#include <Servo.h>

/*

  Programma voor testen detecteren van voertuigen

  Test software : spock

  Versie 2.0.1 Status: Werkend. Herkent alle 7 voertuigtypen







Servo functionaliteit toegevoegd. 

 Schakelt (IR-)LED's aan en uit adhv hall sensoren en positioneert servo

 Schema:

Principe 

 * LED van pin via weerstand 220 aan aarde

 * Hall sensor aan pin met pull up weerstand van 10k

 */

 struct wissels {


int wisselPin;

// aansluitpin op Arduino. if 0 -> wissel bestaat niet.


int links,rechtdoor,rechts;

//servowaardes voor de verschillende posities


Servo servo;  // create servo object to control a servo 

};

const int HS0Pin = 0;     // the number of the Hall sensor pin Sleepcontact. Geactiveerd

// Zet vanaf hier de pinwaares voor de Arduino.

// De hieroonder getoonde definities zijn van toepassing voor een Arduino UNO.

// 

 // set pin numbers:

const int HS1Pin = 2;     // the number of the Hall 1 sensor pin Voertuigen herkenning

const int HS2Pin = 3;     // the number of the Hall 2 sensor pin Voertuigen herkenning

const int HS3Pin = 4;     // the number of the Hall 3 sensor pin Voertuigen herkenning

const int IR1Pin =  6;      // the number of the LED 1 pin Sleepcontact (Groen)

const int IR2Pin =  7;      // the number of the LED 2 pin Voertuig 1 (Groen)

const int IR3Pin =  8;      // the number of the LED 3 pin Voertuig 2 (Groen)

const int IR4Pin =  9;      // the number of the LED 4 pin Voertuig 3 (Groen)

const int IR5Pin =  10;     // the number of the LED 5 pin Voertuig 4 (Geel)

const int IR6Pin =  11;     // the number of the LED 6 pin Voertuig 5 (Geel)

const int IR7Pin =  12;      // the number of the LED 7 pin Voertuig 6 (Geel)

const int IR8Pin =  13;     // the number of the LED 8 pin Voertuig 7 (Geel)

struct wissels wissel = { 








5,
// Arduinopin wisselservo








45,90,135,
// servowaarde voor linksaf , rechtdoor, rechts






};


unsigned long maxledontime =750;   //maximale tijd dat led blijft branden (in ms)

// array voor conversie van hallsensors naar voertuigtype. Alleen wijzigen als dit echt noodzakelijk is. Bij twijfel: niet wijzigen.

int voertuigarray[8]= {0,1,2,4,3,6,5,7};

//

// Vanaf hier hoeven er geen waardes te worden aangepast.

//

// variables will change:

int HS0State = 0;         // variable for reading the Hall 1 status

int HS1State = 0;         // variable for reading the Hall 2 status

int HS2State = 0;         // variable for reading the Hall 3 status

int HS3State = 0;         // variable for reading the Hall 4 status

int voertuigtype = 0;

int lastvoertuigtype = 1;  //niet wijzigen !!

int ledactive=0, ledarray[10];

int sensorreadingactive = LOW;

unsigned int sensor1=0,sensor2=0,sensor3=0;

unsigned long previousMillis = 0;        // will store last time LED was updated

unsigned long currentMillis = 0;        // will store last time LED was updated

unsigned long startnullreadingMillis = 0;        // will store last time LED was updated

unsigned long ledonMillis = 0;

// will store led on time

unsigned long sleepledonMillis = 0;

// will store sleepled on time

int sleepledactive = LOW;

unsigned long maxsleepledontime = 750;

// will store sleepled on time

void fill_ledarray() {

ledarray[0] = IR1Pin;

// the number of the LED 1 pin Sleepcontact (Groen)

ledarray[1] = IR2Pin;

// the number of the LED 2 pin Voertuig 1 (Groen)

ledarray[2] = IR3Pin;

// the number of the LED 3 pin Voertuig 2 (Groen)

ledarray[3] = IR4Pin;

// the number of the LED 4 pin Voertuig 3 (Groen)

ledarray[4] = IR5Pin;

// the number of the LED 5 pin Voertuig 4 (Geel)

ledarray[5] = IR6Pin;

// the number of the LED 6 pin Voertuig 5 (Geel)

ledarray[6] = IR7Pin;

// the number of the LED 7 pin Voertuig 6 (Geel)

ledarray[7] = IR8Pin;

// the number of the LED 8 pin Voertuig 7 (Geel)

}

void  ledsoff()

{

  int i;

  for (i=0;i<=7;i++) {


  if (ledarray[i]) digitalWrite(ledarray[i], LOW);

  }

}

void  ledson()

{


int i;

  for (i=0;i<=7;i++) {


  if (ledarray[i]) digitalWrite(ledarray[i], HIGH);

  }

}

void setup() {

  int i;

// initialize serial communication:

  Serial.begin(9600);

  fill_ledarray();

  // initialize the LED pin as an output:

  for (i=0;i<=7;i++) {


  if (ledarray[i]) {



pinMode(ledarray[i], OUTPUT); 


  }

  }

  ledson();  //power on testblink

  delay(400);

  ledsoff();

 // initialize the Hall sensor pin as an input:


if (HS0Pin) pinMode(HS0Pin, INPUT);


if (HS1Pin) pinMode(HS1Pin, INPUT);  // geen pullup mode ivm externe weerstand


if (HS2Pin) pinMode(HS2Pin, INPUT); 


if (HS3Pin) pinMode(HS3Pin, INPUT);


//init servo


if (wissel.wisselPin) {



wissel.servo.attach(wissel.wisselPin);



wissel.servo.write(wissel.rechtdoor);


}

}

// core sensor uitlezen (return waarde 0-7  0=no reading)

int readhallsensors()

{


int hsensor = 0;


HS1State = digitalRead(HS1Pin);

   if (HS1State == LOW) hsensor = 1;   //LSB

   HS2State = digitalRead(HS2Pin);

   if (HS2State == LOW) hsensor += 2;

   HS3State = digitalRead(HS3Pin);

   if (HS3State == LOW) hsensor += 4;   //MSB


return hsensor;

}

int maxof3int(int num1,int num2,int num3) {


int j;


j = num1;


if (num2 > j ) j = num2;


if (num3 > j ) j = num3;


return j;

}

/*

// Als er een hallsensor wordt gedetecteerd dan wordt er geteld totdat er een bepaalde tijd (minsilensetime in ms) geen sensorreadings meer wordt gedetecteerd. Er is een threshold van 75% tov de maximale readercount om als een active hallsensor reading te worden geaccepteerd. De minimum reading parameter is bedoeld om spikes te elimenteren.

threshold is de minimale percentage tov de maximale sensortelling. Is afgesteld op 75%.

*/

int readvoertuittype(int minsilensetime, int minimumreading)

{


int calcsensor=0;


unsigned int absthreshold , maxsensorcount;


if (sensorreadingactive == LOW) {



if (readhallsensors()) {




// eerste keer dat er iets wordt gemeten in een nieuwe cyclus




sensor1=0 ; sensor2=0 ; sensor3 =0;




if (HS1State == LOW) sensor1++;




if (HS2State == LOW) sensor2++;




if (HS3State == LOW) sensor3++;




sensorreadingactive = HIGH;




startnullreadingMillis = currentMillis;



}


}


else {  // reading is active

       
if (readhallsensors()) {




// sensors hebben iets getecteerd. Tellers verhogen en begintijd van timer ophogen




 if (HS1State == LOW) sensor1++;




 if (HS2State == LOW) sensor2++;




 if (HS3State == LOW) sensor3++;




 startnullreadingMillis = currentMillis;




 sensorreadingactive = HIGH;



}



else { //reading is active en geen sensors gemeten




if (currentMillis - startnullreadingMillis >= minsilensetime) { 





// tijd is verstreken





if (sensor1 || sensor2 || sensor3) {






maxsensorcount = maxof3int(sensor1,sensor2,sensor3);






if (maxsensorcount > minimumreading) {





//

absthreshold = (unsigned int) ((maxsensorcount* threshold) / 100) ;







absthreshold = (maxsensorcount>>2) + (maxsensorcount>>1);  //threshold op 75%







if (sensor1 > absthreshold) calcsensor=1;







if (sensor2 > absthreshold) calcsensor += 2;







if (sensor3 > absthreshold) calcsensor += 4;






}






sensorreadingactive = LOW;





}




}



}

      }


return voertuigarray[calcsensor] ; 

}

void ledaansturing(int ivoertuigtype) {

   if (ivoertuigtype) {

   
   if (lastvoertuigtype) digitalWrite(ledarray[lastvoertuigtype], LOW);  //zet led uit van vorig voertuig


   digitalWrite(ledarray[ivoertuigtype], HIGH);  //zet led van voertuigtype aan


   ledonMillis = currentMillis;
//bewaartijd om weer uit te zetten na max tijd


   ledactive = HIGH;


   lastvoertuigtype=ivoertuigtype;

// bewaar om later led uit te zetten


} 

   else   {


   // led is active en tijd verstreken


   if (ledactive == HIGH) {




if (currentMillis - ledonMillis >= maxledontime) { 




if (lastvoertuigtype) digitalWrite(ledarray[lastvoertuigtype], LOW);  //zet led uit van vorig voertuig




ledactive = LOW;




}


   }

   } 

}

void zetservo(int ivoertuigtype) {

   if ((ivoertuigtype) && (wissel.wisselPin)){

    switch(ivoertuigtype){


   case 1:


   


wissel.servo.write(wissel.links);

         break;

     case 3:

         wissel.servo.write(wissel.rechts);

         break;

      default:

         wissel.servo.write(wissel.rechtdoor);

         break;


   }//switch


 }//if

  }

void loop(){


voertuigtype = 0;


currentMillis= millis();


voertuigtype = readvoertuittype(100,200);  // 100ms minimale "rust" tijd. , minimal readingcount 200 uitkomst


ledaansturing(voertuigtype);


zetservo(voertuigtype);

}

