#include <Wire.h>
 
void setup() {
  // Pines en modo salida
  pinMode(8, OUTPUT);
  pinMode(9, OUTPUT);
  pinMode(10, OUTPUT);
  pinMode(11, OUTPUT);
  
 
  // Unimos este dispositivo al bus I2C con direcciÃ³n 1
  Wire.begin(1);
 
  // Registramos el evento al recibir datos
  Wire.onReceive(receiveEvent);
 
  // Iniciamos el monitor serie para monitorear la comunicaciÃ³n
  Serial.begin(9600);
}
 
void loop() {
  delay(300);
}
 
// FunciÃ³n que se ejecuta siempre que se reciben datos del master
// siempre que en el master se ejecute la sentencia endTransmission
// recibirÃ¡ toda la informaciÃ³n que hayamos pasado a travÃ©s de la sentencia Wire.write
void receiveEvent(int howMany) {
 
  
  int estado = 0;

  // Si hay un byte disponible
  if (Wire.available() == 1)
  {
    estado = Wire.read();
    Serial.print("Estado ");
    Serial.println(estado);
  }
 
  // Activamos/desactivamos salida
  digitalWrite(8,estado);
  digitalWrite(9,estado);
  digitalWrite(10,estado);
  digitalWrite(11,estado);
}
#include <Wire.h>

const int PinTrig = 7;
const int PinEcho = 6;
const int PinTrig2 = 9;
const int PinEcho2 = 8;


// NÃºmero de muestras
const int numLecturas = 10;
const int permitidoA1 = 10;  //REGULAR
const int permitidoB1 = 10;  //REGULAR
const int permitidoA2 = 10;  //REGULAR
const int permitidoB2 = 10;  //REGULAR

float lecturas[numLecturas]; // Array para almacenar lecturas
float lecturas2[numLecturas]; // Array para almacenar lecturas
int lecturaActual = 0; // Lectura por la que vamos
float total = 0; // Total de las que llevamos
float total2 = 0;
float media = 0; // Media de las medidas
float media2 = 0;
bool primeraMedia = false; // Para saber que ya hemos calculado por lo menos una

byte estado = 0; // variable para pasar al arduino esclavo

void setup()
{
  // Iniciamos el monitor serie para mostrar el resultado
  Serial.begin(9600);
  // Ponemos el pin Trig en modo salida
  pinMode(PinTrig, OUTPUT);
  pinMode(PinTrig2, OUTPUT);
  // Ponemos el pin Echo en modo entrada
  pinMode(PinEcho, INPUT);
  pinMode(PinEcho2, INPUT);

  Wire.begin(); // unimos el arduino al bus i2c


  // Inicializamos el array
  for (int i = 0; i < numLecturas; i++)
  {
    lecturas[i] = 0;
  }
  for (int i = 0; i < numLecturas; i++)
  {
    lecturas2[i] = 0;
  }


}



void loop()
{
  // Eliminamos la Ãºltima medida
  total = total - lecturas[lecturaActual];
  total2 = total2 - lecturas2[lecturaActual];

  // Almacenamos la distancia en el array
  lecturas[lecturaActual] = calcularDistancia(PinEcho, PinTrig);
  lecturas2[lecturaActual] = calcularDistancia(PinTrig2, PinEcho2);

  // AÃ±adimos la lectura al total
  total = total + lecturas[lecturaActual];
  total2 = total2 + lecturas2[lecturaActual];

  // Avanzamos a la siguiente posiciÃ³n del array
  lecturaActual = lecturaActual + 1;

  if (lecturaActual >= numLecturas)
  {
    primeraMedia = true;
    lecturaActual = 0;
  }

  // Calculamos la media
  media = total / numLecturas;
  media2 = total2 / numLecturas;
  // Solo mostramos si hemso calculado por lo menos una media
  if (primeraMedia)
  {
    Serial.print("media 1:");
    Serial.print(media);
    Serial.println("cm");
    Serial.print("media 2:");
    Serial.print(media2);
    Serial.println("cm");
  }

  delay(500);

  if (media2 < permitidoA1) {

    //rellenar con bomba de agua
    estado = 1 ;
    transmitir(estado);
    
  

  } if (media2 > permitidoB1) {
    //parar bomba de agua
    estado = 0 ;
    transmitir(estado);
  }

  if (media > permitidoA2) {
    Serial.print(" Se va a rebalsar ");
    //enviar mensaje
  } if (media < permitidoB2) {
    // mensaje se necesita rebastecer
  }
}


void transmitir (byte est){

  // Comenzamos la transmisiÃ³n al otro arduino
    Wire.beginTransmission(1);
    // Enviamos un byte, L pondrÃ¡ en estado bajo y H en estado alto
    Wire.write(estado);
    // Paramos la transmisiÃ³n
    Wire.endTransmission();
    // Esperamos 0.5 segundo
    delay(500);
  
  }

//
//
//metodo que calcula la distancia
//
//

float calcularDistancia(int echo, int triger) {

  iniciarTrigger(triger);

  // La funciÃ³n pulseIn obtiene el tiempo que tarda en cambiar entre estados, en este caso a HIGH
  unsigned long tiempo = pulseIn(echo, HIGH);

  // Obtenemos la distancia en cm, hay que convertir el tiempo en segudos
  float distancia = tiempo / 59;
  return distancia;

}

//
// MÃ©todo que inicia la secuencia del Trigger para comenzar a medir
//
void iniciarTrigger(int trig)
{
  // Ponemos el Triiger en estado bajo y esperamos 2 ms
  digitalWrite(trig, LOW);
  delayMicroseconds(2);

  // Ponemos el pin Trigger a estado alto y esperamos 10 ms
  digitalWrite(trig, HIGH);
  delayMicroseconds(10);

  // Comenzamos poniendo el pin Trigger en estado bajo
  digitalWrite(trig, LOW);
}
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