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	Indicadores de Logro:
	Realiza pruebas de funcionamiento a la placa playLoT del grado decimo. 



Pruebas de funcionamiento – Nivel J
Para continuar con el curso ya debes haber realizado el proceso de descarga e instalación del intérprete de Python, el entorno de desarrollo Thonny Python IDE , el controlador serial para la tarjeta CH340 y el firmware para Micropython en la tarjeta, todo esto debió realizarlo previamente con ayuda del manual que se presentó anteriormente.

Subir un programa a la playIoT
A partir de este momento vamos a probar todos los componentes del Laboratorio Nivel J, y para ello debemos subir un programa de prueba al entorno de Thonny, a continuación, adjuntamos el código de programación “Hola Mundo” y un vídeo donde se explica el proceso para subir un programa a la playIoT.

[image: ]Observa el video para poder realizar el ejercicio

https://www.youtube.com/watch?v=XAd2R4hcJV8&t=7s


Pulsadores
[image: ]Los pulsadores son dispositivos eléctricos utilizados como interruptores o switches que permiten o interrumpen el paso de la corriente eléctrica de manera momentánea cuando son presionados o pulsados. Son ampliamente utilizados en una variedad de aplicaciones industriales y comerciales para controlar el flujo de corriente eléctrica en un circuito. Un ejemplo real es el timbre de una casa, cuando se presiona permite el paso de la corriente eléctrica activando el timbre, pero cuando se suelta, vuelve a su posición inicial dejando de sonar el timbre.















	


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:

El programa debe quedar como se observa en el ejercicio. 
https://www.youtube.com/watch?v=2yA9MD8I44A&t=15s
		Potenciómetro
[image: ]Un potenciómetro es un componente electrónico que funciona como una resistencia variable y ajustable manualmente. Permite limitar el paso de la corriente eléctrica y controlar el valor de resistencia en un circuito eléctrico. El potenciómetro tiene tres terminales y una cuarta parte móvil que se desliza a lo largo de una pista resistiva, lo que cambia el valor de resistencia. En la playIoT se utiliza un potenciómetro deslizador donde este dispositivo tiene una gran aplicabilidad, por ejemplo, para potenciómetros giratorios es común encontrarlos en un altavoz para ajusta el volumen o en un televisor para controlar el brillo, por otro lado, el deslizante es muy común usarlos en ecualizadores gráficos. 



















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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Para probar este componente, deslice el potenciómetro y verifique que el valor cambia en la consola de Thonny de acuerdo con el valor de su resistencia. A continuación, observe el vídeo del funcionamiento.


https://www.youtube.com/watch?v=7lD0hgFrAhc


image3.png
v 0 (D) Whatstpp X | M Acceso Cursos TecPro - julians. X 3y Fased: Caja Blanca—Amarilla T X wx PERIODO 2 | semenor x |+ - X

aprender.tdrobotica.co/courses/caja-blanca-amarilla-tecpro-grado-/leccon/primeras-pruebas-5/ * & 09

s prucha al entorno de Thonny, a confinvacitn adjuntamos cl codigo de programacién “Hola Mundo” y un video donde se explica el

~ UNBOXING
procesa para subir un programa ala playloT.

[} 11 Unbosing del Laboratorio y componentes 15 @

del laboratorio DATA HOSTED WITH ¥ BY PASTEBIN.COM - DOWNLOAD RAH - SEE ORIGINAL

from machine import Pin

[ 12 Primeras Prucbas dsmin v port tine

ledl = Pin(12, Pin.QUT) #Definir Lo voriobie LEDI como objeto Ligodo ol Pin 12 como solide digitol
D 13 Componentes Externos smin v
while (True):

O 14 Conesi6n con Ubidots — 10T Olhowr v LedL.value(1)
tine.sleep(1)

ledl.value(2)
O 15 Recomendaciones de uso 15min v Cine.s1een(t)
~ EVALUACION 0/1
B 21 Evaliacién 5 questions v
Como se observa en el cadigo y video, muestro “hola mundo” es el encendida y apagado del led 12 de muestra playloT.
~ PROYECTOS 02
[3 21 Control de temperanura y humedad en v

cultivos con IoT
<« Anterior Siguiente »

M nn bt A e -4 4

P B HDOEYBRBONPETR G~ =@ @ Ao e Mmoo





image4.png
v 0 (D) Whatstpp

~ UNBOXING

0w

Usbosing del Laboratorio y componentes
del laboraterio

Primeras Prushas

Cormponentes Externos

Conexion con Ubidots — 10T

Recomendaciones de uso

~ EVALUACION

i 21

Evaluacién

~ PROYECTOS

0

Control de temperaura y humedad en
cultivos con IoT

aprender.tdrobotica.co/courses/caja-blanca-amarilla- tecpro-grado-j/leccién/primeras-pruebas-5/ p 3

1/5

15mn @

aSmin v
d5min v
Olhow v
I5min v
o/1

Squestions v

0/2

X | M Acceso Cursos TecPro-juliansi X By Fase: Cajo Blanca~Amarilla T X €8 (124) Subirun programaalapl X | + - X

Conecta el cable US a la playloT y luego ol computador, enciende la placa por medio del interruptor, ingresa a Thonny y configura el

<« Anterior Siguiente »

AP % S Q= = @ ~20WEE S B




image5.png
v 0 ()Whatshpp X | M Acceso Cursos TecPro - julians. X 3y Fase 4 CajaBlanca—Amarilla T X @8 (124) Subirun programa alapl X | +

aprender.tdrobotica.co/courses/caja-blanca-amarilla- tecpro-grado-j/leccién/primeras-pruebas-5/ p 3

lementos

que este valor cambia segin el puerto de comunicacisn al cual conectes la placa). El codigo para esta implementacion es el siguiente

~ UNBOXING 1/5

DATA HOSTED WITH ¥ BY PASTEBIN.COM - DOMHLOAD RAH - SEE ORIGINAL
[ 11 Unboxing del Laboratorio ¥ componentes 15 min °

del laboratorio from nachine import Pin # Close Pin de Lo Libreria machine necesoria pora definir pines y

configuraciones de tos misnos

mport tine  #librerta tine necesoria pora gencror poasos de tiempo
D 12 Primeras Prubas sSmin v

- .
O 12 Componentes Exteros Smin v # Seccidn para definir e imiciolizor voribles, constantes y configuraciones globales

ledl = Pin(12, Pin.OUT) #0efinir Lo variobie LEDI como objeto Ligado ol Pin 12 como soiide digitol

button = Pin(14, Pin.IN) #Definir Lo varioble Button como objeto Ligodo Lo Pin 14 como entroda
D 14 Conexién con Ubidots — 10T Orhowr v -

digitol

ledl.value(@) #Iniciotizor et votor det LEDI (pin 12) en @ (@ voitios o "desactivado”)
D 15 Recomendaciones de uso 15min v

- .
~ EVALUACION on #5eccion poro indicor Lo rato de ejecacion

while (1): #Cicto infinito. Todo Lo que esté tobulodo después de Los ":* se repite continuamente

if button.value(): # Estructuro if pora comprobor si estd siendo oprimido et botdn. EL vator es 1
B 20 Evaluacin 5 questions v cuando se oprine el botdn.
ledl.value(1}
~ PROYECTOS 02 R . S - N
Para probar el funcionamiento de esta implementacisn debe presionar el pulsador para permifc ¢l paso de coriente cléctrica y ast
D m 1pl m . para pe P ¥y
31 Conirol de temperatura y humedad en v

encender 6T FD del motor de 1a slara,

cultivos con IoT
« Anterior Siguiente »

P 2D O EWNEO AT ©@ @ % & @ N - ol





image6.png
v 0 ()Whatshpp X | M Acceso Cursos TecPro - julians. X 3y Fase 4 CajaBlanca—Amarilla T X @8 (124) Subirun programa alapl X | +

aprender.tdrobotica.co/courses/caja-blanca-amarilla- tecpro-grado-j/leccién/primeras-pruebas-5/ p 3

lementos

A UNBOXING 15 # Seccidn poro definir e iniciolizor voriobles, constontes y configurociones globoles
Ledl = Pin(12, Pin.OUT) #0efinir Lo voriobie LEDI como objeto Ligodo of Pin 12 como solido digitol
button = Pin(14, Pin.IN) #0efinir Lo variable Button como objeto Ligado Lo Pin 18 como entrada
atgitat

LedL.value(@) #Zniciotizor et votor det LI (pin 12) en 6 (6 voltios o “desoctivado”)

[) 11 Unbosing del Laboratorio y componentes 15mn @
del laboraterio

D 12 Primeras Prubas sSmin v # -
#5eccion poro indicor Lo rato de ejecacion

uhile (L): #Cicto infinito. Todo Lo que esté tobulodo después de Los ":* se repite continuomente

13 min
b Componentes Externos “ if button.value(): # Estructuro if pora comprobor si estd siendo oprimido et botdn. EL vator es 1
cuondo s oprime el botdn.
D 14 Conexién con Ubidots — 10T Olhow v Ledl.value(1)
elses #EStructuro eLse pora comprobor si no se estd opriniendo et botén. €L volor es © cuondo o
D 15 Recomendaciones de uso ISmn v s oprine et potdn.
ledl.value(2)
) tine.sleep(1) -
~ EVALUACION o1
Para probar el funcionamiento de esta implementacisn debe presionar el pulsador para permifc ¢l paso de coriente cléctrica y ast
P 21 Evaliacién 5 questions
encender el LED del motor de la placa.
~ PROYECTOS 02
(0% Pulsador: Nivel)Teoprg (U] »
[) 31 Control de temperatura y humedad en v Veyms ta. {lzGompartis

cultivos con IoT
« Anterior Siguiente »

P 2D O EWNEO AT ©@ @ % & @ nwa e P e O





image7.png
v 0 ()Whatshpp X | M Acceso Cursos TecPro - julians. X 3y Fase 4 CajaBlanca—Amarilla T X @8 (124) Subirun programa alapl X | +

aprender.tdrobotica.co/courses/caja-blanca-amarilla- tecpro-grado-j/leccién/primeras-pruebas-5/ p 3

lementos

que este valor cambia segin el puerto de comunicacisn al cual conectes la placa). El codigo para esta implementacion es el siguiente

~ UNBOXING 1/5

DATA HOSTED WITH ¥ BY PASTEBIN.COM - DOMHLOAD RAH - SEE ORIGINAL
[ 11 Unboxing del Laboratorio ¥ componentes 15 min °

del laboratorio from nachine import Pin # Close Pin de Lo Libreria machine necesoria pora definir pines y

configuraciones de tos misnos

mport tine  #librerta tine necesoria pora gencror poasos de tiempo
D 12 Primeras Prubas sSmin v

- .
O 12 Componentes Exteros Smin v # Seccidn para definir e imiciolizor voribles, constantes y configuraciones globales

ledl = Pin(12, Pin.OUT) #0efinir Lo variobie LEDI como objeto Ligado ol Pin 12 como soiide digitol

button = Pin(14, Pin.IN) #Definir Lo varioble Button como objeto Ligodo Lo Pin 14 como entroda
D 14 Conexién con Ubidots — 10T Orhowr v -

digitol

ledl.value(@) #Iniciotizor et votor det LEDI (pin 12) en @ (@ voitios o "desactivado”)
D 15 Recomendaciones de uso 15min v

- .
~ EVALUACION on #5eccion poro indicor Lo rato de ejecacion

while (1): #Cicto infinito. Todo Lo que esté tobulodo después de Los ":* se repite continuamente

if button.value(): # Estructuro if pora comprobor si estd siendo oprimido et botdn. EL vator es 1
B 20 Evaluacin 5 questions v cuando se oprine el botdn.
ledl.value(1}
~ PROYECTOS 02 R . S - N
Para probar el funcionamiento de esta implementacisn debe presionar el pulsador para permifc ¢l paso de coriente cléctrica y ast
D m 1pl m . para pe P ¥y
31 Conirol de temperatura y humedad en v

encender 6T FD del motor de 1a slara,

cultivos con IoT
« Anterior Siguiente »

P 2D O EWNEO AT ©@ @ % & @ N - ol





image8.png
v 0 ()Whatshpp X | M Acceso Cursos TecPro - julians. X 3y Fase 4 CajaBlanca—Amarilla T X @8 (124) Subirun programa alapl X | +

aprender.tdrobotica.co/courses/caja-blanca-amarilla- tecpro-grado-j/leccién/primeras-pruebas-5/ p 3

lementos

A UNBOXING 15 # Seccidn poro definir e iniciolizor voriobles, constontes y configurociones globoles
Ledl = Pin(12, Pin.OUT) #0efinir Lo voriobie LEDI como objeto Ligodo of Pin 12 como solido digitol
button = Pin(14, Pin.IN) #0efinir Lo variable Button como objeto Ligado Lo Pin 18 como entrada
atgitat

LedL.value(@) #Zniciotizor et votor det LI (pin 12) en 6 (6 voltios o “desoctivado”)

[) 11 Unbosing del Laboratorio y componentes 15mn @
del laboraterio

D 12 Primeras Prubas sSmin v # -
#5eccion poro indicor Lo rato de ejecacion

uhile (L): #Cicto infinito. Todo Lo que esté tobulodo después de Los ":* se repite continuomente

13 min
b Componentes Externos “ if button.value(): # Estructuro if pora comprobor si estd siendo oprimido et botdn. EL vator es 1
cuondo s oprime el botdn.
D 14 Conexién con Ubidots — 10T Olhow v Ledl.value(1)
elses #EStructuro eLse pora comprobor si no se estd opriniendo et botén. €L volor es © cuondo o
D 15 Recomendaciones de uso ISmn v s oprine et potdn.
ledl.value(2)
) tine.sleep(1) -
~ EVALUACION o1
Para probar el funcionamiento de esta implementacisn debe presionar el pulsador para permifc ¢l paso de coriente cléctrica y ast
P 21 Evaliacién 5 questions
encender el LED del motor de la placa.
~ PROYECTOS 02
(0% Pulsador: Nivel)Teoprg (U] »
[) 31 Control de temperatura y humedad en v Veyms ta. {lzGompartis

cultivos con IoT
« Anterior Siguiente »

P 2D O EWNEO AT ©@ @ % & @ nwa e P e O





image9.png
POTENCIOMETRO( )





image10.png
v O (@Whatstpp X | M Acceso Cursos TecPro - julians X 3y Fased: Caja Blanca~Amarilla T X @B (124) Pulsador: Nivel ) TecPro - X | +

aprender.tdrobotica.co/courses/caja-blanca-amarilla- tecpro-grado-j/leccién/primeras-pruebas-5/ p 3

lementos

DATA HOSTED WITH ¥ BY PASTEBIN.COM - DOWNLOAD RAH - SEE ORIGINAL
~ UNBOXING 1/5

#importar Librerias
from machine import Pin, ADC
[ 11 Unboxing del Laboratorio ¥ componentes 15 min ° from tine import sleep
del Iaboratorin

def main()
D 12 Primeras Prucbas dsmin v #aeini ol pin 32 cono entrodo onotogo
pot = ADC(Pin(32))
pot.atten(ADC. ATTN_11DB)
[ 13 Componentes Externos Smin v
while(1):
O 14 Conesién con Ubidots — IoT Ol howr v #oltemor et valor del Led
pot_value - pot.read()
rint('Pot: © + str(pot_value
O 15 Recomendaciones de uso 15min v et « (pot_s 1)
#ticopo de espero
sleep(0.5)
A EVALUACION 0/1
#ruto de efecucion
¥ 21 Evaluaciin Squestions v A _name_ == *_main_":
main()
~ PROYECTOS 02
[) 31 Control de temperatura y humedad en v
cultivos con IoT
« Anterior Siguiente »

P 2D O EWNEO AT ©@ @ % & @ nwa P e O





image1.jpeg




image2.jpeg




