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ДОДАТОК А 

Графічна частина кваліфікаційної роботи 
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ДОДАТОК Б  

Код мікроконтролеру з позиціонування сонячної панелі 

#define _XTAL_FREQ 32000000 
#include <xc.h> 
 
#include "UprDvig.h" 
#include "OprosDX.h"                             // підключення процесору 
#include "Poz18877.h" 
#include "obslADC.h" 
#include "Statistika.h" 
 
#pragma jis                                 // допускає конфігурування не латинських символів 
 
void Pozicioner(void){ 
    if(Komanda==kKomPusk){ 
        Komanda=0; 
        Flag.BlPoz=0;                   // знімаємо блокіровку позиціонування 
        rVrVrGD=0;                      // 
        rVrVrVD=0;                      // регістр часу обертання вертикального двигуна після прибуття команды с 
пульта 
        } 
    if(Komanda==kKomStop){ 
        Komanda=0; 
        Flag.BlPoz=1;                   //блокуємо позиціонування 
        } 
    if(Komanda==kDvUp){ 
        Komanda=0; 
        rVrVrVD=kVrVrD; 
        Flag.BlPoz=1;                   // блокуємо позиціонування 
        Flag.DvUp=1;                    //         
        } 
    if(Komanda==kDvDo){ 
        Komanda=0; 
        rVrVrVD=kVrVrD; 
        Flag.BlPoz=1;                   // блокуємо позиціонування 
        Flag.DvDoun=1;                    //двигатель донизу          
        } 
    if(Komanda==kDvR){ 
        Komanda=0; 
        rVrVrGD=kVrVrD; 
        Flag.BlPoz=1;                   // блокуємо позиціонування 
        Flag.DvR=1;                     //         
        } 
    if(Komanda==kDvL){ 
        Komanda=0; 
        rVrVrGD=kVrVrD; 
        Flag.BlPoz=1;                   // блокуємо позиціонування 
        Flag.DvL=1;                     //         
        } 
 
    if(Flag.BlPoz==0){                  //якщо позиціонування не заблоковано        (FlagDO.Soln==1) 
        while(FlagDO.Izm==1){          // 
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            FlagDO.Izm=0; 
            if(FlagDX.DX_Up==1||FlagDOres.Oprok==1){ 
                if(FlagDOres.Oprok==0){ 
                    FlagDOres.Oprok=1; 
                    FlagDOres.XodDo=1; 
                    }else{ 
                    if(FlagDX.DX_Do==1){ 
                        FlagDOres.Oprok=0; 
                        FlagDOres.XodDo=0; 
                        }else{ 
                        FlagDOres.XodDo=1; 
                        } 
                    } 
                FlagDOres.Izm=1; 
                break; 
                }//было опрокидывание 
             
//            if(FlagDOres.Dtil==0){      // якщо не потрібно практикувати обертання панелі після заходу 
сонця 
//                FlagDOres.VceF=0;       //зачищаемо усі прапори  
//                }else{                 
 
//                } 
            FlagDOres.XodUp=0;FlagDOres.XodDo=0; 
            FlagDOres.XodL=0;FlagDOres.XodR=0;                 
             
            FlagDOres.Izm=1;  
             
            if(FlagDO.DOtil==1){                    // повинні бути повернуті до кінцевих датчиків 
                FlagDOres.Dtil=1;                          
                }//если засвечен тыл 
                         
            if(FlagDO.DOgorL==1||FlagDO.DOgorR==1){ 
                FlagDOres.Dtil=0; 
//                if(FlagDO.DOup==0){                       може не запалюватися з-за кута 
//                    FlagDOres.XodDo=1; 
//                    } 
                if(FlagDO.DOgorL==1&&FlagDO.DOgorR==1){     // завітлен влівий та правий 
                    FlagDOres.XodL=0;FlagDOres.XodR=0; 
                    if(FlagDO.DOup==0){  
                        FlagDOres.XodDo=1; 
                        }                     
                    }else{                                  //засвітлений один з лівих або правих 
                    if(FlagDO.DOgorL==1){ 
                        if(FlagDO.DOgorR==0){ 
                            FlagDOres.XodL=1; 
                            } 
                        }else{                          //одже засвілений правий 
                        FlagDOres.XodR=1; 
                        }                     
                    }// засвілений один із лівих або правих 
                }else{                              //якщо жоден не засвічений 
                if(FlagDO.DOup==1){ 
                    FlagDOres.Dtil=0; 
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                    FlagDOres.XodUp=1; 
//                    break; 
                    } 
                if(FlagDO.DOdoun==1){ 
                    FlagDOres.Dtil=0; 
                    FlagDOres.XodDo=1; 
//                    break; 
                    }                 
                }//якщо не лівий не правий не засвічен 
            if(FlagDOres.Dtil==1){              //якщо флаг залишився то не засвічен жоден 
                switch(SchTil) {                        // MPPT              
                case 0: //         
                    FlagDOres.XodL=1; 
                    if(FlagDX.DX_L==0){ 
                        break; 
                        } 
                    ++SchTil;FlagDOres.XodL=0; 
                case 1: //         
                    FlagDOres.XodR=1; 
                    if(FlagDX.DX_R==0){ 
                        break; 
                        } 
                    FlagDOres.XodR=0; 
                default: 
                    SchTil=0; 
                    FlagDOres.Dtil=0; 
                    break;                 
                    }//switch(SchTil) { 
                }else{//if(FlagDOres.Dtil==1)//залишився флаг – не засвічен жоден з правих та лівих 
                SchTil=0; 
                } 
            break; 
            } //while(FlagDO.Izm==1){         
        }else{                              //позіціонування заблоковано ( управління з пульта) 
        if(FlagVr.VrVrGD==1){               //якщо сплинув час обернення горизонтального двигуна    
            FlagVr.VrVrGD=0; 
            FlagGD.DvigON=0; 
            Flag.DvR=0; 
            Flag.DvL=0; 
            } 
        if(FlagVr.VrVrVD==1){               //якщо сплинув час оберту вертикального двигуна    
            FlagVr.VrVrVD=0; 
            FlagVD.DvigON=0; 
            Flag.DvUp=0; 
            Flag.DvDoun=0; 
            }         
        if(Flag.DvUp==1){ 
            FlagVD.DvigON=1; 
            FlagVD.VrRevers=0; 
            } 
        if(Flag.DvDoun==1){ 
            FlagVD.DvigON=1; 
            FlagVD.VrRevers=1; 
            } 
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        if(Flag.DvR==1){ 
            FlagGD.DvigON=1; 
            FlagGD.VrRevers=0; 
            } 
        if(Flag.DvL==1){ 
            FlagGD.DvigON=1; 
            FlagGD.VrRevers=1; 
            } 
        }//позіоцінування заблоковано ( управління з пульта)      
    } 
 
void ObslVD(void){              //CWG2  PWM7 
unsigned char tekUch; 
if(FlagDOres.Izm==0)return; 
if(FlagDOres.XodUp==0&&FlagDOres.XodDo==0){         //зупинка        
    if(PWM7DCH==122){                               //якщо вже зупинились 
        FlRegMPPT.VDon=0; 
        return; 
        } 
 
    if(PWM7DCH>122){                                //якщо рухалися догори 
        tekUch=(unsigned)(PWM7DCH-1); 
        if(tekUch<=PWMvdUoff){ 
            tekUch=122; 
            } 
        }else{                                      //якшо рухалися вниз 
        tekUch=(unsigned)(PWM7DCH+1); 
        if(tekUch>=PWMvdDoff){ 
            tekUch=122; 
            } 
        } 
    PWM7DCH=tekUch; 
    return; 
    }//if(FlagDOres.XodUp==0&&FlagDOres.XodDo==0){        //зупиняємося 
 
while(FlagDOres.XodUp==1){ 
    FlagDOres.XodUp=0; 
    if(FlagDX.DX_Up==1){                     //датчик хола 
        PWM7DCH=122; 
        break; 
        } 
    if(PWM7DCH==122){                       //якщо стоїм 
        PWM7DCH=PWMvdUmin; 
        break; 
        } 
    if(PWM7DCH<122){                        //якщо рухаємося вниз 
        tekUch=(unsigned)(PWM7DCH+5); 
        if(tekUch>PWMvdDoff){ 
            tekUch=122; 
            } 
        PWM7DCH=tekUch; 
        break; 
        } 
    tekUch=(unsigned)(PWM7DCH+3); 
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    if(tekUch>=PWMvdUmax){ 
        tekUch=PWMvdUmax; 
        } 
    PWM7DCH=tekUch;       
    break; 
    }//while(FlagDOres.XodR==1){ 
while(FlagDOres.XodDo==1){ 
    FlagDOres.XodDo=0; 
    if(FlagDX.DX_Do==1){                     //датчик холла 
        PWM7DCH=122; 
        break; 
        }     
    if(PWM7DCH==122){                       //якщо стоїм 
        PWM7DCH=PWMvdDmin; 
        break; 
        } 
    if(PWM7DCH>122){                        //обертались догори треба реверсувати 
        tekUch=(unsigned)(PWM7DCH-5); 
        if(tekUch<=PWMvdUoff){ 
            tekUch=122; 
            } 
        PWM7DCH=tekUch; 
        break; 
        } 
    tekUch=(unsigned)(PWM7DCH-3); 
    if(tekUch<=PWMvdDmax){ 
        tekUch=PWMvdDmax; 
        } 
    PWM7DCH=tekUch; 
    break;         
    }//while(FlagDOres.XodL==1){  
if(PWM7DCH==122){ 
    FlRegMPPT.VDon=0;                       //команда на поворот є, але уперлись в кінець 
    }else{ 
    FlRegMPPT.VDon=1;                
    } 
     
}//void ObslVD(void); 
 
 
void ObslGD(void){                  //CWG1  PWM6 
unsigned char tekUch; 
if(FlagDOres.Izm==0)return; 
FlagDOres.Izm=0; 
if(FlagDOres.XodR==0&&FlagDOres.XodL==0){        //зупиняємося або шукаємо сонце 
    if(PWM6DCH==122){ 
        FlRegMPPT.GDon=0; 
        } 
    if(FlagDOres.Dtil==1){                      //якщо шукаємо сонце 
        if(FlagDOres.KoncL==0){                 //щє не відпрацювали вліво 
            if(FlagDX.DX_L==1){ 
                FlagDOres.KoncL=1; 
                PWM6DCH=122; 
                return; 
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                } 
            if(PWM6DCH==122){ 
                PWM6DCH=PWMgdLmin; 
                return; 
                } 
            if(PWM6DCH<122){                    //обертання ліворуч 
                tekUch=(unsigned)(PWM6DCH-3); 
                if(tekUch<PWMgdLmax){ 
                    tekUch=PWMgdLmax; 
                    } 
                PWM6DCH=tekUch; 
                return; 
                } 
            }//if(FlagDOres.KoncL==0){ //ще не поверулись ліворуч 
        if(FlagDOres.KoncL==1){                         //відпрацбвали вліво 
            if(FlagDX.DX_R==1){ 
                PWM6DCH=122; 
                FlagDOres.Dtil=0;                       //знімаємо прапор пошуку сонця 
                FlagDOres.KoncL=0; 
                return; 
                } 
            if(PWM6DCH==122){ 
                PWM6DCH=PWMgdRmin; 
                return; 
                } 
             
            if(PWM6DCH>122){ 
                tekUch=(unsigned)(PWM6DCH+3); 
                if(tekUch>=PWMgdRmax){ 
                    tekUch=PWMgdRmax; 
                    PWM6DCH=PWMgdRmin; 
                    return; 
                    } 
                } 
            }//if(FlagDOres.KoncR==0){                 //якщо не відпрацювали вправо 
        }//if(FlagDOres.Dtil==1){                      //якщо шукаємо сонце 
    if(PWM6DCH==122)return;                             //якщо вже зупинились 
    if(PWM6DCH>122){                        //якщо рухалися вліво 
        tekUch=(unsigned)(PWM6DCH-1); 
        if(tekUch<=PWMgdRoff){ 
            tekUch=122; 
            } 
        }else{ //if(PWM6DCH>122){           //якщо рухалися вправо 
        tekUch=(unsigned)(PWM6DCH+1); 
        if(tekUch>=PWMgdLoff){ 
            tekUch=122; 
            } 
        } 
    PWM6DCH=tekUch; 
    return; 
    }//if(FlagDOres.XodR==0&FlagDOres.XodL==0){ //зупиняємося або шукаємо сонце 
while(FlagDOres.XodR==1){ 
    FlagDOres.XodR=0; 
    if(FlagDX.DX_R==1){                     //датчик холла 
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        PWM6DCH=122; 
        break; 
        } 
    if(PWM6DCH==122){                       //якщо стоїм 
        PWM6DCH=PWMgdRmin; 
        break; 
        } 
    if(PWM6DCH<122){                        //якщо рухалися вліво треба реверсувати 
        tekUch=(unsigned)(PWM6DCH+5); 
        if(tekUch>PWMgdLoff){ 
            tekUch=122; 
//            ZadRevGd=K_ZadRev; 
            } 
        PWM6DCH=tekUch; 
        break; 
        } 
    tekUch=(unsigned)(PWM6DCH+3); 
    if(tekUch>=PWMgdRmax){ 
        tekUch=PWMgdRmax; 
        } 
    PWM6DCH=tekUch;       
    break; 
    }//while(FlagDOres.XodR==1){ 
 
while(FlagDOres.XodL==1){ 
    FlagDOres.XodL=0; 
    if(FlagDX.DX_L==1){                     //датчик холла 
        PWM6DCH=122; 
        break; 
        }     
    if(PWM6DCH==122){                       //якщо стоїм 
        PWM6DCH=PWMgdLmin; 
        break; 
        } 
    if(PWM6DCH>122){                        //рухалися вправо треба реверсувати 
        tekUch=(unsigned)(PWM6DCH-5); 
        if(tekUch<=PWMgdRoff){ 
            tekUch=122; 
//            ZadRevGd=K_ZadRev; 
            } 
        PWM6DCH=tekUch; 
        break;  } 
    tekUch=(unsigned)(PWM6DCH-3); 
    if(tekUch<=PWMgdLmax){ 
        tekUch=PWMgdLmax; 
        } 
    PWM6DCH=tekUch; 
    break;         
    }//while(FlagDOres.XodL==1){ 
if(PWM6DCH==122){ 
    FlRegMPPT.GDon=0; 
    }else{FlRegMPPT.GDon=1;  }    
}//void ObslGD(void){      //CWG1  PWM6 
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ДОДАТОК В  

Код мікроконтролеру з пошуку точки максимальної потужності 

#define _XTAL_FREQ 32000000 
#include <xc.h> 
#include "Statistika.h" 
#include "obslADC.h" 
 
 
void PWM_MPPT_AKB(void){ 
uint24_t    tekUint24; 
uint16_t    tekUint16; 
//                                    FlagADC.Upaneli=1;   
if(FlagADC.Upaneli==1&&FlRegPWM.Vr==1){ 
    IzmADC=0;FlRegPWM.Vr=0;FlagADC.Upaneli=0; 
     
while(1){ 
    
if(Upaneli<Uakb){ 
    PWMpan=0; 
    FlRegPWM.UvPWM=1;                   //прапор збільшення кута 
    FlRegMPPT.MPPT=1;                    //переходимо на PWM 
    FlRegPWM.Uopt=0; 
    koRevUopt=0; 
    UpaneliOpt=kUpaneliOpt; 
    break; 
    } 
 
tekUint24=Upaneli; 
tekUint24*=TokBatZar; 
Wpaneli=tekUint24/100;              //потужність панелі в сотнях міліват 
tekUint24=TokBatZar; 
tekUint24*=Uakb; 
Wvix=tekUint24/100;                 //потужність на АКБ в сотнях міліват 
PWMpan=CCPR5; 
 
if(FlRegMPPT.BlOffPozic==0){             
    if(FlRegMPPT.GDon==1||FlRegMPPT.VDon==1)break; 
    }  
 
                //тестовый 
                //if(Upaneli<UpaneliOpt){ 
                //    dPWMpan=UpaneliOpt-Upaneli; 
                //    }else{ 
                //    dPWMpan=Upaneli-UpaneliOpt;     
                //    } 
                //if(dPWMpan>5){ 
                //    ++dPWMpan; 
                //    } 
                //break;               
 
if(TokBatZar<=KoTokBatZarMin){           //якщо освітленість низька 
    if(FlRegPWM.Uopt==1){               //якщо Uopt застабілізована  
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        FlRegMPPT.MPPT=1; 
        if(UpaneliOpt>(UakbMax+5)){         //и знажаємо UpaneliOpt  
            UpaneliOpt-=3; 
            FlRegPWM.Uopt=0; 
            FlRegPWM.PWMstab=0; 
            }else{ 
            if(UpaneliOpt!=(UakbMax+5)){ 
                FlRegPWM.Uopt=0; 
                FlRegPWM.PWMstab=0; 
                } 
            UpaneliOpt=(UakbMax+5);            
            }           
        } 
    } 
 
if(Upaneli<UpaneliOpt){ 
    if(FlRegPWM.UvPWM==1){ 
        FlRegPWM.UvPWM=0; 
        if(koRevUopt<KkoRevUopt){ 
            ++koRevUopt;  
            } 
        } 
    dPWMpan=(unsigned)(UpaneliOpt-Upaneli); 
    if(FlRegPWM.Start==0){ 
        dPWMpan>>=1; 
        }             
    if(dPWMpan==0){dPWMpan=1;} 
    if(PWMpan>=dPWMpan){ 
        PWMpan-=dPWMpan; 
        }else{ 
        PWMpan=0; 
        } 
    }else{//if(Upaneli<UpaneliOpt) 
    dPWMpan=(unsigned)(Upaneli-UpaneliOpt); //тут якщо Upaneli>=UpaneliOpt 
     
    if(FlRegPWM.UvPWM==0){                               
        FlRegPWM.UvPWM=1; 
        if(koRevUopt<KkoRevUopt){ 
            ++koRevUopt;  
            }                
        }else{ 
        if(Upaneli==UpaneliP&&dPWMpan==0){       //якщо другий вимір стоїм на UpaneliOpt 
            if(koRevUopt<KkoRevUopt){ 
                ++koRevUopt;  
                } 
            } 
        }             
 
    if(FlRegPWM.Start==0){ 
        if(dPWMpan!=0){ 
            dPWMpan>>=1; 
            if(dPWMpan==0){ 
                dPWMpan=1; 
                } 
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            }                             
        }else{                          //відпрацьовуємо старт 
        if(dPWMpan==0){ 
            dPWMpan=1; 
            } 
        } 
    PWMpan+=dPWMpan; 
    if(PWMpan>930){ 
        PWMpan=930; 
        FlRegPWM.Uopt=1; 
        koRevUopt=0; 
        FlRegPWM.PWMstab=0; 
         
        }                
    }//if(Upaneli<UpaneliOpt) 
 
 
    if(FlRegPWM.PWMstab==1){            //PWMstab вже було зафіксовано                           // 
        if(PWMstab>PWMpan){ 
            tekUint16=PWMstab-PWMpan; 
            }else{ 
            tekUint16=PWMpan-PWMstab;             
            } 
        if(tekUint16>6){                   //умови для панелі змінились суттєво 
            FlRegMPPT.MPPT=1;                
            } 
        }     
 
if(TokBatZar<KoTokBatZarMin){break; }                        //якщо низька освітленість  
     
if(FlRegMPPT.MPPT==0){koProxMPPt=0;break;}                     //виходимо, якщо не пора в режимі  MPPT  
    
if(FlRegMPPT.MPPToff==1)break;                  // якщо  MPPT заблокован 
 
if(FlRegPWM.Sum4IzmW==0)break;                  //якщо не має усередненої потужності 
 
FlRegPWM.PWMstab=0; 
 
switch(koProxMPPt) {                            // MPPT              
    case 0: //-UpaneliOpt 
    ++koProxMPPt;                               //NTest=0; 
    UpaneliTest1=UpaneliOpt; 
    TokBatZarTest1=TokBatZarADC;  
    UpaneliTest2=0; 
    TokBatZarTest2=0;     
    --UpaneliOpt;     
    PUbT=0; 
//    if(PWMstab>PWMpan){  //TokBatZarP<=TokBatZar мощность падает                    
//        UpaneliOpt-=5;        
//        }else{ 
//        UpaneliOpt+=5;    
//        } 
//    UpaneliOpt+=2; 
    break; 
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    case 1: 
//++NTest;         
if(TokBatZarTest1<TokBatZarADC){ 
    TokBatZarTest1=TokBatZarADC; 
    UpaneliTest1=UpaneliOpt; 
    PUbT=0;                          
    }else{                           
    ++PUbT; 
    if(PUbT>=KPUbTmax){ 
        PUbT=0; 
        UpaneliTest2=UpaneliOpt; 
        TokBatZarTest2=TokBatZarADC;         
        UpaneliOpt+=2; 
        ++koProxMPPt; 
        break; 
        } 
    }        
    if(UpaneliOpt<=(UakbMax+5)){ 
        ++koProxMPPt; 
        UpaneliTest2=UpaneliOpt; 
        TokBatZarTest2=TokBatZarADC;         
        UpaneliOpt+=2;        
        PUbT=0; 
        break; 
        } 
    --UpaneliOpt; 
    break; 
    case 2: 
    if(TokBatZarTest2<TokBatZarADC){ 
        TokBatZarTest2=TokBatZarADC; 
        UpaneliTest2=UpaneliOpt; 
        PUbT=0;                          
        }else{                           
        ++PUbT; 
        if(PUbT>=KPUbTmax){ 
            FlRegMPPT.MPPT=0; 
            break; 
            } 
        }//ток убывает         
 
    if(UpaneliOpt>kUpaneliOpt||TokBatZar<=(KoTokBatZarMin+1)){ 
        FlRegMPPT.MPPT=0; 
        break;         
        } 
    ++UpaneliOpt;     
    break; 
    default: 
    koProxMPPt=0; 
    break; 
    }//switch(FlagMPPT.BilR) 
 
if(FlRegMPPT.MPPT==0){ 
    if(TokBatZarTest1>TokBatZarTest2){ 
        UpaneliOpt=UpaneliTest1; 
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        }else{ 
        UpaneliOpt=UpaneliTest2; 
        } 
        koProxMPPt=0; 
    } 
 
 
Sum4IzmWP=Sum4IzmWr; 
FlRegPWM.Uopt=0;koRevUopt=0; 
break; 
}//while(1)вихід з регуляторів 
 
if(FlRegPWM.BlUgPWM==0){ 
    if(Uakb>UakbMax){ 
        FlRegMPPT.MPPT=0; 
        koProxMPPt=0; 
        if(CCPR5>0){ 
            --CCPR5; 
            } 
        }else{ 
        CCPR5=PWMpan; 
        }        
    }     
     
UpaneliP=Upaneli; 
TokBatZarP=TokBatZar; 
 
if(FlRegPWM.Uopt==0){ 
    FlRegPWM.PWMstab=0; 
    if(koRevUopt>=KkoRevUopt){ 
        koRevUopt=0; 
        FlRegPWM.Uopt=1; 
        Sum4IzmW=Wpaneli; 
        Sum4IzmPWM=CCPR5; 
        IndSum4I=0;         
        }else{ 
        FlRegPWM.Sum4IzmW=0; 
        } 
    }else{  //if(FlRegPWM.Uopt==1) 
    koRevUopt=0; 
    if(FlRegPWM.Sum4IzmW==1){           //якщо вже було 
        FlRegPWM.Sum4IzmW=0 ;           //починаємо новий вимір 
        IndSum4I=0; 
        Sum4IzmW=Wpaneli; 
        Sum4IzmPWM=CCPR5; 
        }else{ 
        Sum4IzmW+=Wpaneli; 
        Sum4IzmPWM+=CCPR5; 
        ++IndSum4I; 
        if(IndSum4I>=3){ 
            Sum4IzmWr=Sum4IzmW>>2; 
            Sum4IzmPWMr=Sum4IzmPWM>>2; 
            FlRegPWM.Sum4IzmW=1; 
            if(FlRegPWM.PWMstab==0){ 
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                FlRegPWM.PWMstab=1;                 
                PWMstab=Sum4IzmPWMr; 
                }             
            }          
        }     
    }//if(FlRegPWM.Uopt==1){ 
 
 
 
if(IndbufTest>=kGlbufTest){ 
    IndbufTest=0; 
    } 
bufTest[IndbufTest]=Upaneli; 
++IndbufTest; 
bufTest[IndbufTest]=PWMpan; 
++IndbufTest; 
bufTest[IndbufTest]=Wpaneli;     
++IndbufTest; 
   
}//if(FlagADC.Upaneli==1&FlagMPPT.Vr==1)     
}//PWM_MPPT_AKB1() 
 
 
void Statistika1cek(void){                              //резуьтати за 1сек 
    Wnak1Sek+=Wvix;                                     //потужність на АКБ в сотнях міліват 
    Wnak1Sek+=WAtest; 
    Anak1Sek+=TokBatZar; 
    Anak1Sek+=WAtest;     
    ++indBufSt1cek; 
    if(indBufSt1cek>=glBufSt1cek){ 
        indBufSt1cek=0; 
        W1Sek=Wnak1Sek/glBufSt1cek;                     //для дісплею 
        Wnak1Min+=W1Sek;   
        Wnak1Sek=0; 
        A1Sek=Anak1Sek/glBufSt1cek ;                     // 
        Anak1Min+=A1Sek; 
        Anak1Sek=0; 
        ++indBufSt1min; 
//        if(indBufSt1min==glBufSt1min/2){ 
//            Anak1Sek=0; 
//            } 
        if(indBufSt1min>=glBufSt1min){                  //резуьтати за 1min 
            indBufSt1min=0; 
            W1Min=Wnak1Min/glBufSt1min; 
            Wnak1Min=0; 
            Wnak1Chas+=W1Min; 
            A1Min=Anak1Min/glBufSt1min; 
            Anak1Min=0; 
            Anak1Chas+=A1Min; 
            ++indBufSt1chas; 
            if(indBufSt1chas>=glBufSt1chas){            //результати за 1 годину 
                indBufSt1chas=0; 
                W1Chas=Wnak1Chas/glBufSt1chas; 
                Wnak1Chas=0; 
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                WvirObsh+=W1Chas;                        
                W1Chas=0; 
                A1Chas=Anak1Chas/glBufSt1chas; 
                Anak1Chas=0;                 
                AvirObsh+=A1Chas; 
                }//if(indBufSt1chas>=glBufSt1chas)                         
            }//if(indBufSt1min>=glBufSt1min)         
        } 
 
     
    WvirObshCh = WvirObsh;                             //загальна вироблена потужність в міліват  
    AvirObshCh = AvirObsh; 
    if(indBufSt1chas!=0){ 
        TekUint=Wnak1Chas/glBufSt1chas;         
        WvirObshCh+=TekUint; 
        TekUint=Anak1Chas/glBufSt1chas; 
        AvirObshCh+=TekUint; 
        } 
    if(indBufSt1min!=0){         
        TekUint=Wnak1Min/(glBufSt1min*glBufSt1min);                           //glBufSt1min*2     
        WvirObshCh+=TekUint; 
        TekUint=Anak1Min/(glBufSt1min*glBufSt1min); 
        AvirObshCh+=TekUint; 
        } 
    if(indBufSt1cek!=0){         
        TekUint=Wnak1Sek/(unsigned)(glBufSt1min*glBufSt1min*indBufSt1cek);         
        WvirObshCh+=TekUint; 
        TekUint=Anak1Sek/(unsigned)(glBufSt1min*glBufSt1min*indBufSt1cek);         
        AvirObshCh+=TekUint;         
        } 
     
    //TekUint=glBufSt1min+1; 
    //TekUint/=60; 
    //WvirObshACh+=TekUint; 
    //TekUint=Wnak1Sek/(glBufSt1cek-indBufSt1cek); 
    //TekUint/=3600; 
    //WvirObshACh+=TekUint; 
    } 
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ДОДАТОК Г 

Код застосунку Wi-Fi – менеджеру 

package com.example.gffcompose.data.managers 
 
import android.Manifest 
import android.content.BroadcastReceiver 
import android.content.Context 
import android.content.Intent 
import android.content.IntentFilter 
import android.content.pm.PackageManager 
import android.net.wifi.ScanResult 
import android.net.wifi.SupplicantState 
import android.net.wifi.WifiConfiguration 
import androidx.core.app.ActivityCompat 
import kotlinx.coroutines.channels.awaitClose 
import kotlinx.coroutines.flow.Flow 
import kotlinx.coroutines.flow.callbackFlow 
import kotlinx.coroutines.flow.flow 
 
@Suppress("DEPRECATION") 
class WifiManager(private val applicationContext: Context) { 
 
    private val wifiManager = 
        applicationContext.applicationContext.getSystemService(Context.WIFI_SERVICE) as WifiManager 
 
    fun startScan() { 
        if (!wifiManager.isWifiEnabled) { 
            wifiManager.isWifiEnabled = true 
        } 
        wifiManager.startScan() 
    } 
 
    fun observeScanResults(context: Context): Flow<List<ScanResult>> = callbackFlow { 
        val wifiScanReceiver = object : BroadcastReceiver() { 
            override fun onReceive(context: Context, intent: Intent) { 
                val scanResults = 
                    if (ActivityCompat.checkSelfPermission(context, 
                            Manifest.permission.ACCESS_FINE_LOCATION) != PackageManager.PERMISSION_GRANTED 
                    ) { 
                        return 
                    } else wifiManager.scanResults 
                if (scanResults != null) trySend(scanResults) 
            } 
        } 
 
        val intentFilter = IntentFilter() 
        intentFilter.addAction(WifiManager.SCAN_RESULTS_AVAILABLE_ACTION) 
        context.registerReceiver(wifiScanReceiver, intentFilter) 
        awaitClose { context.unregisterReceiver(wifiScanReceiver) } 
    } 
 
fun connectToNetwork(targetNetwork: ScanResult, networkPassword: String, context: Context) { 
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        val wifiConfig = WifiConfiguration() 
        wifiConfig.SSID = targetNetwork.SSID 
        wifiConfig.status = WifiConfiguration.Status.DISABLED 
        wifiConfig.priority = 40 
        val networkSecurity = getWifiSecurity(targetNetwork) 
        when (networkSecurity) { 
            "Open network" -> { 
                wifiConfig.allowedKeyManagement.set(WifiConfiguration.KeyMgmt.NONE); 
                wifiConfig.allowedProtocols.set(WifiConfiguration.Protocol.RSN); 
                wifiConfig.allowedProtocols.set(WifiConfiguration.Protocol.WPA); 
                wifiConfig.allowedAuthAlgorithms.clear(); 
                wifiConfig.allowedPairwiseCiphers.set(WifiConfiguration.PairwiseCipher.CCMP); 
                wifiConfig.allowedPairwiseCiphers.set(WifiConfiguration.PairwiseCipher.TKIP); 
                wifiConfig.allowedGroupCiphers.set(WifiConfiguration.GroupCipher.WEP40); 
                wifiConfig.allowedGroupCiphers.set(WifiConfiguration.GroupCipher.WEP104); 
                wifiConfig.allowedGroupCiphers.set(WifiConfiguration.GroupCipher.CCMP); 
                wifiConfig.allowedGroupCiphers.set(WifiConfiguration.GroupCipher.TKIP); 
            } 
            "WPA", "WPA2" -> { 
                wifiConfig.allowedProtocols.set(WifiConfiguration.Protocol.RSN); 
                wifiConfig.allowedProtocols.set(WifiConfiguration.Protocol.WPA); 
                wifiConfig.allowedKeyManagement.set(WifiConfiguration.KeyMgmt.WPA_PSK); 
                wifiConfig.allowedPairwiseCiphers.set(WifiConfiguration.PairwiseCipher.CCMP); 
                wifiConfig.allowedPairwiseCiphers.set(WifiConfiguration.PairwiseCipher.TKIP); 
                wifiConfig.allowedGroupCiphers.set(WifiConfiguration.GroupCipher.WEP40); 
                wifiConfig.allowedGroupCiphers.set(WifiConfiguration.GroupCipher.WEP104); 
                wifiConfig.allowedGroupCiphers.set(WifiConfiguration.GroupCipher.CCMP); 
                wifiConfig.allowedGroupCiphers.set(WifiConfiguration.GroupCipher.TKIP); 
                wifiConfig.preSharedKey = "\"" + networkPassword + "\"" 
            } 
            "WEP" -> { 
                wifiConfig.allowedKeyManagement.set(WifiConfiguration.KeyMgmt.NONE); 
                wifiConfig.allowedProtocols.set(WifiConfiguration.Protocol.RSN); 
                wifiConfig.allowedProtocols.set(WifiConfiguration.Protocol.WPA); 
                wifiConfig.allowedAuthAlgorithms.set(WifiConfiguration.AuthAlgorithm.OPEN); 
                wifiConfig.allowedAuthAlgorithms.set(WifiConfiguration.AuthAlgorithm.SHARED); 
                wifiConfig.allowedPairwiseCiphers.set(WifiConfiguration.PairwiseCipher.CCMP); 
                wifiConfig.allowedPairwiseCiphers.set(WifiConfiguration.PairwiseCipher.TKIP); 
                wifiConfig.allowedGroupCiphers.set(WifiConfiguration.GroupCipher.WEP40); 
                wifiConfig.allowedGroupCiphers.set(WifiConfiguration.GroupCipher.WEP104); 
 
                if (getHexKey(networkPassword)) wifiConfig.wepKeys[0] = networkPassword; 
                else wifiConfig.wepKeys[0] = "\"" + networkPassword + "\"" 
                wifiConfig.wepTxKeyIndex = 0; 
            } 
        } 
        var netId = wifiManager.addNetwork(wifiConfig) 
 
 
        wifiManager.disconnect() 
        wifiManager.enableNetwork(netId, true) 
        wifiManager.reconnect() 
    } 
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    fun getIPAddress() = wifiManager.connectionInfo.ipAddress 
 
    private fun getHexKey(s: String?): Boolean { 
        if (s == null) { 
            return false 
        } 
        val len = s.length 
        if (len != 10 && len != 26 && len != 58) { 
            return false 
        } 
        for (i in 0 until len) { 
            val c = s[i] 
            if (c >= '0' && c <= '9' || c >= 'a' && c <= 'f' || c >= 'A' && c <= 'F') { 
                continue 
            } 
            return false 
        } 
        return true 
    } 
 
    fun getWifiSecurity(scanResult: ScanResult): String { 
        val capabilities = scanResult.capabilities 
 
return when { 
            capabilities.contains("WPA3-SAE") -> "WPA3" 
            capabilities.contains("WPA3-") -> "WPA3" 
            capabilities.contains("WPA2-") -> "WPA2" 
            capabilities.contains("WPA-") -> "WPA" 
            capabilities.contains("WEP") -> "WEP" 
            else -> "OPEN" 
        } 
    } 
 
    fun wifiConnectionStateFlow(context: Context): Flow<Boolean> = flow { 
        val wifiManager = 
            context.applicationContext.getSystemService(Context.WIFI_SERVICE) as WifiManager 
        val wifiInfo = wifiManager.connectionInfo 
        val isConnected = 
            wifiInfo != null && wifiInfo.networkId != -1 && wifiInfo.supplicantState == 
SupplicantState.COMPLETED 
        emit(isConnected) 
    } 
} 


