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Introduccion a Python

Banco de conocimiento
Para empezar

Desdeaqui puedes comenzar a programar con Python. En las siguientes partes de esta seccion
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descubes las funciones de Python en SPIKE.

Cada vez que veas este icorll'lﬂ , pulsdo para copiar el contenido del recuadro. A
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iVamos all@!

¢, Como escribun programa en Python?

Python es un lenguaje de programacion muy intuitbesado en texto. Es ideal para los

principiantes porgue es conciso y facil de leer. También es perfecto para los programadores,

porque puede utilizarse para cualquier cosa, desdieshrrollo web el desarrollo de sofare
0 para aplicaciones cientificas.

Existen solo unas pocas reglas que debes recordar al escribir comandos.

1 Como importar bibliotecas
1 Como comentar sobre el cédigo
1 Convenciones de nomenclatura

¢, Cémo importar biblioteas?

Al crear proyectos de Python, a menudo deberas importarhiiléoteca de funciones. En jerga

de programacion, una biblioteca consiste esencialmente en todos aquellos posibles
GAYINBRASY(1S&¢ 1jdzS LIHzSRS& dziAf AT FNJ LI NI ONBI NJ i
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hardware (por ejemplo motores, Hub, sensores)

from gpike import PrimeHub,

MotorPair

Estas son algunas de las bibliotecas que puedes importar.

1 App 1 Sensor de distancia
1 Hub i Sensor de color

1 Matriz de luces i Sensor dduerza
 Botones T Motor

1 Altavoz 1 Pareja de motores
1 Luz de estado del ladrillo 1 Operadores

9 Sersor de movimiento



Las bibliotecas importadas se encuentran al principio del archivo .py y deben aparecer solo una

vez en el programa.

Si no estas seguro de que bildioa debes importar, siempre puedes importar todplusible

mediante:

from apike import PrimeHub,
LightMatrix, Button,
Statuslight, ForceSensor,
MoticnSensor, Speaker,
Color3enscr, App,

Comentarios en Python

I F R £t NySI 1ljdzS§ O02YASYyOS LBRN dzy &aNYo2f2 a4l é
ejecuta como accion.

Sangria

Python distingue las mayusculas, lopasos y la sangria. Esto hace que sea mas sencillo
programar una vez que te hayas familiarizado con las reglas. Por ejemplo, hay una distincion
entre:

¢, COmo usar este banco de conocimientos?

Este banco de conocimientos esta organizado en lagesigs secciones:

1. 'y 3dzNI &t gaddla paSafuelfeiotieNtdira a medida que descubres las
funciones mas habituales utilizadas para controlar el Hub, los motores y los sensores
SPIKE. Ademés, en esta secciomraductor de bloques de palabrdas mostrard coémo
convetir bloques de palabra en cddigo Python para algunas de las funciones.

2. LalecciérPasa el ladrillacon la que puedes practicar el trabajo en equipo.

3. LaReferencia de Python para SPIKdonde encontrards descripciones de todas las

funciones (por ejemplo, pgramas de muestra) disponibles para que pruebes con ellos.
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Para descubrir y experimentar con estos programas de muestra, copialos a tu proyecto
y a continuacion modificalos y personalizalos.

Parte 1. Como programar salidas sencillas
vad | yS§0SaAril NX

Este es el Hub. Vas a crear unos cuentos programas breves para él.

1 Asegurate de haber instalado la bateria.
1 De haberla encendido pulsando el botdn central
1 Y de haberlo conectado a tu dispositivo mediante Bluetooth o USB.

¢, Como controlar lanatriz de luces?

Crea tu prime programa con Python.
B
1. Copia el siguiente cédigo presionando el icono de cJD.aen el recuadro.
2. Pega el cddigo en el panel de programacion. Este es el espacio donde escribiras tu codigo
Python. Las lineas vedes son comewnas no influiréen las acciones. Las otras lineas
son tu programa. ¢ Puedes deducir en qué consiste el primer programa?
3. Entonces, jejecutalo!

# Importa la clase PrimeHub

from spike import PrimeHub

from spike.control import wait for_seconds
# Inicializa el Hub

your_hub = PrimeHub()

# Ilumina una cara sonriente
your_hub.light matrix.show image( "HAPPY')
wait_for_seconds(5)

your_hub.light matrix.off()

Deberias verlo en accién en el Ht* % .



4. Cambia la imagen que muestra en la matriz de luces.

a. Puedescambiar&ldr N} YS G NPt RESEl aGdl!9! we €
Esto hara que se ilumine un corazén en lugar de una cara sonriente en el Hub.

b. O, silo prefieres, puedes copiar el codigo del siguiente recuadro y pegarlo tras
la Ultima linea de tu programa. Edtara que se iluimen con una cara sonriente
durante 5 segundos y que después lo haga con un corazén durante otros 5

segundos.

# Importa la clase PrimeHub

from spike import PrimeHub

from spike.control import wait for_seconds
# Inicializa el Hub

your_hub = PrimeHub()

# Ilumina una cara sonriente
your_hub.light matrix.show image( "HAFFY')
wait for seconds(S)

your_hub.light matrix.off()

# Afade otra imagen

your_hub.light matrix.show image( "HEART')
wait_for_seconds(5)

your_hub.light matrix.off()

iEnhorabuenal Acabas de escribir tu primer programa en Python. Continua para seguir

aprendiendo.
Reproduccion de pequefios pitbs ytiempo

Vamos a hacer que el Hub reproduzca algunos pitidos.

1. Sitienes un programa ahora mismo en tu panel de programacién, te recomendamos

que lo borres 0 que comiences un nuevo proyecto para continuar.
2. A continuacion, copia el siguiente cédigo epaelde programacion.

w

4. jEjecuta el programa!

5. Cambia el ritmo y el tono. Aqui tienes una manera de hacerlo.

Asegurate de tener solamente una linea de cédigo que comience con from spike import.

Os RA



Ty

T AT

¢, Como reproducir sonidos?
También puedes afadir algunos gitos para reproducir desde tu dispositivo.

1. Copia el siguiente cédigo en el padelprogramacioén. jEjecuta el programal

e

from spike import App

# Inicializa la app

gpp = App()

app.play sound('Cat Meow 1'})

2. Escoge otro sonido que reproducir o utiliza este programa.

F\\
app.play sound("Triumph®) 5
Desafio

Utiliza las funciones que has aprendido hasta ahora.
Crea un breg programa de cuanta atras algo como: 3, 2, 1, jBUUUM!

Parte 2: ¢ COmo controlar motores?
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Ahora, vamos a conectar un motor y encenderlo. Conecta un motor a uno de los puertos con
letra (por ejemplo, puerto C).



Accionar un Unico motor dwante un tiempo determinado
Vamos a hacer funcionar el motor durante 2 segundos.

1. Copiay pega este cddigo en el panel de programacion.
2. Ejecuta el programa y observa el motor.

# Inicializa el motor
motor = Motor('C")

# Gira en sentido horaric
durante 2 segundos al 75 % de
motor.run_for seconds( - ]

3. Modifica tu cédigo para cambiar la velocidad del motor y la duracién de su neatm
Por ejemplo:

motor.run_for seconds ( - i

Accionar un Unico motor unos grados determinados
Vamos a hacer que el motor se desplace 360 grados.

1. Copia el siguiente cédigo en el panel de programacion.
2. Ejecuta el programa y observa el motor.

from apike import Motor

# lnilciallza

motor = Motor('C")
# Gira el motor 360 gradcoa e
gentido horario

motor.run_for degrees | ]

3. Modifica tu cédigo para cambiar tireccion del motor mediante grados de rotacion.

Por ejemplo:
2
en sentido horario al 30 § de
motor.run_for degrees | . ]



Accionar un Unico motor hasta una posicion

PERSIE

Vamos a llevar el motor a la posicion de 0 grados desde cualquier posicion de la que te
encuentres actualmente. Su posicion viene indicada poraetador del motor.

1. Copiay pega este cbdigo en el panel de programacion.
2. Ejecuta el programa y observa el motor.

from spike import Motor

L7

wait_for seconds(l)
motor.run_to position (O,

wait_for seconds(l)
motor.run to position (20,
I

=lockwise', )

Desafio

Crea un programa corto para accionar dos motores seglritmo: algo como ambos motores
en un solo sentido, ambos en el sentido opuesto, un motor en sentido opuesto al otro jy mucho
mas!

Utiliza las funciones que has aprendido hasta ahora.



Parte 3: CoOmo usar un sensor de fuerza
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Conecta un éhsor de fuerza en el puerto B y un motor al puerto C.
Empujar, arrancar y detener
Vamos a utilizar el Sensor de fuerza para controlar el motor.

1. Copiay pega este cbdigo en el panel de programacion.
2. Ejecuta el programa vy pulsa el boton 8ehsor de fuekz

from spike import ForeceSensor, Eﬂ

Motor
# Inicializa =1 Sensor de fuerza
force sensor = ForceSensor('B')

motor = Motor('C")

motor.set_default speed (23}

force sensor.walt_until presased()
motor.start ()

force sensor.wait until released()
moTor.3top ()

3. Cambia tu codigo para descubrir otra interaccion con el sensor.

motor.set_default speed(Z3) Eﬂ
force sensor.wait_until pressed()
force sensor.wait_until released()
motor.start ()

force sensor.wait _until pressed|()
force sensor.wait_until released()

motor.stop()



Parte 4: ; Como cambiar el flujo mediante bucles y condiciones?
+1 a4 | ySO0SaArill NX
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Con un Sensor de fuerza conectado al puerto B y un motor en el puerto C, vamos aidescubr
maneras de ambiar el flujo de ejecucion del programa.

Bucle Mientras

El bucle Mientras es una estructura utilizada para repetir algo. Se usa con una condicion. El bucle
se repetira hasta que la condicién sea falsa.

True

i Falss

“~— Body of Condition

Para indicar qué se incluye el cuerpo debucle, debes aplicar sangria al texto. A continuacion
te mostramos un ejemplo.

1. Copiay pega este codigo en el panel de programacion.
2. Ejecuta el programa y pulsa el boton del Sensor de fuerza.

9



from spike import ForceSensor, Motor
# Inicializa el Sensor de fuerza, un motor y una variable
force sensor = ForceSensor{'B’)
motor = Motor('C")
count @
# Puedes pulsar cinco veces el Sensor de fuerza
motor.set default speed(Z25
while count ¢ 5:
force sensor.wait_until pressed()
motor.start()
force sensor.wait until released()
motor.stop()

count = count + 1

3. Cambia tu cédigo para descubrir otréieraccion en el sensor

from spike import ForceSensor, Motor
# Inicializa el Sensor de fuerza, un motor y una variable
force_sensor = ForceSensor('EB')
motor = Motor('C")
count = @
# Puedes pulsar cinco veces el Sensor de fuerza
motor.set_default_speed(25)
# Esta condicidn siempre serd verdadera, por lo que estard para siempre en bucle
while True:
# Mide la fuerza en newtons o como porcentaje
percentage = force_sensor.get_force_percentage()
# Utiliza la fuerza medida para arrancar el motor
motor.start(percentage)

Parte 5: Usar sensor de color
+la I yééééf\ijl- NJIX
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Conecta un Sensor de color al puerto F y dos motores a los puertos Ay E.
¢JAmarillo o violeta?
Vamos a utilizar el Sensor de color para controlar los motores.

1. Copiay pegaste codigo en el panel de pragnacion.
2. Ejecuta el programa. Preséntale al Sensor de color y observa los motores.

10



from spike import ColorSensor, Eﬁ
Motor
from apike.control import Timer
# Inicializa =l Senscr de color,
dos moTOores ¥ un cronometro
color sensor = ColorSemsor('F')
motor_a = Motor('4A"')
motor_e = Motor('E"')
timer = Timer()
# Presenta cada ladrillo de
cbserva lo gue ocurre: detectara
colores durante 30 segundos
while timer.now() < 30:
color =
color sensor.wait for new color()
if color == 'wviolet':
motor_a.run for rotations(l]
elif color == 'yellow':

motor_e.run for rotations(l)

3. Cambia tu codigo para descubrir otra interaccion con el sensor.

2

# Ezto empleara el walor Eﬁ

reflejado de los colores para
egtablecer la velocidad del
motor (amarilloc es

aproximadamente un 80 % ¥
violeta un &0 %)
while True:
coler =
color sensor.wait for new color()
percentage =
color senscor.get reflected light()
if color == '"magenta':
motor a.run for rotations(l,
percentage)
elif color == 'yellow':
motor_e.run_for rotations(l,

percentage)

11



Parte 6: ¢ Como utilizar el Sensor de Distancia?
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Conecta un Sensor de distancia aépo D y un motor al puerto C.
Mas cerca o mas lejos
Vamos a utilizar el Sensor de distancia para controlar el motor.

1. Copiay pega este cbdigo en el panel de programacion.
2. Ejecuta el programa y mueve la mano sobre ek8ede distancia.

from spike import DistanceSensor, Motor

# Inicializa el Sensor de distancia y el motor

distance_sensor = DistanceSensor('D")

motor = Motor('C")

# Mueve tu mano lentamente aproximandela a y alejandola del Sensor de distancia
while True:

distance_sensor.wait_for_distance_ farther_than(2g, 'cm') Mas alla de
motor.start()
distance sensor.wait for distance closer than(28, 'cm') Mas cerca que

motor.stop()

3. Cambia tu cdigo para descubrir otras interacciones con el sensor.

from spike import DistanceSensor, Motor
# Inicializa el Sensor de distancia y &1 motor
distance_sensor = DistanceSensor('D")
motor = Motor('C')
# Mueve tu mano lentamente aproximandola a y alejandola del Sensor de distancia;
# la velocidad del motor cambiard en funcidn de la distancia detectada
while True:

percentage = distance_sensor.get_distance_percentags()

if percentage is not None:

motor.start(188 - percentage)

12



Parte 7: ¢ Como utilizar el sensor de movimiento?
+la | ySO0Saaidl NX

Solo necesitaras el Hub, que vas a coger y a inclinar.
Detectar la posicion
Vamos a controlar la matriz de luces utilizando &is8e de movimiento del Hub.

1. Copiay pega este cbdigo en el panel de programacion.
2. Ejecuta el programa e inclina el Hub a izquierda y derecha.

from spike import PrimeHub, App
# Inicializa el Hub y la app
hub = PrimeHub()

app = App()

while True:
orientation = hub.motion_sensor.wait for_new orientation()
it orientation == 'front':

Parte delantera

hub.light matrix.show image('ASLEEP")
app.start_sound('Snoring')

elif orientation == "up’
hub.light _matrix.show image( "HAPPY')
app.start_sound( ' Triumph')

Arriba

\4

3. Cambia tu codigo para descubrir otra interaccion con el sensor.

from spike import PrimeHub, App
# Inicializa el Hub y la app

hub = PrimeHub()
app = App()
while True:

angle = abs({hub.motion_sensor.get_pitch_angle()) * 2
hub.light matrix.show image( "HAPPY', angle)

Desafio

Utiliza sensores para crear untinenento musical que pueda modular diferentes sonidos.

13



Parte 8: Conduciendo
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Necesitas una Base de conduccién. Puedes constmiodelo como tu prefieras, pero la opcién
mas sencilla es unir dos motores al Hub orientados en sentidoestos. jConecta algunas
ruedas y listo! Visita la pagina de instrucciones de construccion para inspirarte.

Moverse hacia adelante o hacia atras
Vamos a programar tu Base de conduccion para que se mueva en linea recta.

1. Copiay pega ese cbdigo en el pateprogramacion.
2. iEjecuta el programa! Asegurate de que tienes suficiente espacio para que tu Base de
conduccion se pueda mover.

from apike import MotorPair

# Inicializa la pareja de

motor pair = MotorPair('E' 'F')
# Imicializa la welocidad
predeterminada

motor pair.set default speed )

Hacer girar una Base de conduccion (giro sobnaisimo)

Axl & Sy fNySI NBOGIF LSNP ySOSaiadla 3JANFNK
YA&aY2¢®d DANI NI fsbbre.uh risno pusto. 02 Yy RdzOOA 5 v

14

I+



1. Copiay pega este codigo en el panel de programacion.

2. jEjecuta el programa! Asegurate de que tiesaficiente espacio para que tu Base de

conduccion se pueda mover.

motor pair.move tank |

left speed=:5, right speed=

3. Utiliza este cédigo para cambiar el movimiento de tu Base de aoitthu

right speed=50)

Desafio

iEste es un clasico! Programa tu Base de conduccién para que se desplace formando un

cuadrado medianteds funciones que acabas de probar.

Mas nociones basicas de Python

Al ser un lenguaje de programacién basado en texto, Python se hasartos principios que

merecen tratarse en mas detalle.

1 Flujo de ejecucion
1 Tipos de datos
1 Clases, métodos y objetos

Flujo de ejecucion

Recuerda que el cédigo en Python se ejecuta lir
I ENYSE® 9aid2 a8 RSyz2°

Hay muchasnaneras de modificar este flujo. Pc
ejemplo, siempre puedes pausar la ejecucion (
programa mediante el comando:

wait_for_seconds(1) (el nimero especificado e
el campo() se aporta en segundos). Tendra
siguiente efecto en el flujo de ejecucién.

15

Python Command 1

Flow of the program

v

Python Command 2

Flow of the program

(s}

(s}
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Python Command 1

Python Command 2
I

Flow of the program

|

[ Fa SaidNHzOGdzNI & GAFTkStasSéeé GS LISNNYAGSY Y2RATAOL
S &G NHzOG dzNI  ndeAd® la $dbilidad de Rréak I utilizar instrucciones condicionales
apropiadas. El programa comprobara si la condicion en verdaBa caso afirmativo, ejecutara

f2a O2YlIyR24a O2y(iSyAR24a Sy fI S&aGNHzOGdz2NF aATFED
Sa0NXzOGdzNy G4 SfasSeo

If/Else

Yoz Mo

!

Body of Condition

 —

Para indicar qué se incluye en el cuerpo de la condicion, debes aplicar sangria al texto.
Bucle Mientras

Elbucle Mientras es una estructura utilizada para repetir algo. Se usa con una condicién. El bucle
se repetira hasta que la coiwibn sea falsa.

16



True

l Falzs=

~—— Body of Condition

En Python, a menudo utilizamos la estructura Mientras verdadero: lo que quiere decir que
repetimosacciones indefinidamente porque la condicién es siempre verdadera.

Tipo de datos
Al usar un lenguaje de programacion basado en texto,risndue experimentar con diferentes
tipos de valores. Al principio, usaras principalmente nimeros, cadenas y listas.

1 Numeros (enteros): nimeros enteros positivos o negativos incluyendo el 0.

1 NuUmeros (flotantes): Un niamero con decimales.

my float =

print (my fleoat)

9 Listas: multiples valores combinados, siendo cada valor accesible mediante un indice. El
NYRAOS O2YASyilt 02y dzyl @Fft2NJ RS anéo

mylist = [1,2,

print (mylistc[1])

17



Clase, objetos, métodos y pardmetros
Python es un lenguaje de programacién orientado al objeto.
Asi es eamo funciona:

i En la biblioteca SPIKE, hemos definido los componentes electrénicos que puedes
programar. Los henmmagrupado en clases Un ejemplo de la clase Hub, que define todo
lo que puedes hacer con el Hub. (from spike import PrimeHub).

1 Para utilizar un&lase, tienes que crear una copia de ella. El acto de crear una copia se
RSY2YAYl GONBI NJ dzy cBoidichidd ¢ uh co@npoiehte: a S
My _own_hub_objectHub()A Mi propio objeto central.

i Ahora que has creado una copia (es decir, un objeto) de una, glaedes hacer
Ydzf GAGdzZR RS aO2ala¢g O2y Stfl o 9adtla adz2al
Los métods a veces incluyen parametros y a veces no. Por ejemplo:

# E1 método show image() cuenta con un parametro denominado “happy™

my_own_hub _object.light matrix.show_image( "HAPFY')

# El1 método stop() carece de pardmetro
motor.stop()

18

KT

aé



Traductor de bloque de palabras
Estos son los blogues de palabras mas habitusdesitidos a Python para SPIKE.

1.- Sonido de pitido.

2.- Reproducir sonido.

lay sound Cat M 1+ untild app.play sound('Cat Meow 1') @

3.- Matriz de luces K

hub.light matrix.show image ('HRPPY')
wait_ for seconds ()

hub. speaker.beep (60, 0.2) @

4 - Motor individual encendido durante ciertos segundos.

motor = Motor('A') @
motor.run for seconds(l, 73}

5.-. Motor mdltiple durante ciertos grados

@ A+E* mn (Y w fnro rotafions *

motor_a Motor("A") @
motor_e = Motor("E')

motor_a.run for rotation(l, 75)
motor_e.run for rotation(l,

6.- Desplazarse en lineaata (Base de conduccion)

@ st movement motors to A+B « @
motor_pair = MotorPair('E',
rFl}
@ move forward * for@ cm ¥ ; -
motor pair.mowve (10, 'cm')
7.- Esperar 2 segundos
wait o seconds wait_for seconds(Z) @

8.- Esperar el Sensor de fuerza

T 1 >
E— E oy | | force sensor.wait until pressed()

19




9.- Repetir 10 veces

count = 0 @
while (count < 10):

count = count + 1

huob.light matrix.write (count)

color_ sensor = Ea
ColorSensor('A')
while True:
color =
color sensor.wait for new color()
if color == 'yellow':
print({'Yellow")
else:
print ('Hot Yellow')

11-Un programa.

20
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from spike import PrimeHub, MotorPair

from spike.control import wait_for_seconds

hub

motor _pair = MotorPair('F’,

= PrimeHub()

motor_pair.set_default_speed(

# 3

hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.

light_matrix.
light_matrix.
light matrix.
light_matrix.
light_matrix.
light matrix.
light_matrix.
light_matrix.
light matrix.
light_matrix.
light_matrix.
light matrix.

off()

set_pixel
set_pixel
set_pixel
set_pixel
set_pixel

(
(
(
(
(
set_pixel(
(
(
(
(
(

1
2,
3,
5)
.J

El

2

set_pixel
set _pixel(s,
set_pixel(l,

set_pixel
set_pixel

El

El

wait_for_seconds(1)

# 2

hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.

light_matrix.
light matrix.
light_matrix.
light_matrix.
light matrix.
light_matrix.
light_matrix.
light matrix.
light_matrix.
light_matrix.
light matrix.
light_matrix.

off ()

set pixel(l,
set_pixel(2,
set_pixel(:,
set _pixel(:,
set_pixel(l,
set_pixel(2,
set _pixel(:,
set_pixel(l,
set_pixel(l,
set pixel(2,
set_pixel(:,

wait_for seconds(1)

# 1

hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.
hub.

light matrix.
light_matrix.
light_matrix.
light matrix.
light_matrix.
light_matrix.
light matrix.
light_matrix.
light_matrix.

off()

set_pixel(2,
set_pixel(l,
set pixel(2,
set_pixel(2,
set_pixel(2,
set pixel(l,
set_pixel(2,
set_pixel(:,

wait_for_seconds(1)

motor_pair.move(l12, ‘seconds')

h
Fi
&Y
)

o m

=

(SN I L

L T N N L S

[ax s ]

[an]

[N L (R S
LR I A I W W )

| = T S I L~ ]
ot Nt M N N N e A

21



Leccion 1: Pasa el ladrillo

Esta es una leccion que puedes probar en el.ddspués de completar algunos de los pasos de

fl aSO0Asy 64t NI SY ldSirezaNEHe progirados én PyihaR énluNJ § dza
contexto didactico. Esta leccidon, que emplea bloques de palabras, puedes encontrarla también

Sy 1 &aSOOA = RSH NRE | NB Qazhin 2

iQue lo disfrutes!

Objetivo clase

En esta leccién, los alumnos demostrararhatilidad a la hora de trabajar de manera eficaz y
respetuosa con diversos tipos de persona mientras utilizan Python para construir una mano
robética.

¢ Estas enlgun equipo?

5SLI2NISE Y§garlOlrs oFAfST 2dz8532aX KunBderSdjQush LIz a LJ2 |
hace tu lider?

iTenéis 5 minutos para construir una mano robdétical!

Desafio 1: Vais a elegir un lider de equipo y seguir sus indicaciones. Teng@bqjar lo mas
rapido que podais para construir:

T Una mano robdtica
También vais aecesitar siete ladrillos LEGO.

iA probar la mano robdtica!

Vais a ejecutar el programa presionando el botén izquierdo del Hub para comprobar que la
mano robdtica se erra.
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from spike import Motor, PrimeHub
# Inicializa el Hub y 21 motor
hub = PrimeHub()

motor = Motor('F"')

# Esto hard que la mano se abra una vezr para comenzar
motor.run_for_seconds(1l, 75)

while True:
# Esto hara que la mano se cierre cuando pulses 21 botdn izguierdo del Hub
hub.left_button.wait_until_pressed()
motor.set_stall _detection(Fzlse)
motor.start(-75)

# Esto hard que la mano se abra cuando pulses el botdn izquierdo del Hub
hub.left_button.wait_until_released()
motor.set_stall_detection(True)

#rrerrereeee
# Agui falta una linea de cddigo

jVosotros tenéis el control de la mano robatica!

Completa el programa para bar que tu mano robdética se abra y se cierre. Le falta un comando
que necesita para funcionar correctamente. (Pista: echa un vista a los comentarios del
programa).

iTocamover 6 ladrillos en 2 minutos!

J
g o
h\u‘k‘:l‘::::lg‘\FF 4 s

PR - -
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Cansen*® | Ttaeens -

Desafio n.° 2: Vais a elegir otro lider yeguir sus indicaciones.

Por turnos, usad la mano robdética para que lleves los ladrillos uno a uno de punto A al B.

Tres minutos para apilar todos los ladrillos posibles

elfi=oa,
- -

o .
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Desafd n.° 3: Le toca a otro lider.
Vais a seguir sus indicaciones y, por turngay la mano robética para apilar los ladrillos.
jCuidado! Si se cae la torre, tienes que reconstruirla.
Mover los ladrillos de un lugar a otro
)
Q ¢
5 Y l/’
b
[ &
“—ﬁ _ LS , Ii |
- - N »
> 9
Desafio n.° 4: Ahora, tu equip@a justarse con otro y elegir un lider.

Equipo A: Por turnos, usad la ano étiba para coger un ladrillo. Hay que encontrarse a medio
camino con el otro equipo y pasarle el ladrillo.

Equipo B: Por turnos, vais a usar solo la mano robética para agataairibb que os pase el
equipo contrario y dejarlo en el lugar que se hay@asado.

¢ Qué tal te ha ido?

Piensa lo que has hecho bien y lo que podrias haber hecho mejor.

¢ Has descubierto otras formas de mejorar tu manera de trabajar en equipo?
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App

Paia poder utilizar la aplicacién, debes inicializarla.

Ejemplo:

A continuacién te mostramos todas las funciones vinculadas a los elementos programables de
la app SPIKE.

play sound()
play_sound(nameyolume=100)

Reproduce un sonido desdédispositivo (taketa u ordenador).

El programa no continuara hasta que no se hayainado de reproducir el sonido.

Si no se encuentra ningln sonido con el nombre proporcionado, no sucedera nada.
Parametros

El nombre del sonido que se quiere reproducir.

Tipo: Cadena dedxto

Valores: Alert, Applause 1, Applause 2, Applause 3, Baagg BaBang 2, Basketball
Bounce, Big Boing, Bird, Bite, Boat Horn 1, Boat Horn 2, Bonk, Boom Cloud
Bing Bop, Bowling Strike, Burp 1, Burp 2, Burp 3, Car Accelerate 1, Car
Accelerating 2Car Horn, Car Idle, Car Reverse, Car Skid 1, Car Skid 2p08qr '
Cat Angry, Cat Happy, Cat Hiss, Cat Meow 1, Cat Meow 2, Cat Meow 3, Ca
Purring, Cat Whining, Chatter, Chirp, Clang, Clock Ticking, Clown Honk 1, C
Honk 2, Clown Honk 3, Coin, Cdll€xonnect, Crank, Crazy Laugh, Croak, Cro
Gasp, Crunch, Cuckd@ymbal Crash, Disconnect, Dog Bark 1, Dog Bark 2, D.
Bark 3, Dog Whining 1, Dog Whining 2, Doorbell 1, Doorbell 2, Doorbell 3, D
Closing, Door Creek 1, Door Creek 2, Door Handle, bockKDoor Slam 1,
Door Slam 2, Drum Roll, Dun Dun Dunnn, EmotiBremo, Fart 1, Fart 2, Fart 3,
Footsteps, Gallop, Glass Breaking, Glug, Goal Cheer, Gong, Growl, Grunt,
Hammer Hit, Head Shake, High Whoosh, Jump, Jungle Frogs, Laser 1, Lase
Laser 3lLaughing Baby 1, Laughing Baby 2, Laughing Boy, Laughing Crowd
Laughing Crowd 2, Laughing Girl, Laughing Male, Lose, Low Boing, Low Sq
Low Whoosh, Magic Spell, Male Jump 1, Male Jump 2, Moo, Ocean Wave, |
Orchestra Tuning, Party Blower, Pewig?Pong Hit, Plane Flying By, Plane Mo
Running, Plane StartinBJuck, Police Siren 1, Police Siren 2, Police Siren 3, F
Rain, Ricochet, Rimshot, Ring Tone, Rip, Robot 1, Robot 2, Robot 3, Rocke
Explosion Rumble, Rooster, Scrambling Feet, Scr8eelgulls, Service
Announcement, Sewing Machine, Ship Bell, Siistle, Skid, Slide Whistle 1,
Slide Whistle 2, Sneaker Squeak, Snoring, Snort, Space Ambience, Space F
Space Noise, Splash, Sport Whistle 1, Sport Whistle 2, Squeaky Toy, Squist
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Suction Cup, Tada, Telephone Ring 2, Telephone Ring, Telepag@ri3,
Teleport, Tennis Hit, Thunder Storm, Toliet Flush, Toy Honk, Toy Zing, Traff
Train Breaks, Train Horn 1, Train Horn 2, Train Horn 3, Train On Tracks, Tre
Signal 1, Train Sigh2, Train Start, Train Whistle, Triumph, Tropical Birds, Wa
Water Drop, Whistle Thump, Whiz 1, Whiz 2, Window Breaks, Win, Wobble,
Wood Tap, Zip

Valor predeterminado: Sin valor

Volumen: El volume al queesreproducira el sonido.
Tipo: Entero (nUmeo entero positivo 0 negativo, incluido el 0.
Valores: 0 a100%

Errores

TypeError El nombre no es una cadena o el volumen no es un nimero entero.
RuntimeError La aplicacion SPIKE se ha desconectado del Hub

Ejemplo:

start_sound()
start_sound(name,ume=100)

Comienza a reproducir un sonido desdealispositivo (tableta u ordenador).

El programa no esperara hasta que el sonido termine de reproducirse antes de seguir el
siguiente comando.

Si no se encuentra ningun sonido con el nombre proporcionaslsynedera nada.
Parametros
El nombre del sonido quse quiere reproducir.

Tipo: Cadena de texto

Valores: Alert, Applause 1, Applause 2, Applause 3, Baa, Bang 1, Bang 2, Basketball
Bounce, Big Boing, Bird, Bite, Boat Horn 1, Boat Horn 2, Bonk, BoomEopd
Bing Bop, Bowling Strike, Burp 1, Burp 2, Burp 3, Car Accelerate 1, Car
Accelerating 2, Car Horn, Qdle, Car Reverse, Car Skid 1, Car Skid 2, Car Vr
Cat Angry, Cat Happy, Cat Hiss, Cat Meow 1, Cat Meow 2, Cat Meow 3, Ca
Purring, Cat Whining;hatter, Chirp, Clang, Clock Ticking, Clown Honk 1, Clo
Honk 2, Clown Honk 3, Coin, Collect, ConnechlCrazy Laugh, Croak, Crow
Gasp, Crunch, Cuckoo, Cymbal Crash, Disconnect, Dog Bark 1, Dog Bark 2
Bark 3, Dog Whining 1, Dog Whining 2, Detirb, Doorbell 2, Doorbell 3, Door
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Closing, Door Creek 1, Door Creek 2, Door Handle, Door Knock, Dodr Slam
Door Slam 2, Drum Roll, Dun Dun Dunnn, Emotional Piano, Fart 1, Fart 2, F
Footsteps, Gallop, Glass Breaking, Glug, Goal Cheer, Gong, &@row|,
Hammer Hit, Head Shake, High Whoosh, Jump, Jungle Frogs, Laser 1, Lase
Laser 3, Laughing Babylhughing Baby 2, Laughing Boy, Laughing Crowd 1,
Laughing Crowd 2, Laughing Girl, Laughing Male, Lose, Low Boing, Low Sq
Low Whoosh, Magic SpeMale Jump 1, Male Jump 2, Moo, Ocean Wave, Oo
Orchestra Tuning, Party Blower, Pew, Ping Pong Hitefdlying By, Plane Moto
Running, Plane Starting, Pluck, Police Siren 1, Police Siren 2, Police Siren 3
Rain, Ricochet, Rimshot, Ring TdRip, Robot 1, Robot 2, Robot 3, Rocket
Explosion Rumble, Rooster, Scrambling Feet, Screech, Seaguite Serv
Announcement, Sewing Machine, Ship Bell, Siren Whistle, Skid, Slide Whist
Slide Whistle 2, Sneaker Squeak, Snoring, Snort, Space Ambjeane F§/by,
Space Noise, Splash, Sport Whistle 1, Sport Whistle 2, Squeaky Toy, Squist
Suction Cup, Ta, Telephone Ring 2, Telephone Ring, Teleport 2, Teleport 3
Teleport, Tennis Hit, Thunder Storm, Toliet Flush, Toy Honk, Toy Zing, Traff
Train Beaks, Train Horn 1, Train Horn 2, Train Horn 3, Train On Tracks, Trai
Signal 1, Train Signal 2, TrainrGtarain Whistle, Triumph, Tropical Birds, Wan
Water Drop, Whistle Thump, Whiz 1, Whiz 2, Window Breaks, Win, Wobble,
Wood Tap, Zip

Valor predeerminado:  Sin valor

Volumen:
Tipo:
Valores:

Errores

TypeError

El volume al queesreproducira el sonido.
Entero (nUmero enter@ositivo o negativo, incluido el 0.
0 a 100%

El nombre no es una cadena o el volumen no es un nidmero entero.

RuntimeError La aplicaciéon SPIKE se ha desconectado del Hub

Ejemplo:
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Botones

A continuacién tanostramos todas las funciones vinculadas a los botones programables (por
ejemplo, los botones izquierdo y derecho) del Hub de SPIKE Prime.

Eventos
wait_until_pressed()

Espera hasta que seagsiona el botén.
Ejemplo:

1 from spike import PrimeHub

hub = PrimeHub()

6 # un pitido cada vez gque se presiona el botén izquierdo

8 while True:

g hub.left button.wait until pressed()
16 hub.speaker.start_beep()

11 hub.left button.wait_until released()
12 hub.speaker.stop()

wait_until_released()
Esperéhasta que se suelta el botdn.

Ejemplo:

=

from spike import PrimeHub

hub = PrimeHub()

[ IS R VR R 8

(%]

# un pitido cada vez que se presiona el botdn

.|

while True:
hub.left button.walt until pressed()
hub.speaker.start_beep()
hub.left button.wait until released()
hub.speaker.stop()

ca

[La]

k

= &

L
L
L

(=]

was_pressed()
Comprueba si seahpresionado el boton desde la Gltima vez que se emple6 este método.

Una vez que este método indique un¥ 2 NJ RS G JSNRIF RSNR¢(X St o025y R
de nuevo antes de queste método indique nuevamente un valor de verdadero.
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Indica
Si se ha presionado el botén, de los contrario.
Tipo:Booleano

Valores:True or False

Ejemplo:
h.\
from apike import PrimeHub I
from apike.control import
wait_for seconds
hub = PrimeHub ()
while True:
wait for seconds(5)
hub.left button.was pressed(]):
Medidas
is_presed()
Comprueba si se presionalmton.
Indica
G+ SNRI RIMBEA A2y 1a$t 02Gs5y% RS
Tipo:Booleano
Valores:True or False
Ejemplo:

hub = PrimeHub ()

if hub.left button.is pregsed():

29
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Sensor de color
Para poder utilizar el Sensor de color, debes inicializarlo.

Ejemplo:

Ty
from apike import Color3ensor

T Car o Az e e
=113 ae Color

color = ColorSensor('E')

A contiruaciéon te mostramos todas las funciones vinculad&eakor de color.

Medidas

get_color()

Obtiene el color detectadoeduna superficie.

Indica

Nombre del color.

Tipo: Cadena (Texto)

ValoresWo f I 01 QX Q@A 2f S QX QoR WFBSMEFYCRY SO INE Sy Qr Qe St
Errores

RuntimeError

El sensor se haedconectado del puerto.

Ejemplo:

By
from spike import ColorSensor

paper scanner = ColorSenscor('E')

color = paper scanner.get color ()

if color == 'red':
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get_ambient_light()
Obtiene la intensidad delluz ambiental.

Esto hace que el Sensor de color cambie de modo, lo que puede afectar a tu programa de formas
inesperadas. Por ejepio, cuando el Sensor de color estd en moé@oluz ambiente no puede
detectar colores.

Indica

La intensidad d&uz ambiente.

Tipo:entero (nUmero entero positivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:0 a 100%

Errores

RuntimeError

El sensor se haedconectadalel puerto.

get_refleted_light()
Obtiene la intensidad deit reflejada.

Indica

La intensidad de luz reflejada.

Tipo: Entero (NUmero entero positivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:0 a 100%

Errores

RuntimeError

El sensor se haedconectado del puerto.

get_rgb_intersity()
Obtiene la intensidad deolor rojo, verde, azul y la intensidad global.

Indica

Tipo:tupla de int ( EnPython, unauplaes un conjunto ordenado e inmutable de
elementos del mismo o diferente tipo.

Valores:Red, green, blue ahoveral Intensity (01024) Intensidad general.
Errores

RuntimeError

El sensor se haedconectado del puerto.
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get_red()
Obtiene la intensidad del color rojo.

Indica

Tipo: Entero(nimero entero @sitivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:0 a 1024

Errores

RuntimeError

El sensor se haedconectado del puerto.

get _green()
Obtiene la intensidad debtor verde.

Indica

Tipo: Entero(nimero entero positivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:0 a 1024°

Errores

RuntimeError

El sensor se haedconectado del puerto.

get_blud)

obtiene la intensidad delator azul

Indica

Tipo: Entero (niUmero entero positivo o negativo incluyendo 0)
Valores:0 a 1024

Errores

RuntimeError

El sensor se haedconectado del puerto.

Eventos

wait_until_color()
wait_until_color(color)

Espera hasta quel &nsor de color detecta el color especificado.
Pardmetros

Color

El nombre del color

Tipo:
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Cadena (texto)

ValoresWy SINE2 QY YDA ATOSIQASNR I QUZf QYR NAf f 2 QZ QNP 22 QI Q
Valor predeterminadosin valor pedeterminado.

Errores

TypekEror

El color no esna cadena o Ninguno.

ValueError

El color no esnp de los valores permitidos

Runtime

El sensor se haedconectado del puerto.

Ejemplo:
from apike import ColorSensor it
color senscr = ColorSenasor('L')
color senscr.wait until color('blue')

wait_for_new_color()

Acciones

light_up_all()
light_up_all(brightness=100)

llumina todas las lusedel Sensor de color con un brillo especificado.

Esto hace que el Sensor de color cambie de modo, lo que puede afectar a tu programa de
formas inesperada$?or ejemplo, cuando el Sensor de color esta edarde iluminacién no
puede detectar colores.

Paranetros

Brighness

El brillo deseado de las luces en el sensor de color.
Tipo:0 a 100% (O es apagado y 100 es brillo completo)

Valor predeterminado:100%
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Errores

TypeError

El brillo no es un numerentero.
RuntimeError

El sensor se ha desconectado del poer

Ejemplo:
B
from apike import Color3ensor
color _sengor = ColorSensor('4A')
color senscr.light up all()
color senscor.light up all({Q)
light_up()

light_up(light_1,light_2,ight_3)
Establece el brillo de$ luces individuales en el Sensor de color.

Esto hace que el Sensor de color cambie de modo, lo que puede af¢gtarograma de formas
inesperadas. Por ejemplo, cuangbSensor de color estda en modo de iluminaciéon no puede
detectar colores.

Pardmetros

light_1

El brillo deseadoella luz 1.

Tipo:entero (nUmero entero positivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:0a 100% (0 es apagado y 100 es brillo completo)
Valor predgerminado: 100%

light_2

El brillo deseadoella luz 2.

Tipo:entero (nimero entero positivo o negativo, incluyendo 0)
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Valores:0 a 100% (0 es apagado y 100 es brillo completo)
Valor predeterminado:100%

light_3

El brillo deseadoella luz 3.

Tipo:entero (imero entero positivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:0 a 100% (0 es apagado y 100 es brillo completo)
Valor predeterminado:100%

Errores

TypeError

Light_1, light_2 o light3 no son enteros.

RuntimeError

El sensor se ha desconectado del puerto

Ejemplo:

from spike import ColorSensor

color sengor = ColorSenscr('d')

# Enciende una luz (light 2} en =1 5ensor de color co
color sensor.light up(Q, , 0)
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Sensor de distancia
Para poder utilizar el Sensor de distancia debes inicializarlo.

Ejemplo:

.,
B

from apike inmport DistanceSenacr

= Caens

111li-1al1l1sd ©1 2 L i

A9 2t aned s
dlstancla

distance = DistanceSensor('4A')

A continuacion te mostramos todas las funciones vinculadas al Sendmtatecia.

Acciones

light_up_all()
light_up_all(brightness=100)

llumina todas las kes @&l Sensor de distancia con el brillo especificado.
Parametros

Brightness

El brillo especificado dedlas las luces.

Tipo:entero (nUmero entero positivo negativo, incluyendo 0)
Valores:0 a 100% (0 es apagado y 100 es brillo completo.
Valor predeteminado: 100

Errores

TypeError

El brillo no es un numero.

RuntimeError

El sensor se haedconectado del puerto.

Ejemplo:

from spike import

DistancesSensor

DistanceSensor ("A'")
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distance_ sensor.light up all({l)

light_up()
light_up(right_top, left_top, right_bottom, left_bottom)

Establece el brillo&llas luces individuales en el Sensor dgagticia.
Tipo:entero (nimero positivo o negativo, incluyendo 0)

Valores 0 a 100% (0 es apagag@dd00 es brillo completo

Valor predeterminado:100

Parametros

right_top

El brillo de ladz sobre la parte derecha del Sensor de distancia.
Tipo:entero (nimeo positivo o negativo, incluyendo 0)

Valores 0 a 100% (0 es apagag@dd 00 es brillo completo)

Valor predeterminado:100

left_top

Elbrillo de la diz debajo de parte derecha del Sensor de distancia.
Tipo:entero (nUmero positivo 0 negativo, incluyendo 0)
Valores 0 a 100% (O es apagagd 00 es brillo completo)

Valor predeterminado:100

right_bottom

El brillo de ladz por debajo de lparte izquierda del Sensor a distancia.
Tipo:entero (nimero positivo 0 negativo, incluyendo 0)
Valores 0 a 100% (O es agadoy 100 es brillo completo)

Valor predeterminado:100

left_bottom

El brillo de ladz por debajo de la parte izquierda del Sersdistancia.
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Tipo:entero (nUmero positivo 0 hegativo, incluyendo 0)
Valores 0 a 100% (0 es apagagdd 00 es brillo compto)

Valor predeterminado:100

Errores

TypeError

Right_top, left_top, ight_bottom, left_bottom no es un namero.
RuntimeError

El sensor se haedconectado del puerto.

Ejemplo:
o
from spike import !
DistanceSensor
distance sensor =
DistanceSensor("aA')
# Enciende les luces superiores
A San o r = A==
distance_sensor.light_up( .
r ' !
Medidas

get_distancecm()
get_distance_cm(short_range=false)

Obtiene la distaoia medida a centimetros.
Parametros
Short_range

Si se debe utilizar o no el modo de corto alcance. El modorte alcance aumenta la precision
pero solo puede detectar los objetos cercanos.

Tipo:Boolean
Valores:Verdadero dalso
Valor predeterminadoFalso
Indica

[ RA&GHYOALF YSRAREF 2 GyAy3dzlé ar Sadl y2
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Tipo:flotante (nimero decimal)
Valores:0 hasta 200m

Errores

TypeError

Short_range no eBoolean
RuntimeError

El sensor se haedconectado del puerto

Ejemplo:

[Y

from spike import DistanceSensor

[TV W)

4 # Inicializa el Sensor de distancia

6 wall detector = DistanceSensor('E")

9 # Mide las distancias entre el Sensor de distancia y un objeto en centimetros o pulgadas.
18

11 dist_cm = wall_detector.get_distance_cm()

12 dist_inches = wall_detector.get_distance_inches()

13
15 # Traslada ambos resultados a la consola
17 print('cm:", dist_cm, 'Inches:’', dist_inches)

18

get_distance_inchd€s
get_distance_inches(short_range=false)

Obtiene la distacia media en pulgadas.
Pardmetros
short_range

Si se deb utilizar o no el modo corto alcance. El modo de corto alcance aumenta la precision
pero solo puede detectar los objetos cercanos.

Tipo:Bookan
Valores:Verdadero dalso
Valor predeterminadoFalso

Indica

(s}
¢
(s}
-<

(p))
¢

La distanciamedida@ y A y 3 dzy | ¢ & A asS Lidz

0p}
ax
cn
<,
No

Tipo:flotante (nUmero decimal)

Valores:cualquier valor entre 0y 79

39



Errores

TypeError

Short_range no eBoolean
RuntimeError

El £nsor se ha elsconectado del puerto

get_distance_percentage()
get_dstnce_percentage(short_range=False)

Obtiene la distancia medidangorcentaje.
Pardmetros

short_range

Si se debe utilizar 0 no el modo de corta alcance. El modo de corto alcance aunpeatasian

pero solo puede detectar los objetos cercanos.

Tipo:Bodean

Valores:Verdadero dalso

Valor predeterminadoFalso

Indica

[ RAAGFYOAlF YSRARI | ayAy3dz/l ¢
Tipo:entero (nUmero entero positivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:Verdadero o Falso

Valor predeterminado: Falso

Indica

[ RAAGFYOAlF YSRARI 2 ayAy3dz/l ¢
Tipo:entero (nUmero entero positivo 0 negativo, incluyendo 0)
Valores:Cualquier valor entre 0 y 100.

Errores

TypeError

Short_range a esBoolean.

RuntimeError

El sensor se haedconectado del puerto
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Eventos

wait_for_distance_farther_than()
GLAGUTF2NPRAAGE yOSUYTFENIKSNYWGIGKFYORAAGEYOSSE dzy AlT ¢

Espera hasta que lasgiancia medida sea mayor que la distancia.
Parametios

distance

La distancia objetivo que se debe detectar del sensor a un objeto.
Tipo:float (nimero decimal)

Valores:cualquier valor.

Valor predeterminadosin valor pedeterminado.

unit

Unidad de medida de la distancia.

Tipo: cadena (texto)

ValoresWO U RY Q2 Q

Valor predeterminado:cm

short_range

Si se debe utilizar o no el modo de corto alcance. El mod de corto alcance aumenta la precisiéon
pero solo puede detectar los objetos cercanos.

Tipo:boolean

Valores:Verdadero o falso

Valor predeterminadofal®

Errores

TypeError

La distancia no esnunumero o la unidad no es una cadena o short_range no es un booleano.
ValueError

Unidad no es unoellos valores permitidos.

RuntimeError

El sensor se ha desconectado del puerto.

Ejemplo:
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from apike import DistanceSenscr

while True:

(T3

Mas lejos

distance_sensor.wait_for_distance_ farther than(il,

L Ae oamrese e e
L CICLII LIy, LUl Tadllipxl o,

distance sensor.wait for distance closer than|

T e 1
L 1

e e

wait_for_distance_cker_than()

GLAGUWTF2NYRAAZGH yOSYOt 28 SNWGKI yORAAGE YOS

oo s
al

r

Mas cerca

Espera hasta que lastiancia medida sea menor que la distancia.

Parametros

distance

La distancia objetivo que siebe detectar del sensor a un objeto.

Tipo:float (nimero deanal)

Valores:cualquier valor.

Valor predeterminadosin valor pedeterminado.
unit

Unidad de medida de la distancia.

Tipo: cadena (texto)

ValoresWOY QX QAYy Q3> Q: Q

Valor predeterminadocm

short_range

Si se debe utilizar o no el modo de corto alcance. H deocorto alcance aumenta la precision

pero solo puede detectar los objetos cercanos.
Tipo:boolean

Valores:Verdadero o falso

Valor predeterminadoFalso

Errores

TypeError

La distancia no esnnumero o la unidad no es una cadena o short_range no esaledno.
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ValueError

Unidad no es unoallos valores permitidgshort_range no es un booleano.
RuntimeError

El sensor se ha desconectado del puerto.

Ejemplo:

distance sensor = DistanceSensor('4A')

while True:

distance sensor.wait for distaence farther than(2l,

r

Sersor de fuerza
Para poder utilizar el Sensor de fuerza, debes inicializarlo.

Ejemplo:

By

By
from spike import ForeceSensor I
# Inicializa el sensocr de fuerza
force = ForceSensor('E')

A contnuaciéon te mostramos todas las funciones vinculadas al Sensor de fuerza.

Medidas

is_pressed()
Comprueba si se presionatemtén del sensor.

Indica

GOSNRFRSNRE aA a5 LINBai2yl St oz2dsyo
Tipo:booleano

Valores:True or false

Errores
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RuntimeError
El sensor déuerza & ha desconectado del pueto.

Ejemplo:

from apike import ForoeSensor

o T

if door bell.is pressed():
rint ("Hellc!")
get_force_newton()
Obtiene la fuerza enawtons
Indica
La fuerza medida en newtons.
Tipo:flotante (nimero decimal)
Valores:Entre 0y 10
Errores
RuntimeError
El sensor de fuerza$a desconectado del puert
Ejemplo:
from apike import Forcedensor
door_bell = ForceSensor('E'}

newtons = door_bell.get_force newton ()

percentage = door bell.get force percentage ()
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# Traslada ambos resultados
print('H:", newtons, '="', percentage, "'%'})
# Comprueba =2i se presicna el Senscr de fuerza

get_force_percentage()
Obtiene la fuerza medidaomo un porcentaje de la fuerza maxima.

Indica

La fuerza medida eporcentaje.

Tipo:entero (nUmero positivo 0 hegativo, incluyendo 0)
Valores:entre 0¢ 100%

Errores

RuntimeError

El sensor déuerza se ha desconectado del puerto

Eventos

wait_until_pressed()
Espera hasta que segsiona el Sensor de fuerza.

Errores
RuntimeError
El sensor se haedconectado del puerto

Ejemplo:

from spike import ForceSensor

force sensor = ForceSensor('4')

force sensor.wait until pressed()

for example start A motor

force sensor.wait until released ()

i A~ zcmething, for example, st

45



wait_until_released()
Espera hasta que se liberbSensor de fueez

Errores
RuntimeError
El sensor se haedconectado del puerto

Ejemplo:

from spike import ForceSensor
force =ensor = ForceSensor("XA')
hile True
force sensor.wait until pressed()
$ do something, for example, 3tart Otor
force_sensor.walt_until released()
$ do 3 thing, for 8 gtop & tor

Matriz de luces

A continuacion te mostramo®stlas lafunciones vinculadas a la matriz de luces del Hub de
SPIKE Prime.

Acciones

show_image()
show_image(image, brightness=100)

Muetrauna imagen end matriz de luces.
Parametros

Image

Nombre de lamagen.

Tipo: Cadena (texto)

Valores: ANGRY, ARROWARROW_N, ARROW_NE, ARROW_NW, ARROW_S,
ARROW_SE, ARROW_SW, ARROW_W, ASLEEP, BUTTERFLY, CHESS
CLOCK1, CLOCK10, CLOCK11, CLOCKK2, CLOCKS, CLOCK4, CLOCKE
CLOCKG6, CLOCK7, CLOCKS8, CLOCK9, CONFUSED, COW, DIAMOND,
DIAMOND_SMALL, DUCK, FABULOUSTGEIBAFFE, GO_RIGHT, GO_LE
GO_UP, GO_DOWN, HAPPY, HEART, HEART_SMALL, HOUSE, MEH,
MUSIC_CROTCHET, MUSIC_QUAVER, MUSIC_QUAVERSAD, PA
PITCHFORK, RABBIT, ROLLERSKATE, SAD, SILLY, SKULL, SMILE, SN.
SQUARE_SMALL, STICKFIGURE, SURPRIHHD, IMWRGET, TORTOISE,
TRIANGLE, TRIANGLE_LEFT, TSHIRT, UMBRELLA, XMAS, YES
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Valor predeterminado:Sn valor predeterminado

Brightness

Brillo de la imagen

Tipo:entero (nimero entero positivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:0 a 100%

Valor predeterminado:100

Errores

TypeError

La imagen no es una cadena o el brillo no es un nimero entero.
ValueError

Imagen no es uno de los valores peildos

Ejemplo:
from spike
from apike.c
hub = PrimeHub()
hub.light matrix.show image ('HRPPY')
wait_for seconds(3)
hub.light matrix.show_image ("ASLEEP')
wait_for seconds(3)
set_pixel()

set_pixel(xy,brightness=100)

Establece el brilloelun pixel (uno déos 25 LED) de la matriz de luces.
Parametros

X

Posicién del pixel contando desde la izquierda.

Tipo:entero (nUmero entero positivo 0 negativo, incluyendo 0)
Valores:1 a5

Valor predeterminadosin valor predeterminado.

y

Posicion del pixel contando desth izquierda.

Tipo:entero (nUmero entero positivo o negativo, incluyendo 0)
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Valores:1 a5

Valor predeterminado:sin valor predeterminado
Brigtness

Brillodel pixel

Tipo:entero (NUmero entero positivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:1 a 100%

Valor predeterminado:100

Errores

TypeError

(%, y) el brillo no es un numero entero.
ValueError

(x,y) no esté dentro del rango permitido detD

Ejemplo:
from spike import PrimeHub 3
hub = PrimeHub ()
hub.light matrix.set pixel(l, 4)

write()

write(text)

Escribe texto en la Matriz de luces, letra a letra desplazandoderdeha a izquierda.
Tu programa no continuara hasta que no se hayan mostrado todas las letras.
Pardmetros

text

Texto que se quiere escribir.

Tipo: cadena (texto)

Valores:Cualaiier texto.

Valor predeterminado:Sin valor predeterminado

Ejemplo:
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from apike import PrimeHub

hub = PrimeHub ()

hub.light matrix.write('Hell

i
1
E
]

m
i
I

m

hub.light matrix.write('l")

off()
Apaga todos los pixeles de la matriz de luces.

Ejemplo:

from apike import PrimeHub
hub = PrimeHub ()

hub.light matrix.off ()
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Funciones matematicas

El médulo matemético ofrece algunas funciones matematicas basicas para trabajar con nimeros
en pwuto flotante.

acos()
acosh()
asin()
asinh()
atan()
atan2()
atanh()
ceil()
copysign()
cos()
cosh()
degrees()
erf()
erfc()
exp()
expml()
fabs()
floor()
fmod()

frexp()

gamma()
isfinite()
isinf()
isnan()
ldexp()
lgammay()
log()
l0g10()
log2()
modf()

pow()
radians()
sin()
sinh()
sqrt()
tan()
tanh()
trunc()

acos(x) Indica el coseno inverso de x.

acosh(x)Iindica el coseno hiperbdlico inverso de x.

asin(x)Indica el seno de x.

asinh(x)Indica el seno hiperbélico de x.

atan(x) Indica la tangente inversa de

atan2(y,x)Indica el valor principal de tangente inversa de y/x
atanh(x)Indica la tangente hiperbdlica de x.

ceil(x)Indica un entero, redonde&ndose x al infinito positivo.
copysign(x,y)ndica x con el signo de

cos(x)Indica el coseno de x.

cosh(} Indica el coseno hiperbdlico de x.

degrees(x)ndica xradianes convertidoa grados.

erf(x) Indica la funcion de error de x.

erfc(x)Indica la funcién de error complemeniarde x.

exp(x)Indica la exponencial de x.

expml(x)indica exp(x} 1.

fabs(x)Indica el valor absoluto de x.

floor(x) Indica un entero, redondeandose X al infinito negativo.
fmod(x,y)Indica el resto de xly.

frexp(x)

Descompone un numero en punftptante en su mantisa y su exponente.
valor indicado es la tupla (m,e), de tal manera que x == m*2**e exactami
Si x == 0 entonces la funcién indica (0,0 0), de lo contrario se mantie
relacion 0,5 <=las(m) <1.

gamma(x)indica la fun@dn gamma de x.

isfinite)L Yy RA O 4 OSNRI RSNRé &A E Sa 7T,
isinffx)LY RA OF a@SNRI RSNR¢ aix E Sa
isnan(x)L Y RA Ol G« OSNRIFRSNRé &aA E Sa dzy
Idexp(x, exp)indica x * (2**exp)

lgamma(x)Indica el logaritmo natural de la funcion gamma de x.
log(x)Indica el logaritmo na de x.

log10(x)Indica el logaritmo de base 10 de x.

log2(x)Indica el logaritmo de base 2 de x.

modf(x)

Indica una tupla de dos numeros erurpio flotante, siendo las parte
fraccionaria e integral de x. Ambos valores indicados tienen el mismo sign
X.

pow(x,y)Indica x a la potencia de y.

radians(x)Indica x grados convertidos a radianes

sin(x)Indica el seno de.

sinh(x)Indica el seno hiperbdlico de x.

sqrt(x) Indica la raiz cuadrada de x.

tan(x) Indica la tangente de x.

tanh(x) Indica la tangente hiperbdlica de x.

trunc(x) Indica un en¢ro, redondeandolo x a O.
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Sensor de movimiento

A continuacion te mostramos todas las funciones vinculadas al Sdaswrovimiento, que
combina un acelerémetro de tres ejes y un sensor giroscéopico de tres ejes en el Hub.

Eventos

was_gesire()
was_gesture(gesture)

Comprueba si ska producido n gesto desde la Ultima vez que se utilizd was_gesture() o desde
el principio del programa (en el primer uso).

Parametros

gesture

El nombre del gsto.

Tipo: cadena (texto)

Valores:se agita, se togase toca dos veces, cae, ninguno.
Valor predeterminado:Sin valor pedeterminado.
Errores

TypeError

El gesto no es un String.

ValueError

El gesto no es uno de los valores permitidos.
Indica

d + SNRI RS NE & hapioduido de3de dallilimadez queenpled was_gesture(), de
los contrario falso.

Tipo: booleano
Valores:True or false

Ejemplo:

o o ani k= import :-..-.'...,.='_]u_'b

from spike.control import wait for seconds
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wait_for seconds(3)

if hub.motion 3enscr.was3_gesture('shaken'

El Hub se agitdlgin tiempo en los ultimos 5 segundos.

wait_for_new_gesture()
Espera hasta que sequuce unnuevo gesto.

Indica

El nuevo gesto.

Tipo: cadera (texto)

+ f 2ABBRYSWQS Wil LInnSSROTS QPR 2f dioAf yS3 Q
W IAGERI QBQ (24T OR 2 6

Ejemplo:

from apike import PrimeHub

hub = PrimeHub ()

gesture = hub.motion sensor.wait for new gesgture ()
if geature == 'shaken':
elif gesture = 't

gpped':

wait_for_new_orintation()
Espera hasta que cambgadrientacion del Hub.

La primera vezjue se emplee este método indicar4 inmediatameetevalor actual. Luego,
emplear este método bloqueara el programa hasta que la orientacién del Hub haya cambiado
desde la ultima vez que se empled este método.

Indica

La nueva orientacion del Hub.

Tipo: cacena (texto)

ValoresWF N2 vy (i Q3 Q0 |eli§REXTAA NAASHKRZAGRY/SXE Q

Pl
N

WL NI S P&te tragetdSNG DR B E RTIOA T |j dZA SNR2 QX Qf | R2

Ejemplo:
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from apike impocrt PrimeHub

hub = PrimeHub ()

orientation = hub.motion gensor.wait for new orientation ()
if orientation == 'lefcside’:

4 Al ommE e T

elif orientation == 'rightside':
# do another thing

Medidas

get_orientation()
Obtiene la orientacion del .

Indica

La orientaciéractual del Hub.

Tipo: cadena (texto)

ValoresWTFNR Yy T QHOMEIORQ Yy QX Qf STGAARSQIQONAIKGEAARSQ
WL NI S RS S yili NINGININGOOAXMIF 6 F 22 QX Qf | R2 AT |lj dzA SNR

Ejemplo

from spike impor

1 il T LML L

if hub.motion sensor.get orientation() == "front':

L Ae oaeres e e

get_gesture()
Obtiene el dltimo gestoetectado.

Indica

El gesto.

Tipo: cadena (texto)

ValoresWa Kl 1 Sy Qs Qi I LRIBSR@ETIORE2 363 S ( + LILIS
WE3AGER2Q2Q02OHRRENDOR26t S (21 dzSQsQ

Ejemplo

from apike import PrimeHub
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while True:
if hub.motion_ sensor.get_gesture() == 'falling':

print("Aagh!'"™)

get_roll_angle()
Obtiene el angulo delabeo del Hub.

a!flo6S2¢ Sa fI NRGFOAsy Sy G2Ny2 |t S2S I yiSNA:
GDdzA 3 RFé¢ Sa fF NRBUGOI OAsiof(vedtigd). 2 Ny 2 |t S2$8 &dzLISNJ
G/ 6S0S8S2¢ Sy tI NERIGI Cersco (tBagsveis@)Ny 2 |t S28 AT lj dzA ¢
Indica
El alebeo de girogpecifcado en grados.
Tipo: Entero (niUmero entero positivo negativo, incluyendo 0)
Valores:-180 hasta 180.
Ejemplo

from apike import PrimeHub )

hub = PrimeHub ()

if hub.motion sensor.get roll angle(}] >
get_pitch_angle()
Ohtiene el angulo deabeceo del Hub.
G/ 65S0S8S2¢ Sy tI NERIGI Qersco (tBagsveis@)Ny 2 |t S28 AT lj dzA ¢
a!floS2¢ Sa fI NRGFOAsy Sy G2Ny2 |t S2S I yiSNA:
GDdZA 3l RIF¢é¢ Sa fF NRBUOI OAsiof (védtigd). 1 2 Ny 2 |t S2S &adzLJSNJ
Indica

Eldngulo de cabeceo especificado en grados.
Tipo: Entero (nUmero entero positivo imegativo, incluyendo 0)
Valores:-180 hasta 180.

Ejemplo

from apike import PrimeHub
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if hub.motion sensor.get pitch angle () >

get_yaw_angle()
Obtiene el angulde guifada del Hub.

t 1 NE lidr Oinfaiof (veltigd). G 2 NI/ 2
f 1 NERGLI Gersctfo (tBagsveiap N/ 2
I NRGFOAsYy Sy (2Ny2

El angulo de guifiada expresado en grados.
Tipo: Entero (nUmero entero @sitivo o negativo, incluyendo 0)

Valores:-180 hasta 180.

Ejemplo
from apike import PrimeHub ?
hub = PrimeHub ()
if hub.motion 3ensor.get_yaw angle() >
Ajustes
reset_yaw_angle()
Establece el angulo de quifiad@.a
Ejemplo:
e

from spike import PrimeHub
hub = PrimeHub()
hub.motion sensor.redet_yaw_angle ()

angle = hub.motion sensor.get yaw angle ()
print{'"Angle:"', angle)
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Parejas de motor
Los objetos de pareja de motor se utilizan para controlar dos motores simultdneamente en
direcdones opuestas.

Para poder utilizar las funciones de pareja de motor, defie&lizar los dos motores.

Ejemplo:

-------

Acciones

move()
moved  Y2dzy i dzyAdGr QOYQs aGdSSNRy3aIrns aLISSRIb2ySo

Enciende simultaneamente logsimotores para desplazar una base de coniduncc

Un valor de direccién = 0 hace que la Base de conduccidesptace en linea recta. Los nimeros
negativos hacen que la Base de conduccién gire hacia la izquierda. Los nimeros positivos hacen
gue la Base de conduccién gire hacia la derecha.

El programa no continuara hasta que no se haya alcanzado la cantidad.

Si elvalor de la direccion es igual-800 o 100, la base de conduccion realizara una rotacion
sobre si misma (movimiento de una rueda hacia adelante, una rueda hacia atras) con la
velocidad predterminada en cada motor.

Si el valor de direccién estidera del intervalo permitidpel valor se establecera ebh00 o 100
dependiendo de si el valor es positivo 0 negativo.

Si la velocidad es negativa, entonces la Base de conduccién se movera hacem dtigar de

hacia adelante. De la misma manera, sdatidad es negativa, la Base de conduccion se movera
hacia atras en lugar de hacia adelante. Si tanto la velocidad como la cantidad son negativas,
entonces la Base de conduccion se movera hacia rtdela

/[ dzl yR2 fF dzy ARFR Sa&a & advdé parameird dé ainidadozs 18 diskahcias € |
horizontal que la Base de conduccion recorrera antes de detenerse. La relacion entre las
rotaciones de motor y la distancia recorrida pueden ajustarse emgteaat_motor_rotation().

[ dZt yR2 fF Gdyy¥BRERE2AGHENEMRNREEDASE Ot 2N RS LI NI Y

cuanto girara el eje del motor antes de detenerse.
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/[ dz yR2 €I dzyARFR aSl &aaS3dzyR2a¢ s Stantigddte2z NJ RS
tiempo que se accionaran los motores anteslééenerse.

Parametros

Amount

La cantidad que debe desplazarse en relacién con la unidad de media especificada.
Tipo:float (nimero decimal)

Valores:cualquier valor.

Valor:sin valor

Valor predetermnado:cm

steering

El sentido y la cantidad para la dic&n de la Base de conduccion.

Tipo: Entero (nUmero entero positivo o negativo, incluyendo 0)

Valores:-100 a 100

Valor: La velocidad establecida por el pardmetro de velocidad, set_default_spped()
Errores

TypeError

La cantidad no esrunimero, o la direcén o la velocidad no es un nimero entero, o la unidad
no es una cadena.

ValueError
Unidad no es mo de los valores permitidos.
RuntimeError

Uno o ambos mitores se han desconectado o los motores npseieron emparejar.

Ejemplo:
) T
import math
from spike import MotorPair
motor pair = MotorPair('B', '4')
# Haz oue una Base de conduccion gire 1 grados gobre 3i
izsma (51 las ruedas estan sSeparadas por 1 cr
motor pair.move | * math.pi / 2, 'cm', steering= ]

57

LJF



start()
start(steering=0, speed=None)

Enciende simultdneamente lo®simotores para desplazar una Base de conduccion.

Un valor de direccién = 0 hagae la Base de conduccion se desplace en linea recta. Los nUmeros
negativoshacen que la Base de conduccion gireiida izquierda. Los numeros positivos hacen
que la Base de conduccion gire hacia la derecha.

El flujo del programa no se interrumpe. Esto es asi a menos que se emplee una entrada de sensor
y una condicién.

Si el véor de la direccion es igual-a00 o 1@, la base de conduccion realizara una rotacion
sobre si misma (movimiento de un rueda hacia delante, una rueda hacia atras) con la velocidad
predeterminada en cada motor.

Si el valor de direccion esta fuera de int&o permitido, el valor se establecez& -100 o 100
dependiendo de si el valor es positivo o negativo.

Si la velocidad esta fuera del intervalo permitido, el valor se establecerd(ho 100
dependiendo de si el valor es positivo o negativo.

Si la veloidad es negativa, entonces la Base deduiccion se movera hacia atras en lugar de
hacia adelante. De la misma manera, si la cantidad es negativa, la Base de conduccion se movera
hacia atras en lugar de hacia adelante. Si tanto la velocidad como laazhstid negativas,
entonces la Base de rduccion se movera hacia delante.

Parametros

steering

El sentido y la cantidad para la direccién de la Base de conduccion.

Tipo:entero (nUmero entero positivo o negativo, incluyendo 0)

Valores:-100 a 100

Valor preceterminado: 0

speed

Lavelocidad con la que se movera una Base de conduccidén mientras ejecuta una curva.
Tipo:entero (nUmero entero positivo o negativo, incluyendo 0)

Valores:-100 a 100%

Valor predeterminado : si no se especifica ningun valor, utilizatda velocidad
predeterminada establecida pset_default_speed().

Errores
TypeError

La direccion o la velocidad no es un nimero entero.
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RuntimeError

Uno o ambos motores se has desconectado o los motores no se pudieron emparejar.

Ejemplo:
from spike import MotorPair ]
motor pair = MotorPair('B', '4')
motor pair.start()
motor_pair.stop()
stop()

Detiene los dosnotores simultdneamente, lo que detendrd una Base de conduccion.

Los motores mantendran activamente su posicion actual o se moveran en punto muerto
dependiendo de la opcion seleccionada pet_stop_action().

Ejemplo:

from apike import MotorPair

e gm =S e — M mpDa e TR TToY
motor pair = MotorPair('B', '4A')
motor pair.start()
£ Fernar = Al

Esper alg
motor pair.stop()

move_tank()
move tankay 2 dzy i = dzy AGTr QOYQ> f STGWalLSSRIb2y Sy NARIKGyY

Mueve la Base deonduccién mediante la direccion diferencial (una rueda hacia delante, una
rueda hacia atras).

La velocidad de cada motor puede controlarse de forma independiente para las Bases de
conduccion de accionamiento diferencial (una rueda hacia delante, un rueda hacia atras).

/ dzZ yR2 fF dzyARFR Sa aOYé¢ 2 aGAyés tF OFyYyGARFR R
gue la Base de conduccion recorrera antes de detenerse. La relacionlant@aciones de

motor y la distancia recorrida pueden ajustarse empleaseto motor_rotation().

/[ dzl yR2 €I adzyARIFIRé &SI aGNRBUGIFIOA2ySae 2 G3INI R2ZEAES
cuanto girara el eje del motor antes de detenerse.

59



Cuandolauidr R &SI @aaS3dzyR2aé¢sxs St GFf2NJ RS LI NI YS{NER
tiempo que se accionaran los motores antes de detenerse.

Si left_speed o right_speed estéuera del intevalo permitido, el valor se establecera €90
0 100 dependiendo dsiel valor es positivo 0 negativo.

Si una de las velocidades es negativa (left_speed o right_speed), entonces el motor con la
velocidad negativa se accionard hacia atras en lugar de hacia delante. Si el valor del pardmetro
de cantidad es negativo, ambo®tores giraran hacia atras en lugar de hacia adelante. Si ambos
valores de velocidad (left_speed o right_speed) son negativos y el valor del parametro de
cantidad es negativo, entonces ambos motores giraran hacia adelante.

El programa no continuara hastagno se hay alcanzado la cantidad.

Parametros

amount

La cantidad que debe desplazarse en relacién con la unidad de media especificada.
Tipo:float (humero decimal)

Valores:Cualquier valor

Valorpredeterminada sin valor predeterminado.

Unit

Lasunidades demedida del parametro de cantidad.

Tipo: cadena (texto)

ValoresWOY QX QAYQIQNR G OA2ySaQ>XQINI R2aQ>QaS3dzyR2aQ
Valor predeterminadocm

Left_speed

La velocidad del motor izquierdo.

Tipo:entero (nUmero entero positivo o negativo, incluyendo 0)

Valores:-100 a100

Valor Predeterminado: La velocidad establecida por el parametro de velocidad
set_default_speed().

Right_speed

La velocidad del motor derecho.

Tipo:entero (nUmero entero positivo o negativo, incluyendo 0)

Valores:-100 a 100

Valor Predeteminado: Lavelocidad establecida por el pardmetro de velocidad

Valor Predeterminado: La velocidad establecida por el parametro de velocidad

set_default_speed().
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Errores

TypeError

Amount, left_speed o right_speat es un nimero o lanidad no es una cadena.

ValueEror

Unidad no es unoallos valores permitidos.

RuntimeError

Uno o ambos puertosmtienen un motor conectado o los motores no se pudieron emparejar.

Ejemplo

from spike import MotorPeir

rmE TR e — Mot e [ TR 1
moTOoOr palr otorfalr| "o,

motor pair.mowve tank({ll, 'cm', left speed=:i5,

start_tank()
start_tank(eft_speed, right_speed)

Comienza a mover laaBe de conduccién medianta direccién diferencial (una rueda hacia
adelante, una rueda hacia atras).

La velocidad de cadaator puede controlar ser de forma independiente para las Bases de
conduccion de accimmiento diferencial (una rueda hacia adelante, una rueda hacia atras).

Si left_speed o right_speed est4 fuera del intervalo ptdmj el valor se establecera eh00 o
100 dependiendo si el valor es positivo 0 negativo.

Si una velocidad enegativa, entmces los motores se movera hacia atrds en lugar de hacia
adelante.

El fujo del programa a se interrumpe. Esto es asi a menos que se emplee una entrada de sensor
y una condicion.

Pardmetros

Left_speed

La velocidad del motor izquierdo.

Tipo:entero (nimero entero positivo 0 negativo, incluyendo el 0)
Valores:-100 a 100

Valorpredeterminado:sin valor pedeterminado.

Right_speed

La velocidad del motor derecho.
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Tipo:entero (nUmero entero positivo o negativo, incluyendo el 0)

Valores:-100 a 100

Valor predeterminado:sin valor pedeterminado.

Errores

typeError

left_speed o ight_speed no es un namero emee

RuntimeError

Uno o ambos puertosmtienen un motor conectado o los motores no se pudieron emparejar.

Ejemplo

from apike import MotorPair

motor_pair = MotorPair ('B', 'A')

start_at_power()
start_ar_power(power, steering=0)

Comienza a mover laaBe de conduccién sin control de vetisd.

Los motores también se pueden accionar sin control de velocidad. Esto es util si utilizas tu propio
algoritmo de control (por ejemplo un seguidor lileeas proporcional).

Si la direccién esta fuera del intervalo permitido, el valor se establecerd@Gh o 100
dependiendo de si el valor es positivo 0 negativo.

Si la potencia eét fuera del intervalo permitido, el valor se establecera 490 o 100
dependiendo de si el valor es positivo 0 negativo.

Si la potencia eseagativa la Base de conduccién sevei@ hacia atras en lugar de hacia
adelante.

El flujo del programaam se interrumpeEsto es asi aenos que se emplee una entrada de
sensor y una condigi.

Parametros
power

La cantidad de energia que se quiere enviar a los motores.
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Tipo:entero (nUmeroentero positivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:-100 a 100%

Valor predeterminado:100

steering

El sentido de direccionl(00 a 100)O hace que ladsede conduccién se desplace en linea recta.
Los numeros negativos hacen que la Base de conducciohagii@ la izquierda. Los nimeros
positivos hacen que la Base de conduccién gire a la derecha.

Tipo:Integer

Valores:-100 a 100

Valor predeterminado0

Errores

TypeError

La direccioro la potencia no es un nimero entero.

RuntimeError

Uno o ambos puertosatienen un motor conectado o los motores no se pudieron emparejar.

Epmplo

from spike import MotorPair, ColorSensor

notor pair = MotorPair ('B’ L'

colaor =zensor = ColoarSenscr('F')

hile True
gteering = color sensor.get reflected light() -
motor pair.start_at_power (50, steering)

start_tank_at_power()
start_tank_at_power(left_power right_power)

Comienza a mover laaBe de conduccion mediante la direccion diferencial (una rueda hacia
delante, una rueda hagiatras) sin control de velocidad.

Los motores también se pueden asociar sin control de velocidad. Esto es util si utilizggdu pro
algoritmo de control (por ejemplo un seguidor de lineas proporcional).

Si la potencia_izquierda o la potencia_derecha éséta del intervalo permitido, el valor se
rodeara-100 o 100 dependiendo de si el valor es positivo 0 negativo.

Si la potenciamnegativa, entonces el motor correspondiente se movera hacia atras en lugar de
hacia delante.
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El flujo del programa no se Erumpe. Esto es asi a menos que se emplee una entrada del
sensor y una condicion.

Parametros

left_power

La potencia deanotor izquierdo

Tipo:Integer

Valores:-100 a 100

Valor predeterminado:Sin valor pedeterminado
right_power

La potencia del motaderecho

Tipo:Integer

Valores:-100 a 100

Valor predeterminado:Sin valor pedeterminado
Errores

TypeError

left_power o right_power no es un nUmeemtero.
RuntimeError

Uno o ambos puertosmtienen un motor conectado o los motores no se pudieron arajar.

Epmplo
from apike import MotorPair

——— ; Mt e e f TE oy
motor pair = MotorPair('B', 'A')

n
(=]
!
m o
m 0
(W] (]
fu i..l.
e

[11]
(81} Ll
[

motor pair.start tenk at power | 3 )

Medidas

get_default_speed()
Obtiene la velocidadrpdeterminada del motor.

Indica
Lavelocidad predeterminada del motor.
Tipo:entero (nUmero positivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:-100 hasta 100%
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Ajustes

set_motor_rotation()
set_motor_rotation(amount, unil QO Y Q0

Establece la relaciéon daa rotacién de motor con respecto a la distancia recorrida.

Si no se utilizanrgranajes entre los motores y las ruedas de la Base de conduccion, entonces la
cantidad es la circunferencia de la rueda.

Empleareste métodono afecta a la Base de conduccién si ya esta funcionando. Solo tendra
efecto la siguiente vez que se utilice unos de los métodos de movimiento o arranque.

Parametros
amount

La distancia que recee la Base de conduccion cuando ambos motoredizan cadaino una
rotacion.

Tipo:float (nimero decimal)

Valores:cualquier valor.

Valor predeterminado:17,6

Unit

Las unidades de edida del parametro de cantidad.
Tipo: cadena (texto)

Valores: WOY QX WAYQ

Valor predeterminado:cm

Errores

TypeError

Lacantidad no es un nimero o la unidad no es una cadena.
ValueError

Unidad no es uno de los valores permitidos.

Ejemplo
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motor pair.set _motor rotation | * math.pi, 'cm')

set_default_speed()
set_default_speed(speed)

Establece la velocidad predeterminadal chotor.

Si la velocidad esta fuera del intervgbermitido, el valor se establecera ed00 o 100
dependiendo de si el valor es positivo 0 negativo.

Establecer la velocidad nertdra ningun efecto hasta que no se emplee uno de los métodos de
movimiento o arranque, incluso si la Base de conduccién ¥aeasnovimiento.

Parametros

speed

La velocidad del motorgr defecto.

Tipo:entero (nUmero entero positivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:-100 a 100

Valor predeterminado:100

Errores

TypeError

La velocidad no esnwnnldmero.

set_stop_action()
set_stop_adion(action)

Establece la accion del motoug se utilizar&uando se detenga la Base de conduccion.

{A fI OOAsy Sa GFNBYyINEZ f2a Y2i2NBa aS RSGS
libremente.

{A tF I OO/SINE 3S & 2&Y I'Vy2({i 2 yiBn&ra attivg s BogietaN.Bacytal Rrf® se

podran hacer girar manualmente.

{A f1 | OOAsy a$S SailotSOS 02Y2 aGRSaALIXIFTFYASYy(z?2

lentamente y podran girarse libremente.

Establecer la acciénedparada no ejerce un efectamediato en los motores. Se guardard el
ajuste y este se utilizara siempre que se emplee el método stop() o cuando uno de los métodos
de movimiento se haya completado sin ser interrumpido.

Parametros
action

La accién deseadados motores cuando la Base donduccidn se detiene.
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Tipo: cadena (texto)

Valores:freno, mantener posicidn, desplazamiento en punto muerto
Valor predeterminadodesplazamiento en punto muerto

Errores

TypeError

La accion no es una cadena.

ValueError

Action no es uno de los valoresrmitidos

Ejemplo

from apike import MotorPair
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Operadores

greater_than()
greater_than(a,b)

Comprueba si el valores mayor que el valor b.
Esto equivale a a>b

Parametro

a

Cualquier objeto que se pueda comparar con b.
Tipo: Cualquier fpo

Valores:Qualquier valor

Valor predetermnadosin valor predeterminado
b

Cualquier objeto que se pueda comparar con a.
Tipo: Cualquier tipo

Valores:Qualquier valor

Valor predeterminadasin valor predeterminado
Indica

Tipo: booleano

Valores:True ifa>b,de locontrario False

Ejemplo
from spike import ColorSensor
from spike.control import wait until
from apike.operator import greater than
color sensor = ColorSensor('A')
wait_until (color sensor.get reflected light,
greater_than, ]

greater_than_or_equal_to(
greater_than_or_equal_to(a,b)

Comprueba si a esagor o igual que b.

Esto equivale a a>=b
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Parametro

a

Cualquier objeto que se pueda comparar con b.
Tipo: Cualquier tipo

Valores:Qualquier valor

Valor predeterminadasin valor predeterminado
b

Cualquier objeto que se pueda comparar con a.
Tipo: Cualquier tipo

Valores:Qualquier valor

Valor predeterminadasin valor predeterminado
Indica

Tipo:booleano

Valores:True if a=b, de locontrario False

Ejemplo
from apike import Color3ensor
from spike.control import wait until
from spike.operator import greater than or eqgual
color sensor = ColorSenscor('A')
wait_until {color sensor.get_reflected light,
reater than or emqual to, |

less_than()

less_than(a,b)

Compruebaisa esmenor que b.

Esto equivale a a<b

Parametro

a

Cualquier objeto que se pueda comparar con b.
Tipo: Cualquier tipo

Valores:Qualquier valor

Valor predeterminadasin valompredeterminado
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b

Cualquier objeto que se pueda comparar con a.
Tipo: Cualquier fpo

Valores:Qualquier valor

Valor predeterminadasin valor predeterminado
Indica

Tipo:booleano

Valores:True if &b, de locontrario False

Ejemplo

.,
L.y

from spike import Color3ensor

from spike.control import wait until

from spike.operator import less than

color senscr = ColorSensor ("4')

wait_until (color_ sensor.get_reflected_light, less_than,

less_than_or_equal_to()
less_than_or_equal_to(a,b)

Comprueba si a esenor o igual que b.

Esto equivale a<=b

Parametro

a

Cualquier objeto que se pueda comparar con b.
Tipo: Cualquier tipo

Valores:Qualquier valor

Valor predeterminadacsin valompredeterminado

b

Cualquier objeto que se pueda comparar con a.
Tipo: Cualquier tipo

Valores:Qualquier valor

Valor predeterminadosin valor predeterminado

Indica
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Tipo:booleano

Valores:True if &=b, de locontrario False

Ejemplo
from spike import ColorSensor
from gpike.control import wait until
from spike.operator import less than or eomal
color _sengor = ColorSensor ('A')
wait_until {color sensor.get_reflected light,
lezs than or equal to, )

equal_to()

equal_to(a,b)

Comprueba si a égual a b.

Esto equivale a a==b

Parametro

a

Cualquier objeto que se pueda comparar con b.
Tipo: Qualquier tipo

Valores:Qualquier valor

Valor predeterminadasin valor predeterminado
b

Cualquier objeto que se pued¢amparar con a.
Tipo: Cualquier tipo

Valores:Qualquier valor

Valor predeterminadasin valor predeterminado
Indica

Tipo:booleano

Valores:True if &=b, de locontrario False

Ejemplo
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from apike import ColorSensor
from spike.control import wait until
from spike.operator import equal to

color sensor = ColorSensor('4')

wait_until {color sensor.get_color, egual to, 'red')

not_equal_to()
not_equal_to(a,b)

Comprueba si ao esigual a b.

Esto equivale a al=b

Parametro

a

Cualquier objeto que se pueda comparar con b.
Tipo: Cualquier tipo

Valores:Qualquier valor

Valor predeterminadasin valor predeterminado
b

Cualquier objeto que se pueda comparar con a.
Tipo: Cualquier tipo

Valores:Qualquier valor

Valor predeterminadasin valor predeterminado
Indica

Tipo:booleano

Valores:True if a=b, de locontrario False

Ejemplo

from apike 3

from spike.

from spike.operator import not equal to

color_sensor = ColorSensor ("A')

wait_until (color sensor.get_color, not_equal to, None)

72

L7

B



PrimeHub

La ¢ase PimeHubse divide en seis componentes, cada uno con varias funciones asiciadas.

Para poder utilizar el Hub, debes inicializarlo.

Ejemplo
B
from apike import PrimeHub !
hub = PrimeHub ()
Constantes
Constantes

PrimeHub.left_button
El boton izquierdo del Hub.
Ejemplo:

3

hub = PrimeHub ()

hub.left button.wait _until pressed()

PrimeHub.right_button
El boté derecho del Hub.

Ejemplo:

3

PrimeHub.speaket
El altavoz del Hub

Ejemplo:
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from apike impocrt PrimeHub

hub = PrimeHub ()

hub. speaker .beep ()

PrimeHub.light_matrix
La matriz de luces del Hub
Ejemplo:
from gpike import PrimeHub

hub = PrimeHub ()

hub.light matrix.off()

PrimeHub.status_light

La luz de estado del ladrillo del botén central del Hub.
Ejemplo:

from spike import PrimeHub

hub = PrimeHub ()

hub.status_light.on({'blus'}

PrimeHub.motion_sensor

El sesor de movimiento del Hub

Ejemplo:
from apike impocrt PrimeHub i}
hub = PrimeHub ()
yawWw = hub.motion sensor.get yaw _angle()
PrimeHub.PORT_A PrimeHub.PORT_C PrimeHub.PORT_E

9f LJzSNIi2 ! é9f LIzZSNI2 &/ é9f LidzSdmE@ ¢ 9 ¢

PrimeHub.PORT_B PrimeHub.PORT_D PrimeHub.PORT_F
9f LJzSNI 2 d&. é9f LIJzSNI2 da5éElpuere aCé¢ RSt
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Motores individuales
Para poder utilizar los motores, debes inicializar los dos motores.

Ejemplo:

from apike impocrt Motor

X e I T T, (e —

11l -dallsad 14 1 L L

motor = Motor('4')

A continuacién te mostramos las funciones vinculadas al Motor mediano y al motor grande de
SPIKE.

Acciones

run_to_position()
run_to_positiord RSINBESar RANBOGAZ2YTIQaK2NIS&ad LI GKQX & LIS

Acciona el motor hasta @nposicién absoluta.

Se ignora el signo de velocidad (valor absoluto) y el motor se desplazara siempre en la direccién
especificada por el pardmetie direccion. Si la velocidad ssperior a 100, se limitara a 100.

Parametros

degrees

La posicion objetivo.

Tipo:entero (positive o rgativo, incluyendo 0)

Valores:0 a 359

Valor predeterminadosin valor pedeterminado.

direction

La direccion que dea de seguir para alcanzar la pasicobjetivo.
Tipo: cadena (texto)

Valores [ I & NHZ NI Y4 aLJ@S RS RA&AOdzZNNANJ Sy Odzl £ 1j dzA SNI R
distancia mas corta hacia el objetiv®.f ¢a Sy iAR2 K2N} NA2¢ KIF NI | dzS
sentido horario hasta que alcanca posicion objetivo-9 f G a Sy G A R2 | yiAK2NF NR 2
motor se accione en sentido antihorario hasta que alcance la posicion objetivo.

Valor predeterminadosin valor pedeterminado
speed
La velocidad del motor.

Tipo: entero (nUmero entero psitivo o regativo, incluyendo 0)
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Valores:0 a 100%

Valor predeterminado:Si no & especifica ningun valor, utilizara la velocidad predeterminada
establecida por set_default_speed()

Errores

TypeError

Grados o velocidad no es namero entero la direccion no es unadena.
ValueError

La direccién no es uno de los valores permitidos o los grados no estan dentro del rango de 0 a
359 (ambos incluidos).

RuntimeError
El motor se ha desconectado del puerto.

Ejemplo

from apike import Motor

motor = Motor('A")

# Establece el motor en la posicic alineando
las szefiales

motor.run_to pogition (0)

run_to_degrees_counted()
run_to_degrees_counted(degreespeed=None)

Acciona el motor hsta que los grados contados sean iguales al valor especificado por el
parametro de grados.

Se ignorara el signed/elocidad y el motor se desplazara siempre en ladib@ requerida para
alcanzar los grados. Si la velociéadsuperior a 100, se limitard a 100.

Parametros

degrees

Los grados objetivo contados.

Tipo:entero (nUmero entero psitivo 0 negativo, incluyendo 0)
Valores:cualquier nimero.

Valor predeterminado:Sin valor pedeterminado.
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Errores

TypeError

Grados o laelocidad @ es un nimero entero.
RunTimeError

El motor se haeksconectado del puerto

Ejemplo:

from spike import Motor

from spike.control import wait for seconds
motor = Motor('R')

for deg in renge(C, - ):

motor.run_to degrees counted (deq)

wait_for seconds (1)

run_for_degrees()
run_for_degrees(degrees, speed=None)

Acciona el motor durantan nimero dado de grados.
Parametros

degrees

El nUmero de grados que debe aowrse el motor.
Tipo:entero (nUmero entero psitivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:cualquier nimero.

Valor predeterminado:Sin valor pedeterminado.

speed

Lavelocidad del motor.

Tipo:entero (nUmero entero psitivo o0 negativo, incluyendo 0)
Valores:-100 a 100%

Valor predeterminado:Si no se especifica ningan valor, utilizara la velocidad predeterminada
establecida por set_default_speed().

Errores
TypeError
Grados o la velocidado es un nUmero entero.

RuntimeError
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El motor se ha desconectado del pige

Ejemplo
from apike impcrt Motor 5
motor = Motor('A")
# Acciona el motor 90 grados en sentido horario
motor.run_ for degrees(20)

motor.run_for degrees | - ]

run_for_rotations()
run_for_rotations(rotations, speed=None)

Acciona el motor duranterunimero especifico de rotaciones.
Pardmetros

rotations

El nimero de rotacionesug debe accionarse el motor.
Tipo:float (nimero decimal)

Valores:Sin vior

Valor predeterminado:Sin valor pedeterminado.

speed

La velocidad del motor

Tipo:entero (nUmero entero positivo o negativimcluyendo 0)
Valores:-100 a 100%

Valor predeterminado:Si no se especifica ningun valor, utilizara la velocidad predetedaina
establecida por set_default_speed()

78



Errores

TypeError

Rotaciones no es un numero o la velocidad no es un nimero entero.
RuntimeError

El motor se ha desconectado del puerto

Ejemplo

Ty
from apike impocrt Motor I
motor = Motor('4A')
# Acciona el motor 90 grados en sentido horario
motor.run_for rotations ]
# Accione el motor 90 grados en sentido antihorario
motor.run for rotations | )

run_for_seconds()
run_for_seconds(seconds, sepeed=None)

Acciona el mtr durante un nimero especifico de segundos.
Parametros

seconds

El nimero de segundos durante los cuales se debe acciomartet.
Tipo: Float (nimero decimal)

Valores:Cualquier nUmero.

Valor predeterminado:Sin valor predeterminado.

speed

La velocidadlel motor.

Tipo:entero (nUmero entero positivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:-100 a 100%

Valor predeterminado:Si no seespecifica ningun valor, utilizara la velocidad predeterminada
establecida por set_default_speed().
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Errores

TypeError

Los segund®no son un namero o la velocidad no es un numero entero.
RuntimeError

El motor se ha desconectado del puerto.

Ejemplo
_ . o)
from apike import Motor I
motor = Motor('4')
io durante medio segundo al 75 %
I}
motor.run_for seconds (o, |
start()

start(speed_None)
Comienza a accionar el motor a una velocidad especificada.

El motor seguira moviéndose a esta velocidad hgatle indiques otro comando de motor o
cuando tu programa finalice.

Parametros

speed

La velocidad del motor.

Tipo:entero (nUmero entero positivo 0 negativo, incluyendo 0)
Valores:-100 a 100%

Valor predeterminado:Si no se especifica ningun valor, aéha la velocidad predeterminada
establecida por set_default_speed().

Errores
TypeError

La velocidad no es unmimero entero.
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RuntimeError
El motor se ha desconectado del puerto.
Ejemplo

from apike impocrt Motor

motor = Motor('A'

————————

stop()
Detiene el motor.

Lo que el motor hee después de detenerseepende de la accion establecida en
set_stop_action()9 f @ f 2 NJ L322 NJ RS T SO 2espafamientd ienpguit@ LIY I O A ;
YdzSNIi 2 ¢ @

Errores
RuntimeError
El motor se haeksconectado del puerto.

Ejemplo

from spike import Motor
motor = Motor('4')
moTor.start ()

# espera a alg
motor.stop()

start_at_power()
start_at_power(power)

Comienza a hzer girar ¢ motor a un nivel de potencia especificado.

El motor seguird moviéndose a este nivelpd¢encia hasta que le indiques otro comando de
motor o cuando tu programa finalice.
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Parametros

power

Potencia del motor.

Tipo: Entero (niUmero entero posito o negativo, incluyendo 0)
Valores:-100 a 100%

Valor predeterminado:Sin valor predeterminado.
Erores

TypeError

Power no es un nimero entero.

RuntimeError

El motor se ha desconectado del puerto.

Medidas

get_speed()
Obtiene la véocidad del motor.

Indica

La velocidad actual del motor.

Tipo: Entero (nimero entero positivo o negativiacluyendo 0)
Valores:-100% hasta 100%

Errores

RuntimeError

El motor se halesconectado del puerto.

Get_position()
Obtiene la posicion del motor. Esta consiste en el angatario entre la sefial en movimiento
y la sefal de punto cero del motor.

Indica

La posicién del motor.

Tipo: Entero (nimeo entero @sitivo 0 negativo, incluyendo 0)
Valores:0 hasta 359 grados.

Errores

RuntimeError

El motor se haeksconectado del puerto
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get_degrees_counted()
Obtiene los grados contadosipel motor.

Indica

El mimero de grados contados.

Tipo:entero (nimero entero positivo o negativo, incluyendo 0)
Valores:Cualquier nUmero.

Errores

RuntimeError

El motor se haesconectado del puerto

get_ddault_speed()
Obtiene la velocidad del otor predeterminada actual.

Indica

La velocidad de motor predeterminada.

Tipo:entero (nUmero entero positivo 0 negativo, incluyendo 0)
Valores:-100% hastd 00%

Eventos

was_interrupted()
Comprueba si ska interrumpdo el motor.

Indica
G+ SNRFRSNRE &A St Y2302NJ &S KI AYyGSNNHzYLIAR2 RSal
SYLX Ss3X RS t2 O2yGNINR2 aFlfazéo

Tipo:Booleano

Valores:True or False

Errores

RuntimeError

El motor se haeksconectado del puerto.

Ejemplo

from spike import Motor
motor = Motor('A')
motor.run_for rotations ()

if motor.was_interrupted() :
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Elmotor no complete dsrotaciones

was_stalled()
Comprueba si se hddngueado el motor.

Indica

G+ SNRI RSNEs’ ar St Y2d2N) asS Kb o0f2ldzSFR2 RS&RS
t2 O2YUNINRA2 aFlfazeo

Tipo:booleano

Valores:True or False

Errores

RurtimeError

Elmotor se ha desconectado del puerto.

Ejemplo

El motor no completd dos rotaciones

Ajustes

set_degrees_counted()
set_degrees_counted(degrees_counted)

Establece el nunre de grados contados en el valor deseado.
Parametros

degrees_counted

Valoreen el que se debe establecer el nUmero de grados contados.
Tipo:entero (nUmero entero positivo 0 negativo, incluyendo 0)
Valores:cualquier nimero.

Valor predeterminado:Sin valor predeterminado

84



