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Recursos de software TecPro

Manual playloT

En este manual vas a conocer el proceso de descarga e instalacion de
todos los recursos de software requeridos en el Nivel J, entre ellos se
incluyen: intérprete de Python, entorno de programacion Thonny, el
control serial CH340 para reconocimiento de la playloT y el firmware de
micropython para la tarjeta ESP32.

Intérprete de Python: descarga e instalacion
¢ Requisitos del computador

Los requisitos para la instalar Python 3.10.1 y ejecutarlo en el computador
son los siguientes:

- Sistema operativo Windows: Debe contar con version Windows 8 a
11 de 32 bits o0 64 bits.

- Sistema operativo MacOS: Desde la version 10.8 trae preinstalado
Python 2.7. Si descarga la version mas reciente, tendra dos
instalaciones de Python diferentes pero funcionales en su
computadora, por lo que sera importante que siempre seleccione
segun el uso que desea.

- Sistema operativo Linux: Python viene preinstalado en la mayoria de
las distribuciones de Linux, puede compilar facilmente la ultima
version.

e Descarga

El intérprete de Python es de coédigo abierto, agil y sencillo. Este software
se puede utilizar con la tarjeta playloT(tdrobdtica) entre otras. Sigue los
siguientes pasos para su respectiva descarga:




tdrobotica

1. Dirigete al siguiente enlace https:/www.python.org/downloads/

2. Alingresar a la pagina, apareceran todos los enlaces de descarga,
seleccione y haga clic segun el sistema operativo de tu computador.



https://www.python.org/downloads/
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3. Se observara en la parte inferior de la pantalla el avance de |a
descarga, segun la velocidad del internet tomara mayor o menor
tiempo.

ython-3.10.1-am....exe

.0 MB, Faltan 2 5.

4. Al terminar la descarga, hacer clic en la pestana y seleccionar la
opcion Abrir.

¢ Instalacion
Una vez completa la descarga, continde con |os siguientes pasos:

1. Se mostrara una ventana de Python con las opciones de descarga,
selecciona Install Now.

'l Install Python 3.10.1 (64-bit)

Cusiomee to enable or dsable featunes

puthon

b iretsdl jmarcher foer sl users (recom mended)

WINOdOWS Apd Pyshan 1,10 12 PATH Cancel
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2. Se abrira la ventana Control de Usuario que preguntara si desea
permitir qgue esta aplicacion realice cambios en el dispositivo,
hacemos clic en Si.

3. Esperar hasta que cargue completamente la barra de progreso
(color verde), al finalizar hacer clic en Close.

B Python 3.10.1 (64-hit) Setup — X

Setup Progress

Installing:

Python 3.10.1 Executables (64-bit)

python
for
windows Cancel
B Python 39007 [5d-bat) Sebop — e
} Setup was successful
Mesw to Python? Start with the anbne tutorial and
docymentation. AL your lerminal type "py” 10 lundh Python
ar search far Python in your Start menu.
S what's ness i this release. or ingd mare info abaut
python
windows Close
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4. jListo! Busca el intérprete en tu escritorio o haciendo clic en el icono
de Windows de la parte inferior de la pantalla y escribiendo en el
buscador Python.

5. Esta es la interfaz de Python, este intérprete es clave para trabajar la
placa playlot del Nivel J, continda con la descarga del software de
programacion para completar todos los pasos.

6. Nota: En el siguiente enlace encontraras un video el cual explicara el
proceso de instalacion y carga del intérprete de Python detallado.
Revisalo aquf: https/mwwwyoutube.com/watch?v=hNrOH9_D0OOc¢



https://www.youtube.com/watch?v=hNr0H9_D0Oc
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Entorno de programacién Thonny: descarga e instalaciéon

El siguiente paso consiste en descargar el editor de codigo que permite
escribir los programas que se van a cargar a la tarjeta playlol. Su nombre

es Thonny IDE.

e Descarga

Sigue los siguientes pasos para su respectiva descarga:

1. Dirigete al siguiente enlace https:/thonny.ora/

2. Alingresar a la pagina, en la parte superior derecha se muestran los
enlaces de descarga, selecciona y haz clic segun el sistema operativo
de tu computador.

Thonny o

Pabas [DE fo bepinseera

.........



https://thonny.org/
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3. Su descarga es rapida, al terminar hacer clic en la pestana y
seleccionar la opcion Abrir.

e Instalacién

Una vez completa la descarga, se abrira la ventana Control de Usuario
gue preguntara si desea permitir que esta aplicacion realice cambios en el
dispositivo, hacer clic en Si después continle con los siguientes pasos.

1. Se mostrara la ventana de bienvenida, hacer clic en Next para
continuar.

= oW
Welcome 1o using T honny!

inp ndon
o candis This vagard will upgrade Thorny o versen 1.3, 13 for ol users:
guess =1nt(inpul

while n 1= “gues:
if guess < At
print(TgL
guess = j
elif guess >
print(~g
uess =

else:
print( =y
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2. En pantalla se mostrara la licencia publica de Thonny, después de

leer las condiciones seleccionar “l accept the agreement” y hacer
clic en Next.

3. Después aparecera la opcion de dejar Thonny como icono en el

escritorio, seleccionar Create desktop icon y continuar dando clic en
Next.

Loense Agreement ..I_
Flesse resd the following mportant informartion before conSnuing. :":]

Please read the following Licerme Agreement, You must sccepl e terme of this
mgresment before mnbnung with e nstellston,

The T License (MITY
Copyright () 2020 Avar Annamas

Parmusson is hereby grarbed, See of charge, o any person chisireng & copy of
‘this software ard assocdated documentstion fles (the Softsare™), o deal in e
Softwane wallhaul resirichion, nduding el imitabon e rghta D ule, 05,

maockfy, merge, publsh, distrbube, subiosnse, andjor sell copees of the Softmare,
and bo permit persors to whom the Software is Surnished bo do so, subject o the
Yooy poralebong:

{1 do nat accept the agresment

= [

= Setup - Thenry = X

Select Additional Tasks o
Which isdditional taska shoukd be performed? Ik

Select the addibional tasks yeu would lke Setup to perform while imstaling Tharr,
e chok Mewt

-] Cronte denking gon
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4. Una vez seleccionados cada uno de los requerimientos para instalar
Thonny, hacer clic en Install.

ey

Ready to Install e
Seftup = now ready i begr rstaling Thomey on your ooepster llh

Ok Instal bo conbnue wath the ratalabon, or do Bac F you want o reves or
charge any etings

Diestraton looaton:
C: \Progras Fles (B8] Moy

Addieoral tas:
Create desaing con

5. Esperar hasta que cargue completamente la barra de progreso
(color verde).

clg Setup - Thonny - X
Installing
Please wait while Setup installs Thonny on your computer, h

Extracting files...
C:\Program Files (x86) \Thonny\Liblasynco\selector_events.py

Cancel

6. Para finalizar la instalacion, hacer clic en Finish.
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Great success]

r - Thony is now upgradesd. Bun it vis sartout o Fght-ci 2
img ardom & oy Fim e mebmrt Bt vk Thorer™
- ™ Jd.

puest = 1nt{ input

while n I=
if guess < m;
guess = 1

elif Eusss > _
. Tak & esp. Shoss e e oo

7. jListo! Busca la aplicacion en tu escritorio o haciendo clic en el icono
de Windows de la parte inferior de la pantalla y escribiendo en el
buscador Thonny,

B 5 Thams
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8. Esta es la interfaz de Thonny IDE, aqui escribiras los codigos que se
cargaran en la tarjeta playloT.

T Thonny - C:A\Users\LENOVO\Documents\prueba.py @ 1:20
Fichero Editar Visualizacion Ejecutor Herramientas Ayuda
D 0 #

@
prucha.py

1 print("Hola mundo™)|
2

Cansola

>>>

Hola mundo
>

Hola mundo
>>>

Python379 &

Nota: En el siguiente enlace encontraras un video el cual explicara el

proceso de descarga e instalacion de Thonny IDE detallado. Revisalo aqui
https:/wwwyoutube.com/watch?v=Jkg5glL.d3I14



https://www.youtube.com/watch?v=Jkq5qLd3l14
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Controlador serial CH340: descarga e instalacion

Con el objetivo que el computador reconozca completamente la placa
playlolT mediante los puertos USB, es necesario descargar e instalar el
controlador serial CH340. Para completar este requisito, continla con los

siguientes pasos:

1. Dirigete al siguiente enlace CH341SER.EXE - Nanjing Qinheng
Microelectronics Co., Ltd. (wch-ic.com)

2. Alingresar a la pagina, se mostrara la opcion de descarga, hacer clic
en el boton azul download.

HH4®  eamas e

3. Su descarga es rapida, al terminar hacer clic en la pestana y
seleccionar la opcion Abrir.



http://www.wch-ic.com/downloads/CH341SER_EXE.html
http://www.wch-ic.com/downloads/CH341SER_EXE.html
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4. Una vez completa la descarga, se abrira la ventana Control de
Usuario que preguntara si desea permitir que esta aplicacion realice
cambios en el dispositivo, hacer clic en Si.

5. Se mostrard la ventana de instalacion, hacer clic en Install. Al
terminar solo aparecera una notificacion avisando que el driver ya se

encuentra instalado.

i DrreerSetup[HEd) - 4
Dbevice Driver Install /f Unlnstall
Select IWF CHIMASER . IHF v

[ucH.cH
T
sl |__ USB-SERTAL CH3I&NB

| ®/38/209, 3.5.201%

UHIHSTALL
HELP
ﬁ Driversetup(X64 - X
Device Driver Install / Unlnstall
Select IHF CH2WSER . INF xj
DriverSetup »

o The drive is successfully Pre-installed in advance!

. -

6. jListo! El controlador serial ha sido instalado, para verificar que el
computador reconoce la playloT, enciende la placa playloT desde el
botdn ON, luego desde el computador en el administrador de
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dispositivos deberia verse una entrada asociada al puerto COM
correspondiente a la tarjeta:

A dirunainider de dsgoatecy

Aichaw  Acdala e Apeli

e r @n @
o armesisdarss A1 A1AF CF
g PR
§ Caneiadn i B B e el
& Cvagouiaas du emapar
g Lo il i e o il St
B oo i i i o i o

B Ertrises o 1aicen du g
L e pe
. LB
A wgsaE
B (o0 Pl Do, Pl g Tograpl Fr e
@ Plordzrm
@ Micuse | oo Sapcwbu eERdTre
w |7 Otros Seporses
Ba Cripoiiis desoebinie
§ BEuE

Nota: En el siguiente enlace encontraras un video el cual explicara el
proceso de descarga e instalacion del controlador serial CH340. Revisalo

aqui:

https:/www.youtube.com/watch?v=IFPRIcO4q24



https://www.youtube.com/watch?v=lFPRlc04q24
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Firmware de micropython para la tarjeta ESP32: descarga e
instalacion

Con el objetivo de usar micropython como lenguaje en el cual se escriben
los codigos que se cargaran a la tarjeta playloT, antes se debe instalar un
firmware especialmente para esto, mantén conectada y encendida (botdon
ON) la playloT al computador y realiza los siguientes pasos:

1. Abrir la aplicacion Thonny y dirigirse a la barra de herramientas,
hacer clic en Ejecutar y luego en Configurar interprete...
Previamente conectar playloT al computador via USB, luego,
encender la tarjeta desde el switch ON/OFF de la tarjeta.

T& Thonny - <sin nombre> @ 1:1
Fichero Editar Visualizar Herramientas  Ayuda

0Ed | Configurar interprete...
<sin nombre> 7% Ejecutar el script actual F5
Depurar el script actual (mejor) Ctrl+F5
1 Depurar el script actual (rdpidamente) Shift+F5
Visualiza el script en Python Tutor
£ Depurar el script actual (birdseye) Ctrl+5hift+B
-, Saltar F6
=, Entrar F7
i, Salir
& Reanudar F8
# Ejecutar hasta el cursor Ctrl+F8
Volver atras Ctrl+B
% Ejecutar el script actual en terminal Ctrl+T

Anclar las ventanas de usuaric

Meodo Pygame Zero

@ Detener/Reiniciar back-end Ctrl+F2
Interrumpir gjecucion Ctrl+C
Envia EOF / Reinicio suave Ctrl+D
Desconectar

2. Al abrir la ventana de opciones de Thonny, dirigirse a la seccion de
Intérprete y en la lista desplegable seleccionar MicroPython
(ESP32).
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T Opciones de Thanny X

Geﬂyal-

;Qué tipo de intérprete debe utilizar Thonny pars ejecutar su cadigo?
Pythen 3 local -
Python 3 local

Pythen 3 Remoto (S5H)

MicrePythen (55H)

MicrePython (EV3)

MicrePython (BBC micro:bit)

MicraPython (Raspberry Pi Pico)

Editor Temasy Fuentes Ejecutary Depurar Terminal Consola Asistente

11
Micr

oPython (ESP
WIICraF on L)

MicraPython (genérica)
CircuitPython (genérico)

New virtual environment

e

3. Enla nueva lista desplegable del Puerto seleccione USB-SERIAL
CH340 que corresponde al controlador serial que instalamos para
reconocer la playloT. Por Ultimo, hacer clic en Instalar o actualizar el
firmware.

T Opciones de Thanny X

General Intérprete Editor Temas y Fuentes Ejecutary Depurar Terminal Consola Asistente

;Qué tipo de intérprete debe utilizar Thonny para gjecutar su cédigo?
[MicroPython (ESP32) v

Detalles

Connecting via USE cable:
Conecte su dispositivo a la computadora y seleccione el puerto correspondiente a continuacién
(buscar por un nombre de dispositivo, "USB Serial" o "UART).

Sino puede encontrarlo, es pesible que primere deba instalar el controlador USB adecuado.

Connecting via WebREPL:

If your device supports WebREPL, first connect via serial, make sure WebREPL is enabled
(import webrepl_setup], connect your computer and device to same network and select
< WebREPL > below

Puerto o WebREPL

Ntenta detectar el pUErto automaticamente

7 P P
Utilizar la hora local en el reloj de tiempo real
Reiniciar el intérprete antes de ejecutar un script

Instala o actualiza MicroPython (esptogl
UF2!
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4. Se abrira la ventana de instalacion, por defecto seleccionara el
puerto de conexion de la tarjeta. Completamos la informacion de la
parte inferior de acuerdo a la siguiente tabla:

MicroPython family: ESP32
Variant: Expressif ESP32/WROOM

Version: De acuerdo a la dltima version existente.

Th Install MicroPython (esptool) e

Click the = button to see all features and options. If you're stuck then check the variant's
'info’ page for details or ask in MicroPython forum.

MNE! Some boards need to be put into a special mode before they can be managed here
(e.g. by holding the BOOT button while plugging in). Some require hard reset after installing.

You may need to tweak the install options (=] if the selected MicroPython variant doesn't match
your device precisely. For example, you may need to set flash-mode to 'die’ or flash-size to 'detect’.

Target port [USB Serial @ COM4 ]

Erase all flash before installing (not just the write areas)

MicroPython family [ESP32 w

variant |Espressif = ESP32 / WROOM v|

version g

info  https://micropython.org/download/ESP32 GEMERIC

= Instalar | | Cancelar

5. Antes de iniciar el proceso de instalacion se debe realizar dos
procesos, el primero es abrir la ventana de carga de la instalacion,
para estos daremos clic en el espacio que esta al lado izquierdo del
boton Instalar.

Ti Install MicroPython (esptool) e

Click the = button to see all features and options. If you're stuck then check the variant's
'info’ page for details or ask in MicroPython forum.

MNE! Some boards need to be put into a special mode before they can be managed here
(e.g. by holding the BOOT button while plugging in). Some require hard reset after installing.

You may need to tweak the install options (=) if the selected MicroPython variant doesn't match
your device precisely. For example, you may need to set flash-mode to 'dic’ or flash-size to 'detect’.

Target port [USB Serial @ COM4 ]

Erase all flash before installing (not just the write areas)

MicroPython family [ESP32 ~]
variant |E;pressif = ESP32 / WROOM v|
version |1‘21.0 v|

info https://micropython.org/download/ESP32 GEMERIC

| Instalar | Cancelar
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Ti Install MicroPython (esptool) e

Click the = button to see all features and options. If you're stuck then check the variant's
'info’ page for details or ask in MicroPython forum.

MNE! Some boards need to be put into a special mode before they can be managed here
(e.g. by holding the BOOT button while plugging in). Some require hard reset after installing.

You may need to tweak the install options (=) if the selected MicroPython variant doesn't match
your device precisely. For example, you may need to set flash-mode to 'dic’ or flash-size to 'detect’.

Target port [USB Serial @ COM4 ]

Erase all flash before installing (not just the write areas)

MicroPython family [ESP32 ]
variant |E;pressif » ESP32 / WROOM v|
version |1.21.0 v|

info https://micropython.org/download/ESP32 GENERIC

Instalar | | Cancelar

6. Lo segundo es ubicar el boton de Boot ubicado en la placa playloT
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7. Parainiciar el proceso de instalacion del firmware hacer clic en
Instalar, oprimiendo y sosteniendo al tiempo el boton de Boot en la
placa.

Tl Install MicroPython (esptool) >

Click the = button to see all features and options. If you're stuck then check the variant's
'info’ page for details or ask in MicroPython forum.

MB! Some boards need to be put into a special mode before they can be managed here
{e.g. by helding the BOOT button while plugging in). S5ome require hard reset after installing.

You may need to tweak the install options (=) if the selected MicroPython variant doesn't match
your device precisely. For example, you may need to set flash-mode to 'dic’ or flash-size to 'detect’.

Target port |USB Serial @ COM4 |

Erase all flash before installing (not just the write areas)

MicroPythen family |ESP32 |
variant [Espressif » ESP32 / WROOM |
VErsion |1.E1.'D v|

info  https://micropython.org/download/ESP32 GEMERIC

Instalar Cancelar

8. Cuando inicia el proceso de instalacion, cargara una barra de
progreso de color verde y en el espacio de carga se mostrara el
proceso. Mantendremos oprimido el boton de Boot hasta que
registre en la instalacion la linea Frasing flash (this may take a
while)...
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Th Install MicroPython (esptool)
Click the = button to see all features and options. If you're stuck then check the variant's
'info’ page for details or ask in MicroPython forum,

MEB! Some boards need to be put into a special mode before they can be managed here
(e.g. by holding the BOOT button while plugging in). Some require hard reset after installing.

You may need to tweak the install options (=] if the selected MicroPython variant doesn't match
your device precisely. For example, you may need to set flash-mode to 'dio’ or flash-size to 'detect’,

Target port |USE Serial @ COM4

Erase all flash before installing (not just the write areas)

MicroPython family ESP32
variant |Espressif « ESP32 / WROOM
version |1.21.0

info  https://micropython.org/download/ESP32 GEMERIC

Cancelar

. Erasing flash (this may take @ w...

Features: WiFi, BT, Dual Core, 240MHz, VRef calibration in efuse,
Coding Scheme None

Crystal is 40MH=z

MAC: 44:17:93:42:83:a4

Tploading stub. ..

Running stub...

Stub running...

Configuring flash size. ..

Erasing flash (this may take a while)...

9. Esperaremos a que la carga finalice cuando se completa el
porcentaje registrado en ventana de carga, esto puede tomar
tiempo de acuerdo al equipo que se utilice para la estacion.

T Install MicroPython (esptool) x

Click the = button to see all features and options. If you're stuck then check the variant's
‘info’ page for details or ask in MicroPython forum,

ME! Some boards need to be put into a special mode before they can be managed here
(e.g. by holding the BOOT button while plugging in). Some require hard reset after installing.

You may need to tweak the install options (=] if the selected MicroPython variant doesn't match
your device precisely. For example, you may need to set flash de to 'dio’ or flash-size to 'detect’.

Target port |USB Serial @ COM4

Erase all flash before installing (not just the write areas)

MicroPython family ESP32
variant |Espressif « ESP32 / WROOM

210

=

VErsion

info hitps.//micropython.org/download/ESP32 GEMERIC

Cancelar

B | wiiting at 0x00010999... (2 %)

Uploading stub...

Running stub. ..

Stub running. ..

Configuring flash size...

Erasing flash (this may take a while)...
Chip erase completed successfully in 50.5s
Compressed 1€€1272 bytes to 1104572...
Writing at 0x00001000._ . (1 %)

Writing at O0x00010335... (2 %)
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11. Al finalizar la instalacion, hacer clic en Cerrar. jListo! Ha quedado el
firmware de micropython ESP32 en la tarjeta playloT.

Ti Install MicroPython (esptool) e

Click the = button to see all features and options. If you're stuck then check the variant's
'info’ page for details or ask in MicroPython forum.

MNE! Some boards need to be put into a special mode before they can be managed here
(e.g. by holding the BOOT button while plugging in). Some require hard reset after installing.

You may need to tweak the install options (=) if the selected MicroPython variant doesn't match
your device precisely. For example, you may need to set flash-mode to 'dic’ or flash-size to 'detect’.

Target port [USB Serial @ COM4 ]

Erase all flash before installing (not just the write areas)

MicroPython family [ESP32 ]
variant |Espressif » ESP32 / WROOM v|
version |1.21.0 v|

info https://micropython.org/download/ESP32 GEMERIC

Done! = Instalar Cerrar

Writing at 0x0018385d&€... (37 %) ~
Writing at 0x0018d£k7... (38 %)
Writing at 0x001%3d01... (100 %)

Wrote 1€€1872 bytes (1104578 compressed) at 0xz00001000 in 37.3 seconds
leffective 13€.€ kbits/s)...
Hash of data werified.

Leaving. . .
Hard resetting wvia RIS pin...
Done! W

12. Y en la Ultima ventana damos clic Ok

Th Opciones de Thonny X

General lntérpretel Editor Temasy Fuentes Ejecutary Depurar Terminal Consola Asistente

¢Qué tipo de intérprete debe utilizar Thonny para ejecutar su cédige?
[MicroPython (ESP32) ~

Detalles

Connecting via USE cable:
Conecte su dispositivo a la computadora y seleccione el puerto correspondiente a continuacién
(buscar por un nombre de dispositivo, "USB Serial” o "UART")

Si no puede encontrarle, es posible que primere deba instalar &l controlador USE adecuado.

Connecting via WebREPL:

If your device supports WebREPL, first connect via serial, make sure WebREPL is enabled
(import webrepl_setup), connect your computer and device to same netwrk and select
< WebREPL > below

Puerto o WebREPL
[UsE Serial @ coma v

Interrumpir el programa de en funcionamiento al conectarse
Sincronizar el reloj de tiempo real del dispositive
Utilizar I3 hora local en el reloj de tiempo real

Reiniciar el intérprete antes de ejecutar un script

Instala o actualiza MicroPython (esptool}
UF2]

Cancelar
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13. jListo! Ha quedado el firmware de micropython ESP32 en |la tarjeta
playloT. Silos pasos previos se realizaron de manera correcta, la
tarjeta estara lista para ser programada con micropython.

14. Escriba el comando help() y hacer clic en el icono play O para
ejecutar la instruccion, posteriormente en la consola obtendra
respuesta por parte de la tarjeta playloT, lo cual confirma que se
instald correctamente. jHemos finalizado

G I

MicroPython v1.21.0 on 2023-10-05; Generic ESP32 module with ESP32
Type "help ()" for more information.

>>>

Recuerda, si tienes alguna duda, pregunta o dificultad en el proceso de
instalacion de los recursos de software, no dudes en escribirnos al correo
electrénico, cesar@tdrobotica.co, miguel@tdrobotica.co,
adriana@tdrobotica.co y juanc@tdrobotica.co.



mailto:cesar@tdrobotica.co
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