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Introducción a Python

• ¿Qué es Python?

- Es un lenguaje de programación de tipo script

• Ejemplo de función en Python

• Ejemplo de clase en Python

Definición de la función

Prueba de la función
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Robot Hablando con Python

• Hacer click derecho en el espacio de trabajo (espacio plomo), 
seleccionar “Create a new box” y luego “Python”

• Cambiar el nombre a “Python Say” y aceptar
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Robot Hablando con Python

• Hacer doble click al bloque generado
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Robot Hablando con Python

• En la función onInput_onStart escribir:

ttsProxy = ALProxy(“ALTextToSpeech”)
ttsProxy.say(“Hello world!”)

Nota:
El espaciado (indentación) es 
importante en Python
Escribir las líneas usando la 
indentación adecuada
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Robot Hablando con Python

• Conectar el bloque en Python y ejecutar

- El robot debe decir lo indicado
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Caminar usando Python

• Crear un bloque de Python llamado PythonWalk y conectarlo:

• Dicho bloque realizará lo siguiente:

- Hacer que el robot se levante

- Hacer que el robot camine hacia adelante 0.20 m

- Hacer que el robot camine hacia atrás 0.20 m

- Hacer que el robot se siente

- Apagar los motores
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Caminar usando Python

• Hacer doble click al bloque e ingresar las siguientes líneas de código 
en la función “onInput_onStart”

Nota: las líneas que 
comienzan con # son 

comentarios y no 
necesitan escribirse
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Espejo de un Brazo

• Objetivo: 

Al mover el brazo izquierdo del robot, el brazo derecho realiza el mismo 
movimiento a modo de “espejo”

- Construir el siguiente diagrama, donde Mirror es un bloque de Python 

- Agregar el siguiente código en el bloque de Python
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Espejo de un Brazo
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Ejercicio

• Hacer que al mover el brazo, el robot mire su mano

- Deshabilitar la rigidez del robot

- Obtener la posición de la cabeza y de la mano con la función 
getPosition (de ALMotion)

- Usando la función setAngles, hacer que la cabeza del robot mire 
en la dirección del vector de la cabeza a las manos.

• Parte 2:

- Cambiar la mano que mira el robot al presionar alguno de sus 
sensores


