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ABSTRACT

Road marking system v3.0 is control unit for automatic, semi-automatic and manual mark-
ing. It can operate with 2 outputs (sprayguns or bead guns), use 10 memories, keep statistic
of marking and calculate actual speed. Also it has self-controlled distance sense correction
algorithm, witch simplifies all manual corrections needed to be done.

1. UVOD

Zariadenie sluzi k ovladaniu procesu striekania ¢iar alebo nanasania vystraznych lemov na
vozovku. Obsluhe umoznuje jednoduchu pracu vd’aka 10 pamitiam, ktoré st samostatne
nastavitelné a obsahuju oddelené pocitadla nastriekanych metrov. Vyznamna je aj funkcia
korekcie snimaca pohybu, ktord odstranila potrebu neustdleho dostavovania snimaca. Jed-
noduchy tachometer je zasa napomocny pri udrziavani potrebnej rychlosti.

2. ROZBOR

Hlavnym vstupom do procesu riadenia je informdcia o polohe. Tu zariadenie ziskava po-
mocou snimaca polohy. Prichadzajuce impulzy s vyuzivané pre samotné riadenie strieka-
cich pistoli, ale zaroven sa z nich urcuje pocet metrov pokrytych farbou a aktualna rych-
lost’. Ak nie je snimac spravne nastaveny, je treba pouzit’ korekciu, ktora odstrani potrebu
dostavovania snimaca.

2.1. SNIMANIE POHYBU

Pre snimanie pohybu vyrobca vozidla pouzil IRC snimac, ktory sa odval'uje zboku po
hlavnom kolese. Vyrobca pravdepodobne pouzil tento spdsob z dovodu odolnosti voci
znecisteniu a nerovnostiam na vozovke. Nastavenim jeho polohy je uréeny prevod snima-
&a. V idealnom pripade je to 1 impulz/cm. Zial’ chyba akakol'vek stupnica alebo mierka na
nastavovacej skrutke, preto bola zvolena cesta softvérovej korekcie. Ta je vyhodnejsia aj
v pripade podhustenia pneumatiky, jej opotrebovania alebo zmeny zat'azenia.



2.2. KOREKCIA

Princip korekcie je zaloZeny na vypocitani celo¢iselnych odchylok, ktoré s uloZzené v ta-
bul’ke pre 0-10m. Tento spdsob bol zvoleny z dovodu malého naroku na vypoctovy vykon
a dostatocnej presnosti. Operacie s desatinnymi ¢islami by boli zavrhnuté pre zbyto¢nu
presnost’ a ndro¢nost’ pri vypoctoch.

Zariadenie obsahuje kalibracny rezim, v ktorom je obsluha vyzvana, aby sa s vozidlom po-
sunula presne o 10,00m. Pocas tejto operacie si jednotka pocita impulzy a z nich nasledov-
ne celociselne vypocita odchylky do tabulky. Toto predratanie odchylok je z dovodu
zrychlenia algoritmov.

Takto ziskane korekcie sa vyuzivaji aj pri riadeni striekacich pistoli, aj pri udaji o pocte
nastriekanych metroch danej Ciary.

Pri zmene korekcie na novi hodnotu neddjde k ovplyvneniu hodnét ziskanych predtym. To
je zabezpecfené zdvojenymi registrami. Register 1 obsahuje hodnotu metrov s uz urobenou
korekciu (akoby skuto¢ne prejdené metre), register 2 obsahuje hodnotu, na ktort este treba
aplikovat korekciu. Vysledny pocet prejdenych metrov sa rovnd ich suctu. Potom pri zme-

ne korekcie sa obsah registra 2 upravi o korekciu a presunie do registra 1. A od tejto chvile
sa vzdialenost’ nacitava do registra 2 s novou korekciou.

2.3. NASTAVENIE PISTOLI
Oba vystupy pre pistole su realizované MOSFET tranzistormi pracujucimi v spinacom re-
Zime a su identické. Jedna z pistoli je vZdy primarna, ta je riadend podla nastavenych dlZok
¢iary a medzery. Druhd pistol’ je sekundarna a pracuje v jednom z troch rezimov: vypnuta,
kopiruje primarnu pistol’, plna Ciara.
2.4. PAMATE
Kazd4 jedna z 10 pamiti obsahuje:

e nastavenie pistoli

e dizku giary a medzery

e dizku nastriekanej ¢iary z danej pamiite

V pamiti 1-9 je zadavana diZka maximaélne 25.5m s rozliSenim 0.1m, pre pamit’ 0 je to
255cm s rozlisenim lcm.

Meria sa celkova diZka nastriekanej ¢iary z danej pamiite, t.j. ak striekaju obe pistole, tak aj
vzdialenost’ sa rata dvojmo.

2.5. PRACOVNE REZIMY/ OVLADANIE

Pre jednoduché ovladanie zariadenia boli zvolené 4 rezimy (3 pracovné, 1 programovaci),
medzi ktorymi sa cyklicky prepina. Celé ovladanie je realizované cez maticovu klavesnicu
4x3, externé tlacidlo a tlacidlo nidzového vypnutia umiestneného na zariadeni.

Pracovné rezimy:

e Automaticky — Po spusteni externym tlacidlom sa stile opakuje zvoleny cyklus
Ciara- medzera. Pri opdtovnom stlaceni sa dokon¢i prave vykondvany cyklus. Ak
obsluha zvoli in pamit, automaticky sa dokonci stary cyklus anovy zacne
s novymi parametrami.



Poloautomaticky — Po spusteni externym tla¢idlom sa nastrieka len jedna Ciara po-
7adovanej dizky. Tento rezim je vyhodny pre renovaciu starych ¢&iar, ktoré boli ro-
bené¢ mimo normu, pretoze sa tla¢idlom vzdy zacne na zaciatku starej Ciary. Samo-
zrejmost'ou je pouzitie pamati.

Manualny- Bol vyziadany praxou. Vhodny pre atypické Ciary, prosté ovladanie
piStoli externym tlacidlom. Nastavenie pistoli a pocitadlo nastriekanych metrov je
taktieZ funkcné.

Programovanie- slizi na nastavenie parametrov vSetkych pamiti a nulovanie poci-
tadiel nastrickanych metrov.

3. ZAVER

RMS v3.0 je vylepSenim svojich predchodcov v2.0 a v1.0, ktoré boli zalozené na proceso-
re AT89C2051. TaktieZ aj mechanicka konStrukcia je odolnejSia vd’aka hlinikovej krabi¢-
ke, kovovej klavesnici a tla¢idlam v prevedeni antivandal. Ovladaci program pre pouzity
procesor ATmega8 bol napisany v jazyku C a zaberd priblizne 65% z 8kB pamiite.
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