Canal de Energia
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Canal de energia

O REV Servo Hub permite que cada canal de servo seja alimentado individualmente. Isso permite
gue 0s usuarios alimentem apenas 0s canais necessarios em um determinado momento. Um canal
pode ter alimentacao sem sinal ou vice-versa, dependendo da configuracao.

FTC SDK com Control Hub

No momento, o FTC SDK nao oferece suporte ao controle de tempo de execucao do canal de
energia.

e Os canais sao sempre alimentados quando ativados.
e Quando desativados, os canais seguem o Comportamento de Desativacao configurado.

REVLib para FRC e outros Controles

O REVLib oferece controle completo do tempo de execucao sobre a energia do canal.

e Os canais habilitados podem ser ativados ou desativados a qualguer momento por meio
do cédigo do robod.

e Os canais desativados sempre aderem a sua configuracao de Comportamento de
Desativacao, independentemente das configuragcdes de tempo de execucao.

Comportamento de Desativacao

Um programa pode controlar dinamicamente se um canal é energizado. No entanto, alguns
usuarios podem guerer que um canal forneca energia mesmo quando estiver desativado. Para
resolver isso, é fornecida a configuracao “Disable Behavior”. Cada canal tem sua prépria
configuracao Disable Behavior, o que permite um controle detalhado.

Importante : Certifique-se de entender o comportamento do seu servo quando ele tem
energia, mas nao tem sinal, pois isso pode variar entre os modelos.

e kSupplyPower: A alimentacao é fornecida ao servo enquanto estiver desativado, mas
nenhum sinal é enviado.



o Observacao: a configuracao kSupplyPower é mais semelhante ao comportamento
do Médulo de Alimentacao de Servo REV, enquanto a configuracao
kDoNotSupplyPower estd mais préxima do comportamento das portas de servo do
Control Hub. Entretanto, nenhuma dessas configuracdes é exatamente igual a esses
dispositivos.

e kDoNotSupplyPower: A energia nao é fornecida ao servo enquanto estiver desativado.

Quando usar cada comportamento de desativacao

A selecdo do comportamento de desativacao apropriado depende das necessidades especificas da
sua equipe e do caso de uso de cada canal servo. Abaixo estao alguns cenarios em que cada
comportamento pode ser vantajoso no FIRST Tech Challenge (FTC) ou na FIRST Robotics
Competition (FRC).

Ao escolher cuidadosamente o comportamento de desativacao apropriado para cada canal de
servo, as equipes podem otimizar o desempenho do rob6 e garantir uma operacao confiavel em
vérias condicdes. E altamente recomendével testar sua configuracdo durante a pratica para evitar
surpresas durante a competicao.

kSupplyPower

Quando a manutencao da posicao do servo é critica: use esse comportamento se o servo
precisar manter a posicao mesmo quando desativado. Por exemplo:

e Manter uma garra fechada em torno de um elemento do jogo enquanto o rob6 estiver
temporariamente desativado.

e Garantir que um mecanismo, como um braco ou elevador, permaneca no lugar quando o
robd estiver desativado durante o teste ou uma pausa na partida.

Quando a transicao de desativado para ativado precisa ser perfeita: Se o servo deve
manter um estado consistente (por exemplo, evitar movimentos bruscos) quando reativado, o
fornecimento de energia garante que o servo permaneca estavel.

Quando vocé conhece o comportamento do servo sem sinal: Os servos se comportam de
maneira diferente quando sao alimentados sem sinal. Alguns podem manter sua posicao, enquanto
outros podem se mover ou “perder firmeza”, e outros podem retornar a posicao central. Certifique-
se de testar seus servos e entender o comportamento deles nesse modo.

kDoNotSupplyPower

Quando o modelo do servo exibe um comportamento indesejavel com alimentacao, mas
sem sinal: Alguns modelos de servo se comportam de forma imprevisivel quando estao ligados,
mas nao estao recebendo sinal. Por exemplo, alguns servos podem apresentar instabilidade ou
movimento incontroldvel nesse estado, enquanto outros retornam a posicao central. Nesses casos,
0 uso do kDoNotSupplyPower garante que o servo nao seja ligado até que um sinal vélido esteja
presente.



Quando o movimento do servo enquanto desativado é aceitavel: Se o mecanismo
conectado ao servo nao exigir posicionamento ou travamento preciso, a remocao da alimentacao
pode reduzir o desgaste do servo.

o Exemplo: Permitir que um braco de admissao caia em uma posicao “neutra” quando nao
estiver energizado.

Para proteger os servos do uso excessivo: Em alguns casos, a alimentacao continua de um
servo quando desativado pode contribuir para o superaquecimento ou o desgaste. Use esse modo
para prolongar a vida Gtil do servo.
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