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#include <VirtualWire.h>

void setup(void){

//////////////////////////////////////

vw_set_ptt_inverted(true);

vw_setup(3000);

{

//////////////////////////////////////

char symbol = 'h';

// -

String strMsg = "z ";

strMsg += symbol;

strMsg += " ";

strMsg += inth1;

strMsg += " ";

char msg[255];

strMsg.toCharArray(msg, 255);

vw_send((uint8_t *)msg, strlen(msg));

vw_wait_tx();

}
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1.2). 

#include <SFE_BMP180.h>

#include <SFE_BMP180.h>

int p0;

double t,p,p1,h1;

//////////////////////////////////////

void setup(void)

//////////////////////////////////////

}

for (int i =0 ; i<100; i++)
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{

}

p1=((p1/100)/1.333224);

h1 = (8000*((2*(p0-p1))/(p0+p1))*(1+1/273*(t)));

if (inth1<0)

inth1= inth1 *(-1);

//////////////////////////////////////

}

3.23.

23 – -
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#include <VirtualWire.h>

//////////////////////////////////////

void setup(void)

{

//////////////////////////////////////

//////////////////////////////////////

}

{

uint8_t buf[VW_MA

if (vw_get_message(buf, &buflen)) 
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{

int i;

{

return;

}

char command = buf[2]; 

// command –

while (buf[i] != ' ')

{

number *= 10;

number += buf[i] - '0';

i++;

}

{

//////////////////////////////////////

}

}

}

,
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//////////////////////////////////////

TM1637 tm1637(CLK, DIO);

uint8_t StringToDisp[4];

void setup(void)

{

//////////////////////////////////////

}

{

//////////////////////////////////////

w

StringToDisp[0] = 12;

StringToDisp[1] = buf[4] - '0';

StringToDisp[2] = buf[5] - '0';

StringToDisp[3] = buf[6] - '0';

tm1637.display(0,StringToDisp[0]);

tm1637.display(1,StringToDisp[1]);

tm1637.display(2,StringToDisp[2]);

tm1637.display(3,StringToDisp[3]);
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digitalWrite(6, LOW); 

digitalWrite(7, LOW); 

}

}

}

3.5 

1. .

2. 

3. 

4. 
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-

5VDC 120 130

5VDC 95 100

9VDC 145 160

4.3
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ДОДАТОК А 

Лістинг коду передавача 

#include <VirtualWire.h> 

#include <SFE_BMP180.h> 

#include <Wire.h> // бібліотеки 

 

SFE_BMP180 h; // змінна висоти 

 

int p0 = 760; 

double t,p,p1,h1,k; 

uint8_t data[]{0,0,0,0}; 

int s,x,t1,inth1; 

 

double Volt = 0; 

int Voltstr = 0; 

int n =0; 

// введення змінних 

 

void setup(void) 

{ 

  Serial.begin(9600); 

  h.begin(); 

  vw_set_ptt_inverted(true); 

  vw_setup(3000); 

} 

 

void loop(void) // цикл  

{ 

  double i = h.startTemperature(); // час зняття значення температури 

  delay(i);  

  h.getTemperature(t); // зняття значення температури 

  t1=t; 

  i = h.startPressure(3); // час зняття значення барометричного тиску 

  delay(i); 

  p1 = 0; 

  for (int i =0 ; i<100; i++) // вибірка зі 100 значень 

  { 

   delay(1); 

  h.getPressure(p,t); // зняття значення барометричного тиску 

  p1= p1+p; 

  } 

  p1=((p1/100)/1.333224); 

  h1 = (8000*((2*(p0-p1))/(p0+p1))*(1+1/273*(t))); // обрахунок висоти 

  inth1=h1*100; 

  if (inth1<0) 

  inth1= inth1 *(-1); 

  Serial.print (" h = ");  

  Serial.println(h1, 4); 

  Serial.print (" t = "); 

  Serial.println(t, 4); 

  delay(100); 

 

//////////////////////////////////////////////////// 

  int number = -123;  

  if (n==0) 

  { 

  char symbol = 'h'; 



  2

 

   

  String strMsg = "z "; 

  strMsg += symbol; 

  strMsg += " "; 

  strMsg += inth1; 

  strMsg += " "; 

   

  char msg[255]; 

   

  strMsg.toCharArray(msg, 255); 

   

  Serial.println(msg); 

  // кодування масиву та виведення  

 

  vw_send((uint8_t *)msg, strlen(msg)); 

  vw_wait_tx();  

  delay(200); 

// надсилання масиву на приймач  

 

  } 

 

} 

Лістинг коду приймача 

#include <VirtualWire.h> // Підключення бібліотеки  

#include "TM1637.h" // Підключення бібліотеки роботи з дисплеєм 

#define CLK 6 //Пін підключення 

#define DIO 7//Пін підключення 

TM1637 tm1637(CLK, DIO);//Звертаємось до об'єкту tm1637 класу TM1637 

uint8_t StringToDisp[4];//Створюємо масив для відображення на дисплеї 

 

 

void setup() 

{ 

    tm1637.init();//Ініціалізація  дисплея 

    Serial.begin(9600);//  задання швидкості для виводу даних на 

послідовний порт 

    vw_set_ptt_inverted(true); 

    vw_setup(3000); // Встановлюємо швидкість прийому 

    vw_rx_start(); // Починаємо моніторинг 

    tm1637.set(6);//налаштування яскравості 

} 

void loop() 

{ 

  vw_rx_start(); // Починаємо моніторинг 

  uint8_t buf[VW_MAX_MESSAGE_LEN];// масив для даних 

  uint8_t buflen = VW_MAX_MESSAGE_LEN;  // довжина масиву 

 

  if (vw_get_message(buf, &buflen)) // перевірка умови отримання 

повідомлення 

  { 

    int i; 

    if (buf[0] != 'z')    // перевірка чи нам надіслані дані 

    { 

      Serial.println("pomulka"); 

      return;  

    } 

    char command = buf[2]; // Команда знаходиться на індексі 2 

    i = 4;      // число починається з 4 розряду масиву 
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    double number = 0; 

    while (buf[i] != ' ')     // Оскільки передача посимвольна ми 

перетвоюємо набір символів в число 

    { 

      number *= 10; 

      number += buf[i] - '0'; 

      i++; 

    } 

    while (command == 'c')     // Оскільки передача посимвольна ми 

перетвоюємо набір символів в число 

    { 

    if (command == 'c') 

   { 

    StringToDisp[0] = 12;  // Виведення даних що надійшли на дисплей 

   

    } 

    if (command == 'v') 

    { 

    StringToDisp[0] = 10;  // Виведення даних що надійшли на дисплей 

 

  } 

   if ( command != 'c' ) 

   { 

      return; // повернення на початок  

 

    } 

    StringToDisp[1] = buf[4] - '0';     // Виведення даних що надійшли 

на дисплей 

    StringToDisp[2] = buf[5] - '0';     // Виведення даних що надійшли 

на дисплей 

    StringToDisp[3] = buf[6] - '0';     // Виведення даних що надійшли 

на дисплей 

    Serial.print(command); 

    Serial.print(" "); 

    Serial.println(number/100); 

 

     

    tm1637.display(0,StringToDisp[0]);     // Виведення даних що 

надійшли на дисплей 

    tm1637.display(1,StringToDisp[1]);     // Виведення даних що 

надійшли на дисплей 

    tm1637.display(2,StringToDisp[2]);     // Виведення даних що 

надійшли на дисплей 

    tm1637.display(3,StringToDisp[3]);      // Виведення даних що 

надійшли на дисплей 

       delay (1000);        

        digitalWrite(6, LOW); // скидання пінів RX/TX в низький рівень 

        digitalWrite(7, LOW); // скидання пінів RX/TX в низький рівень 

        tm1637.init(); 

        return; 

 

  } 

  }  

} 
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