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Abstract

This is a project report in the course Digitala Projekt, EITF11. The purpose of the course is to get an
insight in how industrial development works. Our aim with the project was to connect and code a working
model of a lift. The lift hardware was provided by the course instructor.

The hardware was connected to a processor (AVR ATmegal0) using five 74HC373 latches, two for the
input signals and three for output signals. The processor was coded using a JTAG and Atmel Studio.

This resulted in a working lift model where the lift can serve all five floors in a logical order. Furthermore
LED-lights are lit when pressed and are turned off when the lift arrives. Finally an LED-display updates

and shows the current floor of the lift.
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1. Inledning

1.1 Bakgrund

Detta projekt har genomférts under viren 2016 inom ramen f6r kursen Digitala projekt (EITF11) som en

del av teknikprofilen System- och programvaruutveckling pa Industriell ekonomi.

Syftet med kursenir att ge studenterna en inblick i hur industriellt utvecklingsarbete genomférs genom att
studenterna fir komma pa en idé, designa en modell av denna idé, bygga modellen och slutligen testa och

felsoka konstruktionen.

Kursen dr indelad 1 tva delar, dir den forsta bestar av foreldsningar och laborationer och den andra av

sjalvstindigt arbete som ska resultera i en fungerande prototyp.

1.2 Problembeskrivning

Som projekt i denna kurs valde vi att gora ett av de projekt som fanns att tillga i kursens uppgiftskatalog.
Detta projekt anvinder sig av en firdig modell av en hiss som tillhandages av handledarna. Hissen skulle
kopplas till en processor som sedan skulle programmeras med programmeringsspraket C for att kunna
svara pa indata i form av knapptryckningar pa modellen som far hissen att réra sig upp och ner och stanna

pa 6nskad vaning.

1.3 Avgransningar

Hissmodellen har, som man kan se pa bilden pa titelsidan, tva hisschakt. Pa grund av var ringa erfarenhet

av denna typ av arbete begrinsade vi oss till att bara koppla och programmera ett av hissens schakt.

2. Kravspecifikation

@ Man ska kunna vilja vilken vaning som man vill dka till genom att anvinda knapparna i hallen samt
1 hissen.

@ ILamporna vid varje viningsplan ska tindas nir en knapp trycks ner och slickas nir hissen stannar
vid vaningsplanet.

@ Den aktuella viningen som hissen befinner sig pa ska visas pa en LED-display.

@ Hissen ska kunna dndra sin rutt under vigen om nigon pa ett mellanliggande hissplan trycker att
han/hon vill 4t samma hall som hissen ir pa vig.

]

Hissen ska ha ett optimerat kdsystem sd att man inte behéver vinta pé hissen alltfér linge.



3. Teori

3.1 Hardvara

Detta avsnitt beskriver de komponenter som anvindes for att koppla hissmodellen. Fér kopplingsschema,

se bilaga 1.

3.1.1 Processor

AVR ATmegal6, Highperformance AV'R 8bit Microcontroller.

Processorn har 40 pinnar dir sammanlagt 21 anvindes for att koppla processorn till fem latchar och delvis
till de kontakter som kommer fran sjilva hissmodellen. Dessutom anvindes nagra pinnar for att ge
processorn strom, méjlggora programmering genom JTAG och till att styra vilken latch systemet ska

kommunicera med vid varje given tidpunkt.

3.1.2 Latchar

74HC373 octal transparent D-type latches with 3-state outputs

Eftersom det behévdes fler pinnar 4n vad processorna hade for att hantera alla in- och utsignaler var vi
tvungna att anvinda latchar for att skapa fler kontakter for in- och output till processorn. Tva latchar
anvindes for att se till att alla insignaler kom till processorn och tre latchar anvindes for att se till att

processorn kunde skicka all utdata som den behovde.

3.1.3 Hissmodell

Handledarna tillhandahéll hissmodellen som var firdighyged sedan tidigare och dven redan anvind vid ett
par tillfillen. Hissmodellens uppbyggnad beskrevs férenklat i ett antal datablad. Det vi anvinde rent

kopplingsmaissigt frin modellen var tre utkontakter som skulle kopplas till processorn och programmeras.
Modellen bestir sedan av tva schakt (dir vi som tidigare nimnts valde att endast anvinda ett) och en liten

hiss i varje schakt som drivs av varsin motor.

3.1.4 JTAG

Atmel [TAG ICE
Det verktyg som anvindes for att ladda och exekvera mjukvaran i processorn var en JTAG. Koden skrevs
pa programmeringsspraket C pa dator och éverférdes via en USB-sladd till JTAGen som laddade in det i

processorn.

3.2 Mjukvara

Programmet skrevs i spraket C i utvecklingsplattformen Atmel Studio 6.1. Programkoden byggs upp av 14
olika metoder. De skrevs gradvis en och en for att sdkerhetsstilla att alla funktioner i hissen fungerade

innan allt sattes ihop. En del av metoderna beskrivs kort hir nedan, fér komplett programkod se bilaga 2.



Startupmode(); En metod 6r att sitta alla portar och deras in- respektive utgangar till korrekta virden sd
att hissmodellen blir stabil.

executeQueue(); En metod 6r att bestimma vilken vaning hissen ska till och fi den att kdra dit baserat

pé prioritetskon.

checkTKinHall(); En metod £6r att lisa av knapptryckningar och tinda lamporna i hallen.
CheckTKinHiss(); En metod for att ldsa av knapptryckningar och tinda lamporna i hissen.
CheckSensors(); En metod for att ldsa av sensorerna inuti hisschaktet.

goDown(); och goUp(); Metoder for att fa hissen att antingen aka nedat eller uppat.
dispUpdate(); En metod for att uppdatera LED-displayerna.

addToPrio();, removePrio();, removeSpecificPrio();, checkLogicinHall();, refreshPrio(); och
hissUpdate(); Metoder for att behandla bland annat prioritetskén och det som hisslogiken bygger pa.

4. Utforande

4.1 Planering

Arbetet borjade med att vi fick klart f6r oss idén kring vilken vi ville arbeta. Inspiration himtades fran
kursens uppgiftskatalog och vad vi skulle gbra bestimdes. Direfter skrevs en kravspecifikation och vi

bestimde vilka komponenter som skulle beh&vas. Slutligen skapades ett kopplingsschema.

4.2 Konstruktion

Efter att kopplingsschemat blev godkint av handledarna kunde komponenterna himtas ut. Direfter

kopplades allt enligt kopplingsschemat.

4.3 Programmering

Nir allt var kopplat och klart skrevs programkoden f6r hur hissen skulle fungera och reagera pa

interaktionerna pa hissmodellen.

4.4 Test och felsékning

Slutligen testades allting sa att alla kopplingar och programmeringen gjorts korrekt sa att hissmodellen

betedde sig enligt kravspecifikationen.

5. Resultat



Resultatet blev en i princip val fungerande hissmodell. Vid optimala férhéllanden, det vill sdga nir inga
storningar ligger pa systemet, fungerar modellen mycket tillfredsstillande. D4 kan hissen beséka alla
vaningar i en logisk och rittvis ordningsfoljd. Om hissen édr pavig uppat och passerar en vaning dir nagon
tryckt pa uppatknappen stannar hissen. Diaremot om hissen passerar en vaning dir nagon tryckt pa
neddtknappen och hissen dr pa vig uppit sa stannar hissen inte. Dessutom tinds och slicks alla lysdioder
som de ska och displayen uppdateras till att visa ritt vining. Det finns en bugg som intriffar om en knapp i
hallen trycks ned pa samma vining som hissen har stannat pa vilket resulterar i att systemet kraschar.
Tyvirr hinder det ocksa mer ofta dn sillan att hardvaran i hissmodellen fallerar. Detta gor att fel vaning
ibland registreras i systemet och hissen antingen stannar pa fel stille eller fortsitter upp eller ned 1 all

odndlighet.

6. Diskussion och slutsats

Projektet har 6verlag flutit pd bra och varje vecka har nya framsteg gjorts. I borjan var det svirt att sitta sig
in i och tolka all ny information. Nir vi vil férstod hur vi skulle ga tillvdga gick sjilva kopplingen smartfritt
och den har i efterhand inte heller gett oss nagra problem. Vart storsta misstag var att vi 1 inledningsvis gav
modellen 12V istillet £6r 5V vilket brinde en del komponenter. Férutom det var all input och output var

nistan korrekt kopplad fran bérjan vilket underlittade det senare arbetet.

Programmeringsfasen var det som var mest tidskrivande och villade flest problem. Dels for att det var ett
nytt programmeringssprak vilket gav en del logiska fel. Det var viktigt att hala reda pa vilka portar som
skulle goras tillgingliga och vilka latchar som skulle ldsas. Dels var programmeringen dven svir for att
hardvaran i sig inte dr fri fran storningar till f6ljd av sin stigande alder. Detta gjorde att trots att vi bade
kopplat och programmerat ritt betedde sig inte modellen som den skulle. Det gir dd och da strémmar i
hisskretsen som ger ettor dir det borde vara nollor. Nagot vi har f6rsékt skydda oss mot genom att koppla
och koda bort problemet. Det som gidckade oss allra mest var att den tredje sensorn i hissmodellen dd och
da ger en etta trots att hissen inte bryter sensorn, detta gor att systemet tror att hissen dr pa en annan

vining dn vad den egentligen ir.

Ut6ver ovan nimnda problem hinder ocksa att hissen beter sig annorlunda fran ging till ging trots att
koden dr exakt likadan. Det har helt enkelt stundvis varit ett vildigt frustrerande och oberdkneligt projekt.
Vi tror att det mesta har att géra med hissmodellens alder dd vi drabbats av icke fungerande komponenter,
daliga 16dningar och 16sa sladdar. Vi kan ocksa konstatera att dven om vir hisslogik ér bra dr den inte
perfekt. Det kan uppstd situationer som inte dr optimala ur ett effektiveringsperspektiv. Hade vi tagit

projektet vidare hade vi fokuserat pa att forfina programkoden och optimera hisslogiken.



7. Kallforteckning

Digitala projekt, Atmel, 8-bit AV'R Microcontroller with 16K byte In-system programmable flash, ATmegal6,
ATmegal 6L

Datablad, 74HC373 Octal 3-state Nonlnverting D-latch



8. Appendix

Bilaga 1, Kopplingsschema




Bilaga 2, programkoden
/*
* hissen.c

*

* Created: 2016-04-26 11:44:02
* Author: digpil7

*/

#include <avr/io.h>
#include <stdio.h>
#include <avr/interrupt.h>

#include <avr/delay.h>

int alarm = 0;

int stop = 1;

int inMotion = 0;

int goingUp = 0;

int goingDown = 0;

int currentFloor = 0;

int previousFloor = 0;

int targetFloor = 0;

int hissQ[5] = {0, 0, 0, 0, 0};

int queueDown[4] = {0, 0,0 ,0};
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int queueUp[4] = {0, 0, 0, 0};

int sensorVect[5] = {0, 0,0, 0, 0};
int prio[8] = {0,0,0,0,0,0,0,0};

int ditection;

int waitTime;

volatile uint8_t tot_overflow;

char LedHall = 0;
char LedHiss = 0;
char sensorlnput = 0;
char halllnput = 0;
char hissInput = 0;
int start = 1;

int nodStop = 0;

char temp = 0;

char disp = 0,

void Startupmode();
void checkTKinHall();
void executeQueue();
void CheckTKinHiss();
void CheckSensors();
void goDown();

void goUp();
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void dispUpdate();

void addToPrio();

void removePrio();

void removeSpecificPrio();
void checkLogicinHall();
void refreshPrio();

void hissUpdate();

int main(void)

{
Startupmode();
currentFloor = 4;
/ /targetFloor = 5;

while(start)

{

checkTKinHall();
CheckTKinHiss();

while(nodStop) {

}

executeQueue();
hissUpdate();
while(waitTime) {

CheckTKinHiss();
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checkTKinHall();

refreshPrio();

}

TCCR1B = 0;
cli();

//start = 1;

void timer1_init(void){
TCCRI1B |= (1 << CS11);
TCNT1 = 05
TIMSK |= (1 <<TOIE1);,
sei();

tot_overflow = 0;

ISR(TIMER1_OVF_vect){
tot_overflow++;
if(tot_overflow >= 7){

waitTime = 0;

tot_overflow = 0;
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void checkTKinHall(void){
DDRB = 0b11100000; //Sitt PB5 och PB6 och PB7 som output

PORTB = 0b10100000; // sitt PB6 som output 1 och PB5 som output 0. Port D liser nu frin
hallen.

halllnput = PIND;

LedHall = halllnput | LedHall;
PORTC = 0b00000001;

PORTA = LedHall;

if((halllnput & 0b00000001) != 0){
queueUp[0] = 1;

addToPrio(1);

if((halllnput & 0b00000010) != 0){
queueDown[0] = 1;

addToPrio(2);
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if(halllnput & 0b00000100) = 0){
queueUp[1] = 1;

addToPrio(3);

if((halllnput & 0b00001000) != 0){
queueDown([1] = 1;

addToPrio(4);

if(halllnput & 0b00010000) != 0){
queueUp[2] = 1;

addToPrio(5);

if((halllnput & 0b00100000) != 0){
queueDown[2] = 1;

addToPrio(6);
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if((halllnput & 0b01000000) = 0){
queueUp[3] = 1;

addToPrio(7);

if((halllnput & 0b10000000) != 0) {
addToPrio(8);

queueDown[3] = 1;

PORTB = 0b11100000;

PORTC = 0b00000000;

void executeQueue(void) {

if(inMotion == 0){ //&& Nagot som ser till att denna inte kors om vi liser fran hallen istillet ->
remove kors for ofta//

int x = prio[0];
switch (x)

{

case 1:
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targetFloor = 1;
direction = 1;

//temovePrio(); // borde kanske ta bort denna funktionen, istillet gor vi sa att
den forst tas ur prion ndr detta faktiskt dr uppnatt. Alltsa tas prion bort da vi stannar pa forsta vaningen. Pa
sa vis kan vi inte lyckas fylla pa med en 1a i prioque direkt.

break;

case 2:
targetFloor = 2;
direction = 0;
//removePrio();

break;

case 3:
targetFloor = 2;
direction = 1;

/ /removePrio();

break;

case 4:
targetFloor = 3;
direction = 0;
//removePrio();

break;

case b:
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targetFloor = 3;
direction = 1;
/ /removePrio();

break;

case 6:
targetFloor = 4;
direction = 0;
//removePrio();

break;

case 7:
targetFloor = 4;
direction = 1;

/ /removePrio();

break;

case 8:
targetFloor = 5;
direction = 0;
//removePrio();

break;

if(currentFloor > targetFloor && targetFloor 1= 0){
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stop = 1;
goDown();

}else if( targetFloor > currentFloor && targetFloor 1= 0){
stop = 1;

goUp();

void checkLogicinHall(void) {

if(goingDown == 1 && inMotion == 1){
inti=0;
int v;

for(i = 0;1 < 8;i=1i+1){

v = prioli];
switch(v) {
case 2:

if(cutrentFloor > 2 && targetFloor < 2){

targetFloor = 2;

break;
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case 4:
if(cutrentFloor > 3 && targetFloor < 3){

targetFloor = 3;

break;

case 0:
if(currentFloor > 4 && targetFloor < 4){

targetFloor = 4;

break;

if(goingUp == 1 && inMotion){
inti=0;
int v;

for(i = 0;1 < 8;i=1i+1){

v = prioli];
switch(v) {
case 3:

if(cutrentFloor < 2 && targetFloor > 2){
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void CheckTKinHiss(void) {
DDRB = 0b11100000;
PORTB = 0b11000000;

hissInput = PIND;
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targetFloor = 2;

break;

case 5:
if(cutrentFloor < 3 && targetFloor > 3){

targetFloor = 3;

break;

case 7:
if(currentFloor < 4 && targetFloor > 4){

targetFloor = 4;

break;
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hissInput = hissInput << 3;

hissInput = hisslnput >> 3;

LedHiss = hissInput | LedHiss;

PORTC = 0b00000010;

PORTA = LedHiss;

hissInput = PIND;

if((hissInput & 0b00000001) 1= 0){

hissQ[0] = 1;

if((hissInput & 0b00000010) 1= 0){

hissQ[1] = 1;

if((hissInput & 0b00000100) != 0){

hissQ[2] = 1;

if((hissInput & 0b00001000) != 0){

hissQ[3] = 1;



if((hissInput & 0b00010000) 1= 0){

hissQ[4] = 1;

if((hissInput & 0b00100000) != 0){
nodStop = 1;

stop = 0;

if((halllnput & 0b01000000) != 0){

alarm = 1;

PORTB = 0b11100000;

PORTC = 0b00000000;

void CheckSensors(void) {
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DDRB = 0b11100000;

sensorlnput = PINB;

char temp;
temp = sensorlnput << 3;

sensorlnput = temp >> 3;
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if((sensotInput & 0b00000001 ) != 0){
sensorVect[0] = 1;
}else

sensorVect[0] = 0;

if((sensorInput & 0b00000010) != 0 && goingUp == 1){
sensorVect[1] = 1;
if(previousFloor == 2 | | previousFloor == 0){
previousFloor = 1;
b
}else if((sensorInput & 0b00000010) |= 0 && goingDown == 1){
sensorVect[1] = 1;
if(previousFloor == 1 | | previousFloor == 3 | | ptreviousFloor == 0){

previousFloor = 2;

}

yelse{

sensorVect[1] = 0;

if((sensotInput & 0b00000100) = 0 && goingUp == 1){
sensorVect[2] = 1;

if(previousFloor == 1 | | previousFloor == 3 | | previousFloor == 0){
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previousFloor = 2;
b

}else if((sensorInput & 0b00000100) != 0 && goingDown == 1){
sensorVect[2] = 1;
if(previousFloor == 4 | | previousFloor == 2 | | previousFloor == 0){
previousFloor = 3;
}

yelse{

sensorVect[2] = 0;

if((sensotInput & 0b00001000) = 0 && goingUp == 1){
sensorVect[3] = 1;
if(previousFloor == 2 | | previousFloor == 4 | | previousFloor == 0){
previousFloor = 3;
h

}else if((sensorInput & 0b00001000) |= 0 && goingDown == 1){
sensorVect[3] = 1;
if(previousFloor == 5 | | previousFloor == 3 | | previousFloor == 0){
previousFloor = 4;
b

else{

sensorVect[3] = 0;



if((sensorInput & 0b00010000) != 0 && goingUp == 1){
sensorVect[4] = 1;
if(previousFloor == 3 | | previousFloor == 0){

previousFloor = 4;

}

}else if((sensorInput & 0b00010000) != 0 && goingDown == 1){
sensorVect[4] = 1;
if(previousFloor == 4 | | previousFloor == 0){

previousFloor = 5;

}

}else

sensorVect[4] = 0;

if(sensorVect[1] == 0 && goingUp == 1 && previousFloor == 1 && currentFloor == 1){
currentFloor = 2;

}else if( sensorVect[1] == 0 && goingDown == 1 && previousFloor == 2 && currentFloor ==
2%

currentFloor = 1;

if(sensorVect[2] == 0 && goingUp == 1 && previousFloor == 2 && currentFloor == 2){

currentFloor = 3;
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}else if( sensorVect[2] == 0 && goingDown == 1 && previousFloor == 3 && currentFloor ==

M
currentFloor = 2;
b
if(sensorVect[3] == 0 && goingUp == 1 && previousFloor == 3 && currentFloor == 3){
currentFloor = 4;
}else if( sensorVect[3] == 0 && goingDown == 1 && previousFloor == 4 && currentFloor ==
Hi
currentFloor = 3;
b
if(sensorVect[4] == 0 && goingUp == 1 && previousFloor == 4 && currentFloor == 4){
currentFloor = 5;
}else if( sensorVect[4] == 0 && goingDown == 1 && previousFloor == 5 && currentFloor ==
M

currentFloor = 4;

if(sensorVect[0] == 1){

stop = 0;

if((currentFloor == targetFloor) && (sensorVect[0] == 0) && (sensorVect[l] == 0) &&
(sensorVect[2] == 0) && (sensorVect[3] == 0) && (sensorVect[4] == 0)){

stop = 0;
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waitTime = 1;
int f = currentFloot;
switch(f) {
PORTC = 0b00000010;
case 1:
LedHiss = 0b11111110 & LedHiss;
PORTA = LedHiss;

break;

case 2:
LedHiss = 0b11111101 & LedHiss;
PORTA = LedHiss;

break;

case 3:
LedHiss = 0b11111011 & LedHiss;
PORTA = LedHiss;

break;

case 4:
LedHiss = 0b11110111 & LedHiss;
PORTA = LedHiss;

break;

case 5:
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LedHiss = 0b11101111 & LedHiss;
PORTA = LedHiss;

break;

PORTC = 0b00000000;

PORTA = 0b00000000;

if(goingDown == 1 && goingUp == 0){
int f = currentFloot;
switch(f) {
PORTC = 0b00000001;
case 1:
LedHall = 0b11111110 & LedHall;
PORTA = LedHall;

break;

case 2:
LedHall = 0b11111101 & LedHall;
PORTA = LedHall;

break;

case 3:
LedHall = 0b11110111 & LedHall;

PORTA = LedHall;
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break;

case 4:
LedHall = 0b11011111 & LedHall;
PORTA = LedHall;

break;

if(goingDown == 0 && goingUp == 1){
int f = currentFloor;
switch(f) {
PORTC = 0b00000001;
case 2
LedHall = 0b11111011 & LedHall;
PORTA = LedHall;

break;

case 3:
LedHall = 0b11101111 & LedHall;
PORTA = LedHall;

break;

case 4:



LedHall = 0b10111111 & LedHall;
PORTA = LedHall;

break;

case 5:
LedHall = 0b01111111 & LedHall;
PORTA = LedHall;

break;

PORTC = 0b00000000;

PORTA = 0b00000000;

PORTB = 0b11100000;
PORTC = 0b00000000;

timer1_init();

void Startupmode(void) {
DDRB = 0b11100000;
DDRC = 0b01000011;
DDRD = 0b00000000;

DDRA = 0b11111111;
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PORTC = 0b00000001;
PORTA = 0b00000000;
PORTC = 0b00000010;
PORTA = 0b00000000;
PORTC = 0b01000000;

PORTA = 0b00000000;

void goDown(void) {
goingDown = 1;
inMotion = 1;
goingUp = 0;
if(stop == 1){

while(stop) {

PORTC = 0b01000000;

PORTA = 0b00000110;

_delay_ms(10);

PORTA = 0b00001010;

_delay_ms(10);
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}

int i;

PORTA = 0b00001001;

_delay_ms(10);

PORTA = 0b00000101;

_delay_ms(10);

checkTKinHall();
CheckTKinHiss();
CheckSensors();
dispUpdate();
hissUpdate();

checkLogicinHall();

PORTB = 0b11100000;

PORTC = 0b00000000;

for(i=0;i<15;i=1i+ 1){

PORTC = 0b01000000;

PORTA = 0b00000110;

_delay_ms(10);

PORTA = 0b00001010;



_delay_ms(10);

PORTA = 0b00001001;

_delay_ms(10);

PORTA = 0b00000101;

_delay_ms(10);

checkTKinHall();
CheckTKinHiss();

dispUpdate();

PORTB = 0b11100000;

PORTC = 0b00000000;

¥
}
inMotion = 0;

}

void goUp(void){
goingUp = 1;
inMotion = 1;
goingDown = 0;

while(stop) {
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PORTC = 0b01000000;

PORTA = 0b00000101;

_delay_ms(10);

PORTA = 0b00001001;

_delay_ms(10);

PORTA = 0b00001010;

_delay_ms(10);

PORTA = 0b00000110;

_delay_ms(10);

checkTKinHall();
CheckTKinHiss();
CheckSensors();
dispUpdate();
hissUpdate();

checkLogicinHall();

PORTB = 0b11100000;



PORTC = 0b00000000;

}

inMotion = 0;
b
void dispUpdate(void) {

PORTC = 0b00000010;
char temp;
temp = LedHiss << 3;

LedHiss = temp >> 3;

if(currentFloor == 1){
LedHiss = LedHiss | 0b00100000;

PORTA = LedHiss;

if(currentFloor == 2){
LedHiss = LedHiss | 0b01000000;

PORTA = LedHiss;

if(currentFloor == 3){

LedHiss = LedHiss | 0b01100000;
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PORTA = LedHiss;

if(currentFloor == 4){
LedHiss = LedHiss | 0b10000000;

PORTA = LedHiss;

if(currentFloor == 5){
LedHiss = LedHiss | 0b10100000;

PORTA = LedHiss;

PORTB = 0b11100000;
PORTC = 0b00000000;

PORTA = 0b00000000;

void addToPrio(int x){

int count;

int prioValue;

for(count = 0; count < 8; count = count + 1){
prioValue = prio[count];

if(prioValue == x){
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count = 8;

}

if(prioValue == 0){
prio[count] = x;

count = 8;

void removePrio(void) {
int temp[8] = {0, 0,0, 0,0, 0,0, 0};
int t = 0,
intl;
for(=1;1< 81=1+ 1){
t = prio[l];

temp[l-1] = t;

intj;
for(=0;j<8j=j+ i
t = templj];

prio[j] = t;
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void removeSpecificPrio(int pos){
int i;
int tempValue;
int tempV|[8] = {0,0,0,0,0,0,0,0};
for(i = 0;1 < pos;i =1 +1){
tempValue = prioli];

tempV[i] = tempValue;

for(i = pos + 1;1 < 81 =1+ 1){
tempValue = priolil;

tempV[i-1] = tempValue;

for(i=0;i<8i=i+1){
tempValue = tempV[i];

prio[i] = tempValue;

void test(void) {

currentFloor = 2;
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targetFloor = 5;
goUp();
_delay_ms(500);
stop = 1;
currentFloor = 5;
targetFloor = 1;
goDown();
_delay_ms(500);
stop = 1;
currentFloor = 1;
targetFloor = 2;
goUp();
_delay_ms(500);
stop = 1;
currentFloor = 2;
targetFloor = 4;
goUp(;
_delay_ms(500);
stop = 1;
currentFloor = 4;
targetFloor = 2;

goDown();

void refreshPrio(void) {

40



int i;
int e;
for((i=0;i<8i=1i+ 1){
e = priolif;
if(goingDown == 1){
switch(e) {
case 1:
if(currentFloor == 1){
removeSpecificPrio(i);

hissQ[0] = 0;

break;

case 2:
if(currentFloor == 2){
removeSpecificPrio(i);

hissQ[1] = 0;

break;

case 4:

if(currentFloor == 3){

removeSpecificPrio(i);

hissQ[2] = 0;
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break;

case 0:

if(currentFloor == 4){
removeSpecificPrio(i);
hissQ[3] = 0;

}

break;

if(goingUp == 1){
switch(e) {
case 3:
if(currentFloor == 2){
removeSpecificPrio(i);

hissQ[1] = 0;

break;

case 5:
if(currentFloor == 3){
removeSpecificPrio(i);

hissQ[2] = 0;



break;

case 7:
if(currentFloor == 4){
removeSpecificPrio(i);

hissQ[3] = 0;

break;

case 8:

if(currentFloor == 5){

removeSpecificPrio(i);

hissQ[4] = 0;

break;

void hissUpdate(void) {
if(hissQ[0] == 1 && currentFloor > 1){

addToPrio(1);
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if(hissQ[1] == 1 && currentFloor > 2){

addToPrio(2);

if(hissQ[1] == 1 && currentFloor < 2){

addToPrio(3);

if(hissQ[2] == 1 && currentFloor > 3){

addToPrio(4);

if(hissQ[2] == 1 && currentFloor < 3){

addToPrio(5);

if(hissQ[3] == 1 && currentFloor > 4){

addToPrio(6);

if(hissQ[3] == 1 && currentFloor < 4){

addToPrio(7);

if(hissQ[4] == 1 && currentFloor < 5){
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addToPrio(8);



