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Zadaniem naszego zespotlu byto zaprojektowanie 1 wykonanie konstrukcji
bramy garazowej. Po omdwieniu réznych rozwigzan zdecydowaliSmy si¢ na
stworzenie bramy segmentowej. Glownym problemem, z ktérym przyszio nam
si¢ zmierzy¢ bylo przymocowanie prowadnic, poniewaz w praktyce prowadnice
bramy przymocowywane sg do $cian budynku. Z tego wzgledu wykonali§my
szkielet umozliwiajacy poprawne dziatanie mechanizmu. Niestety nie mieliSmy
mozliwosci wykonania modelu fizycznie ze wzgledu na brak dostepu do
wystarczajacej ilosci klockow LEGO. W zwigzku z tym uzyliSmy programu
Autodesk Inventor Professional. Finalowy efekt naszej pracy mozna
zaobserwowac na ponizszym zdjgciu:

Zdj. 1 Widok bramy garazowej

Sam szkielet shuzacy do stabilizacji 1 utrzymania bramy jest wykonany z samych
elementow LEGO. MusieliSmy wykona¢ prowadnice, poniewaz nie bylo
mozliwosci stworzenia ich z klockow.



Otwory w prowadnicach stuzace do zlaczenia ze szkieletem bramy maja taka
srednice co otwory w elementach LEGO. Umozliwia to bezproblemowe
potaczenie.
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Zdj. 2 Prowadnica

W naszym modelu moment z silnika na wat przekazuje przektadnia slimakowa.
Brama jest podnoszona lub opuszczana w zaleznosci od kierunku obrotow
silnika. Jesli jest podnoszona, linki, ktére znajduja si¢ na rolkach na obydwéch
koncach watu, sg zwijane 1 wciggaja kolejne segmenty w gorg po prowadnicach.
Opuszczanie bramy nastepuje poprzez rozwijanie linek, w skutek czego
segmenty zjezdzaja w dot po prowadnicach.



Zdj. 3 Naped, przekiadnia slimakowa



Sprawozdanie z realizacji
czescl elektrycznej projektu
bramy garazowej.

Zespot elektroniki: Gut Pawet, Jakielaszek Mitosz, Knap Pawet



W czesci elektroniczne; celem byto stworzenie koncepcji uktadu
sterowania bramag garazowa, dobranie niezbednych podzespotéw oraz
stworzenie schematu potaczen.

Brama garazowa sterowana jest za pomoca Arduino Uno. Do mikrokontrolera
zostaty podtaczone nastepujgce elementy

e ESP32 — jednostka komunikacyjna

e | 293D - sterownik silnika

e Lego NXT Motor - naped bramy

e Bateria 9V — zasilanie silnika

o WKG625 - wylacznik krancowy

e QT 50CM - czujnik przerwania wigzki

Jako element napedowy bramy zostat wykorzystany silnik pradu stalego Lego
NXT Motor, podtaczony do sterownika silnika L293D. Jest to uktad scalony
zawierajgcy mostek H dzieki niemu istnie mozliwo$¢ sterowania Kierunkiem
obrotow silnika. Do okres§lenia, czy brama jest otwarta, czy zamknigta
zastosowano wyltaczniki krancowe z rolkg oznaczone symbolem WK625.
Istotnym elementem w bramie garazowej jest uklad zapobiegania zamknigcia
bramy, gdy cztowiek lub samochdd znajduje si¢ w strefie poruszania si¢ bramy.
Do realizacji tego zadania zastosowano barier¢ $wietlng czyli czujnik
przerwania wigzki 0 oznaczeniu QT 50CM. Do otwarcia bramy sluzy pilot
generujacy sygnal w zakresie podczerwieni, ktory odbierany jest przez
dedykowane urzadzenie znajdujace si¢ w widocznym miejscu. W uktadzie
elektrycznym przewidziano rowniez mozliwos¢ komunikacji bezprzewodowej z
urzgdzeniami sieciowymi, na przyktad w celu wysytania komunikatéw na temat
awarii lub serwisu. W tym celu wykorzystany zostat mikrokontroler ESP32
posiadajacy dedykowane moduly do komunikacji bezprzewodowej. Wymiana
danych pomiedzy pomiedzy Arduino oraz ESP32 odbywa si¢ za pomocag
interfejsu szeregowego UART.



Schemat rozmieszczenia czujnikow i napedu
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Prototyp ukladu

W ramach realizacji zadania stworzono uklad testowy, gdzie zastgpiono
brakujace podzespoty. Jako przelaczniki krancowe wykorzystano przyciski, a
obroty silnika sygnalizowane sg za pomocg dwoch diod. Prototyp pozwolit na
przetestowanie oraz potwierdzenie poprawnosci stworzonego oprogramowania.
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Sprawozdanie z realizacji
czesci software projektu
bramy garazowe;.

Zespot software: Buda Krzysztof, Jordanek Jakub, Jurek Krzysztof



Nasza czes$¢ zespotu zajeta si¢ oprogramowaniem do bramy tworzonej
przez pozostatych cztonkéw. Czegsé software’owa podzielono na dwa etapy:
podstawowe dzialanie 1 rozszerzenia(dodatkowa funkcjonalnos¢). W
pierwszym etapie skupilismy si¢ nad praktycznym dziatanie bramy, czyli:
otwieraniem, zamykaniem, wykrywaniem przeszkéd. Ta funkcjonalnosé
zawarta zostata w glownej gatezi kodu na naszym github’ie, ktérego link
zamieszczono ponizej. Budowa programu oparta jest na maszynie stanéw z
wykorzystaniem instrukcji ,,switch case”. Na rysunku ponizej przedstawiony
zostal ogolny diagram stanéw (po lewej) oraz bardziej szczegotowy
stworzony podczas planowania pracy (po prawej).
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W stanie 1. silnik bramy jest zatrzymany. W zmiennej ,,PreviousState”
przechowywany jest poprzedni stan. Po wcisnigciu przycisku w zaleznosci
od aktualnej warto$ci tej zmiennej program przechodzi w stan otwierania lub



zamykania bramy. Uzytkownik moze otworzy¢ brame na Stale poprzez
przytrzymanie przycisku dhuzej niz sekundg. Krotkotrwale wecisnigcie
przycisku powoduje wiaczenie funkcji automatycznego zamykania, w tym
przypadku brama zamknie po czasie zadanym w  zmiennej
,GATE _OPENED_TIME”. W stanie 2. brama otwiera si¢ do momentu
ponownego wcisnigecia przycisku (zatrzymanie bramy w potozeniu
posrednim) lub do napotkania krancowki gornej, ktorej sygnal powoduje
powrot do stanu 1 i zatrzymanie silnika. W stanie 3. brama zamyka si¢ do
momentu napotkania krancowki dolnej. Podobnie jak podczas otwierania
mozliwe jest tez zatrzymanie W polozeniu posrednim poprzez wecisniecie
przycisku. Dodatkowa funkcjonalnos$cig jest wykrywanie przeszkody. Jezeli
podczas zamykania pojawi si¢ sygnat z czujnika (przeszkoda w bramie) to
program przejdzie w stan 1. a silnik zatrzyma sie.

Drugi etap to dodatkowe funkcjonalnosci jak: kontakt z wifi, zliczanie
uruchomien i informacja o serwisie oraz push notification z aktualnym
stanem bramy. W tej cz¢séci skorzystano z trzech dodatkowych bibliotek:
,,ESP8266WiFi.h, WiFiClient.h, Pushsafer.h”. Pierwsza z tych bibliotek
pozwala na obstuge mikrokontrolera ESP8266, ktory posiada modut WiFi
niezb¢dny do polaczenia z lokalng siecig wifi. Miejsce inicjalizacji
potaczenia oraz obslugi odpowiedzi otrzymanej przez mikrokontroler
zaznaczone zostato w kodzie za pomocg komentarzy. Warto podkresli¢, ze
mikrokontroler ten komunikuje si¢ z Arduino za pomocg portu szeregowego
UART. Tam tez wysylane sg sformulowane w kodzie polecenia np.
Serial.printin(WiFi.localIP());”. Tutaj skorzystano z polecenia dotyczacego
realizacji potaczenia wifi, za ta czgs¢ odpowiada juz biblioteka WiFiClient.h,
ktora pozwala nam réwniez sprawdzi¢ dostepnos¢ adresu IP w sieci za
pomoca pingu. Skorzystano mozliwosci pingu, aby spingowac adres IP
telefonu uzytkownika, w celu sprawdzenia jego obecno$ci przy otwarciu
bramy. Ostatnia z wymienionych bibliotek zajmuje si¢ wysylaniem
powiadomien typu push notification. Jej funkcjonalnos$¢ zostata zastosowana
w projekcie, aby wysta¢ na zdefiniowany w kodzie adres IP informacje¢ na
temat wymaganej konserwacji oraz otwarcia bramy pod nieobecnosé¢
wlasciciela. Podsumowujac, moduty te zapewniajg uzytkownikowi kontrole
nad stanem bramy. Przypominaja mu 0 niezbednej konserwacji oraz
informuja gdy brama zostata otwarta, a adres IP jego telefonu nie znajduje
si¢ W siecl, w ktorej jest mikrokontroler bramy.

Catosé kodu znajduje si¢ pod adresem:
,https://github.com/jordus6/Brama-software”. Pod koniec pracy dodano
jeszcze jedng gataz z kodem, ktora odpowiada za sczytywanie informacji o
nacis$nieciu pilota otwierajacego brame. W tym celu uzyto odbiornika
podczerwieni TSOP31236 - 36 kHz. Umozliwia on odbieranie sygnatow np.



https://github.com/jordus6/Brama-software

z pilota od telewizora, ktéry mogtby symulowac pilot od bramy. Do obstugi
odbiornika wykorzystano biblioteke IRremote.h. Daje ona mozliwosé
zainicjalizowania komunikacji oraz odczytu odebranego kodu. W momencie,
gdy wykryty zostaje sygnat oraz odczytany kod jest rowny zdefiniowanemu
w programie, brama reaguje w taki sposob jak na przycisnigcie przycisku.
Program w tej galezi kodu dziata tak jak program w galezi podstawowej,
jedynie przycisk pilota jest obstugiwany zdalnie.



