UYGULAMA ADI | TEK LED YAKMA (Rastgele renk)

1-Arduino Uno
2-BreadBoard
GEREKLT 3-RGB LED (1 adet)
MALZEMELER

4-220() Direng (3 adet)
5-Jumper Kablolar

ACIKLAMA

¥t RGB ledini yandaki sekilde goriildiigii gibi elimizde tuttugumuzda uzun bacagi Anot diger bacaklar:
” soldan baslayarak sirasi ile Red (Kirmizi), Green (Yesil), Blue (Mavi) renklerine ait bacaklardir.
RGB lediile galisirken bu siralamaya dikkat ederek galismamiz gerekiyor. RGB ledi ile anarenklerin

karisimindan ara renkleri elde edebiliriz. Yazacagimiz kod bu iglemi yapabiliriz.
RGB Ledimizi BreadBorda takiyoruz. Arduino kartimizin GND ucundan aldigimiz gikisi RGB Ledimizin Eksi
bacagina ( RGB Ledimizin uzun bacagina takiyoruz ) , Arduino kartimizin 9 numarali pininden aldigimiz gikisi
RGB Ledimizin birinci (Red) ucuna takiyoruz. 10 numaral pininden aldigimiz gikisi RGB Ledimizin ligiincii (Green)

ucuna takiyoruz. 11 numarali pininden aldigimiz gikisi RGB Ledimizin dordiincii (Blue) ucuna takiyoruz. Devremizi

Arduino kartimiza yiikleyip devremizi ¢alistiriyoruz.
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http://kodlamayap.com/2017/11/28/arduino-uno/
http://kodlamayap.com/2017/11/29/breadboard-nedir-nasil-kullanilir/
http://kodlamayap.com/2017/11/29/led-nedir-nasil-kullanilir/
http://kodlamayap.com/2017/11/29/direnc-nedir-ve-nasil-kullanilir/

MBLOCK KODUV

ARDUINO IDE KODU

tiklandidinda

Arduino Programi
sirekli tekrarla
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(M sanive bekle

#include <Arduinc.h>

#include <Wire.h>

#include <SoftwareSerial.h>

doubkle angle rad = FI/180.0;

double angle deg = 180.0/FI:

vold setup() |
pinMode (9, 0UTPUT) ;
pinMode (10, 0UTEUT) ;
pinMode (11, 0UTEUT) »

}

vold loop() {
analogWrite (9, random {0, {255)+1}) -
analogWrite (10, random {0, {(255)+1)):
analogirite(ll, random (0, (255)+1) )}
_delay({0.3);
_loop();

}

vold _delay({float seconds) |
long endTime = milli=({) + seconds * 1000;
while(millis{} < endTime)_loop():

}

vold _loop(){

}




