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¡  Team	
  604	
  had	
  been	
  using	
  Labview	
  since	
  the	
  cRio	
  controller	
  
was	
  introduced	
  

¡  Difficult	
  to	
  read/understand/maintain	
  
§  Various	
  timeout	
  errors	
  not	
  understood	
  in	
  2011	
  
§  Programmers	
  allowed	
  code	
  to	
  devolve	
  into	
  spaghetti	
  
§  This	
  is	
  not	
  necessarily	
  an	
  inherent	
  problem	
  with	
  Labview	
  –	
  it’s	
  just	
  us	
  

¡  Team	
  interest	
  
¡  Adult	
  team	
  mentors	
  were	
  useless	
  for	
  Labview	
  



¡  Interested	
  students	
  and	
  mentors	
  met	
  for	
  about	
  2	
  hours	
  roughly	
  
once	
  a	
  week	
  over	
  several	
  months	
  
§  Students	
  did	
  a	
  few	
  elementary	
  workshops	
  on	
  C	
  
§  All	
  installed	
  the	
  2011	
  tools	
  on	
  their	
  own	
  machines	
  
▪  50%	
  first	
  session,	
  most	
  of	
  the	
  rest	
  in	
  second	
  session	
  

§  All	
  got	
  basic	
  “Simple	
  Robot”	
  drive	
  code	
  running	
  on	
  2010	
  and	
  2011	
  robots	
  
▪  Required	
  modifying	
  template	
  for	
  Tank	
  Drive	
  and	
  Victors	
  
▪  Each	
  individual	
  did	
  code/test	
  iteration,	
  with	
  help	
  from	
  others,	
  as	
  needed	
  

§  A	
  few	
  moved	
  on	
  to	
  program	
  all	
  functionality	
  on	
  2010	
  and	
  2011	
  robots	
  
(shifting	
  transmissions,	
  ball	
  kicker,	
  arm/gripper,	
  etc.)	
  

§  One	
  student	
  simultaneously	
  fixed	
  bugs	
  in	
  2011	
  Labview	
  code	
  for	
  use	
  at	
  
Calgames,	
  installed	
  beta	
  code	
  for	
  C++,	
  and	
  ported	
  Labview	
  code	
  to	
  C++	
  
(two	
  different	
  machines).	
  	
  Debugging	
  took	
  an	
  extra	
  2	
  hours.	
  	
  

¡  Now	
  have	
  several	
  students	
  with	
  ready	
  to	
  get	
  started	
  on	
  2012	
  task	
  



¡  Gather	
  together	
  all	
  the	
  things	
  you	
  need	
  
§  National	
  Instruments	
  (LabView)	
  DVD	
  
§  WindRiver	
  DVDs	
  (there	
  will	
  be	
  two	
  for	
  2012)	
  
§  FRC	
  updates	
  for	
  NI	
  tools	
  
§  FRC	
  updates	
  for	
  WindRiver	
  tools	
  
§  FIRST	
  is	
  not	
  completely	
  consistent	
  on	
  where	
  instructions	
  and	
  updates	
  

get	
  put	
  on	
  the	
  WEB.	
  	
  Look	
  	
  in	
  	
  
▪  Installation	
  disk	
  readme	
  files	
  
▪  decibel.ni.com/content/community/first	
  
▪  first.wpi.edu/FRC/frccupdates.html	
  
▪  firstforge.wpi.edu/sf/projects/wpilib	
  	
  
▪  FIRST	
  FRC	
  mentor	
  resources	
  pages	
  
▪  Look	
  on	
  604robotics.com	
  after	
  kickoff	
  –	
  we	
  will	
  update	
  where	
  things	
  are	
  

¡  Copy	
  everything	
  to	
  USB	
  sticks,	
  and	
  then	
  to	
  the	
  hard	
  drive	
  of	
  
target	
  computers.	
  	
  Its	
  faster	
  to	
  install	
  from	
  the	
  hard	
  drive.	
  



¡  Print	
  and	
  read	
  the	
  FRC	
  README	
  on	
  the	
  WindRiver	
  disk	
  
¡  Print	
  and	
  read	
  the	
  C/C++	
  Getting	
  started	
  manual	
  
¡  Install	
  from	
  the	
  NI/Labview	
  disks	
  

§  Crio	
  Imaging	
  tool	
  
§  Driver’s	
  station	
  (not	
  required,	
  but	
  it	
  is	
  very	
  nice	
  to	
  have	
  driver’s	
  station	
  

on	
  the	
  same	
  computer	
  you	
  are	
  compiling	
  and	
  downloading	
  from).	
  

¡  Install	
  the	
  WindRiver	
  disks	
  
¡  Install	
  the	
  NI/Labview	
  updates	
  
¡  Install	
  the	
  WindRiver	
  updates	
  



¡  Follow	
  the	
  instructions	
  
§  Need	
  to	
  uninstall	
  last	
  year’s	
  tools	
  first	
  
§  Make	
  sure	
  everything	
  in	
  WindRiver	
  disk	
  gets	
  installed	
  
§  Licensing	
  can	
  get	
  all	
  goofed	
  up	
  if	
  you	
  don’t	
  follow	
  the	
  detailed	
  instructions	
  

¡  Watch	
  out	
  for	
  firewall	
  
§  We	
  were	
  successful	
  leaving	
  Windows	
  firewall	
  and	
  antivirus	
  active	
  if	
  we	
  

noticed	
  and	
  checked	
  all	
  the	
  “allow”	
  boxes	
  that	
  popped	
  up.	
  
§  If	
  you	
  mess	
  this	
  up,	
  you	
  will	
  need	
  to	
  open	
  your	
  firewall	
  advanced	
  settings	
  

and	
  allow	
  the	
  FRC/NI/Windriver	
  stuff.	
  	
  This	
  is	
  the	
  thing	
  to	
  look	
  for	
  if	
  you	
  
can’t	
  connect	
  to	
  the	
  robot	
  after	
  you	
  are	
  sure	
  you	
  have	
  configured	
  the	
  
network	
  settings	
  correctly	
  (which	
  requires	
  manually	
  setting	
  the	
  IP	
  address	
  
to	
  10.xx.yy.5	
  or.6	
  (xx.yy	
  is	
  your	
  team	
  number).	
  

§  It’s	
  probably	
  better	
  to	
  disable	
  firewall	
  and	
  antivirus	
  during	
  installation	
  
¡  We	
  were	
  successful	
  with	
  Windows	
  XP,	
  Windows	
  7	
  32bit,	
  Windows	
  7	
  

64	
  bit,	
  Macbooks	
  running	
  Windows	
  under	
  BootCamp,	
  and	
  (maybe)	
  
a	
  Macbook	
  running	
  Windows	
  in	
  a	
  virtual	
  machine.	
  



¡  Only	
  ethernet	
  Port	
  1	
  on	
  the	
  cRio	
  will	
  work.	
  	
  The	
  other	
  is	
  for	
  the	
  
camera	
  and	
  they	
  are	
  not	
  connected	
  together.	
  
§  New	
  small	
  cRio	
  has	
  one	
  ethernet	
  port;	
  camera	
  attached	
  to	
  router	
  

¡  The	
  DIP	
  switches	
  on	
  the	
  cRio	
  should	
  be	
  OFF,	
  except	
  Console	
  Out,	
  
which	
  should	
  be	
  ON	
  
§  We	
  had	
  problems	
  reliably	
  connecting	
  to	
  the	
  cRio	
  with	
  the	
  2012	
  code	
  

unless	
  Console	
  Out	
  was	
  on.	
  	
  (likely	
  was	
  just	
  module	
  mess	
  up	
  –	
  see	
  below)	
  
§  No	
  DIP	
  switches	
  in	
  new	
  cRio;	
  set	
  via	
  imaging	
  tool.	
  

¡  The	
  slot	
  assignments	
  for	
  the	
  i/o	
  modules	
  are	
  different	
  for	
  2012	
  
§  You	
  MUST	
  put	
  the	
  modules	
  in	
  the	
  correct	
  slots,	
  or	
  nothing	
  will	
  work.	
  	
  Error	
  

messages	
  may	
  be	
  cryptic	
  (likely	
  fixed	
  by	
  kickoff).	
  
§  Slot	
  1:	
  analog	
  module	
  
§  Slot	
  2:	
  digital	
  module	
  
§  Slot	
  3:	
  solenoid	
  module	
  

¡  An	
  Estop	
  button	
  is	
  not	
  required	
  (good).	
  	
  The	
  driver	
  station	
  
spacebar	
  is	
  the	
  new	
  Estop	
  button	
  and	
  cannot	
  be	
  changed	
  
(beware).	
  	
  Enter	
  key	
  is	
  the	
  disable	
  button.	
  



¡  Follow	
  the	
  “Getting	
  Started	
  with	
  C++..”	
  manual	
  to	
  configure	
  
VxWorks.	
  	
  It	
  is	
  easy	
  to	
  do	
  if	
  you	
  follow	
  the	
  instructions,	
  
screen	
  by	
  screen.	
  	
  Its	
  impossible	
  to	
  guess	
  how	
  to	
  do	
  it.	
  

¡  The	
  cRio	
  must	
  be	
  reset	
  to	
  clear	
  code	
  from	
  memory	
  before	
  
loading	
  new	
  code.	
  
§  Cycle	
  the	
  robot	
  power,	
  OR	
  
§  In	
  the	
  Remote	
  Systems	
  window,	
  right	
  click	
  on	
  VxWorks6x….	
  ,	
  and	
  click	
  

on	
  “Reset	
  Connected	
  Target”	
  

¡  Deploying	
  code	
  (writing	
  to	
  non-­‐volatile	
  memory	
  in	
  the	
  cRio	
  
so	
  that	
  it	
  will	
  run	
  when	
  you	
  power	
  up)	
  is	
  done	
  by	
  going	
  to	
  the	
  
FIRST/deploy	
  menu	
  after	
  building.	
  	
  You	
  must	
  undeploy	
  old	
  
code	
  before	
  either	
  downloading	
  code	
  for	
  debugging	
  or	
  
deploying	
  new	
  code.	
  





¡  All	
  of	
  the	
  C++	
  code	
  that	
  we	
  tried	
  prior	
  to	
  the	
  beta	
  test	
  while	
  
getting	
  ready	
  to	
  move	
  from	
  LabView	
  to	
  C++	
  worked	
  without	
  
modification	
  with	
  the	
  2012	
  libraries	
  

¡  There	
  is	
  new	
  programming	
  model	
  that	
  is	
  described	
  in	
  the	
  
“WPILib	
  Robot	
  Programming	
  Cookbook”	
  that	
  is	
  new	
  for	
  this	
  
year	
  
§  Robot	
  commands	
  are	
  defined	
  and	
  programmed	
  separately	
  from	
  the	
  

subsystems	
  on	
  the	
  robot	
  which	
  execute	
  the	
  elements	
  of	
  the	
  
commands	
  

§  The	
  provides	
  a	
  cleaner	
  model	
  for	
  complex	
  code,	
  particularly	
  if	
  
developed	
  by	
  multiple	
  programmers	
  

§  The	
  value	
  is	
  less	
  clear	
  for	
  a	
  typical	
  robot	
  implementation	
  that	
  is	
  
relatively	
  simple	
  

§  We	
  did	
  not	
  implement	
  code	
  using	
  this	
  model	
  on	
  our	
  robot	
  



#include <stdio.h> 
 
int main() 
{ 
  printf(“hello, world\n”); 
  return 0; 
} 



#include <stdio.h> 
 
int a; 
 
float findcirc(float dia) 
{ 
  return 3.14159265 * dia; 
} 
 
int main() 
{ 
  float c; 
 
  a = 4; 
  c = findcirc(a); 
  printf(“circumference is %f\n, c”); 
  return 0; 
} 



¡  A	
  class	
  is	
  a	
  user	
  defined	
  type	
  that	
  can	
  represent	
  a	
  
complicated	
  object	
  
§  Includes	
  multiple	
  variables	
  to	
  represent	
  the	
  state	
  of	
  the	
  object	
  
§  Includes	
  functions	
  to	
  define	
  the	
  behavior	
  of	
  the	
  object	
  
§  Classes	
  can	
  be	
  based	
  on	
  a	
  previously	
  defined	
  class	
  
▪  Replace	
  stuff	
  you	
  don’t‘	
  like	
  
▪  Add	
  new	
  capability	
  

Class Date { 
public: 
  Date(int y, int m, int d); 
  void add_day(int n); 
  int month(); 
  //… 
Private: 
  int y, m, d; 
}; 
 
Date mydate; 









Here	
  is	
  the	
  default	
  Simple	
  
Robot	
  example	
  code.	
  



Strip	
  out	
  the	
  autonomous	
  for	
  
this	
  demo	
  so	
  you	
  can	
  see	
  
more	
  at	
  once.	
  



We	
  like	
  Victors	
  better	
  than	
  Jaguars	
  
(they	
  seem	
  to	
  be	
  more	
  reliable),	
  so	
  
define	
  some	
  Victors	
  and	
  replace	
  
defaults	
  in	
  RobotDrive.	
  



Nothing	
  else	
  changes	
  if	
  you	
  like	
  
Arcade	
  drive	
  



Change	
  one	
  line	
  of	
  code	
  to	
  convert	
  to	
  Tank	
  Drive	
  



Two	
  speed	
  transmission	
  required	
  pneumatics,	
  so	
  define	
  the	
  compressor,	
  and	
  a	
  
solenoid	
  valve	
  to	
  actuator	
  the	
  shifter.	
  	
  Initialize	
  it	
  in	
  the	
  Robot	
  constructor	
  



Start	
  the	
  compressor	
  on	
  enabling	
  the	
  robot.	
  	
  The	
  library	
  compressor	
  object	
  
spawns	
  a	
  separate	
  background	
  task	
  that	
  reads	
  the	
  pressure	
  switch	
  and	
  
controls	
  the	
  compressor.	
  	
  Turn	
  it	
  off	
  on	
  entering	
  disable	
  mode.	
  



Check	
  the	
  shift	
  buttons	
  and	
  actuate	
  the	
  
valve	
  accordingly	
  

Define	
  the	
  shift	
  buttons	
  (tank	
  drive	
  
joystick	
  trigger),	
  and	
  the	
  shifter	
  
solenoid	
  direction	
  



Define	
  the	
  PID	
  inputs	
  and	
  outputs	
  to	
  
behave	
  then	
  way	
  your	
  really	
  want	
  
them	
  to	
  



Initialize	
  the	
  PID.	
  	
  The	
  real	
  processing	
  takes	
  place	
  in	
  a	
  separate	
  thread	
  at	
  evenly	
  spaced	
  
time	
  intervals	
  

Example:	
  moving	
  arm	
  to	
  preset	
  positions	
  









Sometimes	
  words	
  are	
  easier	
  to	
  understand	
  than	
  pictures	
  


