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Joystick
El Joystick es un dispositivo analógico que funciona como control de palanca que permite desplazar manualmente la posición de cursor en el espacio, e indica en qué dirección o combinación de direcciones es posible pulsar. Es utilizado en software informáticos y en controles de videojuegos, donde permite mover a personajes digitales.

Conecta el cable USB a la playIoT y luego al computador, enciende la placa por medio del interruptor, ingresa a Thonny y configura el intérprete MicroPython(ESP32), confirma el puerto serial en que se realizara la comunicación, en este caso es (COM4) (recuerda que este valor cambia según el puerto de comunicación al cual conectes la placa). El código para esta implementación es el siguiente:
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Observa el siguiente video para verificar su funcionamiento. 
https://www.youtube.com/watch?v=MVE8GC5LjRU&t=29s

LED RGB
Un LED RGB es un LED que puede emitir luz de cualquier color a partir de la combinación de sus tres colores básicos: rojo (Red), verde (Green) y azul (Blue). En función de la tensión que asignemos en cada pin podemos conseguir la mezcla de color que deseemos, para representar los distintos colores, estos puede tomar un valor de 0 a 255, y se representan así [R],[G],[B]. Por ejemplo, si tenemos [0][0][255] el color representado es el azul, así mismo si se tiene [255][255][255] tendremos el color blanco, con esta matriz se puede representar una gran cantidad de colores. Compartimos el siguiente recurso online para identificar un color con el código RGB. Enlace.
[image: ]














Al trabajar con MicroPython, todos los programas deben comenzar con alguna de las siguientes librerías:

import machine
import esp
import esp32
En este caso debemos importan la librería llamada neopixel, para tener el reconocimiento y funcionamiento de los LEDs RGB, para cada color en el código debe indicar un valor de 0 a 255 en el código de programación.

Observa el siguiente video para verificar su funcionamiento. 
https://www.youtube.com/watch?v=vGemqxdNb9E
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DATA HOSTED WLTH ¥ BY PASTEEIN.COM - DOWNLOAD RAW - SEE ORIGINAL

from machine

from machine

from tine import sleep

#anatog input pins
Joyx - ADC(Pin(39))
Joyy - ADC(Pin(36))

#anotog input complete ronge
Joyx.atten(ADC. ATTH_1108)
Joyy.atten(ADC. ATTH_1108)

#output pins
aini - Pin(12, Pin.ouT)
ain2 - Pin(13, Pin.ouT)

bini - Pin(1s, Pin.ouT)
bin2 - Pin(19, Pin.oUT)
uhile True:
if Joyx.read() < 1500:
ainl.off()
ain2.on()
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ainL.on()

else:
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ain2.0fF()

if Joyy.read() < 1500:
binL.on()
bin2.ofF()
1if Joyy.read() > 2500:
binl.off()
bin2.on()
else:
binl.off()
bin2.ofF()
%_value - joyx.read()
Joyy.read()
print("El eje
sleep(1)
print("El eje y: *,y_value)

y_value

", %_value)
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