Přestavník na jednu vyhybku trošku jinak.
------------------------------------------------------------

Zkusil jsem navrhnout vyhybku na DCC s pomocí vykuchaného modelářského serva.  Je to trošku jiné a jinak. Prostě jsem si uvědomil, že asi největší problém modelářů je nastavovaní výrobku do použitelného stavu přímo v kolejišti. Ceny věcí jdou neskutečně dolu a co kdysi stálo stovky, dnes stojí pár korun. Problém je, ze se nic neudělá samo a je nutné tomu věnovat čas.  A právě na čas montáže a náročnost nastavování jsem se zaměřil. 

Použil jsem Arduino Nano s nainstalovaným CH340, převodníkem USB. Tato součástka se dá sehnat do 2 Eur, což je srovnatelné s holými procesory. Důvodů je několik a budu je průběžně komentovat. 
V zásadě je nejdůležitější  počet vývodů, které daný “procesor“ má k dispozici.  Je to proto, ze to slouží jako paměťový prvek pro proměnné, které se často nebo dost blbě nastavují. Tím blbě, myslím různé jednoúčelové programy, které mají rozdílnou kvalitu a provedení. Ne vždycky je snadné je používat a taky je určující, za jakých podmínek.  Nutnost plošný spoj  vymontovat a programovat na programovací koleji je mi dost proti srsti a někdy je to vysloveně otravné.
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Zapojení je zase extrémně jednoduché, kdy nejvíc místa zabírají právě nastavovací a jiné jumpery.
Jde napsat, že za lenost a pohodlnost se platí, ale někdy se to oplatí, když cena není až tak vysoká.
Schéma :

Arduino Nano je extrémně silný stroj, který využijeme asi na 5%. Může se použít jak 168, tak 328 procesor, místa je opravdu dost.  Arduino Nano obsahuje stabilizátor, USB převodník, 2x navíc ADC převodník a USART, který použijeme na oživení obvodu. 

Celý obvod se skládá z usměrnění DCC a snímání DCC na pinu INT0. Usměrněné DCC má napětí okolo 14-15V, co úplně stačí na všechno. Je nutné vyhlazení a taky trošku zásoba na rozběhnuti motorku serva, aby nedocházelo k resetování Atmelu.  Na posílení pohonu motorku slouží silový operační zesilovač L2722, který má max proud 1.5A a to bohatě stačí na pohon motorku. Na referenci L2722 jsem použil napětí 3V3, které taky Arduino obsahuje. 
Popis funkce fyzicky:   
Příjem DCC signálu je na pinu 5 Arduino, neboli na INT0 procesoru.  Je to proto, že využívám přerušení na čtení DCC signálu. Po vyhodnocení a odsouhlaseni se přepíná buzení motorku na pinech 19 (PC.0) a 20 ( PC.1), které budí silový operační zesilovač.  Ten následně, přes ochranné odpory, pohání motorek serva. 
Původní verze měla ještě relátko na přepínání srdcovky, ale po otestování jsem přišel na to, ze je lepší a pohodlnější přilepit páčkový přepínač na kryt serva a donastavovat přepínání srdcovky ručně, ohýbáním drátku z kancelářské spinky.  Je to taky lacinější a méně pracné na nastavování podle případného rozkmitu ramene serva.  
Pohyb serva je řízený pomoci PWM a vypínaný sejmutými hodnotami od potenciometru v servu. 

Ovládací prvky :

Celé programové vybavení je napsané tak, aby se nemuselo zapisovat do EEPROM a teda se nemusely využívat externí programy na nastavování 
Máme k dispozici celkem 16 pinu, kterými se dají nastavovat všechny potřebné hodnoty. Tím myslím, adresa, dorazy serva, rychlost serva, ruční ovládání a volba ručního ovládání.
Deset pinů vpravo (PB.4 až PB.0 a PD.7 až PD.3)  slouží na volbu adresy pomocí binární soustavy, teda 2, 4, 8, 16, 32, 64, 128, 256, 512, 1024 . Bit.0 je příkazový a používá se na ovládání vyhybky. Teda je tak trochu mimo adresové řady. Tedy jinak napsané, sudý příkaz nastavuje vyhybku do rovna a lichý do odbočky.
Čtyři piny vlevo slouží na rychlost a dorazy serva. Teda je možné volit 4 dorazy symetrické okolo středu serva a 4 možné rychlosti serva. Tady taky platí binární soustava, teda 00, 01, 10, 11, to jsou možnosti volby na dvou pinech.
Na ruční ovládání slouží port ADC6 (25), který je zapojený jako ADC převodník a snímá hodnotu na JP1. 

Pin PB.5 (16) slouží na volbu ručního ovládání. Teda pokud je spojený, je nefunkční ruční ovládání.  

Na snímání polohy serva je použito potenciometru zabudovaného v servu, který se natáčí podle polohy serva. Napětí se měří na ADC7 a podle pinů PC.5 a PC.4 se nastavují dorazy serva.

Rychlost přesunu serva se řídí PC.2 a PC.3, které taky mají 4 různé volby, 00, 01 , 10 ,11 binárně.
Na přepínání srdcovky používám páčkový switch přepínač, který přilepím  na pouzdro serva a pomocí kancelářské spinky ovládám přepínač od ramene serva.
Programové vybavení :
Program je napsaný v BascomBasic, verze 2.0.7.1 , která má v sobě zabudovaný programátor Arduino Nano a teda umožňuje přímo z programu Bascom nahrávat do procesoru 168/328 přes USB rozhraní. To popíši v sekci oživováni. V programu používám ukradnuté řešení na dekódování DCC signálu. Viz obrázek.
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Mám to trošku upravené, protože tak jak je to navrhnuté, je to dost nelogické. Tím myslím, že sestupná hrana je lepší, protože snímaná hodnota odpovídá skutečné hodnotě DCC bitu. Taky nepoužívám hodnotu 87uS, ale 75uS, kvůli tomu, že některé centrály  používají na bit „1“  hodnoty až 2 x 50uS a ne normovaných 2 x 58uS. 
Funkce používá dvě přerušení, kdy INT0 nahodí Timer0 a ten po uplynutí 75uS nahodí přerušení Oc0a, kde se přečte hodnota bitu DCC. Tyto bity se skládají do byte a následně do paketů, podle normy DCC. 

Popis skládání paketů DCC jsem už někde na tomto webu popsal, pokud zajímá, tak si to najděte.
Toto řešení je nepoužitelné, pokud se jezdí na analogové časování.

Taky ovládání motorku je trošku atypické, nepřímo, přes GPIOR0.2 a GPIOR0.3, které v přerušení od Timer2 (Ocr2a a Ovf2) vyrábějí PWM (řízení rychlosti), kde se pak napřímo ovládají piny PC.0 a PC.1 na vstupy O.Z. obvodu L2722. 
Stavba :
