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Introduccion a
Piper Make

Piper Make es una plataforma en linea que permite programar la
Raspberry Pi Pico utilizando un entorno basado en bloques. Este
enfoque es ideal para principiantes, ya que facilita la creacién de
programas complejos sin necesidad de escribir cédigo.

A través de una interfaz intuitiva y visual, los usuarios pueden arrastrar
y soltar bloques para construir sus programas, lo que hace que el
aprendizaje de la programacién sea mas accesible y divertido. Ademas,
Piper Make proporciona una variedad de ejemplos y tutoriales que
ayudan a los usuarios a empezar rapidamente y a explorar las diversas
capacidades de su Raspberry Pi Pico. Puedes acceder a Piper Make en:
https://make.playpiper.com/
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Pinout de la placa
controladora

Familiarizarse con el pinout te ayudara a conectar y programar correctamente
los periféricos, optimizando el rendimiento y la funcionalidad de tus
proyectos. Asegurate de referenciar este pinout mientras trabajas, para
asegurar una correcta conexion y evitar errores en la programacion.

Conector de descarga

Pulsador de bootselQ microUSB
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Ll
'
<
=
| -
()
o
o
c
(@]
(@)
c
o
(&)
©
£
18}
—
b0
o
|
o
()
©
.©
-]
)

SO0 N
Ny i ez
e\, > ¢ |
RSB *1
I = I
» 8 o o
o : = Interruptor de
' e X
X ¢ o PUWEH‘ . encendido
S B I
I X '
§ BT " : I 3
Servo 0: GP2 b o 8@ ® 15
Servo 1: GP3 = z '
Servo 2- GPA X < DLed de encendido
Servo 3: GP5 A o
1 X
Servo 4: GP6 X &
Servo 5: GP7 z X
Conector de
expansion
Led de estado: GP150 t WI ; O Conector 12C
lr[:umnlur.m
EHL-quﬂ
(J
6 Leds RGB: GP14 ' N
Pulsador 0: GP8 ~
Pulsador 1: GP9 Encoder: GP16, GP17

Pulsador 2: GP10
Pulsador 3: GP11
Pulsador 4: GP12
Pulsador 5: GP13

Complubot




Ll
N4
<
s
S
()
k=3
o
c
()
()
c
o
()
(1]
£
©
S
(=T1]
o
Y
o
()
©
L
=
O

Complubot

Instalar el firmware

La instalacion del firmware en tu Raspberry Pi Pico es un paso crucial
para preparar la placa controladora para su programacién con Piper
Make. El firmware actua como un intermediario entre el hardware de la
PicoARM y el entorno de programacién, permitiendo que los comandos
enviados desde Piper Make se interpreten y ejecuten correctamente en la
placa. Sin el firmware adecuado, la PicoARM no podra comunicarse
eficazmente con el software, lo que impediria la carga y ejecucion de tus
programas.

Paso 1: Para poder instalar el firmware, primero debemos asegurarnos
de que la placa no esta conectada al ordenador y pulsar el menu de
“SETUP MY PICO” que aparece en la pantalla principal.
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Paso 2: El siguiente paso nos pregunta si queremos instalar el firmware
en la placa, pulsamos el botén de "siguiente".

Do you have a new Pico or does your P s firmware need to be updated?

Click NEXT ta get startad!
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Paso 3: En este paso, se nos pide que nos aseguremos de que la placa
estad conectada y de que usamos el cable adecuado para la descarga. El
cable que viene en el kit es el idéneo, asi que pulsamos "siguiente".

Make sure your Pico is unplugged from your computer.

Complubot
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Paso 4: Para que la placa entre en el modo de actualizacidn del firmware,
tenemos que seguir el procedimiento que aparece en la pantalla:
conectamos el cable microUSB al ordenador, pulsamos el botdn de
BOOTSEL y luego conectamos el cable a la placa.

Hold down the BOOTSEL button on your Pico, then plug it into your computer while holding it
down.

You can let go of the button once it's plugged in.

PREVIOUS

Paso 5: Una vez que hayas conectado la placa manteniendo el pulsador,
la placa se mostrara como un dispositivo de memoria externa. Pulsamos
"siguiente" para poder seleccionar el dispositivo.
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Paso 6: Navega hasta el dispositivo externo que ha aparecido en tu
navegador de archivos y seleccionalo para guardar el fichero. El

dispositivo externo se llama RPI-RP2.

drive, and then click "Select

PREVIOUS

Paso 7: Si es la primera vez que realizas esta

concederle permisos al navegador. Simplemente
archivos".

operacion, deberas
pulsamos en "ver
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Choose the "RPI-RP2" drive, and then click "Select™:

1 your computer asks you for permissson o save o write 1o the RPI-RE eciory, be sure 1o click “es', “Alorwy”, “iew Files',

PREVIOUS

or “Exit Files™.




Paso 8: Una vez que hemos seleccionado la carpeta, comenzara la
descarga. Si es la primera vez, también deberas concederle permisos al

navegador para que pueda guardar los archivos en la placa. Pulsa en
"guardar cambios".

Loading Firmware onte your Pico...
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Paso 9: Cuando la descarga finalice, tardara unos segundos, ten
paciencia. La placa ya estara lista para funcionar con Piper Make y
podremos comenzar con nuestros primeros proyectos.

That's it! Your Pico is ready to go!
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Guia de programacion con Piper MAKE
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Primer proyecto
con Piper Make

Para crear un nuevo proyecto con Piper Make, pulsamos en el boton
"creative", el cual nos permite crear programas desde cero.
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Una vez que estemos en el menu creativo, le damos a "empezar un nuevo
proyecto" en el botén "new project".
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Una vez pulsado el botdn, se crea un proyecto con un nombre aleatorio,
el cual podemos cambiar posteriormente. Haz clic en el proyecto para
acceder a la programacion.
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YL ARE HERE.
SETUPR MY PICO
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STORAGE USED:

Para cambiar el nombre del proyecto, Unicamente tenemos que
sobreescribir el campo que aparece arriba a la derecha. Esto nos ayudara
a no perder nuestros programas.

START SANE LIBRARY

Primer proyecto
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En el menu de la izquierda tenemos los bloques de programacion
divididos en diferentes categorias por colores. Para el primer ejemplo,
usaremos las dos primeras categorias.
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Primer proyecto

o il YOUT PRCHECY S &
DOWNLOAD

I

DOWNLOAD
s - _— =

|

-
o
o]
=
o
£
(@)
)




Ll
X
<
=
| -
()
o
(a1
c
(@]
(@)
c
o
(&)
©
£
18}
—
b0
o
—
o
()
©
.©
-]
)

Complubot

Una vez que hemos realizado el programa, solo queda conectar la placa.
Para ello, le daremos al botén "connect" de la parte inferior izquierda y
luego seleccionaremos nuestra placa en el menu desplegable.

Choose your Pico!

Chck the "Plco® in the It then click "Connact™

Una vez conectada la placa, solo tenemos que comenzar el programa
pulsando el botén "start" de la parte superior izquierda. El programa

comienza de forma inmediata y, si lo queremos detener, pulsamos el
boton "stop™.

Primer proyecto
2= ea—
m B ben pin 15+ ON =
0 Save your propect as a e, =
: DOWNLOAD
tunpin 15+ OFF =
wait o seconds
walt o seconds
o
DASCOMNECT o DaTA
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Programar servos

Programar servos desde Piper Make es muy sencillo; uUnicamente
necesitamos usar las funciones de servo que se encuentran en el menud
de "actions". Los servos pueden girar de 0 a 180 grados, asi que en el
siguiente programa podemos ver coOmo mover el servo de la base del
brazo en su maxima amplitud.

repeat lorever

do
servopin 2 setanghe to

SAVE LIBRARY

Programar Servos

wait o seconds
servopin 2 *  setanghe to @
wail o seconds

wail o seconds

To save your project as 3
DOWMLOAD:

(T

COWNLOAD
) [oomon

START |
== P
countwith | = from o :o@ by o
do
™ R p——
ssrvopin 3 = setangle to @
m Wit o AConE
= servopin 4+ setangieto ()
o servopin 5 = astangleto @.
wait ° seconds
servopin 5 = sefangle to @
wailt ° seconds
servopin T = sei angle to o
: DOWNLOAD
DESCONNECT EHCITAL VIEW CONSOLE DATA PTHOMN
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Programar leds RGB

Programar LEDs RGB es también sencillo, pero requiere de una
configuracion previa. Lo primero que hay que hacer es definir el puerto
donde estan los RGB y la cantidad (revisar pinout). Lo siguiente es definir
el color y después actualizar la informacion. Sin este ultimo paso, el color
no cambiara.

START SAVE UIBRARY
m Programar LEDs RGB
m setup neopizels pin 14 =  pixels B
=
servopin 2 = setangle to

m update neopixels

=

- wait o seconds
servopin 2 = setangle to @
set all neopixets to [ color |
wait o seconds
update neopixels
T e o e
DISCONNECT < DATA

Podemos utilizar también estructuras de control y bucles para hacer
secuencias con los LEDs RGB. En este programa, los LEDs se encienden y
se apagan de manera secuencial usando bucles de conteo.

[ stor ) e uoary
= Programar LEDs RGB
E] variattes

m O SN YOUF DECRRct s a f
= SownioAs

countwith j = from o 1o° by .

=3 set neopitel || = 1o [ color

DATA
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Leer pulsadores

La placa controladora cuenta con 6 pulsadores totalmente programables
que se pueden utilizar de una forma sencilla para mover un servo, tal y
como se muestra en el siguiente programa.

START i SAVE LIBRARY
m Programar pulsador
(5] varisttes repeat forever
mm o N i in 8- HIGH ~
] senvopin 2+ setangieto ()
m servopin 2 * set anghe to @

DOWNLOAD
R S COMSOLE DaTA PYTHOM -

|

También los podemos usar para controlar distintos dispositivos a la vez.
Usaremos las estructuras de comparacion para detectar qué pulsador ha
sido presionado y actuar en consecuencia, tal y como se muestra en el
siguiente programa.

Programar pulsador
selup neopixels pin - 14 = pixels E

repeat forgver

i
2 i ispin 8+ HIGH =

do )
servo pin 2 *  setangle to

DOWMNLOAD.

WY ispin 9 » HIGH »

do
servopin 2 =  setangle to @

set all necpixels to | color

update necpixels

WAt o seconds

DISCOMNECT

DOWHLOAD
DaTa FYTHON

|




