Ferramentas de
programacao

Escolher a ferramenta ou linguagem de programacao apropriada é uma das decisdes mais cruciais
gue um usuario pode tomar. No sistema de controle REV, existem trés ferramentas de
programacao para escolher: Blocks, OnBot Java e Android Studio. Cada ferramenta apresenta
diferentes beneficios e niveis de dificuldade.

Basica Intermediaria Avancada

Blocos OnBot Android Studio

As ferramentas de programacao para o Software Development Kit (SDK) foram escolhidas como
um meio de proporcionar aos usuarios a capacidade de escolher entre alternativas, mas também
como um meio de permitir que os usuarios avancem naturalmente da programacao basica para a
avancada. Um usudrio pode comecar com Blocks e progredir para o Android Studio de maneira
razoavel. De fato, essa é frequentemente nossa sugestao para usuarios iniciantes. O Android
Studio é uma ferramenta muito poderosa, mas, enquanto vocé esta aprendendo os fundamentos
da programacao, pode ser mais um obstaculo do que uma ajuda.

Revise as secdes a sequir para aprender sobre cada ferramenta de programacao e os beneficios
associados a ela. Depois de concluir a revisao, faca uma escolha informada sobre qual ferramenta
funcionara melhor para vocé!

Blocos

A Ferramenta de Programacao Blocks é uma ferramenta visual que permite aos programadores
usar um navegador da web para criar, editar e salvar seus modos de operacao (op modes). Blocks,
assim como outras ferramentas de programacao baseadas em blocos, é uma colecao de trechos de
cédigo predefinidos que os usuarios podem arrastar e soltar nas linhas de cdédigo apropriadas.
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O Blocks foi criado para atender a usuarios com pouca ou nenhuma experiéncia em programacao.
Ao contrdrio do OnBot Java ou do Android Studio, o Blocks trabalha para isolar e proteger os
usuarios das complexidades do SDK. A interface do Blocks realiza isso ocultando ou abstraindo
parte da complexidade mais avancada que o sistema requer, como chamadas a bibliotecas ou

classes especificas. Os trechos de cddigo fazem essas conexdes e assumem essas complexidades
pelo usuario.

Um dos principais beneficios do Blocks sao as funcionalidades integradas que permitem aos
usuarios fazer uma transicao natural de pouco ou nenhum conhecimento em programacao para
uma compreensdo basica de Java. O Blocks ensina aos usuarios a légica da programacao,
protegendo-os de erros de sintaxe. A medida que os usuarios ganham mais confianca e habilidade,
podem usar a opcao "Mostrar Java". "Mostrar Java" permite que os usuarios vejam a sintaxe Java
correspondente a cada bloco adicionado ao cédigo.

Resumo dos Beneficios
Oculta complexidades do usudrio, permitindo que ele se concentre em aprender a légica

Tem uma opcdo para Mostrar Java que permite aos usudrios ver qual seria a sintaxe
correspondente em Java

Interface baseada na Web - acessivel na maioria dos dispositivos
Salva diretamente no rob6

Tao poderoso quanto OnBot Java



Acessando o Blocos

Esta secdo pressupde gue vocé ja tenha seguido as etapas de configuracdao do seu sistema
de controle REV. Para obter mais informacdes sobre como configurar seu sistema de
controle, consulte o guia Introducao ao Control Hub.

Esta secdo também pressupde que vocé tenha um navegador da web com JavaScript habilitado.

1. V& para as Configuracdes de Wi-Fi em um computador com Windows 10, clicando no icone
de Wi-Fi.

2. Uma vez exibida a lista de redes Wi-Fi disponiveis na vizinhanca, selecione a rede que
corresponde ao nome do seu ponto de acesso Wi-Fi.

3. Insira a senha que vocé definiu ao configurar o sistema de controle.

4. Apds conectar-se, abra um navegador com suporte a JavaScript (o FIRST recomenda o
Google Chrome).

5. Acesse o endereco IP http://192.168.43.1:8080.

6. Na parte superior da pagina do Console do Controlador do Rob0, deve haver 3 opcdes de
menu: Blocks, OnBot Java e Manage. Escolha Blocks.

Senhas sao sensiveis a mailsculas e mindsculas. Se vocé nao se lembrar da sua senha, use
o Hardware Client para verificar a secao Program e Manage do Console do Controlador do
Robo.

OnBot Java

A ferramenta de programacao baseada em texto que permite aos programadores usar um
navegador da web para criar, editar e salvar seus modos de operacao (op modes) em Java.

OnBot Java é ideal para programadores com habilidades basicas a avancadas em Java que desejam
escrever modos de operacao (op modes) baseados em texto. OnBot Java compartilha algumas das
propriedades de isolamento do Blocks, mas dé aos usudarios acesso a elementos mais complexos
das bibliotecas do SDK. Por exemplo, OnBot Java exige que os usuarios realizem chamadas a
classes como o hardwareMap, que estao ocultas nos trechos de cédigo do Blocks.

OnBot Java compartilha uma interface baseada na web com a ferramenta de programacao Blocks.
O modelo baseado
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5 dmport com.qualcomm.rohotcore.eventloop.opmode.LinearOpHode;

6 import com.qualcomm.robotcore.hardware.Blinker;
7
8

3 import com.qualcomm.robotcore.eventloop.opmede.TeleOp;
import com.gqualcomm.robotcore.hardware.TouchSensor;}

import com.qualcomm.robotcore.hardware.Gyroscope;
import com.qualcomm.robotcore.hardware.ColorSensor;
9 dimport com.qualcomm,robotcore.hardware.DcMotor;
18 import com,qualcomm,robotcore.hardware,Servo;
11 import com.gualcomm,robotcore.hardware,.DigitalChannel;

12

13 @TeleOp

14

15 public class HR_test extends LinearOpMode{

16 private DigitalChannel test_touch;

17 private DcMotor test_motor;

18

19

20 @verride

21 public void runOpMede() {

22 // Get the touch sensor and motor from hardwareMap

23 test_touch = hardwareMap.get(DigitalChannel.class, "test_touch");
24 test_motor = hardwareMap.get(DcMotor.class, "test_moto");
25

26 test_touch.setMode (DigitalChannel.Mode.INPUT);

27

28 // Wait for the play button to be pressed

29 waitForStart();

Build started at Tue Sep 29 2020 14:59:06 GMT-050@ (Central Daylight Time)
Build SUCCESSFUL!

Build finished in 1.5 seconds

na web é de facil acesso na maioria dos dispositivos para realizar alteracdes no cddigo, reduzindo a
necessidade de ter um dispositivo dedicado para alteracdes no cédigo.

Resumo dos Beneficios
Oculta complexidades do usudrio, permitindo que ele se concentre em aprender a légica

Tem uma opcao para Mostrar Java que permite aos usuarios ver qual seria a sintaxe
correspondente em Java

Interface baseada na Web - acessivel na maioria dos dispositivos
Salva diretamente no rob6

Tao poderoso quanto OnBot Java

Acessando o OnBot Java

Esta secdao pressupbe gue vocé ja tenha seguido as etapas de configuracdao do seu sistema
de controle REV. Para obter mais informacdes sobre como configurar seu sistema de
controle, consulte as secodes "Getting Started" ou "Managing the Control System" no Guia do
Sistema de Controle. Esta secao também pressupde que vocé tenha um navegador da web
com JavaScript habilitado.

1. Va para as Configuracdes de Wi-Fi em um computador com Windows 10, clicando no icone
de Wi-Fi.



2. Uma vez exibida a lista de redes Wi-Fi disponiveis na vizinhanca, selecione a rede que
corresponde ao nome do seu ponto de acesso Wi-Fi.

3. Insira a senha que vocé definiu ao configurar o sistema de controle.

4. Apébs conectar-se, abra um navegador com suporte a JavaScript (o FIRST recomenda o
Google Chrome).

5. Acesse o0 endereco IP http://192.168.43.1:8080.

6. Na parte superior da pagina do Console do Controlador do Rob6, deve haver 3 opcdes de
menu: Blocks, OnBot Java e Manage. Escolha OnBot Java.

As senhas sao sensiveis a mailsculas e minuUsculas. Se vocé nao se lembrar da sua senha,
use o Hardware Client para verificar a secao Program e Manage do Console do Controlador
do Robo.

Android Studio

Um ambiente de desenvolvimento integrado avancado para criar aplicativos Android. Essa
ferramenta é a mesma que os desenvolvedores profissionais de aplicativos Android utilizam. O
Android Studio é recomendado apenas para usuarios avancados que possuam ampla experiéncia
em programagao Java.
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] 58 @TeleOp(name="Pushbot: Teleop POV", group="Pushbot")
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6@ public class PushbotTeleopPOV_Linear extends LinearOpMode {
61
62 /#* Declare OpMode members. +/
63 HardwarePushbot robot = new HardwarePushbot(); // Use a Pushbot's hardware
64 /I could also use HardwarePushbotMatrix class.
65 double clawdffset =8; /! Servo mid position
66 final double CLAW_SPEED = 0.82 ; /! sets rate to move servo
67
68 @0verride
69 @f public void runOpMode() {
78 double left;
71 double right;
= 72 double max;
£ 73
§ 74 Jw Initialize the hardware variables.
e 75 * The init{) method of the hardware class does all the work here
il 76 #/
e 17 robot. init(hardwareMap);
78
2 79 A/ Send telemetry message to signify robot waiting; -
2 L) telemetry.addData("Say", "Hello Driver"); i >
5 81 telemetry.update(); a
= 82 2
=
E 83 // Wait for the game to start (driver presses PLAY) =
= 84 waitForStart(); g
n 85 e
[ 0: Messages Terminal w 6: Android Monitor # TODO 2] Event Log [¥] Gradle Consale
E Class 'PushbotTeleopPOV_Linear' is never used 60:14 LF# UTF-8% Context: <no context> " 8

O Android Studio oferece aos programadores com um entendimento avancado de Java um
ambiente de desenvolvimento mais poderoso para trabalhar. Ele oferece recursos avancados de



edicdo e depuracdo que nao estao disponiveis no OnBot Java ou Blocks. Também permite aos
programadores trabalhar com bibliotecas de terceiros que nao estao incluidas no SDK. No entanto,
o Android Studio ndo é um software baseado na web e exigirda um laptop dedicado para ser
executado.

Resumo dos Beneficios
Acesso a classes de biblioteca mais complicadas para uma programacao mais avancada

Recursos aprimorados de edicdo e depuracao Permite acesso a bibliotecas de terceiros

Acessando o Android Studio

Para aprender como baixar e trabalhar corretamente com o Android Studio, por favor, visite a FTC

Wiki.

‘ A FIRST Global nao oferece suporte para o Android Studio.

Op Modes

Os modos de operacao (ou op modes) sao programas de computador utilizados para personalizar
ou especificar o comportamento de um robé. O Controlador do Robd, seja o Control Hub (REV-31-
1595) ou um dispositivo Android emparelhado com um Expansion Hub (REV-31-1153), armazena e
executa os op modes. A Estacao do Motorista permite que os usuarios selecionem qualquer um dos
op modes armazenados no Controlador do Rob6 e inicializem, iniciem ou interrompam os op
modes.

No SDK, existem dois tipos de modos de operacao (op modes): autbnomo e teleoperacao. Ambos
os tipos de op modes possuem funcionalidades de inicializagao, inicio e parada no telefone da
Estacdao do Motorista. Cada recurso corresponde a diferentes tipos de segmentos de cédigo que
serao discutidos em detalhes nas secdes especificas do Test Bed para cada ferramenta de
programacao deste documento.

A principal diferenca entre os modos de operacao autbnomo e de teleoperacao estd em como eles
aparecem na aplicacao da Estacdao do Motorista. Os modos de operacao autbnomo aparecem em
um menu suspenso no lado esquerdo da aplicacao da Estacao do Motorista. A Estacao do Motorista
atribui um temporizador de 30 segundos aos modos de operacao autbnomos. Se o modo de
operacao autdbnomo nao for interrompido manualmente antes do final dos 30 segundos, a Estacao
do Motorista interrompera automaticamente o cédigo. Os modos de operacdo de teleoperacao
aparecerao em um menu suspenso no lado direito da aplicacao da Estacao do Motorista. Esses
modos de operacao serao executados até serem interrompidos manualmente.


https://ftc-docs.firstinspires.org/programming_resources/android_studio_java/Android-Studio-Tutorial.html
https://ftc-docs.firstinspires.org/programming_resources/android_studio_java/Android-Studio-Tutorial.html

Também vale destacar que no SDK, os modos de operacdo podem ser modos de operacao lineares
ou modos de operacao iterativos. Este guia foca nos modos de operacao lineares, que executam
linhas de c6digo em uma ordem sequencial. Para chamar repetidamente acdes dentro de um modo

de operacao linear, é necesséario usar uma funcao de loop. Este tépico serd discutido em detalhes
conforme vocé acompanha este guia.
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