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Povzetek

V inovacijskem predlogu bom predstavil pametno sobo. To bo soba, ki bo pripravljena na ukaze z mojega
telefona (preko bluetootha) in bo vsak ukaz, ki ga bom sprogramiral, tudi izvedla. Pametna soba bo imela
hkrati raven avtonomije, saj bo sama nastavljala primerno osvetljenost sobe, zalivanje rastlin... . Tako se
bom resil tecnih opravil, ki jih moram opravljati vsak dan. V inovacijskem predlogu bom uporabiljal
naslednje metode:

e spoznavanje delovanja naprav,

e nacrtovanje in gradnja naprav,

e preizkus delovanja,

e razclenjevanje vzrokov napak in odprava napak v delovanju naprave,
e vgradnja v mojo sobo.

Ce bo delovanje uspegno, bo morda ta na novo izumljeni sistem za pametno sobo prigel v vsako
stanovanje.

Danasnje pametne hiSe delujejo na osnovi zicnega vodila. V mojem inovacijskem predlogu predlagam
izvedbo pametne sobe na osnovi brezzi¢ne bluetooth komunikacije, kar omogoca izvedbo pametne sobe
brez vecje gradbene prenove.



Zahvala

Rad se bi zahvali mentorici (moji mami) za spodbudo, dobre nasvete in pomoc pri izdelavi
naprav. Hkrati se bi rad zahvalil somentorci za lektoriranje pisnega izdelka. In Se bi se rad zahvali
koordinatorki za vso pomoc pri sestavi inovacijskega predloga.



Uvod

»Toooooooo00!!! Uspelo mi je, moj bluetooth robot koncno vozi,« je bila moja prva reakcija, ko
je robot naredil prvi gib, katerega sem ukazal iz telefona. To je bila moja prva prakti¢na uporaba
bluetooth modula (in s tem bletooth komunikacije). In to je tlakovalo pot do tega inovacijskega
predloga.

Moja soba je namre¢ do nedavnega imela standardno opremo. Tudi elektri¢na napeljava v njej
je bila taksna. Stikalo za vklop luéi se je nahajalo le pri vratih v mojo sobo. Ampak postelja se
nahaja ravno ob steni nasproti vrat. Zato je vsako moje odpravljanje spat zelo nevarno, kajti po
izklopu ludi pri vratih moram po temi do svoje postelje. (Nastavim si dosti »min«.) Po uspehu z
bluetooth robotom me je nekega dne, ob odpravljanju spat, presinila ideja, da bi lahko izklopil
oziroma vklopil lu¢ v sobi s pomocjo bluetootha kar iz postelje. Pomislil sem tudi na dedka, ki je
sledil razvoju tehnologije, vendar ga je izdalo zdravje in je veliko ¢asa prezivel v postelji. Tudi
njemu bi bluetooth lu¢ olajsala Zivljenje.

Cilj inovacijskega predloga je izboljsati kvaliteto vsakdanjega Zivljenja, pomagati invalidom in
starejsim ljudem ter jim s tem vrniti vsaj del avtonomije. Inovacija te naloge je pametna soba z
bluetooth komunikacijo. Prednost sobe z bluetooth komunikacijo je enostavna vgradnja in
moznost krmiljenja naprav na daljavo. Uspeh pri tem inovacijskem predlogu bi bil moj prvi korak
v to smer. Za cilj sem si zastavil delujo¢ osnutek bluetooth komunikacijske mreze z dvema
delujo¢ima napravama v svoji sobi. Po krajSem razmisleku sem izvedbi bluetooth Iuci, izbrane iz
predhodno navedenih razlogov, dodal Se izvedbo bluetooth Zaluzij, saj se nahaja krmilna palica
Zaluzij za mojo pisalno mizo in jo tezko dosezem.

Pred zacetkom inovacijskega predloga sem Ze znal povezati telefon z bluetooth slave modulom
in znal to povezavo uporabiti za poSiljanje ukazov. Vendar bom za pametno sobo moral Se korak
naprej in narediti uporabo bluetooth komunikacijskega posrednika laZjo. Ta posrednik je
mikroprocesor, ki bo prejel ukaz in ga posredoval ostalim. Tako se uporabniku ne bo treba
povezovati, poSiljati naprej mnozice ukazov in nato koncati bluetooth komunikacijo. Saj imamo v
primerjavi z elektroniko ljudje reflekse »crknjenega konja«. Avtonomni bluetooth sistem se
namrec lahko sam poveze in preveri dolocene podatke (ali je dovolj toplo,...).



Metodologija dela

1 Zbiranje podatkov
Za dosego zastavljenih ciljev sem moral spoznati Blutooth komunikacijo.

Najprej sem spoznal delovanje bluetooth komunikacije. Kratka zgodovino in opis delovanja

najdemo v prilogi.

Iz povedanega v prilogi lahko vidimo, da je Bluetooth protokol zelo zapleten. Ampak osnutek
vsega pomembnega je, da bluetooth protokol deli bluetooth module na gospodarje in na suznje.
Na srefo so za izvedbo bluetooth komunikacije izdelali integrirano vezje, ki izvaja Bluetooth
komunikacijo samodejno. Nasa naloga pa je, da temu integriranemu vezju posredujemo s
pomocjo mnogo enostavnejSe serijske Zicne komunikacije podatke, ki jih Zelimo prenesti s
pomocjo Bluetooth komunikacije.  Bluetooth modul z Rx in Tx signali poveiemo z
mikroprocesorjem, kot je prikazano na sliki 1 (Rx — read, Tx - talk).
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Bluetooth PIC

Correct wiring

Slika 1

Bluetooth suzenj modul lo¢imo od bluetooth gospodar modula po Stevilu nogic. Bluetooth
suzenj ima le Stiri nogice (napajanje Vcc, GND, in Rx ter Tx). Bluetooth gospodar modul pa ima
Sest nogic (napajanje Vcc, GND, Rx, Tx, Key in State), kot je prikazano na sliki 2.
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Bluetooth gospodar modul lahko preklaplja svojo vlogo, lahko je gospodar ali suzenj v
komunikacijski mrezi. Bluetooth gospodar modul pozna t.i. AT ukazni nacin. V AT ukazni nacin
lahko pridemo na dva nacina. Pri prvem nacinu je key nogica ob vklopu napajanja priklju¢ena na
napajalno napetost in modul po inicializaciji komunicira z mikrokrmilnikom s hitrostjo 38400
baudov. Pri drugem nacinu na key nogico priklopimo napajalno napetost po inicializaciji modula,
zato modul komunicira z mikrokrmilnikom s hitrostjo 9600 baudov. Po vstopu v AT ukazni nacin
bluettoth modul ¢aka AT ukaze, npr. AT+INQ. Z AT ukazi povemo gospodar modulu, kaj naj
naredi oziroma kam se naj poveze. Npr. lahko zahtevamo podatke o MAC naslovu bluetootha,
menjavo vloge med gospodarjem in suZnjem, zahtevamo poizvedovanje o drugih bluetooth
napravah v bliZini, itd. (Preglednica uporabljenih AT ukazov je v prilogi). Ko se bluetooth
gospodar modul poveze z bluetooth suzenj modulom, izklopimo AT ukazni nacin in lahko
zatnemo posiljati podatke drugemu bluetooth modulu.

Pri svojem delu z bluetoothom sem na mojem telefonu z Android operacijskim sistemom
uporabljal prosto dostopno Amarino aplikacijo. Le-ta omogoca iskanje bluetooth naprav preko
telefona, povezavo z bluetooth napravami in poSiljanje podatkov bluetooth napravam.
Aplikacija posilja podatke v obliki Ascii znakov. (Glej Ascii tabelo v prilogi.)

Postopek povezovanja z bluetooth modulom:

e Na pametnem telefonu odpremo Amarino aplikacijo.

e Pritisnemo na gumb add BT device in po¢akamo, da najde nekaj bluetooth naprav.

e |zberemo tisto BT napravo, s katero se ho¢emo povezati.

e Vpisemo varnostno PIN kodo (ki je 1234), ki jo lahko v AT ukaznem nacinu spremenimo.

e Bluetooth napravi se »pairata« in na ekranu se pokaze bluetooth naprava, s katero smo
se ravno pairali.

e S pritiskom na connect gumb vzpostavimo povezavo.

e Nato pritisnemo na Monitoring gumb.

e (QOdpre se ukazna vrstica, v katero vpiSemo ukaz, ki ga posljemo bluetooth modulu.



2 Naértovanje

Po koncanem zbiranju podatkov je na vrsti nacrtovanje. V pametni sobi je potrebno zasnovati
Bluetooth komunikacijsko mrezo med napravami in predelati naprave za krmiljenje z bluetooth
komunikacijo.

Cilj: Bluetooth komunikacijska mreza z dvema delujo¢ima napravama (lu¢, Zaluzije) in
pametnim telefonom.

2.1 Bluetooth komunikacijska mreZa

Bluetooth gospodar lahko komunicira z do sedmimi suznji v piconet mrezi. Mobilni telefon je
bluetooth gospodar. S pomocjo mobilnega telefona (bluetooth gospodarja) torej lahko
komuniciramo s sedmimi bluetooth napravami (suznji) v pametni sobi. Torej bi lahko v moji
pametni sobi bluetooth piconet mreZa zadovoljila moje zahteve: krmiljenje luci in Zaluzij s
pomocjo mobilnega telefona. Vendar se za taksno izvedbo nisem odlocil. Moje izkusnje z
bluetooth komunikacijo med mobilnim telefonom (gospodar) in robotom (suZenj) so pokazale,
da varnost uporabe bluetooth komunikacije pri povezovanju s drugimi napravami zahteva veliko
vpisov v mobilni telefon. Zato je taksna izvedba zahtevna za uporabo in te¢na. Zastavil sem si
nalogo, da zgradim pametno sobo z uporabnisko prijaznejSo izvedbo bluetooth mreze. Da bi
dosegel svoj cilj, potrebujem v svoji pametni sobi bluetooth komunikacijski vmesnik, ki bo
vmesnik med mobilnim telefonom in napravami v moji sobi. Komunikacijski vmesnik bo
omogocal, da bom posiljal z mobilnega telefona ukaze vedim napravam v moji sobi z enim
samim povezovanjem mobilnega telefona v bluetooth mrezo.

Primer: Zelim vec svetlobe v moji sobi. S telefon se povezem na vmesnik in mu ukazem, naj
dvigne Zaluzije. Ker pa zunaj ni ve€ svetlo, moram vklopiti Se lué.

Komunikacijski vmesnik mora igrati vlogo gospodarja in suznja v moji bluetooth mrezi pametne
sobe. S tem se moja piconet mreZa spremeni v scatternet mrezo, ki je prikazana na sliki 3.



Slika 3

2.2 Bluetooth lu¢

Elektricno napeljavo za lu¢ v moji sobi je potrebno predelati tako, da bom lu¢ lahko vklopil in
izklopil s pomocjo bluetootha in s pomocjo stikala pri vratih moje sobe, pri ¢emer naj bo za
predelavo potrebnih ¢im manj gradbenih del. Hkrati Zelim s pomoc¢jo bluetootha prebrati, ali je
lu¢ vklopljena.

Doslej sem lahko lu¢ v svoji sobi vklapljal le s stikalom pri vratih moje sobe. Elektri¢éna napeljava
v moji sobi pred predelavo je prikazana na sliki 4.

NULA g

FAZA

Slika 4
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Ce Zelim lu€ v svoji sobi vklapljati ro¢no, kot doslej, in s pomo¢jo bluetootha, potrebujem dve
menjalni stikali. Prvo menjalno stikalo bo nadomestilo dosedanje navadno stikalo pri vratih.
Drugo menjalno stikalo pa bo omogocilo vklop/izklop luci z bluetoothom. To drugo menjalno
stikalo bom izvedel z elektromehanskim relejem in ga vgradil v steno ob vratih pod dosedanjim
stikalom. Za ugotavljanje ali je lu¢ v moji sobi vklopljena, potrebujem Se en dodaten rele, ki ga
bom vgradil skupaj s prvim relejem.

Elektri¢na napeljava za bluetooth lu¢ v moji sobi je prikazana na sliki 5.
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2.3 Bluetooth zZaluzije

Na oknu moje sobe imam Zaluzijo z motornim pogonom. To Zaluzijo Zelim premikati s pomocjo
bluetootha. Zato moram, tako kot pri luci, uporabiti releje. Motor Zaluzij ima dva prikljucka za
priklop fazne napetosti (L1,L2). Ce priklopim napetost na L1, se Zaluzije dvigujejo. Ce pa
priklopim napetost na L2, se Zaluzije spuscajo. Vezje za bluetooth zZaluzije je prikazano na sliki 6.
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2.4 Nacrtovanje mikroprocesorskih vezij
Nacrte za mikroprocesorska vezja sem Ze risal v programu Eagle, zato jih bom tudi sedaj. Najprej
sem risal vezje za bluetooth suZzenj napravo. Pri risanju nac¢rta sem moral upostevati pogoje:

e vsi elementi morajo imeti 5V napajanje in biti prav prikljuceni,

e mikroprocesor mora imeti uro 4 MHz,

e mikroprocesor mora imeti reset tipko,

e mikroprocesor mora biti povezan z modulom bluetooth suzenj,

e mikroprocesor mora imeti dve signalizacijski LED,

e mikroprocesor mora imeti osem sponk za digitalne vhode/izhode za krmiljenje relejev,
e vvezju mora biti ¢im manj mostickov.

Za to ploscico sem izbral mikrokrmilnik Pic18f14k22, ker je majhen, ima ena serijska vrata in
dovolj digitalnih vhodov/izhodov, kljub temu da ima samo 20 nogic.

Vezje suzenj bluetooth naprave je prikazano na sliki 7.
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Naslednja v nizu naértovanj je bila plos¢ica komunikacijskega vmesnika, za katero sem si zastavil
naslednje pogoje:

e vsi elementi morajo imeti 5V napajanje in biti prav prikljuceni,

e mikroprocesor mora imeti uro 4 MHz,

e mikroprocesor mora imeti reset tipko,

e mikroprocesor mora biti povezan z modulom bluetooth suzenj in z modulom bluetooth
gospodar, torej mora imeti dvojna serijska vrata,

e mikroprocesor mora imeti eno signalizacijsko LED,

e mikroprocesor mora imeti dvanajst sponk za digitalne vhode/izhode za krmiljenje
relejev,

e vvezju morajo biti 4 dodatne sponke za napajanje drugih vezij,

e v vezju mora biti ¢im manj mostickov.

Po priblizno tednu razmisljanja sem izbral Pic18f45k22 za »glavno centralo« (komunikacijski
vmesnik), ker ima dvojna serijska vrata in lahko nanj nalagam programe s samonalagalnikom.
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2.5 Nacrtovanje programa
Zahteve za program:

lzvedba ukazov: vklop/izklop lué¢i (LUC1,LUCO), branje stanja luci (LUC?), spust/dvig okenskih

Zaluzij (ZALUADO010,ZALUADOO01), spust/dvig balkonskih Zaluzij (ZALUAL010,ZALUALOO1)

Diagram poteka programa:

N

Prejemanje

podatkov
|

A4

podatkov

Branje/razc¢lenjevanje

W

N

Branje stanja naprave

Vklop/lzklop naprave

Slika 9
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3 Izdelava
Po koncu nacrtovanja sem se lotil izdelave elektronskih vezij, programiranja in vgradnje.

3.1 Izdelava elektronskega vezja (jedkanje,vrtanje)

Proces izdelovanja plosCice se zacne s tiskanjem Ze nastalega nacrta na poseben svileni papir (v
tem primeru na svileni papir reklam). Med tiskanjem vzamemo v roke vitroplast (pobakrena na
eni strani) in jo pobrusim z gladkim brusnim papirjem, da odstranim zamascen baker (pri tem

tudi pomaga detergent).

Slika 10

Pred kratkim natisnjen papir obrezemo na velikost vitroplasta in ga spustimo skozi laminator.
Barva na papirju se stopi in zalepi na pobakreni del vitroplasta.

B LSOAON

Slika 11
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Skozi laminator vitroplast spus¢amo priblizno 15 minut.

Slika 12

Nato pa vitroplast (z zdaj prilepljenim papirjem) potopimo v mesanico 20% solne kisline in
vodikovega peroksida (razmerje 10 : 1).

Slika 13
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Baker takoj reagira s kislino in se za¢ne raztapljati.

Slika 14

Kislino meSamo, dokler ne ostane samo nacrt (in baker pod njem).

Slika 15

Po konéanem delu vzamemo vitroplast iz kisline, ga operemo z vodo in z acetonom pocistimo
odvecno barvo. Na koncu $e samo zvrtamo luknje. Po potrebi popravim kakSno napako, sicer je
elektronsko vezje koncano.

18



3.2 Spajkanje

Proces spajkanja se zacne z zbiranjem potrebnih elektri¢nih (elektronskih) elementov. V mojem
primeru sem za prejemnisko vezje potreboval pic18f14k50, 40 pinsko podnozje, 5 sponk, 2 10nF
kondenzatorja, 1 100 uF kondenzator, 2 10 pF kondenzatorja, 1 4MHz quartz, 1 LED, 1 1kQ in 1
10kQ upor. Ko so ti elementi zbrani, segrejemo spajkalnik in pripravimo orodje. V luknje

Slika 16

Ko koncamo, preverimo svoje delo, npr. ¢e ima mikroprocesor napajanje.
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3.3 Programiranje
S koncéanimi in preizkusenimi mikroprocesorskimi plos¢icami sem se osredotocil na programski

del inovacijskega predloga. Programiral sem v programskem jeziku C. Osnova programiranja v
tem jeziku je vpisovanje funkcij matemati¢nih peracij in »krmilnih« (if, While,else) stavkov. V
naslednjem primeru sem uporabljal knjiznico funkcij za serijsko komunikacijo (npr.
UART_init(9600)).

Primer programa:

while (Lastbyte2 I= ACK) // Tu preveriée zadnji byte ki ga je prebralni ascii znak ACK
{
while (UART1_Data_Ready()==1) // Tu preverice je naslednji byte pripravljenna branje
{
Lastbyte2 = UART1_Read(); // Tukajprebere UART portin ga shraniv spremenljivko Lasthyte2
buffer2[buffercount2] = Lastbyte2; // Vrednostlastbyte2 prepise v buffer z stevilko buffercount2
buffercount2 = buffercount2+1; // buffercount2se pristeje 1
}
}
Slika 17

Na sliki 14 vidimo del programa za branje niza znakov s serijskih vrat. Program se ponavlja in
shranjuje prejete znake v vmesnik z imenom buffer2, dokler ne prebere ascii znak ACK
(Acnowledge) z desetisSko vrednostjo 19.

Naslednji primer (slika 14) prikazuje izsek programa za branje podatkov, raz€lenitev podatkov in
tudi izvedbo naloge (vklop ali izklop luci).
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if (Prvibyte == 0x41) // Ce je prvibyte enak A
{
if (buffer[0] == 0x4C) // ce je buffer[0] enak L
{
if (buffer[1] == 0x55) // e je buffer[1] enak U
{
if (buffer[2] == 0x31) // ce je buffer[2] enak 1
{
if (PORTC.B5 == 1) // ¢e je luZ vklopljena
{
while (UART1_Tx_ldle == 0); //ali so serijska vrata prosta za posijanje podatkov
UART1_Write(0x4F); // Poslji ascii znak O
while (UART1_Tx_ldle == 0); //ali so serijska vrata prosta za posiljanje podatkov
UART1 Write(0x4B); // poslji ascii znak K
while (UART1_Tx_Idle == 0); // ali so serijska vrata prosta za poiiljanje podatkov
UART1_Write(19); // poslji asci znak ACK
if (stanje ==0) // te lué ni vklopljena
{
PORTC = 0b00011000; // vklopi lu¢
stanje = stanje + 1; // spremenljivko stanje povetaj za 1
}
else // ¢e je luc vklopljena
{
PORTC = 0b00000000; // izklopi lué
stanje = stanje - 1; /’,flsta nje pomanjsaj za 1

}

Slika 18
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3.4 Vgradnja
Zadnja metoda dela, ki sem jo uporabil, je vgradnja. To ni ni¢ posebnega, saj gre samo za

vgradnjo nekaj elektronskih ploscic na ali v steno.

3.4.1 Predelava luci

Slika 19

Slika 20
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3.4.2 Predelava Zaluzij

Slika 22
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4 PreizkuSanje in odprava napak
Preizkusanja in odpravljanja napak se lotimo sistematicno in po delih (e vse naenkrat odpove,
sploh ne ves, kje zaceti).

4.1 Preizkus tiskanih vezij

Ko uspesno prispajkamo vse elemente na tisk, je ¢as za preizkus. Preden kaj pregori, moramo
delovanje tiska preizkusiti. To pomeni, da najprej preverimo z inStrumentom, ¢e imajo tvsi
elementi primerno napajanje. Ce nimajo, je potrebno odkriti vzrok in ga odpraviti (ponavadi je
to kaksna povezava preveC in zato pride do kratkega stika). Nato vstavimo elektronske
elemente, naloZimo testni program za utripanje LED diod in preverimo delovanje LED diod. Nato
preverimo Se vse preostale signalne povezave.

4.2 Preizkus Programa

S preverjenim tiskom se lotimo glavnega programa. Program pa preverimo tako, da ga naloZimo
na mikroprocesor in preizkusimo po delih. Ce ne deluje kot bi moral, dodamo signalizacijo v
program (npr. ko mikroprocesor prejme ascii znak A, posveti z rde¢o LED) in tako je takoj ocitno,
kaj deluje in kaj ne. In potem je zelo preprosto najti napako ter jo odpraviti.

4.3 Odprava napak pri vgradnji v sobo

Sledi preverjanje za vgradnjo v sobo. Tukaj preverimo, ¢e so tiski pravih dimenzij za vgradnjo, ali
so Se kaksne druge ovire (npr. trdozi¢ni kabli). Potem je ¢as za popoln test, kjer se preizkusi
delovanje bluetooth naprave v celoti. Tako lahko najdemo tudi kakSne nenavadne napake
(katerih Se super racunalnik ne bi mogel predvideti) npr. zatikanje relejev, ko so priklopljeni na
Zaluzije.
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Rezultati

Seveda sploh ne bi napisal inovacijskega predloga, ¢e ne bi imel rezultatov. Rezultat tega
inovacijskega predloga je zasnova pametne sobe, kjer s pomocjo bluetooth mreze in mobilnega
telefona vklopim in izklopim lu¢ ter dvigam in spus¢am Zaluzije. Zaradi vmesnika je krmiljenje
naprav v pametni sobi uporabnisko prijazno. Rezultati so prikazani na slikah 27 do 32.

Slika 27 prikazuje tisk suZenjske ploscice. Ta je odgovorna za sprejemanje ukazov in preklapljanje
relejev. V sredini ploscice je Pic18f14k22, ki dodeli napajanje kateri koli od nogic in tako vklopi
ali izklopi releje.

Slike 23
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Na sliki 28 vidimo relejsko ploscico (to je vgrajeno v steno). To je drugo menjalno stikalo moje
luc¢i. Rdeca obmocja predstavljaj veliko oviro, torej so lahko tam samo upori in diode.

Slika 24

Na sliki 29 vidimo koncani izdelek (konéano stikalo). Z ocitnim mikroprocesorjem prilepljen na
bliznjo omaro. Pri tem novem stikalu lahko ali preitisnemo na tipko ali pa vtipkamo v telefon, ali
LU1, ali LUO za vklop ali izklop (z LU? beremo stanje).

Slika 25
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Na sliki 30 vidimo vmesniki (vmesnisko ploscico). Njena naloga je prejemanje podatkov poslanih
iz telefona nato jih malce spremeni in poslje. Ta ploscica krmili tudi Zaluzije na isti nacin kot
suzenj ploscica luc (vec relejev).

Slika 26
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Na sliki vidimo relejsko plos¢ico za Zaluzije. V notranjosti so priterjene tudi varovalke za dodatno
varnost.

L=R10 LER

e

Slika 27
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Na sliki 32 vidimo dokoncan izdelek v preiskusni fazi. Prikljuéena je samo ena zaluzija.

Slika 28

Na sliki 33 vidimo Amarino aplikacijo odprto na telefonu. Z vpisanim poveljem LUC1 ,kar je
povelje za vmesnik, naj poslje LU1 suzenjski ploscici in ta bo vklopila luc.

Disable Monitoring

L‘x'

Slika 29
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Razprava/Interpretacija rezultatov

Uspelo mi je zgraditi pametno sobo na osnovi bluetooth komunikacijske mreze z dvema
delujo¢ima napravama. Kot Ze receno bo moja soba poslej zame udobnejsa, saj bom lahko
ugasal in prizigal lu€ v iz postelje, konec pa je tudi stegovanja ¢ez mizo pri premikanju Zaluzij.

Pametna soba pa ne omogoca udobnejSega bivanja samo meni, ampak ima tudi Stevilne
prednosti za starejSe slabo gibljive ljudi, ali ljudi priklenjene na posteljo in invalide, saj jim
omogoca z vklapljanjem naprav na daljavo, nastavljanjem temperature, svetlobe, ipd. vec
avtonomije. Resnim bolnikom (sréni bolniki, sladkorni bolniki) pa omogoca tudi stalni
zdravstveni nadzor, saj je lahko npr. merilnik srénega utripa bolnika s pomocjo bluetootha
neprekinjeno povezan z zdravniskim nadzornim sredis¢em, tako da lahko le-ti v primeru potrebe
hitro priskocijo na pomoc.

Stanovanja/hiSe s pametno elektricno napeljavo si postopoma utirajo pot v nase Zivljenje. V
Evropi je 60 % vseh izvedenih napeljav pametnih elektricnih napeljav. V Sloveniji na tem
podrocju precej zaostajamo. Trenutno so pametne elektricne napeljave drazje od navadnih, zato
jih najdemo le v novih stanovanjskih objektih viSjega cenovnega razreda (Eko srebrna hisa
Ljubljana, TPC Livada lzola). Zal imajo tisti, ki pametno sobo najbolj potrebujejo — starejsi ljudje
in invalidi, obicajna stanovanja brez pametne elektricne napeljave. Le-te so jim zaradi cene
pogosto nedosegljive. Zaradi brezzicne bluetooth komunikacije je izvedba pametne sobe v tem
inovacijskem predlogu cenovno ugodna, izvedljiva tudi brez vecjih gradbenih del in zelo
modularna (omogoca postopno vgradnjo vecjega Stevila naprav), na primer: no¢em imeti luci na
bluetooth, zato jo lahko po milji volji izpustim. Zato menim, da bi bila dosegljiva tudi starejSim
in invalidom.

30



Zakljucek

V zaklju¢ku lahko potrdim, da je bila ideja vredna truda. Moja soba je poslej bolj uporabnisko
prijazna, saj si lahko, ko grem spat, luc¢ izklopim kar iz postelje, pa tudi dviganje in spuscanje
Zaluzij je sedaj dostopnejse in ugodnejSe (brez stegovanja ¢ez mizo). Uspeh tukaj pomeni prvi
korak v popolno uporaben sistem pametne hise, ki je cenovno ugoden in zato dostopen vsem.
Ta sistem bo pomagal starejSim ljudem in invalidom vrniti avtonomnost. Sedaj imam odprto pot
za nadaljnje izboljSave: s priklopom ustreznih bluetooth senzorjev lahko izvedem samodejno
uravnavanje svetlobe in temperature v sobi. Seveda lahko sobo tudi robotiziram.

Druzbena odgovornost

Mislim, da je bilo moje delo druzbeno odgovorno. Delal sem trdo in zavzeto. Uposteval sem
varnost in primerno zasCitil elektri¢ni del. Moj inovacijski predlog bo (morda) izboljsal Zivljenjski
standard in pomagal invalidom in starejSim ljudem vrniti avtonomijo. V nasem svetu vse vec
¢asa prezivimo v sluzbi, zakaj bi morali priti domov in skrbeti Se za hiSo!? In zaradi dostopnosti
sistemov pametnih his bi lahko tudi (¢e bi hoteli) privarcevali.
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Viri:

http://blog.zakkemble.co.uk/getting-bluetooth-modules-talking-to-each-other/
http://en.wikipedia.org/wiki/MAC address
http://en.wikipedia.org/wiki/Radio frequency

https://learn.sparkfun.com/tutorials/bluetooth-basics/bluetooth-profiles

https://learn.sparkfun.com/tutorials/bluetooth-basics/how-bluetooth-works
http://phillipecantin.blogspot.com/2014/01/hc-05-bluetooth-link-of-2-arduino.html
S.Monk: Arduino+Android projects for the evil genius, McGraw-Hill, New
york,Chicago,London,Madrid,2012

http://sl.wikipedia.org/wiki/Radio

http://www.amarino-toolkit.net/
http://www.instructables.com/id/BlueTooth-Link-with-auto-detect-connect/?ALLSTEPS
http://www.informit.com/articles/article.aspx?p=21324&seqNum=4
http://www.ni.com/tutorial/3541/en/
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Priloge

Kratka zgodovina brezzi¢ne komunikacije/Spoznavanje bluetooth
komunikacije
Bluetooth spada med brezzicne komunikacije. Osnova brezzicne komunikacije je

elektromagnetno valovanje z visokimi frekvencami. Prvi zacetki brezzicne komunikacije segajo v

leto 1901, ko je Marconi prvic¢ uspesno izvedel brezzi¢ni prenos podatkov (morsove kode) iz

Velike Britanije v Kanado. Leta 1906 je bil izveden prvi prenos zvoka po radijskih signalih. Za

brezzi¢no komunikacijo potrebujemo oddajnik, ki poSilja nosilni val, in sprejemnik, naravnan na

frekvenco nosilnega vala. Podatki, ki jih poSiljlamo, so naloZeni na nosilni val. Frekvence
nosilnega vala pri radijskem prenosu podatkov so od 4 kHz do 40 GHz (1cm do 1km). Prvi radijski
prenosi podatkov so bili izvedeni tako, da so podatki spreminjali amplitudo nosilnega vala.

Primer:
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amplitte 50 % Modulation Carrier Wave
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Slika 30

Na sliki 1 vidimo, kako je na nosilni val (modra barva) naloZzen podatek z enostavnim potekom -

sinusni signal (rdeca barva). Od ¢loveskih glasov ima glas u potek, ki je najblizji sinusnemu

poteku. Kadar brezZiéno prenasamo ¢loveski govor, ki je sestavljen iz mnozice frekvenc, tedaj

potrebujemo levo in desno ob nosilni frekvenci Se frekvencni pas ¢loveskega govora (slika 2).

it

Slika 31

w
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Bluetooth je, za razliko od radia, televizije in mobilnih telefonov, namenjen brezZicnemu prenosu
podatkov na kratkih razdaljah, to je do najve¢ 100 m. V prvi vrsti naj bi zamenjal Zi¢ni prenos
podatkov med ra¢unalnikom in napravami, npr. tiskalniki, ...

Stalen problem brezzicnega prenosa podatkov so motnje. Da bi bil Bluetooth prenos podatkov
¢im bolj odporen na motnje, Bluetooth naklju¢no spreminja frekvenco svojega nosilnega vala
1600 krat na sekundo. To pomeni, da Bluetooth vsakih 625 mikrosekund spremeni frekvenco
nosilnega signala. Bluetooth uporablja za nosilni val frekvence od 2400 MHz (2,4 GHz) do 2483,5
MHz (2,4835 GHz). Zadnja razlic¢ica Bluetooth standarda (Bluetooth 4) dolofa za prenos
podatkov pasovno Sirino 2 MHz, zato se nahaja na obmocju od 2400 MHz do 2483,5 MHz 40
razlicnih nosilnih frekvenc. Znotraj nabora teh 40 nosilnih frekvenc Bluetooth naklju¢no
spreminja svojo nosilno frekvenco.

Bluetooth standard doloca prenos digitalnih podatkov, t.j. niz bitov podatkov, ki imajo le
vrednosti 0 in 1. Te digitalne podatke prenasamo tako, da jih naloZimo na nosilni val. Niz
podatkov si lahko predstavljamo kot vlak pulzov. Vlak pulzov ima neskonéno Stevilo frekvenc
(slika 3, zgoraj vlak pulzov, spodaj slika frekvenc pulznega signala).

g
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Slika 32
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Ker imajo podatki v Bluebooth standardu omejeno pasovno Sirino 1 ali 2 MHz, podatke
filtriramo (npr. z Gausovim filtrom, 8DSPK, ali ..), da jim omejimo pasovno Sirino, preden
podatke naloZimo na nosilni val. Gausov filter spremeni obliko pulzov, v obliko prikazano na sliki
4.

Slika 33

Za nas zelo pomembna znadilnost Bluetooth protokola je, da deli naprave, ki med seboj
komunicirajo na gospodarje in suznje. En gospodar lahko komunicira z do 7 suzinji v mrezi
imenovani piconet. Vse naprave v piconet mreZi uporabljajo isto uro za prenos podatkov, ki jo
doloca gospodar. Tudi vse spremembe frekvence nosilnega vala doloc¢a gospodar, zato lahko le
gospodar sprozi prenos podatkov, medtem ko suznji le ¢akajo na povezavo z gospodarjem.
Prenos podatkov na osnovi Bluetooth komunikacijskega protokola se izvede v podatkovnih
paketih. Zato se podatki, ki jih Zelimo prenasati, razdelijo na pakete. Paket je dolo¢en s ¢asom
trajanja potrebnega za prenos podatkov. Osnovna ¢asovna enota za pakete je 625 mikrosekund.
Te casovne enote so osteviléene. Gospodar oddaja podatke ob lihih ¢asovnih enotah in
sprejema podatke ob sodih ¢asovnih enotah. Suzenj pa ravno obratno oddaja podatke ob sodih
¢asovnih enotah in sprejema ob lihih ¢asovnih enotah.

Vec piconet mrez se lahko povezZe scatternet mrezo.
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Ascii tabela

Dec HxOct Char Dec Hx Qct Himl Chr  |Dec Hx Oct Himml Chr| Dec Hx Oct Himl Chr
0 0 000 NUL (null) 32 Z0 040 &#32; Space| 64 40 100 &#64d; [ 98 60 140 &#96;
1 1 001 30H (start of heading) 33 21 041 #3372 ! 65 41 101 #6353y L | 97 gl 141 «#37; a
2 2 002 5T (start of text) 34 22 042 &#34; 7 66 42 102 &#66; B a8 62 142 &#95; b
3 3 003 ET (end of text) 35 23 043 &#35; # 67 43 103 &#67; C | 99 53 143 &#99; C
4 4 004 EOT (end of transmission) 36 24 044 &#367 5 65 44 104 «#65; I (100 64 144 &#100; d
5 5 005 ENOQ [erncmiry) 37 25 045 &$37r % 69 45 105 «#69; E |10l 65 145 «#101; e
6 6 006 ACE (acknowleddge) 38 26 046 &#357 & 70 46 106 «#70; F (102 66 146 &#102; £
7 7 007 BEL (bell) 39 27 047 &#39; ' 71 47 107 «#71; G |103 &7 147 «#103; O
§ & 010 BEf (backspace) 40 28 050 &#40; | 72 45 110 «#72; H (104 65 150 «#104; h
9 9 011 TAE (horizontal tah) 41 29 051 &#4l:; ) 7% 49 111 &#73; I |105 69 151 &#loO5; 1
10 A4 012 LF (NL line feed, new line)| 42 24 052 &#d2; * 74 44 112 &#74; T |10 g4 152 &#106; J
11 B 013 ¥T (wertical tah) 43 2B 053 &#43; + 75 4B 113 &#75; K |107 6B 153 &«#l07; k
lZ € 014 FF (NP form feed, new page)| 44 2C 054 «§44; | 76 4C 114 &#76; L |108 sC 154 &#l03; 1
13 D 015 CR (carriage return) 45 2D 055 &#45; - 77 4D 115 &#77; M |109 6D 155 &#109;
14 E 0l 30 (shift out) 45 ZE 056 «§467 . 78 4E 116 «#78; N |110 g6E 156 «#110:; n
15 F 017 3I (shift in) 47 2F 057 &#47; / 79 4F 117 &#79; 0 |111 &F 157 &#11ll: o
16 10 020 DLE (data link escape) 48 30 060 «#48: 0 80 50 120 «#80; P |11Z2 70 160 &#11E2; D
17 11 021 DC1 (dewvice control 1) 49 31 061 &#49; 1 81 51 121 &#81; 0 |113 71 161 «#113: 4
13 12 022 DCZ (dewvice control 2) 50 32 062 &#50; 2 82 52 122 &#8Z; R [114 72 162 &#lld; r¢
19 13 023 DC3 [(dewice control 3) 51 33 063 &#51: 3 83 53 123 «#83; 5 |115 73 163 «#115: =
20 14 024 DC4 (dewice control 4) 52 34 064 &#527 4 84 54 124 ##84; T |116 74 164 &#l1l6; T
21 15 025 NAE (negatiwe acknowledge) 53 35 065 &#53: 5 85 55 125 «#85; T |117 75 165 «#117: U
22 16 026 5YN [synchronous idle) 54 36 066 &#54; & 86 56 126 &#86; V |118 76 166 &#118:; v
23 17 027 ETE (end of trans. block) 55 37 067 «#55: 7 87 57 127 «#87; W |119 77 17 «#119; w
24 13 030 CAN (cancel) 56 38 070 &#56; & 88 58 130 &#88; X |120 78 170 &#l20; X
25 19 031 EM  (end of medium) 57 39 071 «#57: 9 89 59 131 «#89; T |1Z1 79 171 «#121:; ¥
26 1i 032 3UE (substitute) E& 34 072 &#587 90 B4 132 &#90; Z |122 7A 172 &#12E;
27 1B 033 E3C (escape) 59 3B 073 &#59; ; 91 5B 133 «#91; [ (123 7B 173 &#123; 4
28 1C 034 F3  (file separator) 60 3C 074 &«§60; < 92 5C 134 &#92; % |lz4 7C 174 &#124; |
29 1D 035 G3 |(group sSeparator) 6l 3D 075 &#6l; = 9% 5D 135 «#93; ] (125 7D 175 &#125; }
30 1E 036 B3  (record separator) 62 3E 076 &f6Z; > 94 SE 136 «#94; ~ |1Z6 7E 176 &#126; ~
31 1F 037 U8 [unit separator) £3 3F 077 &#63; 7 95 5F 137 «#95; _ [127 7F 177 &#127; DEL
Source: www.LookupTables.com
Slika 34

Tabela uporabljenih bluetooth ukazov

AT

Preiskus delovanaj seriske komunikacije.

AT+INQ Preveri, ¢e so v dosegu druge bluetooth
naprave
AT+INIT Inicializira »bluetooth profil« in tako omogoca

povezavo z drugimi bluetooth napravami

AT+PAIR=<naslov naprave>; <dani ¢as>

Prva povezava. Pri katerem si bluetooth
modula izmenjata podatke, da se bosta lazje
povezala naslednji¢

AT+LINK=<naslov naprave>

Vzpostavi povezavo med dvema bluetooth
napravama

AT+DISC

Prekine povezavo med dvema bluetooth
napravama

Tabela 1
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Program suzenjske ploscice
char Prvibyte = 0;

char Potrdilo = 0;

char Prebranibyte = 0;

char ACK = 19;

char buffer[5];

char bufferCount = 0;

char Vecod0 =0;

char stanje =0;

void main()
{
// - inicializacija ---
ANSEL = 0;
ANSELH = 0;
TRISC = 0b00100000;
TRISB = 0b00000000;
UART1_Init(9600);
while (bufferCount < 5)
{
buffer[bufferCount] = 0;
bufferCount = bufferCount + 1;
}
bufferCount = 0;
PORTC = 0b00000100;
delay_ms(1000);
PORTC = 0b00000000;
while (UART1_Tx_Idle == 0)
{
}
UART1_Write(Ox4F);
while (UART1_Tx_Idle == 0)
{
}
UART1_Write(Ox4B);
while (UART1_Tx_Idle == 0)
{
}
UART1_Write(19);
while(1)
{
while (UART1_Data_Ready() == 1)
{
Prebranibyte = UART1_Read();
Prvibyte = Prebranibyte;
while (Prebranibyte != ACK)
{
if (UART1_Data_Ready() == 1)
{
Prebranibyte = UART1_Read();
buffer[bufferCount] = Prebranibyte;
bufferCount = bufferCount + 1;
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}
}
Potrdilo = Potrdilo + 1;
bufferCount = 0;
}
if (Potrdilo == 1)
{

if (Prvibyte == 0x41)
{
if (buffer[0] == 0x4C)
{
if (buffer[1] == 0x55)
{
if (buffer[2] == 0x31)
{
if (PORTC.B5 ==1)
{
while (UART1_Tx_ldle == 0)
{
}
UART1_Write(Ox4F);
while (UART1_Tx_lIdle == 0)
{
}
UART1_Write(Ox4B);
while (UART1_Tx_Idle == 0)
{
}
UART1_Write(19);
if (stanje == 0)
{
PORTC = 0b00011000;
stanje = stanje + 1;
}

else

{
PORTC = 0b00000000;
stanje = stanje - 1;

if (Prvibyte == 0x41)
{

if (buffer[0] == 0x4C)
{

if (buffer[1] == 0x55)
{
if (buffer[2] == 0x30)
{
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if (PORTC.B5 == 0)
{
while (UART1_Tx_ldle == 0)
{
}
UART1_Write(Ox4F);
while (UART1_Tx_ldle == 0)
{
}
UART1_Write(Ox4B);
while (UART1_Tx_ldle == 0)
{
}
UART1_Write(19);
if (stanje == 0)
{
PORTC = 0b00011000;
stanje = stanje + 1;
}
else
{
PORTC = 0b00000000;
stanje = stanje - 1;

}
}
}
}
}
}
if (Prvibyte == 0x41)
{
if (buffer[0] == 0x4C)
{
if (buffer[1] == 0x55)
{
if (buffer[2] == Ox3F)
{

if (PORTC.B5 == 0)
{
while (UART1_Tx_Idle == 0)
{
}
UART1_Write(0Ox56);
while (UART1_Tx_Idle == 0)
{
}
UART1_Write(Ox4B);
while (UART1_Tx_lIdle == 0)
{
}
UART1_Write(19);
}

else



{

while (UART1_Tx_ldle == 0)
{

}

UART1_Write(0x49);

while (UART1_Tx_ldle == 0)
{

}

UART1_Write(Ox5A);

while (UART1_Tx_ldle == 0)
{
}

UART1_Write(19);

Potrdilo = Potrdilo - 1;

while (bufferCount < 5)

{

buffer[bufferCount] = 0;
bufferCount = bufferCount + 1;
}

bufferCount = 0;
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Program za vmesnisko ploscice

char eenter = 0x0D;
char denter = 0x0A;
char plus = 0x2B;
char AA = 0x41;
char BB = 0x42;
char CC = 0x43;
char DD = 0x44;
char EE = 0x45;
char FF = 0x46;
char GG = 0x47;
char HH = 0x48;
char Il = 0x49;
char JJ = 0x4A;
char KK = 0x4B;
char LL = 0x4GC;
char MM = 0x4D;
char NN = Ox4E;
char OO = 0x4F;
char PP = 0x50;
char RR = 0x52;
char SSS = 0x53;
char TT = 0x54;
char UU = 0x55;
char VV = 0x56;
char ZZ = Ox5A;
char YY = 0x59;
char QQ = 0x51;
char WW = 0x57;
char XX = 0x58;
char nic = 0x30;
char ena = 0x31;
char dva = 0x32;
char tri = 0x33;
char stiri = 0x34;
char pet = 0x35;
char sest = 0x36;
char sedem = 0x37;
char osem = 0x38;
char devet = 0x39;
char ook = 0x28;
char ozk = 0x29;
char dvop = 0x3A;
char enacaj = 0x3D;
char vejica = 0x2C;
buffer[100];
buffer2[100];

char zanka = 0;
intcas=0;

char Lastbyte = 0;
char Lastbyte2 = 0;
char buffercount = 0;
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char buffercount2 = 0;
char Potrdilo = 0;
char ACK = 19;
char pogoj = 0;
char pogoj2 = 0;
char pogoj3 =0;
char pogoj4 = 0;
int stevilolD = 0;
int stevilo2D = 0;
int stevilo3D = 0;
int steviloD = 0;
int stevilosD = 0;
int stevilolL = 0;
int stevilo2L = 0;
int stevilo3L = 0;
int steviloL = 0;
int stevilosL = 0;
char enotaD =0;
char enotal = 0;
char stanje =0;
void tipke()

{

if (pogoj == 0)

{

while (PORTB.BO == 0)
{

PORTC.B1=1;
delay_ms(100);
PORTC.BO=1;

PORTE =0b11111111;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000001;
pogoj2 =1;

pogoj=1;

}

}

if (pogoj == 0)

{

while (PORTB.B2 == 0)
{

PORTC.B1=0;
delay_ms(100);
PORTC.BO=1;

PORTE =0b11111111;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000001;
pogoj2 =1;

pogoj =1;

1

1

if (pogoj4 == 0)

{

while (PORTB.B3 == 0)
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{
PORTC.B3 =1;

delay_ms(100);
PORTC.B2 =1;

PORTE =0b11111111;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000001;
pogoj3 = 1;

pogoj4 = 1;

}

}

if (pogoj4 == 0)

{

while (PORTB.B5 == 0)
{

PORTC.B3 =0;
delay_ms(100);
PORTC.B2=1;

PORTE = 0b11111111;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000001;
pogoj3 = 1;
pogoj4 = 1;
}
}
while (PORTB.B4 == 0)
{
PORTC.B2 =0;
PORTE = 0b11111111;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000001;
pogoj4 = 0;
}
while (PORTB.B1 == 0)
{
PORTC.BO =0;
PORTE =0b11111111;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000001;
pogoj = 0;
}
}
void zakasnitevSD()
{
if (steviloD == 1)
{
delay_ms(1000);
}
if (steviloD ==2)
{
delay_ms(2000);

}
if (steviloD == 3)
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{
delay_ms(3000);
}

if (steviloD == 4)

{
delay_ms(4000);
}

if (steviloD == 5)

{
delay_ms(5000);
}

if (steviloD == 6)

{
delay_ms(6000);
}

if (steviloD ==7)

{
delay_ms(7000);
}

if (steviloD == 8)

{
delay_ms(8000);
}

if (steviloD ==9)

{
delay_ms(9000);
}

if (steviloD == 10)
{
delay_ms(10000);
}

if (steviloD ==11)
{
delay_ms(11000);
}

if (steviloD ==12)
{
delay_ms(12000);
}

if (steviloD == 12)
{
delay_ms(13000);
}

if (steviloD == 14)
{
delay_ms(14000);
}

if (steviloD == 15)
{
delay_ms(15000);
}

if (steviloD == 16)
{
delay_ms(16000);
}
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}

void zakasnitevSL()
{

if (steviloL == 1)
{
delay_ms(1000);
}

if (steviloL == 2)
{
delay_ms(2000);
}

if (steviloL == 3)
{
delay_ms(3000);
}

if (steviloL == 4)
{
delay_ms(4000);
}

if (steviloL == 5)
{
delay_ms(5000);
}

if (steviloL == 6)
{
delay_ms(6000);
}

if (steviloL == 7)
{
delay_ms(7000);
}

if (steviloL == 8)
{
delay_ms(8000);
}

if (steviloL ==9)
{
delay_ms(9000);
}

if (steviloL == 10)
{
delay_ms(10000);
}

if (steviloL == 11)
{
delay_ms(11000);
}

if (steviloL == 12)
{
delay_ms(12000);
}

if (steviloL == 12)
{
delay_ms(13000);
}

47



if (steviloL == 14)
{
delay_ms(14000);
}

if (steviloL == 15)
{
delay_ms(15000);
}

if (steviloL == 16)
{
delay_ms(16000);
}

}

void zakasniteveD ()
{

if (enotaD ==1)

{
delay_ms(1000);
}

if (enotaD ==2)

{
delay_ms(2000);
}

if (enotaD == 3)

{
delay_ms(3000);
}

if (enotaD == 4)

{
delay_ms(4000);
}

if (enotaD == 5)

{
delay_ms(5000);
}

if (enotaD == 6)

{
delay_ms(6000);
}

if (enotaD ==7)

{
delay_ms(7000);
}

if (enotaD == 8)

{
delay_ms(8000);
}

if (enotaD ==9)

{
delay_ms(9000);
}

if (enotaD == 10)
{
delay_ms(10000);
}
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if (enotaD ==11)
{
delay_ms(11000);
}

if (enotaD ==12)
{
delay_ms(12000);
}

if (enotaD ==13)
{
delay_ms(13000);
}

if (enotaD == 14)
{
delay_ms(14000);
}

if (enotaD == 15)
{
delay_ms(15000);
}

if (enotaD == 16)
{
delay_ms(16000);
}

}

void zakasnitevEL ()
{

if (enotal == 1)

{

delay_ms(1000);
}

if (enotal == 2)

{
delay_ms(2000);
}

if (enotal == 3)

{
delay_ms(3000);
}

if (enotal == 4)

{
delay_ms(4000);
}

if (enotal == 5)

{
delay_ms(5000);
}

if (enotal == 6)

{
delay_ms(6000);
}

if (enotal == 7)

{
delay_ms(7000);
}
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if (enotal == 8)

{
delay_ms(8000);
}

if (enotal == 9)

{
delay_ms(9000);
}

if (enotal == 10)
{
delay_ms(10000);
}

if (enotal == 11)
{
delay_ms(11000);
}

if (enotal == 12)
{
delay_ms(12000);
}

if (enotal == 13)
{
delay_ms(13000);
}

if (enotal == 14)
{
delay_ms(14000);
}

if (enotal == 15)

{
delay_ms(15000);
}

if (enotal == 16)

{
delay_ms(16000);
}

}

void masterl()

{

while (zanka == 0)
{

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(AA);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(TT);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(eenter);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{



}

UART2_write(denter);
buffercount = 0;
while (Lastbyte != 0x0A)
{
while (UART2_Data_Ready() == 1)
{

Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;
}

}

Lastbyte = 0;

if (buffer[0] == 00)

{

if (buffer[1] == KK)

{

zanka =1;

}

}

}

zanka = 0;
while(zanka == 0)

{

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(AA);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(TT);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(plus);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ll);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(NN);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ll);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(TT);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}
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UART2_write(eenter);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)

{

}

UART2_write(denter);
buffercount = 0;

while (Lastbyte != 0x0A)

{

while (UART2_Data_Ready() == 1)
{

Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;
}

}

Lastbyte = 0;

if (buffer[0] == O0)

{
if (buffer[1] == KK)
{
zanka = 1;
}
}
if (buffer[0] == EE)
{
if (buffer[1] == RR)
{
if (buffer[2] == RR)
{
if (buffer[3] == 00)
{
if (buffer[4] == RR)
{
if (buffer[5] == dvop)
{
if (buffer[6] == ook)
{
if (buffer[7] == nic)
{
if (buffer[8] == ozk)
{
}
}
if (buffer[7] == ena)
{
if (buffer[8] == sedem)
{
if (buffer[9] == ozk)
{
zanka=1;
}
}
}
}
1
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}
}
}
}
if (buffer[0] == FF)
{
if (buffer[1] == AA)
{
if (buffer[2] == 1)
{
if (buffer[3] == LL)

zanka = 0;

while(zanka == 0)

{

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(AA);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(TT);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(plus);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(LL);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ll);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(NN);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(KK);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(enacaj);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
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}

UART2_write(dva);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(nic);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ena);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(stiri);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(vejica);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(dva);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(vejica);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ena);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(sedem);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ena);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(sedem);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(pet);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(devet);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(eenter);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
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{
}
UART2_write(denter);
Lastbyte = 0;
buffercount = 0;
while (Lastbyte != Ox0A)
{
while (UART2_Data_Ready() == 1)
{
Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;
}
}
Lastbyte = 0;
buffercount = 0;
if (buffer[0] == O0)
{
if (buffer[1] == KK)
{
zanka = 1;
}
}
if (buffer[0] == EE)
{
if (buffer[1] == RR)
{
if (buffer[2] == RR)
{
if (buffer[3] == 00)
{
if (buffer[4] == RR)
{
if (buffer[5] == dvop)
{
if (buffer[6] == ook)
{
if (buffer[7] == nic)
{
if (buffer[8] == ozk)

if (buffer[0] == FF)
{
if (buffer[1] == AA)
{
if (buffer[2] == 11)



{
if (buffer[3] == LL)

delay_ms(1000);

}

PORTE = 0b00000010;
delay_ms(1000);

PORTE = 0b00000000;
delay_ms(1000);

while (UART2_Tx_ldle() == 0)
{

}

UART2_write(AA);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(LL);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(UU);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(nic);

while (UART2_Tx_ldle() == 0)
{

}

UART2_write(ACK);
delay_ms(1000);

PORTE = 0b00000001;
delay_ms(1000);

zanka = 0;

while(zanka == 0)

{

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(AA);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(TT);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(plus);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}
UART2_write(DD);
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while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ll);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(SSS);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(CC);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(eenter);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(denter);
buffercount = 0;

while (Lastbyte != 0x0A)

{

while (UART2_Data_Ready() == 1)

{
Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;
}
}
Lastbyte = 0;
if (buffer[0] == EE)
{
if (buffer[1] == RR)
{
if (buffer[2] == RR)
{
if (buffer[3] == 00)
{
if (buffer[4] == RR)
{
if (buffer[5] == dvop)
{
if (buffer[6] == ook)
{
if (buffer[7] == nic)
{
if (buffer[8] == ozk)
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}
}
}
buffercount = 0;
while (Lastbyte != Ox0A)
{
while (UART2_Data_Ready() == 1)
{
Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;
}
}
Lastbyte = 0;
if (buffer[0] == O0)
{
if (buffer[1] == KK)
{
zanka=1;
}
}
}
}
void master2()
{
while (zanka == 0)
{
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(AA);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(TT);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(eenter);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(denter);
buffercount = 0;
while (Lastbyte != 0x0A)
{
while (UART2_Data_Ready() == 1)
{
Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;
}
}
Lastbyte = 0;
if (buffer[0] == O0)



{

if (buffer[1] == KK)

{

zanka =1;

}

}

}

zanka = 0;
while(zanka == 0)

{

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(AA);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(TT);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(plus);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}
UART2_write(ll);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(NN);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ll);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(TT);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(eenter);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}
UART2_write(denter);

buffercount = 0;

while (Lastbyte != 0x0A)

{

while (UART2_Data_Ready() == 1)
{

Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;

}
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}
Lastbyte = 0;
if (buffer[0] == 00)
{
if (buffer[1] == KK)
{
zanka = 1;
}
}
if (buffer[0] == EE)
{
if (buffer[1] == RR)
{
if (buffer[2] == RR)
{
if (buffer[3] == 00)
{
if (buffer[4] == RR)
{
if (buffer[5] == dvop)
{
if (buffer[6] == ook)
{
if (buffer[7] == nic)
{
if (buffer[8] == ozk)
{
}
}
if (buffer[7] == ena)
{
if (buffer[8] == sedem)
{
if (buffer[9] == ozk)
{

zanka = 1;

if (buffer[0] == FF)
{
if (buffer[1] == AA)
{
if (buffer[2] == 11)
{
if (buffer[3] == LL)
{
}
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}

}
}
}
zanka =0;
while(zanka == 0)
{
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(AA);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(TT);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(plus);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(LL);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(ll);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(NN);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(KK);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(enacaj);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(dva);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(nic);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(ena);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}
UART2_write(stiri);
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while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(vejica);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(dva);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(vejica);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ena);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(sedem);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ena);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(sedem);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(pet);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(devet);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(eenter);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(denter);
Lastbyte = 0;

buffercount = 0;

while (Lastbyte != Ox0A)

{

while (UART2_Data_Ready() == 1)

{
Lastbyte = UART2_Read();

buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;

}
}
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Lastbyte = 0;
buffercount = 0;
if (buffer[0] == 00)
{
if (buffer[1] == KK)
{
zanka = 1;
}
}
if (buffer[0] == EE)
{
if (buffer[1] == RR)
{
if (buffer[2] == RR)
{
if (buffer[3] == 00)
{
if (buffer[4] == RR)
{
if (buffer[5] == dvop)
{
if (buffer[6] == ook)
{
if (buffer[7] == nic)

{
if (buffer[8] == ozk)

if (buffer[0] == FF)
{
if (buffer[1] == AA)
{
if (buffer[2] == 1)
{
if (buffer[3] == LL)
{
}
1
}
}
delay_ms(1000);
}
PORTE = 0b00000010;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000000;
delay_ms(1000);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
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{

}

UART2_write(AA);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(LL);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(UU);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ena);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ACK);
delay_ms(1000);

PORTE = 0b00000001;
delay_ms(1000);

zanka = 0;

while(zanka == 0)

{

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(AA);

while (UART2_Tx_ldle() == 0)
{

}

UART2_write(TT);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(plus);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(DD);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ll);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(SSS);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(CC);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
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}
UART2_write(eenter);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(denter);
buffercount = 0;
while (Lastbyte != 0x0A)
{
while (UART2_Data_Ready() == 1)
{
Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;
}
}
Lastbyte = 0;
if (buffer[0] == EE)
{
if (buffer[1] == RR)
{
if (buffer[2] == RR)
{
if (buffer[3] == 00)
{
if (buffer[4] == RR)
{
if (buffer[5] == dvop)
{
if (buffer[6] == ook)
{
if (buffer[7] == nic)
{
if (buffer[8] == ozk)

buffercount = 0;

while (Lastbyte != Ox0A)

{

while (UART2_Data_Ready() == 1)
{

Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;

}

}
Lastbyte = 0;
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if (buffer[0] == 00)
{
if (buffer[1] == KK)
{
zanka=1;
}
}
}
}
void master3()
{
T
while (zanka == 0)
{
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(AA);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(TT);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(eenter);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(denter);
buffercount = 0;
while (Lastbyte != Ox0A)
{
while (UART2_Data_Ready() == 1)
{
Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;
}
}
Lastbyte = 0;
if (buffer[0] == O0)
{
if (buffer[1] == KK)
{
zanka=1;
}
}
}
zanka = 0;
I
while(zanka == 0)
{
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{



}

UART2_write(AA);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(TT);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(plus);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ll);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(NN);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ll);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(TT);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(eenter);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(denter);
buffercount = 0;

while (Lastbyte != Ox0A)

{

while (UART2_Data_Ready() == 1)

{

Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;
}

}

Lastbyte = 0;

if (buffer[0] == O0)

{
if (buffer[1] == KK)
{
zanka = 1;
1
1
if (buffer[0] == EE)
{

if (buffer[1] == RR)

67



{
if (buffer[2] == RR)

{
if (buffer[3] == 00)
{
if (buffer[4] == RR)
{
if (buffer[5] == dvop)
{
if (buffer[6] == ook)
{
if (buffer[7] == nic)
{
if (buffer[8] == ozk)
{
}
}
if (buffer[7] == ena)
{
if (buffer[8] == sedem)
{
if (buffer[9] == ozk)
{
zanka=1;
}
}
}
}
}
}
}
}
}
}
if (buffer[0] == FF)
{
if (buffer[1] == AA)
{
if (buffer[2] ==11)
{
if (buffer[3] == LL)
{
}
}
}
}
1
zanka = 0;

T T T

while(zanka == 0)

{

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(AA);
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while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(TT);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(plus);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(LL);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ll);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(NN);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(KK);

while (UART2_Tx_ldle() == 0)
{

}

UART2_write(enacaj);

while (UART2_Tx_ldle() == 0)
{

}

UART2_write(dva);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(nic);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ena);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(stiri);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(vejica);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(dva);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}
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UART2_write(vejica);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(ena);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(sedem);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(ena);
while (UART2_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART2_write(sedem);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(pet);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(devet);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(eenter);
while (UART2_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART2_write(denter);
Lastbyte = 0;
buffercount = 0;
while (Lastbyte != Ox0A)
{
while (UART2_Data_Ready() == 1)
{
Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;
}
}
Lastbyte = 0;
buffercount = 0;
if (buffer[0] == O0)

{
if (buffer[1] == KK)
{
zanka=1;
1
}
if (buffer[0] == EE)
{
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if (buffer[1] == RR)
{if (buffer[2] == RR)
{if (buffer[3] == 00)
{if (buffer[4] == RR)
{if (buffer[5] == dvop)
{if (buffer[6] == ook)
{if (buffer[7] == nic)
{if (buffer[8] == ozk)

if (buffer[0] == FF)
{
if (buffer[1] == AA)
{
if (buffer[2] == 1)
{
if (buffer[3] == LL)
{
}
}
}
}
delay_ms(1000);
}

T T

PORTE = 0b00000010;
delay_ms(1000);

PORTE = 0b00000000;
delay_ms(1000);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(AA);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(LL);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}
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UART2_write(UU);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(0x3F);

while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART2_write(ACK);
buffercount = 0;

while (Lastbyte != ACK)

{

while (UART2_Data_Ready() == 1)

{
Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;
}
}
Lastbyte = 0;
if (buffer[0] == VV)
{
if (buffer[1] == KK)
{
UART1_write(VV);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART1_write(KK);
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART1_write(LL);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART1_write(O0);
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART1_write(PP);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART1_write(LL);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART1_write()J);
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
1
UART1_write(EE);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
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}
UART1_write(NN);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART1_write(O0);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART1_write(ACK);
}
}
if (buffer[0] == 1)
{
if (buffer[1] == 22)
{
UART1_write(ll);
while (UART1_Tx_lIdle() == 0)
{
}
UART1_write(Z2);
while (UART1_Tx_lIdle() == 0)
{
}
UART1_write(KK);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART1_write(LL);
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART1_write(O0);
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART1_write(PP);
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART1_write(LL);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART1_write()J);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART1_write(EE);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
1
UART1_write(NN);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{



}
UART1_write(0O);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART1_write(ACK);
}
}
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000001;
delay_ms(1000);
zanka = 0;
while(zanka == 0)
{
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(AA);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(TT);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(plus);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(DD);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(ll);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(SSS);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(CC);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(eenter);
while (UART2_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART2_write(denter);
buffercount = 0;
while (Lastbyte != Ox0A)
{

while (UART2_Data_Ready() == 1)

{
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Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;
}
}
Lastbyte = 0;
if (buffer[0] == EE)
{
if (buffer[1] == RR)
{
if (buffer[2] == RR)
{
if (buffer[3] == 00)
{
if (buffer[4] == RR)
{
if (buffer[5] == dvop)
{
if (buffer[6] == ook)
{
if (buffer[7] == nic)
{
if (buffer[8] == ozk)

buffercount = 0;
while (Lastbyte != Ox0A)
{

while (UART2_Data_Ready() == 1)

{
Lastbyte = UART2_Read();
buffer[buffercount] = Lastbyte;
buffercount = buffercount + 1;
}
}
Lastbyte = 0;
if (buffer[0] == O0)
{
if (buffer[1] == KK)
{
zanka =1;
}
1
1
}

void main()
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{
ANSELE = 0;
TRISE = 0;
ANSELD =0;
TRISD = 0;
ANSELC =0;
TRISC =0;
ANSELB =0;
TRISB=0b11111111;
UARTL_init(9600);
UART2_init(38400);
PORTC = 0b00000000;
PORTE = 0b00000010;
delay_ms(3000);
PORTE = 0b00000000;
delay_ms(3000);
PORTE = 0b00000001;
delay_ms(1);
while (bufferCount < 100)
{
buffer[bufferCount] = 0;
bufferCount = bufferCount + 1;
}
bufferCount = 0;
while (bufferCount2 < 100)
{
buffer2[bufferCount2] = 0;
bufferCount2 = bufferCount2 + 1;
}
bufferCount2 = 0;

while(1)
{

while (Lastbyte2 != ACK)

{

tipke();

while (UART1_Data_Ready() == 1)
{

Lastbyte2 = UART1_Read();

buffer2[buffercount2] = Lastbyte2;

buffercount2 = buffercount2 + 1;
}
}

if(buffer2[0] == AA)

{
if(buffer2[1] == LL)
{
if(buffer2[2] == UU)
{
if(buffer2[3] == CC)
{

if(buffer2[4] == ena)
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{
if(buffer2[5] == ACK)
{
PORTE =0b11111111;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000001;
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART1_write(O0);
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART1_write(KK);
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART1_write(ACK);
master2();

if(buffer2[0] == AA)
{
if(buffer2[1] == LL)
{
if(buffer2[2] == UU)
{
if(buffer2[3] == CC)
{
if(buffer2[4] == nic)
{
if(buffer2[5] == ACK)
{
PORTE = 0b11111111;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000001;
delay_ms(1000);
PORTE =0b11111111;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000001;

while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART1_write(00);

while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART1_write(KK);

while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{



}
UART1_write(ACK);
masterl();

if(buffer2[0] == AA)
{
if(buffer2[1] == LL)
{
if(buffer2[2] == UU)
{
if(buffer2[3] == CC)
{
if(buffer2[4] == 0x3F)
{
if(buffer2[5] == ACK)

{

PORTE = 0b11111111;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000001;
delay_ms(1000);
PORTE =0b11111111;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000001;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b11111111;
delay_ms(1000);
PORTE = 0b00000001;

while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{

}

UART1_write(O0);

while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{

}

UART1_write(KK);

while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{

}

UART1_write(ACK);
master3();

if(buffer2[0] == BB)



{
if(buffer2[1] == 22)

{
if(buffer2[2] == AA)
{
if(buffer2[3] == LL)
{
if(buffer2[4] == UU)
{
if(buffer2[5] == MM)
{
if(buffer2[6] == nic)
{
if(buffer2[7] == ACK)
{
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}

UART1_write(O0);

while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}

UART1_write(KK);

while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
}

UART1_write(ACK);
pogoj =1;

if(buffer2[0] == BB)

~ Th e

if(buffer2[1] == 72)
{if(bufferZ[Z] == AA)
{if(buffer2[3] ==11)
{if(buffer2[4] == UU)
{if(buffer2[5] == MM)
{if(buffer2[6] == ena)
i{f(buffer2[7] == ACK)
{

while (UART1_Tx_Idle() == 0)
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{
}
UART1_write(0O0);
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART1_write(KK);
while (UART1_Tx_ldle() == 0)
{
}
UART1_write(ACK);
pogoj = 0;

if(buffer2[0] == CC)
{
if(buffer2[1] == 22)
{
if(buffer2[2] == AA)
{
if(buffer2[3] == LL)
{
if(buffer2[4] == UV)
{
if(buffer2[5] == AA)
{
if(buffer2[6] == DD)
{
if(buffer2[10] == ACK)
{
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART1_write(00);
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART1_write(KK);
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART1_write(ACK);
PORTC = 0b00000000;
stevilolD = buffer2[7] - 48;
stevilo2D = buffer2[8] - 48;
stevilo3D = buffer2[9] - 48;
stevilolD = stevilo1D * 100;
stevilo2D = stevilo2D * 10;

steviloD = stevilo1D + stevilo2D + stevilo3D;



if(pogoj2 == 1)
{
PORTC.B1=0;
delay_ms(100);
PORTC.BO=1;
delay_ms(10000);
PORTC = 0b00000000;
delay_ms(1000);
PORTC.B1=1;
delay_ms(100);
PORTC.BO=1;
zakasnitevSD();
PORTC = 0b00000000;
delay_ms(1000);
stevilosD = steviloD;
pogoj2 = 0;
}
if (pogoj2 == 0)
{
if (steviloD < stevilosD)
{
enotaD = stevilosD - steviloD;
stevilosD = steviloD;
PORTC.B1=1;
delay_ms(100);
PORTC.BO =1;

zakasnitevED();

}

if (steviloD > stevilosD)

{

enotaD = steviloD - stevilosD;
stevilosD = steviloD;
PORTC.B1=0;
delay_ms(100);

PORTC.BO =1;

zakasniteveD();

}
PORTC = 0b00000000;
delay_ms(1000);
}

if(buffer2[0] == CC)
{
if(buffer2[1] == 22)
{



if(buffer2[2] == AA)

{
if(buffer2[3] == LL)
{
if(buffer2[4] == UU)
{
if(buffer2[5] == AA)
{
if(buffer2[6] == LL)
{
if(buffer2[10] == ACK)
{
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}

UART1_write(O0);
while (UART1_Tx_Idle() == 0)
{
}
UART1_write(KK);
while (UART1_Tx_lIdle() == 0)
{
}
UART1_write(ACK);
PORTC = 0b00000000;
stevilolL = buffer2[7] - 48;
stevilo2L = buffer2[8] - 48;
stevilo3L = buffer2[9] - 48;
steviloll = stevilolL * 100;
stevilo2L = stevilo2L * 10;
steviloL = stevilolL + stevilo2L + stevilo3L;
if(pogoj3 == 1)
{
PORTC.B3=0;
delay_ms(100);
PORTC.B2=1;
delay_ms(10000);
PORTC = 0b00000000;
delay_ms(1000);
PORTC.B3=1;
delay_ms(100);
PORTC.B2 = 1;
zakasnitevSL();
PORTC = 0b00000000;
delay_ms(1000);
stevilosL = steviloL;
pogoj3 = 0;
}
if (pogoj2 == 0)
{
if (steviloL < stevilosL)
{
enotal = stevilosL - steviloL;
stevilosL = steviloL;
PORTC.B3 = 0;



delay_ms(100);
PORTC.B2 =1;

zakasnitevEL();
}
if (steviloL > stevilosL)
{
enotal = steviloL - stevilosL;
stevilosL = steviloL;
PORTC.B3=1;
delay_ms(100);
PORTC.B2 =1;
zakasnitevEL();
}
PORTC = 0b00000000;
delay_ms(1000);
}

if (Lastbyte2 == ACK) // ali je prisel ACK ?

{
while (bufferCount2 < 100)
{
buffer2[bufferCount2] = 0;
bufferCount2 = bufferCount2 + 1;
}
bufferCount2 = 0;
Lastbyte2 = 0;

// konec - ali je prisel nov znak ?
} // konec neskonéne zanke
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