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BEWISLAST: PROBLEEMDECOMPOSITIE

Plaats hier je screenshots

ALS

!

Start positie servo:
90 graden

l

Groene LED
licht gaat aan

l

(de sensor iets op pakt met de)
Afstand minder dan 10cm

l

Servo gaat naar
0 graden

l

Groene LED licht
gaat uit

l

Rode LED licht
gaat aan

l

Buzzer gaat af

!
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BEWISLAST: VARIABELEN

Plaats hier je screenshots

distance = duration * ©0.034 / 2;

trigPin

Code dat je een waarde kan geven

echoPin
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BEWISLAST: OPERATOREN

Plaats hier je screenshots

distance = duration * ©0.034 / 2;

Gebruikt om waarde aan een variable te
geven. Het kan ook gebruikt worden met een
wiskundige berekening.

i=0; 1< 5; i++) {
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BEWIJSLAST: CONDITIONELE STATEMENTS

Deze instructies maken de uitvoering van
verschillende codeblokken mogelijk, afhankelijk
van of een bepaalde voorwaarde als waar of
onwaar wordt geévalueerd.

if (distance <= distanceThreshold) {

delay(500);

myServo.write(0);
delay(500);

digitalWPiteSredLedPinI HIGH!i

digitalWrite(greenLedPin, LOW);

STATEMENT

Een zin code
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BEWISLAST: LOOPS

Plaats hier je screenshots

for ( i=0; 1< 5; i++) {

digitalWrite(redLedPin, LOW);

delay(500);
digitalWrite(redLedPin, HIGH);
delay(500);

}

Het herhaling van een stukje code
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BEWISLAST: DATATYPES

digitalWrite(trigPin, LOW);
delayMicroseconds(2);

digitalWrite(trigPin, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trigPin, LOW); String: stukje tekst

Integer: cijfers

Serial.print("Distance: ");

Serial.print(distance);

Serial.println(™ cm");
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BEWISLAST: ALGORITMEN

Plaats hier je screenshots

if (distance <= distanceThreshold) {
delay(500);

myServo.write(@);
delay(500);

digitalWrite(redLedPin, HIGH);
digitalWrite(greenLedPin, LOW);

delay(5000);

tone(buzzerPin, 500);

delay(200);
noTone(buzzerPin);

myServo.write(90);

digitalWrite(greenLedPin, HIGH);
digitalWrite(redLedPin, LOW);

Een serie van code die gebruikt wordt om
een taak uit te voeren of een probleem op
te lossen.

De taak die hierbij staat is: als de sensor
beweging oppakt, dan beweegt de servo
en gaat de rode LED aan en de groene
LED uit. Hierna gaat de buzzer af en dan
beweegt de servo weer. Daarbij gaat de
rode LED uit en de groene LED aan.
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BEWISTLAST: FUNCTIONS

loop() {

digitalWrite(trigPin, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPin, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trigPin, LOW);

duration = pulseIn(echoPin, HIGH);

distance = duration * 9.034 / 2;

Functions define the code
that comes after it

buzzerPin = 8;

distanceThreshold = 10;
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EXTRA’S

Plaats hier je screenshots

(Bijv. een eigen codeblok, eigen graphics, gebruik van camera, eigen sounds, etc.)
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OPEN UP
NEW iiorlts e
HORIZONS.
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