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int motorPin = ¢;

void setup() 5
{ R o e @@ File Modifica Aiuto (2 %52[%)
pinMode (motorPin, OUTPUT):
Serial.begin{9600);
while (! Serial):
Serial.println{"Speed 0 to 255"); HEERECE) T
Serial.println{"But the advice 50 to 2Z55. Because th hn Operato

} minimum voltage reguired to start the motor is S0.7);
parselnt () restituisce il primo numero

intero (lungo) valido dal buffer
void loop() seriale. I caratteri che non sono interi Nuowa variabile
(o 1l segno meno) vengono saltati.
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if (Serial.zvaileble())

{ Fd speed
int speed = Serial.parselnt(); x Dutlﬂ]a*\ﬂvﬂ_.zh
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analogWrits (motorPin, speed):; Sty ol 1
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