UYGULAMA ADI | POLIS SIRENI UYGULAMASI

1-Arduino Uno Karti

2-BreadBoard

GEREKLL 3-LED (1 adet kirmizi, 1 adet mavi)
MALZEMELER 4-220() Direng (2 adet)

5-Buzzer

6-Jumper Kablolar

ACIKLAMA

Buzzerin kisa bacagini (eksi) ve LED'lerimizin eksi (katot) bacagini breadboardun paralel hattinda
GND (eksi) hattina takiyoruz. Buzzer ve Ledlerimizin diger bacagini breadboardun seri hattina takiyoruz.

Buzzerin uzun bacagindan (arti) aldigimiz gikist Arduino Uno kartimizin 9 numarali dijital pinine
takiyoruz.

Kirmizi LED'in uzun bacagina (arti) direnci takiyoruz. Direncin diger ucundan aldigimiz gikisi Arduino
Uno kartimizin 6 numarali dijital pinine takiyoruz.

Mavi LED'in uzun (arti) bacagina direnci takiyoruz. Direncin diger ucundan aldigimiz gikisi

Arduino Uno kartimizin 7 numaral dijital pinine takiyoruz. Devremiz hazir!

ISLEVI

Buzzer galarken mavi ve kirmizi LED sirayla gakar olarak yanacaktir.
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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/direnc-nedir-ve-nasil-kullanilir/

MBLOCK KODUV

ARDUINO IDE KODU

Arduino Programi
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#include <Arduinc.h®>
#include <Wire.h>
#include <Softwarelerial.h>
double angle rad = FIS180.0;
double angle_deg = 180.0/FI;
vold setup(){
pinMode (12, OUTEUT) »
pinMode {7, 00TEUT) ;
pinMode (&, OUTEUT) ;
}
viold loop() {
tone (12,262,250} ; /S write to buzzer
delay (250)
for{int _ i =0; i <«5;++ 1 )
{
digitalWritce((7,1);
_delay(0.075);
digitelWritce(7,0)r
_delay{0.025);

}

tone (12,440,250} /S write to buzzer
delay {250} ;

for{int _ i =07 i «5;++_1 1}

digitalWrite(&,1);
_delay{0.075);
digitalWrite(a,0);
I _delay({0.025);
}

_loop():

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

vold _loop() {




