/* Amerikaans achterlicht  05-2015 Toin van Daal

Oud Amerikaans achterlicht gebruikt 1 licht per kant

status 0   UIT

status 1   Laag ( gewoon achterlicht )

status 2   Hoog ( remlicht )

status 3   licht + remlicht ( Hoog  )

Pins 3 5 6 9 10 en 11 zijn PWM pins en dus bruikbaar voor verschillende helderheid van de LEDs

Pins 3 en 5 zijn gebruikt voor de twee achterlichten.

Pins 6 t/m 9 zijn gebruikt voor de schakelaars naar ground ( met gebruik van de interne pullup weerstand)

In deze sketch gebruik ik No ( normal open ) schakelaars 

*/

int linksachter = 3 ;   // pin voor het linker achterlicht aansluiten naar aarde met serieweerstand  ~220 Ohm

int rechtsachter = 5 ;  // pin voor het rechter achterlicht aansluiten naar aarde met serieweerstand ~220 Ohm

int swLicht = 6 ; // pin voor licht schakelaar

int swRem = 7 ; // pin voor rem schakelaar

int swRechts = 8 ; // pin voor rechts knipperlicht schakelaar

int swLinks = 9 ; // pin voor links knipperlicht schakelaar

int licht = LOW ;

int rem = LOW ;

int knipperR = LOW ;

int knipperL = LOW ;

int knipper = LOW ;

int stat = 0 ;

int laag = 60 ;  // waarde voor gewoon achterlicht

int hoog = 255 ;  // waarde voor remlicht

//  spullen voor de timer zonder gebruik te maken van wacht functie Ik gebruik de timer voor de knipper functie

unsigned long deltaMillis = 0; // clear last result

unsigned long thisMillis = 0; //millis(); 

static unsigned long lastMillis = 0; // holds the last read millis()

static int timer_1 = 0; // a repeating timer max time 32768 mS = 32sec use a long if you need a longer timer

// NOTE timer MUST be a signed number int or long as the code relies on timer_1 being able to be negative

// NOTE timer_1 is a signed int

#define TIMER_INTERVAL_1 1000  // 1 S interval

void setup() 

{ 

  Serial.begin(9600);

  pinMode(linksachter,OUTPUT);

  pinMode(rechtsachter,OUTPUT);

  pinMode(swLicht,INPUT_PULLUP);

  pinMode(swRem,INPUT_PULLUP);

  pinMode(swRechts,INPUT_PULLUP);

  pinMode(swLinks,INPUT_PULLUP); 

  licht = LOW ;

  rem = LOW ;

  knipperR = LOW ;

  knipperL = LOW ;

   timer_1 = TIMER_INTERVAL_1; // timeout in first loop 

   lastMillis = millis(); // do this last in setup  

}

void loop() {

   deltaMillis = 0; // clear last result

   thisMillis = millis(); 

    if (thisMillis != lastMillis) {

    deltaMillis = thisMillis-lastMillis; // note this works even if millis() has rolled over back to 0

    lastMillis = thisMillis;

    // vanaf hier komen de timer routines

      timer_1 -= deltaMillis;

        if (timer_1 <= 0) {  // this is a repeating timer

          // reset timer since this is a repeating timer

        timer_1 += TIMER_INTERVAL_1; // note this prevents the delay accumulating if we miss a mS or two 

      // if we want exactly 1000 delay to next time even if this one was late then just use timeOut = 1000;

      // do time out stuff here

     knipper = !knipper ;  // knipperen in 0,5 sec aan / uit of hoog / laag

     }

    } 

  licht = digitalRead(swLicht)  ;

  rem = digitalRead(swRem)  ;

  knipperR = digitalRead(swRechts)  ;

  knipperL = digitalRead(swLinks)  ;

  if ( licht == HIGH ) { stat = 0 ; } else { stat = 1 ;} ;

  if ( rem == LOW ) stat = stat + 2 ;

  if ( stat == 0 && knipper == HIGH) { analogWrite(rechtsachter , 0) ; analogWrite(linksachter , 0) ;}

  if (( stat == 1 && knipperR == LOW && knipper == HIGH ) || ( stat == 2 && knipperR == LOW && knipper == HIGH )) analogWrite(rechtsachter , 0) ;

  if (( stat == 1 && knipperL == LOW && knipper == HIGH ) || ( stat == 2 && knipperL == LOW && knipper == HIGH )) analogWrite(linksachter , 0) ;

  if (( knipperR == HIGH  && stat == 1 ) || ( knipperR == LOW  && stat < 2 && knipper == LOW ) || ( knipperR == LOW  && stat > 2 && knipper == HIGH )) analogWrite(rechtsachter , laag) ;

  if (( knipperR == HIGH  && stat > 1 ) || ( knipperR == LOW  && stat > 1 && knipper == LOW ))  analogWrite(rechtsachter , hoog) ;

  if (( knipperL == HIGH  && stat == 1 ) || ( knipperL == LOW  && stat < 2 && knipper == LOW ) || ( knipperL == LOW  && stat > 2 && knipper == HIGH )) analogWrite(linksachter , laag) ; 

  if (( knipperL == HIGH  && stat > 1 ) || ( knipperL == LOW  && stat > 1 && knipper == LOW )) analogWrite(linksachter , hoog) ;

 //   aanzetten voor test

 /*

  Serial.print(licht);

  Serial.print(rem);

  Serial.print(knipperR);

  Serial.print(knipperL);

  Serial.print(knipper);

  Serial.print(stat) ;

  Serial.println(); 

 */

}

