Modul detekce obsazeni s pocitaci naprav.
Funkce modulu.

1. Detekce obsazeni tfi usekl na zakladé pocitani ndprav, které projdou optickou
branou.

2. Moznost nulovani detekce obsazeni jednotlivych usekl (napf. pfi ru¢ni manipulaci se
soupravou na useku).

3. Moznost uloZeni stavu pocitace do permanentni paméti a nacteni stavu z paméti do
pocitadel. To je vhodné pfi pferuseni jizd, vypnuti kolejisté a opétovného zapnuti bez
manipulace se soupravami.

4. Pokud je po zapnuti modulu na Useku souprava, tak neni detekovdna. Je mozné s ni
vyjet z Useku, aniz by to mélo vliv na dalsi ¢innost detekce. BEhem vyjezdu nesmi
soucasné najizdét dalsi souprava. Po Uplném vyjeti Ize soupravu posunout zpét, coz
uZ je spravné detekovano a usek je plné funkéni.

Vstupy a vystupy modulu.

BAO..BAS5 vstupy vnéjsich senzord bran (brany tvofi dvojice 0-1, 2-3, 4-5)

BBO..BB5 vstupy vnitinich senzord bran (brany tvofi dvojice 0-1, 2-3, 4-5)

OUTO0..0UT2 vystupy detekce obsazeni nebo stavu probihajici operace (CLR, FUNC)
INPO..INP2 vstupy pro rozliSeni nulovani useku nebo volba pozadované operace (CLR,FUNC)
CLR vstup pro aktivaci nulovani useku

FUNC vstup pro aktivaci funkce (uloZzeni nebo nacteni stavu z permanentni paméti)

Popis ovladani obvodu.
(Zde je popsano ovladani pti defaultnim nastaveni. To Ize zménit ve zdrojovém
kddu programu zménou pfislusnych konstant)

Modul miZze byt pfiveden do Ctyr riznych stava.

1. Modul je v zakladnim stavu, pokud je na vstupech CLR =H a FUNC=H. Na hodnoté na
vstupech INPX nezdlezi. V tomto stavu modul monitoruje brany a vyhodnocuje
obsazeni jednotlivych Usekl. Pokud je Usek volny, je na vystupu OUTX (X odpovida
Cislu useku) logicka uroven L. Pfi obsazeni prejde vystup do Urovné H.

2. Nulovani detekce obsazeni jednotlivych Useku. Pfed nulovanim je na vstupech CLR=H
a FUNC=H. Pro jeden nebo vice usek(, které chceme vynulovat, nastavime na
odpovidajicich vstupech INPX=L a nebudeme ji ménit po dobu trvani nulovani.
Nulovani zacne nastavenim CLR=L. To udrZzujeme do okamziku, nez prejde
odpovidajici vystup OUTX do trovné L. Usek bude nulovan po celou dobu, kdy je
CLR=L. Nulovani ukonc¢ime nastavenim CLR=H. Pokud nulovanym usekem projizdi
souprava, mlze se Usek dostat do stavu obsazeni po odjezdu soupravy. V tom
pfipadé ho znovu vynulujeme.



3. UloZeni konfigurace vSech usekd do permanentni paméti. Tato funkce po dobu trvani
vypne detekci prlijezdu naprav branami, takZe ji Ize pouZit pouze po zastaveni viech
souprav v Usecich obsluhovanych modulem. Pfi nedodrZeni této zasady je mozna
faleSnd detekce obsazeni nebo uvolnéni useku. Pred ukldadanim je na vstupech CLR=H
a FUNC=H. Na vstupech INPO=L, INP1=H, INP2=H. UloZeni zapocne pifechodem
FUNC=L. VSechny vystupy OUT prejdou do stavu OUTX=L. Zapocne ukladani
nastaveni. Jeho ukonceni je signalizovano prechodem OUT2=H. Na vystupech OUTO a
OUT1 je indikovano, jak uloZzeni dopadlo. OUTO=H, OUT1=H znamenad Uspésné ulozeni
a je pfi ném také automaticky uloZzena znacka validity dat. Stav OUTO=L, OUT1=L
znamend chybu uloZeni do paméti. Oblast permanentni paméti je poskozend a nelze
do ni zapsat hodnotu. Je nutné vyménit arduino anebo zménit v programu adresu
permanentni paméti, kam se data ukladaji. Rezim ulozeni ukonéime nastavenim
FUNC=H. Vystupy OUTX prejdou do stavu detekce obsazeni usek.

4. Nacteni posledni uloZzené konfigurace z permanentni paméti. Tato funkce obnovi
v modulu posledni uloZeny stav a po dobu trvani vypne detekci prajezdu naprav
branami. PoutZijte ji pouze, pokud jste si jisti, Ze se poloha souprav v Usecich
obsluhovanych modulem od posledniho ulozeni nezménila. Pfi nedodrzeni této
zasady je mozna faleSnd detekce obsazeni nebo uvolnéni usekd. Pfed nactenim je na
vstupech CLR=H a FUNC=H. Na vstupech INPO=L, INP1=L, INP2=H. Nacteni zapocne
prechodem FUNC=L. VSechny vystupy OUT ptejdou do stavu OUTX=L. Zapocne cteni
nastaveni. Jeho ukonceni je signalizovano prechodem OUT2=H. Na vystupech OUTO a
OUT1 je indikovano, jak nacteni dopadlo. OUTO=H, OUT1=H znamenad Uspésné
nacteni a je pfi ném také automaticky odstranéna znacka validity dat. Stav OUTO=L,
OUT1=L znamena chybu a neprobéhlo nacteni do paméti, protoze nebyla platna
znacka posledniho uloZeni. Rezim uloZeni ukon¢ime nastavenim FUNC=H. Vystupy
OUTX prejdou do stavu detekce obsazeni useku.

5. Vynucené nacteni posledni uloZzené konfigurace z permanentni paméti. Tato funkce
obnovi v modulu posledni stav bez kontroly znacky validity dat a po dobu trvani
vypne detekci prliijezdu naprav branami. Pouzijte ji pouze, pokud jste si jisti Ze jsou
data v permanentni paméti sprdvna a Ze se poloha souprav, v Usecich obsluhovanych
modulem, od posledniho uloZeni nezménila. Pfi nedodrzeni této zdsady je mozna
faleSnd detekce obsazeni nebo uvolnéni useku. Pfed nactenim je na vstupech CLR=H
a FUNC=H. Na vstupech INPO=H, INP1=L, INP2=H. Nacteni zapocne prechodem
FUNC=L. VSechny vystupy OUT prejdou do stavu OUTX=L. Zapocne ¢teni nastaveni.
Jeho ukonéeni je signalizovano prechodem OUT2=H. Na vystupech OUTO0 a OUT1 je
indikovano, jak nacteni dopadlo. OUTO=H, OUT1=H znamenad Uspésné nacteni. Znacka
validity dat se neméni. Stav OUTO=L, OUT1=L znamena chybu a neprobéhlo nacteni
do paméti, protoze nebyly nacitané hodnoty ve spravném rozsahu. Rezim ulozeni
ukoné&ime nastavenim FUNC=H. Vystupy OUTX prejdou do stavu detekce obsazeni
usekd.



