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https://www.cytron.io/tutorial/getting-started-guide-with-robo-esp32-arduino-ide

Primeros pasos con Robo ESP32 v Arduino IDE

Este capitulo te ayudara a poner en marcha tus proyectos de Robo ESP32 con algunas
instrucciones sencillas. Hablaremos de:

Configuracion del Robo ESP32

Instalacidn de la placa ESP32 en Arduino IDE

Configuracion de la instalacién del controlador CP210x para la placa ESP32
Enciende el Robo ESP32

Ejemplos de cddigo fundamental

vk wnN e

Parpadear

lluminando el Robo ESP32

Presione los botones

Suelta el ritmo

Motor de CC

Micro servomotor

Leer el valor del sensor analégico

Leer el valor del sensor digital

Visualizacién de texto en SSD1315 mddulo OLED a través de 12C

LN ULAWNE

Configuracion del Robo ESP32

Veamos cdmo hemos de configurar la tarjeta Robo ESP32 y repasaremos algunos consejos
simples para solucionar problemas si no puede conectar su ESP32 a su computadora portatil.

Configuracion de la instalacion del IDE de Arduino

1. Abra el navegador y busque el IDE de Arduino o simplemente haga clic en este
enlace IDE de Arduino para descargar el IDE de Arduino. Cuando abra el enlace, el
navegador sera el mismo que se muestra en la figura a continuacién. Si estd utilizando
Windows, puede hacer clic en Windows (Win 10 y versiones posteriores). De lo
contrario, si usa macOS o Linux, puede descargar segun sus preferencias. Software
Arduino

Para Profesionales  Para la educacién  Para los fabricantes Productos ~  Comunidad Dacumentacién « TienoA el & Nube

Descargas

Arduino IDE 2.3.6
La nuev sion

principal del IDE de Arduino es més

rapida e més potente! Ademas de un editor més

moderno y una interfaz més receptiva, cuenta con
autocompletado, navegacion de codigo e Incluso un

depurador en vivo

Para obtener més detalles, consulte la documentacién

de Arduina IDE 2.0.

FUENTE

E1 IDE 2.0 de Arduino es de codiga ablerto y su cédigo
fuente est4 alojade en GitHub.



https://www.arduino.cc/en/software
https://www.arduino.cc/en/software/
https://www.arduino.cc/en/software/

2. Después de descargar la configuracién, abra la carpeta y haga clic en arduino-ide para
instalar. Haga clic en "Ejecutar", "Acepto" y "Siguiente"

Descargas B QaQ - P

W] arduino-ide 2.3.6 Windows_64bit (1).exe
Abrir archivo

Ver mas

&J Instalacion de Arduino IDE —

X

Acuerdo de licencia
Por favor revise el acuerdo de licendia antes de instalar Arduino IDE.

Presione Avanzar Pagina para ver el resto del acuerdo.

Terms of Service

The Arduino software is provided to you "as is” and we make no express or implied
warranties whatsoever with respect to its functionality, operability, or use, induding,
without limitation, any implied warranties of merchantability, fitness for a particular purpose,
or infringement. We expressly disdaim any liability whatsoever for any direct, indirect,
consequential, incidental or special damages, induding, without limitation, lost revenues, lost
profits, losses resulting from business interruption or loss of data, regardless of the form of
action or legal theory under which the liability may be asserted, even if advised of the
possibility or likelihood of such damages.

Si acepta todas las condiciones del acuerdo, seleccione Acepto para continuar, Debe aceptar
el acuerdo para instalar Arduino IDE.

Carcl

@ Instalacion de Arduino IDE —

X

Begir opciones de instalacion
éPara quién se instalard esta aplicacion?

Elige si deseas que este software esté disponible para todos los usuarios o solo para ti.

() Cualquiera que utiice este ordenador (todos los usuarios)

© 5olo para mi. (jmrui)

Ya hay una instalacién por usuario. (C: \Users\jmrui\AppData\Local\Programs\Arduino
IDE)

Se reinstalard/actualizara.

< Atras Siguiente > Cancelar

4. Haga clicen "Instalar" y espere hasta que finalice la instalacion.



& Instalacién de Arduino IDE = X
Hegir lugar de instalacion
Elija la carpeta para instalar Arduino IDE.

El programa de instalacidn instalard Arduino IDE en la siguiente carpeta. Para instalar en una
carpeta diferente, presione Examinar y seleccione otra carpeta. Presione Instalar para iniciar
la instalacién.

Carpeta de Destino

C: \sers\jmrui\AppData\Local Programs \Arduino IDE]| Examinar...

Espado requerido:525.3 MB
Espacio disponible:327.9 GB

< Atrds Cancelar

5. Ya esta completando la configuracidn de instalacién del IDE de Arduino. Haz clic en
"“Finalizar" para abrir el IDE de Arduino.

&) Instalacién de Arduino IDE =

Finalizando el Asistente de
Instalacién de Arduino IDE

Arduino IDE ha sido instalado en su sistema.

Presione Terminar para cerrar este asistente.

@ Ejecutar Arduino IDE

Atras Terminar Cancelar

Instalacion de la placa ESP32 en Arduino IDE

Para instalar la placa ESP32 en su IDE de Arduino, siga las siguientes instrucciones:



@ project 22 | Arduino IDE 2.3.6 =] p.
File Sketch Tools Help
ev Module - v+ >
' ESP32 Dev Modull A O

EI LIBRARY MANAGER project 22.ino  debug_customjson

Filter your sear| - -
T Type A Preferences X

Topic: Al
ﬂ]h B | Settings

AlPIc_Opta by

Sketcht
> Arduino IDE PLC . m

L for Arduino Opté : !

runtime library Show f
Q More Info it size 14

120 vl netece scal & Automatic 100

Theme Light v
~ | (Reload require

AIPIc_PMC by sload

Arduino IDE PLC

for Arduino Port

Control This is th

More info =6

1ws v

Arduino Clou CANCEL m

Provider Exar

Examples of how
varlous Arduino.
providers
AN More info

INSTAIT

1. Entu IDE de Arduino, ve a Archivo> Preferencias

&) project_22 | Arduino IDE 2.3.6 — [m] X

Archivo Editar Sketch Herramientas Ayuda

New Sketch cul+ N - W o
Nuevo Sketch en la Nube Alt + Ctrl + N )

project 22.ino  debug_custom.json
Abrir. Ctrl+ O - -
Abierto recientemente > X
Sketchbook >
Ejemplos > Configuracién | Red
Lerrar Crl+ W hook
Save Ctl +S  esktop\resources\to EXPLORAR
Guardar como.. Ctrl + MayGs + S ¥ros den 0s bocetos

a del editor 14

+Coma erfaz: 8 Automatico 100
Light v

Avanzado ? dito esparol (Reload required

verbosa durante (O Compliar O Carga
Salir ctl+Q

pilacion Niguno v

~ TorArauino

Control This is th O Verificar el cé argarlo

Mas informacién toguardado

O Sugere
106 v @ y

URLs adicionales de gestor de placas:

ias rapidas del editor

Arduino Clou| CANCELAR ACEPTAR

Provider Exar

Examples of how
various Arduino

providers

Mas informacién

Actualizando bibliotecas...

INSTAI AR

2. Ingresa lo siguiente en el campo "URL adicionales de Board Manager":

Copyhttps://raw.githubusercontent.com/espressif/arduino-
esp32/gh-pages/package esp32 index.json



3. A continuacién, haga clic en el botén "Aceptar"

Preferencias X

Configuracion Red

Ruta del Sketchbook:

c\KidsBlock Desktop\resources\tools\Arduino

U Ver los ficheros dentro de los bocetos

Tamario de letra del editor 14

Escala de la interfaz Automatico 100

Tema de color Light v

Lenguaje del editor espariol v (Reload required)

Mostrar salida verbosa durante () Compliar (J Carga
alertas de compilacion Niguno v

(I Verificar el codigo después de cargarlo
Autoguardado

(O sugerencias rapidas del editor

URLs adicionales de gestor de placas: | Copyhttps:/raw.githubusercontent.com/espiessif/arduino-esp

( CANCELAR ) ACEPTAR

4. Tablero abierto Arduino Board Manager en Tool> Board> Board Manager. El menu
desplegable deberia gustar esto.

& project 22 | Arduino IDE 2.3.6

| o e @ 4 Auto Formato Cul o T

B pemgy  Archive de programa

Gestionar bibliotecas Ctrl + Mayus + |

Manitor Serie Ctrl + Mayis + M
Tipo: | Tode ’

Tema:  Tod¢ Plotter Serie

AlPlc Opta, Firmware Updater

Arduina IDEP|  Cargar certificados raiz SS
for Arduino Of

runtime libran >
BEShEE: | Gestor de placas..  Ctrl + Mayus + B
120 v | “ ’

Reload Board Data Arduino AVR Boards >

Obtener informacion de la placa #esp32 >
AIPlc_PMC ¢ h

- ERT

Arduino 1D pl CPU Frequency: “240MHz (WiFi/BT) >,
for Arduino P¢  Core Debug Level: "None" > )
Control This is )
Més informac  Erase All Flash Before Sketch Upload: *Disabled" >
106 v ( EventsRunOn:"Core 1" >

Flash Frequency: "B0MHz" >

Flash Mode: QIO >
Arduino Cle  lagh size: "4M8 (32Mb)" >
Provider Ex

" JTAG Adapter: “Disabled" >

Examples of h
varlous Arduin  Arduino Runs On: "Core 1 3
providers
Més informad  Partition Scheme: "Default 4MB with spiffs (1.2MB APP1.5MB SPIFFS)” >

PSRAM: “Disabled >
Upload Speed: "921600 >

Zigbee Mode: “Disabled” >

|
Programador > ’

l Grabar Baotloader

5. Escriba "ESP32" en la barra de busqueda y presione enter.

6. Haga clic en instalar la placa esp32 y reinicie el IDE de Arduino



I : I : - Seleccionar Placa

GESTOR DE PLACAS

esp32
‘E Tipo: Todo v

Arduino ESP32 Boards de Arduino
2.0.18-20240930.arduino3instalado

Boards included in this package: Arduino
Nano ESP32
Mas informacion

2.0.18- v ( ACTUALIZAR )

esp32 de Espressif Systems
3.0.5instalado

Boards included in this package: WT32-
SCO1 PLUS, Franzininho WiFi, Waveshare
ESP32-S3-Zero, TTGO T1, LOLIN S2 Mini,...
Mas informacion

320 v (ACTUALlZAR)

7. Vuelva a abrir Arduino IDE y navegue hasta Tool> Board> ESP32 Arduino> ESP Dev
Module



Seleccionar Otra Placa y Puerto X

Selecciona tanto una placa como un puerto si quieres cargar un sketch.
Si seleccionas solo una placa podras compilar, pero no cargar tu sketch.

PLACAS PUERTOS
esp32 dey X Q
DOIT ESP32 DEVKIT V1 COM4 Serial Port (USB) v
ESP32 Dev Module v

ESP32 FM DevKit
ESP32C3 Dev Module

ESP32C6 Dev Module

O Mostrar todos los puertos

CANCELAR ACEPTAR

Q e @ ¥ ESP32 Dev Module

GESTORDEF ESP32 Dev Module V4
COmM4

esp32

Configuracion de la instalacion del controlador CP210x para la
placa ESP32

En esta seccidn, lo guiaremos a través de la instalacién del controlador CP210x, que es esencial
si esta utilizando una placa compatible con CP210x por primera vez, como NodeMCU ESP32.
Este controlador garantiza la comunicacién adecuada entre su computadora y la placa, lo que
permite la funcionalidad de USB a serie para cargar cddigo e interactuar con su dispositivo.

1. Descargue CP210x aqui si estd utilizando la placa compatible con ESP32 por primera
vez.


https://www.silabs.com/developer-tools/usb-to-uart-bridge-vcp-drivers?tab=downloads

‘s‘, SILICON LABS Products v Applications v Ecosystems v Resources v Company v English

@ /| Developer Tools USB to UART Bridge VCP Drivers

OVERVIEW DOWNLOADS TECHDOCS COMMUNITY & SUPPORT

Software (11) Software - 11
11.4.0
CP210x Universal Windows Driver 12/1;20@
) v6.0.2
CP210x VCP Mac OSX Driver 10/27/2021
CP210x VCP Windows 9/4/2\1062.;
CP210x Windows D 9/4/"2%25
- - ) ) v6.7.6
CP210x Windows Drivers with Serial Enumerator 9/4/2020

Show 6 more Software

S

2. Extraiga los archivos descargados a la carpeta deseada.

3. |Instale el controlador para su sistema operativo, para nuestro caso, elegimos x64.

CP210x_Windows_Drivers >

x64 Carpeta de ar

%86 Carpeta de archivo 15/06/2

| 7] CP210xVCPInstaller_x64 I <5

W] CP210xVCPInstaller_x86 Aplicacior 309 KB Ne I KB 66 27/09/2017 12:58
© dpinst mPython" "File 1KB N 12 KE
SLAB License_Agreement VCP_ Windo... Documento de texte 4 KB Ne 9KB 62
# slabvep Catilogo de sequridad GEKE N 11 KB 45 1/06/2
slabwvep

vi-7-6-driver-release-notes

CP210x USB to UART Bridge Driver Installer

CP210x_Windows_Drivers >
Completing the Installation of the

CP210x USB to UART Bridge Driver
x64

*x86 The: drivers wene successhully installed on this compater. 15/06,/2

You can now connect your device o this computer. F your device:
came with instuctions, please read them first

I W] CP210xVCPInstaller_x64 I <5

W] CP210xVCPInstaller_x86

® dpinst
SLAB_License_Agreement_VCP_Windo. Derver Name Status
~ Siicon Laboratonies nc. ... Readyto use
¢ slabvep 2
slabvep

Frish | Cancel

vi-7-6-driver-release-notes

4. Reinicia tu computadora.

10
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Verifique la instalacion y seleccione la placa y el puerto COM
correctos

1. Puede verificar el nimero de puerto de su ESP32 en el "Administrador de
dispositivos" de su computadora

% Device Manager = O
File Action View Help

&% | = E H= EX@®

| B2

v % DESKTOP-TRHCGIG
> | Audic inputs and outputs
» :@ Batteries
» | Biometric devices
» ﬂ Bluetooth
> @ Cameras
> [ Computer
b Disk drives
> [@l Display adapters
> B Firmware
&2 Keyboards
» L1 Memory technology devices
» @ Mice and other pointing devices
5 [ Monitors
» IJ:TI-| MNetwork adapters
v Ports (COM &LLPT)
E Silicon Labs CP210x USB to UART Bridge (COM12)
L op e e kLUIVH.I
E USE Serial Device (COM3)
> = Print queues
> = Printers
> I} Processors
> WY Security devices
« A Sencnrc

2. En el menu "Seleccionar otra placa y puerto"”, elija el modelo exacto de placay el
mismo nuimero de puerto que corresponde a la placa ESP32 conectada a su
computadora.

11




Conexi6n de Robo ESP32

Esta guia lo guiara a través de tres opciones convenientes para encender su Robo ESP32, lo
que permite flexibilidad en cualquier configuracion:

1. Micro USB (puerto VUSB-microUSB)
2. Bateria de una sola celda (puerto LiPo VBAT-JST PH2.0)
3. Alimentacion externa (bloque de terminales VIN):

iElige la opcidn que mejor se adapte a las necesidades de tu proyecto y pon en marcha tu Robo
ESP32!

Método # 1 : Cable USB micro B (5V)

1. Utilice un cable USB micro B para conectar su NodeMCU ESP32 a la computadora.

CABLE USB MICRO B

2. Encienda el interruptor de encendido en Robo ESP32.

ENCIENDE EL ROBO
ESP32

12



Método # 2 : Bateria de iones de litio / Li-Po de celda Unica
(3.7V)

1. Conecte una bateria Li-Po / Li-lon de una sola celda al conector de la bateria Li-Po

BATERIA DE LI-PO DE UNA SOLA CELDA

ENCIENDE EL ROBO
ESP32

Nota: La bateria Li-Po / Li-lon de una sola celda se puede recargar mediante el cable USB
micro B para conectar NodeMCU ESP32

Nota: Encienda siempre el Robo ESP32 mientras flashea el cédigo o ejecuta el cédigo
cargado.

Método # 3 : Vin (3.6-6V)

1. Inserte las pilas AA en un soporte de pilas con los cables de los extremos expuestos.
2. Insertey apriete el extremo expuesto en el bloque de terminales Vin (verde claro).

13



4 PILAS AA CON PORTAPILAS

1. INSERTE EL
EXTREMO EXPUESTO
2. APRETEEL
TORNILLO CONUN

DESTORNILLADOR.

ENCIENDE EL ROBO
ESP32

Nota: Encienda siempre el Robo ESP32 mientras flashea el cédigo o ejecuta el cédigo
cargado.

14



Ejemplos de programacion de Robo ESP32 con IDE

Arduino

Blink

Esta guia le mostrara cdmo encender los LED de su Robo ESP32. Cada LED representa un pin
designado, que se puede utilizar para solucionar problemas de entrada/salida y para crear
efectos visuales.

La siguiente figura ilustra la configuracidon GPIO para cada uno de los LED de E/S integrados.

LED GPIO
D16
D17
D21
D22

ESTADO GPIO

D25
D26
D32

2
3
3

D33

TERRA D22

D36 (Solo entrada)

D39 (Solo entrada)

Programacion:

Con esta primera practica vamos a activar los leds de salida que se encuentran en la propia
placa Robo ESP32. Las salida que vamos a activar son las que se muestran en la figura anterior
(LED GPI10).

Nuestro programa contara con la estructura clasica de un programa en el IDE Arduino:

15



void setup() {

void loop() {

Estructura de nuestro programa
El programa deberd realizar las siguientes operaciones:
El bucle de ejecucidn realizara las siguientes acciones

Apagar todos los LEDs

Esperar 1500 ms

Activar i desactivar con un tiempo intermedio de 200 ms cada una de las salidas.
Esperar 1000 ms

Iniciar

Establecer un parpadeo de toso los LEDs pasando de Alto a Bajo los leds con un
intervalo de 0,5 seg.

ok wnNneE

Procedimiento de actuacion

1. Conecte su ESP32 a la computadora. Asegurese de utilizar un cable de datos adecuado
al programar la placa.

2. Abra el IDE de Arduino y asegurese de que la placa y el puerto COM correctos estén
seleccionados.

3. Copiay pega el siguiente cédigo en tu editor:

D16
D17 8 Salidas Digitales
D21 implicadas

D22
D25
D26
D32
D33
D36
D39

GPIO STATUS
EEERERERERER

16




/*

DESCRIPCION:

Este cédigo de ejemplo utiliza el Robo ESP32 para probar la funcionalidad de
los ledes IO.

Inicialmente, todos los ledes estaran apagados. Los ledes parpadearan
alternativamente cada 0,5 segundos y finalmente todos los ledes permaneceran
encendidos.

Esta prueba asegura que los ledes en el Robo ESP32 estan funcionando
correctamente.

AUTHOR : Cytron Technologies Sdn Bhd
WEBSITE : www.cytron.io

EMAIL : support@cytron.io

*/

const int ledl = 16; //led conectado al pin D16
const int led2 = 17; //led Conectado al pin D17
const int led3 = 21; //led Conectado al pin D21
const int led4 = 22; //led Conectado al pin D22
const int led5 = 25; //led Conectado al pin D25
const int led6 = 26; //led Conectado al pin D26
const int led7 = 32; //led Conectado al pin D32
const int led8 = 33; //led Conectado al pin D33

void setup() {

pinMode(ledl, OUTPUT);
pinMode(led2, OUTPUT);
pinMode(led3, OUTPUT);
pinMode(led4, OUTPUT);
pinMode(led5, OUTPUT);
pinMode(led6, OUTPUT);
pinMode(led7, OUTPUT);
pinMode(led8, OUTPUT);

void loop() {

//Apague los ledes

digitalWrite(ledl, LOW);
digitalWrite(led2, LOW);
digitalWrite(led3, LOW);
digitalWrite(led4, LOW);
digitalWrite(led5, LOW);
digitalWrite(led6, LOW);
digitalWrite(led7, LOW);
digitalWrite(led8, LOW);

17




delay(1500); //Esperar 1.5 segundos

// Patron intermitente alternante para todos los ledes

digitalWrite(led1,
delay(200);
digitalWrite(led1,
delay(200);
digitalWrite(led2,
delay(200);
digitalWrite(led2,
delay(200);
digitalWrite(led3,
delay(200);
digitalWrite(led3,
delay(200);
digitalWrite(led4,
delay(200);
digitalWrite(led4,
delay(200);
digitalWrite(led5,
delay(200);
digitalWrite(led5,
delay(200);
digitalWrite(leds6,
delay(200);
digitalWrite(leds6,
delay(200);
digitalWrite(led7,
delay(200);
digitalWrite(led7,
delay(200);
digitalWrite(leds,
delay(200);
digitalWrite(leds,

HIGH);
LOW);
HIGH);
LOW) ;
HIGH);
LOW);
HIGH);
LOW) ;
HIGH);
LOW);
HIGH);
LOW) ;
HIGH);
LOW);
HIGH);

LOW) ;

delay(1000); // Pausa durante 1 segundos

// Establecer un nuevo parpadeo

digitalWrite(ledl,
digitalWrite(led2,
digitalWrite(led3,
digitalWrite(led4,
digitalWrite(led5,
digitalWrite(leds6,
digitalWrite(led7,
digitalWrite(leds,

HIGH);
HIGH);
HIGH);
HIGH);
HIGH);
HIGH);
HIGH);
HIGH);

delay(500); //Retraso de 0,5 segundos

antes de la siguiente secuencia

18




digitalWrite(ledl, LOW);
digitalWrite(led2, LOW);
digitalWrite(led3, LOW);
digitalWrite(led4, LOW);
digitalWrite(led5, LOW);
digitalWrite(led6, LOW);
digitalWrite(led7, LOW);
digitalWrite(led8, LOW);

delay(500); //Retraso de 0,5 segundos

// Repetir el patroén de nuevo
digitalWrite(ledl, HIGH);
digitalWrite(led2, HIGH);
digitalWrite(led3, HIGH);
digitalWrite(led4, HIGH);
digitalWrite(led5, HIGH);
digitalWrite(led6, HIGH);
digitalWrite(led7, HIGH);
digitalWrite(led8, HIGH);

delay(500); //Retraso de 0,5 segundos

Ver Guia de inicio / Arduino / Blink / Blink.ino entregado con § por emgithub

4. Verifique y cargue el script en su ESP32

5. Encienda el interruptor de encendido de Robo ESP32. La salida esperada es que los
LED parpadearan alternativamente cada 0,5 segundos en orden de D16 a D33y,
finalmente, todos los LED permanecerdn encendidos.

19



https://raw.githubusercontent.com/CytronTechnologies/Cytron-ROBO-ESP32/main/Getting%20Started%20Guide/Arduino/Blink/Blink.ino
https://github.com/CytronTechnologies/Cytron-ROBO-ESP32/blob/main/Getting%20Started%20Guide/Arduino/Blink/Blink.ino
https://emgithub.com/

Control de LED RGB

Esta guia le mostrara cdmo encender el LED WS2812 RGB en su placa Robo ESP32. Hay dos LED
RGB integrados, ambos controlados por el mismo pin, D15.

AR R

RGB LED

D15

Nota: Debera instalar la biblioteca Adafruit NeoPixel para usar este cédigo.

1. Conecte su ESP32 a la computadora. Asegurese de utilizar un cable de datos adecuado
al programar la placa.

2. Abra el IDE de Arduino y asegurese de que la placa y el puerto COM correctos estén
seleccionados.

3. Copiay pega el siguiente cédigo en tu editor:

/*

DESCRIPCION:

Este cddigo de ejemplo utilizara Robo ESP32 para iluminar los ledes RGB a
bordo.

Los ledes RGB cambiaran sus colores secuencialmente individualmente.

AUTHOR : Cytron Technologies Sdn Bhd
WEBSITE : www.cytron.io
EMAIL : support@cytron.io

TRADUCCION: José Manuel Ruiz

REFERENCIA:
Adafruit_NeoPixel library link:
https://github.com/adafruit/Adafruit NeoPixel/tree/master
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*/
#include <Adafruit_NeoPixel.h>

// Declare the pin number of the Neopixel LED and the number of the leds
const int RGBPin = 15; // RGB pin for Robo ESP32
const int numPixels = 2; //Number of RGB LEDs

// Initialize the NeoPixel RGB LEDs on pin D15
Adafruit_NeoPixel pixels(numPixels, RGBPin, NEO_GRB + NEO_KHZ8600);

void setup() {

pixels.begin(); // Inicializar la biblioteca NeoPixel
pixels.clear(); // Establecer todos los colores de pixel a 'off'
pixels.show(); // Envia colores de pixeles actualizados al hardware.

}

void loop() {
/*

pixels. Color() takes the RGB values, from 0.0.0 to 255.255.255
NeoPixels are numbered from @ to (number of pixels - 1)

*/

pixels.setPixelColor(@, pixels.Color(200, 9, 0)); // Rojo

pixels.setPixelColor(1l, pixels.Color(200, @, 200)); // Magenta

pixels.show(); // Enviar los
colores de pixel actualizados al hardware.

delay(1000);

pixels.setPixelColor(@, pixels.Color(e, 200, 0)); // Verde

pixels.setPixelColor(1l, pixels.Color(200, 200, 0)); // Amarillo

pixels.show(); // Enviar los
colores de pixel actualizados al hardware.

delay(10090);

pixels.setPixelColor(@, pixels.Color(@, @, 200)); // Azul

pixels.setPixelColor(1, pixels.Color(@, 200, 200)); // Cyan

pixels.show(); // Envia los
colores de pixel actualizados al hardware.

delay(10090);

pixels.setPixelColor(@, pixels.Color(@, @, 0)); // RGB apagado
pixels.setPixelColor(1l, pixels.Color(@, @, ©)); // RGB desactivado
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pixels.show();

delay(1000);
}

Ver en brutoGuia de inicio / Arduino / RGB / RGB.ino entregado con § emgithub

4. Verifique y cargue el boceto en su ESP32.

5. Apile y encienda el interruptor de encendido de Robo ESP32. La salida esperada es
gue los LED RGB se iluminen individualmente en tres colores diferentes
secuencialmente hasta que se apaguen y luego se repitan
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Usando entradas Digitales

Esta guia muestra cdmo utilizar los dos botones integrados en el Robo ESP32 con Arduino IDE.
Los botones estan conectados a los pines D34 y D35. Puede programar estos botones para
realizar diferentes tareas, como encender y apagar los LED, reproducir sonidos o cambiar entre
modos cuando se presionan

-}
a
o]
o
=]
~
&

1. Conecte su ESP32 a la computadora. Asegurese de utilizar un cable de datos adecuado
al programar la placa.

2. Abra el IDE de Arduino y asegurese de que la placa y el puerto COM correctos estén
seleccionados.

3. Copiay pega el siguiente cédigo en tu editor:

/*

DESCRIPCION:

Este cdédigo de ejemplo mostrara como usar el botén User en el Robo ESP32
como una entrada.

En este cdédigo, el botdn se utilizara para controlar un led a bordo.

Si se pulsa el botdén, el led se encendera durante 0,5 segundos y luego se
apagara

AUTHOR : Cytron Technologies Sdn Bhd
WEBSITE : www.cytron.io
EMAIL : support@cytron.io
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TRADUCCION: José Manuel Ruiz
*/

const int ledl = 21;
const int led2 = 22;
const int buttonl = 34;
const int button2 = 35;

void setup() {

pinMode(ledl, OUTPUT);
pinMode(led2, OUTPUT);
pinMode(buttonl, INPUT_PULLUP);
pinMode(button2, INPUT_PULLUP);

void loop() {
// Se pulsa el botdn de verificacion 1 (D34)

if (!digitalRead(buttonl)) {
// LED D21 is light up for ©.5s then turned off.
digitalWrite(ledl, HIGH);
delay(500);
digitalWrite(ledl, LOW);
}

// Se pulsa el botdén de verificacioén 2 (D35)

if (!digitalRead(button2)) {
// El1 led D22 se enciende durante 0,5 segundos y luego se apaga.
digitalWrite(led2, HIGH);
delay(500);
digitalWrite(led2, LOW);
}
}

Ver Guia de inicio/Arduino/UserButton/UserButton.ino entregado con  emgithub

1. Verifique y cargue el boceto en su ESP32.

2. Apile y encienda el interruptor de encendido de Robo ESP32. La salida esperada es que el
botdn de usuario se convierta en una entrada para la placa. Después de presionar cada
botdn, hara que el LED se encienda durante 0,5 segundos y luego se apague.
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Sonido

El Robo ESP32 viene con un zumbador incorporado en el pin D23, perfecto para crear efectos
de sonido y melodias. En esta seccidn se proporciona cddigo de ejemplo para ayudarle a
programar el zumbador rapidamente. Ademas, un interruptor de silencio le permite apagar el
zumbador cuando no esta en uso, liberando el pin D23 para otros fines.

Zumbador con Interruptor m

Conecte su ESP32 a la computadora. Asegurese de utilizar un cable de datos adecuado al
programar la placa.

Abra el IDE de Arduino y asegurese de que la placa y el puerto COM correctos estén
seleccionados.

Copie y pegue el siguiente cddigo en su editor:

/*

DESCRIPCION:

Este cdédigo de ejemplo utilizara el buzzzer del Robo ESP32 para
reproducir los tonos.

El botdén de usuario también se utiliza en este cédigo. Al inicio, una
breve melodia se reproducira

y luego el cdodigo esperara a que se pulse el botdon para reproducir otro
conjunto de tonos cortos.

AUTHOR : Cytron Technologies Sdn Bhd
WEBSITE : www.cytron.io
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EMAIL : support@cytron.io
TRADUCCION:José Manuel Ruiz
*/

const int BuzzerPin = 23; // Zumbador Robo ESP32 conectado al pin D23
const int UserButtonl = 34; // Boton de usuario 1 conectado al pin D34
const int UserButton2 = 35; // Boton de usuario 2 conectado al pin D35

// Notas para la cancién "Happy Birthday"
int melody note[] = { 392, 392, 440, 392, 523, 494, 392, 392, 440, 392,
587, 523 };

// Duraciones cortas de las notas melddicas para tempo rapido
(milisegundos)

int melody_duration[] = { 1ee, 100, 200, 200, 200, 270, 100, 100, 200,
200, 200, 270 };

void setup() {
// Establecer el zumbador como un dispositivo de salida
pinMode(BuzzerPin, OUTPUT);

// Establecer el botén como un dispositivo de entrada con pull-up
interno

pinMode(UserButtonl, INPUT_PULLUP);

pinMode (UserButton2, INPUT_PULLUP);

// Reproduce la melodia "Feliz cumpleanos" durante la configuracién a
un tempo rapido
play_melody(BuzzerPin);

}

void loop() {
// Comprobar si el botén esta presionado (LOW significa presionado
debido a INPUT_PULLUP)
if (!digitalRead(UserButtonl)) {
// Reproducir una melodia corta cuando se pulsa el botdn
tone(BuzzerPin, 262, 100); // Toca Nota C

delay(100);
tone(BuzzerPin, 659, 100); // Toca Nota E
delay(100);
tone(BuzzerPin, 784, 100); // Toca Nota G
delay(100);
noTone(BuzzerPin); // Apague el zumbador

}
if (!digitalRead(UserButton2)) {

// Reproducir una melodia corta cuando se pulsa el botdn
tone(BuzzerPin, 784, 100); // Toca Nota C
delay(100);
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tone(BuzzerPin, 659, 100);
delay(100);
tone(BuzzerPin, 262, 100);
delay(100);
noTone(BuzzerPin);

Ver Guia de inicio/Arduino/Buzzer/Buzzer.ino entregado con € por emgithub

1. Verifique y cargue el boceto en su ESP32.
2. Apilay enciende el interruptor de encendido de Robo ESP32. El resultado esperado es

que el timbre reproduzca la melodia de una cancién de feliz cumpleafios y luego
responda a las pulsaciones de botones para reproducir un tono corto.
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Control de un Motor de CC

Esta guia le mostrara como encender un motor de CC a través de su Robo ESP32.

La siguiente figura muestra el GPIO para cada uno de los terminales del motor en Robo ESP32.
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Motor 1 M1A D12 M1B D13
Motor 2 M2A D14 M2B D27

1. Conecte su ESP32 a la computadora. Asegurese de utilizar un cable de datos adecuado
al programar la placa.

2. Abra el IDE de Arduino y asegurese de que la placa y el puerto COM correctos estén
seleccionados.

3. Copiay pega el siguiente cédigo en tu editor:
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*/

#include "CytronMotorDriver.h"

// Configurar el controlador del motor.
CytronMD motorl(PWM_PWM, 12, 13); // PWM 1A = Pin 12, PWM 1B = Pin 13.
CytronMD motor2(PWM_PWM, 14, 27); // PWM 2A = Pin 14, PWM 2B = Pin 27.

// La rutina de configuracidén se ejecuta una vez cuando presiona reset.

void setup() {
}

// La rutina del bucle se repite una y otra vez.

void loop() {
motorl.setSpeed(255);
motor2.setSpeed(255);

velocidad del 50%.
delay(1000);

motorl.setSpeed(-255);

motor2.setSpeed(-255);
velocidad.

delay(1000);

motorl.setSpeed(0);
motor2.setSpeed(0);
delay(1000);

motorl.setSpeed(128);

motor2.setSpeed(128);
velocidad del 50%.

delay(1000);

motorl.setSpeed(-128);

motor2.setSpeed(-128);
velocidad.

delay(10090);

motorl.setSpeed(0);
motor2.setSpeed(0);
delay(1000);

// E1 motor 1 avanza a una velocidad del 50 %.
// Motor 2 se desplaza hacia adelante a una

// Motor 1 marcha hacia atrds a toda velocidad.
// Motor 2 se ejecuta hacia atras a toda

// E1 motor 1 se detiene.
// Motor 2 paradas.

// E1 motor 1 avanza a una velocidad del 50%.
// Motor 2 se dirige hacia adelante a una

// Motor 1 marcha hacia atras a toda velocidad.
// Motor 2 se ejecuta hacia atrds a toda

// E1 motor 1 se detiene.
// Motor 2 paradas.

Ver Guia de inicio/Arduino/DCMotor/DCMotor.ino entregado con  emgithub
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4. Verifique y cargue el boceto en su ESP32.
5. Conecte 2 motores de CC a ambos terminales del motor de CC (color negro).

6. Conecte una bateria Li-Po / Li-lon de una sola celda a la lipo o conecte la bateria AA
con un soporte al (color verde claro).

7. Asegurese de que toda la conexidon esté completa y luego encienda el interruptor de
encendido. El resultado esperado de este cédigo es que dos motores alternaran entre
avanzar, retroceder y detenerse a diferentes velocidades, cada uno durante intervalos
de un segundo.

e Nota:

e Siempre puede probar las conexiones de los cables del motor de CC para ver si los
cables estan conectados correctamente al bloque de terminales presionando los
botones de prueba del motor etiquetados como M1A, M1B, M2A o M2B mientras
su Robo ESP32 estd encendido.

e Para permitir que el motor funcione hacia adelante, presione solo el botédn "MXA".

e Sidesea cambiar la direccién de rotaciéon de la rueda, puede intercambiar los
cables conectados a los terminales.

Esquema de montaje
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Control de un servomotor

Esta seccién proporciona instrucciones para controlar micro servos en el Robo ESP32 usando
Arduino IDE, conectado a los pines D4, D5, D18, D19.

Los puertos de servo incorporados del blindaje simplifican la configuracién al eliminar el
cableado adicional, lo que facilita la conexién de varios servos sin una fuente de alimentacién
externa.

Puertos GPIO Puerto

Servo

S1 D4
S2 D5
S3 D18
S4 D19

Nota: Asegurese de haber instalado la biblioteca ESP32Servo.h en su IDE de Arduino

1. Conecte su NodeMCU ESP32 a la computadora. Asegurese de utilizar un cable de datos
adecuado al programar la placa.

2. Abra el IDE de Arduino y asegurese de que la placa y el puerto COM correctos estén
seleccionados.

3. Copia y pega el siguiente cddigo en tu editor:

/*
DESCRIPCION:

Este cédigo de ejemplo utilizard Robo ESP32 para controlar cuatro servomotores conectados a

los puertos de servo integrados.

El servomotor barrerd de 0° a 180° con un incremento de 1° cada 10 milisegundos.

Luego, los servos retroceden de 180 grados a © grados con una disminucidn de 1 grado cada 10
milisegundos.

AUTOR : Cytron Technologies Sdn Bhd

SITIO WEB : www.cytron.io

CORREO ELECTRONICO : support@cytron.io

*/
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#include <ESP32Servo.h>

Crear objetos servo para cada servo

Servo servol;

Servo servoz2;

Servo servo3;

Servo servo4;

Configuracion de void() {

Fije cada objeto servo a sus pines correspondientes
servol.attach(4);

servo2.attach(5);

servo3.attach(18);

servo4d.attach(19);

}
Bucle de vacio() {

Mueva los servos de © grados a 180 grados con un incremento de 1 grado por paso
for (int pos = @; pos <= 180; pos += 1) {

servol.write(pos); Establezca la posicion del servo 1 en grados 'pos'
servo2.write(pos); Establezca la posicion del Servo 2 en grados 'pos'
servo3.write(pos); Ajuste la posicidn del Servo 3 a grados 'pos'
servo4.write(pos); Establezca la posicion del Servo 4 en grados 'pos'

retraso(10); Haga una pausa de 15 milisegundos para controlar la velocidad del movimiento

del servo

}
Mueva los servos de 180 grados a © grados con una disminucién de 1 grado por paso
for (int pos = 200; pos >= 0; pos -= 1) {

servol.write(pos); Establezca la posicion del servo 1 en grados 'pos'
servo2.write(pos); Establezca la posicion del Servo 2 en grados 'pos'
servo3.write(pos); Ajuste la posicidn del Servo 3 a grados 'pos'
servod.write(pos); Establezca la posicidén del Servo 4 en grados 'pos'

retraso(10); Haga una pausa de 15 milisegundos para controlar la velocidad del movimiento

del servo

}
}
/*

NOTA:

Este codigo estd escrito para servomotores estandar. Si esta utilizando un servo de rotacidn
continua de 360 grados,

La funcién servo.write (PoS) se comporta de manera diferente a la servo estandar. Controla

la velocidad en lugar de la posicidn.
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Un valor cercano a 90 significa que no hay movimiento, © es la velocidad maxima en una

direccién y 180 es la velocidad completa en la otra direccidn

*/

Ver Guia de inicio / Arduino / Servo / Servo.ino entregado con § por emgithub

1. Verifique y cargue el boceto en su NodeMCU ESP32.

2. Conecte un micro servomotor a uno de los puertos del servo. Por ejemplo, puede
conectar un micro servo SG90 al puerto D4 en Robo ESP32.

3. Conecte una bateria Li-Po / Li-lon de una sola celda al lipo o conecte la bateria AA con
un soporte al bloque de terminales VIN (color verde claro).

4. Asegurese de que toda la conexidn esté completa y luego encienda el interruptor de
encendido. El resultado esperado es que el servomotor barre suavemente de 0° a
180°, aumentando en 1° cada 10 milisegundos. Después de alcanzar 180°, invertira la
direccion y volvera a 0°, disminuyendo en 1° cada 10 milisegundos.
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Leer el valor analogico

Esta guia explica cdmo obtener datos de sensores analégicos cuando estan conectados al Robo
ESP32. Equipado con siete puertos versatiles, el Robo ESP32 ofrece conexiones simples para
una variedad de médulos y sensores. ¢ No utilizas mdédulos compatibles? iNo te preocupes! El
blindaje también incluye cables adaptadores, lo que le permite aprovechar al maximo estos
puertos con otros tipos de sensores.

Puertos Grove GPIO ADC
D26 ADC2
Grove 3
D25 ADC2
D21 ADC1
Grove 4
D22 ADC1
D33 ADC1
Grove 5
D32 ADC1
) Compartido
D32 ADC1
Grove 6
D39 ADC1
) Compartido
D39 ADC1
Grove 7
D36 ADC1

Nota: El puerto Grove 3 en el Robo ESP32 usa pines ADC2, que no se pueden usar cuando Wi-
Fi esta habilitado. Si su proyecto necesita Wi-Fi, es mejor usar los pines ADC1 disponibles en
otros puertos Grove.

Para esta guia utilizaremos el Maker Soil Module, que es un sensor analdgico.

1. Conecte el médulo Maker Soil al puerto Grove 7 en el Robo ESP32, o elija cualquier puerto
entre Grove 4 y Grove 7. Si su proyecto no requiere una conexion Wi-Fi, también puede
utilizar el puerto 3 de Grove. La siguiente figura muestra la conexidn entre el médulo y el
Robo ESP32.

CABLE DE

GROVE A GROVE RENSORPE

HUMEDAD DEL

SUELO MAKER
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2. Nota: El pin DIS es el pin de desactivacion, donde una sefial ALTA desactivara el sensor.
Este cddigo no utiliza este pin.

3. Conecte su NodeMCU ESP32 a la computadora. Asegurese de utilizar un cable de datos
adecuado al programar la placa.

4. Abra el IDE de Arduino y asegurese de que la placa y el puerto COM correctos estén
seleccionados.

5. Copiay pega el siguiente cédigo en tu editor:

const int MakerSoil = 39;
int inputvalue = 0;
float readingvalue = 0;

void setup() {

pinMode(MakerSoil, INPUT);
Serial.begin(115200);

}

void loop() {

inputvalue = analogRead(MakerSoil);
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//Convertir valor de entrada ADC, 3.3V veces 2 8 resolucidn
readingvalue = (inputvalue * 3.3 / 4096);

Serial.print("Input Value : ");
Serial.println(inputvalue);
Serial.print("Valor de lectura : ");
Serial.println(readingvalue);
Serial.println("----=-=---c-mmmmmme oo ")

delay(1000);

Ver Guia de inicio / Arduino / AnalogRead / AnalogRead.ino entregado con  por mgithub

5. Verifique y cargue el boceto en su NodeMCU ESP32.

6. Apileyencienda el interruptor de encendido de Robo ESP32. La salida esperada es la
lectura del sensor que debe mostrarse en el monitor serie. Un voltaje mas alto significa
menos humedad.
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Leer el valor digital

El Robo ESP32 cuenta con pines flexibles, etiquetados como Grove 1 a Grove 7, disefiados
especificamente para leer los valores de los sensores digitales. Estos puertos permiten una
integracion perfecta con una variedad de sensores e interruptores, lo que le permite
incorporar facilmente entradas digitales en sus proyectos y mejorar la funcionalidad de su
Robo ESP32.

Puertos GPIO Funcion
Grove ADC/Pin
D17 TX2
Grove 1
D16 RX2
Grove 2 D21 SDA
/Maker D22 SCL
D26 ADC2
Grove 3
D25 ADC2
D21 ADC1
Grove 4
D22 ADC1
D33 ADC1
Grove 5
D32 ADC1
) Compartido
D32 ADC1
Grove 6
e o D39 ADC1
) Compartido
D39 ADC1
Grove 7
D36 ADC1

Para esta guia, utilizaremos un modulo genérico de sensor ultrasonico HC-SR04., que es un
sensor digital.

1. Conecte el sensor ultrasdnico al Grove 2 en el Robo ESP32, o seleccione otro puerto
Grove segun sus preferencias. La siguiente figura ilustra la conexién entre el médulo
de sensor y el Robo ESP32.

2. Conecte su NodeMCU ESP32 a la computadora. Asegurese de utilizar un cable de datos
adecuado al programar la placa.

3. Abra el IDE de Arduino y asegurese de que la placa y el puerto COM correctos estén
seleccionados.

4. Copiay pega el siguiente cddigo en tu editor:

/*

DESCRIPCION:

Este cédigo de ejemplo utilizara Robo ESP32 para leer la entrada digital
del sensor ultrasénico

y luego mostrar el resultado en monitor serie. Este cddigo también es
aplicable a cualquier sensor digital.
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CONEXIONES

-GROVE 2- | Ultrasonic Sensor
Robo ESP32 |

GND | GND

\Yde | vcc

D26 | TRIG

D25 | ECHO

AUTHOR : Cytron Technologies Sdn Bhd
WEBSITE : www.cytron.io

EMAIL : support@cytron.io
TRADUCTOR: José Manuel Ruiz

*/

// Define numeros de pines
const int trigPin = 26; // Conectar al pin 26 desde Robo ESP32
const int echoPin = 25; // Conectar al pin 25 desde Robo ESP32

// Define variables
int distance;// Defines variables
long duration;

void setup() {

pinMode(trigPin, OUTPUT); // Establece el trigPin como una salida
pinMode(echoPin, INPUT); // Establece el echoPin como una entrada
Serial.begin(115200); // Inicia la comunicacidén en serie

}

void loop() {
// Borra el trigPin
digitalWrite(trigPin, LOW);
delayMicroseconds(2);

// Establece el trigPin en el estado HIGH durante 10 microsegundos
digitalWrite(trigPin, HIGH);

delayMicroseconds(10);

digitalWrite(trigPin, LOW);

// Lee el echoPin, devuelve el tiempo de viaje de la onda sonora en
microsegundos

duration = pulseIn(echoPin, HIGH);

// Cdlculo de la distancia

distance = duration * ©0.034 / 2;

// Imprime la distancia en el monitor serie
Serial.print("Distancia: ");
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Serial.print(distance);
Serial.println(" cm");

Montaje:
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Ver Guia de inicio/Arduino/DigitalRead/DigitalRead.ino entregado con § por emgithub

5. Verifique y cargue el boceto en su NodeMCU ESP32.

6. Apiley encienda el interruptor de encendido de Robo ESP32. La lectura de salida
esperada del sensor debe mostrarse en el monitor serie
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Manejo de SSD1315 modulo OLED a través de 12C

El Robo ESP32, con sus versatiles puertos Grove y Maker, ofrece una plataforma conveniente
para integrar varios sensores y modulos. Esta guia demostrara cémo conectar y utilizar el
maodulo OLED SSD1315 para mostrar texto en el Robo ESP32.

El Robo ESP32 proporciona multiples pines 12C a través de sus puertos Grove, lo que permite
opciones de conectividad flexibles. El puerto Maker, en particular, comparte los mismos pines
12C que Grove 2, lo que amplia aln mas las posibilidades para dispositivos basados en 12C
como el médulo OLED.

o

o0
il
- Puertos Grove GPIO
= D22
11 Maker
00000 D21
- D21
= Grove 2
® D22

Puerto de Grove

1. Conecte el médulo OLED al puerto Grove 2 mediante un cable Grove. La siguiente
figura muestra la conexién entre el médulo y el Robo ESP32.

2. Conecte su NodeMCU ESP32 a la computadora. Asegurese de utilizar un cable de datos
adecuado al programar la placa.

3. Abra el IDE de Arduino y asegurese de que la placa y el puerto COM correctos estén
seleccionados.

4. Copiay pega el siguiente cddigo en tu editor:

Montaje:
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/*

DESCRIPCION:

Este cddigo de ejemplo demostrara como usar el Robo ESP32 con la pantalla
OLED SSD1315 para mostrar texto.

CONNEXION:
Grove of Robo ESP32 - OLED Display SSD1315 Grove

D21 - SDA

D22 - SCL

AUTHOR : Cytron Technologies Sdn Bhd
WEBSITE : www.cytron.io

EMAIL : support@cytron.io
REFERENCIA:

Coédigo adaptado de:
https://wiki.seeedstudio.com/Grove-OLED-Display-0.96-SSD1315/
*/

#include <U8g2lib.h> // Cargar libreria U8g2
#ifdef USX8_HAVE_HW_SPI

#include <SPI.h>

#endif

#ifdef USX8_HAVE_HW_I2C

#include <Wire.h>
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tendif

U8G2_SSD1306_128X64 NONAME_F_SW_I2C u8g2(U8G2_R@, scL,
SDA, USX8_PIN_NONE);

void setup(void) {
u8g2.begin();
}

void loop(void) {
u8g2.clearBuffer();
u8g2.setFont(u8g2_font_ncenBO8_tr);

u8g2.drawStr(5, 15, "Hola mundo!");
u8g2.drawStr(5, 30, "vale");

u8g2.sendBuffer();
delay(1000);

Ver Guia de inicio / Arduino / OLED / OLED.ino entregado con § emgithub
5. Verifique y cargue el boceto en su NodeMCU ESP32.
6. Apileyencienda el interruptor de encendido de Robo ESP32. El resultado esperado es

que el médulo OLED muestre "Hola mundo" en la primera linea y "isi!" en la segunda
linea.

Puerto Maker

1. Conecte el médulo OLED al puerto Maker mediante un cable JST SH a Grove o un cable
JST SH a pines hembra. La siguiente figura muestra la conexién entre el médulo y el
Robo ESP32.
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Conecte su NodeMCU ESP32 a la computadora. Asegurese de utilizar un cable de datos
adecuado al programar la placa.

Abra el IDE de Arduino y asegurese de que la placa y el puerto COM correctos estén
seleccionados.

Utilice los mismos cddigos que la guia anterior o puede copiar y pegar el siguiente
cadigo en su editor:

Verifique y cargue el boceto en su NodeMCU ESP32.
Apile y encienda el interruptor de encendido de Robo ESP32. El resultado esperado es

que el médulo OLED muestre "Hola mundo” en la primera linea y "isi!" en la segunda
linea.
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