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ДОДАТОК А 

Код програми 

 

 

#define PPM_PIN 2 // Визначаємо вхідний пін Arduino для отримання 

PPM-сигналу 

#include <Joystick.h> 

Joystick_ Joystick; // Створюємо об'єкт класу Joystick для передачі 

сигналів у ПК 

 

unsigned long curTime = 0; 

unsigned long oldTime = 1; 

volatile int pulseLength = 0; 

volatile int channel = 0; // Змінні для вимірювання довжини імпульсів і 

визначення каналу 

 

// Обробник переривання для вимірювання довжини PPM-імпульсів 

void ISR1() 

{ 

  curTime = micros(); // Отримуємо поточний час у мікросекундах 

  pulseLength = curTime - oldTime;  // Обчислюємо тривалість імпульсу 

  oldTime = curTime;  // Оновлюємо попередній час 

 

  if (pulseLength > 3000) { // Якщо імпульс довший за 3 мс, це 

синхросигнал 

    channel = 0; // Скидаємо номер каналу 

    Joystick.sendState(); // Передаємо оновлені дані джойстика у ПК 

  } else { 

    channel++; // Переходимо до наступного каналу 
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    setChannel(channel, pulseLength);  // Викликаємо функцію обробки 

каналу 

  }   

} 

 

// Функція конвертації довжини імпульсу у значення для джойстика 

void setChannel(int ch, int pulse) 

{ 

  // Обчислюємо значення у діапазоні від 0 до 1 на основі ширини 

імпульсу 

  float value = (pulse - 500) / 1400.0; 

   

  if (value < 0)  

    value = 0; 

  else if (value > 1.0) 

    value = 1.0; 

 

  switch(ch) { 

    case 2: 

    Joystick.setYAxis(value*255 - 127); // Призначаємо значення осі Y 

джойстика 

    break; 

 

    case 3: 

    Joystick.setThrottle(value*255); // Призначаємо значення газу 

(Throttle) 

    break; 

 

    case 1: 
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    Joystick.setXAxis(value*255 - 127); // Призначаємо значення осі X 

джойстика 

    break; 

 

    case 4: 

    Joystick.setRzAxis(value*360); // Призначаємо значення обертання 

навколо Z 

    break; 

 

    case 5: 

    Joystick.setRxAxis(value*360); // Призначаємо значення обертання 

навколо X 

    break; 

 

    case 6: 

    Joystick.setRyAxis(value*360); // Призначаємо значення обертання 

навколо Y 

    break; 

  } 

} 

 

void setup() 

{ 

  pinMode(PPM_PIN, INPUT_PULLUP); // Налаштовуємо пін PPM як 

вхідний із підтягуючим резистором 

  Joystick.begin(false); // Ініціалізуємо об'єкт Joystick без автоматичного 

оновлення 

  attachInterrupt(digitalPinToInterrupt(PPM_PIN), ISR1, FALLING); // 

Налаштовуємо переривання на падіння сигналу 
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} 

 

void loop() 

{ 

  delay(100); // Затримка у 100 мс (запас для налагодження коду) 

} 
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ДОДАТОК Б 

Апробація результатів наукових досліджень 
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Рисунок Б.1 – Обкладинка зборнику студентських наукових статей 
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Рисунок Б.2 – Титульний аркуш зборнику студентських наукових статей 
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Рисунок Б.3 – Організаційний комітет зборнику 
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Рисунок Б.4 – Бібліографічні дані  
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Рисунок Б.5 – Зміст зборнику студентських наукових статей 
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Рисунок Б.6 – Апробація результатів наукових досліджень, аркуш 1 
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Рисунок Б.7 – Апробація результатів наукових досліджень, аркуш 2 
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Рисунок Б.8 – Апробація результатів наукових досліджень, аркуш 3 
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Рисунок Б.9 – Апробація результатів наукових досліджень, аркуш 4 
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Рисунок Б.10 – Апробація результатів наукових досліджень, аркуш 5 
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Рисунок Б.11 – Апробація результатів наукових досліджень, аркуш 6 
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ДОДАТОК В 

Демонстраційний матеріал 
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