Guia de Programacao para a FTC

Introducao: O Cérebro do Robo

A Programacdo € o componente que transforma um conjunto de pecas em um robd
funcional e inteligente. No FTC, a programacado é realizada principalmente usando
Java ou Blocks, e o sistema de controle é centrado no REV Control Hub. Este guia
explora as melhores praticas e conceitos do basico ao avancado para maximizar o
desempenho do seu robd nas fases Autdbnoma e Teleoperada.

1. Fundamentos do Sistema de Controle (Basico)

O sistema de controle do FTC é baseado no Android. O codigo é executado no Robot
Controller (Control Hub) e o controle é feito via Driver Station.

1.1. Linguagens de Programacao

Blocks: Uma interface de programacao visual baseada em blocos, ideal
para iniciantes. Permite que a equipe se concentre na logica do robd sem
se preocupar com a sintaxe complexa do Java.

Java: A linguagem padrao para o FTC. Oferece controle total sobre o hardware,
acesso a bibliotecas avancadas e é a escolha para equipes que buscam
otimizacdo de desempenho e algoritmos complexos. O desenvolvimento é
feito no Android Studio.

1.2. Estrutura Basica do Cédigo (OpMode)
Todo o cddigo do robd é escrito em classes chamadas OpModes (Operation Modes).

LinearOpMode: O cédigo é executado sequencialmente, de cima para baixo. E
o tipo mais comum para a fase Autdonoma.
TeleOp: O cddigo € executado em um loop continuo ( while

(opModelsActive()) ) para responder continuamente as entradas do joystick.
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Inicializacao Segura Sempre use o método waitForStart() para garantir que o robd sé

comece a se mover apos o inicio oficial da partida.

Nomenclatura Clara Nomeie motores, servos e sensores de forma clara no
arquivo de configura¢ao e no c4digo (ex: motorGarra , sensorCor

).

2. Programacao Teleoperada (TeleOp) (Intermediario)

A fase TeleOp é onde os motoristas controlam o robd. O objetivo é ter um controle
suave, responsivo e intuitivo.

2.1. Controle de Drivetrain

Mapeamento de Joystick: O mapeamento mais comum usa um joystick para
o movimento (frente/tras, strafe) e o outro para a rotagao.

Controle Suave (Ramping): Evite que o rob6 va de 0% a 100% de poténcia
instantaneamente. Implemente um ramping (acelera¢ao gradual) para
evitar derrapagens e desgaste excessivo dos componentes.

Funcgdes de Poténcia: Use fun¢des nao-lineares (ex: poténcia = power * power )
para dar aos motoristas mais controle em baixas velocidades, mantendo a
capacidade de velocidade maxima.

2.2. Mecanismos e Automacao Parcial

Controle de Posigao (Servos): Use servos para mecanismos de garra ou
posicionamento. Defina posi¢cdes de forma constante (ex: POSICAO_ABERTA
= 0.5, POSICAO_FECHADA = 0.9 ) em vez de usar nUmeros magicos.

Automacao de Um Botdo: Para mecanismos complexos (ex: um elevador que
precisa subir, mover um braco e soltar uma peca), use um unico botao do
joystick para iniciar uma sequéncia de a¢des. Isso reduz a carga cognitiva do
motorista.



3. Programacao Auténoma (Autonomous)

(Avangado) A fase Autdonoma é a mais desafiadora e onde os algoritmos

avancados brilham.

3.1. Navegacao Precisa (Odometria e Sensores)

Odometria (Road Runner): O uso de rodas de odometria (encoder wheels)
para rastrear a posi¢ao do robd no campo é o padrdao ouro para navegacao
precisa. A biblioteca Road Runner € a mais utilizada para planejar trajetérias
suaves e otimizadas.

Visdo Computacional (OpenCV e EasyOpenCV): Use a camera do Control Hub
ou uma webcam para identificar pecas do jogo, cores ou padrdes no campo.
Isso permite que o robd tome decisées dinamicas no inicio da partida.

IMU (Unidade de Medicao Inercial): Use o IMU interno do Control Hub
para manter o robd em linha reta e para rota¢des precisas.

3.2. Estruturas de Cédigo Avancadas

Maquina de Estados (State Machine): Em vez de usar longos sleep() s,
organize o codigo autbnomo em uma Maquina de Estados. Cada estado
representa uma acao (ex: IR_PARA_PONTO_A, COLETAR_PECA,
DEPOSITAR_PECA ). Isso torna o cédigo mais robusto e facil de depurar.

Programacao Orientada a Objetos (POO): Crie classes separadas para o
Drivetrain, o Elevador e a Garra. Isso permite que o cédigo seja reutilizavel e

mais limpo.
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Calibracao Calibre todos os sensores (cor, distancia, IMU) antes de cada
Constante execu¢do auténoma para garantir a precisao.




Depuracdo Remota | Use o logcat do Android Studio ou a interface web do Control
Hub para depurar o cédigo remotamente e visualizar o estado
das variaveis em tempo real.

Controle PID Implemente um controlador PID
(Proporcional-Integral-Derivativo) para motores e servos que
precisam de controle de posi¢dao ou velocidade muito preciso (ex:
bracos de elevacao).

4. Otimizacao e Boas Praticas

4.1. Configuracao de Hardware

Arquivo de Configuracdo: Garanta que o arquivo de configuracdo de
hardware no Control Hub corresponda exatamente aos nomes e portas
usados no cédigo. Um erro aqui é a causa mais comum de falhas.

Atualizac¢des de Firmware: Mantenha o firmware do Control Hub e dos

modulos de expansdo sempre atualizado para garantir a estabilidade e acesso
a0s recursos mais recentes.

4.2. Colaboracao e Versionamento

Git e GitHub: Use o Git para controle de versdo. Isso permite que varios
programadores trabalhem no c6digo simultaneamente e garante que a
equipe possa reverter para uma versao anterior estavel em caso de erros.

Comentarios e Documentacao: Comente o cédigo de forma clara, explicando

a légica por tras de func¢des complexas. Use o Javadoc para documentar
classes e métodos.

Conclusao

A Programacao no FTC é uma jornada continua de aprendizado e otimizacao.
Dominar o Java, entender a estrutura do OpMode e aplicar técnicas avancadas como
Odometria e Maquinas de Estado transformara seu robd de um simples controle
remoto em um sistema autdbnomo de alta performance.



