	:. Kurumin: Desvendando seus segredos 

	
 Faça você mesmo

Este capítulo é uma coleção de tutoriais que ensinam a configurar e corrigir problemas "na unha", manipulando diretamente os arquivos de configuração e módulos do sistema, sem depender de nenhum configurador. É indicado para quem gosta de fuçar e quer entender melhor como o sistema funciona internamente.

Como configurar a rede manualmente

Todas as distribuições Linux atuais incluem alguma ferramenta para a configuração da rede. Mesmo assim, nenhuma ferramenta é completamente à prova de falhas. Quanto mais automática é a ferramenta de detecção, maior é a possibilidade de erros.

Hoje tive um problema com uma instalação do Slackware. Apesar da placa de rede PCMCIA ter sido automaticamente detectada pelo hotplug, o netconfig não estava conseguindo configurar a rede corretamente. Mas, casos como estes são fáceis de resolver.

A configuração da rede envolve básicamente três passos:

1- Carregar o módulo correto para a placa de rede e certificar-se que o sistema o utilizou para habilitar a interface eth0.

2- Configurar o IP, máscara de rede, etc. usando o ifconfig.

3- Configurar a rota padrão e colocar o DNS do provedor no arquivo /etc/resolv.conf.

Tudo isto pode ser feito diretamente através de comandos de terminal. Depois de testar a configuração você pode torná-la definitiva adicionando os mesmos comandos a um dos arquivos de inicialização do sistema.

Esta dica pode ser usada em qualquer distribuição, sempre que as ferramentas de configuração falharem.

Em primeiro lugar, verifique se o módulo que habilita o suporte à placa de rede está carregado. Use o comando lsmod:

Module Size Used by Tainted: PF
snd 27716 0 (unused)
i830 69248 1
agpgart 38296 11
i810_audio 25064 0
ac97_codec 11884 0 [i810_audio]
soundcore 3428 2 [snd i810_audio]
8139too 27500 1
serial 51972 0
mousedev 3832 1
ds 6536 1
yenta_socket 9408 1
pcmcia_core 39712 0 [ds yenta_socket]
rtc 6908 0
reiserfs 169392 3 

No meu caso a placa é uma Encore, com o chipset Realtek 8139, o módulo que habilita suporte a ela (o 8139too) está carregado, mas ainda assim a rede não está funcionando. Outros módulos usados por placas comuns são o via-rhine e o sis900.

O próximo passo é configurar o arquivo /etc/modules.conf, para ter certeza que o módulo está sendo usado para habilitar a interface de rede. Se você tem apenas uma placa de rede então ela será sempre a eth0.

Abra o arquivo /etc/modules.conf e adicione a linha:

alias eth0 8139too
Trocando o 8139too pelo módulo usado pela sua placa.

Caso o módulo da placa não estivesse carregado, você poderia ativá-lo usando o comando modprobe, como em:

# modprobe 8139too
Em seguida, falta fazer a configuração da rede. A melhor opção para fazer a configuração manualmente é usar o ifconfig:

# ifconfig eth0 192.168.0.10 netmask 255.255.255.0 up
(este configura o endereço IP e a máscara de sub-rede. O "up" serve para ativar a rede)

# route del default
# route add default eth0
(para ter certeza que o sistema tentará acessar a net usando a placa eth0

# route add default gw 192.168.0.1
(aqui vai a configuração do gateway da rede)

Verifique também se o arquivo /etc/resolv.conf contém os endereços DNS do provedor, como em:

nameserver 200.219.150.4
nameserver 200.219.150.5
A falta dos endereços no /etc/resolv.conf é provavelmente a causa mais comum de problemas com a navegação.

Para que estes comandos sejam executados durante o boot, restaurando sendo a configuração, coloque-os no final do arquivo /etc/init.d/bootmisc.sh (no caso do Kurumin ou outros derivados do Debian) ou no arquivo /etc/rc.d/rc.local no caso de outras distribuições, como em:

#!/bin/sh
#
# /etc/rc.d/rc.local: Local system initialization script.
#
# Put any local setup commands in here:

modprobe 8139too
ifconfig eth0 192.168.0.10 netmask 255.255.255.0 up
route del default
route add default eth0
route add default gw 192.168.0.1

Caso você esteja configurando um servidor com várias placas de rede (cada uma ligada a um hub diferente, com a rede dividida em várias sub-redes com IP's diferentes) e esteja tendo problemas para explicar para o sistema qual placa usar para cada faixa de IPs, você pode usar o comando route desta forma:

# route add -net 192.168.1.0 netmask 255.255.255.0 eth1
# route add -net 192.168.2.0 netmask 255.255.255.0 eth2
# route add -net 192.168.3.0 netmask 255.255.255.0 eth3
# route add default eth0
Neste caso estamos dizendo que o sistema tem 4 placas de rede instaladas, eth0, eth1, eth2 e eth3, sendo que a eth0 está ligada na conexão com a Web e as outras 3 são placas ligadas à tres redes diferentes (um hub ou switch separado para cada placa, formando três redes locais separadas) que usam as faixas de IP's 192.168.1.x, 192.168.2.x e 192.168.3.x, as três com a máscara de sub-rede 255.255.255.0.

Basicamente estamos dizendo:

Quando for mandar alguma coisa para um micro na rede 192.168.1.x use a eth1

Quando for mandar alguma coisa para um micro na rede 192.168.2.x use a eth2

Quando for mandar alguma coisa para um micro na rede 192.168.3.x use a eth3

Quando for mandar alguma coisa para a Internet ou qualquer outra faixa de endereços, use a eth0

Estas linhas também podem ser incluídas no script de configuração da rede. 

Editando o /etc/fstab

O arquivo /etc/fstab permite configurar o sistema para montar partições, cdroms. disquetes e compartilhamentos de rede durante o boot. Cada linha é responsável por um ponto de montagem. É através do /etc/fstab que o sistema é capaz de acessar o seu CD-ROM por exemplo. O fstab é um dos arquivos essenciais para o funcionamento do sistema, por isso, antes de editá-lo faça sempre uma cópia de segurança, usando por exemplo o comando (como root):

# cp /etc/fstab /etc/fstab-original
Para abrir o arquivo rode (novamente como root) o comando:

# kedit /etc/fstab
À primeira vista o fstab parece ser mais um daqueles arquivos indecifráveis. Ele possui uma lógica própria que parece um pouco complicada no início, mas é relativamente fácil de entender. Uma vez que você entenda a sintaxe das opções você poderá editar o fstab para adicionar um segundo drive de CD ou fazer com que um compartilhamento de rede seja montado automaticamente durante o boot, sem depender de configuradores automáticos.

Vamos começar dando uma olhada no /etc/fstab da minha máquina, que está com o Kurumin:

# /etc/fstab: filesystem table.
# filesystem mountpoint type options dump pass

/dev/hda2 / reiserfs defaults 0 1
/dev/hda5 none swap sw 0 0
proc /proc proc defaults 0 0
/dev/fd0 /floppy vfat defaults,user,noauto,showexec,umask=022 0 0
/dev/cdrom /mnt/cdrom iso9660 defaults,ro,user,noexec,noauto 0 0

# partitions found by Knoppix

/dev/hda1 /mnt/hda1 reiserfs noauto,users,exec 0 0
/dev/hda2 /mnt/hda2 reiserfs noauto,users,exec 0 0
/dev/hda3 /mnt/hda3 reiserfs noauto,users,exec 0 0
/dev/hda6 /mnt/hda6 reiserfs noauto,users,exec 0 0

# Monta a partição /home, adicionado pelo instalador do Kurumin

/dev/hda3 /home reiserfs notail 1 2

# Ativa o USB

usbdevfs /proc/bus/usb usbdevfs defaults 0 0

Este é o arquivo gerado automaticamente durante a instalação, por isso ele está um pouco sujo. Vamos começar entendo o que cada linha significa. Lembre-se que as linhas começadas com # não fazem nada, são apenas comentários.

/dev/hda2 / reiserfs defaults 0 1
Esta linha monta o diretório raiz do sistema. No meu caso o Kurumin está instalado na partição /dev/hda2 que está formatada em reiserfs. O "/" é o ponto de montagem, ou seja, onde esta partição fica acessível. A barra indica que esta é a partição raiz, onde o sistema está instalado. Se por acaso a partição estivesse formatada em outro sistema de arquivos, em ext3 por exemplo a linha ficaria: /dev/hda2 / ext3 defaults 0 1

/dev/hda5 none swap sw 0 0
Esta segunda linha é responsável por ativar a memória swap, que no meu caso é a partição /dev/hda5. Veja que o ponto de montagem para ela é "none" pois a memória swap não fica disponível em nenhuma pasta, ela serve apenas para uso interno do sistema.

/dev/cdrom /mnt/cdrom iso9660 defaults,user,noauto 0 0
Esta linha habilita o drive de CD-ROM. O /dev/cdrom é o dispositivo do CD-ROM, na verdade um link que é criado durante a configuração inicial do sistema e aponta para a localização correta do CD-ROM. De acordo com a porta em que o CD-ROM estiver ligado, o dispositivo real do CD-ROM pode ser:

/dev/hdc: Um CD-ROM ligado como master na segunda porta IDE da placa mãe.

/dev/hdd: O CD-ROM está ligado como slave na segunda porta IDE

/dev/sda ou /dev/sr0: Os gravadores de CD IDE são detectados pelo sistema como se fossem discos SCSI, dependendo da distribuição eles podem ser detectados como /dev/sda ou /dev/sr0. Caso você tenha dois gravadores, o segundo vira /dev/sdb ou /dev/sr1

/dev/sr1: Leitores e gravadores de CD USB também são detectados como CDs SCSI, caso você tenha um gravador de CD e plugue um drive externo ligado à porta USB, ele será detectado como /dev/sr1

Para que os arquivos do CD-ROM fiquem acessíveis, ele precisa ser montado em algum lugar. A próxima entrada da linha é o /mnt/cdrom, a pasta onde ele fica acessível. O iso9660 é o sistema de arquivos universalmente usado em CD-ROMs de dados, é graças a ele que não existe problemas para ler o mesmo CD no Linux ou Windows.

Em seguida temos três opções: defaults,user,noauto. Elas fazem o seguinte:

user: Permite que você monte e desmonte o CD-ROM mesmo sem estar logado como root.

noauto: faz com que o CD-ROM seja montado apenas quando você for acessa-lo e não automaticamente durante o boot.

Caso você queira ativar um segundo drive de CD, adicionaria uma linha assim:

/dev/hdd /mnt/cdrom1 iso9660 defaults,user,noauto 0 0
Veja que mudaram duas coisas: o dispositivo do CD-ROM (/dev/hdd) e a pasta onde ele fica acessível (/mnt/cdrom1).

O /dev/hdd é o dispositivo usado por um drive instalado como slave na segunda IDE. Se você tivesse dois gravadores, o primeiro seria /dev/sr0 segundo ficaria acessível como /dev/sr1.

Lembre-se que os CD-ROMs e gravadores USB também são detectados como /dev/sr0 ou /dev/sr1, de acordo com a posição. Para acessar o segundo CD-ROM, você digitaria "mount /mnt/cdrom1"

O KDE oferece um recurso muito interessante que é a possibilidade de montar e desmontar as entradas incluídas no /etc/fstab através de ícones no desktop, como os usados para acessar as partições do HD ao rodar o Kurumin do CD. Para criar um destes ícones, clique com o botão direito sobre a área de trabalho e vá em: Criar novo escolha disco rígido ou cd-rom e aponte a entrada do fstab referente a ele nas propriedades. Pronto, a partir daí o ícone é criado.
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Para montar e acessar os arquivos basta clicar sobre o ícone e para desmontar, clique com o botão direito e escolha "desmontar".
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A linha seguinte do arquivo, serve para montar a partição home, que no meu caso foi colocada em uma partição separada:

/dev/hda3 /home reiserfs notail 1 2
Traduzindo para o português, a linha diz: "Monte a partição /dev/hda3 no diretório /home. Esta partição está formatada em reiserfs e você deve usar a opção notail 1 2 (que melhora um pouco a velocidade de acesso)".

Usar uma partição home separada permite que você possa reinstalar o sistema sem perder seus arquivos e configurações, o que é especialmente interessante no caso do Kurumin, onde às vezes temos uma ou até duas atualizações por mês :-P

Usando um diretório home separado as reinstalações tornam-se mais transparentes, você ainda precisa reinstalar os programas (o que não é tão complicado assim se você usar os ícones mágicos) mas todas as configurações dos aplicativos são preservadas.

Cada programa armazena suas configurações dentro de uma pasta oculta dentro do seu diretório de usuário, como ".phoenix", ".kde", etc. Mesmo ao reinstalar o sistema, estas pastas são reconhecidas e as configurações antigas preservadas. Basta tomar o cuidado de guardar também todos os seus arquivos dentro do diretório home e você não perderá quase nada ao reinstalar.

Continuando, temos as entradas para outras partições que foram encontradas pelo sistema de detecção de hardware do Knoppix:

# partitions found by Knoppix

/dev/hda1 /mnt/hda1 reiserfs noauto,users,exec 0 0
/dev/hda2 /mnt/hda2 reiserfs noauto,users,exec 0 0
/dev/hda3 /mnt/hda3 reiserfs noauto,users,exec 0 0
/dev/hda6 /mnt/hda6 reiserfs noauto,users,exec 0 0

Veja que as partições /dev/hda2 e /dev/hda3 já estão sendo usadas, por isso as duas linhas referentes a elas são redundantes e podem ser removidas. As linhas para as outras duas partições, /dev/hda1 (uma instalação do Mandrake) e /dev/hda6 (uma partição de arquivos) estão com a opção "noauto", como no caso do CD-ROM, que faz com que elas sejam montadas apenas quando você clica nos ícones do desktop. Se você preferir que elas sejam montadas automaticamente durante o boot, basta eliminar esta opção:

/dev/hda1 /mnt/hda1 reiserfs users,exec 0 0
/dev/hda6 /mnt/hda6 reiserfs users,exec 0 0
Além de montar as partições e CD-ROMs locais, o fstab pode ser configurado para montar também compartilhamentos de rede. Você pode tanto configurar para que os compartilhamentos fiquem acessíveis automaticamente durante o boot (no caso de um servidor que fique sempre ligado) ou monta-los através de ícones no desktop, como no caso do CD-ROM.

Para montar um compartilhamento de rede NFS a linha seria:

192.168.0.1:/home/arquivos /mnt/arquivos nfs noauto,users,exec 0 0
Neste exemplo o 192.168.0.1:/home/arquivos é o IP do servidor, seguido pela pasta compartilhada e o /mnt/arquivos é a pasta local onde este compartilhamento ficará acessível.

Você pode incluir várias linhas, caso deseje montar vários compartilhamentos. Caso o servidor fique sempre ligado e você queira que o compartilhamento seja montado automaticamente durante o boot, retire o noauto, caso contrário você pode acessar o compartilhamento usando o comando:

# mount /mnt/arquivos
Para montar um compartilhamento de rede Windows ou de um servidor Linux rodando o Samba, a linha seria:

//192.168.0.1/teste /home/teste smb noauto,user,username=maria,password=abcde 0 0
Veja que neste caso a sintaxe já é um pouco mais complicada, em primeiro lugar, a entrada que fala sobre o compartilhamento usa a sintaxe: //ip_do_servidor/compartilhamento, por isso você usa //192.168.0.1/teste e não 192.168.0.1:/teste como seria num compartilhamento NFS.

Em seguida vem a pasta onde o compartilhamento ficará acessível, /home/teste no exemplo. Não se esqueça de criar a pasta, caso não exista.

O smb é o nome do protocolo usado para acessar os compartilhamentos Windows da rede. Outra etapa importante é colocar o usuário e senha que será usado para acessar o compartilhamento, como em: user,username=maria,password=abcde. Caso o compartilhamento não use senha (como os compartilhamentos do Windows 95/98), a linha fica mais simples:

//192.168.0.1/arquivos /home/arquivos smb noauto,user 0 0
Assim como no caso do NFS, para montar o compartilhamento use o comando:

# mount /home/arquivos
Se preferir que ele seja montado durante o boot, basta retirar o "noauto":

//192.168.0.1/teste /home/teste smb user,username=maria,password=abcde 0 0
Ao colocar as senhas dos compartilhamentos no /etc/fstab é necessário tomar uma precaução de segurança. Rode o comando:

# chmod 600 /etc/fstab
Isto fará com que apenas o root possa ler o arquivo e conseqüentemente ver as senhas. O default na maioria das distribuições é 644, o que permite que os outros usuários da máquina possam ler o arquivo, o que seria uma grande brecha de segurança neste caso.

Uma coisa que você deve ter percebido é que o KDE só oferece a opção de criar ícones para montar partições, disquetes e CD-ROMs, mas não para criar ícones para montar compartilhamentos de rede. Mas é possível criar os ícones manualmente.

Os ícones do KDE, incluindo os do desktop e do iniciar são arquivos de texto comuns, cujo nome termina com .desktop. Isto faz com que o KDE os veja como ícones, e não simples arquivos de texto. Naturalmente estes arquivos possuem uma sintaxe especial, mas nada muito complicado.

Em primeiro lugar, o desktop no KDE corresponde à parta Desktop, dentro do seu diretório de usuário. Para criar um novo ícone no desktop você usaria um comando como:

$ kedit /home/carlos/Desktop/compartilhamento.desktop
Dentro do arquivo em branco que será aberto vai o seguinte:

[Desktop Entry]
Type=FSDevice
Dev=192.168.1.34:/arquivos
MountPoint=/mnt/nfs
FSType=nfs
ReadOnly=0
Icon=hdd_mount
UnmountIcon=hdd_unmount
Name=192.168.1.34:/arquivos

O "192.168.1.34:/mnt/hda6" é o endereço do compartilhamento e o "nfs" é o protocolo. O /mnt/nfs é a pasta onde ele ficará acessível. O texto que vai na opção "Name" é o nome que aparecerá no desktop, você pode usar qualquer texto, no meu caso simplesmente repeti o endereço do compartilhamento para facilitar a identificação.

Para um compartilhamento Windows o texto seria:

[Desktop Entry]
Type=FSDevice
Dev=//192.168.1.34/arquivos
MountPoint=/mnt/samba
FSType=smb
ReadOnly=0
Icon=hdd_mount
UnmountIcon=hdd_unmount
Name=arquivos

Salvando o arquivo, o ícone já aparecerá no desktop e se comportará da mesma forma que o do CD-ROM. Basta clicar para ver os arquivos ou acionar o "desmontar" para desativar:
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Sobre o Samba:
A primeira versão do Samba, disponibilizada em 1992 foi escrita por Andrew Tridgell, um Australiano que na época era estudante de ciências da computação. Como na época a especificação do SMB utilizada pela Microsoft ainda era fechada, Andrew desenvolveu um pequeno programa, batizado de clockspy, para examinar os pacotes de dados enviados por uma máquina Windows e assim ir implementando uma a uma as chamadas de sistema utilizadas, um trabalho extremamente complexo para ser feito por uma única pessoa.

O resultado foi um programa que rodava no Solaris e era capaz de responder às chamadas SMB como se fosse um servidor Windows. Este arquivo ainda pode ser encontrado em alguns dos FTPs do http://samba.org, com o nome "server-0.5".

O objetivo desta primeira versão era apenas resolver um problema doméstico, interligar um PC rodando o Windows 3.1 ao servidor Solaris. Na época isso já era possível utilizando um dos clientes NFS comerciais para DOS, mas Andrew precisava de suporte a NetBIOS para o um dos aplicativos que pretendia utilizar, o WindX, um servidor X para Windows, que permitia rodar aplicativos via rede a partir do servidor Unix.

Até aí o objetivo era apenas fazer o programa funcionar, não criar um sistema de compartilhamento de arquivos.

Depois de algum tempo Andrew recebeu um e-mail contando que o programa também funcionava com o LanManager da Microsoft, permitindo compartilhar arquivos de um servidor Unix com máquinas rodando o DOS. Andrew só acreditou depois de testar, mas ficou tão maravilhado com o que havia conseguido que criou o projeto "NetBios for Unix", e começou a recrutar voluntários através da usenet. Mais tarde o projeto passou a usar o nome Samba, que foi adotado não em apologia ao Carnaval, mas apenas por que é uma das poucas palavras do dicionário do Aspell que possui as letras S, M e B, de "Server Message Blocks".

Em 94 a Microsoft liberou as especificações do SMB e do NetBios, o que permitiu que o desenvolvimento do Samba desse um grande salto tanto em recursos quanto em compatibilidade, passando a acompanhar os novos recursos adicionados ao protocolo da Microsoft, que novamente deixou de ser aberto.

Hoje além de ser quase 100% compatível com os recursos de rede do Windows 98, NT e 2000 o Samba é reconhecido por ser mais rápido que o próprio Windows na tarefa de servidor de arquivos.

Como configurar o vídeo: /etc/X11/XF86Config-4

O suporte à vídeo no Linux é provido pelo Xfree, que já vem com drivers para as placas suportadas. Além dos drivers open-source incluídos no Xfree você pode instalar os drivers binários distribuídos pela nVidia e ATI.

Antigamente, até a versão 3.x, o Xfree possuía várias versões separadas, com drivers para diferentes placas de vídeo. Isso complicava a configuração e obrigava as distribuições a manterem instaladas todas as diferentes versões simultâneamente, o que também desperdiçava muito espaço em disco. 

A partir do Xfree 4.0 existe apenas uma única versão unificada, com drivers para todas as placas e recursos suportados. Melhor ainda, cada driver dá suporte à todas as placas de um determinado fabricante, o “sis” dá suporte a todas as placas da SiS, o “trident” dá suporte a todas as placas da Trident e assim por diante. Temos ainda dois drivers genéricos, o “vesa” e o “fbdev”, que servem como um mínimo múltiplo comum e uma opção para fazer funcionar placas novas (ou muito antigas), que não sejam suportadas pelos drivers titulares. 

Outro detalhe interessante é que toda a configuração do vídeo, incluindo o mouse e o suporte a 3D é feita através de um único arquivo de configuração, o /etc/X11/XFConfig-4 (/etc/X11/XF86Config no Slackware), que é relativamente simples de editar e funciona em todas as distribuiçoes que utilizam o Xfree 4.0 em diante (praticamente todas as usadas atualmente). Isto significa que você pode pegar o arquivo de configuração gerado pelo Kurumin e usar no Slackware por exemplo. 

Existe várias ferramntas de configuração que perguntam ou autodetectam a configuração e geram o arquivo, como o kxconfig, xf86cfg entre outros. Mas, neste tópico vamos ver como configurar manualmente o arquivo, adaptando ou corrigindo as configurações geradas pelos configuradores.

O arquivo é dividido em seções. Basicamente temos (não necessariamente nesta ordem) uma seção “Server”, com parâmetros gerais, a seção “Files” com a localização das fontes de tela e bibliotecas, duas seções “InputDevice”, uma com a configuração do teclado e outra com a do mouse, uma seção “Monitor” e outra “Device”, com a configuração do monitor e placa de vídeo e por último a seção “Screen” onde é dito qual resolução e profundidade de cor usar. 

Este é um exemplo de arquivo de confiuração completo:

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

Section "ServerLayout"
Identifier "XFree86 Configured"
Screen 0 "Screen0" 0 0
InputDevice "Keyboard0" "CoreKeyboard"
InputDevice "PS/2 Roda" "CorePointer"
EndSection

# Esta opção permite que o X abra mesmo que o mouse esteja desconectado:

Section "ServerFlags"
Option "AllowMouseOpenFail" "true"
EndSection

Section "Files"
RgbPath "/usr/X11R6/lib/X11/rgb"
ModulePath "/usr/X11R6/lib/modules"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/misc:unscaled"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/misc"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/75dpi:unscaled"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/75dpi"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/100dpi:unscaled"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/100dpi"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/Speedo"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/PEX"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/cyrillic"
FontPath "/usr/share/fonts/truetype/openoffice"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/defoma/CID"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/defoma/TrueType"
EndSection

Section "Module"
Load "ddc" # ddc probing of monitor
Load "GLcore"
Load "dbe"
Load "dri"
Load "extmod"
Load "glx"
Load "bitmap" # bitmap-fonts
Load "speedo"
Load "type1"
Load "freetype"
Load "record"
EndSection

Section "InputDevice"
Identifier "Keyboard0"
Driver "keyboard"
Option "CoreKeyboard"
Option "XkbRules" "xfree86"
Option "XkbModel" "abnt2"
Option "XkbLayout" "abnt2"
EndSection

Section "InputDevice"
Identifier "Serial Mouse"
Driver "mouse"
Option "Protocol" "Microsoft"
Option "Device" "/dev/ttyS0"
Option "Emulate3Buttons" "true"
Option "Emulate3Timeout" "70"
Option "SendCoreEvents" "true"
EndSection

Section "InputDevice"
Identifier "PS/2 Mouse"
Driver "mouse"
Option "Protocol" "PS/2"
Option "Device" "/dev/psaux"
Option "Emulate3Buttons" "true"
Option "Emulate3Timeout" "70"
Option "SendCoreEvents" "true"
EndSection

Section "InputDevice"
Identifier "USB Mouse"
Driver "mouse"
Option "Device" "/dev/input/mice"
Option "SendCoreEvents" "true"
Option "Protocol" "IMPS/2"
Option "ZAxisMapping" "4 5"
Option "Buttons" "5"
EndSection

Section "InputDevice"
Identifier "PS/2 Roda"
Driver "mouse"
Option "Protocol" "IMPS/2"
Option "Device" "/dev/psaux"
Option "ZAxisMapping" "4 5"
Option "Butons" "5"
Option "Emulate3Buttons" "true"
Option "Emulate3Timeout" "70"
Option "SendCoreEvents" "true"
EndSection

Section "Monitor"
Identifier "Monitor0"
VendorName "GSM"
ModelName "GSM3b60"
HorizSync 30 - 63 # DDC-probed
VertRefresh 50 - 75 # DDC-probed
EndSection

Section "Device"
Option "sw_cursor"
Identifier "Card0"
Driver "nv"
VendorName "All"
BoardName "All"
EndSection

Section "Screen"
Identifier "Screen0"
Device "Card0"
Monitor "Monitor0"
DefaultColorDepth 16
Depth 16
Modes "1024x768" "800x600" "640x480"
EndSubSection
EndSection

Section "DRI"
Mode 0666
EndSection

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

A ordem com que estas configurações aparecem no arquivo pode mudar de distribuição para distribuição, mas a ordem não importa muito, desde que estejam todas lá. Vou usar como exemplo a configuração do Kurumin. Como em outros arquivos de configuração você pode incluir comentários, usnado um “#” no início das linhas. Linhas em branco, espaços e tabs também são ignorados e podem ser usadas para melhorar a formatação do arquivos e melhorar a organização das informações. 

Section "ServerLayout"
Identifier "XFree do Kurumin"
Screen 0 "Screen0" 0 0
InputDevice "Keyboard0" "CoreKeyboard"
InputDevice "PS/2 Roda" "CorePointer"
EndSection

Neste seção vai a configuração geral. Ela é uma espécie de “índice” das seções abaixo. O campo “Identifier” pode conter qualquer texto, é apenas uma descrição. O “PS/2 Roda” indica a configuração do mouse. Abaixo deve existir uma seção com este mesmo nome, com a configuração do mouse “PS/2 Roda”. O Kurumin usa um arquivo de configuração que vem com várias configurações de mouse prontas (As opções disponíveis são: "PS/2 Mouse", "Serial Mouse", "USB Mouse" e "PS/2 Roda", mouse PS/2 com roda), mas apenas a informada nesta primeira seção é usada. 

Caso você tenha simultâneamente mais de um mouse conectado, como por exemplo no caso de um notebook com o moute tochpad (visto pelo sistema como um mouse PS/2) e um mouse USB externo, você precisaria apenas duplicar a configuração do mouse, como abaixo. Isso faz com que o X tente ativar ambos os mouses: 

Section "ServerLayout"
Identifier "XFree do Kurumin"
Screen 0 "Screen0" 0 0
InputDevice "Keyboard0" "CoreKeyboard"
InputDevice "PS/2 Mouse" "CorePointer"
InputDevice "USB Mouse" "CorePointer"
EndSection

Na seção “ServerFlags” vão opções gerais, é aqui que colocamos a opção que inicializa o Xinerama, que dá suporte à uma segunda placa de vídeo e monitor (como veremos mais adiante). Neste exemplo está sendo usada apenas a opção “"AllowMouseOpenFail" "true" que permite que o modo gráfico abra mesmo que o mouse esteja desconectado. 

Section "ServerFlags"
Option "AllowMouseOpenFail" "true"
EndSection

Seria estúpido parar toda a abertura do modo gráfico e voltar para o modo texto por que o mouse não foi detectado, pois você ainda pode usar o mouse virtual do KDE como uma solução temporária até que consiga solucionar o problema. Veja esta dica que escrevi a algum tempo atrás: 

----

Embora seja raro, em alguns casos o Kurumin pode não conseguir detectar o mouse durante o boot. Pode acontecer ainda do mouse parar de funcionar coso você tente tente alterar a configuração e acabe fazendo alguma besteira, ou ainda que o seu mouse simplesmente para de funcionar por falta de limpeza :-)

Seja qual for a causa, o KDE oferece um recurso de mouse virtual, que permite usar o micro mesmo sem o mouse. O movimento do mouse passa a ser controlado pelas teclas do teclado numérico.

Para ativar o mouse virtual, pressione a tecla Shift junto com a tecla NumLock do teclado numérico. A partir daí as teclas 1, 2, 3, 4, 6, 7, 8 e 9 ficam responsáveis pela movimentação do mouse, enquanto a tecla 5 simula o clique do botão esquerdo, pressionando 5 duas vezes você simula um duplo clique.

Para arrastar arrastar e soltar pressione a tecla 0 para prender e depois a tecla 5 para soltar.

Por padrão a tecla 5 simula o botão esquerdo do mouse. Para simular os outros botões você usa as teclas / (botão direito), * (botão central) e - (para voltar ao botão esquerdo), que funcionam como teclas modificadoras.

Para desativar o mouse virtual basta pressionar Shift + NumLock novamente. 

----

Voltando ao arquivo de configuração, a seguir temos as seções “Files” e “Modules”, que indicam respectivamente as pastas com as fontes True Type, Type 1 e outras que serão usadas pelo sistema e os módulos de extensões do Xfree que serão usados. 

Section "Files"
RgbPath "/usr/X11R6/lib/X11/rgb"
ModulePath "/usr/X11R6/lib/modules"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/misc:unscaled"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/misc"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/75dpi:unscaled"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/75dpi"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/100dpi:unscaled"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/100dpi"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/Speedo"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/PEX"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/cyrillic"
FontPath "/usr/share/fonts/truetype/openoffice"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/defoma/CID"
FontPath "/usr/X11R6/lib/X11/fonts/defoma/TrueType"
EndSection

Section "Module"
Load "ddc" # ddc probing of monitor
Load "GLcore"
Load "dbe"
Load "dri"
Load "extmod"
Load "glx"
Load "bitmap" # bitmap-fonts
Load "speedo"
Load "type1"
Load "freetype"
Load "record"
EndSection

Estas duas seções geralmente não precisam ser alteradas, a menos que você instale algum novo conjunto de fontes True Type e queira habilitá-lo manualmente ou caso instale um novo driver de vídeo (como o driver da nVidia) e o read-me diga para desativar algum dos módulos. 

você poderia mexer aqui caso quisesse intencionalmente desativar algum recurso, ou para tentar solucionar problemas. 

O módulo “dri” por exemplo habilita o suporte a 3D para a placa de vídeo. As placas onboard com chipset Intel (i810, etc.), placas Ati Rage e Ati Radeon e as antigas Voodoo 2 e Voodoo 3 possuem suporte 3D nativamente no Xfree 4.x. 

Mas, ao instalar o driver 3D da nVidia você precisa remover esta opção pois o driver do Xfree conflita com o que é instalado junto com o driver. Pode ser também que por algum motivo você quiser desabilitar o 3D da sua Voodo 3(para evitar que fiquem jogando TuxRacer durante o expediente por exemplo). Em qualquer um dos casos você poderia comentar a linha: Load "dri". 

Em seguida vem a configuração do teclado. O “abnt2” indica o layout de teclado que será usado por padrão. No KDE e Gnome o layout indicado aqui perde o efeito, pois eles possuem ferramentas próprias para configurar o teclado. No caso do KDE é usado o kxbd.

Section "InputDevice"
Identifier "Keyboard0"
Driver "keyboard"
Option "CoreKeyboard"
Option "XkbRules" "xfree86"
Option "XkbModel" "abnt2"
Option "XkbLayout" "abnt2"
EndSection 

Você deve lembrar que acima, na seção "ServerLayout" informamos que o X iria usar um mouse “PS/2 Roda”. Este é apenas um nome que indica a seção (com a configuração do mouse propriamente dita) que será usada. Isso permite que você tenha várias seções com configurações de mouses diferentes. Basta indicar a correta na seção de cima e as demais serão ignoradas. 

Estas são as seções com as configurações usadas no Kurumin. Dentro de cada seção vai a porta e driver usados pelo mouse e outras opções necessárias em cada caso. Você pode usá-las como modelos para configurar o mouse em outras distribuições:

Section "InputDevice"
Identifier "Serial Mouse"
Driver "mouse"
Option "Protocol" "Microsoft"
Option "Device" "/dev/ttyS0"
Option "Emulate3Buttons" "true"
Option "Emulate3Timeout" "70"
Option "SendCoreEvents" "true"
EndSection

Section "InputDevice"
Identifier "PS/2 Mouse"
Driver "mouse"
Option "Protocol" "PS/2"
Option "Device" "/dev/psaux"
Option "Emulate3Buttons" "true"
Option "Emulate3Timeout" "70"
Option "SendCoreEvents" "true"
EndSection

Section "InputDevice"
Identifier "USB Mouse"
Driver "mouse"
Option "Device" "/dev/input/mice"
Option "SendCoreEvents" "true"
Option "Protocol" "IMPS/2"
Option "ZAxisMapping" "4 5"
Option "Buttons" "5"
EndSection

Section "InputDevice"
Identifier "PS/2 Roda"
Driver "mouse"
Option "Protocol" "IMPS/2"
Option "Device" "/dev/psaux"
Option "ZAxisMapping" "4 5"
Option "Butons" "5"
Option "Emulate3Buttons" "true"
Option "Emulate3Timeout" "70"
Option "SendCoreEvents" "true"
EndSection

Ainda falta a configuração do monitor e placa de vídeo, que afinal são os componentes mais importantes neste caso. Ela é dividida em três seções, com a configuração do monitor, da placa de vídeo e uma seção “screen” que, com base nas duas anteriores indica qual resolução e profundidade de cores será usada. 

A configuração do monitor precisa incluir apenas as taxas de varredura horizontal e vertical usadas por ele. Você pode encontrar estes dados no manual. As opções Identifier, VendorName e ModelName são apenas descritivas, podem conter qualquer texto:

Section "Monitor"
Identifier "Monitor0"
VendorName "GSM"
ModelName "GSM3b60"
HorizSync 30 - 63 
VertRefresh 50 - 75 
EndSection

Se você não souber as taxas de varredura usadas pelo seu monitor e quiser alguma configuração genérica que funcione em qualquer monitor contemporâneo, experimente usar esta, que permite trabalhar a até 1024x768 com 60 hz:

Section "Monitor"
Identifier "My Monitor"
HorizSync 31.5 – 50.0
VertRefresh 40-90
EndSection

Em geral os configuradores incluem várias seção “Modelines” dentro da seção Monitor, com as resoluções e taxas de atualização suportadas pelo monitor. Estes dados são fornecidos pelo próprio monitor, via DCC (uma espécie de plug-and-play para monitores) e não é necessário alterá-los a menos que você esteja escrevendo o arquivo manualmente do zero, o que não é muito aconselhável já que é sempre muito mais fácil usar um arquivo copiado de outro micro como base. Esta configuração dos modelines não é obrigatória, pois o X pode deduzir a configuração a partir das taxas de varredura do monitor informadas dentro da seção. 

Este é um exemplo de configuração, incluindo modelines para usar 1280x1024, 1024x768 e 800x600:

Section "Monitor"
Identifier "Monitor0"
VendorName "GSM"
ModelName "GSM3b60"
HorizSync 30 - 63 
VertRefresh 50 - 75 
# 1280x1024, 75.0Hz; hfreq=79.98, vfreq=75.03
ModeLine "1280x1024" 135.00 1280 1296 1440 1688 1024 1025 1028 1066 +hsync +vsync
# 1024x768, 75.0Hz; hfreq=60.02, vfreq=75.03
ModeLine "1024x768" 78.75 1024 1040 1136 1312 768 769 772 800 +hsync +vsync
# 800x600, 75.0Hz; hfreq=46.88, vfreq=75.00
ModeLine "800x600" 49.50 800 816 896 1056 600 601 604 625 +hsync +vsync
EndSection
Em seguida vem a seção “Device” que indica a configuração da placa de vídeo. As opções Identifier, VendorName e BoardName são apenas descrições, o que interessa mesmo é o Driver usado:

Section "Device"
Option "sw_cursor"
Identifier "Card0"
Driver "nv"
VendorName "nVidia"
BoardName "TnT2 Ultra"
EndSection

Os drivers disponíveis são:

ati: Este é o driver para as placas Ati Radeon. Ele oferece um suporte 3D rudimentar, para usar todo o desempenho das placas você deve instalar o driver 3D fornecido pela Ati. 

chips: Placas da “Chips and Technologies”, um frabricante relativamente desconhecido. 

cirrus: A Cirrus Logic fabricou alguns modelos de placas de vídeo PCI. Elas são encontradas geralmente apenas em micros antigos. 

cyrix: Placas Cyrix MediaGX

fbdev: Este driver usa o recurso de framebuffer suportado pelo Kernel como driver de vídeo. Neste modo o Kernel manipula diretamente a memória da placa de vídeo, gravando as imagens que serão mostradas no monitor. O desempenho não é dos melhores e a utilização do processador é maior que nos outros drivers pois não existe aceleração de vídeo, mas por outro lado este é um driver que funciona com a maioria das placas de vídeo e é o único onde você não precisa se preocupar com a configuração das taxas de atualização do monitor (as placas usam sempre uma taxa de atualização baixa, de 56 ou 60 hz, que é fixa). 

Ao usar o fbdev como driver de vídeo a configuração da resolução não é feita no arquivo XF86Config, mas no /etc/lilo.conf (o parâmetro é passado dirtamente ao Kernel no início do boot). Procure pela linha: vga=791

O número indica a resolução que será usada, onde: 791 usa 1024x768, 788 usa 800x600 e 785 usa 640x480. 

glint: Uma família de placas lançada pela 3D Labs

i740: Usado pelas placas de vídeo (offboard) om chipset i740. Estas placas foram uma tentativa frustrada da Intel entrar no ramo de placas 3D, o desempenho era fraco comparado com as placas da nvidia e Ati, mas o projeto acabou sendo usado como base para os chipsets de vídeo onboard que passariam a ser usados nos chipsets Intel. 

i810: Este é o driver usado por todas as placas de vídeo onboard com chipset Intel suportadas. A lista de compatibilidade inclui quase todos os chipsets para Pentium III e Pentium 4. 

neomagic: Placas com chipset Neomagic, usadas em alguns notebooks antigos. 

nv: É o driver genérico para placas nVidia. Ele oferece apenas suporte 2D, para ativar os recursos 3D você precisa instalar os drivers da nVidia. 

r128: Driver para as placas Ati Rage (a família anteiror às Ati Radeon). Este driver oferece um bom suporte 3D, permitindo que estas placas funcionem usando quase todo seu potencial 3D (que não é grande coisa hoje em dia, mas ainda suficiente para vários jogos).

rendition: Placas Rendition Verite da Micron. 

s3virge: Placas com chipset S3 Virge. Estas placas foram muito usadas por volta da época do lançamento do Pentium MMX

sis: Este é o driver que funciona em todas as placas da SiS suportadas. Caso você encontre algum chipset novo, que não funcione com ele, experimente usar o driver vesa ou fddev. 

A SiS não desenvolve drivers 3D para o Linux e não divulga as especificações técnicas que permitiriam o desenvolvimento de drivers 3D por parte da comunidade. Atualmente as placas de vídeo e chipsets da SiS são os com PIOR suporte no Linux por causa da falta de cooperação do fabricante e devem ser evitadas na hora da compra. 

O driver oferece apenas suporte 2D, as placas funcionam mas não servem para rodar jogos 3D ou trabalhar com aplicativos 3D profissionais por exemplo. Até o Xfree 4.0 existia um esforço para desenvolver suporte 3D, mas o fabricante divulgava tão pouca informação e os chipsets eram tão bugados (o que pode ser percebido pela instabilidade dos drivers for Windows) que os desenvolvedores simplesmente desistiram. 

tdfx: Driver para as placas da 3Dfx, as famosas Voodoo, que fizeram muito sucesso a alguns anos atrás. Este driver oferece suporte 3D para as placas Voodoo 2 e Voodoo 3. 

trident: Placas de vídeo da Trident. Ele funciona bem com placas Trident Blade e os novos chipsets usados em notebooks, mas o suporte às antigas 9680 é ruim, em muitos casos elas funcionam a apenas 640x480. Pensando nestas placas, algumas distribuições, como o Mandrake oferecem a opção de usar o driver do antigo Xfree 3.3, que oferecia um suporte mais completo a elas.

tseng: Placas da Tseng Labs, outro fabricante pouco conhecido. 

vesa: Este é o “coringa”, um driver genérico que utiliza apenas as extensões do padrão vesa que em teoria é suportado por todas as placas de vídeo PCI e também pelas antigas placas VLB. Algumas placas antigas, como as Trident 9680 não funcionam com ele, mas são excessões.

vga: Este é um driver VGA genérico que trabalha 640x480 com 16 cores. Serve como um fail safe.

Cada um destes drivers oferece algumas opções de configuração que podem ser usadas em casos de problemas ou por quem quiser fuçar na configuração. Você pode encontrar mais informações sobre cada um no: http://www.xfree86.org/4.4.0/
Finalmente, vai a configuração da seção “Screen”, que indica a resolução que será usada. As várias seções determinam as resoluções disponíveis para cada configuração de profundidade de cor, enquanto a opção "DefaultColorDepth" determina qual será usada:

Section "Screen"
Identifier "Screen0"
Device "Card0"
Monitor "Monitor0"
DefaultColorDepth 16
SubSection "Display"
Depth 8
Modes "1024x768" "800x600" "640x480"
EndSubSection
SubSection "Display"
Depth 16
Modes "1024x768" "800x600" "640x480"
EndSubSection
SubSection "Display"
Depth 24
Modes "1024x768" "800x600" "640x480"
EndSubSection
EndSection

Neste exemplo o vídeo está configurado para usar 16 bits de cor, mas se você quisesse usar 24 bits bastaria mudar o número na opção "DefaultColorDepth". Dentro de cada uma das três seções (Depth 8, Depth 16 e Depth 24) vai a resolução que será usada para cada uma. 

Na linha que começa com “Modes” vão as resoluções de tela. A primeira da lista (1024x768 no exemplo) é a default. As outras duas, 800x600 e 640x480 são usadas apenas caso a primeira falhe (se a plaa de vídeo ou monitor não a suportarem) ou caso você alterne manualmente, pressionando Ctrl Alt + ou Ctrl Alt - . 

Sempre que você fizer alterações no arquivo e quiser testar a configuração, reinicie o X pressionando Ctrl + Alt + Backspace. Não é preciso reiniciar o micro ;-)

Configurando dois monitores no Linux

Embora seja um recurso bem interessante, que está disponível desde os tempos do Windows 98, não sei quanta gente realmente usa dois monitores. Talvez pelo custo de ter duas placas de vídeo e dois monitores, talvez pelo medo de ser algo complicado de configurar a maioria acaba deixando a idéia de lado.

A configuração de dois monitores no Windows já é conhecimento comum, você instala a segunda placa de vídeo, ativa-a na configuração do vídeo e em seguida indica a posição do segundo monitor em relação ao primeiro. Se tudo funcionar como deveria é relativamente simples.

Este artigo é dedicado a ensinar como fazer o mesmo no Linux. A configuração também é simples, mas ainda não encontrei nenhum utilitário que faça isso automaticamente, por isso vou ensinar como ativar "na mão", editando diretamente o arquivo de configuração do X. A vantagem é que você vai poder usar o que aprender aqui em qualquer distribuição, sem se preocupar se a ferramenta XYKZ está ou não instalada.

Vamos colocar a mão na massa então.

O suporte a múltiplos monitores no Linux é feito através das extensões Xinerama. Elas estão disponíveis desde o tempo do Xfree 2.x, mas antigamente era necessário sair recompilando o X inteiro para fazê-las funcionar. A partir do Xfree 4.0 elas vem incorporadas por default. Ou seja, você já tem todo o software necessário, só falta mesmo a configuração.

Lembre-se que muitas distribuições (o Mandrake por exemplo) oferecem a opção de usar o Xfree 3.3.6 durante a instalação ao invés do 4.x para manter compatibilidade com algumas placas antigas que não são mais suportadas na versão recente. Se por acaso você está usando o Xfree antigo, vai precisar primeiro reconfigurar o vídeo para usar o 4.x.

O documento que originalmente descreve a configuração é o Xinerama HOWTO:

http://www.ibiblio.org/pub/Linux/docs/HOWTO/other-formats/html_single/
Xinerama-HOWTO.html

Vamos então ao que interessa.

O arquivo de configuração do Xfree 4.x é o /etc/X11/XF86Config-4. Em muitas distribuições existe um outro arquivo na mesma pasta, o /etc/X11/XF86Config que era usado pelo Xfree 3.3.6 mas geralmente é encontrado até hoje por questão de compatibilidade.

Antes de mais nada, faça um backup do arquivo original, assim se as coisas não derem certo da primeira vez você poderá restaurar a configuração inicial e começar de novo:

# cp /etc/X11/XF86Config-4 /etc/X11/XF86Config-4.original
Para isso cria o arquivo /etc/X11/XF86Config-4.original que você pode restaurar posteriormente com o comando:

# cp /etc/X11/XF86Config-4.original /etc/X11/XF86Config-4
O Linux não tem registro nem configurações escondidas, ao restaurar um determinado arquivo de configuração você realmente desfaz todas as alterações. Não ficam "sobras" espalhadas pelo sistema.

O primeiro passo é naturalmente espetar a segunda placa de vídeo. Você pode tanto usar duas placas PCI quanto uma placa PCI e outra AGP. A segunda placa de vídeo pode ser qualquer placa PCI, mesmo que antiga. Eu por exemplo estou utilizando uma velha Trident 9680 de 2 MB. Quem tem que suportar o recurso de dois monitores é a primeira placa de vídeo, que deve ser alguma coisa mais atual.

Se você estiver usando uma placa AGP e outra PCI, lembre-se de verificar a opção "Initialize First" no Setup, que determina qual será a placa de vídeo "titular". Ao usar duas placas PCI então a primeira placa será a que estiver no Slot PCI mais próximo da fonte.

No primeiro boot o segundo monitor nem dará sinal de vida. Não se preocupe pois isso é normal. Uma forma fácil de verificar se tudo está funcionando é rodar o comando "X -configure" (como root). Normalmente este comando deveria ser dado em texto puro, sem o X rodando. Mas, você pode executa-lo sem precisar fechar a seção atual:

a) Abra um terminal e logue-se como root.

b) Execute o comando: X -configure :2
c) Execute o comando: XFree86 -xf86config /root/XF86Config.new :2
Isto vai inicializar um X "pelado" nos dois monitores para que você possa verificar se a sua segunda placa de vídeo é compatível. Para voltar para a seção inicial, pressione Ctrl + Alt + F7
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O comando gera um arquivo de configuração modelo chamado /root/XF86Config.new. Nós usaremos algumas coisas detectadas pelo X e escritas neste arquivo na configuração do nosso /etc/X11/XF86Config-4 principal. Comece abrindo os dois arquivos:

# kedit /etc/X11/XF86Config-4 &
# kedit /root/XF86Config.new
Logo no comecinho do arquivo kedit /etc/X11/XF86Config-4 nós faremos uma pequena mudança. Logo abaixo da linha "Screen 0 "Screen0" 0 0", adicionaremos uma segunda linha que ativa o segundo monitor. A nova linha está em negrito:

Section "ServerLayout"
Identifier "XFree86 Configured"
Screen 0 "Screen0" 0 0
Screen 1 "Screen1" RightOf "Screen0"
InputDevice "Keyboard0" "CoreKeyboard"
InputDevice "PS/2 Mouse" "CorePointer"
EndSection

O "RightOf" (à direita de) indica a posição do segundo monitor em relação ao primeiro, o que determina como o mouse vai se comportar na hora de mudar entre os dois. Se ele estiver à esquerda do primeiro (como na minha foto) você pode substituir por "LeftOf", se ele estiver em cima use o "Above" e se ele estiver abaixo substitua por "Below"

Logo abaixo você deve adicionar três linhas, que fazem o segundo monitor ser inicializado por default:

Section "ServerFlags"
Option "Xinerama" "true"
EndSection

Um detalhe importantíssimo é que caso já exista uma seção "Server Flags" com alguma opção dentro, você deve apenas adicionar a linha Option "Xinerama" "true" dentro da seção que já existe e não criar outra. Em geral, depois da alteração a seção ficará parecida com:

Section "ServerFlags"
Option "Xinerama" "true"
Option "AllowMouseOpenFail" "true"
EndSection

O restante da configuração do X é composto pelas seções "Input Device" (onde vai a configuração do teclado e do mouse), "Monitor" (configuração do monitor, como o nome sugere), "Device" (que indica o driver da placa de vídeo) e a seção "Screen", que indica qual resolução e profundidade de cores será usada.

Para ativar a segunda placa de vídeo nós deveremos duplicar as seções Monitor, Device e Screen, adicionando configurações separadas para a segunda placa e monitor.

Se você vai usar a mesma resolução e taxa de atualização nos dois monitores fica mais fácil, pois você vai precisar apenas copiar as seções Monitor e Screen, alterando só o nome. Não é preciso usar dois monitores iguais, apenas verificar se o segundo suporta mesma configuração que você está usando no primeiro. Você pode começar usando 1024x768 com 60 hz de atualização, que quase todos os monitores de 14" ou mais já suportam.

Vamos começar então. Descendo um pouco você verá a seção "Monitor" que em muitas distribuições pode ser bem grande, cheia de modos alternativos. Mas não importa muito o conteúdo, basta dar um Ctrl+C, Ctrl+V em tudo.

No meu micro a seção original era:

Section "Monitor"
Identifier "Monitor0"
HorizSync 31.5-95# Warning: This may fry old Monitors
VertRefresh 50-150# Very conservative. May flicker.
vendorname "Typical Monitors"
modelname "1280x1024, 75Hz"
ModeLine "1024x768/85Hz" 98.9 1024 1056 1216 1408 768 782 788 822 -HSync -VSync
ModeLine "1024x768/60Hz" 65 1024 1032 1176 1344 768 771 777 806 -HSync -VSync
ModeLine "800x600/60Hz" 40 800 840 968 1056 600 601 605 628 +HSync +VSync
EndSection

A adicionei a cópia logo abaixo dela:

Section "Monitor"
Identifier "Monitor1"
HorizSync 31.5-95# Warning: This may fry old Monitors
VertRefresh 50-150# Very conservative. May flicker.
vendorname "Typical Monitors"
modelname "1280x1024, 75Hz"
ModeLine "1024x768/85Hz" 98.9 1024 1056 1216 1408 768 782 788 822 -HSync -VSync
ModeLine "1024x768/60Hz" 65 1024 1032 1176 1344 768 771 777 806 -HSync -VSync
ModeLine "800x600/60Hz" 40 800 840 968 1056 600 601 605 628 +HSync +VSync
EndSection

Note que eu mudei o Identifier "Monitor0" para Identifier "Monitor1". Esta linha indica justamente o "nome" do segundo monitor, que como disse acima, precisa ser alterado.

Logo abaixo vem a seção "Device", com a configuração da placa de vídeo. Esta seção ja vai dar um pouquinho mais de trabalho, pois é preciso indicar o driver que será usado para a placa de vídeo.

A minha placa principal é uma TnT2 AGP, com os drivers da nVidia instalados e a minha segunda placa é uma Trident 9680 de 2MB. A seção "Device" original era:

Section "Device"
Identifier "Card0"
Driver "nvidia"
VendorName "All"
BoardName "All"
EndSection

E a nova seção que adicionei para ativar a Trident ficou:

Section "Device"
Identifier "Card1"
Driver "trident"
BusID "PCI:2:10:0"
vendorname "trident"
boardname "trident9680"
EndSection

O "Identifier", "vendorname" e "boardname" são apenas para seu controle, podem ser qualquer coisa. O que interessa mesmo são as seções "Driver" e "BusID", que devem ter as configurações corretas. Mas, não é preciso ficar quebrando a cabeça para descobrir quais são as configurações, pois o comando "X -configure :2" que rodamos acima já detectou a placa para nós. Olhe dentro daquele arquivo /root/XF86Config.new que abrimos anteriormente e você verá a configuração já mastigadinha. No meu caso estava:

Section "Device"
Identifier "Card1"
Driver "trident"
VendorName "Trident Microsystems"
BoardName "TGUI 9660/938x/968x"
BusID "PCI:2:10:0"
EndSection

Você pode simplesmente copiar a seção toda de um arquivo para o outro, sem alterar nada.

Finalmente, falta duplicar a seção "Screen", assim como fizemos com a configuração do monitor. A minha seção "Screen" original, com a configuração para a TnT2 era:

Section "Screen"
Identifier "Screen0"
Device "Card0"
Monitor "Monitor0"
DefaultColorDepth 16
SubSection "Display"
Depth 16
Modes "1024x768/60Hz" "640x480"
Virtual 0 0
EndSubSection
EndSection

A segunda seção, que adicionei logo abaixo:

Section "Screen"
Identifier "Screen1"
Device "Card1"
Monitor "Monitor1"
DefaultColorDepth 16
SubSection "Display"
Depth 16
Modes "1024x768/60Hz" "640x480"
Virtual 0 0
EndSubSection
EndSection

Veja que alterei as linhas Device e Monitor, colocando os nomes do segundo monitor (do jeito que coloquei na seção "Monitor") e da segunda placa de vídeo (e exatamente como está escrito na seção Device).

Pronto, agora só precisamos recompilar o Kernel adicionando o patch para o Xinerama, baixar a versão mais recente do X e matar dois frangos para que tudo funcione...

Haha, é brincadeira! Depois de salvar o arquivo o segundo monitor já deve estar funcionando. Basta dar um Ctrl + Alt + Backspace para reiniciar o X ou, se preferir, dar um reset. :-P
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Se não funcionar da primeira vez, restaure o backup do arquivo de configuração do X que criamos no início, dando um:

# cp /etc/X11/XF86Config-4.original /etc/X11/XF86Config-4
(como root)

E comece de novo. Provavelmente você deixou faltar alguma linha na hora de copiar e colar as seções. Como você pode ver, a lógica não é muito complicada e não é preciso instalar nenhum programa adicional. Com um pouco de prática você vai ser capaz de fazer isso em poucos minutos em qualquer distribuição, já que a configuração é a mesma para qualquer uma.

Este é o meu arquivo /etc/X11/XF86Config-4 depois de todas as alterações (exatamente como está funcionando na minha máquina, com os comentários e tudo) que você pode verificar caso ainda tenha alguma dúvida:

http://www.guiadohardware.net/artigos/267/XF86Config-4.txt
- Xinerama x KDE
Praticamente todos os gerenciadores de janelas oferecem um bom suporte ao Xinerama. Você pode arrastar janelas entre os dois monitores e até mesmo dimensionar as janelas de modo que elas ocupem as telas dos dois monitores, útil para programas de imagem ou CAD, onde é preciso ter muito espaço.

Exemplos clássicos são abrir o gimp e deixar a imagem que está sendo editada num monitor e as barras de ferramentas no outro; deixar o navegador em um e o ICQ/IRC/MSN no segundo, deixar uma janela do VMware com um segundo sistema operacional aberto no segundo monitor e assim por diante.
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O sistema passa a enxergar os dois monitores como se fossem um único desktop, tanto que se você tirar um screenshot da tela usando o ksnapshot por exemplo, vai ver as imagens dos dois "coladas":
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Se você quiser ter uma melhor qualidade, experimente usar dois monitores de tela plana, se possível dois monitores de LCD. O monitores CRT tradicionais tem a tela angulada, o que dá um efeito muito estranho ao colocar uma janela entre os dois monitores.

Se por acaso os dois monitores estiverem se comportando como se fosem duas seções separadas do X, sem o recurso de arrastar janelas significa que o Xinerama NÃO está funcionando corretamente. Em geral o problema tem a ver com a seção "Server Flags" do arquivo /etc/X11/XF86Config-4, onde o Xinerama é ativado.

Um exemplo de configuração que NÃO funciona:

Section "ServerFlags"
Option "Xinerama" "true"
EndSection

Section "ServerFlags"
Option "AllowMouseOpenFail" "true"
EndSection

Veja que a seção está duplicada. Pelas regras da configuração do arquivo só pode existe uma seção "Server Flags", o X passa então a simplesmente ignorar a primeira, onde está a instrução para habilitar o Xinerama. No final acaba sendo como se você não tivesse adicionado a linha.

O correto é colocar todas as opções dentro de uma única seção, como em:

Section "ServerFlags"
Option "Xinerama" "true"
Option "AllowMouseOpenFail" "true"
EndSection

O KDE possui algumas opções relacionadas ao Xinerama. Por exemplo, para escolher em qual tela a barra de tarefas ficará, clique com o botão direito sobre uma área vazia e acesse a opção "Configurar Painel". A ativar o Xinerama aparecerá uma opção "Tela Xinerama".
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Você encontrará mais algumas opções no KControl em Ambiente de Trabalho > Comportamento da janela > Avançado.
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- Usando três ou mais monitores
O Xinerama não se limita a apenas duas placas de vídeo e dois monitores. Em teoria você pode usar quantas placas for possível instalar na placa mãe, 3, 5 ou até 7 numa placa com um slot AGP e 6 PCI.

Para isso você deve repetir os passos acima, adicionando uma seção "Monitor, "Device" e "Screen" para cada nova placa de vídeo. Se você tiver 3 placas, você terá três seções "Monitor" e assim por diante.

Não se esqueça de também adicionar uma nova linha na seção "Server Layout" para cada nova placa. Com tres placas a seção ficaria assim:

Section "ServerLayout"
Identifier "XFree86 Configured"
Screen 0 "Screen0" 0 0
Screen 1 "Screen1" RightOf "Screen0"
Screen 2 "Screen1" LeftOf "Screen0"
InputDevice "Keyboard0" "CoreKeyboard"
InputDevice "PS/2 Mouse" "CorePointer"
EndSection

Você não é obrigado a usar a mesma resolução e taxa de atualização para todas as placas, você pode usar por exemplo um monitor de 17" a 1280x1024 e dois monitores de 15" a 1024x768 por exemplo, mas, é obrigatório utilizar o mesmo número de bits de cor para todos os monitores. Hoje em dia isso não deve ser o problema, pois qualquer placa de vídeo com 4 MB já suporta 1280x1024 com 24 bits de cor.

A configuração da resolução e taxa de atualização para cada monitor vai dentro da seção "Screen" referente a ele. Esta configuração que usei como exemplo usa 1024x768 com 60 Hz e 16 bits de cor:

Section "Screen"
Identifier "Screen0"
Device "Card1"
Monitor "Monitor1"
DefaultColorDepth 16
SubSection "Display"
Depth 16
Modes "1024x768/60Hz" "640x480"
Virtual 0 0
EndSubSection
EndSection

Se você quisesse mudar para 800x600 com 75 Hz de taxa de atualização por exemplo, bastaria alterar o "1024x768/60Hz" por "800x600/75Hz":

Section "Screen"
Identifier "Screen0"
Device "Card1"
Monitor "Monitor1"
DefaultColorDepth 16
SubSection "Display"
Depth 16
Modes "800x600/75Hz" "640x480"
Virtual 0 0
EndSubSection
EndSection

Ativando e desativando serviços

O Kurumin segue o padrão do Debian, os executáveis que iniciam os serviços de sistema ficam todos dentro da pasta /etc/init.d. Para parar, iniciar ou reiniciar o serviço ssh por exemplo, use os comandos:
# /etc/init.d/ssh start
# /etc/init.d/ssh stop
# /etc/init.d/ssh restart
Existe um script na pasta /usr/local/bin, o service, que facilita um pouco as coisas, permitindo que ao invés de ter de digitar o caminho completo, você possa comandar os serviços através dos comandos:
# service ssh start
# service ssh stop
# service ssh restart
Os scripts que estão na pasta /etc/init.d servem para "chamar" os executáveis dos servidores. Eles apenas fazem as verificações necessárias e em seguida inicializam ou encerram os executáveis propriamente ditos, que em geral estão na pasta /usr/bin.
A pasta /etc/init.d contém scripts para quese todos os servidores que estão instalados no sistema. Quando você instala o Samba pelo apt-get por exemplo, é criado o script /etc/init.d/samba, mesmo que ele não exista anteriormente.
[image: image9.png]knoppixgkurumin: fetc/init.dg cd fetc/init.d/
knoppixekurunin: fetc/init.ds s

alsa hostnane. sh
alsa-autoconfig  hotplug
alsasound huclockfirst. sh
apnd huclock. sh
aumix ifupdown

autofs inetd

bootmisc. sh initrd-tools.sh
checkfs. sh iptables
checkroot. sh irda
console-screen.sh  isapnp

cron isdn

cupsys isdnutils
devfsd kdn

devpts. sh kerneld
devpts. sh. dpkg-new keynap. sh
discover knoppix-halt
dns-clean knoppix- reboot
etc.setserial kurumin- Firevall
hal't pd

knoppix@kurunin: fetc/init.dg I

makedey
modutils
mountall. sh
mountkernfs
mountnfs. sh
mt-st

networking

nfs- connon
nfs-kernel-server
ntpdate

pencia

portmap

pop

pppd-dns
pppstatus
pppstatus-clean
pptpd

procps. sh

res
reboot
rmnologin
sendsigs
setserial
single
skeleton
smartsuite

ssh

ssh. dpkg-old
sudo

umountfs
unountnfs. sh
urandon
usr2976
xFreess- connon
xfs





O que determina se o Samba será executado ou não durante o boot não é o script na pasta /etc/init.d, mas sim um link simbólico criado dentro de uma das pastas de inicialização. 
Por padrão são executados primeiro o que está dentro da pasta /etc/rcS.d, e em seguida o que estiver dentro da pasta /etc/rc5.d (caso o sistema estaja configurado para incializar em runlevel 5, padrão no Kurumin) ou na pasta /etc/rc3.d (runlevel 3)
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Os números antes dos nomes dos serviços dentro da pasta /etc/rc5.d determinam a ordem com que eles vão ser executados. Você vai querer sempre que o firewall seja ativado antes do Samba por exemplo.
O "S" (start) indica que o serviço vai ser inicializado. A partir daí o sistema vai inicializando um por vez, começando com os com número mais baixo. Caso dois estejam com o mesmo número, eles são executados em ordem alfabética. 
Para que um determinado serviço pare de ser inicializado automaticamente no boot, basta deletar a entrada dentro da pasta, como em: 
# rm -f /etc/rc5.d/S20samba 
Para que o serviço volta a ser inicializado, você deve criar novamente o link, apontando para o script na pasta /etc/init.d, como em: 
# ln -s /etc/init.d/samba /etc/rc5.d/S20samba
ou 
# ln -s /etc/init.d/ssh /etc/rc5.d/S21ssh
Existe um utilitário de modo texto, do Debian, que facilita esta tarefa, o rcconf:

[image: image11.png]re selecter

[l
1 pop
(-
ha

| e

] &

|
1

1

Sudo
knoppix-halt
nt-st
jptables
L)

dceitar o] <Cancelar>





Configurando dispositivos USB

O suporte a dispositivos USB no Linux é feito em duas camadas. Em primeiro lugar é preciso carregar o módulo do Kernel que dá suporte e em seguida o dispositivo é detectado ou pelo próprio módulo, ou pelo hotplug, um serviço que fica residente e tem a responsabilidade de detectar e ativar novos dispositivos USB assim que eles são plugados no micro. 

Por exemplo, para habilitar um scanner USB seria preciso carregar o módulo usb-ohci ou usb-uhci (que ativa a porta USB do micro) e depois o módulo scanner, que habilita o scanner propriamente dito. O hotplug é bastante competente em fazer este tipo de associação. 

Na maioria dos casos o sistema de detecção de hardware do Kurumin, aliado ao hotplug é suficiente para detectar os dispositivos USB, mesmo quando eles são plugados com o micro ligado. Mas, em caso de problemas você pode experimentar a configuração manual. Estas instruções são válidas também para outras distribuições Linux. 

* usbcore : Este deve ser o primeiro módulo a ser carregado. Ele habilita o suporte básico e cria a pasta /proc/bus/usb, onde os periféricos USB ficam acessíveis. Para carregar o módulo, use o comando: modprobe usbcore. 

Depois que ele estiver ativo, monte a pasta com os dispositivos USB usando o comando: 

# mount -t usbfs none /proc/bus/usb
* usb-ohci : Este módulo ativa o controlador USB, tanto faz se você está usando as portas USB onboard da placa mãe ou se está usando uma placa PCI, elas são vistas da mesma forma pelo sistema. Ele é a segunda peça básica do suporte a USB, você deve carregá-lo depois do usbcore, antes de tentar carregar outros módulos. Use o comando: modproble usb-ohci
* usb-uhci : Este módulo faz a mesma coisa que o usb-ohci, habilita o controlador USB que você tiver instalado. A diferença é que o usb-ohci dá suporte aos controladores usados pela via e outros fabricantes, enquanto o usb-uhci dá suporte aos controladores USB usados pela Intel. Na dúvida, experimente carregar os dois para ver qual funciona na sua placa. O módulo incorreto não carregará, voltando algumas mensagens de erro. Para carregar: modprobe usb-uhci
Se ambos os módulos retornarem mensagens de erro, do tipo:

/lib/modules/2.4.22-xfs/kernel/drivers/usb/host/usb-uhci.o: init_module: No such device
Hint: insmod errors can be caused by incorrect module parameters, including invalid IO or IRQ parameters.
You may find more information in syslog or the output from dmesg
/lib/modules/2.4.22-xfs/kernel/drivers/usb/host/usb-uhci.o: insmod /lib/modules/2.4.22-xfs/kernel/drivers/usb/host/usb-uhci.o failed
/lib/modules/2.4.22-xfs/kernel/drivers/usb/host/usb-uhci.o: insmod usb-uhci failed

Significa que por algum motivo o sistema não foi capaz de de ativar a controladora USB. Isto acontece geralmente devido a problemas de hardware, quando a placa está mal encaixada ou o USB está desativado no setup por exemplo. Verifique tudo e tente novamente. Eventualmente pode aparecer algum novo controlador USB que realmente não seja suportado, mas este tipo de incompatibilidade é geralmente resolvido nas próximas versões do Kernel. 

* usbserial : Este módulo habilita suporte à comunicação com Palms, Pocket PCs (com o Windows CE) e outros dispositivos que transfiram dados através da porta USB usando-a como se fosse uma porta serial. A comunicação com estes dispositivos (do ponto de vista do sistema) é feita de uma forma diferente que seria com um cartão de memória por exemplo. O cartão de memória é visto como se fosse um HD externo, enquanto no caso do Palm a porta USB é usada como substituta para uma porta serial. 

O usbserial deve ser carregado depois do usbcore e do usb-ohci ou uhci. Para carregá-lo, use o de sempre: modprobe usbserial 
Um dispositivo conectado na primeira porta USB aparece como o dispositivo /dev/ttyUSB0, o ligado à segunda porta aparece como /dev/ttyUSB1 e assim por diante. Configure o Kpilot ou o outro programa de sincronismo que estiver usando para utilizar uma destas portas e tente usar o hotsync. 

Se o programa reclamar que não consegue abrir a porta, experimente criar os dispositivos usando os comandos:

# mknod /dev/ttyUSB0 c 188 0
# mknod /dev/ttyUSB1 c 188 1
# mknod /dev/ttyUSB2 c 188 2
# mknod /dev/ttyUSB3 c 188 3
O usbserial funcionava de forma bastante precária até o Kernel 2.4.22 (usado no Kurumin 2.x). O suporte melhorou muito a partir do Kernel 2.4.24 (usando no Kurumin 3.0 em diante). Se você está tendo problemas, experimente usar uma distribuição com uma versão recente do Kernel.

Uma dica é que dependendo da versão do Kernel que estiver sendo usada, a comunicação com o Palm só vai funcionar se você pressionar primeiro o botão de hotsync na base e só depois ativar o sincronismo dentro do programa. Isso acontece por que o dispositivo /dev/ttyUSB1 (ou o que seja) é criado apenas a partir do momento em que existe algum dispositivo conectado na porta. Versões antigas do Kernel não conseguem “perceber” a presença do Palm até que a função de sincronismo seja ativada. 

Note que isto é justamente o oposto que você vai ler na documentação dos programas (que sempre dizem que você deve primeiro ativar a opção no programa e só depois apertar o botão de hotsync no Palm, justamente o procedimento que não funciona.)

* usb-storage : O usb-storage é um protocolo padrão para comunicação entre dispositivos de armazenamento USB. Isto inclui cartões de memória, HDs externos, CD-ROMs e gravadores USB, etc. Depois de carregar o módulo com o comando "modprobe usb-storage" o devfs criará os pontos de montagem necessários. Veja mais detalhes sobre como acessar cada tipo de dispositivo mais adiante. 

* hid : Este módulo habilita suporte a vários tipos de periféricos USB, como joysticks, mouses, mesas de digitalização e outros dispositivos do gênero. Este módulo serve também para algumas coisas não diretamente relacionadas, ele dá suporte a alguns no-breaks inteligentes que usam a porta USB como meio de comunicação por exemplo. Para habilitá-lo: modprobe hid
Os dispositivos criados são: /dev/usb/hiddev0 (para algo conectado na primeira porta USB), /dev/usb/hiddev1 (para a segunda porta) e assim por diante. 

Caso os dispositivos não sejam criados automaticamente, use os comandos:

# mknod /dev/usb/hiddev0 c 180 96
# mknod /dev/usb/hiddev1 c 180 97
# mknod /dev/usb/hiddev2 c 180 98
# mknod /dev/usb/hiddev3 c 180 99
# mknod /dev/usb/hiddev4 c 180 100
* usbkbd : Dá suporte a teclados USB. Em geral estes teclados são detectados durante o boot pelo hotplug e ativados a tempo de serem usados na tela de login, mas em alguns casos você pode querer plugar o teclado com o micro ligado (num notebook por exemplo) e vai querer que ele funcione imediatamente. Caso o hotplug não dê conta do recado sozinho, carregue os módulos usbcore, usb-ohci (ou uhci) e em seguida o usbkbd (modprobe usbkbd). O teclado deve começar a funcionar imediatamente. 

* usbnet : Apesar de caras e difíceis de encontrar, existem algumas "placas" de rede USB. Este módulo dá suporte a alguns modelos. 

Como acessar cartões de memória, câmeras, CD-ROMs e gravadores USB

Hoje em dia a maior parte dos dispositivos de armazenamento USB, como cartões de memória, câmeras e também CD-ROMs USB são compatíveis com um protocolo padrão, o USB-Storage. Não são necessários drivers separados para cada modelo.

A detecção é feita pelo hotplug, um serviço de sistema que fica habilitado por padrão em quase todas as distribuições atuais, até mesmo no Slackware, a partir da versão 9.1.

A tarefa dele é detectar novos dispositivos USB ou PCMCIA assim que são plugados, carregando os módulos apropriados. Não é preciso plugar os dispositivos antes de ligar o micro, eles são detectados "on the fly", poucos segundos depois de serem ligados. Isto é geralmente suficiente para colocar o dispositivo para funcionar, mais ainda fica faltando o ultimo passo que é montá-lo, para finalmente acessar os dados.

Muitas distribuições, como o Mandrake 9.2 em diante incluem utilitários que cuidam desta última milha, detectando o dispositivo e criando um ícone para ele no desktop. O Kurumin consegue detectar CD-ROMS e gravadores USB e inclui ícones mágicos para acessar cartões de memória, câmeras e HDs USB.

Mas, o objetivo deste artigo é ensiná-lo a acessar estes dispositivos manualmente, quando as ferramentas de detecção automáticas falharem, para que você possa entender os passos envolvidos no processo de ativação, então vamos lá :-)

Os memory-keys, cartões de memória ligados através da porta USB e HDs USB são detectados pelo sistema como se fossem dispositivos SCSI. A localização mais comum é /dev/sda. Se por acaso você tiver mais de um, o segundo será detectado como /dev/sdb. Existem no mercado vários formatos de cartões de memória, como os compact flash, memory stick e smart media. Existem vários tipos de adaptadores, tanto USB quanto PCMCIA para ligá-los no PC. Usando estes adaptadores, o cartão de memória é reconhecido da mesma forma que um memory-key.
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Para todos os efeitos, os memory-keys e cartões de memória são vistos como se fossem HDs externos. Eles são inclusive particionados. Se você rodar o comando "cfdisk /dev/sda" (ou abrir o /dev/sda em outro particionador de sua preferência) vai ver as partições:
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O padrão é que eles venham de fábrica com uma única partição FAT 16, usada pelos fabricantes por ter pouco overhead e ser compatível com todas as versões do Windows e Linux. Mas, é possível dividir em várias particoes e até mesmo usar outros sistemas de arquivos.

Caso exista uma única partição ela aparece sempre como /dev/sda1, você precisa apenas montá-la em uma pasta qualquer para acessar os arquivos, como em:

# mkdir /mnt/usb (para criar a pasta)
# mount /dev/sda1 /mnt/usb (para montar)

Depois é só abrir o gerenciador de arquivos para visualizar os arquivos através da pasta. Ele será sempre montado com permissão de escrita, mas dependendo da distribuição você pode precisar primeiro acessar a pasta como root e alterar as permissões de acesso para que seu login de usuário passa ter acesso completo. Para abrir o konqueror como root, use o comando: kdesu konqueror

Caso você esteja usando um adaptador PCMCIA para acessar o cartão ele será detectado pelo sistema como um disco IDE e não SCSI. Neste caso o dispositivo será /dev/hde1 e você poderá acessá-lo com o comando:

# mount /dev/hde1 /mnt/usb
A maioria das câmeras digitais vendidas hoje em dia também sao compatíveis com o USB Stograge e graças a isso são acessadas da mesma forma que os cartões de memória.

Você precisa apenas "montar" a câmera para ter acesso às fotos armazenadas no cartão de memória. A partir daí você pode baixar as fotos, deletá-las ou até mesmo usar a câmera como meio de transporte para outros tipos de arquivos, como se fosse uma memory key USB.

Para isso basta rodar os comandos:

# mkdir /mnt/camera (cria a pasta)
# mount /dev/sda1 /mnt/camera (monta)

Na hora de desplugar o cabo, rode um:

# umount /mnt/camera
Para ter certeza que o sistema atualizou corretamente os arquivos no cartão.

Para câmeras que não são compatíveis com este sistema ainda resta o libgphoto, usado através de programas como o gtkan e o baixar-fotos do Kurumin. Ele é um conjunto de drivers para vários modelos de câmeras, principalmente modelos antigos. Você pode ler um pouco mais sobre ele aqui:

http://guiadohardware.net/analises/32/
Os CD-ROMs USB também são detectados como dispositivos SCSI, mas o dispositivo criado pelo sistema é diferente.

Caso você tenha apenas o CD-ROM USB ele será sempre o /dev/sr0, caso você tenha também um gravador IDE então o gravador IDE será o /dev/sr0 e o USB será o /dev/sr1

Para acessar usamos novamente o bom e velho mount, como em:

# mkdir /mnt/cdrom1 (cria a pasta)
# mount /dev/sr0 /mnt/cdrom1 (monta)

Antes de trocar o CD ou desplugar o memory key você deve primeiro desmontar a pasta, como em:

# umount /dev/usb
# umount /dev/cdrom1
Para checar se o gravador USB foi reconhecido, rode o comando:

# cdrecord -scanbus
Ele mostra a lista dos gravadores disponíveis, como em:

scsibus0:
0,0,0 0) 'MATSHITA' 'UJDA750 DVD/CDRW' '1.51' Removable CD-ROM
0,1,0 1) *
0,2,0 2) *
0,3,0 3) *
0,4,0 4) *
0,5,0 5) *
0,6,0 6) *
0,7,0 7) *

scsibus1:
1,0,0 100) 'IMATION ' 'RIPGO! ' '1.08' Removable CD-ROM
1,1,0 101) *
1,2,0 102) *
1,3,0 103) *
1,4,0 104) *
1,5,0 105) *
1,6,0 106) *
1,7,0 107) * 

Neste caso tenho dois gravadores. Um IDE que foi reconhecido pelo sistema como o dispositivo "0,0,0" e um RipGo, um gravador USB que apareceu como unidade "1,0,0". Isto indica que ele está pronto para ser usado.

Caso o gravador não tenha sido reconhecido automáticamente, você pode experimentar carregar os módulos e restartar o hotplug manualmente, usando os comandos:

# /etc/init.d/hotplug stop
# modprobe usbcore
# modprobe usb-storage
# /etc/init.d/hotplug start
A partir do momento em que o gravador aparece na lista do cdrecord -scanbus, ele já estará disponivel no programa de gravação, seja o K3B ou o xcdroast. Algumas versões antigas do K3B tinham problemas para conversar com alguns gravadores USB, mas as atuais estão bem melhores neste quesito.
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Em último caso, caso o programa realmente não consiga encontrar o gravador, mesmo após este ter sido ativado pelo sistema, você pode ainda gravar o CD manualmente, usando o CD record, como em:

# cdrecord speed=4 dev=1,0,0 -data kurumin.iso
(onde o dev=1,0,0 é o código de identificação do dispositivo no cdrecord -scanbus e o 4 é a velocidade de gravação)

Este comando serve para gravar um arquivo ISO já previamente criado. Você pode criar o ISO usando o K3B, basta criar uma nova seção para gravar um CD de dados e na hora de gravar marcar a opção "somente criar imagem".

Lembre-se que os gravadores USB 1.x estão limitados a 4X por causa da interface. Você pode arriscar gravar a 6X, mas este é o limite extremo. É possivel gravar em velocidades mais altas apenas em gravadores que usam portas USB 2. 

Sincronizando o Palm com o pilot-xfer

Numa dica anterior já falei sobre o uso do Kpilot para acessar e fazer backup dos arquivos do Palm. Mas, se você está procurando um programa mais simples, mas que lhe dê mais opções e permita ter um controle maior do que está fazendo, experimente o pilot-xfer que faz parte do pacote pilot-utils (apt-get install pilot-utils).

Ele permite visualizar os arquivos, programas e bases de dados armazenados no Palm, fazer backup destes arquivos, restaurá-los individualmente (inclusive em outro Palm), instalar novos programas entre outras opções.

O pilot-xfer é um programa de modo texto, que é usado como base para o Kpilot e outros programas gráficos. Para usá-lo o primeiro passo é dar uma lida no manual: man pilot-xfer
Estes são alguns exemplos de uso:

Para listar os arquivos do Palm (sem alterar nada):

$ pilot-xfer -p /dev/ttyS0 -l
O "-p /dev/ttyS0" serve para indicar a porta onde o Palm está conectado. O "-l" (list) é a operação a executar. Lembre-se que:

/dev/ttyS0 = COM1
/dev/ttyS1 = COM2
/dev/ttyUSB0 = USB 1
/dev/ttyUSB1 = USB 2

Ele vai responder algo como:

Listening to port: /dev/ttyS0
Please press the HotSync button now... Connected
Reading list of databases in RAM...
LauncherIII Data
AddressDB
DatebookDB
MailDB
MemoDB
ConnectionMgrDB
NetworkDB
ToDoDB
PicMemoDB
Keys-Gtkr-Temp
Keys-Gtkr
Classic Mulg
LauncherIII Tabs
Pic Memo
BigClock
CSpotRun
Keyring
LauncherIII
Mulg
MathU
Parens
Tiny Sheet
Graffiti
Q_Draw
ZarfCatalog
psysLaunchDB
Graffiti ShortCuts
Unsaved Preferences
Net Prefs
System MIDI Sounds
Saved Preferences

List complete. 31 files found.
Time elapsed: 0:00:09

Para fazer um backup de todos os arquivos do Palm para a pasta atual o comando é:

$ pilot-xfer -p /dev/ttyS0 -b ./
Isto faz um hard backup do Palm, baixando todos os dados, incluindo os programas instalados e todos os dados e arquivos armazenados. Esta cópia pode ser usada para restaurar tudo caso o seu Palm perca os dados ou caso você troque de aparelho. Para restaurar os dados posteriormente (mesmo que em outro Palm), use o comando:

$ pilot-xfer -p /dev/ttyS0 -r ./
Esta opção subscreve os dados armazenados no Palm destino, preste atenção para não gravar os dados no Palm errado :-P

Para gravar apenas um dos arquivos, ou instalar um programa, use a opção "-i" (de install), como em:

$ pilot-xfer -p /dev/ttyS0 -i AddressDB.pdb
$ pilot-xfer -p /dev/ttyS0 -i Mulg.prc
Neste exemplo eu restaurei um backup do AddressDB.pdb (que contém os dados da lista de contatos) e instalei um programa, o Mulg.prc.

Uma coisa que acho interessante no Palm é que os dados do livro de endereços ( AddressDB.pdb), notas (MemoDB.pdb), compromissos (DatebookDB.pdb) e os dados da maioria dos aplicativos são arquivos de texto comum, quase sem formatação. Caso você perca seu Palm, você pode visualizar os dados num editor de texto comum.

Para sincronizar com um Palm usa, você deve primeiro carregar os módulos usbcore, usbserial e visor. Se a distribuição em uso fizer um bom trabalho de detecção de hardware, é bem provável que estes dois módulos já estejam carregados, mas não custa verificar:

# moprobe usbcore
# modprobe usbserial
# modprobe visor
Em seguida mande o pilot-xfer se conectar na porta /dev/ttyUSB1 (pode ser /dev/ttyUSB0 em alguns casos, na dúvida tente as duas):

$ pilot-xfer -p /dev/ttyUSB1 -l
Lembre-se que como disse acima, em muitos casos a sincronização só vai funcionar se você primeiro pressionar o botão de sincronismo na base e só depois rodar o comando do pilot-xfer. 

Recompilando o Kernel no Kurumin

O Debian oferece uma ferramenta chamada kernel-package que facilita bastante a recompilação do Kernel. Ele cuida de todo o processo de compilação e no final do processo gera um arquivo .deb com o novo Kernel, que pode ser rapidamente instalado usando o comando dpkg -i e, inclusive, instalado em outros micros.

No Kurumin você pode baixar o código fonte do Kernel clicando no Iniciar > Instalar Novos Programas > Outros > Instalar Kernel Source.

No Debian você pode baixar o código fonte de várias versões do Kernel usando o apt-get, como em:

# apt-get install kernel-source-2.6
O pacote deb contém um arquivo compactado com o fonte completo do Kernel, que será baixado para a pasta /usr/src. Comece descompactando o arquivo usando o comando tar -jxvf (se estiver compactado em bz2) ou tar -zxvf (se estiver em .tar.gz) como em:

# tar -jxvf /usr/src/kernel-source-2.4.22-xfs.tar.bz2
Isso criará uma pasta com o mesmo nome do arquivo. Todo o trabalho de compilação será feito dentro desta pasta então vamo começar acessando-a:

$ cd /usr/src/kernel-source-2.4.22-xfs/
Depois abra o configurador do Kernel com um:

# make xconfig
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Geralmente você encontrará um arquivo de configuração do Kernel dentro da pasta /boot ou /usr/src. No Kurumin 2.13 por exemplo, o arquivo é o /boot/config-2.4.22-xfs. Este é um arquivo de texto com a configuração do Kernel atual, o que está ativado, o que está desativado, o que está compilado como módulo, etc.

É uma boa idéia começar usando esta configuração ao invés de tentar configurar o Kernel do zero. A idéia é que você possa ativar recursos que vem desativados por padrão, instalar novos drivers que exigem a instalação de patches no Kernel e assim por diante, sem ter muito trabalho.

Usando como base a configuração atual do Kernel, o processo é razoavelmente seguro: se você não alterar nada, será gerado um Kernel exatamente igual ao anterior. As possibilidades de problemas se restringem às opções que você alterar.

Para carregar o arquivo de configuração, clique no "Load Configuration" e aponte o arquivo.
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Cada componente pode ser compilado como módulo (m), compilado diretamente no executável do Kernel (y) ou desativado (n). A recomendação geral é compilar os componentes como módulos, assim você pode ativá-los ou desativá-los conforme necessário usando o comando modprobe. Lembre-se que alguns componentes essenciais devem ser compilados diretamente. Se você instalou o sistema numa partição ReiserFS, deixe o "ReiserFS" como "Y".
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Depois de terminar a configuração clique no "Store Configuration" e em seguida no "Save and Exit"

O próximo passo é executar o comando:

# make dep
É agora que o processo de compilação no Debian se diferencia do processo padrão. Ao invés do make clean, make bzImage, make modules e make modules_install, todo o restante do processo é automatizado por dois comandos:

# make-kpkg clean
# make-kpkg kernel_image
No final do processo será gerado um arquivo kernel-image dentro da pasta /usr/src com o novo Kernel, como em:

/usr/src/kernel-image-2.4.22-xfs_10.00.Custom_i386.deb

Este pacote contém a imagem completa, incluindo o arquivo vmlinuz que vai na pasta /boot , módulos e um script de instalação (executado ao instalar o pacote) que automatiza a instalação.

O processo de compilação demora em média uma hora e meia num Celeron 800, por isso tenha paciência. Você pode ir fazendo outras coisas no micro enquanto isso. Os Kernels da série 2.6 são maiores, por isso demoram mais que os da série 2.4 para compilar.

Caso a compilação termine em uma mensagem de erro, experimente começar novamente, desativando o módulo que deu problemas. Erros de compilação também podem ser causados por erros de hardware, rode o stresstest (encontrado no Kurumin em Iniciar > Sistema) ou outro teste de hardware para verificar se a sua máquina está estável.

Você poderá instalar o pacote gerado rodando o dpkg -i, como em:

# dpkg -i /usr/src/kernel-image-2.4.22-xfs_10.00.Custom_i386.deb
Durante a instalação existe uma pegadinha. O instalador pergunta *Do You Whant to stop Now? (Y/n)*. O *Y* é o default, então se você simplesmente pressionar Enter sem ler, a instalação será abortada. Para continuar você precisa digitar *n* e dar Enter. Leia as outras perguntas com atenção.

Patches

Os patches são muitas vezes o principal motivo para recompilar o Kernel. Muitos novos recursos demoram para serem incluídos no Kernel oficial e enquanto isso (muitas vezes durante vários anos), ficam disponíveis apenas através de patches.

Como exemplo podemos citar o Freeswan (VPN), o Bootsplash (boot gráfico) e o OpenMosix (Cluster) entre muitos outros. Lendo muitos howtos você verá a necessidade de instalar patches diversos no Kernel para utilizar várias soluções.

Em muitos casos, recursos incluídos em novas versões do Kernel, como por exemplo o lowlatency e o preempt, adicionados no Kernel 2.6 para melhorar as respostas do sistema são disponibilizados também para versões anteriores do Kernel, novamente na forma de patches.

Para aplicar um patch, comece descompactando o arquivo baixado. Geralmente os patches possuem a extensão .patch mas isso não é uma regra.

Muitos patches podem ser baixados diretamente pelo apt-get. Digite "apt-get install kernel-patch" e pressione a tecla TAB duas vezes para ver todas as opções disponíveis.

Como exemplo vou mostrar como instalar os patches preempt, lowlatency e debianlogo. Este último altera o pinguin que aparece durante o boot pelo logo do Debian, apenas para você ter certeza que o novo Kernel foi realmente compilado com os patches. Para instalar os três pelo apt-get use os comandos:

# apt-get install kernel-patch-debianlogo
# apt-get install kernel-patch-preempt-2.4
# apt-get install kernel-patch-lowlatency-2.4

Todos os patches instalados pelo apt-get vão para a pasta /usr/src/kernel-paches. Em geral são instalados vários arquivos compactados, com versões específicas do patch para várias versões do Kernel. Descompacte apenas o arquivo que mais se aproxima da versão do Kernel que você está compilando, como em:

# gunzip cd /usr/src/kernel-patches/diffs/debianlogo/debian-logo-2.4.x.gz
Para aplicar o patch descompactado, acesse a pasta onde estão os sources do Kernel, como em:

$ cd /usr/src/kernel-source-2.4.22-xfs/
O próximo passo é aplicar o patch usando o comando patch -p1 < localização_do_patch, como em:

# patch -p1 < /usr/src/kernel-patches/diffs/debianlogo/debian-logo-2.4.x.patch
Lembre-se que este comando deve ser usado apenas dentro da pasta com os sources do Kernel.

Depois de aplicar todos os patches, siga o procedimento normal para gerar o novo Kernel:

# make xconfig
# make dep
# make-kpkg clean
# make-kpkg kernel_image
Um bom lugar para se manter informado sobre as novidades relacionadas ao desenvolvimento do Kernel, novos patches, etc. é o http://kerneltrap.org

Como configurar seu Softmodem no Linux
Apesar de serem tecnicamente inferiores, por diminuírem o desempenho do processador principal, proporcionarem conexões menos estáveis, etc. Os softmodems são muito mais baratos e justamente por isso são a esmagadora maioria hoje em dia. 
Como quase 70% dos Brasileiros ainda acessam via modem e destes provavelmente mais de três quartos utilizam softmodems, é inegável que o suporte a eles no Linux é essencial.
Infelizmente, poucas distribuições Linux contam com suporte nativos a softmodems. No Mandrake, Conectiva, Red Hat, SuSE, etc. o modem precisa ser instalado manualmente. Mas, isso não significa que eles não sejam compatíveis com o sistema. Pelo contrário, além de atualmente a maior parte dos modelos ser compatível, muitos apresentam um melhor desempenho e uma menor utilização do processador no Linux. 
A maior parte das informações abaixo foram pesquisadas no http://www.linmodems.org/ que a um bom tempo vem fazendo um excelente trabalho neste sentido. Incluí algumas dicas e experiências pessoais, fruto do trabalho desenvolvido no Kurumin, mas a maior parte do crédito é deles, não meu. 
Antes de mais nada você precisa descobrir qual é o chipset do seu modem. Não importa se ele é Clone, Genius, Aoca, ou qualquer outra marca, apenas o chipset utilizado. Para isso, basta dar uma boa olhada no modem. O chipset é chip principal e o nome do fabricante estará decalcado sobre ele. Se você estiver com o Windows instalado, uma olhada no gerenciador de dispositivos também pode ajudar. 
No Linux a forma mais rápida de descobrir o modelo do modem é utilizando o comando:
# lspci 
Ele retorna uma lista com todas as placas PCI e PCMCIA encontradas no micro: 
00:00.0 Host bridge: Silicon Integrated Systems [SiS] 740 Host (rev 01)
00:01.0 PCI bridge: Silicon Integrated Systems [SiS] SiS 530 Virtual PCI-to-PCI bridge (AGP)
00:02.0 ISA bridge: Silicon Integrated Systems [SiS] 85C503/5513 (rev 10)
00:02.5 IDE interface: Silicon Integrated Systems [SiS] 5513 [IDE] (rev d0)
00:02.7 Multimedia audio controller: Silicon Integrated Systems [SiS] SiS7012 PCI Audio Accelerator (rev a0)
00:03.0 Ethernet controller: Silicon Integrated Systems [SiS] SiS900 10/100 Ethernet (rev 90)
00:05.0 Communication controller: Conexant HSF 56k HSFi Modem (rev 01)
00:07.0 FireWire (IEEE 1394): VIA Technologies, Inc. IEEE 1394 Host Controller (rev 46)
00:08.0 USB Controller: VIA Technologies, Inc. USB (rev 50)
00:08.1 USB Controller: VIA Technologies, Inc. USB (rev 50)
00:08.2 USB Controller: VIA Technologies, Inc. USB 2.0 (rev 51)
01:00.0 VGA compatible controller: Silicon Integrated Systems [SiS] SiS650/651/M650/740 PCI/AGP VGA Display Adapter
No nosso caso a linha mais interessante é a:
00:05.0 Communication controller: Conexant HSF 56k HSFi Modem (rev 01)
Que indica que o modem é um Conexant HSF. Este modem é encontrado nos desknotes da PC-Chips e alguns modelos de notebooks. 
Testando no Kurumin
O Kurumin já vem com a maior parte dos drivers disponíveis pré-instalados, disponíveis direto do CD. Você pode usá-lo para testar o seu modem e verificar com qual driver ele funciona. Você pode testar vários e se por acaso um driver incorreto fizer o micro congelar na hora de discar, basta reiniciar e tentar de novo, vantagens de rodar o sistema a partir do CD... ;-) 

O objetivo deste capítulo é tanto ajudar os usuários de outras distribuições, cujos desenvolvedores não tem o cuidado e atenção de adicionar suporte aos softmodems ou servir de fonte de consulta para quando você quiser atualizar os drivers incluídos no Kurumin. Os drivers disponíveis no Kurumin 3.x são os seguintes:
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Esta é uma rápida referência de onde encontrar cada um dos drivers, mais adiante veremos mais detalhes sobre a instalação de cada um deles:
- Conexant HCF e Conexant HSF: O Conexant HCF é um modem PCI que foi um dos mais comuns à venda por volta do final de 2001, mas depois deixou de ser produzido pois era mais caros que os PC-Tel e Lucent. O Conexant HSF é um modem encontrado onboard em alguns modelos de notebooks, mas não é tão comum quanto os PC-Tel por exemplo.Estes dois drivers podem ser baixados no:
http://www.linuxant.com/drivers 
- Intel 536ep: Este é um modelo de modem relativamente comum por volta do início de 2003. No chipset vem escrito "Intel Han". O driver está disponível no:
http://linmodems.technion.ac.il/packages/Intel/536/

 HYPERLINK "http://linmodems.technion.ac.il/packages/Intel/536/" 
- Intel 537 e 537ep: Estes são os modems Intel Ambient vendidos atualmente, você pode diferenciar os dois usando o comando lspci. O 537 aparece como "Intel Tigerjet" enquanto o 537ep aparece como "Intel Ambient". Os dois drivers estão no: 
http://linmodems.technion.ac.il/packages/Intel/537/
- Intel Han: Este é um modelo de modem mais antigo, vendido entre 2001 e 2002. O driver está no: 
http://linmodems.technion.ac.il/packages/Intel/ham/
- Lucent e Agere: Este driver parou de ser desenvolvido em 2002 e não funciona com os modelos novos, que usam o chipset SV92 (o código vem decalcado no chip do modem). Estes novos modems ainda (enquanto escrevo) não são suportados, por isso evite comprá-los. O driver antigo pode ser baixado no: 
http://linmodems.technion.ac.il/packages/ltmodem/
PC-Tel AMR: Este driver é uma espécie de "coringa", um driver desenvolvido pela Smartlink que funciona com os modems PC-Tel onboard (ele consegue ativar siimultâneamente o modem e o som onboard, ao contrário do driver antigo), Modems PCI LG Netodragon e até mesmo com alguns modelos de modems Intel. 
http://linmodems.technion.ac.il/packages/smartlink/
PC-Tel Onboard (Pc-Chips 598, 748 e outras): O driver do Jan's PCTel Resources compilado com a opção "cm8738". Este driver serve para os modems PC-Tel de algumas placas PC-Chips antigas:
http://linmodems.technion.ac.il/pctel-linux/ 
PC-Tel PCI: O mesmo driver, mas agora compilado com a opção "pct789". Ele serve para os antigos modems PC-Tel em versão PCI. Este driver oferece mais três opção de compilação (i8xx, sis, via686a), mas elas são obsoletas, pois os modems suportados por elas funcionam melhor com o driver da Smartlink. 
A idéia básica
O suporte a dispositivos no Linux é obtido através de módulos do Kernel. Estes módulos tem uma função semelhante aos drivers de dispositivos do Windows. As distribuições já incluem muitos módulos prontos para a maioria dos dispositivos de hardware. É por isso que geralmente a sua placa de som, rede, etc. São detectadas sem problemas. 
No caso dos modens, tudo o que precisamos fazer para que eles possam ser usados é baixar o driver, gerar o módulo para a versão do Kernel incluída na sua distribuição e finalmente instalá-lo. Os módulos são arquivos instalados na pasta /lib/modules/2.x.xx/, onde o 2.x.xx é a versão do Kernel instalado.
Durante o processo de instalação sé criado um arquivo (device) dentro do diretório /dev por onde o modem é acessado. No caso dos modem com chipset Lucent e Agere por exemplo o dispositivo é /dev/ttyLT0. O passo final é criar um link /dev/modem apontando para o dispositivo do modem.
A partir daí você pode usar o modem normalmente, discando através do KPPP ou outro discador de sua preferência. O programa acessa o link /dev/modem, que é a localização padrão do modem no Linux, o link aponta para o dispositivo e daí em diante o próprio Kernel cuida de tudo, com a ajuda do módulo. 
Veja que a idéia não é complicada. O maior obstáculo é que os módulos precisam ser gerados para cada versão de cada distribuição. Um pacote compilado para o Mandrake 9.2 só funcionará no 9.2, outro compilado para o Conectiva 9 só funcionará no Conectiva 9 e assim por diante. 
Nem adianta tentar instalar um driver destinado a outra distribuição ou a uma versão diferente da versão que você está usando. Ele não vai funcionar. Nem tente, será perda de tempo. 
Caso você não encontre o pacote para a distribuição que está usando, a segunda opção é baixar o pacote .tar.gz com o código fonte e compilá-lo você mesmo. Esta é a forma mais segura de instalar, pois gerará um módulo produzido sob medida para o seu Kernel. Esta também será a única opção caso você esteja usando um Kernel personalizado, diferente do que veio originalmente na distribuição, ou alguma distribuição Linux menos famosa. 
Para compilar qualquer driver de modem você precisa ter instalados os pacotes de desenvolvimento, necessários para compilar qualquer programa distribuído em código fonte, além dos pacotes kernel-source e kernel-headers, que contém o código fonte do Kernel usado. 
Estes pacotes devem estar no CD da distribuição, basta instalá-los da forma usual. Lembre-se, você deve usar os pacotes do CD da distribuição, eles precisam ser iguais ao Kernel que está instalado. 
Bem, esta é a idéia básica, daqui em diante o processo de instalação varia de acordo com o modem usado:
Driver da Smatlink 

A Smartlink é um fabricante de modems com chipset PC-Tel. Os drivers desenvolvidos por eles possuem uma boa qualidade e são os drivers "oficiais" para todo tipo de modem com chipset PC-Tel, incluindo os onboard. 
A lista de modems suportados inclui:
- Quase todos os modems PC-Tel onboard, incluindo os das placas M810, M812, etc. da Pc-Chips e de vários notebooks. O driver permite usar a placa de som onboard ao mesmo tempo que o modem. 
- Modems PCI com chipset PC-Tel recentes, como os LG-Netodragon
- Alguns modems com chipset Intel. O driver da Smartlink eram usado nestes casos como uma solução precária, até que a própria Intel lançou seus drivers. 
A página de download dos drivers é:
http://linmodems.technion.ac.il/packages/smartlink/
Existem várias versões do driver. Alguns modens funcionam melhor com uma versão específica, por isso se a versão mais recente não funcionar ou ficar instável, experimente as anteriores. 
Para instalar, comece descompactando o arquivo baixado, como em:
$ tar -zxvf slmdm-2.7.14.tar.gz
Acesse a pasta que será criada:
$ cd slmdm-2.7.14/
Leia o arquivo README que contém várias informações sobre o driver e os modems suportados por ele, além das instruções de instalação. 
O procedimento básico de instalação é rodar o comando make (dentro da pasta, como root) que vai compilar o driver e em seguida o comando make install-amr (que faz a instalação propriamente dita).
O driver oferce suporte também a modems PC-Tel USB (raros aqui no Brasil). Caso você tenha um destes, rode o comando make install-usb.
O próprio instalador se encarrega de adicionar a linha necessária no arquivo /etc/modules.conf, criar o device, criar o /dev/modem apontando para ele e adicionar uma entrada para os módulos slmodem e slamro no /etc/modules, para que ele seja carrefado durante o boot.. 
A maior parte dos problemas de instalação deste driver ocorrem por falta da instalação dos compiladores ou por falta do pacote kernel-source (na maioria das distribuições, especialmente no caso do Mandrake, apenas o pacote kernel-headers não é suficiente, você precisa instalar mesmo o pacote kernel-source. Ele é grande, mas é necessário neste caso. 
Entre os compiladores, verifique especialmente se o pacote libc6-dev está instalado.
Caso por qualquer motivo a instalação automática falhe, os passos para carregar os módulos e criar o device manualmente são:
# mknod -m 666 /dev/ttySL0 c 212 0
# ln -sf /dev/ttySL0 /dev/modem
# chmod 666 /dev/modem
# insmod slmdm country=BRAZIL
# insmod slamrmo
# insmod slfax
Driver PC-Tel antigo

Este é o driver para modems PC-Tel anterior ao driver da Smartlink. Ele ainda está sendo desenvolvido, mas seu uso não é mais recomendável, pois os drivers da smartlink são mais estáveis e funcionam com mais modens. Entretanto, existem dois casos de modems que não são suportados pelo driver da Smartlink mas funcionam com este:
1- Os modems PC-Tel onboard de placas antigas, como as M598 e M748 da PC-Chips
2- Os modems PC-Tel PCI antigos, que eram vendidos até por volta do final de 2002.
O link para baixar o driver é:
http://linmodems.technion.ac.il/pctel-linux/ 
Como sempre, o primeiro passo é descompactar o arquivo e acessar a pasta que será criada:
$ tar -zxvf pctel-0.9.7-9.tar.gz
$ cd pctel-0.9.7-9
Não deixe de ler o arquivo README que está dentro da pasta.
A partir da versão 0.9.7 existe um script "setup" dentro da pasta que detecta o modem que está instalado na máquina (deve ser executado como root) e realiza todo o processo de instalação:
# ./ setup
Para as versões antigas, até a versão 0.9.6 (que segundo alguns usuários é a que funciona melhor) o procedimento de instalação é um pouco mais demorado:
1- Rode o script de configuração, informando o modelo do modem. Se você tem um PC-Tel onboard o parâmetro é "cm8738" e, caso tenha um PCI é "pct798"
$ ./configure –with-hal=cm8738
ou
$ ./configure –with-hal=pct798
Em seguida compile e instale os módulos com os comandos:
$ make
# make install
São instalados os módulos pctel.o e ptserial.o. Este instalador não modifica a configuração do sistema para carregar os módulos automáticamente durante o boot. 
Você deve rodar os seguintes comandos para criar o device, criar o link /dev/modem e carregar os módulos:
# mknod -m 666 /dev/ttyS15 c 62 79
# ln -sf /dev/ttyS15 /dev/modem
# chmod 666 /dev/modem
# insmod pctel 
# insmod ptserial country_code=33
# depmod -a 
Para que os módulos sejam carregados automaticamente durante o boot, você deve adicionar as linhas:
pctel
ptserial 
No final do arquivo /etc/modules
Se a instalação foi bem sucedida, você já deve conseguir discar usando o Kppp ou outro discador. O default dos discadores é já utilizar o /dev/modem, por isso você só precisa se preocupar em criar a conexão com o provedor. 
Você pode usar a função "Perguntar o Modem" do Kppp para verificar se o modem está respondendo sem precisar realmente discar. 
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Modems com chipset Intel 

A Intel vêm fazendo um bom trabalho no desenvolvimento de drivers Linux para seus modems. Os drivers para os modems Intel Ambient e Intel Han atuais, tanto versão PCI quanto onboard, podem ser baixados no:
http://linmodems.technion.ac.il/packages/Intel/537/
Os drivers para os modems Intel Han antigos e para o Intel 536ep (veja se é o seu caso pela saída do comando lspci) estão disponíveis nos links:
http://linmodems.technion.ac.il/packages/Intel/536/
http://linmodems.technion.ac.il/packages/Intel/ham/
A instalação de todos os drivers é parecida. Descompacte o arquivo, acesse a pasta que será criada e leia o arquivo readme.txt que contém os detalhes de instalação. Para o arquivo intel-537ep_secure-227390.tgz por exemplo, os comandos seriam:
$ tar -zxvf intel-537ep_secure-227390.tgz
$ cd intel-537ep_secure-227390
$ make clean 
$ make 537
# make install
O instalador já tenta carregar os drivers no final do processo, caso você esteja instalando o driver correto o modem já estará pronto para usar.
Os passos para carregar os módulos manualmente em casos de problema com a instalação estão abaixo. Lembre-se que você deve pelo menos ter conseguido compilar os módulos 537_core.o e 537.o.
# insmod -f 537_core.o
# insmod -f 537.o
# rm -f /dev/ham
# rm -f /dev/modem
# mknod /dev/ham c 240 1
# ln -s /dev/ham /dev/modem
# sudo chmod ugo+rwx /dev/modem
# chmod 666 /dev/modem
No site estão disponível um total de 5 drivers diferentes para os Intel 537:
intel-537
intel-537EP
intel-537SP
intel-537AA
intel-537EA
Como disse no início, os dois drivers mais usados são o intel-537EP e o intel-537, usados respectivamente pelos modems Intel Ambient e Intel Ambient com chip Tigerjet (que você pode ver pela saída do comando lspci). Os modems Ambient com chip TigerJet são os mais comuns, na dúvida experimente primeiro o driver intel-537. Caso o kppp trave no "Procurando Modem" ou ao tentar estabelecer a conexão, tente com o 537EP.
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O intel-537SP funciona em um modelo de modem Intel PCI menos popular, conhecido como MD5690. Ao contrário do 537 Tigerjet e 537EP, este modem possui dois chips. Sobre o chip principal está decalcado "MD5690-L-A" e sobre o menor está decalcado "MD1724". Ele é pouco comum justamente por ser mais caro de produzir. 
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Os dois drivers finais, o intel-537AA e intel-537EA são destinados a modems Intel AC97 onboard ou CNR. Estes modems podem ser encontrados por exemplo nos modelos recentes de notebooks Toshiba. Em geral estes modelos também funcionam (de forma mais precária) usando o driver da Smartlink. 
Entre os dois, o mais comum é o 537AA, na dúvida experimente primeiro ele. Caso o kppp reclame de falta de som de linha na hora de discar, tente o 537EA.
Modems com chipset Lucent e Agere
Os modems com chipset Lucent ou Agere (o projeto é o mesmo, muda apenas o fabricante) já foram os melhores suportados no Linux. Mas, hoje em dia eles estão entrando em desuso, pois o driver deixou de ser atualizado em 2002 e não funciona com os modelos novos (vendidos a partir de 2002) que utilizam o chip SV92 (o código vem decalcado no próprio chip)
Caso você tenha um destes modelos, o modem será ativado pelo driver, mas o kppp vai retornar a mensagem de que não foi possível encontrar o tom de discagem, mesmo que o modem esteja ligado na linha. Este é justamente o sintoma de que você tem um modem incompatível. 
Caso por outro lado você tenha um modem antigo, com outro modelo de chip, como por exemplo o SEGV, baixe o driver no:
http://linmodems.technion.ac.il/packages/ltmodem/
Como de praxe, comece descompactando o arquivo e acessando a pasta que será criada:
$ tar -zxvf ltmodem-8.26a9.tar.gz
$ cd ltmodem-8.26a9/
Leia o arquivo 1ST-READ que contém as instruções de instalação. O programa de instalação é bem explicativo, funciona como uma espécie de wizard, orientando durante a instalação e avisando sobre problemas comuns que podem ocorrer. 
Os três comandos que fazem a instalação propriamente dita são:
$ ./build_module
# ./ltinst2
# ./autoload
(os dois últimos devem obrigatoriamente ser executados como root). 
Modems com chipset Conexant

Os modems Conexant também são bem suportados, talvez os melhores Linmodems atualmente. Eles podem ser encontrados tanto em versão PCI, quanto onboard em alguns modelos de placas da PC-Chips, ECS e alguns outros fabricantes e também em alguns dos Desknotes da linha E-Budye. 
Estes drivers são "semi-abertos", a Conexant disponibilizou um módulo binário, que controla as funções básicas do modem e o restante do driver passou a ser desenvolvido pela comunidade, de modo que a parte open-source é independente da parte proprietária.
A página do projeto é:
http://www.linuxant.com/drivers
Na página estão disponíveis dois drivers diferentes: HCF (controlerless) e HSF (softmodem). Os modems HSF são os "legítimos" softmodems, que servem apenas como uma interface com a linha telefônica, ao contrário dos HCF que ainda fazem a modulação dos dados e outras funções. 
Os modems Conexant HSF (softmodem) são de longe os mais comuns, por serem mais simples e baratos. Pra ser sincero nunca vi um HCF à venda em lugar nenhum, por isso não vou aborda-los aqui, já que o processo de instalação é basicamente o mesmo dos HSF.
Você pode reconhecer os modems HCF PCI facilmente pelo formato, eles possuem um chip controlador bem maior que o encontrado nos outros softmodems:
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O Conexant HSF também foi vendido em versão PCI, mas eles são bem mais raros que os HCF neste caso. O mais comum para os HSF é mesmo vir onboard em notebooks.

Na dúvida, você pode descobrir rapidamente o modelo do seu modem rodando o comando "lspci" (como root). Veja o que veio na sexta linha quando rodei no meu micro:
00:05.0 Communication controller: Conexant HSF 56k HSFi Modem (rev 01)
Na página de download você encontrará pacotes RPM prontos para o Mandrake, Red Hat e SuSe. Lembre-se que estes drivers são "amarrados" a uma versão específica do Kernel. Antes de baixar, rode o comando "uname -a" para verificar qual é a versão do Kernel da sua máquina e baixe o arquivo apropriado. 
Para testar, instei os drivers no Mandrake 9.1, onde o "uname -a" retorna:
Linux localhost 2.4.21-0.13mdk #1 
Fui então no link com os drivers para o Mandrake e baixei o arquivo: 
hsflinmodem-5.03.27lnxtbeta03042700k2.4.21_0.13mdk-1mdk.i586.rpm
Com o arquivo em mãos, o próximo passo é instalá-lo usando o comando "rpm -i nome_do_arquivo". Ele instalará os módulos necessários. Para concluir a instalação, execute o comando:
# hsfconfig 
(como root) 
Se você baixou o arquivo correto, já será capaz de conectar normalmente usando o kppp ou outro discador. 
Este é o jeito mais fácil, mas cobre apenas as distribuições mais usadas. Se você usa Slackware, Conectiva, Debian, Kurumin, etc. vai precisar apelar para o plano "b", que é baixar o pacote com o código fonte e compilar. 
O arquivo está no final da página, "Generic packages with source". Baixe o "TAR Archive" que serve para todas as distribuições. 
Enquanto escrevo a versão atual era: hsflinmodem-5.03.27lnxtbeta03042700.tar.gz
Para instalá-lo você deve descompactar o arquivo e, dentro da pasta que será criada, executar o comando:
# make install
E, em seguida (ambos os comandos como root):
# hsfconfig
Para instalar esta versão em código fonte você precisa ter instalado o conjunto de pacotes de desenvolvimento da distribuição. Apenas o GCC não basta neste caso. Os pacotes de desenvolvimento (development) podem ser marcados durante a instalação. 
No Kurumin o ícone para instalar os compiladores está no Iniciar> Instalar novos programas > Utilitários > Instalar Compiladores.
Você deve ter instalado também o pacote "kernel-headers" incluído no CD (na dúvida aproveite para instalar também o kernel-source).
Ao instalar o pacote kernel-headers será criada uma pasta /usr/src/kernel-headers-2.x.x (o 2.x.x é a versão do Kernel). O problema é que o script de instalação não vai direto a esta pasta, ele tenta acessar um link para ela: /lib/modules/2.x.x/build. 
Se este link estiver apontando para o local errado, o script irá até a parte de seleção do país e depois abortará acusando um erro. Este problema é fácil de resolver, basta apagar o link build antigo e criar outro apontando para a pasta correta. 
Acesse a pasta /lib/modules/2.x.x (lembre-se, o 2.x.x é a versão do Kernel, varia de acordo com a distribuição :)
Apague o link antigo:
# rm -f build
Crie o novo:
# ln -s /usr/src/kernel-headers-2.x.x build 
Pronto, isto deve ser suficiente para fazer seu modem funcionar. Boa navegação :)
Obs: Atualmente a Linuxant distribui os drivers como uma espécie de "shareware". No site está disponível uma versão castrada do driver que opera a apenas 14.4k e você precisa pagar US$ 19 para ter a versão completa. 
Embrora o driver seja de boa qualidade, o valor só é justificável para quem tem um notebook com o modem onboard e realmente o usa. Para quem tem um desktop, sai mais barato trocar o modem por um PC-Tel ou Intel suportados. 
Apenas binários...
Depois dessa trabalheira toda, você deve estar se perguntando por que os drivers para softmodems não são simplesmente incluídos no Kernel do Linux, como todos os outros drivers, o que resolveria de uma vez o problema? O modem seria detectado automaticamente durante a instalação e você não precisaria mais se preocupar.
O grande problema é que estes drivers são distribuídos pelos fabricantes em formato binário, não em código fonte. Isto tem basicamente duas implicações, a primeira é que eles não são software livre, por isso a maioria das distribuições, pressionadas pela Free Software Fundation relutam em incluí-los nos pacotes. 
A segunda, mais forte, é que por serem binários os drivers funcionam apenas na versão do Kernel para que foram compilados. Pode ser até que funcionem em outras versões, mas é uma questão de sorte. Além disso, como tanto os chipsets dos PC-Tel, Lucent e Motorola são utilizados por vários fabricantes diferentes (muitas vezes até mesmo fabricados e alterados por eles, como no caso dos Agere) não existe nenhuma garantia de que, mesmo se incluídos no Kernel, eles iriam realmente funcionar com todos os modems. 
Cabe aqui uma explicação dada pelo Linux Torvalds para a lista de desenvolvimento do Kernel na usenet:
"Basicamente, eu quero que as pessoas saibam que quando elas usam módulos binários, estão por sua conta. Quero que tenham certeza até os ossos, que isso seja gritado dos telhados. Quero que acordem suando frio durante um bom tempo se utilizarem esses drivers. 
Digo isso por que sou um cara mau e quero que os outros sofram? Não.
Digo por que SEI que eventualmente faremos mudanças que farão com que os módulos deixem de funcionar. 
Quero que as pessoas esperem por elas e nunca quero receber um e-mail que diga "Droga Linus, eu usei esse módulo binário por dois anos, e ele funcionava perfeitamente em 150 versões diferentes do Kernel e agora não funciona mais por causa do Linux-5-6.71. Você deveria arrumar seu Kernel".
Vê?
Eu não tenho nada contra o uso de drivers binários, mas quero que as pessoas saibam que eles só devem funcionar na versão do Kernel em que eles foram compilados. Qualquer coisa além disso será apenas um bônus inesperado". 
A grande verdade é que depender destes drivers binários sempre será uma corrida de gato e rato. Você instala a versão mais atual da sua distribuição, ou experimenta outra e o driver deixa de funcionar. Todos os seus amigos usam um modem X que funciona maravilhosamente bem, você resolve comprar um mas justamente o seu não funciona, pois usa uma versão diferente do chipset. 
Enfim, a qualquer mudança você está arriscado a ter de sair procurando informações pela Web e testar vários drivers diferentes até encontrar um que funcione. A longo prazo, comprar logo um hardmodem ou um modem externo pode ser uma opção muito melhor, a menos claro, que você pretenda assinar algum serviço de banda-larga :-)
Uma última dica
Se você conseguiu instalar o driver do modem com sucesso mas, ao conectar você não consegue navegar em nenhum site, vai aqui uma última dica.
Dependendo de como estiver configurado o servidor do seu provedor, o Linux pode não ser capaz de obter os endereços de DNS do provedor automáticamente ao estabelecer a conexão. Isso não se aplica apenas aos softmodems, pode ocorrer também nas conexões de banda-larga, sobretudo nos serviços onde é preciso usar o PPoE. Lembre-se que sem obter o endereço de DNS do provedor, o seu PC não é capaz de resolver os nomes de domínio e você só consegue acessar alguma coisa dando diretamente o endereço IP.
Felizmente, isto tem uma solução muito simples. Basta ligar para o suporte técnico do provedor para se informar sobre os endereços DNS para a sua conexão e adicioná-los ao arquivo /etc/resolv.conf. 
O arquivo ficará semelhante a este: 
search localdomain 
nameserver 208.164.186.1
nameserver 208.164.186.2
Na primeira linha vai o endereço do DNS primário e na segunda o endereço do DNS secundário. Se por acaso o provedor oferecer um servidor terciário, basta adicioná-lo na linha seguinte. Problema resolvido. Salve o arquivo e conecte-se novamente para navegar. 



