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THÁM ỨNG DỤNG TRONG QUÂN SỰ 
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2.3. Lựa chọn nguồn sử dụng ..................................................................................... 33 

2.3.1. Pin Lithium 18650 4.2V ............................................................................... 33 

2.3.2. Mạch sạc pin Lithium 2S - 1P ...................................................................... 35 

2.3.3. Pin lipo 3.7V ................................................................................................. 37 

2.3.4. Mạch sạc pin Lipo T4056 ............................................................................. 38 

2.3.5. IC nguồn FAN1117AS5X 5V ...................................................................... 40 

2.4. Một vài phương pháp giao tiếp giữa vi điều khiển và cảm biến ......................... 41 

2.4.1 Giao tiếp UART ............................................................................................. 41 

2.4.2 Giao tiếp One – Wire ..................................................................................... 44 
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