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// Benötigte Libraries werden importiert 

#include <DallasTemperature.h> 

#include <OneWire.h> 

 

// Hier wird der Eingangs-Pin deklariert, an dem das Sensor-Modul angeschlossen ist 

#define KY001_Signal_PIN 4 

 

// Libraries werden konfiguriert 

OneWire oneWire(KY001_Signal_PIN); 

DallasTemperature sensors(&oneWire); 

 

void setup() { 

 

 // Initialisierung Serielle Ausgabe 

 Serial.begin(9600); 

 Serial.println("KY-001 Temperaturmessung"); 

 

 // Sensor wird initialisiert 

 sensors.begin(); 

} 



www.joy-it.net 

Pascalstr. 8 47506 Neukirchen-Vluyn 

 

 

//Hauptprogrammschleife 

void loop() 

{ 

 

 // Temperaturmessung wird gestartet... 

 sensors.requestTemperatures(); 

 // ... und gemessene Temperatur ausgeben 

 Serial.print("Temperatur: "); 

 Serial.print(sensors.getTempCByIndex(0)); 

 Serial.write(176); // UniCode-Angabe eines char-Symbols für das "°-Symbol" 

 Serial.println("C"); 

 

 delay(1000); // 5s Pause bis zur nächsten Messung 

}  

sudo nano boot/config.txt 

dtoverlay=w1-gpio,gpiopin=4 

sudo reboot 
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# coding=utf-8 
# Benoetigte Module werden importiert und eingerichtet 
import glob 
import time 
from time import sleep 
import RPi.GPIO as GPIO 
  
# An dieser Stelle kann die Pause zwischen den einzelnen Messungen eingestellt werden 
sleeptime = 1 
  
# Der One-Wire EingangsPin wird deklariert und der integrierte PullUp-Widerstand ak-
tiviert 
GPIO.setmode(GPIO.BCM) 
GPIO.setup(4, GPIO.IN, pull_up_down=GPIO.PUD_UP) 
  
# Nach Aktivierung des Pull-UP Widerstandes wird gewartet, 
# bis die Kommunikation mit dem DS18B20 Sensor aufgebaut ist 
print 'Warte auf Initialisierung...' 
  
base_dir = '/sys/bus/w1/devices/' 
while True: 
    try: 
        device_folder = glob.glob(base_dir + '28*')[0] 
        break 
    except IndexError: 
        sleep(0.5) 
        continue 
device_file = device_folder + '/w1_slave' 
 
# Funktion wird definiert, mit dem der aktuelle Messwert am Sensor ausgelesen werden 
kann 
def TemperaturMessung(): 
    f = open(device_file, 'r') 
    lines = f.readlines() 
    f.close() 
    return lines 
 
# Zur Initialisierung, wird der Sensor einmal "blind" ausgelesen 
TemperaturMessung() 
  
# Die Temperaturauswertung: Beim Raspberry Pi werden erkannte One-Wire Slaves im Ord-
ner 
# /sys/bus/w1/devices/ einem eigenen Unterordner zugeordnet. In diesem Ordner befin-
det sich die Datei w1-slave 
# in dem Die Daten, die über dem One-Wire Bus gesendet wurden gespeichert. 
# In dieser Funktion werden diese Daten analysiert und die Temperatur herausgelesen 

und ausgegeben 
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https://github.com/DFRobot/pxt-ds18b20.git
https://github.com/DFRobot/pxt-ds18b20.git
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# Bibliotheken laden 
import machine, onewire, ds18x20 
from time import sleep 
  
# Initialisierung von GPIO2 
ds_pin = machine.Pin(10) 
  
# Initialisierung des Sensorobjekts 
ds_sensor = ds18x20.DS18X20(onewire.OneWire(ds_pin)) 
  
# Suche nach allen passenden Sensoren 
roms = ds_sensor.scan() 
  
# Serielle Ausgabe 
print("Found DS devices") 
print("Temperature (°C)") 
  
# Endlosschleife zur ständigen auslesung der Temperatur 
while True: 
  ds_sensor.convert_temp() 
  sleep(1) 
  # Anhand der Anzahl der gefundenen kompatiblen Sensoren wird hoch gezählt 
  for rom in roms: 
    # Serielle Ausgabe der gemessenen Temperatur 
    print(ds_sensor.read_temp(rom)) 
  sleep(3) 

https://github.com/badgeteam/micropython-esp32/blob/master/drivers/onewire/onewire.py
https://github.com/micropython/micropython-lib/blob/master/LICENSE
https://github.com/badgeteam/micropython-esp32/blob/master/drivers/onewire/ds18x20.py
https://github.com/micropython/micropython-lib/blob/master/LICENSE
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