SUMMER BOBSLEIGH TRACK MONITORING

Vojtéch NEMEC, Master Degree Programme (5)
Dept. of Control and Instrumentation, FEEC, BUT
E-mail: xnemec23@stud.feec.vutbr.cz

Supervised by: Dr. Ludvik Bej¢ek

ABSTRACT

Summer bobsleigh track is a sport and leisure facility designed for the active use of free
time for both long-term and short-term visitors of Spindleriv Mlyn. Because of much
personal work experience and safety reason it is required to design an application to monitor
everyday traffic of this track. The main deal is to make everyday traffic more safe for visitors
and to reach higher quality of bobsleigh track running. A graphic monitoring is realized by
Control Web software using PC.

1 UVOD

Stejné jako fada primyslovych, tak 1 sportovni zafizeni jsou v dneSni dobé ¢im dal
vice narocné na obsluhu, udrzbu apod. Ale z ekonomického hlediska je kvalifikovana a
pocetna obsluha zna¢nou nevyhodou. Jednim z moznych feSeni je Caste¢na nebo uplna
automatizace téchto zafizeni, jak z hlediska obsluhy, tak i1 z hlediska fizeni, udrzby, statistiky
provozu atd. Tyto okolnosti vedly provozovatele drahy k zadani tohoto projektu. Jeho cilem
je vytvorit v programovém prostiedi Control Web aplikaci, kterd by monitorovala pohyb bobi
po trati bobové drahy.

2 ROZBOR

V feSeni se poCitd s automatickym nacitanim a sbérem dat ze snimaci, které jsou
umistény podé¢l drahy (kontrolni body). Predpoklada se pouziti radiofrekvencnich a optickych
snimacd, jejichz navrh je pfedmétem samostatného ukolu [1]. Data ze snimact budou
zpracovavana graficky tak, aby meéla obsluha k dispozici stale aktudlni obrazek o polohach
voziki na trati. Diivodem je potieba vcas signalizovat vyskyt havarijnich situaci na sledované
draze.

3 POPIS NAVRHOVANEHO PROGRAMU

Cely systém vypocta algoritmli pro monitorovani bude provadén cyklicky. Program
béhem svého béhu stale dokola v dané sekvenci testuje projeti bobt v kontrolnich bodech.



Pokud u néjakého detekuje projeti, obslouzi se dany bob vypoctem dat potiebnych pro jeho
monitorovani. Pfedpokladé se, ze doba potfebna pro zpracovani informaci ze vSech snimact
bude diky soucasné moderni technice dostatecné rychld. A nebude dochazet i za plného
provozu (na vSech snimacich se budou provadét vypocty) ke zpomaleni cyklu tak, ze by
samotné monitorovani melo podstatné zpozdéni tj. fadoveé sekundy.

Vypocetni tkony se budou liSit pro adresny (identifikace konkrétniho bobu) a
anonymni snima¢. U anonymniho snimace se vlastn¢ né€které ukony pouze vynechaji.

4 SCHEMA DRAHY

Cedule { —
START Bob musi popojet]
k ceduli START Horni stanice

poté si osadka drahy, bob
samauret automaticky opoust
okamzik odjezdu vlek

{} Sloupy (17 ks)
s osvétlenim,

vhodné pro
kontrolni body
%:i’ vykonné
reflektory (2 ks)
1km drahy,
vlastni jizda
E;fﬁfs’t si 400m dlouhy vlek,

bob je taZen lanem
nahoru, vyskovy
rozdil 68 m

uréuje osadka
brzdou

Spodni stanice drahy,
pocatek jizdy

Obr. 1: Letecky schématicky pohled na bobovou drdahu



5 ZPRACOVANI UDAJU ZE SNIMACU

51 VYPOCET RYCHLOSTI

V misté snimace n ma bob za sebou x m drahy v Case t(n).
kde v, (n)= stm) [m.s‘l] t(n) je as jizdy po snimac (n)
t(n) vok(n) je primérna rychlost po snimac (n)
s(n) je vzdalenost ke snimaci (n) od startu

52 VYPOCET PREDPOKLADU
Vychéazime z predpokladu, Ze ocekavana rychlost na dal$im snimaci bude souctem
dosavadni primérné a vypocitané zmény resp. rychlostnim ptirtstku.
Voo (m+1) = v, (n) + Av [m.s’l]
kde voe(nt1) je ocekdvand rychlost na snimaci (n+1)
vok(n) je prumérna rychlost po snimac (n)
V tomto mist¢ je mozné dale pokracovat tfemi zplisoby:

1) Budeme ptedpokladat, Ze se bob bude k dalSimu kontrolnimu bodu pohybovat stejnou
rychlosti jakou jsme vypocitali na poslednim projetém snimaci (Vo¢=vok)

2) V simulaci jeho dal$iho pohybu budeme piedpokladat, Ze bob dal zrychluje/ zpomaluje
podle posledniho trendu (vog#konst)

3) V dalsSim tuseku na =zakladé experimentalniho méfeni piedpokladat statisticky
nejpravdépodobnéjsi zmeénu rychlosti. Tento fakt mizeme promitnout pomoci numerickych
uprav spocitaného vysledku.

Tfeti moznost bude zfejm& nejpiesnéjsi a nejvice odpovidat realité provozu. Jako
nejvhodnéjsi se mi jevi ji spojit s variantou prvni nebo druhou.

6 ZAVER

po trati v prostiedi Control Web 5. Cilem vyhodnocovani je smysluplné zobrazeni pohybt
bobtli po draze, informovani obsluhy o konfliktnich udalostech na draze, poskytnuti pokyni
pro optimalni fizeni drahy, archivaci dat pro zpétnou statistiku provozu, atd. Lze uvazovati o
rozSiteni funkci popisovaného systému o prvky fizeni, napf. o ovladani bezpecnostni a
informacni signalizace podé¢l traté. Od tohoto systému se taktéz ocekava zvySeni pasivni
bezpecnosti provozu.
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