado no arquivo de configuracao. Existem duas maneiras
diferentes de ocorrer esse erro.

A primeira ocorréncia desse erro é guando nao hd um arquivo de configuracdo encontrado. Isso
pode significar que um arquivo de configuracao nao foi criado, um arquivo foi criado, mas nao esta
ativo, ou o arquivo errado esta sendo usado. Quando qualquer uma dessas situacdes acontece, o
cédigo esta solicitando um nome e tipo de dispositivo que o hardware map nao consegue localizar
no arquivo de configuracao. O programa para no primeiro nome de dispositivo que nao consegue
localizar.

Uma referéncia incorreta ao hardwareMap também pode causar esse erro. Ao contrario do Blocks,
OnBot Java e Android Studio exigem que um programador codifigue manualmente a chamada ao
hardwareMap. Se o nome de referéncia na chamada nao corresponder ao nome do dispositivo no
arquivo de configuracao (é sensivel a mailsculas e minudsculas), o cédigo sera compilado sem
falhas, mas o erro em tempo de execucao ocorrera. Vamos usar o arquivo de configuracao da
secao anterior como exemplo, onde ha um sensor de toque chamado "test touch" e um motor
chamado "test_motor".

As aspas indicam que "test_touch" e "test motor" representam uma variavel de string que
corresponde aos nomes dos dispositivos na configuracgao.

public class HR_test extends LinearOpMode{
private DigitalChannel test _touch;

private DcMotor test_motor;

@Override
public void runOpMode(){



//get the touch sensor and motor from hardwareMap
test_touch = hardwareMap.get(DigitalChannel.class, "test_touch");

test_motor = hardwareMap.get(DcMotor.class, "test_ moto");

Observe no exemplo de linhas de codigo que o hardwareMap.get() para "test_motor" esta escrito
como "test moto" em vez de "test motor". Quando o cédigo estd sendo compilado, ndo ha uma
verificacao imediata de que o nome solicitado estd no hardwareMap. Essa verificacao é feita
quando o cédigo é executado no robd. Quando a comunicacdo com o hardwareMap é iniciada, ele

procura por "test_moto" e, quando nao consegue encontrar, cria 0 erro em tempo de execucao
mencionado acima.



