/*  Programma voor bedienen en beveiligen van pont op modelbaan met DC-Car systeem.Beschrijving in De Modelbouwer 2015-10. Zie website www.modelbouwers.nl

  Laat pont varen en schakelt (IR-)LED's aan en uit met hall sensoren 

  Lay out file referentie: Pontbeveiliging Lay out.pdf. Aansluitschema:  Schema Arduino pont.pdf

  Software : Versie 1.1.4 Status: Definitief.

Onderdelen en aansluiten

 * IR LED's van pin via weerstand aan aarde. Weerstand hangt af van voedingsspanning en reikwijdte  

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

 * H-Brug module voor aansturing DC motor. Tevens 5V uitgangsspanning. 

 * Arduino 4 relais schakelmodule, 5V, positief of negatief schakelend. 

 * DC-Car functiebouwsteen FB-SW

 */

// Geprogrammeerd door Spock

#define GERRIT
1

#ifdef GERRIT

#define 
HALLSENSORINA


2

//Sluit Hall sensor kade A ingang aan op pin 2

#define 
HALLSENSORINB


3

//Sluit Hall sensor kade B ingang aan op pin 3

#define 
HALLSENSORUIT


4

// Sluit beide uitgaande hallsensoren aan op pin 4

#define 
EINDSCHAKELAARA

5

 //Sluit eindschakelaar esa aan op pin 5

#define 
EINDSCHAKELAARB

6

//Sluit eindschakelaar esb aan op pin 6

#define 
IRSTOPINA




7

//Sluit relais van IR-LED (Stop) ingang A ira1 aan op pin 7

#define 
IRSTOPINB




8

//Sluit relais van IR-LED (Stop) ingang B irb1 aan op pin 8

#define 
IRSTOPKADE



9

// Sluit relais van IR-LED (Stop) kades B ir??? aan op pin 9

#define MOTORENABLEAPWM
10

// Sluit PMW aansluiting H-brug aan op pin 10

#define MOTORPIN1



11

// Sluit motor aansluiting 1 van H-brug aan op pin 11

#define MOTORPIN2



12

// Sluit motor aansluiting 2 van H-brug aan op pin 12

#define
PULSETIMESTOPIRLEDIN
2000L

// pulstijd ir in doorrijtijd

#define
VOERTUIGINRIJTIJD

4000L


// tijd om auto op pont te laten rijden

#define MOTORAANLOOPTIJD
4000L


// tijd van pont de afmeersnelheid in ms

#define
MOTORGASTERUG

7000L


// tijd van pont op volle snelheid in ms

#define MOTORUITLOOPTIJD
2000L


// tijd van pont op aanmeer medium snelheid in ms

#define MOTORSPEED_MAX
    64

#define MOTORSPEED_MID

48

#define MOTORSPEED_MIN

30

#endif

//#define RELAISNEGATIEFAKTIEF
1    // Bij negatiefschakelende relais de // weghalen aan begin van de regel

#ifdef RELAISNEGATIEFAKTIEF

#define RELAISLOW

HIGH

#define RELAISHIGH
LOW

#endif

#ifndef RELAISNEGATIEFAKTIEF

#define RELAISLOW

LOW

#define RELAISHIGH
HIGH

#endif

#define POS_KADEA
1

#define POS_KADEB
2

#define POS_VAREN
0

#define HEEN
0

#define WEER 1

#define KADEA
1

#define KADEB
2

struct sleepsensor {


int HSPin;


int HSState;

// State for reading Sleep sensor


int carleft;


int readingactive;


int sensorcount;


unsigned long
lastseenmillis;


unsigned long
startnullreadingMillis;

};

int irledin;

struct sleepsensor sleepina = {HALLSENSORINA,0,0,0,0,0,0};

struct sleepsensor sleepinb = {HALLSENSORINB,0,0,0,0,0,0};

struct sleepsensor sleepuit = {HALLSENSORUIT,0,0,0,0,0,0};

unsigned long currentMillis = 0;        

unsigned long  stoptimeirledin = 0;

unsigned long  stoptimerrijin = 0;

unsigned long  motorgestartMillis = 0, motorschakelMillis=0;

// Pindefinities voor de motor

// 

int enA = MOTORENABLEAPWM; 

int in1 = MOTORPIN1;

int in2 = MOTORPIN2;

void setup_motor()

{

  // zet alle motoraansturingpins als uitgang

  pinMode(enA, OUTPUT);

  pinMode(in1, OUTPUT);

  pinMode(in2, OUTPUT);

}

void motoraan(byte direction,byte speed) {

 if (direction) {

  digitalWrite(in1, HIGH);

  digitalWrite(in2, LOW);

 } else

 {


digitalWrite(in1, LOW);


digitalWrite(in2, HIGH); 

 }

  // set speed 

  analogWrite(enA, speed);

  Serial.print("Snelheid : ");

  Serial.println(speed);

}

void motoruit() {

  digitalWrite(in1, LOW);

  digitalWrite(in2, LOW);  

}

// core sensor uitlezen (return waarde 0-1  0=no reading)

int readsleepsensor(struct sleepsensor *sleep)

{


int hsensor = 0;


if (sleep->HSPin) {



sleep->HSState = digitalRead(sleep->HSPin);



if (sleep->HSState == LOW) hsensor = 1;


}


return hsensor;

}

int leessleepsensor(struct sleepsensor *sleep, int minsilensetime, int minimumreading)

{

//
int j;


int calcsensor=0;


unsigned int absthreshold , maxsensorcount;


if (sleep->HSPin) {



if (sleep->readingactive == LOW) {




if (readsleepsensor(sleep)) {





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





sleep->sensorcount=0;





if (sleep->HSState == LOW) sleep->sensorcount++;





sleep->readingactive = HIGH;





sleep->startnullreadingMillis = currentMillis;




}



}



else {  // reading is active




if (readsleepsensor(sleep)) {





// sensor heeft iets getecteerd. Tellers verhogen en begintijd van timer ophogen





 if (sleep->HSState == LOW) sleep->sensorcount++;





 sleep->startnullreadingMillis = currentMillis;





 sleep->readingactive = HIGH;

 


}




else { //reading is active en geen sensor gemeten





if (currentMillis - sleep->startnullreadingMillis >= minsilensetime) { 






// tijd is verstreken






if (sleep->sensorcount > minimumreading) {







calcsensor = 1;







sleep->readingactive = LOW;






}





}




}



}


}


return calcsensor; 

}

void IRstopkadeuit()

{


stopsignaalvanafkade(false);


Serial.println("Eindsensor gedetecteerd ");

}

int pontpositie() {


int j;


if (digitalRead(EINDSCHAKELAARA) == LOW)



j = POS_KADEA;


else {



if (digitalRead(EINDSCHAKELAARB) == LOW)




j = POS_KADEB;



else




j = POS_VAREN;


}


return j;

}

void ingangvoertuigstop(byte kade) {


if (kade == KADEA) 



digitalWrite(IRSTOPINA,RELAISLOW);  // zet ir stop signaal KADEA AAN


else



digitalWrite(IRSTOPINB,RELAISLOW);  // zet ir stop signaal KADEB AAN

}

void ingangvoertuigdoorrijden(byte kade) {


if (kade == KADEA) 



digitalWrite(IRSTOPINA,RELAISHIGH);  // zet ir stop signaal KADEA UIT


else



digitalWrite(IRSTOPINB,RELAISHIGH);  // zet ir stop signaal KADEB UIT

}

void stopsignaalvanafkade(int stopsignaal) {


if (stopsignaal) 



digitalWrite(IRSTOPKADE,RELAISHIGH);


else



digitalWrite(IRSTOPKADE,RELAISLOW);

}

int overtochtstage = 0;

int 
overtochtaktief=false;

int voertuigdetected_a=false,voertuigdetected_b=false;

int   richting = HEEN;

int autooppont = false;

#define BEREKEN_OVERTOCHT
100

#define BEGIN_OVERTOCHT 
110

#define PONT_AAN_KADE

130

#define EINDE_OVERTOCHT

199

void overtochtafhandeling() {


switch (overtochtstage) {


case BEREKEN_OVERTOCHT: // bepaal oversteek aktie



switch (pontpositie()) {




case POS_VAREN:






Serial.println("Pont vaart");





break;




case POS_KADEA:





Serial.println("Pont aan kade A");





break;




case POS_KADEB:





Serial.println("Pont aan kade B");





break;



}



if ((voertuigdetected_a) && (voertuigdetected_b) &&  pontpositie()) {




// op beide kades staat een voertuig




if (pontpositie() == POS_KADEA) {





if (voertuigdetected_a) {






voertuigdetected_a=false;






 richting = HEEN;






overtochtstage++;





}





else {






voertuigdetected_b=false;






 richting = WEER;






overtochtstage++;





}




}



autooppont= true;



}



else {




if (voertuigdetected_a) {





// op kade A staat een voertuig





if  (pontpositie() == POS_KADEA) {






// pont aan goede kant






voertuigdetected_a=false;






 richting = HEEN;






overtochtstage++;






autooppont = true;





}





else {






// pont aan verkeerde kant






 richting = WEER;






overtochtstage = BEGIN_OVERTOCHT;






autooppont = false;






Serial.println("100: Pont leeg oversteken (A)");





}




}




if (voertuigdetected_b) {





// op kade B staat een voertuig





if (pontpositie() == POS_KADEB) {






// pont aan goed kant






voertuigdetected_b=false;






 richting = WEER;






overtochtstage++;






autooppont = true;





}





else {






// pont aan overkant






 richting = HEEN;






overtochtstage = BEGIN_OVERTOCHT;






autooppont = false;






Serial.println("100: Pont leeg oversteken (B)");





}




}



}



break;


case BEREKEN_OVERTOCHT +1:  // voertuig laten rijden




if (richting == HEEN) 





ingangvoertuigdoorrijden(KADEA);  // zet ir stop signaal AAN




else





ingangvoertuigdoorrijden(KADEB);  // zet ir stop signaal AAN




Serial.println("Auto rijden");




stoptimeirledin = currentMillis + PULSETIMESTOPIRLEDIN;




stoptimerrijin = currentMillis + VOERTUIGINRIJTIJD;




overtochtstage++;



break;


case BEREKEN_OVERTOCHT + 2:  // zet ir ingang weer aan na verlopen timer




if (currentMillis > stoptimeirledin) {





if (richting == HEEN) 






ingangvoertuigstop(KADEA);





else






ingangvoertuigstop(KADEB);





overtochtstage++;




}



break;


case BEREKEN_OVERTOCHT+3:  // zet IR Stop KADE aan na verlopen timer



if (currentMillis > stoptimerrijin) {




stopsignaalvanafkade(true);




overtochtstage = BEGIN_OVERTOCHT;




}



break;


case BEGIN_OVERTOCHT:  // BEGIN van de pont overtocht



// motor starten



motoraan(richting,MOTORSPEED_MID);



motorgestartMillis = currentMillis;



motorschakelMillis = motorgestartMillis + (unsigned long)MOTORAANLOOPTIJD;



overtochtstage++;



break;


case BEGIN_OVERTOCHT+1: // ---- naar volle snelheid



if (currentMillis > motorschakelMillis) {




motorschakelMillis = motorschakelMillis  + (unsigned long)MOTORGASTERUG;




motoraan(richting,MOTORSPEED_MAX);   // volle snelheid




overtochtstage++;



}



break;


case BEGIN_OVERTOCHT+2: // detecteer eindsensor en motorregeling---- weer rustig vaen na verloop timer



if (pontpositie()) { 




overtochtstage = PONT_AAN_KADE;




}



else {




if (currentMillis > motorschakelMillis) {





motorschakelMillis = motorschakelMillis + MOTORUITLOOPTIJD;





motoraan(richting,MOTORSPEED_MID);   // matige snelheid





overtochtstage++;




}



}



break;


case BEGIN_OVERTOCHT+3: // detecteer eindsensor en motorregeling---- langzaam varen na verloop timer



if (pontpositie()) { 




overtochtstage = PONT_AAN_KADE;




}



else {




if (currentMillis > motorschakelMillis) {





motoraan(richting,MOTORSPEED_MIN);   // minimum snelheid





overtochtstage++;




}



}



break;


case BEGIN_OVERTOCHT+4: // detecteer eindsensor en motorregeling---- minimale snelheid



if (pontpositie()) { 




overtochtstage = PONT_AAN_KADE;




}



break;


case PONT_AAN_KADE:  // pont aan kade, auto weg laten rijden



motoruit();



IRstopkadeuit();



if (autooppont) {




overtochtstage ++;




Serial.println("Auto rijdt naar uitgang");



}



else {




overtochtstage = BEREKEN_OVERTOCHT;




Serial.println("Lege overtocht klaar");



}



break;


case PONT_AAN_KADE +1:  // wachten op uitrijsleepsensor



if (leessleepsensor(&sleepuit,100,200)) {  // 100ms minimale "rust" tijd. , minimal readingcount 200 uitkomst 




Serial.println("Sleepsensoruit gedetecteerd ");




overtochtstage = EINDE_OVERTOCHT;




}



break;


case EINDE_OVERTOCHT:




overtochtstage = 0;




overtochtaktief=false;




Serial.println("Overtocht klaar");



break;


}

}

void setup()

{


Serial.begin(9600);


Serial.println("Pont");


if (sleepina.HSPin)  pinMode(sleepina.HSPin, INPUT_PULLUP);


if (sleepinb.HSPin)  pinMode(sleepinb.HSPin, INPUT_PULLUP);


if (sleepuit.HSPin)  pinMode(sleepuit.HSPin, INPUT_PULLUP);


if (EINDSCHAKELAARA)  pinMode(EINDSCHAKELAARA, INPUT_PULLUP);


if (EINDSCHAKELAARB)  pinMode(EINDSCHAKELAARB, INPUT_PULLUP);


if (IRSTOPINA)  pinMode(
IRSTOPINA, OUTPUT);


if (IRSTOPINB)  pinMode(
IRSTOPINB, OUTPUT);


if (IRSTOPKADE)  pinMode(
IRSTOPKADE, OUTPUT);


ingangvoertuigstop(KADEA);


ingangvoertuigstop(KADEB);


stopsignaalvanafkade(false);


setup_motor();


// als de pont niet aan de kade ligt, vaar naar de kade


if (pontpositie() == POS_VAREN) { 



motoraan(WEER,MOTORSPEED_MIN);   // minimum snelheid



Serial.println("Pont niet aan kade");



while (pontpositie() == POS_VAREN) ;



motoruit();



Serial.println("Pont aan kade");


}

}

void loop() {


currentMillis= millis();


// lees de sleepuit sensor uit, is er een voetuig vertrokken -> afmelden van kruising


if (leessleepsensor(&sleepina,100,200)) {  // 100ms minimale "rust" tijd. , minimal readingcount 200 uitkomst ->
















//
serial monitor



Serial.println("Sleepsensorin A gedetecteerd ");



voertuigdetected_a=true;



ingangvoertuigstop(KADEA);  // zet ir stop signaal AAN


}


if (leessleepsensor(&sleepinb,100,200)) {  // 100ms minimale "rust" tijd. , minimal readingcount 200 uitkomst ->
















//
serial monitor



Serial.println("Sleepsensorin B gedetecteerd ");



voertuigdetected_b=true;



ingangvoertuigstop(KADEB);


}


if (!overtochtaktief) {



if ((voertuigdetected_a) || (voertuigdetected_b)) {




overtochtaktief= true;




overtochtstage = BEREKEN_OVERTOCHT;



}


}


else {



overtochtafhandeling();


}

}

