Troubleshooting

Se vocé estiver tendo algum problema com seu Pinpoint Odometry Computer, consulte as
sugestoes de solucao de problemas abaixo para tentar resolver o seu problema. Se o
problema que vocé estiver enfrentando ndo estiver documentado abaixo, ou se vocé nao
conseguir resolvé-lo, ndo hesite em entrar em contato com o nosso suporte técnico!

Luzes de status nunca ficam verdes:

A luz de status do Pinpoint deve ficar verde em operacao normal.

Se ela estiver sempre Roxa, Azul, ou Laranja, entao o Pinpoint ndo esta detectando um, ou ambos
0s seus pods de odometria. Esse problema provavelmente é um fio com defeito, mas também pode
ser um Pinpoint com defeito, ou um pod de odometria com defeito.

Se apenas um pod for detectado, troque os pods X e Y. Se o erro/cor mudar (de azul para laranja,
ou de laranja para azul) entao o problema é um pod ou um fio. Tente trocar o fio entre os dois
pods. Se a cor mudar novamente, entao substitua o fio. Se o problema acompanhar o pod, entao
talvez seja necessario substituir o pod.

Se a cor estiver sempre Roxa, Azul, ou Laranja independentemente de quais pods estejam
conectados, entre em contato com o suporte técnico.

Se a luz de status estiver sempre Vermelha, certifique-se de que o botao nao esta preso
pressionado. Se ela ficar vermelha quando vocé executa seu programa no controlador, entao
certifique-se de que vocé nao esta chamando “resetPosAndIMU” ou “recalibratelMU”
constantemente. Se nenhuma dessas acdes resolver o seu problema, entre em contato com o
suporte técnico.

Dados de 12C sempreem O

Certifique-se de que o seu cédigo chama update(); toda vez que vocé precisar de novos dados!

IMU com deriva

Uma deriva muito, muito pequena no heading pode ser normal, mas o Pinpoint nao deve derivar
constantemente. Ele consegue detectar até mudancas muito, muito pequenas no ambiente, e é
normal ver o heading estimado flutuar mesmo se alguém estiver apenas caminhando perto do
robo.

Se vocé observar esse problema, clique no botdao de reset enquanto tiver certeza de que o robo



ndo estd se movendo. Se vocé ainda observar uma deriva de heading maior que 1° de deriva em
1min com o rob6 parado, entre em contato com o suporte técnico.

Imprecisoes no rastreamento

Peguenas imprecisdes no rastreamento sdo esperadas em qualquer sistema de odometria. Se vocé
consistentemente observar a posicao do seu robd corretamente reportada dentro de 6mm
(~0.25"), e essa imprecisao for consistente, entao, embora ajustes adicionais possam ser
possiveis, vocé provavelmente estd operando dentro da faixa normal de precisao para sistemas
com dead wheel.

Se vocé observar grandes imprecisdes no rastreamento, entdo é provavel que exista um problema
de configuracao no seu setup. Siga os passos 6-13 do guia de configuracao na pagina anterior. Se
vocé ainda observar grandes imprecisdes no rastreamento, primeiro veja se elas sao consistentes.
Execute o mesmo trajeto pré-programado repetidamente. Se vocé observar grandes mudancas de
uma execucao para outra, entao certifique-se de que sua IMU ndo esta derivando, e confira
novamente se seus pods estdao firmemente conectados, e montados no robd de forma que ndo
fiquem balancando. Uma conexdo solta ou um pod mal montado é a causa mais provavel por tras
de imprecisdes inconsistentes.

Se a configuracao estiver ajustada corretamente, e vocé observar grandes imprecisoes
consistentes, entre em contato com o suporte técnico para uma solucao de problemas mais
aprofundada.
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