Bolim80 : Kumanda ile Araba Kontrolii
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Ir kumanda ile arabamiz1 kontrol edebiliriz. Ileri geri saga sola tuslara basarak dc
motorlarimiz hareket eder ve boylece arabamiz istedigimiz yone gitmis olur. Gerekli
mazlemeleri aldiktan sonra gerisi bizim verdigimiz kodlarla arabanizi hareket
ettirmek.

Kullanilan Kodlar:

#include <IRremote.h>

int RECV_PIN = 8;

IRrecv irrecv(RECV_PIN);

/Ipin degerleri oku
decode_results results;
/IKizilsensdr okudugu degerleri
/Iresults degiskenine tanimliyoruz

void setup()

{

Serial.begin(9600);
irrecv.enablelRIn(); // Start
pinMode(10,0UTPUT);
pinMode(9,0UTPUT);
pinMode(3,0UTPUT);
pinMode(2,0UTPUT);



void loop() {

if (irrecv.decode(&results)) {

switch(results.value)

case 0xFD8877: Serial.printin("ILERI"); // Buton 2

digitalWrite(2,HIGH);
digitalWrite(3,LOW);
digitalWrite(9,LOW);
digitalWrite(10,HIGH);

break;

case 0xFD28D7: Serial.printin("SOL"); // Buton 4

/*

digitalWrite(2,HIGH);
digitalWrite(3,LOW);
digitalWrite(9,HIGH);
digitalWrite(10,LOW);

delay(2000);
digitalWrite(2,HIGH);
digitalWrite(3,HIGH);
digitalWrite(9,HIGH);
digitalWrite(10,HIGH); */

break;

case OxFDA857: Serial.printin("DUR"); // Buton 5

digitalWrite(2,HIGH);
digitalWrite(3,HIGH);
digitalWrite(9,HIGH);
digitalWrite(10,HIGH);

break;

case OxFD6897: Serial.printin("SAG"); // Buton 6

digitalWrite(2,LOW);
digitalWrite(3,HIGH);
digitalWrite(9,LOW);
digitalWrite(10,HIGH);

break;

case OxFD9867: Serial.printin("GERI"); // Buton 8

digitalWrite(2,LOW);
digitalWrite(3,HIGH);
digitalWrite(9,HIGH);
digitalWrite(10,LOW);

break;

default: Serial.printin(results.value, HEX);

/I degeri(value) hex onaltilik formatta seriporta yazdir.

}

irrecv.resume(); // resume yeniden baglat
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