Zawsze w swojej kolejce chcialem zastoso-
waé¢ DCC (Digital Control Comand). Jednak
kupno takiego systemu lub nawet samodziel-
na jego budowa nie jest dla mnie ekonomicz-
nie uzasadniona. Mam tylko dwie kolejki na
makiecie. W koncu, kiedy poznatem swoje
mozliwosci w pisaniu prostych programow,
stwierdzitem, Zze zaprojektowanie i samo-
dzielne wykonanie cho¢by prostej hybrydy
zasilacza i dekodera DCC stato si¢ real-
ne. Budowa prezentowanego przeze mnie
zasilacza nie wykracza poza podstawowe
umiejetnosci nawet raczkujacego elektronika.
Wystarczy, ze umie czyta¢ schemat i trzymac
prawidtowo lutownicg w rece. Jak si¢ okazuje
w praktyce, zaprogramowanie mikroproceso-
ra takze jest bardzo proste.

W Internecie spotkatem niewiele podobnych
ukfadow 1 opiséw, na ktérych moglbym sig
wzorowa¢. Wszystkie byly oparte na analogo-
wych generatorach PWM. Staralem sig, czytajac

cesor ze stabilizatorem i kwarcem. Tranzystor
MOSFET T2 do regulacji napigcia i przekaz-
nik REL1 do zmiany biegunowosci napigcia
na wyjéciu. Diodg D6 dodatem asekuracyjnie,
mozna jej nie lutowa¢, gdyz MOSFET-y maja
diodg w swojej strukturze. Do zmiany kierun-
ku jazdy nie uzylem mostka H, tylko dwuobo-
wodowego przetacznego przekaznika (stary
poczciwy MT12, ale w prezentowanym mode-
lu dla estetyki wstawitem RM82). Do regulacji
predkosci stuzy jeden MOSFET z kanatem N,
wydtubany z uszkodzonej zarowki energoo-
szczgdnej. Doskonatym Zrodlem, by pozyskac
takie tranzystory, sa takze przetwornice i zasi-
lacze impulsowe, cho¢ nie wszystkie.

Kolejnym elementem jest typowy wyswietlacz
LCD 16x2, no i kilka przyciskow. Do testow
i do symulacji zdarzen z makiety (rysu-
nek 2) uzytem starych isostatow. Natomiast
docelowo w makiecie powinny pracowaé
kontaktrony. Superzréodiem do pozyskania

rozne fora tematyczne, wsrod

miniaturowych kontak-

elementow nadajq si¢ idealne do zamaskowa-
nia w torowiskach. Potencjometr, stabilizator,
kondensatory i mostek prostowniczy pocho-
dza z jakiego$ starego, uszkodzonego moni-
tora. Koszt procka, kwarcu i wyswietlacza
to okoto 25zt. Obudowa, jaka jest pod rgka.
Kiedy$ uzywalem nawet mydelniczek.

Uklad mozemy zasili¢ z czego§ co mamy
pod reka i da nam okoto 12...16V, a pozwoli
si¢ obciazy¢ do 1,5-2A. Moze to by¢ trans-
formator czy jaki§ inny zasilacz ze stalym
napigciem, poniewaz wbudowany w moim
zasilaczu prostownik pozwala na zasilanie
byle czym bez koniecznosci kontrolowania
biegunowosci.

Zmiana napigcia wyjsciowego w moim
modelu opiera si¢ na generatorze PWM i
tranzystorze MOSFET T2. Aby to uruchomié,
zrobitem ,,doktorat”. Wszystko jest proste do
momentu, dopdki stosuje si¢ typowe aplikacje
i gotowe rozwiazania. Ja ambitnie chcialem
ptynnie regulowac czgstotliwo$é pracy moje-

x
betkotu 1 zarozumialstwa g (] %, g, q "zJ, trondw sa stare, masyw- go generatora. Niestety, nie udato mi sig.
znalez¢ maksymalnie wiele g & g 3 g ne klawiatury uzywane Moze w kolejnych wersjach. W tym przy-
wskazowek. Zastanawiatlem (3 §N %N E"‘ %"‘ w pierwszych kompu- padku jest ona stala i wynosi okoto 23kHz
si¢ nad sterowaniem analo- N terach i starych kalku- przy prescalerze ustawionym na 1. Tylko
gowym, ale uwazam, ze ta me.:;x latorach.  Niewielkie dlatego, ze przy ustawionym na 8, czgsto-
droga bytaby trochg uciazliwa, Vweena? rozmiary rurek tych tliwo$¢ pracy PWM wyniosta okoto 3kHz,
wigc zastosowalem procesor Rys. 2 Symulacja z makiety
ATmega8. Program napisatem
w poczciwym Bascomie, aby Rys. 1 Schemat ideowy zasilacza
udowodni¢ przy okazji, Ze jest u u2
: 7 D2|D1 c2
to doskonatle narzgdzie zarow- KK ._L:' _LRB N e
, . 5

no 4121 tych, ktorzy zaczynajg & T > s |5 Pm(;ggl‘l""fc%
swoja przygodg z elektronika, ~16v 100n (€ o |~ PB2(SS/0C1B)
L .. . ] PB1(OC1A)
jak i dla tych bardziej ,,dojrza- DSZSD4ZS = PBO(ICP)
tych”. Do uzycia wlasnie tego -—R6||—< 100 PD7(AIN1)
$rodowiska programowego nggh 7] vec P?:S::#:
dopingowal mnie jeden prze- € 8 | eno PD;‘,;‘;:,';’{:
czytany gdzie$ komentarz: 3. a1 © B
»Z€ programy powinni$my 233p ol = BEIOCAL 2708C2 DA (D)
tworzyé w $rodowisku, ktore H 3 2 | pespaaL1TOSC1)
najlepiej czujemy”. R4 20 | wee :gf((:ggzlggk\

10k % AREF PC3(ADC3)
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Jak wida¢ na rysunku 1, jest ool Sel) ey
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a wtedy styszatem cichy gwizd w silnikach
przy ruszaniu. Po dluzszej zabawie bylo to
bardzo meczace. Nie umialem zaprogra-

Sub Pomiar

Joy = Getadc(2)

If Joy >= 490 And Joy <= 510 Then ‘martwa strefa
Kier przod = 0

'nie chce tego obliczyc mnozy tylko przez 2
‘V_na_szynach = V_do_obliczen * 2,55

‘ale tak juz nie protestuje

mowaé regulowanego generatora, nawet
wprowadzajac timery w tryb CTC, bo z
chwila dopisania obstugi przerwan progra-

Ocr2 = V_na_szynach

V_na_szynach V_do_obliczen * 255
V_na_szynach = V_na_szynach / 100

Listing 1

mowych, przy prescalerze ustawionym na
1 lub 8, procesor nie dawat sobie z tym rady,
a zwalniajac, robil wrazenie uszkodzonego.
Jego reakcja wymuszata ustawienia prescalera
na 256, a tym samym nici z czgstotliwoscia
powyzej 700Hz, no i jej regulacji. Wigc znie-
chgcony i zrezygnowany ustawitem w koncu
Timer2 na state, jako typowy generator PWM
z prescalerem 1. Poniewaz jego przerwania
sa sprzgtowe, a nie programowe, pracuje w
takich warunkach bez wigkszych problemow.
Moze kto$ bardziej dos§wiadczony podzieli sig
swoimi uwagami i osiagnigciami w tym zakre-
sie. Jako 8-bitowy generator wymaga do regu-
lacji wypetnienia w zakresie od 0% do 100%,
zmiennej] COMPARE (Ocr2) typu BYTE, kto-
rej warto§¢ musi si¢ zmienia¢ 0-255. W moim
programie operuj¢ na zmiennych, ktore nie sa
wigksze niz 100 jako 100%, dlatego musiatem
wprowadzi¢ pewne przeliczenie widoczne na
listingu 1. To podajg jako rozwiazanie dla
tych, ktorzy szukaja oszczgdnosci w kodzie
podczas pisania ,,0pastych” programow.
BASCOM nie chcial mi przemnozy¢ zmien-
nej BYTE przez utamek, wymuszajac dekla-
racj¢ zmiennej jako zmiennoprzecinkowej,
ktora pochlaniata ogromna ilo$¢ pamigci, wige
zastosowatem inna metodg. Zrobilem prze-
liczenia na liczbach catkowitych, uzyskujac
zamierzony wynik jako iloczyn z utamkiem.
W tym wypadku zmienna byta typu WORD i
zaoszczedzonych kilka bajtéw pamigci.

Do zadawania predkosci sa dwa dostgpne
sposoby. Jeden z nich jest mozliwy dzigki
zadajnikowi opartemu na potencjometrze, a
drugi automatyczny, realizowany z sygnatow
pochodzacych z makiety, ktore réwnie dobrze
mozemy dobudowa¢ w formie przyciskow w
obudowie, oprdcz tych, ktore musimy wstawic
aby poruszac si¢ po programie. Ale po kolei.

Do regulacji predkosci pierwszym sposo-
bem wykorzystatem wbudowany w proceso-
rze przetwornik analogowo-cyfrowy (A/D),
ktory dokonuje pomiardw napigcia na suwaku
potencjometru. W napisanym przez siebie
programie opieralem si¢ o zmienne typu
BYTE, ktorych warto$ci nie osiagaty wigcej
niz 100. Jak juz wczesnie wspomniatem, jako

odniesienie jest poziom 100%. W ten sposob
latwo dopasowuje sig roézne wielkosci fizycz-
ne. Potencjometr mogtbym zasili¢ bezposred-
nio napigciem 5V, ale wartosci odczytane z
dziesigciobitowego przetwornika A/D osiaga-
lyby wartos¢ 0...1023 i trzeba by je przeliczac,
dzielac wynik przez jaka$ stata, co oznacza
kilka dodatkowych linijek kodu. Ja zrobilem
analogowy dzielnik napigcia, abym nie musiat
tego przelicza¢. Dzigki temu wynik pomiaru
to gotowa warto$¢ na potrzeby programu.
Poniewaz zatozylem, ze s$rodek potozenia
suwaka to bgdzie moje zero, a skrajne poto-
zenia beda odpowiadaty 100% predkosci w
obu kierunkach, wigc wartos¢, jaka musiatem
uzyska¢ z pomiaru przez przetwornik A/D
przy skrajnych potozeniach pokretta, to okoto
200 jednostek pomiarowych (po 100 dla
kazdego kierunku). Zgodnie z zaloZeniami na
dolutowanych opornikach powinna si¢ odkta-
da¢ warto$¢ okoto 800 ,,jednostek”, czyli po
400 dla kazdego. Tak wigc przez analogig i
proporcje dobratem oporniki: jesli np. mamy
pod reka potencjometr o wartosci 10kQ, to
oporniki w dzielniku powinny mie¢ wartos¢
po 20kQ kazdy. To sa rozwazania teoretyczne,
praktyka mowi, ze trzeba wlutowa¢ dwa opory
po 18kQ. Jesli natomiast mamy potencjometr
47kQ, to teoretycznie oporniki powinny mieé
warto$¢ po 94kQ, a praktycznie 86kQ.

We fragmencie listingu 2 widac¢, jak zrea-
lizowatem zadajnik predkosci. Aby program
wykrywal kierunek zadania, dokonatem
podziatu zmierzonego napigcia na strefy. Jak
juz wspomnialem, pelny zakres pomiarowy
przy 10-bitowym przetwarzaniu daje wynik
0...1023, wige przy podziale na polowg daje to
500 z groszami. Poniewaz w rzeczywistosci
bardzo trudno byloby ustawi¢ suwak doktad-
nie w polozeniu §rodkowym, wprowadzitem
programowo martwa strefg. W moim progra-
mie wynosi 20. Czyli wartosci od 490 do 510
uktad odczytuje jako predko$¢ réwna zeru.
Dopiero przekrgcenie suwaka w potencjome-
trze tak, by warto$¢ mierzona byta wigksza od
510 lub mniejsza od 490, wptywa na regulacje
predkos¢. Jak sig okazato przy testach, ta mar-
twa strefa wystarcza w zupetnosci.
Dodatkowo zmiennymi bitowymi
okreslitem kierunek zadania, bo od
tego miejsca potencjometr bedzie
zadawat predkos¢ w przod i w tyl,
kiedy przekrecimy gatka w prawo
lub w lewo od jego $rodka. O
ile z zadaniem predkosci do przo-
du, czyli warto$ciami mierzonymi
od 510 w gorg, nie ma wigksze-
go problemu, bo mozna je wprost

Kier_tyl = 0
Joy = 0
Else
If Joy > 510 Then
Joy = Joy - 510
Kier przod =1
Kier tyl = 0
Else
If Joy < 490then
Joy = 490 - Joy
Kier tyl =1
Kier_ przod = 0
End If
End If
End If
If Joy > 100 Then
Joy = 100
End If
Return

End Sub Listing 2

interpretowaé 1 wprowadza¢ do programu,
to zadanie predkosci w tyl zgodnie z ta idea
bedzie niewskazane, gdyz beda sig one zaczy-
naty od 490 i malaty w dot. Kolejka zaczgtaby
jazdg od wigkszej predkosci do mniejszej. Tak
wigc ,,odwrocitem” ten pomiar, odejmujac
od 500 zmierzona warto$¢ z A/D, uzyskujac
w ten sposob odpowiedni przyrost zadania
predkosci w druga strong. Dzigki tym zabie-
gom uzyskalem zamierzony diagram mojego
zadajnika w przod i w tyl.

Drugim sposobem zadawania predko-
$ci jest jazda automatyczna, czyli skokowa,
zalezna od sygnatow pochodzacych z makiety
wymuszanych za pomoca wbudowanych np.:
kontaktronéw lub innych stykéow, usytuowa-
nych w torowisku. Ale moze ona by¢ reali-
zowana rowniez z dodatkowych przyciskow
dobudowanych w pulpicie. Aby zrealizowaé
ten sposob jazdy, przyjatem kilka predkosci
jako punkt wyjscia dla tego rozwiazania.
Pierwsza z nich jest predko$¢ maksymalna
i dotyczy ona takze sterowania rgcznego. Z
chwila wymuszenia tej predkosci przyciskiem
lub kontaktronem z makiety, kolejka bedzie si¢
rozpedzata do tej wlasnie wartosci, zgodnie z
zaprogramowanym przyspieszeniem, na ktore
réwniez mozemy wplynaé. O tym pdznie;j.
Kolejng zmienna jest predkos$¢ przejazdowa.
Moze ona by¢ rowna predkosci maksymalne;,
ale wigksza od niej nie bedzie, bo ogranicza
to program. Ta predko$¢ wprowadza wigksze
urozmaicenie i przetamuje monotoni¢ pod-
czas jazdy kolejki po makiecie.

Nastgpnie pomys$latem o dojazdach do
roznych punktow przystankowych, w ktorych
kolejka musi si¢ zatrzyma¢ i zastosowatem
predkosé, ktora nazwatem ,,wleczng”. Musi
si¢ to odby¢ tak, aby maksymalnie przyblizy¢
realno$¢ poruszania si¢ sktadu, a jednoczesnie
ograniczy¢ karkotomne przeliczania odlegtosci
od punktu zwalniania do punktu zatrzymania i
ciagtemu dobieraniu miejsca zabudowy kontak-
tronéw na makiecie. Dopisatem jeszcze proce-
durg dla zmiany kierunku jazdy. Z chwila jego
wymuszenia nastapi zmiana kierunku jazdy z
jednoczesnym zwalnianiem do predkosci zero
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diody sterownicze.
Tenprzyktad poka-

zuje, ze kolejka
moze poruszaé si¢
po torze zamknig-
tym, nie musi to
by¢ wcale petla.

Al

Rys. 3 Przykiady zastosowania Sst\; —>V prejzd  te przyktady zain-
- - ——p V_wleczna P
symulacji automatycznej ST — S siop spiruja przysztych

jazdy z sygnatéw
pochodzacych z makiety:

a) dojazd do peronu Legenda:

o SW - sygnat predkosci wi
o ST - sygnat STOP
o SK - sygnat zmiany kierui
E== K1 - kolejka nr_1
E=S K2- kolejka nr_2
o 51,52 - styk pomocniczy

i oczekiwaniem na kolejny
sygnal zadania predkosci.
Oczywiscie jeszcze przy-
cisk STOP, bo jakze ina-
czej.

Na rysunkach 3a,b,c podalem kilka
przyktadéw zastosowania symulacji automa-
tycznej jazdy z sygnatéw pochodzacych z
makiety. Dodam, ze moj zasilacz zasila tylko
kolejki. Do sterowania zwrotnicami i innym
osprzgtem jest wymagany inny, dodatkowy
zasilacz do tego przeznaczony. Do jednoczes-
nego podawania kilku sygnatow z jednego
punktu, czyli do kolejki i zwrotnic jedno-
czesnie, nalezy zastosowa¢ przekazniki jako
galwaniczna izolacjg, aby nie robi¢ jakich-
kolwiek zaktocen lub zwaré. W przyktadach
oprocz schematycznego torowiska i przykta-
dow zabudowania czujnikéw — kontaktronow,
zamiesécitem wykresy predkosci w funkcji
drogi dla lepszego zobrazowania poruszajacej
si¢ kolejki. W pierwszym przypadku pokaza-
tem dojazd do peronu jako jedno z najprost-
szych zastosowan. Zasilacz dostaje kolejno
komendy zwalniania i kolejka wjezdza na
peron z minimalna predkoscia, ktora nazwa-
tem ,wleczng”, aby po komendzie STOP,
zatrzyma¢ si¢ na bardzo krotkim odcinku.
W nastgpnym przyktadzie pokazatem ruch
wahadlowy dwoch kolejek, wykorzystujac
dwa tory przy peronie jako izolowane odcin-
ki, zwierane lub rozwierane przez zwrotnice
(takie posiadam na makiecie). Jedna kolejka
,oczekuje” na wjazd pierwszej, poniewaz nie
dostaje napigcia. Ta bedaca w ruchu zatrzy-
muje si¢ W wyznaczonym punkcie i w ostat-
nim momencie zmienia polozenie zwrotnic
izolujac swoje torowisko, jednoczesnie wyda-
jac do zasilacza komendg przyspieszenia.
Lecz to polecenie wykonuje juz ta druga, jako
ze jej tor jest pod napigciem. W nastgpnym
przykladzie pokazalem mozliwo$¢ jazdy tam
i z powrotem. Kolejka realizuje zwalnianie,
poniewaz zbliza si¢ do kozla oporowego.
Przed zatrzymaniem zasilacz dostaje komen-
d¢ zmiany kierunku jazdy z jednoczesnym
zadaniem predkosci ,,wlecznej”, czyli po
zatrzymaniu w wyznaczonym miejscu odcze-
ka kilka sekund i bedzie realizowata jazdg z
powrotem. Tu pokazatem kombinowane pota-
czenia komend do zasilacza poprzez zwykle

potaczenie do zasilacza

o SM - sygnat predko$ci maksymalnej
o SP - sygnat predkosci przejazdowej

K2 s-r: :sz zale?y od poloZenla zwrotnlc

punkty zabudowy kontaktronéw
—~=
~—<__ ) . odleglost miadzy S1 i SP oraz S21 SP
- .. zolowany odcinek dobrat doswladczalnle w zaleznosdl
TS - od predkoscl
N ~Ix-o
N -7 T-<I--STs

WSW_ 7 1or.1 PERON T o~
! TR @ " | iowanie TORU-! Iub TORU-2
|
|

s Mam nadzieje, Ze

modelarzy.
Jak bedzie sig |

wleczna L _ .
rozwijata ,.eduka- L
cja” mojego zasi- st P1 ®
lecznej  Jacza, zalezy juz Vee
nku tylko od opinii P Stop
moich kolegow, | 2 P2 B V_wleczna
ktorzy testuja ,521 — > V_przejazd
7. r~-q-——"~""~"~"~"~"~"~~—=—-—-—-—--- q
moj uktad Iub od | P1 |
Czytelnikoéw zaintereso- | o B wemwe Gnd
Wanych tym projektem. : — b Wlwo : potaczenie do zasilacza
Tyle na temat zadawania | > o |
dkosci | do elekiromagneséw zwrotnic . Rys. 3b Ruch wahadiowy
predkoscl. L ke - dwoéch kolejek
Kolejnym  najwaz- 2 obwodéw p h makiety
niejszym pOdprOgramem oba kontaktrony zabudowane

zasilacza jest algorytm jazdy. W

blisko siebie

miejsce zatrzymania kolejki
\

moim programie jest on liniowy,
bo tak bylto najprosciej, ale mam
kilka pomystow, aby ,,zakrzywi¢”
trochg charakterystyke, nadajac
wigkszy realizm poruszania si¢

wieczna

kolejek na makiecie. W zaloze-
niach do diagramu jazdy przy-
jalem takie zmienne: przyspie-
szenie, opoznienie jako rozne
wartosci, krokowy przyrost pred-

max
przejazd

wieczna

kosci, predkos¢ startowa, pred-
koS¢ maksymalna. Zastosowatem
jeszcze wymuszony czas postoju
przy predkosci zerowej podczas
zmiany kierunku jazdy, okoto
trzech sekund tak, aby kolejka

Rys. 3c

Ruch automatyczny
w obu kierunkach

SK+SW

SwW
SP
SM

nie ruszata od razu w przeciwnym
kierunku po zatrzymaniu. Zmiana
tego czasu nie jest dostgpna z menu zasilacza
ze wzgledu na brak miejsca w pamigci proce-
sora 1 w proponowanej wersji wynosi okoto
3 sekund.

Predkos¢ startowa jest wprowadzona tylko
po to, aby zaczynajac jazde od zera, silnik
dostat impuls do startu. Jak méwi do§wiadcze-
nie, silniki nie rozpoczna ptynnego wirowania
przy regulacji napigcia od zera ze wzgledu
na swoja bezwladnos¢. Dlatego stosuje sig
wyzsze napigcie startowe, aby nadaé wigksza
ptynnos¢ poruszania. Po obserwacjach pracy
mojego zasilacza i poruszania si¢ kolejek na
makiecie nie bylem do konca usatysfakcjono-
wany. Ta opcja w moim projekcie jest jeszcze
w trakcie dopracowywania, bo chodza mi po
glowie rozne pomysty. W moim programie
warto§¢ startowa jest tylko dodawana jako
jednostkowa poczatkowa warto$¢ skokowa
ale tylko do wartoéci zerowej, czyli kiedy
kolejka stoi. Pozniej ruch odbywa si¢ zgodnie

potaczenie do zasilacza

z zadaniem predkosci 1 z zadanym krokiem.
Podczas zwalniania nie ma skoku napigcia
podobnie jak przy ruszaniu. Zmiana tej war-
tosci jest dostgpna w MENU. Zastanawiatem
si¢ tez nad takim sposobem, aby na krot-
ka chwilg, utamek sekundy, pobudzi¢ silnik
wigkszym napigciem, a potem od ustalonej
warto$ci minimalnej rozpoczaé rozpgdzanie.
Na razie ten pomyst jest na tapecie.

Predkosé krokowa to zmienna, o ktora
bedzie pomniejszana lub powigkszana pred-
kos¢ jazdy podczas przyspieszania badz zwal-
niania pociagu. W poczatkowej fazie pisania
programu uzaleznitem ja od liczby krokow i
predkosci maksymalnej. Wynik tej operacji
byt czgsto utamkiem, zaokraglanym przez
procesor, wigc rozsadnym rozwiazaniem oka-
zalo si¢ zastosowanie przyrostu predkosci
jako zmienna wprowadzana r¢cznie przez
uzytkownika w zakresie od 1 do 20. Przy
predkosci maksymalnej rownej 100 da to
maksymalnie 100 krokéw lub minimalnie
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aktywnos$ci jest zwigkszana
o 1 w momencie przerwa-
nia timera i pordbwnywana z
wartos$cia wpisang do pamigci
procesora przez uzytkownika.

St
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Maksymalna wartos¢, ktora

mozemy wprowadzi¢, wyno-

si 20. Uwazam, Ze jest to o
wiele za duzo, ale wprowa-

dzenie tak szerokiego margi-

nesu wpisywania zmiennych

Rys. 4 Schemat montazowy

zostawitem specjalnie. Moze
kto§ bedzie potrzebowat
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innego niz makieta.

Przyklad 1: przyjmujac, ze predkosé
krokowa bedzie rowna 1, a predkosc
maksymalna réwna 100 i wprowadzo-
ne przyspieszenie przyjmie wartos¢
20, to czas potrzebny na rozpedzenie
kolejki do pelnej predkosci wyniesie:
(20x0,1)x(100/1)=200 sekund, to zna-
czy ponad 3 minuty.

5 krokow. To bylo najlepsze rozwiazanie i
potwierdzita to praktyka.

Opoznienie 1 przys$pieszenie sa osobny-
mi zmiennymi. Kazda z nich mozemy w
dowolnej chwili zaprogramowaé. Wskazana
w MENU ustawien warto$¢ nalezy przemno-
zy¢ przez 0,1 sekundy, a tak otrzymany wynik
bedzie odstgpem czasu w wykonaniu kolej-
nych krokéw. Do realizacji tej opcji uzylem
jednego z dostgpnych timeréw. Nie korzy-
stalem nigdzie w programie z funkcji WAIT,
czy WAITMS, aby nie spowolni¢ pracy pro-
gramu, tylko przyciski sa obstugiwane z
takim opo6znieniem, poniewaz w zatozeniach
maja by¢ dwa jednakowe kanaty obshuguja-
ce niezaleznie dwie kolejki. Zastosowanie
ATmegil6 pozwoli na taka pracg doskonale.
Wspomniany Timer pracuje w kotko bez
przerwy z wymuszonym przerwaniem co
0,1s. Do odmierzenia odpowiedniego odcinka
czasu jest wykorzystana odpowiednia flaga
i zmienna pomocnicza ,,pobudzana” tylko
w momencie realizacji przy$pieszania lub
zwalniania. Z kazda chwila jej programowej

Przyktad 2: predkos¢ maksymal-
na 100, predkos¢ krokowa 5, 100/5=20, to
daje 20 krokéw z przy$pieszeniem 1, wigc
czas pelnego rozpedzania: (1x0.1)x(100/5)=2
sekundy.

Naprawde jest to fantastyczna zabawa.
Dzigki takim modyfikacjom mozemy wpro-
wadzi¢ dane jako dwie rozne charakterystyki,
i przetaczajac je migdzy soba w MENU
glownym, zasymulujemy jazdg kolejki bez
wagonow, czyli szybko reagujacej na zmiany
zadania predkosci lub ruch catego ,,zatadowa-
nego” sktadu, ktory bardzo powoli bedzie sig
rozpgdzat i oczywiscie bardzo wolno zwal-
nial. Kazda taka charakterystyka moze mie¢
swoj numer widoczny przy pozycji LOK:x.

Na poruszanie si¢ po MENU pozwalaja
nam przyciski: PLUS, MINUS i SET. Dzigki
nim mozemy wyswietli¢ kolejno wszystkie

MENU oraz informacyjnie na stale przy
literze J:x (joystick), ktora pokazuje, ze zada-
jemy predkos¢ z potencjometru, lub literze
M:x (makieta), symbolizujac pracg w auto-
macie. Aby kompleksowo wpisywac zmienne
dla kolejnych charakterystyk, musimy wejs¢
poprzez MENU SET i dokonaé¢ wszystkich
ustawien po kolei, o ktore program zapyta.
Tylko w tym trybie mozemy doda¢ kolejna
charakterystyke zapisana jako kolejna loko-
motywa (LOK). Na wyswietlaczu pod hastem
MEM:x pojawi si¢ wtedy kolejna liczba i
begdziemy wiedzieli, ile mamy wpisanych
tacznie charakterystyk. Maksymalnie moze-
my ich wpisac 15.

Montaz i uruchomienie

Na rysunkach 4 i 5 przedstawione sg rysun-
ki montazowe. Montaz jest klasyczny i nie
wymaga szerszego omawiania.

Jak juz wspomnialem, program zostat
napisany w Bascomie (mozna go $ciagnaé z
Elportalu) i uruchomiony prawie catkowicie w
jego symulatorze. Do zaprogramowania pro-
cesora uzytem programatora ISP podpinanego
do zlacza LPT komputera. Na temat usta-
wiania fusebitéw i tym podobnych nie bedg
si¢ rozpisywatl, bo to inny temat, poruszany
wielokrotnie na famach EdW. Podczas pierw-
szego programowania procesora nalezy wyka-
sowa¢ pamig¢ EEPROM. Jest to potrzebne
podczas pierwszego uruchomienia zasilacza.
Dzigki temu program zorganizuje sam sobie
pamig¢ i ja odpowiednio uzupetni. Po podaniu
zasilania, uktad przeniesie nas automatycznie
do MENU SET — ustawien, gdyz tego wyma-
ga do poprawnej pracy. Wtedy tez musimy
oczywiscie zapisa¢ chocby jedna charaktery-
styke dla naszej kolejki. Mozemy to zrobi¢
na oko, poniewaz w kazdej chwili mozemy te
dane pozmienia¢ dzigki szybkiemu dostgpowi
z MENU gléwnego. Staratem sig tak dostoso-

zapisane zmienne, a wciskajac
SET, zmieni¢ warto$¢ tej, ktora

Wykaz elementéow

wac¢ interfejs, aby byt czytelny i
intuicyjny. Mysle, ze z tym nikt

jest w tym momencie wyswiet- | R18R19............ 100Q | nie bedzie mial probleméw. W
lana. Kazda posiadana przeznas | R17............... 47kQ | koncowej fazie wprowadzania
kolejka moze mie¢ przypisane | R14R15......... patiz tekst | danych program zapyta nas, czy
indywidualne zmienne, ktoére |R4R16............. 10k | wprowadzi¢ dane dla nastepnej
mozemy szybko przela- | R2R13,R21,R22R26,R28..0Q2 | charakterystyki pod kolejnym
czaé, wybierajac odpo- |P1.............. patrz tekst | zapisanym numerem. Jesli nie,
wiedni jej numer, bo sa |P2................. 10kQ | to zapisze wpisane warto$ci i

wewngtrznej
EEPROM. Kazdy taki

ci kolejnej cyfry przy | S
napisie LOK:x widocz-
nej w jednej z pozycji

BUZ11, IRF540
NPN, np. BC558

one przechowywane w [T1..........
pamigci | 12.........

pakiet, w sktad ktére- |D2.........
go wchodza: predkosci: | D6.........

maksymalna, przejazdo- | C1,C101....
wa, ,,wleczna”, krokowa, | C2.........
predkoéé startowa, oraz | R3,R6.R8.....
przyspieszenie i opoznie- | €5,021.. ...

nie, jest reprezentowany | Q1.........
na wyswietlaczu w posta- | UT.........

Wyswietlacz LCD 2x16

wskoczy do MENU gléwnego.
To pozwoli na tak dlugo ocze-

....... mostek | kiwana zabawe. Bede czekal na
... dioda 1A | opinie z propozycjami kolej-
dioda szybka | nych zmian i udogodnien lub
... 100uF/16V | tez niedociagnieé.
... 220uF/35V Mam juz kolejny pomyst,
...... 100nF | aby taki zasilacz jako modut
-------- 33pF | wstawi¢ do zdalnie sterowane-
....... 12MHz | go samochodu, nadajac mu cie-
----- ATmega8 | kawy realizm w poruszaniu.
...... LM7805
12V, np. RM82 Artur Bizon

artek.bi@interia.pl
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