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Sense HAT —Comandos basicos
Hoja de referencia para Python 3

Para incorporar funcionalidad Sense HAT a nuestros programas Python, agregamos las siguientes lineas para importar la biblioteca, a la biblioteca Sense HAT:
from sense hat import SenseHat sense = SenseHat ()

De ahi en mas, podremos usar cualquiera de las funciones definidas de la biblioteca Sense HAT.

sense.set pixel (0, 0, 255, 0, 0) Configura el led del extremo superior izquierdo con el color rojo.

sense.show letter(“J”, 0, 0, 255) Muestra la letra “J” en color azul en la pantalla.

sense.show message (“msg”, text colour=[0, 255, .y i .
- - Muestra el mensaje “msg” en verde en la matriz.

0])

sense.load image( “creeper.png”, redraw=True) Carga una imagen 8x8 “creeper.png” y la muestra
sense.clear () Elimina el led y apaga todos los led.

sense.set rotation (r=0) Configura la rotacién de la matriz led.

. , , Usa una lista de pixeles para hacer un dibujo, cada elemento es una lista
sense.set pixels(pixelList)

[R, G, B].
vaw,pitch,roll = sense.get orientation() .va-|Obtiene los datos de orientacion y guarda los valores como eje vertical,
“ ! E lues () eje lateral, eje longitudinal.
g m x m m z = sense.get compass raw().va- . ..
e iy 1Ee’s 0 =Y T get_compass_ g Obtiene los datos de la brujula y los guarda como m_x, m_y, m_z.
Movement X, 'y, z = sense.get accelerometer raw().va- . ,
lues () - - Obtiene los datos del acelerémetro y los guarda como x ,y, z.
X, ’ z = sense.get roscope raw () .va- . . ..
9 %9 ¥,9_ get_gy Pe_ () Obtiene los datos de orientacion y los guarda como g_x, g_y, g_z.
lues () — _ _
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Usa el sensor de humedad para obtener la temperatura y la guarda

t = sense.get temperature from humidity () como t.

¢ - sense.get temperature from pressure () Esa el sensor de presion para obtener la temperatura y la guarda como
h = sense.get humidity() Mide la humedad y la guarda como h.

p = sense.get pressure () Mide la presion y la guarda como p.

Hay varias maneras de capturar la entrada desde el joystick. Podriiamos usar la biblioteca Pygame o la biblioteca Curses. Sin embargo,
para este ejemplo vamos a usar el sistema evdev, que tendremos que instalar usando “sudo pip3 install evdev’.

from evdev import InputDevice, ecodes,list devices
from select import select

devices = [InputDevice (fn) for fn in list devices()]
for dev in devices:
if dev.name == “Raspberry Pi Sense HAT Joystick”:
Js = dev

while True:

El codigo de la izquierda busca los dispositivos de entrada
disponibles y encuentra el joystick Sense HAT.

r, w, x = select([dev.fd], [], [],0.01) Luego verifica constantemente el dispositivo joystick y crea
for fd in r: una llamada de lista de eventos r.
for event in dev.read():
if event.type == ecodes.EV KEY:# and event.value ==

if event.code
print (“up”)
elif event.code == ecodes.KEY LEFT:
print (“left”)
elif event.code == ecodes.KEY RIGHT:
print (“right”)
elif event.code == ecodes.KEY DOWN:
print (“down”)
else:
print (Yenter”)

ecodes.KEY UP:

Para cada evento en la lista, verifica si fue un evento de
teclado.

Luego compara el codigo de la tecla con los valores para
arriba, abajo, izquierda y derecha e imprime el mensaje co-
rrespondiente.
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Desplazamiento de mensaje

from sense hat import SenseHat
sense = SenseHat ()

while True:

sense.show message (“Spaaaaaaace!!”, scroll speed=0.05, text colour=[255,255,0], back colour=[0,0,255])

Sensores ambientales

Rotacion de la letra “J”

from sense hat import SenseHat
sense = SenseHat ()

while True:

from sense hat import SenseHat
import time
sense = SenseHat ()

sense.show letter (“J”)

while True:

t = sense.get_temperature () X, Y, z = sense.get accelerometer raw() .values|()
P = sense.get pressure () - -
h = sense.get humidity () % = round(x, O)
= round 0
t = round(t,1) Y und (y, 0)
E i rounjii,ii if x == -1:
- roun ! sense.set rotation(180)
_ “emp = @ by re—2s elif y == -1:
u ngt__o f ? ?tos,h) €SSUre=ss, sense.set rotation (90)
Umlidlity=sS c 1Py elif y == 1:
sense.set rotation (270
sense.show message (msg, scroll speed=0.05) clse: - ton )
sense.set rotation(0)

time.sleep(0.1)
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APRENDER

CONECTADOS
Juego de velocidad de reaccion pause = 3
score = 0
fram sense hat import SenseHat import time angle = 0
import randam play =
True

sense = SenseHat ()

# set up the colours (white, green, red, ampty)

w = [150,150,150]
g = [0,255,0] r = [255,0,0] e = [0,0,0]

# create three different coloured arrows arrow = [e,e,e,W,W,&,e,e,

el e,W,W,W,W, el el elwl e,W,W, elwl el
Wlelelwlwlelelwl elelelwlwlelelel
elelelwlwlelelel elelelwlwlelelel
€,6,8,W,W,e,€,€]

arrow red = [g,e,&,1,1,€,8€, €,&L,1,I,1,&¢
elrlelrlrlelrlel rlelelrlrlelelrl elelelrlrlelelel
STASTASTR SR eSS SN €, 5reee e,e,e,r,1,8,€e]

arrow green = le,e,e,9,9,€/€/€ €,€/9,9,9,9,€/€/
€,9,€,9,9,¢,9,S/ 9,,€,9,9,€,€,9, €,,6,9,9,S,€/S
€/8,8,9,9,6,S,E €,€,6,9,9,6,6,S €,€,6,9,9,€,€,€]

sense. show messace (“Keep the arrow pointing up”, text colour=[100,100,100])

while play = True:
last angle = angle
while angle = last angle:
angle = random.choice ([0, 90,180,270])
sense.set rotation(angle)
sense.set pixels (arrow)
time. sleep (pause)

X, ¥, z = sense.get accelerareter raw() .values ()
X = round(x, 0)
y = round (y, 0)

if x = -1 and angle = 180:
sense.set pixels (arrow green)
score = score + 1

elif x = 1 and angle = 0:
sense.set pixels(arrow green)
score = score + 1

elif y = -1 and angle = 90:
sense.set pixels (arrow green)
score = score + 1

elif y = 1 and angle = 270:
sense.set pixels(arrow green)
score = score + 1

else: sense.set pixels(arrow red)

play = False
pause = pause *
0.95
time.sleep(0.5)

Q.

msg = “Your score was %s” % (score)
sense.show message (msg, scroll speed=0.05, text colour=[100,100,100])
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