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POVZETEK

V raziskovalni nalogi sva predstavila enostaven in poceni nadzor zelezniskega prehoda s
pomocjo krmilnika Alpha XL. Ta vkljucuje tudi raziskavo krmilnika

Mitsubishi Alpha Controller. K raziskovanju naju je spodbudila zelja po dodatnem

prakticnem znanju s podro¢ja elektrotehnike in izdelovanja raziskovalne naloge. Danes je

Se veliko neurejenih in nezavarovanih zelezniskih prehodov, ki so lahko tudi smrtno nevarni za
vse udelezence v prometu. Za reSitev tega problema, smo predlagali zavarovani zelezniski
prehod. Nadzor bi lahko uporabili na vseh nezavarovanih zelezniskih prehodih.
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Nadzor Zelezniskega prehoda

1. UVOD

Zavarovan zelezniski prehod je prakti¢na stvar. Nadzor lahko izvajamo na ve¢ nacinov,

najbolj prakticen pa je nadzor z zapornicami. Zapornice na prehodu bi se avtomatsko zapirale in
odpirale na podlagi prihoda in odhoda vlaka. Nadzor je primeren za vse vrste prehodov. Z
zavarovanim zZelezniskim prehodom, bi omogo¢ili ve¢jo varnost, saj bi nevestne voznike k
nevarnosti opozarjala zapornica, ter hkrati ustrezna signalizacija. Svetlobna signalizacija, bi
voznika opozarjala na nevarnost, Se preden bi zapeljal na nevaren prehod. Utripanje rdecih luci

bi pomenilo, da je Zelezniski prehod zaprt, saj se pricakuje vlak.

1.1 TEZE

* S krmilnikom Alpha XL lahko poceni realiziramo nadzor ZelezniSkega prehoda.
* Zapornica se po doloc¢enem casu (npr. 3 s) odpre.

* Ustrezna namestitev stikal vpliva na uspesno zaznavanje prihajajocega vlaka.

* Zapiranje zapornic s pomocjo krmilnika ALPHA.

» Samodejno odpiranje vrat po dolo¢enem casu.

* Programiranje krmilnika

1.2 OPIS RAZISKOVALNIH METOD

Preden smo se lotili izdelovanja makete, smo dodobra spoznali krmilnik Alpha XL in
program Mitsubishi Alpha Controller, v katerem smo napisali program in ga vnesli v
krmilnik. Namesto vezja za menjavanje polaritete servo motorja pa smo s pomoc¢ja izhodov na
krmilniku Alpha zamenjali polariteto in s tem omogocili spusanje in dvigovanje zapornice.
Sestavljeno vezje smo prikljucili na napajanje in opravili meritve. Pri

meritvah smo uporabili univerzalni multimeter. Ohisje makete smo naredili iz

smrekovega in ultra lesa. Za preizkus programa smo uporabili moZnost simuliranja, ki ga
omogoca program. V simulaciji smo opazovali, kaj se dogaja na izhodu, ¢e po pravilnem
vrstnem redu spreminjamo vhodne spremenljivke. Program smo nato prenesli na krmilnik
Alpha XL, povezali z maketo ter preko racunalnika izvajali monitoring in opazovali

delovanje makete.
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2. OP1S DELOVANJA

2.1 Nadzor zelezniSkega prehoda z Alpho XL

S prihodom vlaka se aktivira stikalo 1, ki je zasnovano tako, da ob prehodu vlaka poslje signale v
krmilnik Alpha. Krmilnik Alpha tako zazna prihod vlak, s Cimer sprozi nadaljne delovanje
programa. Program avtomatsko aktivira delovanje motorja, ki zacne spuscati zapornice. Hkrati
zacne delovati svetlovna signalizacija, ki udelezence v prometu opozarja na prihajajoc¢o
nevarnost. Signalizacija traja tako dolgo, dokler ne odpelje vlak ¢ez stikalo 2, ki povzroci nov
signal krmilniku Alpha. Ta signal krmilniku sporoci , da vlak ne povzroc¢a vec nevarnosti za
voznike, zato se lahko zapornica dvigne. To program stori tako, da preko drugega izhoda
zamenja polariteto motorcka. S tem povzro¢i, da se zapornica dvigne. Ko zapornica zavzame
primarno lego, se ssvetlobna signalizacija samodejno izklopi, in s tem sporo¢i udelezencem v

prometu, da je Zelezniski prehod varen.

3. OSREDNJI DEL NALOGE

3.1 Predstavitev rezultatov raziskovanja
V sklopu prakti¢ne izvedbe zelezniSkega prehoda sva izdelala maketo zeleznisSkega prehoda in v

njo vstavila dve stikali, servo motorc¢ek in vlakec.
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3.2 Podoba makete
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3.3 Servo motorja

Motor deluje na napetosti 12V, krmiljen pa je s krmilnikom ALPHA. Obi¢ajno servo motorje
krmilimo z pulzi. Temu smo se izognili tako, da smo enosmerno

napetost zvezali neposredno na elektro motor, krmilno vezje servo motorja pa smo

odstranili. TeZzavo pri menjavanju vrtenja smeri servo motorja smo resili z

menjavo polaritete servo motorju. Servo motor je namenjen za

12V enosmerne napetosti, vendar smo zaradi njegove moci in prevelikih obratov s

preizkuSanjem zmanjSali napetost na 2,5 V.

3.4 Krmilnik ALPHA

3.4.1 Uporaba
Serija ALPHA je bila narejena za uporabo v razli¢nih aplikacijah avtomatike, npr.
osvetljevanje, klimatizacija, krmiljenje vrat in vhodov, za alarmne naprave, rastlinjake,

ventilacije itd. Krmilnik lahko programiramo direktno z logi¢nimi funkcijami, ki jih vnasamo
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ro¢no s pomodjo tipk, ali pa s programskim paketom AL-PCS/WIN-E.
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3.4.3 Direktno programiranje
Krmilniki ALPHA uporabljajo zelo enostavno metodo programiranja, to je programiranje s

funkcijskimi bloki. Lahko jih programiramo kar direktno s pomo¢jo tipk ki so na krmilniku.
Problem razbijemo na manjSe enote, ki jih predstavimo s funkcijskimi bloki in poveZzemo med
sabo. Zaradi lazjega programiranja so funkcijski bloki Ze predprogramirani, lahko pa
sestavimo tudi lastne funkcije. Obstaja 16 standardnih in 6 logi¢nih funkcijskih blokov. Okno

v katerem piSemo program se imenuje osnova diagrama funkcijskih blokov (FBD base).

3.4.4 Programiranje s pomoc¢jo programskega paketa AL-PCS/WIN-E
Programski paket AL-PCS/WIN-E je orodje za programiranje krmilnikov ALPHA v obliki
funkcijskih blokov. Vizualna narava programa nam omogoca laZjo predstavo pri

programiranju. Funkcijski bloki, ki jih uporabljamo za programiranje, obdelujejo informacije
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iz vhoda ter informacije iz drugih izvorov ter krmilijo izhode sistema. VVhodi in izhodi lahko
imajo stanje 0 (OFF) ali 1 (ON).

3.4.4.1 Osnova diagrama funkcijskih blokov

Oskrbi nas z ravnino, kamor vnasamo funkcijske bloke (objekte) oziroma delamo

program za krmilnik ALPHA. Na levi strani ravnine so vhodi, v njih vnaS8amo vhodne
funkecijske bloke, na desni strani pa so izhodi kamor vnaSamo izhodne funkcijske bloke, vmes
pa so navadni funkcijski bloki. Vhodno/izhodni funkcijski bloki predstavljajo vhodno/izhodne
signale. Funkcijske bloke povezemo v celoto s povezavami in tako dobimo zelen program.
Funkcijam lahko nastavljamo razli¢ne parametre z dvojim klikom na blok. Analogni

vhodi/izhodi so oznaceni z zeleno barvo.
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Simulacijo lahko izvajamo brez prikljucenega krmilnika, pri ¢emer lahko spreminjamo stanja

vhodnih signalov s klikom na vhodne funkcijske bloke. To nam omogoca lazji prikaz
delovanja programa. Pri povezavi s krmilnikom pa lahko vanj nalozimo program in nanj
priklju¢imo razli¢ne naprave ter preizkusimo delovanje programa. Iz krmilnika lahko

razberemo tudi podatke, ki nam jih posilja.
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3.4.4.2 Nadzor krmilnika s shemo sistema in monitorskim rezimom

To je preprosto okno za risanje, ki pa je zelo uporabno saj nam daje grafi¢en pogled na
vhodno/izhodne naprave, ki so prikljucene na krmilnik, s tem pa nam omogoci lazje
razumevanje programa. Seveda lahko simulacijo izvedemo tudi ¢e krmilnik ALPHA ni
priklju¢en. Sem vnasamo funkcijske bloke, ki pa nimajo ne vhodov in izhodov ampak sluzijo

za nastavitev parametrov in opazovanje stanj.

3.4.4.3 Predstavitev funkcijskih blokov
Funkcijske bloke vstavljamo v FBD ravnino in s tem izdelujemo nov program ki smo si ga

zamislili. Najprej pa moramo vedeti kaj predstavlja oziroma ¢emu sluzi dolo¢en funkcijski

blok.

3.4.4.3.1 Logicni funkcijski bloki

Poznamo Sest logi¢nih funkcijskih blokov, ki lahko sprejmejo le digitalne signale. To so:

e AND (IN) e XOR (ekskluzivni ALI)
& =1
- -

e OR(ALI) e NAND (NE IN)

21
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* NOT1 (NE) e NOR (NE ALI)
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Logic¢ne tabele:
Logi¢na tabela AND Logic¢na tabela OR

el Ll b=l ]

I
0
1
0
1

n—-ﬂ-ﬂn-ﬂne

== S -
el = il =1 L
I—ll—ll—ll:::ll:l




Nadzor Zelezniskega prehoda

Logic¢na tabela NAND
I I O
0 0 1
0 1 1
1 0 1
1 1 0

3.5 Razprava

Logic¢na tabela XOR

tabela NOT

Logic¢na tabela NOR
I I O
0 0 1
0 1 0
1 0 0
1 1 0
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V raziskovalni nalogi sem si zastavil dolocene teze, ki sem jih s pomocjo poskusa skusal

dokazati. Na modelu prehoda sva namestila stikala, tam kjer je predviden prihod vlaka.

Na teh mestih stikala zaznajo gibanje. Ugotovila sva tudi, da stikalo ob zaznavi gibanja poSilja
signale do ALPHA krmilnika, ki preko

programa sproZi delovanje zapornice in signalizacije. V program sva vstavila ustrezne logicne

funkcijske bloke, ki so nujni za delovanje zapornice in svetolobne signalizacije. S pravilno izbiro

in namestitvijo blokov

sva omogocila delovanje sistema in tako potrdil svojo tezo o0 pomembnosti programskega

zapisa. Rezultat poskusa je bilo spus€anje zapornice in svetlobni signali, ki opozarjajo

udeleZence prometa na vlak , kar pa je tudi bistvo raziskovalne naloge.

Krmilnik Alpha da ukaz za dvig zapornice $ele, ko drugi senzor zazna, da se vlak oddaljuje od

zelezniSkega prehoda, lahko pa poljubno nastavimo zakasnitveni ¢as, po katerem

se zapornica dvigne. Z krmilnikom Alpha je realizacija nadzorovanega Zelezniskega prehoda

mogoca in poceni.
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6. ZAKLJUCEK

Cilj, ki smo si ga zastavili na zacetku raziskovalne naloge, je bil dosezen in zakljucen. Pri
raziskovanju je prislo do nekaj tezav, ki pa smo jih s pomoc¢jo mentorjev uspesno

odpravili. Ob raziskavi smo prisli do novih predlogov, ki bi jih lahko dodali k nalogi in s

tem izboljsali kon¢ni izdelek, vendar smo pri bili omejeni s ¢asom in kljub zanimivim
predlogom se moramo odpovedati novim raziskavam. Zanimive predloge bomo prenesli

na naslednjo generacijo. Bodoci elektroniki bodo lahko nadaljevali z nasim delom in se
sooc¢ili z novimi problemi v iskanju resitve.

Eden izmed nasih predlogov za razsiritev raziskovalne naloge je, da bi dodala dodatno
zapornico, s pomocjo katere bi lahko nadzorovali Se nasprotni vozni pas.

Drug predlog pa je, da bi uvedli sireno, ki bi opozarjala na prihod vlaka. Tukaj se nam ponuja
tudi moznost za fizi¢no blokado pre¢akanja zelezniSkega prehoda ob nevarnosti, vendar bi bilo to

tezko izvesti v praksi, saj gre za precej velike stroske.
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