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Arduino是什么？
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峹识Arduino 812
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以后程序下载就照着这个步骤做就可以了，再理一下思路，分
为三步走: 
校验 → 选择boards和com → 下载！
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绿色：数字引脚（0~13）
红色：电源
黑色：地（GND）

蓝色：模拟引脚（0~5）

恒定3.3V电源输出
复位键

红色：电源
黑色：地（GND）

XBee/蓝牙bee 插座
舵机电源输入

APC220/蓝牙 插座

SD模块 插座

运行/下载 切换

3.5V/5V 输出电源切换

外部输入电源（6~12V）
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x1 x1   DFRduino UNO R3
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04DFRobot 03.从串口中认识“数字”与“模拟”

串口监视器效果

��QJn.odF	QVTI#Vtton�*/165
�����������������������������������//设置按键为输出模式

4FrJBM.bFHJn	����
��� //设置串口波特率
嗠
7oJd�TFtVQ	
 //初始化函数

^

WoJd�MooQ	
�\��������������������������������������������������������������������// 主函数

��Jnt�bVtton4tBtF���dJHJtBM3FBd	QVTI#Vtton
���������������//读取数字引脚2的状态

��4FrJBM.QrJntMn	bVtton4tBtF
������������                           //串口打印出引脚2的状态

��dFMBZ	�
������������������������������������������������������������������������//延时1ms

^

Ą̸䒪喍6Q-oBd喎ą喑㐆"rdVJno̸䒪Аȡܨࢂ

䒪Ⴙ⼸Ꮌऻ喑កᐭ"rdVJno�*%&⮱͟ऐ⯾㻳க̸ߌ

䃫㒛͟ऐ⯾㻳க⮱∏➦⢴ͧ����ȡ

जВⰡᣒϻ͟ऐ䄨ःᠶ䧛⮱⟣ᔮȡᠶ䧛⇎ᠶ̸⮱ᬣՆ喑

͟ऐ᭫ͧĄ�ą喑̭ᬓ㷘ᠶ̸喑͟ऐ᭫ͧĄ�ąȡ

䔶᠖㤉͚ࢂ⮱᪴У	'JMF
����Ҹ	&YBmQMFT
�������#BTJcT�þ�%JHJtBM3FBd4FrJBM�Аȡ

Jnt�QVTI#Vtton����喠 //连接到数字引脚2
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㎕桕⊘⁋

x1x1   DFRduino UNO R3
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WoJd�TFtVQ	
�\����������                                  //初始化函数
��4FrJBM.bFHJn	����
����������������������������������������//设置串口波特率

^

WoJd�MooQ	
�\������������������������������������������������������// 主函数
��Jnt�TFnTor7BMVF���BnBMoH3FBd	"�
������������//读取模拟引脚0的状态
��4FrJBM.QrJntMn	TFnTor7BMVF
��������������������������//串口打印出引脚0的状态
��dFMBZ	�
����������������������������������������������������������//延时1ms

^

हᵤ喑ܨࢂĄ̸䒪喍6Q-oBd喎ą喑㐆"rdVJno̸䒪Аȡ̸ߌ䒪Ⴙ⼸Ꮌऻ喑កᐭ"rdVJno�*%&⮱͟ऐ⯾㻳கȡ

Ꭳ́䃫㒛∏➦⢴ͧ����ȡ

䄂Ɑ䒙⩢Ѻக喑जВⰸݝ�_����䬡⮱թȡ

惨⊺‸䥖

កᐭ"rdVJno� *%&喑䔶᠖㤉͚ࢂ⮱᪴У	'JMF
� ��� Ҹ	&YBmQMFT
�

������#BTJcT�þ�"nBMoH3FBd4FrJBM�Аȡ�Аຯ̸喟
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ϻАजВⰸܧ喑ႄᑂ㙇হ᠌ᑂ㙇䄨⮱ᐼ᭜̺ह⮱ȡႄऐҬ⩕dJHJtBM3FBd	
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��������䄨ःႄᑂ㙇�⮱⟣ᔮ

模拟：

Jnt�TFnTor7BMVF���BnBMoH3FBd	"�
�����䄨ः᠌ᑂ㙇�⮱⟣ᔮ

⏽㎠崪ὕ崪 
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ҸАȡ

//项目一 —— LED 闪烁
     /*
描述：LED每隔一秒交替亮灭一次
     */    
int ledPin = 13;
void setup() {
        pinMode(ledPin, OUTPUT);
}
void loop() {
        digitalWrite(ledPin,HIGH);
        delay(1000);
        digitalWrite(ledPin,LOW);
        delay(1000);
}

DFRobot 04

䔅⡽峾㍦⁁㢺⠳槓ὕὠ‸䥖Ϫ䡠䡠Ⳙ⁁是⫗₪⼺₱䟙ѳ

䓀ڒႹℂऻ喑◦ܨ*%&⮱Ąᵎ侹喍7FrJfZ喎ą喑ᴒⰸ䓀ڒА᭜॓䕇䓴㑃䃾ȡ

ຯ᭫⇎ᰶ䩆䄜喑ܨࢂĄ̸䒪喍6Q-oBd喎ą喑㐆"rdVJno̸䒪АȡВ̷

̭ₒ䘪Ⴙγ⮱䄊喑ҍᏁ䄒जВⰸݝ䲏࠲Წ̷⮱㏏㞟-&%䯁̭ϑᰬϛ
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㏱䘕ܳ喟͗͑⮱ิڤ䄡̸"rdVJnoАᓲ䶨ٵ�

void setup() {
  // 写入setup代码，只运行一次:
}

void loop() {
  // 写入main代码，重复运行:   
}

"rdVJnoАᓲ䶨࠲क़TFtVQ	
হMooQ	
䔆͑͗ܪȡ

TFtVQ㠞͚᪴᭜Ą䃫㒛ą⮱ᘼᕊȡВTFtVQ	
⩕᭜ܪ

λ̭ψ݊ࡃ䃫㒛⮱喑गౕА̭ᐭᬣ喑䓽㵹̭⁎ȡ

MooQ᭜Ąᓗ⣜ą⮱ᘼᕊ喑ग㺮"rdVJno̺ᢶ⩢喑MooQᅞ

ч̺։⮱䛺ฺ䓽㵹ȡ

����

⩞λ-&%᭜䓀ܧ䃫ิ喑В̺䯫ⰸܧ喑ౕTFtVQ	
ܪ

ᐼȡܧ䓀ͧ%&-ࡃ݊ٵ͚

����ᵩᐼຯ̸喟ܪ

pinMode(pin,mode)   

䔆͗ܪ᭜⩕Გ䃫㒛"rdVJno数字引脚⮱ᐼ⮱喑只用

于数字引脚定义是输入(INPUT)还是输出(OUTPUT)。
QJnᠴႄᑂ㙇त喑modFᠴᑂ㙇ᐼ

	065165�*/165
ȡ���

ఋⰸ̸А͚喑

pinMode(ledPin, OUTPUT);

䔆ऒ䄊⮱ᘼᕊᅞ᭜喑ᄳMFd1Jn䃫㒛ͧ䓀ܧᐼ喑͚䬡⮱

䕄तज̺㘪Ⱞȡ䗐MFd1Jn᭜ϭ͵এ喤

ⰸ̸А⮱す̭ऒ䄊喟

int ledPin = 13;�

Йౕ̭ᐭ⮱ᬣՆ㐆��तᑂ㙇䊤γ͗ऺႄघևMFd1Jn喑

ВMFd1JnᅞА㶕γ��तᑂ㙇ȡ前面的int可不能少！
JntА㶕γMFd1Jn᭜͗᪡ȡ

ᬻ⮪γ䔆͑ऒ䄊⮱ᘼᕊγ喑ຯЙ⣝ౕ䰭㺮ᢏ͗ᑂ

㙇喑-&%̺䔋ᣒݝ��तᑂ㙇喑䔋ᣒݝ��ᑂ㙇喑जВᔻ

喟ۆ͵

pinMode(10, OUTPUT);

ग䰭ិQJnᢏᄦᏁ⮱ᑂ㙇तᅞ㵹γȡ

‸䥖⠳槓
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͚ᅞܪ喑MooQܪ
	ⰸ̸MooQں

ग⩕ݝγ̭͗ܪdJHJtBM8rJtF	
ȡ

ᵩᐼຯ̸喟ܪ

digitalWrite(pin,value)

䔆͗ܪ⮱ᘼͶ᭜喟ᑂ㙇QJnౕ

QJn.odF	
⮱͚㷘䃫㒛ͧ065165

ᐼᬣ喑ࢸ⩢ڣᄳ㷘䃫㒛ͧⰥᏁ⮱

թ喑)*()ͧ�7喍�.�7ᣔݣᲬ̷ͧ

�.�7喎喑-08ͧ�7ȡ

digitalWrite(ledPin,HIGH);   
//LED被点亮
digitalWrite(ledPin,LOW);    
//LED被熄灭

А͚⮱喑MFd1Jnहᵤᠴᑂ㙇ȡۆ

ᬣ喑ᑂ㙇��ᅞ㷘㜠倅喑()*(ڒ

-&%㷘◦ϛȡ08-ڒۆᬣ喑ᑂ㙇

��ᅞ㷘៶ѻ喑-&%㷘⚱▚ȡ

ϛ̻▚Ⱑᣒ䔅ᰶऒ䄚ऒ喟

delay(1000);

dFMBZ᭜ᐣᬣ⮱ᘼᕊȡ᠙त͚ڒۆ⮱

᭜℘	mT
ȡВ喑dFMBZ	����


ᅞ᭜ᐣᬣ�T⮱ᘼᕊȡᰭऻ⣝⮱ᅞ

᭜-&%ϛ̭喑▚̭喑̭Ⱑᬍ䭽

ᓗ⣜ȡ

㏳ᓰ⮱ࣸज㘪∕ᘼݝ喑Аᐭ

䘕ܳᰶ⃢ፓĄ��ąহĄ��ć��ą⮱᪴

ႄ喟

//项目一 —— LED 闪烁

     /*

描述：LED每隔一秒交替亮灭一次

 */  

䔆᭜А͚⮱䄡ᬻ᪴ႄ喑जВघև

∕䛷ȡ᭜Вą��ąᐭ喑䔆͗こत
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Ą��ć��ą䔆͗こत⮱҉⩕᭜जВ

∕䛷็㵹喑䔆Ό᭜̷̻̭∕䛷
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ღ䘪ᄳ㷘㑃䃾கᔪ⪒喑̺䔈㵹㑃ڲ
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下载完成后，可以试着人走开，等待一段时间，看看LED是否会关掉。随后再试
着靠近，LED是不是会自动亮起。

//项目二 —— 感应灯
int sensorPin = 2;                                      //传感器连i接到数字2
int ledPin =  13;                                        //LED连接到数字13
int sensorState = 0;                                  //变量sensorState用于存储传感器状态

void setup() {
  pinMode(ledPin, OUTPUT);                       //LED为输出设备
  pinMode(sensorPin, INPUT);                    //传感器为输入设备
}

void loop(){
  sensorState = digitalRead(sensorPin);      //读取传感器的值
if (sensorState == HIGH) {                         //如果为高，LED亮
    digitalWrite(ledPin, HIGH);  
  } 
  else {�������������������������������������������������������������������������������//否则，LED灭
    digitalWrite(ledPin, LOW); 
  }
}
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pinMode(ledPin, OUTPUT);            //LED为输出设备
pinMode(sensorPin, INPUT);            //传感器为输入设备
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sensorState = digitalRead(sensorPin);

‸䥖⠳槓

05DFRobot 0�. ㉴䇄

DFRobot



ᵩᐼຯ̸喟ܪ

digitalRead(pin)
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（1）if(表达式){
       语句；
}

（2）if(表达式){
       语句；
}else{
   语句；
}
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if (sensorState == HIGH) {       
 ... //如果为高，LED亮
} 
else {                               
   ... //否则，LED灭 
}
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很明显，大按钮是输入设备，LED是输出设备。和前面感应灯类似，也是一个数
字输入控制一个数字输出。只是形式与代码有所不同。

D

D
F
R
d
u
in
o

U
N
O
v
3
.0
[R
3
]

T
X

R
X

IC
S
P

GND
GND

A5

A4

A3

A2

A1

A0

VIN

5V

3V3

RESET

IOREF

O
N

A
N

A
L
O

G
 IN

P
O

W
E
R

L

RX 0

TX 1

2

~3

4

~5

~6

7

8

~9

~10

~11

12

13

GND

AREF

D
IG

IT
A

L
 (P

W
M

~
)

ᣔݣ䃫ิ 䓀ܧ䃫ิ䓀ڒ䃫ิ

0�. 0ini╅䇄

D

Digital piranha LED-RD
igital Push B

utton 

D

DFRobot



惨⊺‸䥖

DFRobot 04

下载完代码，按下按钮，灯点亮。再按下按钮，灯熄灭。是不是很像个小台灯？

//项目三 —— 小台灯
int buttonPin = 2;                                  //按钮连接到数字2
int ledPin = 13;                                      //LED连接到数字13

int ledState = HIGH;                              // ledState记录LED状态
int buttonState;                                    // buttonState记录按键状态
int lastButtonState = LOW;                    // lastbuttonState记录按键前一个状态

long lastDebounceTime = 0; 
long debounceDelay = 50;                     //去除抖动时间

void setup() {
  pinMode(buttonPin, INPUT); 
  pinMode(ledPin, OUTPUT);

  digitalWrite(ledPin, ledState);
}

void loop() {                                          //reading用来存储buttonPin的数据
  int reading = digitalRead(buttonPin);    // 一旦检测到数据发生变化，记录当前时间
  if (reading != lastButtonState) {
     lastDebounceTime = millis();
  } 
// 等待50ms，再进行一次判断，是否和当前button状态相同
// 如果和当前状态不相同，改变button状态
// 同时，如果button状态为高（也就是被按下），那么就改变led的状态
  if ((millis() - lastDebounceTime) > debounceDelay) {
    if (reading != buttonState) {
      buttonState = reading;

      if (buttonState == HIGH) {
         ledState = !ledState;
      }
    }
  }
  
  digitalWrite(ledPin, ledState);               // 改变button前一个状态值
  lastButtonState = reading;
}
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pinMode(buttonPin, INPUT); 
pinMode(ledPin, OUTPUT);
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int reading = digitalRead(buttonPin);

ᠶ䩛ౕ⩞ѻअ倅ᝃ㔲⩞倅अѻᬣ喑䘪чᰶ͗ៃߕ⮱䓴

⼸喑ᬣ䬡䲋፥⮱ⴚ喑ຯ̸ఫ喟

ͧγ䖬ٺ⩞λៃߕϔ⩌⮱䩆䄜Ԏत喑ВЙА͚ᰶ

͗ࣨៃ⮱䓴⼸ȡࣨៃ⮱∂ᒵキࢂ喑ᅞ᭜ぶݝᢛࣾ⩌

अࡃᬣ喑䯁̭⃢ᬣ䬡ᷭں≸̭⁎ȡ

̭ᬓᷭ≸ݝ䄨ः⮱ᢛࣾ⩌अࡃ喑䕇䓴mJMMJT	
䃝̸ܪ

ᬣ䬡喟

if (reading != lastButtonState) {
   lastDebounceTime = millis();
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if ((millis() - lastDebounceTime) > de-
bounceDelay) {
    if (reading != buttonState) {
      buttonState = reading;

      if (buttonState == HIGH) {
         ledState = !led-
State;
      }
    }
}
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 //项目四 —— 声控灯
int soundPin = 0;                                          //声音传感器接到模拟0
int ledPin =  13;                                            //LED接到数字13

void setup() {
pinMode(ledPin, OUTPUT);
// Serial.begin(9600);                                   //用于调试
}

void loop(){
int soundState = analogRead(soundPin);        //读取传感器的值
// Serial.println(soundState);                         //串口打印声音传感器的值

//如果声音值大于10，亮灯，并持续10s，否则关灯
if (soundState > 10) {           
digitalWrite(ledPin, HIGH);  
delay(10000);
}else{
digitalWrite(ledPin, LOW);
}
}
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analogRead(pin)
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if (soundState > 10) {           

       ...

}else{

       ...

}
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//项目五 – 呼吸灯
int ledPin = 10;

void setup() {
      pinMode(ledPin,OUTPUT);
}

void loop(){
  for (int value = 0 ; value < 255; value=value-1){ 
     analogWrite(ledPin, value);
     delay(5);
  }
  for (int value = 255; value >0; value=value-1){ 
     analogWrite(ledPin, value); 
     delay(5); 
  }  
}   
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在呼吸灯一节，我们已经学会了如何用数字引脚的PWM口来做模拟输出。这一节将加入互动元素，
通过模拟输入来控制模拟输出。

D
F
R
d
u
in
o

U
N
O
v
3
.0
[R
3
]

T
X

R
X

IC
S
P

GND
GND

A5

A4

A3

A2

A1

A0

VIN

5V

3V3

RESET

IOREF

O
N

A
N

A
L
O

G
 IN

P
O

W
E
R

L

RX 0

TX 1

2

~3

4

~5

~6

7

8

~9

~10

~11

12

13

GND

AREF

D
IG

IT
A

L
 (P

W
M

~
)

ᣔݣ䃫ิ 䓀ܧ䃫ิ䓀ڒ䃫ิ

0�. 䇄⊞嵘受➽

A

R
otation Sensor-L

D

Digital piranha LED-R

DFRobot



惨⊺‸䥖

DFRobot 04

//项目六 —— 灯光调节器
int potPin = 0;                                         //电位器连接到模拟0
int ledPin = 10;                                        //LED连接到数字10

void setup() {
       pinMode(ledPin, OUTPUT);
}

void loop() {
  int sensorValue = analogRead(potPin);   //读取模拟口0的值       
//通过map()把0~1023的值转换为0~255
int outputValue = map(sensorValue, 0, 1023, 0, 255);   
analogWrite(ledPin, outputValue);             //给LED写入对应值        
  delay(2);                     
}  

缓慢旋转电位器，仔细观察LED的亮度是否发生变化。  

0�. 䇄⊞嵘受➽

DFRobot



‸䥖⠳槓

05DFRobot

䔆䛹ͨ㺮䃟̸mBQܪȡ

ᵩᐼຯ̸喟ܪ

map(value, fromLow, fromHigh, toLow, toHigh)

mBQܪ⮱҉⩕᭜ᄳ̭͗ϻ̭͗㠰డᄱݝओใ̭͗㠰డȡΌᅞ᭜䄡喑чᄳ�from-owݝ��from)JHI�䬡⮱թ

ᄱݝ�to-ow�ౕ�to)JHI�䬡⮱թȡ

mBQܪ࣯क़Ͷ喟

value：䰭㺮ᄱ⮱թ�

fromLow：ᒀݺ㠰డթ⮱̸䭽�

fromHigh：ᒀݺ㠰డթ⮱̷䭽�

toLow：Ⱋᴴ㠰డթ⮱̸䭽�

toHigh：Ⱋᴴ㠰డթ⮱̷䭽

mBQ⮱⺋ั䔅ౕλ喑͑͗㠰డ͚⮱Ą̸䭽ąजВ℁Ą̷䭽ąᰡ๔ᝃ㔲ᰡᄼ喑ₑmBQ	
जВ⩕Გ㔨䒙թܪ

⮱㠰డ喑जВ䔆͵ۆ喟

y = map(x, 1, 50, 50, 1); 

䔆͗ܪहᵤजВั⤳䉌喑䄤ⰸ̸䲏䔆͗Ҹၽ�

y = map(x, 1, 50, 50, -100);

����

ఋݝА͚喑

Jnt�oVtQVt7BMVF���mBQ	TFnTor7BMVF�������������
�

Й᭜ᘠᄳ᠌ऐ䄨ݝ⮱�_����⮱թ喑䒙ᢏͧ18.ऐ⮱�_���ȡ

0�. 䇄⊞嵘受➽
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//项目七 —— 互动电子鼓

Jnt�TFnTor1Jn��������������������������������������������������������������//压电陶瓷传感器连接到模拟0

Jnt�MFd1Jn�����������������                                          //LED连接到数字10

WoJd�TFtVQ	
�\

�������QJn.odF	MFd1Jn�065165
�

^

WoJd�MooQ	
�\

��Jnt�TFnTor7BMVF���BnBMoH3FBd	TFnTor1Jn
�����������//读取模拟口0的值      �
//通过map()把0~1023的值转换为0~255

Jnt�oVtQVt7BMVF���mBQ	TFnTor7BMVF�������������
����

BnBMoH8rJtF	MFd1Jn�oVtQVt7BMVF���
������������         //给LED写入对应值        

��dFMBZ	��
����������������������

^

⩕䒨䒨ᠶ̸䮣⨤❴喑䮼Ɑᠶ̸߈⮱̺ह喑-&%ॵ⣝̺ܧह⮱ϛᏓȡ

ΌजВិࢸ⩢䮣⨤❴ధჇౕ⩢ၽ呀̷喑䌌Ɑ㞯喑▜ٶ䮼㝋ߕȡ
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//项目八 – 火焰报警器
float sinVal;            
int toneVal;  

void setup(){ 
    pinMode(8, OUTPUT);                                 // 蜂鸣器引脚设置
    Serial.begin(9600);                                     //设置波特率为9600 bps
}

void loop(){ 
   int sensorValue = analogRead(0);                 //火焰传感器连到模拟口，并从模拟口读值
Serial.println(sensorValue); 
delay(1);

    if(sensorValue < 1023){                               //  如果数据小于1023，说明有火源，蜂鸣器响   
          for(int x=0; x<180; x++){                       //将sin函数角度转化为弧度
            sinVal = (sin(x*(3.1412/180)));             //用sin函数值产生声音的频率
            toneVal = 2000+(int(sinVal*1000));     //给引脚8一个
            tone(8, toneVal);
            delay(2); 
     }   
    } else {                                                       // 如果数据大于等于1023，没有火源，关闭蜂鸣器
           noTone(8);                                          //关闭蜂鸣器 
    }
}  

   
    可以试下那个打火机慢慢靠近火焰传感器,看看蜂鸣器会不会报警。   

11. 䇀䊅㏺岻➽
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仃ٵ喑ჇͶ͑͗अ䛼喟

float sinVal;

int toneVal;

⊛◦ಸअ䛼TJn7BM⩕Გႅוₐᑓթ喑ₐᑓ∏ॵ⣝̭͗∏

⊗ᒏ⮱अࡃ喑अࡃ℁䒰࠭喑ВЙ䔶⩕ₐᑓ∏⮱अ

Გ҉ͧЙฝ䴠䶾⢴⮱अᢏ喑tonF7BMϻTJn7BMअ䛼ࡃ

͚㣤ᓄթ喑ᎣិႰ䒙ᢏͧ䰭㺮⮱䶾⢴ȡ

䔆䛹⩕⮱᭜TJn	
㻿̭͗ܧ喑जВツܪ喑̭͗႓ܪ

Ꮣ⮱ₐᑓթ喑䔆͗ܪ䛴⩕ᑔᏓࢂѺȡͧЙ̺ᘠ䃖

⣝䉌喑В䃫㒛forᓗ⣜ౕ�_���䬡喑Όܧթܪ

ᅞ᭜�_���Ꮣ䬡ȡ�

for(int x=0; x<180; x++){}


	TJnܪ⩕⮱ᑔᏓࢂѺ喑̺᭜㻿ᏓࢂѺȡ㺮䕇䓴ڙᐼ

�.��������
ᄳ㻿Ꮣ䒙ͧᑔᏓ喟

sinVal = (sin(x*(3.1412/180)));

ऻ喑ᄳ䔆͗թ䒙अⰥᏁ⮱្䂓ฝ䴠⮱䶾⢴喟

tonF7BM��������	Jnt	TJn7BM�����

�

䔆䛹ᰶ͗ⴒ䃳◦ÿÿ⊛◦ಸթ䒙ᢏͧ᪡ಸȡ

TJn7BM᭜͗⊛◦ಸअ䛼喑Όᅞ᭜क़ᄼ◦⮱թ喑㔹Й

̺ጹ᱈䶾⢴ܧ⣝ᄼ◦⮱喑В䰭㺮ᰶ̭͗⊛◦թ䒙ᢏ

ͧ᪡ಸթᓄ䓴⼸喑Όᅞ᭜̸䲏䔆ऒ䄚ऒᅞႹγ䔆У

θ喟

int(sinVal*1000)

ិTJn7BM΅В����喑䒙ᢏͧ᪡ಸऻ̷ߍں����䉸թ㐆

अ䛼tonF7BM喑⣝ౕtonF7BMᅞ᭜̭͗䔯वฝ䴠䶾⢴

γȡ

ऻ喑Й⩕tonF	
ិ⩌⮱䔆͗䶾⢴㐆Й⮱㰯ܪ

卐கȡ

tone(8, toneVal);

̸䲏ЙᲒϸ㏺̸̭tonFⰥܪ̶͗⮱ڠ

（1）tone(pin,frequency)
1Jn䘪᭜ᠴ䔋ᣒݝ㰯卐க⮱ႄᑂ㙇喑frFRVFncZ᭜В

Ѻ⮱䶾⢴թȡࢂͧ](

（2）tone(pin,frequency,duration)
すι͗ܪ喑ᰶ͗dVrBtJon࣯喑Ⴐ᭜В℘ͧࢂѺ喑

㶕ฝ䴠䪬Ꮣ⮱࣯ȡす̭͗ܪ喑ຯ⇎ᰶᠴჇ

dVrBtJon喑ฝ䴠ᄳ̭Ⱑᠮ㐚Ⱑݝ䓀̺̭͗ܧह䶾⢴⮱ฝ

䴠ϔ⩌ȡ

（3）noTone(pin)
no5onF	QJn
喑㐀䄒ᠴჇᑂ㙇̷ϔ⩌⮱ฝ䴠ȡܪ

11. 䇀䊅㏺岻➽

DFRobot
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槎䡃ᾲ ⳳ㝋㽾㿔⿻㨕㺠➽

想不想做个实时温湿度检测器，走到哪儿，测到哪儿！只需要一个DHT11温湿度传感器就能做到，再外加个
1602的显示屏，实时查看数据。等你之后玩Arduino够溜的时候，还可以往控制器上加网络模板，这样数据
不仅能实时显示，还能放到网上，或者通过微博发布出去，是不是很心动了呢？那就先做个最简单的，本地实
时显示数据~

㎕桕⊘⁋

x1 x1DFRduino UNO R3

x1

/5�ѭ߂ى۞֗ۀ�

01DFRobot 1�. ⳳ㝋㽾㿔⿻㨕㺠➽
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02DFRobot

DHT11温湿度传感器 数字引脚4
LCD GND  GND
LCD VCC  5V
LCD SDA  SDA
LCD SCL  SCL
A0，A1，A2全部插上跳冒

12. ⳳ㝋㽾㿔⿻㨕㺠➽
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//项目九 - 实时温湿度检测器
#include <dht11.h>    
#include <Wire.h>
#include <LiquidCrystal_I2C.h>
LiquidCrystal_I2C lcd(0x20,16,2); 
//设置LCD的地址为0x20，可以设置2行，每行16个字符 

dht11 DHT;
#define DHT11_PIN 4

void setup(){
  lcd.init();                                         // LCD初始化设置
  lcd.backlight();                                // 打开LCD背光
  Serial.begin(9600);                          // 设置串口波特率9600

//串口输出”Type, status, Humidity(%), Temperature(C)”
  Serial.println("Type,\tstatus,\tHumidity(%),\tTemperature(C)");

  lcd.print("Humidity(%): ");            
                                                        //LCD屏显示” Humidity(%):”
  lcd.setCursor(0, 1);                         //光标移到第2行，第一个字符
  lcd.print("Temp(C): ");                      //LCD屏显示”Temp(C):”
}

void loop(){
  int chk;                                           //chk用于存储DHT11传感器的数据
  Serial.print("DHT11, \t");                  //读取DHT11传感器的数据

惨⊺‸䥖

下载代码之前，把库“dht11”和“LiquidCrystal_I2C”放入Arduino IDE的libraries中，

不知道如何加载库的小伙伴可以先看下项目十二 遥控器一节，有详细说明过程。                

DFRobot



DFRobot 041�. ⳳ㝋㽾㿔⿻㨕㺠➽

下载完代码后，不仅可以从LCD屏上显示当前的温湿度，还
可以从串口中看到值。

  chk = DHT.read(DHT11_PIN); 
switch (chk){    
    case DHTLIB_OK:  
                Serial.print("OK,\t"); 
                break;
    case DHTLIB_ERROR_CHECKSUM: 
                Serial.print("Checksum error,\t"); 
                break;
    case DHTLIB_ERROR_TIMEOUT: 
                Serial.print("Time out error,\t"); 
                break;
    default: 
                Serial.print("Unknown error,\t"); 
                break;
  }

 //串口显示温湿度值
  Serial.print(DHT.humidity,1);
  Serial.print(",\t");
  Serial.println(DHT.temperature,1);
 
  //LCD显示温湿度值
  lcd.setCursor(12, 0);
  lcd.print(DHT.humidity,1);
  lcd.setCursor(8, 1);
  lcd.print(DHT.temperature,1);

  delay(1000);
}
   

DFRobot
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05DFRobot 1�. ⳳ㝋㽾㿔⿻㨕㺠➽

仃ٵ喑ិ⩕ݝ⮱Ꮐฝᬻ̸̭喟

#include <dht11.h>   

#include <Wire.h>

#include <LiquidCrystal_I2C.h>

dIt��.Iহ-JRVJd$rZTtBM@*�$⮱Ꮐ喑Йθٵጟ㏼ߍ

䒪䓴Ꮐγ喑䗐͵8JrF.I⮱Ꮐͧϭ͵̺䰭㺮ߍ䒪এ喤

ͧЙ̸䒪⮱"rdVJno�*%&᱙䏘㜗ፓ䔆͗Ꮐȡ̺Ԏ⮱

䄊喑ҍजВहᵤឫݝMJbrBrJFT᪴У喑8JrF.IᏀчౕ䛹

䲏ȡ

ᰶγ⣝ᰶ⮱Ꮐ喑Вग䰭㺮ౕ⼸Ꮌ⮱̭ᐭฝᬻ̸̭䔆

͗-$%喟

LiquidCrystal_I2C lcd(0x20,16,2);

代码中LiquidCrystal_I2C涉及函数说明

�Y��喟*�$ౝ౭

⩞ᅼऻ䲏⮱"�_"�۠Ⴧ喑ڤҀ̺ह⮱ౝ౭जВᴒⰸ

䨫ᣒ喟

IttQ���wJLJ.dfrobot.com.cn�JndFY.QIQ�	4,6�%'3�

���
**$@-$%����@dJTQMBZ@modVMF@�&����

�#$�&��"&�#�(BdHFtFFr

��喟㵹��͗ႄこ

�喟ڞ��㵹

ĄTwJtcIąजВ⤳㼐ͧ᭜Ąᐭڠą喑็䔶᠖ᐭڠȡ̻Jf

䄚ऒⰥѩัౕλTwJtcIćcBTFΌ⩕λݑ喑̻ࣵJf̺

ह◦ౕλႰ㘪ݑ็ᗲۢȡ

switch(var){

       case 1:
�������������ᒀWBr��喑և◦ϭ͵θ

���        break；����䌠ܧTwJtcI䄚ऒ

       case 2：
�������������ᒀWBr��喑և◦ϭ͵θ

           break；

       default：
�������������ຯ⇎ᰶ̭ᗲۢ᭜ࡦ䙺⮱喑䓽㵹dFfBVMt
�������������dFfBVMtजᰶजᬍ喑㻳ᗲۢ㔹Ⴧ
^

lcd.init()

lcd.backlight()

lcd.print()

lcd.setCursor()

-$%݊ࡃ

កᐭ-$%㗹ٶ▜

-$%᭫

䃫㒛-$%ٶᴴ։⪆Ѻ㒛

∕喟ᰡ็⩕∂ज㻮-JRVJd$rZTtBM@*�$�FYBmQMFT͚ᵤ

ҸАȡ

switch⋯case语句

DFRobot
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注意几点：

�.cBTFऻ䲏᭜ڿत喑̺᭜ܳतȡ

ᰶ⇎TwJtcI䄚ऒ喑䕇፥cBTF䄚ऒ䘪ВbrFBL㐀ᅫȡຯܧ䩛ႄbrFBL⩕λ䔭ڠ.�

brFBL䄚ऒ喑TwJtcI䄚ऒᄳч̭Ⱑប㵹ᣒ̸Გ⮱䄚ऒ喍̭Ⱑा̸喎Ⱑݝ䕴㻮̭͗brFBL喑

ᝃ㔲TwJtcI䄚ऒ㐀ᅫȡ

注：如果对switch⋯case语句用法还有不懂的，可以查看下Arduino IDE中的

examples/05.Control/switchCase相关资料。 

DFRobot
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槎䡃⒖ 史瀐さ朽

所谓芝麻开门，就是这门不是轻易能打开的，存在着某些玄关需要你去破解。我们这里设计的这个门，是通过
不断晃动手中的传感器才能开。有人会说，传感器我知道是那个数字震动传感器，那门呢？你没看错就是舵
机，它能控制角度。所以，所谓的门的转动，是靠舵机来完成的。做个来看下效果就知道了~

㎕桕⊘⁋

x1

x1x1DFRduino UNO R3 /5�ѭ߂ى۞֗ۀ�<��1

01DFRobot 1�. 史瀐さ朽
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TowerPro SG50  连接数字引脚9
数字震动传感器  连接数字引脚3

02DFRobot 1�. 史瀐さ朽
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惨⊺‸䥖

�JncMVdF��4FrWo.I��������������

Jnt�TFnTor1Jn�������������������������������������������������������������//震动传感器 – Digital 3
4FrWo�mZTFrWo������������������

Jnt�QoT�������

WoJd�TFtVQ	
�\�

����4FrJBM.bFHJn	����
�

����QJn.odF	TFnTor1Jn�*/165
����

����mZTFrWo.BttBcI	�
��������������������������������������������������//舵机 – Digital 9
^

WoJd�MooQ	
�\

��Jnt�TFnTor4tBtF���dJHJtBM3FBd	TFnTor1Jn
�������������//读取震动传感器的状态
��4FrJBM.QrJntMn	TFnTor4tBtF
�

��Jf	�TFnTor4tBtF
\��������������������������������������������������������//一旦状态发生变化，舵机加2°，直到加到180°
������������QoT���QoT����

������������Jf	QoT������
\������

����������������QoT�����������������������

������������^�

������������mZTFrWo.wrJtF	QoT
�����������������������������������������//写入舵机的角度       
������������4FrJBM.QrJntMn	QoT
��������������������������������������������//串口同时输出角度值
������������dFMBZ	���
���

��^�FMTF\��������������������������������������������������������������������������//状态不发生变化，舵机减2°，直到减到0°
������������QoT���QoT������

������������Jf	QoT����
\

����������������QoT���������������������

������������^

������������mZTFrWo.wrJtF	QoT
���������������

������������4FrJBM.QrJntMn	QoT
�

������������dFMBZ	���
�����

��^

��dFMBZ	�
���������

^

不断的晃动震动传感器，可以看到舵机的角度会随之变大。停止晃动
后，舵机角度又开始慢慢减小。好比一扇门慢慢打开，合上。

1�. 史瀐さ朽
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‸䥖⠳槓

DFRobot 04

А⮱ᐭٵ䄰⩕�4FrWo.I�Ꮐ

#include <Servo.h>   
䔆͗Ꮐጟ㏼ౕ"rdVJno� *%&͚γ喑जВកᐭ"rdVJno��.�.��� MJbrBrJFT��4FrWo��4FrWo.I喑

䔆ᅞ᭜4FrWoᏀౕѺ㒛ȡ

ຯ㺮ౕА͚⩕Ꮐ͚ܪ喑᭜̺㘪Ⱑᣒ䄰⩕⮱喑䰭㺮㐆Ꮐឫ͚͗ϸ喑䃖ĄЃąᐧ⿸А

হᏀ͚䬡⮱ڠ㈨喟

Servo myservo;

䔆䛹⮱myservo䊤ݝ⮱ᅞ᭜䔆͗҉⩕ȡᐧ⿸㖁㈨喑ऻ䄰⩕Ꮐ͚⮱ܪ⮱䄊喑ᅞ㺮ᠶ⚔

̸䲏䔆͗ᐼ䔈㵹喟

myservo.函数名();
͚䬡䗐Ą.ą̺㺮γ喆

ຯ҂ჇͶ㝢ᱧ᭜ᣒݝ䗐͗ᑂ㙇এ喤⩕ݝᅞ᭜BttBcI	
γȡܪ

attach(pin);
BttBcI	QJn
ᰶ̭࣯͗ÿÿQJnܪ� Шᘼ̭͗ႄᑂ㙇喍̺ᐧ䃛Ҭ⩕ႄ��喎ȡЙ䔆

䛹䔶᠖ႄᑂ㙇�ȡ

myservo.attach(9);

ⴒ䖀γຯ҂ჇͶ̭͗㝢ᱧऻ喑ຯ҂ិᄦᏁ⮱㻿Ꮣۆ䔈ࣨএ喤

write(pos);
QoTᅞ᭜ڒۆ⮱㻿Ꮣթȡ

1�. 史瀐さ朽

DFRobot



14

光ࣲؖך
项目Ԝ一

www.dfrobot.com.cn DFRobot



槎䡃⒖ὕ ⩱⊞Ⳳ䠧

夜光宝盒，听着名字是不是很好玩，实际也是这么好玩儿！我们要做的这个盒子，在白天是闭合的，一旦进入了深
夜，就开始慢慢张开，灯光也会慢慢变亮，好似一颗“夜明珠”，一旦到了白天，有慢慢合上了！哈哈⋯先来大致说
下原理吧！通过一个模拟环境光传感器，来检测环境光线强弱，随着亮度的不同，输出值不同。到了晚上的设定值，
就转动舵机角度，LED同时慢慢变亮。

㎕桕⊘⁋

x1x1DFRduino UNO R3 /5�ѭ߂ى۞֗ۀ�

01DFRobot
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1ϲ. ⩱⊞Ⳳ䠧
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TowerPro SG50  连接数字引脚9
模拟环境光线传感器  连接模拟引脚0
数字食人鱼红色LED发光模块  连接数字引脚3
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‸䥖惨⊺

1ϲ. ⩱⊞Ⳳ䠧

�JncMVdF��4FrWo.I�����

4FrWo�mZTFrWo�

Jnt�-&%�������������������������                   //设置LED灯为数字引脚3
Jnt�WBM����������������������������������������������������//val存储环境光传感器的值
Jnt�QoT�����

Jnt�MJHIt����

WoJd�TFtVQ	
\

�����QJn.odF	-&%065165
����������������//LED为输出模式
�����4FrJBM.bFHJn	����
���������������������������//串口波特率设置为9600
�����mZTFrWo.BttBcI	�
���������������������������//舵机接到数字口9
�����mZTFrWo.wrJtF	�
������������������������������//初始角度为0
^

WoJd�MooQ	
\

�����WBM���BnBMoH3FBd	�
���������           // 读取传感器的值
�����4FrJBM.QrJntMn	WBM
�������������������������������// 串口查看电压值的变化
�����Jf	WBM���
\������������������������������������������// 一旦小于设定的值，增加角度 
����������QoT���QoT����

����������Jf	QoT������
\�������                   //转到了90°后，就保持90°
��������������QoT��������������������

����������^

����������mZTFrWo.wrJtF	QoT
���������������������//写入舵机的角度
����������dFMBZ	���
�

����������MJHIt���mBQ	QoT�������
������//随角度增大，LED亮度增大
����������BnBMoH8rJtF	-&%MJHIt
���������������//写入亮度值
�����^FMTF\������������������

����������QoT���QoT�����������������������������������//减2°
����������Jf	QoT�����
\

�������������QoT�����������                         //减到0°为止
����������^

����������mZTFrWo.wrJtF	QoT
������           //写入舵机的角度  
����������dFMBZ	���
������

����������MJHIt���mBQ	QoT�������
�ȟ�//随角度减小，LED亮度减小
����������BnBMoH8rJtF	-&%MJHIt
���ȟȟ　//写入亮度值
�����^

^
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把舵机固定在盒子的连接处，灯塞在盒子里面，传感器当然是要露在外面的，需要检测环境光。安装完成后，把盒子置于暗处，
看下盒子会不会自动打开。
代码部分，注释已经非常清楚了，涉及函数在前几章也都了解过了，所以就多做说明了。

041ϲ. ⩱⊞Ⳳ䠧

DFRobot
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惤控灯
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槎䡃⒖ῡ 憺㓼䇄

我们知道家里的那些遥控器,不管是电视还是空调都是通过红外来控制的。我们这次也通过红外来做个遥控灯。
本章中，设定遥控器的“红色电源键”来控制LED的开关，当然看完这一节后，你也可以用其他的按钮来代
替。
在开始遥控灯之前，我们先来个预热实验，通过串口来了解下如何使用红外接收管和遥控器。

㎕桕⊘⁋

槙䉂ⳳ毡

x1 x1DFRduino UNO R3 IO 传感器扩展板 
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1�. 憺㓼䇄

IO Expansion Shield

D x1数字红ݗܯט模块
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数字红外接收模块  连接数字引脚10

02DFRobot
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IR Receiver
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惨⊺‸䥖

这段代码，你可以不用自己手动输入，我们提供现成的IRremote库，在我们的教程代码文
件夹中的Lesson12_1中，把整个库的压缩包解压到Arduino IDE安装位置Arduino 
1.0.5/ libraries文件夹中。如下图所示。

把库文件夹整个解压到Arduino IDE的libraries文件夹

直接运行Example中的IRrecvDemo代码即可。

1�. 憺㓼䇄

*.cpp和*.h文件一定要放在这个库的根目录下，
绝不可以放在二级目录。

DFRobot
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//这段代码来自IRremote库中examples中的 IRrecvDemo

//项目十二 – 红外接收管
#include <IRremote.h>           //调用IRremote.h库
int RECV_PIN = 10;               //定义RECV_PIN变量为10
IRrecv irrecv(RECV_PIN);       //设置RECV_PIN（也就是11引脚）为红外接收端
decode_results results;         //定义results变量为红外结果存放位置
void setup(){
  Serial.begin(9600);              //串口波特率设为9600
  irrecv.enableIRIn();               //启动红外解码
} 
void loop() {
//是否接收到解码数据,把接收到的数据存储在变量results中
  if (irrecv.decode(&results)) {  
//接收到的数据以16进制的方式在串口输出
       Serial.println(results.value, HEX); 
       irrecv.resume();             // 继续等待接收下一组信号
  }
}

1�. 憺㓼䇄
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下载完成后，打开Arduino IDE的串口监视器（Seri-
al Monitor），设置波特率baud为9600，与代码中
Serial.begin(9600)相匹配。

设置完后，用Mini遥控器的按钮对着红外接收管的
方向，任意按个按钮，我们都能在串口监视器上看
到相对应的代码。如下图所示，按数字“0”，接
收到对应16进制的代码是FD30CF。每个按钮都有
一个特定的16进制的代码。

如果按住常按一个键不放就是出现“FFFFFFFF”。

在串口中，正确接收的话，应该收到以FD-开头的六
位数。如果遥控器没有对准红外接收管的话，可能
会接收到错误的代码。如我们下图所示：

上面这段代码我们没有像以前一样一步一步做详细
说明，原因就是由于红外解码较为复杂，所幸的
是，高手把这些难的工作已经做好了，提供给我们
这个IRremote库，我们只需要会用就可以了，先不
需要弄明白函数内部如何工作的。要用的时候，把
代码原样搬过来就好了。先用起来再说~ 

预热完之后，我们言归正传，开始制作遥控灯。

1�. 憺㓼䇄

DFRobot
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㎕桕⊘⁋
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预热完之后，我们言归正传，开始制作遥控灯。

1�. 憺㓼䇄
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其实就是在原有的基础上，加了个LED，LED使用的是数字引脚10。
红外接收管仍然接的是数字引脚3。

1�. 憺㓼䇄
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惨⊺‸䥖

这里不建议一步一步输入代码，可以在原有的代码上进行修改，观察下相对前一段代码增加了
哪些内容。

#include <IRremote.h>
int RECV_PIN = 10;              
int ledPin = 3;                                       // LED – digital 3

boolean ledState = LOW;                      // ledstate用来存储LED的状态
IRrecv irrecv(RECV_PIN);
decode_results results;

void setup(){
  Serial.begin(9600);
  irrecv.enableIRIn(); 

  pinMode(ledPin,OUTPUT);                  // 设置LED为输出状态
}

void loop() {
  if (irrecv.decode(&results)) {     
Serial.println(results.value, HEX);

//一旦接收到电源键的代码, LED翻转状态，HIGH变LOW，或者LOW变HIGH
if(results.value == 0xFD00FF){
         ledState = !ledState;                   //取反      
         digitalWrite(ledPin,ledState);        //改变LED相应状态        
     }     
    irrecv.resume(); 
  }
}

1�. 憺㓼䇄
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DFRobot 09

程序一开始还是对红外接收管的一些常规定义，按原样搬过来就可以了。

�JncMVdF��*3rFmotF.I�������������//调用IRremote.h库

Jnt�3&$7@1*/������������//定义RECV_PIN变量为10

*3rFcW�JrrFcW	3&$7@1*/
��

//设置RECV_PIN（也就是11引脚）为红外接收端

dFcodF@rFTVMtT�rFTVMtT����

//定义results变量为红外结果存放位置

Jnt�MFd1Jn������������������������������// LED – digital 3

booMFBn�MFd4tBtF���-08������

// ledstate用来存储LED的状态

ౕ䔆䛹喑Й็ჇͶγ̭͗अ䛼MFd4tBtF喑䕇䓴ऺႄ

Ꮑ䄒ᅞजВⰸܧᲒक़Ͷγ喑⩕Გႅו-&%⮱⟣ᔮ⮱喑

⩞λ-&%⟣ᔮᅞ͑喍�ᝃ㔲�喎ВЙҬ⩕booM�

FBnअ䛼ㆨಸȡ

TFtVQ	
㏏ใ㼐喑ႄᑂߕ͚喑ᄦҬ⩕͟ऐ喑ड़ܪ

㙇ᐼ䔈㵹䃫㒛ȡ


	MooQܪγͨݝ喑̭ᐭ䔅᭜ݑٵ᭜॓ᣒᩣݝ㏏

ใ喑Ꭳិᣒᩣݝ⮱ᢛႅౕוअ䛼rFTVMtT͚ȡ

if (irrecv.decode(&results))   

一旦接收到数据后，程序就要做两件事。第一件事，判

断是否接收到了电源键的红外码。 

   

if(results.value == 0xFD00FF)

第二件事，就是让LED改变状态。

 

ledState = !ledState;             //取反      

digitalWrite(ledPin,ledState);   //改变LED相应状态     

这里可能对“！”比较陌生，“！”是一个逻辑非的符

号，“取反”的意思。我们知道“！=”代表的是不等

于的意思，也就是相反。这里可以类推为，!ledState

是ledState相反的一个状态。“！”只能用于只有两

种状态的变量中，也就是boolean型变量。

    

最后，继续等待下一组信号。

irrecv.resume();

1�. 憺㓼䇄

DFRobot
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小时候都玩过飞行棋吧，是不是特别喜欢掷骰子，然而我们今天就要通过Arduino来做个数字骰子,或者叫做电
子骰子，随便怎么叫，就是这么个意思！

㎕桕⊘⁋
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www.DFRobot.com
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Shiftout模块

下载完代码后，不仅可以从LCD屏上显示当前的温湿
度，还可以从串口中看到值。

74HC595可以串行进来的数据，让它并行输出。这
样的好处是，比如在我们要用到多个LED，而数字引
脚又不够用的时候，用一个74HC595，就可以同时控
制多个LED了。

那具体如何发数据，发什么数据？就是由data，
latch，clock这三个量决定的。Arduino提供了
一个shiftOut()函数，使74HC595使用起来非常
简便。

LED模块
LED模块其实就是8个LED，每一段都是一个独立的
LED，一共是8段。一个74HC595芯片输出正好也是
8位，所以可以用74HC595的输出正好可以控制一个
LED模块。

1�. 㛅Ⲭ氅ⲥ

Shiftout Module
www.DFRobot.com
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data 
PIN 9

latch
PIN 8

clock
PIN 3

VCC

GND

Shiftout模块就是一块74HC595串行输入串行或并行
输出的移位寄存器芯片。如果要看懂代码，那就需要
对74HC595芯片的工作原理有个简单认识。我们很
快的看下这块芯片是如何工作的？
74HC595实现了串行输入转并行输出的功能。
先说下什么是串行与并行。下图可以简单看出串行与并
行的区别。串行，是一个一个数往发，而并行是8位数一
道往外发的。 

DFRobot
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 //项目十三 – 数字骰子 
int latchPin = 8;               //数字口8连接到74HC595芯片的使能引脚
int clockPin = 3;              //数字口3连接到74HC595芯片的时钟引脚
int dataPin = 9;               //数字口9连接到74HC595芯片的数据引脚
int buttonPin = 2;            // 按钮连接到数字口2 

//代表数字0~9
byte Tab[]={
0xc0,0xf9,0xa4,0xb0,0x99,0x92,0x82,0xf8,0x80,0x90};
int number;
long randNumber;
void setup() {
  pinMode(latchPin, OUTPUT);
  pinMode(dataPin, OUTPUT);  
  pinMode(clockPin, OUTPUT);
  randomSeed(analogRead(0));            //设置一个随机数产生源模拟口0
}

void loop(){
    randNumber = random(10);            //产生0~9之间的随机数
showNumber(randNumber);                //显示该随机数

//一旦有按键按下，显示该数，并保持到松开为止
    while(digitalRead(buttonPin) == HIGH){  
       delay(100);
    } 
}

//该函数用于数码管显示
void showNumber(int number){
     digitalWrite(latchPin, LOW);
     shiftOut(dataPin, clockPin, MSBFIRST, Tab[number]);
     digitalWrite(latchPin, HIGH);
     delay(80);
}
数码管会随机产生0~9之间的数，每次按下按钮都会是不同的数。

1�. 㛅Ⲭ氅ⲥ
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 你会说还是没和LED灯对上号啊？不要急，接着往下。

看出点名堂了吗？细心的朋友应该可以看出，出来的8

位数正好是和LED模块上的8个LED对应的。这里

“0”为点亮，“1”为熄灭。这是由于这个是共阴数

码管，低电平的时候才能被点亮。这里就多做说明。其

他的数字应该也能按照相同的方法推算出来。

现在我们知道了0~9的数字是如何显示的，既然需要做

数字骰子,还有一个重要的一步，如何随机产生0~9之间

的数字呢？Arduino提供了个好用的函数random()。

    

random（max）

random（）可生成随机数，生成[0，max-1]范围内

的随机数。max是最大值。

random(10)；// 生成0~9之间的数

randomSeed()函数是用来设置随机种子的，我们这里

就接到了模拟口0。

randomSeed(analogRead(0));

1�. 㛅Ⲭ氅ⲥ

廸◈倘

LED模块还有其他的玩儿，比如可以结合我们前面

的红外接收管，做个红外遥控数码管，在数码管上

显示你在红外遥控器上按下的数字。没事儿玩儿猜

数字游戏也不错啊~

DFRobot
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希望你的Arduino之旅不会因此而停止，用你的奇

思妙想，玩出更多新颖有创意的作品。如果你愿意

与我们分享的话，也可以直接登陆我们的论坛，让

我们的社区论坛记录下你的点点滴滴！

㱷愣䟐枛')5oEoW⍰䪓⒏�
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