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1. UvOD

Cilj ovog zavr$nog rada je izraditi maketu za bezi¢no upravljanje ogradom. Koristen je arduino
mikroupravljacki sustav za upravljanje ogradom Korisniku je omoguceno upravljanje ogradom
pomocu bluetooth sucelja za pametne telefone te pomoc¢u daljinskog upravljaca. U radu je

razmotrena izrada stvarnog pogona na kojem se koriste jaci motori.

1.1. Zadatak zavrSnog rada

Zadatak zavr$nog rada je prikaz koncepcije i ispravnost rada makete te objasniti sustav za

upravljanje stvarnom ogradom. Objasniti komponente te moguce nadogradnje sustava.



2. SUSTAVI ZA UDALJENO UPRAVLJANJE U KUCANSTVU

70-ih godina 20. stolje¢a se javljaju stambeni objekti s energetskom ucinkovito$éu, a deset
godina kasnije se javlja upravljanje sustavima uz koristenje osobnog rac¢unala. U danasnje
vrijeme se javljaju tzv. pametne kuce (eng. smart home) u kojima se funkcijama u kucanstvu
upravlja koriStenjem naprednih procesa automatizacije i tako se ostvaruje inteligentni
funkcionalni sustav. Inteligentni sustav upravaljanja je temelj koncepta pametne kuce gdje se

koriste uredaji za komunikacijske i automatizacijske postupke. [6]

Inteligentni sustav upravljanja ¢ine srediS$nji upravljacki uredaj (eng. main interface), nadzorni
funkcionalni uredaj (eng. functional executor) i zavr$ni uredaj (eng. end devices). Uloga
srediSnjeg uredaja je da integrira kucanske funkcije 1 dopusti nadzornim uredajima da
samostalno upravljaju. Potrebno je naglasiti kako su ove strukture decentralizirane jer odredeni
uredaji imaju vece funkcije. Da bi sustav bio cjelovit potrebno je odabrati vrstu medija,
komunikacijski protokol, kao i odrediti tipologiju veze i hijerarhiju uredaja.

U pametnim kuc¢anstvima sustavi mogu obavljati sljedece funkcije: [1]

— regulacija sustava grijanja prema koriStenju i individualnim Zeljama - regulirati se moze
temperatura svake prostorije posebno,

— ozracivanje prostorije (CO senzor) - ovisno o kvaliteti zraka, otvaraju i/ili zatvaraju se
prozori te prema potrebi ukljucuje ventilator,

- rolete i zaluzine se mogu podizu/spustaju prema svjetlosti ili po potrebi,

— rasvjeta - postoje senzori detekcije prisutnosti, ali i moguénost regulacije prema Zeljama,
potrebama i dnevnoj svjetlosti u prostoriji,

- upravljanje ku¢anskim uredajima na daljinu (preko mobitela i sl.),

— upozoravanje ukoliko ste prije izlaska ili spavanja ostavili otvoren prozor, vrata ili
garazna vrata,

— nadzorna funkcija i alarm,

— Upravljanje za vrijeme godiSnjeg odmora - spustanjem i dizanjem roleta, te paljenjem i
gasenjem svjetla stvara dojam da je netko u kudi,

-~ vremensko upravljanje - rasvjeta, grijanje, Zaluzine i kucanski uredaji mogu se
ukljucivati/iskljuéivati preko vremenskog upravljanja, a kucanski uredaji koji su veliki

potrosaci energije se automatski ukljucuju u vrijeme jeftinije tarife,



- upravljanje klju¢em - okretanjem kljuca u bravi i napustanjem kude, aktivira se alarm i

definirane uti¢nice se iskljucuju i/ili ukljucuju.

2.1. 1SO/OSI referentni model

ISO/OSI referentni model definira koncept za povezivanje sustava u mrezu i pruza moguc¢nost da
se standardizira komunikacijski proces i stvori komunikacijski sustav. Navedeni model je
kreirala Medunarodna organizacija za normizaciju 1979. godine. Model ima sedam slojeva koji

su rasporedeni u dvije grupe. [7]

Aplikacijski sloj

Prezentacijski sloj

Sloj sjednice

Korisniéko orijentirani
slojevi

Transportno orijentirani
slojevi

Slika 2.1. - ISO/OSI slojevita struktura

Ovaj model je postao predvodnik standardizacije komunikacijskih sustava, te predstavlja

pogodno rjeSenje kao komunikacijska referenca u koriStenju sustava pametnih kuca.

Kada se analiziraju komunikacijski mediji potrebno je sagledati protokole, jer postoje razli¢iti
nacini spajanja uredaja:

— Zi¢no spajanje,

— bezi¢no spajanje,

— elektroenergetska mreZza.



2.2. Sustav s daljinskim ( RC ) i udaljenim upravljanjem u ku¢anstvu
Prvi korak ka implementaciji uvodenja sustava s daljinskim i udaljenim upravljanjem u

kucanstvu bio je definiranje protokola.
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Slika 2.2. - Protokoli u kuénoj automatizaciji u svijetu

X-10 je protokol koji je dobio naziv prema rednom broju projekta koji je Skotska tvrtka Pico
Electronic Ltd radila za BSR (eng.-British Sound Reproduction). Navedeni protokol omogucava
bezi¢ne metode daljinskog upravljanja. Protokol zbog svoje Siroke namijene ima brojnu popratnu
infrastrukturu, a medij komunikacije je elektroenergetska mreza. Protkol Cine odaSiljaci i
prijemnici. Naredba je informacija koja se $alje i sadrzi 8 bitova, te je ukomponirana u nositelj, a
sinus gradske mreze je 50 Hz. MozZe se zakljuciti kako se maksimalno adresira 256 uredaja koji

neovisno rade, a u slu¢aju da se pojedinima daju iste adrese radnje se izvode paralelno. [8]

PRIJEMNIK

Slika 2.3. - X10 kompaktibilni proizvodi



Prednost koriStenja ovog protokola su postojeée instalacije koje se koriste, a problem su
kucanski aparati koji unose smetnju, koja izaziva Sum u naponu gradske mreze, pa u

prijemnicima postoji moguénost od pogresnih detekcija.

LONworks je platforma koja se prvenstveno koristi u industriji, ali svoje mjesto pronalazi u
kuénoj automatizaciji. Platforma sadrzi neuron mikroprocesor, LONtalk komunikacijski
protokol, LONworks Network Services (LNS). Mediji mogu biti gradska mreza, upredena parica
ili opti¢ka vlakna. [9]

Osnova ove platforme je neuron mikroprocesor, a arhitektura protkola zasnovana je na peer to

peer komunikaciji.
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Slika 2.4. - Server upravljane mreZe i p2p mreZe

Brzina komunikacije ovisi i uredajima, a dostize se i do 1.25 Mbps na upredenim parnicama.
Kanali u LONWorks sustavima su povezani usmjerivaéem, a neuron integrirani sklopovi
hardverski implementiraju slojeve 2-6 OSI3 (engl. Open Systems Interconnection Basic
Reference Model) referentnog modela, $to olakSava razvoj novih aplikacija za upravljacke mreze
koje koriste LONWorks tehnologiju. Programska implementacija protokola LONTalk je
sadrzana u ROM4-u (engl. Read Only Memory) svakog neuron mikroprocesora, a parametri
specifi¢ni za karakteristiéne aplikacije pohranjuju se u RAMS (engl. Random Access Memory)
rezerviran upravo za te parametre. LONWorks Network Services (LNS) je skup alata i programa
za instalaciju, odrZavanje, nadgledanje 1 upravljanje interoperabilnim LONWorks upravljackim

mrezama. [10]

Domena je skup ¢vorova kanala, a domena se moze podijeliti na 256 ¢vorova u 127 podmreza

odnosno mogucde je povezati 32385 uredaja.



CEBus (eng. Consumer Electronics Bus) je protkol koji su predstavili ¢lanovi drustva EIA (eng.
Electronic Industries Alliance). Komunikacija se ostvaruje na p2p modelu, a mediji koji se
koriste su gradske mreZe, upredene parice, otpicka vlakna ili audio/video sabrinice. Prijenos
podataka moze biti i do 10000 bprs, a prijenos snopova doseze 400kHz. Ovaj protokol ima veliki
nedostatak, a to je Sto je jako malo dostupnih uredaja koji su kompaktibilni i koji su ujedno i

skupi. [5]

Konnex je protkol koji nastaje 1997. godine, te prvi biva medunarodno priznat standard u

automatizaciji, a norma EN 50090 postaje ISO/IEC 14543-3-xs. [5]
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Slika 2.5. - Sustavi upravljani KNX-om

ZigBee je bezi¢ni komunikacijski protokol koji se koristi u mrezama s malom propusnoscu.
Standard ovog protkola je IEEE 802.15.4. Podatci se prenose na ve¢im udaljenostima, tako $to se
kreiraju mesh mreze. ZigBee se koristi u aplikacijama koje zahtijevaju umrezavanje velikog
broja uredaja, prijenos male koli¢ine podataka, malu potroSnju energije te visoku sigurnost
prijenosa.. Brzina ZigBee-a je 250kbit/s.

Tehnologija definirana ZigBee specifikacijama je namijenjena da bude jednostavnija i jeftinija
od drugih WPANSs (engl. Wireless Personal Area Network), kao $to su Bluetooth ili Wi-Fi. [11]



Sloj pristupa mediju (MAC)

Fizicki sloj (PHY)
2,4 GHz ili 868/915 MHz

- Korisnik
. ZigBee

D IEEE 802.15.4

Slika 2.6. - ZigBee stog protokola

EnOcean je takoder bezi¢na tehnologija koja se Koristi prvenstveno u izgradnji sustava
mobilizacije. EnOcean Tehnologija se temelji na energetski uc¢inkovitoj eksploataciji koristeci
nacela prikupljanja podataka od blagog mehani¢kog gibanja i1 drugih potencijala iz okoline, kao
Sto su unutarnje osvjetljenje i temperaturne razlike. EnOcean bezi¢ni paketi podataka su
relativno mali, jedan paket iznosi samo 14 bajtova i prenosi se brzinom od 125 kbit /s. RF (eng.
Radio frequency) energija prenosi samo binarne podatake, Sto smanjuje potrebnu koli¢inu
energije. Paketi se Salju pseudo-nasumi¢nim intervalima §to smanjuje mogucénost gubitka RF
paketa. Frekvencije prijenosa koje koriste uredaji su 868,3 MHz i 315 MHz. Jedan od primjera
tehnologije je bezi¢ni prekida¢ za svjetlo, prednost je uSteda vremena i materijala, §to eliminira
potrebu za instalacijom Zice izmedu prekidaca i kontroliranog uredaja npr. svjetiljki. HVAC
aplikacije kao §to su senzori temperature, senzori vlage, senzori CO2, i mjerni senzori vec¢

koriste EnOcean tehnologiju bezi¢nog prijenosa podataka. [12]

Korisnicka sucelja su najvazniji dijelovi automatizacije. U ponudi su razli¢iti nacini upravljanja.

U nastavku se prikazuju primjeri sucelja za regulaciju svjetla i topline.
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Slika 2.7. — Zidni upravljaci

U primjeni su i IR kratkometrazni upravljaci.

Slika 2.8. - IR uredaji

Za slozenije podssustave za koje je potrebna i povratna informacija, primjerice za sigurnosni

sustav koriste se touch screen monitori.

Slika 2.9. - Touch screen monitori



3. SUSTAV ZA UPRAVLJANJE OGRADOM

3.1. Maketa za upravljanje ogradom

Arduino je otvorena besplatna platforma za kreiranje sklopova koji su bazirani na
komponentama i programiranju. Arduino je pogodan za pocetnike jer je jednostavan i fleksibilan
za koristenje. Koristiti ga mogu automatiCari, elektronicari, dizajneri ali i oni koji se zele s

arduinom bavit kao hobijem.

Arduino platforma je skup elektronic¢kih i softverskih komponenti koje se mogu jednostavno
povezivati u slozenije cjeline s ciljem izrade zabavnih i pouénih elektronickih sklopova. Osnovni
dio platforme Arduina jesu mikrokontroleri. Mikrokontroler je malo racunalo sadrzano na
jednom integriranom sklopu. Arduino okruzenje najcesce koristi 8 bitne mikrokontrolere koje
proizvodi tvrtka ATMEL. Najrasprostranjeniji model je ATMEGA328P koji se koristi na
osnovnoj Arduino prototipnoj ploc€ici. U osnovi, sve Arduino kompatibilne plocCice sastoje se od
mikrokontrolera, integriranog sklopa za komunikaciju s raCunalom, te perifernih elektroni¢kih
djelova za osiguravanje moguénosti rada mikrokontrolera - stabilizatori napona, kvarcni oscilator
za generiranje frekvencije takta i1 slicno. Kako bi mogli napisane programe prebaciti u
mikrokontroler na razvojnoj ploc¢ici koristimo se USB vezom s raCunalom. Softver za
mikrokontroler ¢e biti prikazan u Arudino IDE programskom paketu. [2]. Radni napon je 5 volti
te imamo 14 ulazno-izlaznih digitalnih pinova te 6 analognih ulaza. Frekvencija procesora je 16

MHz. Veli¢ina brze memorije gdje se zapisuje program je 32KB. [13]

Slika 3.1. - Arduino UNO sa mikrokontrolerom ATMEGA328P i USB kabal



Za spajanje komponenata sklopa koristi se prototipna plocica i zice. Na prototipnu plocicu
dovodi se napon i uzemljenje, te pomocu zica dovodi se napon i uzemljenje na one komponente
kojima je za rad potreban napon. Prototipna plocica se u principu i ne treba Koristiti ali koristimo
radi preglednosti i urednosti sklopa te ukoliko dode do pogreske ili kvara kako bi se lakse
detektirao problem i rijesio ga se $to prije. Na prototipnu plocicu spojen je arduino, modul za
komunikaciju pomocu daljinskog, bluetooth, dvokanalni modul s relejom, tranzistor IRF9540,
tipkalo te je spojeno napajanje i uzemljenje. Za komunikaciju korisnika i arduina koriste se dva
nacina. Prvi nacin je pomo¢u modula za komunikaciju preko daljinskog upravljaca. Modul ima 6

nozica, od toga dvije noZice za napajanje i uzemljenje, te Cetiri za komunikaciju s arduinom.

[

Slika 3.2. - Modul za komunikaciju sa daljinskim upravlja¢em

D0 sa modula spaja se na arduino na digitalni dio, pin ¢etiri. D1 na pet, D2 na Sest, a D3 na
sedam. lako su spojena sva Cetiri pina, koristit ¢e se samo prva tri jer u ovom slucaju je potrebno
toliko funkcija za kontrolu motora, $to znac¢i da D3 nema nikakvu funkciju, ali je povezan
ukoliko nekad bude potrebna i Cetvrta funkcija. Tipka na daljnskom upravljacu Salje signal na
DO, B 3alje na D1, C na D2, D na D3. Cetvrtu fukciju moZe se dodati nadogradnjom arduino
koda. Napajanje potrebno za rad modula za komunikaciju je 5 volti, te ga se moze spojiti na isto

napajanje kao i napajanje za arduino.

Drugi na¢in komunikacije je putem mobitela odnosno preko bluetooth sucelja. Za takvu
komunikaciju potreban je modul, ali i preuzimanje aplikacije za mobitel jer se preko standardnog

povezivanja bluetoothom mobitel i modul ne mogu povezati. Modul takoder ima dva pina za

10



napajanje i uzemljenje dok su druga dva za komunikaciju s arduinom. Dva pina za komunikaciju
su RXD i TXD. RXD se spaja na TX na arudinu koji je pin jedan na digitalnom dijelu, dok se
TXD spaja na RX koji je pin nula na digitalnom dijelu. Napajanje potrebno za rad modula je od
3.6 volti do 6 volti, a s obzirom da arduino ima napajanje od 5 volti mozemo ih prikljuciti

zajedno na isto napajanje zajedno sa modulom za komunikaciju.

Slika 3.3. - Bluetooth modul

Tranzistor IRF9540 u sklopu sluzi za regulaciju brzine. Na stvarnim pogonima bitno je
prilagoditi brzinu otvaranja i zatvaranja ograde. Tranzistor ima tri nozice a to su uvod, odvod,
upravljacka nozica ( elektroda ). Uvod se spaja na stalno napajanje, odvod na relej izlazni pin
NO. Preko elektrode upravljamo regulacijom brzine vrtnje motora. Elektrodu spajamo na

arduino digitalni izlaz 10 i na tom izlazu koristimo pulsno Sirinsku modulaciju ( eng. pulse-width

modulation (PWM))

Slika 3.4.- Tranzistor IRF9540
11



U PWM mijenja se vremensko trajanje. Trajanje impulsa je oznaceno sa 1. Radni ciklus ( eng.
duty-cycle ) odreduje trajanje implusa. Duty-cycle je omjer aktivnog i ne aktivnog stanja
impulsa. Sto je duty-cycle blizi 100 % tada ¢e aktivno stanje biti izraZenije. Sa pomoéu tog

omjera upravlja se brzinom vrtnje motora. Veci duty-cycle znaci vecu brzinu motora.

Na arduinu digitalni pinovi osam i devet su izlazni pinovi te se povezuju s relejom. Modul s
relejom omogucava kontrolu trosila koja trebaju veliku struju ili veliki napon, bez obzira rade 1i
na istosmjernom ili izmjenicnom naponu. Relej je zapravo elektronski prekidac koje se aktivira
signalom kojeg poSaljemo s arduina. Ovaj modul ima dva releja na sebi, Sto znaci da s njime

mozete kontrolirati dva velika troSila odjednom [3].

Slika 3.5. - Modul s relejom- dvokanalni

Vijak terminal je izlaz s releja te se preko njega povezuje s motorom kojim Zelimo upravljati.
Maksimalan napon kod istosmjerne struje je 20 V dok je struja 10 A, a kod izmjeni¢ne struje 250
V, a struja je takoder 10 A [3].

Ulazni dio releja ima Cetiri pina. Dva su standardno za napajanje i uzemljenje te IN1 i IN2. Na
IN1 spajamo izlazni pin s arduina 8, a na IN2 pin 9. Ulazno napajanje i uzemljenje koristi se kao
i na arduinu. Izlaz ima Sest terminala. Relej ima tri izlaza. Izlazni kanali na jednom releju su
normalno zatvoren ( eng. normally closed - NC ), normalno otvoren ( eng. normally open — NO )
te zajedni¢ki pin ( eng. common pin- COM ). Na izlaz NC dovodi se uzemljenje, na NO drain pin
tranzistora, a COM je krajnji izlaz kojeg nam daje relej. IN1 kad je O, tada je NO odspojen, te je
izlaz na COM zapravo ono §to se nalazi na NC, dok kod IN1 =1, tada je NC odspojen a izlaz je

ono $§to je na NO.

12



NC= Normally Closed
COM= Common Pin

M= Common Pin

3 NC= Normally Closed
CO
NO= Normally Open

Slika 3.6. - Relej sa opisanim izlazima

Relej je jedan jednostavan sklop te s njim moze upravljat i s motorima ve¢im od 5 volti, ali u
tom slucaju obavezno se mora dovesti posebno napajanje na njegove NO pinove. COM izlazi
spajaju se sa motorom kojim se upravlja.

Kako bi se motor zaustavio kad se dode do krajnjih toCaka otvaranja i zatvaranja Koristi se
tipkalo. Tipkalo se spaja na nacin da jedan pin Sse spoji na napajanje, a drugi pin spoji se na

zajednicku tocku uzemljenja i digitalnog pina dva s arduina.

Slika 3.7. - Tipkala
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Slika 3.9. —Prednja strana makete
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Slika 3.10. — Graficki prikaz spajanja komponenti
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Slika 3.11. — Shema spajanja komponenti

Primopredajnik

Bluetooth modul
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3.2. Stvarni pogon za upravljanje ogradom

Jedan od nacina upravljanja motorom vece snage je sa ve¢ navedenim relejom. S relejom i ovim
arduino kodom moze se pokretati motor brisaca koji se nalazi u automobilima ( 12 volti ) ili u
kamionima (24 volta). Takvi motori imaju isti princip rada kao i motor na maketi. Dva pina iz
motora prikljucuju se na relej na COM izlaz releja i onaj pin koji dobije napon, okre¢e motor u tu

stranu. Kod kori$ten u modelu makete moze se koristiti i za ovakve motore.

Slika 3.12. - Primjer motora s reduktorom od 12 volti u druk¢ijoj primjeni

Kora¢ni motori (eng. stepper motor) takoder se mogu upravljati arduinom. Kora¢ni motor
pretvara digitalni podatak u mehanicki pomak. Takvi motori imaju Siroku primjenu jer su

prilagodljivi korisnikovoj potrebi 1 relativno jednostavno mozemo upravljati s njime.

Iz mehani¢kog pogleda kora¢ni motor je jednostavna, pouzdana i precizna komponenta koja ne
zahtjeva posebno odrZavanje zahvaljuju¢i konstrukciji bez kolektora i cetkica. Jo§ neke od
prednosti su povoljna cijena, jednostavan dizajn, velika akceleracija i snaga, te veliki raspon
brzine vrtnje koja je proporcionalna frekvenciji ulaznih impulsa. Od nedostataka se moze
izdvojiti mala korisnost (koracni motori troSe znacajnu energiju bez obzira na teret), moment
znatno opada s povecanjem brzine, sklonost rezonanciji, jako zagrijavanje na zahtjevnim

rezimima, te niska izlazna snaga s obzirom na veli¢inu i tezinu. [4]
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Za kontrolirano napajanje elektromotora se koriste motor upravlja¢i koji osiguravaju potrebne
naponske i strujne vrijednosti iz odgovarajuéeg izvora napajanja, a na pobudu upravljackih
impulsa iz mikroupravljaca. Pored toga da bi DC motor mijenjao smjer okretanja potrebno je

promijeniti smjer struje u motor, a to se najlakse postize H-mostom. [4]

Slika 3.13. - Motor driver

Pri odabiru motor upravljaca treba obratiti pozornost na izlaznu struju. Ja¢i motori zahtjevaju
nekoliko ampera zbog svoje snage. Motor upravljaci sa tranzistorima manjih dimenzija daju

izlaznu struju od 1 ampera ili manje. Na slici 3.11. izlazna struja drivera je 7 ampera.

Osim motora za stvarni pogon potrebno je napravit prijenos okretaja motora. Najcesce je to

nazubljena letva, a moze se koristiti lanac ili sajla.

3.3. Arduino razvojno okruzenje

Programska podrska se sastoji od razvojnog okruZzenja koje Cine standardni prevoditelj (eng.
compiler) i pokreta¢ operativnog sustava (eng. bootloader). Arduino integrirano razvojno
okruzenje je aplikacija koja je napisana na programskom jeziku Java, a sastoji se od uredivaca
programskog koda s moguénostima za oznac¢avanje koda i automatsko uvlacenje linija.
Processing je programski jezik 1 integrirano razvojno okruZenje otvorenog koda koje je
namijenjeno elektroni¢arima sa ciljem da im se omoguci ucenje principa programiranja unutar

vizualnog konteksta, a sluzi kao osnova za skiciranje elektronskih prototipova. Processing je
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zasnovan na Java programskom jeziku a omogucuje koriStenje i izradu racunalne grafike i1
interakcije ukljucujuéi vektorske crteze, mreznu komunikaciju, objektno programiranje, obradu
slike i boje. Za prebacivanje koda na arduino potrebno je povezati racunalo i arduino te zatim u

programu programirati kod.

sketch_jan10a | Arduing 1.6. @ég

Datoteka Uredi Zkica Alati Pormod

sketch_jan10a

wolid setup()
A4 put your setup code here, to run once:

b

wolid loopi()
A4 put vour main code here, to run repeatedlwy:

enuino Uno an COMA

Slika 3.14. - Arduino program na ra¢unalu

Na slici 11 prikazan je program za programiranje arduina. Program se moze besplatno

preuzeti na stranici: https://www.arduino.cc/en/main/software . Na toj stranici mogu se pronaéi

program za tri razli¢ita operacijska sustava: Microsoft Windows, LINUX i Mac OS X. Ovisno

0 operacijskom sustavu na raCunalu preuzimamo odredeni arduino za rad. Programira se u

.....

C iako su razlike male.
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https://www.arduino.cc/en/main/software

int s=0;
int pin=10;

wolid setupi()

{
Serial . begin(9600) ;
pintode (4, INPUT) ; / fpostavlia pinowve 4,5,6,7 kao digitalne ulaze
pinMaode (5, INPUT) ;
pinMode (&, INPUT) ;
pinMaode (7, INPUT) ;
pinMode (8, 0UTPUT) ;
pinMode (9, 0UTRUT) ;
pinMode (pin, OUTPUT) ;
attachInterrupt(digital PinToInterrupt(2), stani, RISING):

}
wvoid loop () {
if{digitalRead(d)==1)//pozivanie funkcije otwaranie
otworif();

if(digitalRead(s)==1)//pozivanie funkcije zatwaranija
zatworif():;

if(digitalRead(6)==1)//pozivanie funkcije stani
stanii);
delay(l]):

Slika 3.15. - Poéetak Arduino koda

volid otvori()//funckija =a otwaranje wrata
{ digitalWrite (s HIGH)
digitalWrite (9 LOW) ;
analogilrite (pin, 500 ;
delay (500)
analoglrice (pin,95) ;
delayw(1800) ;
digitalWlritelpin, LOT) 2}
wold zatwori() //funckija za zatvaranie vrata
{ digitalWrite(d,LOW) ;
digitalWritce (9, HIGH) ;
analogiirite (pin,20) ;
delaw(2000) ;
analoglirite (pin,60) ;
delay(750)
digitalWrite (pin,LOW)
digitalWrite(9,LOW) ;1
wolid stani()//funkcija =a obustavu kretanja wrata
{ digitalWrite (8,LOW)
digitalWrite(9,LOW) ;1

Slika 3.16. — Funkcije u kodu
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Datoteka Uredi Skica Alati Pomod

woid serialEwvent()//podatak sa BEluetootha
{
g=({int)Serial.read();//tita podatak =a bluetootha
if [3==49)
otworil);
if [s==50)
zatwari():
if(s==51)
stanil);

Slika 3.17. - Dio arduino koda povezanog sa bluetooth komunikacijom

Nakon zavrSenog pisanja koda, potrebno je prebaciti kod na arduino te nakon toga je arduino

1,2,3 /L..........llL
OTVORI ZATVORI ZAUSTAVLIANIE

UPRAVUANIE
MOTOROM

Slika 3.18. — Algoritam programskog koda

spreman za koriStenje.

Na slici 3.18. prikazan je algoritam arduino programskog koda. Brojevi 1,2,3 u algoritmu
oznacuju unos podatka za pokretanje motora. Ta tri broja koristimo u aplikaciji. 1 je za
otvaranje, 2 za zatvaranje i 3 za zaustavljanje. 1 i 2 sluZze za upravljanje motorom te dolazi do
kraja rada kad ograda dode do krajnje tocke otvaranja i zatvaranja. Ukoliko se unese broj 3 tada

ograda nije dosla do krajnje tocke te ponovno unosimo broj kako bi upravljali motorom.
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3.4. Mobilna aplikacija
Za komunikaciju arduina i mobitela potrebno je preuzeti gotovu aplikaciju jer standardno
povezivanje mobitela sa drugim uredajem u ovom sluéaju nije moguée. S obzirom na

jednostavnost arduino koda potrebno je preuzeti aplikaciju.

Aplikaciju za mobilne uredaje potrebna za preuzeti rade kao komandni programi u koji Se unose
naredbe. Za Windows Phone programsko mobilno sucelje aplikacija se zove BT terminal, za
android sucelje je BlueTerm a za iOS LightBlue. Unutar aplikacije unose se naredbe koje moraju
biti to¢no napisane kako bi arduino izvrsio naredbu. U primjeru broj 1 je za otvori, 2 za zatvori, a

3 za stani funkciju. Programi su jednostavi za koriStenje te se lako povezuje sa arduinom.

Navedene aplikacije su bez grafickog sucelja. Za windows phone ne postoji aplikacija sa
grafickim suceljem.

ol 73R

BT Terminal

Communication

®»® 6 6

Slika 3.19. - Primjer aplikacije BT terminal za Windows Phone
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Slika 3.20. — Primjer aplikacije BlueTerm za android sustav
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4. Karakteristike razvijenog sustava

Vrsta ograde, uvjeti rada i vremenske uvjete uzimamo u obzir pri odabiru motora i mehanizacije.
Bezi¢no otvaranje ograde Kkoristi se kako za industrijske tako i za privatne objekte. Motori za

ograde dijele se u kategorije prema tezini ili duljini ograde za ¢ije pokretanje su namijenjeni.
Karakteristike motora za klizne ograde su sljedece:

— Brzina otvaranja: 0,18 ili 0,2 ili 0,16 m/s

— Brzina zatvaranja: 0,18 ili 0,2 ili 0,16 m/s

— Maksimalna duljina ograde za motore do 300 kg tezine ograde: 7 m (nazubljena
poluga); 5,7 m (lanac)

— Temperatura rada: -20°C/+55°C [14]

Dodatni uredaji nude razne mogucénosti upravljanja, a to su:

- Daljinski upravlja¢: posjeduje zasebni kod koji se ne moze kopirati, u 16 milijuna
kombinacija. Moguce je podesiti tako da ujedno otvara i automatiku na Ssegmentnim
vratima.

— Infracrvene fotocelije: omogucéavaju rad na najvisem sigurnosnom nivou.

- Gumeni sigurnosni rub: omogucava sigurnost kod otvaranja i zatvaranja ograde.

— Digitalna tipkovnica: protuprovalna tipkovnica sa sigurnosnim kodom do osam

znamenki.
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5. ZAKLJUCAK

U radu je napravljena maketa za bezicno otvaranje i zatvaranje ograde. Maketa nam sluzi za
prikaz rada ograde. Koristimo bezi¢ni na¢in otvaranja jer pokretanje ograde mozemo izvrsiti iz
automobila, kuce ili nekog udaljenog mjesta. Ukoliko bi se sklop primjenio na prave ograde
potrebno je koristiti motore jace snage, a sklop iz makete bi bio primjenjiv ukoliko se koristi

relej. Mikroupravlja¢ ima veliku ulogu u sklopu jer upravlja sklopom te na kraju i s motorom.
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SAZETAK

Naslov: Upravljanje ogradom pomocu daljinskog upravljaca i mobitela

U ovom radu izradena je maketa za bezi¢no upravljanje ogradom. Otvaranje i zatvaranje ograde
izvrSava se na dva nacina, putem mobitela ( bluetooth ) i s daljinskim upravljacem. Regulacija
brzine vrtnje obavljena je pomocu tranzistora i pulsno-$irinske modulacije (eng. PWM). Krajnja
tocka otvaranja ograde zavrSava pritiskom na tipkalo koje prekida rad motora. Zatvaranje ograde
je obavljeno pomocu vremenske odgode. KoriStena je Arduino mikroupravljacka razvojna
platforma za upravljanje sklopovljem. U radu je opisan postupak nadogradnje makete u ogradu

sa stvarnom primjenom.

Kljuéne rijeci: Arduino, mikroupravlja¢, Bluetooth, daljinski upravlja¢, bezi¢no upravljanje
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ABSTRACT

Title: Managing fence with the remote control and cell phone

In this work is made a model of the wireless control fence. Opening and closing the fence is
carried out in two ways, via cell phone (Bluetooth) and with the remote control. Speed Control is
performed using transistors and pulse-width modulation (eng. PWM). The end point of the
opening of the fence ends by pressing the push button, which stops the engine. Closing the fence
is carried out by means of the time delay. Used an Arduino microprocessor first development
platform for management circuitry. This article describes the upgrade process models in the
fence with a real application.

Keywords: Arduino, microcontroller, Bluetooth, remote control, wireless control
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