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Додаток А 

(Рекомендований) 
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#include "EEPROM.h" 
#include "Servo.h" 
#include "SimpleDHT.h" 
#define DHT_Sensor 6    //контакт для підключення датчика DHT11 
SimpleDHT11 dht11(DHT_Sensor); 
int temperature_ = 0, humidity_ = 0; 
 
Servo myservo_1; 
Servo myservo_2; 
Servo myservo_3; 
Servo myservo_4; 
 
//контакти до яких підключені серводвигуни 
#define servo_1 2 
#define servo_2 3 
#define servo_3 4 
#define servo_4 5 
 
//значення кутів у відкритому та закритому стані 
#define angle_open_1 90 
#define angle_close_1 0 
 
#define angle_open_2 90 
#define angle_close_2 0 
 
#define angle_open_3 90 
#define angle_close_3 0 
 
#define angle_open_4 90 
#define angle_close_4 0 
 
boolean flag_1 = 0, flag_2 = 0, flag_3 = 0, flag_4 = 0, flag_1p = 0, flag_2p = 0, flag_3p = 0, 
flag_4p = 0; 
boolean flags_1234 = 0, flags_1234p = 0; 
 
#define kuller_general 18  //підписано на платі як A4 
#define kuller_bathroom 19 //підписано на платі як A5 
 
int time_ = 5; //періодичність опитування датчиків в секундах (оптимально від 5 до 120 
секунд) 
int SensorPins[4][4] = {  
            {A0, A1, A2, A3}, //A0, A1, A2, A3 контакти для підключення датчиків MH-Z19B 
            { 0,  0,  0,  0}, 
            { 0,  0,  0,  0}, 
            { 0,  0,  0,  0}, 
            }; 
 
String sost1, sost2, sost3, sost4, vannaya; 
int limit_1, limit_2, limit_3, limit_4, limit_1s = 800, limit_2s = 800, limit_3s = 800, limit_4s = 
800; 
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int addres_0 = 23, addres_1 = 25, addres_2 = 28, addres_3 = 30, addres_4 = 32, flag_start = 4, 
flag_st; 
int count = 0, scan_count = 1, ppm_BUF = 0, result = 0, while_count = 0; 
long ppm, timing1 = 0; 
 
void setup() { 
  Serial.begin(9600); 
  //читання з енергонезалежної пам'яті 
  EEPROM.get(addres_0, flag_st); 
   
  //однократний запис начальних налаштувань при першому запуску після прошивки 
  if (flag_st != flag_start){ 
    EEPROM.put(addres_0, flag_start); 
    EEPROM.put(addres_1, limit_1s); 
    EEPROM.put(addres_2, limit_2s); 
    EEPROM.put(addres_3, limit_3s); 
    EEPROM.put(addres_4, limit_4s); 
  } 
  //читання з енергонезалежної пам'яті 
  EEPROM.get(addres_1, limit_1);  
  EEPROM.get(addres_2, limit_2); 
  EEPROM.get(addres_3, limit_3); 
  EEPROM.get(addres_4, limit_4); 
  //підключення серводвигунів 
  myservo_1.attach(servo_1); 
  myservo_2.attach(servo_2); 
  myservo_3.attach(servo_3); 
  myservo_4.attach(servo_4); 
  //установка валів серводвигунів в закритий стан заслонок 
  myservo_1.write(angle_close_1); 
  myservo_2.write(angle_close_2); 
  myservo_3.write(angle_close_3); 
  myservo_4.write(angle_close_4); 
 
  pinMode(kuller_general, OUTPUT); digitalWrite(kuller_general, HIGH); 
  pinMode(kuller_bathroom, OUTPUT); digitalWrite(kuller_bathroom, HIGH); 
}     
 
void loop() { 
 //------- Перевірка концентрації CO2 по 4 датчикам MH-Z19B  --------- 
  
  if (millis() - timing1 > time_ * 1000){  
    timing1 = millis(); 
 
    while(while_count < 20){ 
      int Val = analogRead(SensorPins[0][count]); 
      ppm = map(Val, 18, 650, 650, 2000);  
       
      if(scan_count > 1 && (ppm > ppm_BUF - 8 && ppm < ppm_BUF + 8)){ 
        ppm_BUF = ppm; SensorPins[scan_count][count] = ppm; 
        scan_count++; 
        if(scan_count > 3){ 
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          scan_count = 1; count++; if(count > 3){ count = 0;} 
        } 
      }else{  scan_count = 1;} 
     
      if(scan_count == 1){  SensorPins[scan_count][count] = ppm; ppm_BUF = ppm;  
        scan_count++; 
      } 
      while_count++; 
    } 
    while_count = 0; 
 
   //------------- Перевірка вологості по датчику DHT11 ---------------- 
      byte temperature = 0; 
      byte humidity = 0; 
      dht11.read(&temperature, &humidity, NULL); 
      temperature_ = (int)temperature; humidity_ = (int)humidity; 
      if(humidity_ > 70){digitalWrite(kuller_bathroom, LOW);  vannaya = "    ON"; 
      }else{digitalWrite(kuller_bathroom, HIGH);              vannaya = "    OFF";} 
  }//millis() - timing1 > 5000 
 
   //------------- Налаштування лімітів для датчика MH-Z19B ---------------  
 
  if (Serial.available()) { 
    char c = Serial.read(); 
    if (c == 'A') { 
      limit_1 += 5; EEPROM.put(addres_1, limit_1); 
      Serial.print(F("Gostinaya +5    LIMIT = ")); Serial.println(limit_1);  
    }  
    if (c == 'a') { 
      limit_1 -= 5; EEPROM.put(addres_1, limit_1); 
      Serial.print(F("Gostinaya -5    LIMIT = ")); Serial.println(limit_1); 
    } 
    if (c == 'B') { 
      limit_2 += 5; EEPROM.put(addres_2, limit_2); 
      Serial.print(F("Detskaya +5     LIMIT = ")); Serial.println(limit_2); 
    }  
    if (c == 'b') { 
      limit_2 -= 5; EEPROM.put(addres_2, limit_2); 
      Serial.print(F("Detskaya -5     LIMIT = ")); Serial.println(limit_2); 
    } 
    if (c == 'C') { 
      limit_3 += 5; EEPROM.put(addres_3, limit_3); 
      Serial.print(F("Spalnya +5      LIMIT = ")); Serial.println(limit_3); 
    }  
    if (c == 'c') { 
      limit_3 -= 5; EEPROM.put(addres_3, limit_3); 
      Serial.print(F("Spalnya -5      LIMIT = ")); Serial.println(limit_3); 
    }        
    if (c == 'D') { 
      limit_4 += 5; EEPROM.put(addres_4, limit_4); 
      Serial.print(F("Kabinet +5      LIMIT = ")); Serial.println(limit_4); 
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    }  
    if (c == 'd') { 
      limit_4 -= 5; EEPROM.put(addres_4, limit_4); 
      Serial.print(F("Kabinet -5      LIMIT = ")); Serial.println(limit_4); 
    } 
 
 //------ Запит даних стану датчиків MH-Z19B, DHT11 і лімітів ----- 
 
    if (c == 'E') { 
      Serial.print(F("Gostinaya  = ")); Serial.print(SensorPins[3][0]); 
      Serial.print(F("   LIMIT = "));   Serial.print(limit_1); 
      Serial.print(F("    "));          Serial.println(sost1); 
       
      Serial.print(F("Detskaya   = ")); Serial.print(SensorPins[3][1]); 
      Serial.print(F("   LIMIT = "));   Serial.print(limit_2); 
      Serial.print(F("    "));          Serial.println(sost2); 
       
      Serial.print(F("Spalnya    = ")); Serial.print(SensorPins[3][2]); 
      Serial.print(F("   LIMIT = "));   Serial.print(limit_3); 
      Serial.print(F("    "));          Serial.println(sost3); 
       
      Serial.print(F("Kabinet    = ")); Serial.print(SensorPins[3][3]); 
      Serial.print(F("   LIMIT = "));   Serial.print(limit_4); 
      Serial.print(F("    "));          Serial.println(sost4); 
 
      Serial.print(F("Temperatura= ")); Serial.print(temperature_); Serial.println(F("*C")); 
      Serial.print(F("Vlagnoct   = ")); Serial.print(humidity_);    Serial.print(F("%")); 
      Serial.println(vannaya); 
    } 
     
    //------- Примусове управління серводвигунами ------- 
  
    if (c == 'F') {Serial.println(F("Gostinaya ON"));  flag_1p = 1;}  
    if (c == 'f') {Serial.println(F("Gostinaya OFF")); flag_1p = 0;}                
    if (c == 'G') {Serial.println(F("Detskaya ON"));   flag_2p = 1;}  
    if (c == 'g') {Serial.println(F("Detskaya OFF"));  flag_2p = 0;} 
    if (c == 'H') {Serial.println(F("Spalnya ON"));    flag_3p = 1;}  
    if (c == 'h') {Serial.println(F("Spalnya OFF"));   flag_3p = 0;} 
    if (c == 'I') {Serial.println(F("Kabinet ON"));    flag_4p = 1;}  
    if (c == 'i') {Serial.println(F("Kabinet OFF"));   flag_4p = 0;} 
     
  }//Serial.available 
 
  //------ алгоритми для автоматичної роботи по датчикам MH-Z19B -------  
 
  if(SensorPins[3][0] > limit_1 + 5){flag_1 = 1;} 
  if(SensorPins[3][0] < limit_1 - 5){flag_1 = 0;} 
  if(SensorPins[3][1] > limit_2 + 5){flag_2 = 1;} 
  if(SensorPins[3][1] < limit_2 - 5){flag_2 = 0;} 
  if(SensorPins[3][2] > limit_3 + 5){flag_3 = 1;} 
  if(SensorPins[3][2] < limit_3 - 5){flag_3 = 0;} 
  if(SensorPins[3][3] > limit_4 + 5){flag_4 = 1;} 
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  if(SensorPins[3][3] < limit_4 - 5){flag_4 = 0;} 
     
  //------------- алгоритми для включення серводвигунів ------------- 
 
  if(flag_1 == 1 || flag_1p == 1){myservo_1.write(angle_open_1); sost1 = "ON";} 
    else{myservo_1.write(angle_close_1); sost1 = "OFF";} 
 
  if(flag_2 == 1 || flag_2p == 1){myservo_2.write(angle_open_2); sost2 = "ON";} 
    else{myservo_2.write(angle_close_2); sost2 = "OFF";} 
 
  if(flag_3 == 1 || flag_3p == 1){myservo_3.write(angle_open_3); sost3 = "ON";} 
    else{myservo_3.write(angle_close_3); sost3 = "OFF";} 
 
  if(flag_4 == 1 || flag_4p == 1){myservo_4.write(angle_open_4); sost4 = "ON";} 
    else{myservo_4.write(angle_close_4); sost4 = "OFF";} 
 
  //------------- алгоритми для включення загального вентилятора ------------- 
 
  if (flag_1 == 1 || flag_2 == 1 || flag_3 == 1 || flag_4 == 1){ 
    flags_1234 = 1;}else{flags_1234 = 0;} 
   
  if (flag_1p == 1 || flag_2p == 1 || flag_3p == 1 || flag_4p == 1){ 
    flags_1234p = 1;}else{flags_1234p = 0;} 
 
  if (flags_1234 == 1 || flags_1234p == 1){ 
    digitalWrite(kuller_general, LOW); 
    }else{ digitalWrite(kuller_general, HIGH);} 
    
}//void loop 
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Додаток Б 

(Рекомендований) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

КОПІЇ ПРЕЗЕНТАЦІЇ 
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Додаток В 

(Обов'язковий) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ВІДОМІСТЬ АТЕСТАЦІЙНОГО ПРОЕКТУ 
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