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1. Внешние прерывания
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Рис 1. Изменение сигнала синусоиды без использования прерывания
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Рис 2. Изменение сигнала синусоиды с использованием прерывания

Разница между двумя вариантами в скорости отклика
Если использовать прерывание, синусоида мгновенно становится 0


2. Таймеры

Вариант 8

	2
	130 мс
	90 мс
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Рис 3. Вывод плоттера
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Рис 5. Код трех таймеров для варианта 8


3. Символьный дисплей
Вариант 8. 
Рассчитать емкость двухпроводной линии длиной l = 1.5 км, расстояние между проводниками 5 мм, радиус проводников 0.2 и 0.6 мм, диэлектрическая проницаемость вакуума ε0= 8.85⋅10-12 Ф/м, относительная диэлектрическая проницаемость ε = 2.5:
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Рис. 6. Код для пункта 3 (вариант 8)

Рис. 7. Вывод значений частоты с точностью до 10 знаков после запятой


Рис. 8. Вывод значений частоты с округлением до 4 знаков после запятой








4. Графический дисплей

Вариант 2
	8
	cos3(x) , два периода
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Рис 9. Функция cos3 и ее выбор
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Рис 10. Вывод на экране
5. Шаговый двигатель
Вариант 2
Параметры скорости и направления выводить на символьный дисплей.


Код
 // Делаем 500 шагов const byte stepPin = 32;
const byte directionPin = 33;  //объявляем пин отвечающий за направление вращения
const byte enablePin = 25;    //объявляем пин отвечающий за разрешение/запрещение работы
const byte stepPin = 32;      //объявляем пин отвечающий за совершение одного шага
 
// Выдержка для регулировки скорости вращения
int delayTime = 1; // в мс
 
void setup() {
  Serial.begin(9600);
  // Настраиваем нужные контакты на выход
  pinMode(stepPin, OUTPUT);
  pinMode(directionPin, OUTPUT);
  pinMode(enablePin, OUTPUT);  
}
 
void loop() {
 
  // Подаём питание на двигатель
 digitalWrite(enablePin, HIGH);
digitalWrite(directionPin, HIGH); //выбрали направление по часовой
  for (int i = 0; i <500; i++) {  //цикл на 500 шагов
    // Делаем шаг
    digitalWrite(stepPin, LOW);
    delay(delayTime);
 
    digitalWrite(stepPin, HIGH);
    delay(delayTime);
  }
  
  if (digitalRead(directionPin) == HIGH) {
    Serial.println("========");
    Serial.println("против часовой");
  } else {
    Serial.println("========");
    Serial.println("по часовой");
  }
  Serial.print("Скорость вращения = ");
  Serial.println(delayTime);

  
  digitalWrite(enablePin, LOW); //выключили двигатель
  delay(500); 

  digitalWrite(enablePin, HIGH);
 digitalWrite(directionPin, LOW); //выбрали направление против часовой
   for (int i = 0; i <500; i++) {
    // Делаем шаг
    digitalWrite(stepPin, HIGH);
    delay(delayTime);
 
    digitalWrite(stepPin, LOW);
    delay(delayTime);
  }

  if (digitalRead(directionPin) == HIGH) {
    Serial.println("========");
    Serial.println("против часовой");
  } else {
    Serial.println("========");
    Serial.println("по часовой");
[bookmark: _GoBack]  }
  Serial.print("Скорость вращения = ");
  Serial.println(delayTime);
  
  digitalWrite(enablePin, LOW); //выключили двигатель
  delay(500); 
}
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Рис 11. Вывод в монитор порта
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void setup() {
TIMER 0 = timerBegin(1000000) ;
‘timerAttachInterrupt (TIMER 0, &func_TIMER 0);
timerAlarn(TIMER 0, 1000, truz, 0) 7
timerstare (TIMER 0) 7

TIMER 1 = timerBegin(1000000) ;
‘timerAttachInterrupt (TIMER 1, &func_TIMER 1);
timerAlarn(TIMER 1,130, truz, 0) 7

timerstare (TIMER_1);

TIMER 2 = vimerBegin(1000000) ;
‘timerAttachInterrupt (TIMER 2, sfunc_TIMER 2);
timerAlarn(TIMER 2,90, truz, 0) 7

timerstare (TIMER_2) 7

Serial.begin(115200);
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/1 Bimocts wa emmmy mmes
loat C_per_meter = (2.0 * I * epsilon_0 * epsilon_r) / acosh_vali

// Tomsas @uxoces musm
loat C_total = C_per_meter * 1;

// Bumon peaymemazon
Serial.println();
Serial.println("=== PESYIBTATH
Serial.prine ("Buxoces ua 1 uezp:
Serial.prine (C_per_meter * le12, 4
Serial.princla(” mb/u);

Serial.prine ("Momias Swxocts moeot: ");
Serial.prin(C_total * les, 4); // = u®
Serial.println(" u8");

Serial.princ(" "
Serial.princ(C_total * le€, €); // 3 uxd
Serial.princla(” wmd");

led.begin(16, 2);
led.secContrast (255) 5
led.pring("C = )z
led.print(C_total * led, 2);
led.print (" nF);
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void setup() {
Serial.begin(9600);

// Bsmon napaverpos pacEza
Serial.printin("=—= Pacuir Sxoc IRVKNPORORHOH mENSL ==="):

Serial.print ("lwma mevs: 1 = "); Serial.princ(l); Serial.princln(” M)

Serial.print ("Paccromme Mexay mposommmaist d = "); Serial.print(d + 1000); Serial.println( ws"):
Serial.print("Pameyc mposomsma 1 rl = *); Serial.print(rl * 1000); Serial.princln(” wi");
Serial.print("Pameyc mposommxa 2 z2 = 7); Serial.print(s2 * 1000); Serial.princln(” wi");
Serial.print("e0 = "); Serial.print(epsilon 0, 2); Serial.println(” /')

Serial.princ("er = "); Serial.princln(epsilon_r):

Serial.princin();

// === PacuS® mo Gopyne WA NSYXAPOSOMNOH MAEA C DaSHEMA DATACAMA ===
J/C = (2% % e0 % er) / arccosh((a* - rl® - r2%) / (24rl¥r2))
me=cr1

float numerator =d * d - rl ¥ rl - 12 ¥ 127
float denominator = 2.0 * rl * x2;
float arg_acosh = numerator / denominator;

Serial.print ("Aprywesr arccosh: "); Serial.println(arg_acosh, €);

it (azg_acosh < 1.0) [
revurn;
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void draw_cos() {

display.clearDisplay ()

for (intlét x = 0; x < X MAK: x+4) {
float angle = x * (PERIODS * 2 * BI) / X MAX:
float cos_val = cos (angle);
intle cy - ¥ CENTER - (inclé t) (cos_val * AME);
¥ = constrain(y, 0, SCREEN HEIGHT - 1);
display.dravPixel (x, v, WHITE):

)

display.display ()7
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veid draw_cos3() {
display.clearDisplay();

for (intlet x = 0 x < XMAX; x+4) [
// Bprywens: o 0 1o 4n (zsa mepwona)
float angle = x * (PERIODS * 2 * PI) / X MAX;

1/ Brmcnsen cos* (x) = cos(x) * cos(x) * cos (x)
flcat cos_val = cos (angle);
£lcat cos_cubed = cos_val ¢ cos_val * cos_val; // wmt pow(cos_val, 3)

// Vacuzatuposarue: uewtp spana + aMnmya
// Vssepmupyen ¥, 7.x. 0 — sepx swpana
intlét y = Y_CENTER - (intl6_t) (cos_cubed * AMP);

// Ovpamserue xoopmmat = mpenenax swpana
y = constrain(y, 0, SCREEN HEIGHT - 1);

display.drawpizel(x, y, WAITE);
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