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Povzetek

V. nal ogi j e predstavljena idejna reSitev (mode!
Zel ezni Ske perone. Ko sem pred c¢asom v Ljubljan
kateri vlak prihaja na kateri peron, se mi je porodila idejd, i bi bilo izvedljivo
»sortirnikc«, ki bi usmerj al vliake na perone. To
ukvarjam z mal i mi Zel ezni cami (modulna Zeleznic
samosbj en modul , ki delwuje na podlagi racunalni sSke

Na podlagi teh sem preveril svojo hipotezo. Hipoteza se je potrdila.



Cilj naloge faziskovalna hipoteza

V raziskovalni nalogiomp o s k u s i | prikazatiomaspéa&ga dakzovidjpaa,]
postajiz upor ab o.Zapolrabemodetaibdmauporabil enostavno krmijeluino Mega, pri

pravemv | aku bi bilo zagotovo potrebno izbrat.i drug
empi ri ¢ n oprotofipa in estimdjemav oCe bodo rezultat pomehedaa na m
|l ahko raéamoadlenink razvrsSca vliake na perone. Z u

implementacija v realnem svetu.



1 Uvod

Ze odkar pomni m, semad meél evzerii kom. fTawdcdii naai moj &g
»zastrupljen« s tem in da je uspesSno to prenesel
odkrivanjem ZelezniSkih C¢arov naucil dosti o mod
Takoi mam doma bogato zbirko Z2eleznice v HO merilu
mentorjem dorekla, kaj bo potrebno storiti in narediti. Za potrebe nalogezsweentorjemizdelala

nadpovprec¢no velik modul, na ik a telektramiko inbtestwada n ar e d

hipotezo.

M® M az2Rdz yl OSt ST yAOol

Ljubitelji mal i h Zeleznic so obic¢ajno rezervira
postavil i s o Maket&, kljubdemi, dd jeevzammeruel:87, zahteva veliko prostora, takoj
ko Zeli 8§ naredit.i kaj vec¢ kot samo krog, po kate

Slikal:primer-2 ay 2 @ T 3INIRya2 1tFairséysS YF1Sa4$

Obi ¢ajno j e pr oslulwteliizmislio.h medunoZ elad onismo si Gre za gr
| ahko r ec¢ e mopodtelihdmoduih)lojrearmese gradnja i zvajha po v
katere se morajo drzati vTako vsél ljabitdlj izdela hekag svojimo d u |
moduloyy, ki jih |l ahko odpelje na sr @rédejanske zaaztlelavopr i r e
namenske »mize«, katere potem zdruZujemo skupaj
SVoj mo d u | prikljuci Zrapeaeni snatdebgaambakherayekt
mogel imetj predvsem pa je stopnja realizma precej Ve
krogu.



Slika2: primer modula dimenzije 50cm x 120cm

Modul e obi Cajles asetogygwei masiizen | es, za povrSine
razlié¢nih debelin. Na vrhu tipicéno pokrijemo s 3
ravnine v neravnine (teren makete).

1. 2 Testni modul

Kot sem Ze omeni kpvaémezaapoigeebedrdanilsdal j i mo
Siroko Zelezni ko postajo. Tako je na modul u en
peronov.
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Kadar se nacrtuje modelno zeleznico, se vedno pl

ro¢no, danes imamo na upor abo r aZauisaadsam tpdadil ( CAD)
orodje RailRoad profession&l.1.1 Orodje podpira tire vseh znanih proizvajalcev. Kakor je shema

nari sana v orodj u, tako bo tudi v praksi. Naj v e
obli kovanju | ahko pojavijo zgol] nekmg!l miitlii.meGe
spojitev dveh tirov manjka recimo 5 mm, bi prisi
Z orodieml ahko si mul iram zien ov enC@dstasmCtencsprentenim cefoten
koncept,5e pred sami mOmdgk spomdii mraonogoc€a tudiini zpi s
porablienega materiala, zr acuna ceno »projekta« in se poveze



2 Testni modul

Po izdelanem nac¢rtu sem se | otil gemsednarglpoigratUpor ab
S§e s posipom proge.

Slikad:primer-ii SadyA Y2Rdz £ LI23f SR @1 R2f O

Pri gradnji sem mor al upor abitieled letiikioBrmiimke kr et r
Arduinos em spoznal pri i zbirnem predmetu Roboti ka \
programiranja.

Mehani zem kr et ni c Nelaterzppizvajflaporablige serwo mot@rzdrugpézgad .
elektromagnet, ki prestavlja kretnico. V mojepnimeru gre za elektromagneKretnice imajo tri
prikljucne i peo.l ,Smednijs&rjag ni¥ ma pa prekl apljamo:
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Slikab: pogon kretnice

Na modul u je torej sedem peparebajedvadmitainagiznieda. Kdkkr et ni
bom v nadaljevanju prikljucd¢dil 8e semaforje, potr

Proti koncu vs ak e tRaenzgore ki zaana prisomostrviakas éodef pptrebujem vsaj
sedem vhodov.

Pripepgl edu 3Stevila vhodovArduino Unazne bodustneznasizbina, kergneat o v i |
premaj hno Stevilo vhodov i AduingMegadov. Zato sem mo
Ker pa je signal iz mikrokrmiinoiska EepenXxiglaa ks,mos en
roboti ki wuporabljali za krmiljenje elektromotorc
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Slika6: modulHY 2 a G A 6 T |

Tako bom A izhoda uporabil za krmiljenje kretnice, B pa za krmiljenje semaahgal A bo za
krmiljenjepreklop kretnice aktivenzad20 ms ( pul z), medtem ko bdoi zhod
tega Casa sem priSel s preizkusSanjem.

2.1LRS2y OAGISGABI 21 yI 6 ST yel

Kretnice in senzorje, ki sem jih vgradil proti Kk
tega sledila izdelava programa.
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Ravno tako sem ozna¢c¢i | kretnice z oznakami K1 do
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Potem sem izdelal tabelo vhodov in izhodov za kretnice, semaforje in senzorje. Na pothbgide

sem zacel i zdel ovati progr am. Pri programiraniju
i zkusSenj za izdellazhmhodel na nkgat progriamas naf orj e
naprej (robna stran Arduina Mega).

Slika7: Arduino MegasH2 A GA6 1A @ ylFadl alyadz
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§t i : h-bridge | opis

22 kretnica 1
23

#1
24 semafor 1
25
26 kretnica 2
27

#2
28 semafor 2
29
30 kretnica 3
31

#3
32 semafor 3
33
34 kretnica 4
35

#4
36 semafor 4
37
38 kretnica 5
39

#5
40 semafor 5
41
42 kretnica 6
43

#6
44 semafor 6
45

Slika8: tabela priklopov narduino

2. 2 Priklop kretnican semaforja

Najprej sem moral testirati krmiljenje kretnice. Namtb st i € e k
napaj anju

prekl opa.

Pri

10

12V

12 V napajanje kretnice in
semaforja

S

e
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Na drugi izhod mosticka pa pride prikljuden par
da po dveh Zicah |l ahko krmilim dve |l uci . Gre za
bela. Zaradi krethnic morabiiapaj anj e 12V, kar pomeni, je potre
diodah. Uporabil sem upor 1k ohm.

Tako potremagemCEest H

2. 3 Priklop senzorjev

Za preverjanje ali je vliak na pe,kiqaznpjodrbriapate sem
cm razdalje. Naj pr ej sem i mel namen uporabiti k
veli kosti n e k a k g vsekakorpajifi bomaporalil zansamo ¢esticahjseh sedem

senzorjevbom namestil innjihove izhodep r i k4kjout ¢ is 0 0 z n-a&vhaue Al pleA7.0AQ |
sem namenoma izpustil.

Slika9: Pololu senza&P2Y0D805Z0F

Slikal0: Arduino IR senzor za testiranje
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3 Programski del
Za | azj e r drablienje prablenpaesem shnarisal diagram potetkapot em pa sem
izdelavo programa.

y

postavi kretnice

postavi semaforje

v

parkiraj viak

casovni

Na zacetku, predno vliak pripelje na sam modul , ¢
zasedenost. peronov. Pri model u sem predpostavi
dol Zino peronogse 8SpasBsegevsembed oev Preverim celo

perona, semafor ne spusti vlaka napreforej se mora viak odpeljati nazaj. V primeru, da je prost

peron, se najprej postavijo kretni ceakdapelijgpnhar on a,
dodeljeni peron, enzor na peronu zazna njegovo prisotnost. Ob naslednjem branju senzorjev bo
senzor dal stanje »zasedeno«.
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3. 1 Glavndeliprogramske kode
Ker problemati ka uporablja veliko »rzahodiolve im v ho
posamezne dele programB.r i programiranju mi brez mentorjeve

int preveri () {
int zacasna=-1;
for (int peron=1; peron<8; peron++) {
if (tabela[peron] == 0) {
zacasna = peron;
break;

}

return zacasna;

Slikall: funkcija preveri

V funkcijipreveripreberem vrednosti iz tabelabelaod 1 do 7. Takoj, ko nal e
izstopimi z zanke i n —tomeil Ba epkodtlprasivanpsw Bpeemenljivkdabela
je deklarirana globalne torej jo vidijo vse funkcije v programu.

volid beri senzorje() {
tabela[l]=digitalRead (Al

tabela[2]=digitalRead(A2);
tabela[3]=digitalRead(A3);

)

] )

] )
tabelal[4]=digitalRead (R4);

] )

] )

] )

tabela[5]=digitalRead(A5);
tabelalé]l=digitalRead (A6);

r

tabelal[7]=digitalRead (A7

Slikal2: funkcija za branje senzorjev

V vsako polje tabele preberestanje senzorja, 0 ali 1.
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void kretnica(int ID kretnica, int smer) { void semafor (int ID semafor, int luc) {

// ID kretnica - 5t. kretnice // id semafor - 5t. semaforia
// smer: O-naravnost l-odcep // luc: O-rdeca 1-bela(Go GO GO!)
// impulz: 200ms za preklop if (ID semafor —— 1) {
int impulz = 200; X -
1f (luc == 0){
if (ID kretnica == 1) { /{r‘?leca ‘
if (smer = 0){ digitalWrite(24,HIGH) ;
digitalWrite (22, HIGH); digitalWrite (25, LOW) ;
delay (impulz); 1
digitalWwrite (22, LOW); else
} //bela
else { digitalWwrite (24, LOW) ;
digitalwrite (23, HIGH); digitalWrite (25,HIGH) ;
delay (impulz) ; }
digitalwrite (23, LOW); }
' ' if (ID semafor == 2) {
if (ID kretnica == 2){ if (lue == 0)f
i (smer == 0){ //rdeca
digitalWrite (26, HIGH); digitalWrite (28, HIGH) ;
delay (impulz) ; digitalwrite (29, LOW);
digitalWrite (26, LOW); 1
} else{
else { //bela
digitalwrite (27, HIGH); digitalWrite (28,LOW) ;
delay (impulz) ; digitalWrite (29, HIGH) ;
digitalwrite (27, LOW); }
}
1 }
Slika1dy T+ 6883081 ¥Fdzy ] Qéve) $ sdmaforjpIddnoi 1 1 NBlay A O

Za premik kretnic je potrebno podagtiodatek katera kretnica naj se premakne in smer. S smerjo

povemoalf e smer naravnost ali gre v o dsensfor(glejNliza podob
13. Tudi tu podam podatek kat er iVfankdjidakoozapremkj se p
kretnic kot semaforjaspa sem i z t abnea ek altreprael ipzohdoadtek ef e Kk aj pr
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vold setup() {

int temp=-1;
int casovni zamik = 3000;

cakaj na zacetni senzor(); //cakam na senzor A0 - prihajajoéi wvlak
beri senzorje(); //berem senzorje
temp = preveri(); //1ii¢em prvi prosti peron, dobim #t.perona
semafor all red(); //vse semaforje dam v rdefo lué
if (temp == 1) // &e je peron 1
//prvi percn je prost
kretnica(l,0); //postavim kretniceo naravnost
semafor(1l,1); //prizgem bel semafor
}
if (temp == 2){ //&e je prost peron 2
//drugi peron je prost
kretnica(l,1); //dam prvo kretnico v odcep
kretnica(2,1); //in tudi drugo v odcep
semafor(2,1); //priZzgem bel semafor
}
if (temp == 3){ //&e je prost peron 3
//tretji peron je prost
kretnica(l,1); // prva kretnica v odcep
kretnica(2,0); // druga naravnost
kretnica(3,1); // tretja v odcep
semafor (3,1); // priZgem bel kemafor
}
if (temp == 4){
//Cetrti peron je prost
kretnica(l,1); // prva kretnica v odcep
kretnica(2,0); // druga naravnost
kretnica(3,0); // tretja naravnost
kretnica(4,1); // &etrta v odcep
semafor (3,1); // priZgem bel semafor
}
Slika14dy T 1683817 3t gy S3al LINRIANF YI
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4 Ugotovitve
Zar adi obilice testov v Soli ni s Arduinapsrpi ekl jruodi ull az
dve kretnici in tri senzorje perenza testne potrebe.

SlikalsY Y2y 6y A &Syl 2NJ

Naredi | sem nekaj uspesSnih poskusov, ven@lear sem
vliaka nisem peljal ¢ dometus ech@ ok g rag a zmd roorj &, orbi nhaisl
pokazal o peron kot prost. Ce se je vliak wustavil

tako ni delovala prepoznava zasedenosti perona.

Problem detekcije vlaka bom moral narediti

drugRRreal.vsem bi bil o potrebn
Stevilo senzorjev ter na poaca
ugotavljanje dol Z2ine vl aka.

Drug problem, katerega bi izpostavil in ga moja
resitev ne predvideva, je d
i nformacijo o dobibpatrebho k ompo
izbrati ustrezen peron. Ker gre za modelno
Zeleznico, bi bil o merjenje
izvedljivo.
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V fazi testiranja sem prisel do zakljucka, da reé
delue. Nanoj em modul u bom v nadaljevanju to razvrs§c¢an
Vsekakor pa izvedba ni cCisto enostavna, kot e
(dol Zina vlaka ni pomembna) m oddr eoil bilo o/ eeblnein svetp o p o | n
potrebnih vecCcje Stevilo tipal in dodatni h varnos

kateri peron izbrati.

Ob uposStevanju predpos-dravwku nlad mk &5 klni poatzevzr &8 Cpantj red ij
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