                           Digitale Eigenbau-Modellbausteuerung      (philipp punkt bigott ääättt gmxpunktde)
Zum Konzept:

Der Kern
 ist ein alter, ausrangierter Windows PC, der alle steuerungsaufgaben verwaltet. sein 15"-Monitor wird in die frontplatte eingebaut und zeigt im Vollbildmodus ständig die aktuellen Fahrdaten inkl. Bildchen der Loks, Piktogrammen für Sonderfunktionen und einem Trackbalken je Zug für Fahrtrichtung und fahrstufe anzeigt. Dazu ist der Bildschirm mittels Linien in sechs teile unterteilt, da ich max. 4 Züge gleichzeitig fahren kann. Ein fünftes Zugfeld ist als Reserve für schnellen Zugriff gedacht. Alle anderen Züge können in einem Menü in jedem beliebigen Feld aufgerufen werden. Die Steuerung funktioniert mit 6 Drehencodern mit Drucktaster und zusätzlich noch 10 kapazitiv arbeitende Taster  an jeder Seite  des Bildschirms. Im 6. Feld sind ein Menü und Kurzinformationen zu Belastungsdaten (Strom/Spannung). Ein Zugfeld besteht aus mehreren Elementen: seitlich boxen für Symbole (Licht, Geräusche, Sonderfunktionen), oben der Zugname und darunter ein Bild der Lok, darunter wiederrum ein Trackbalken für die Fahrgeschwindigkeit. Der Drehencoder steuert die Geschwindigkeit und durch Druck auf ihn öffnet sich ein Menü, das mit einem Taster und dem Encoder bedient wird.
Das Übermittlungsmodul 
besteht aus einem ATmega8, der die nötigen Daten vom PC über die serielle Schnittstelle empfängt, diese umwandelt und an dessen Ausgang eine l298-Motorendstufe als Ausgangstreiber hängt. (2x2A) Zusätzlich sind noch Booster mit Stromrückmeldung je Gleisabschnitt Eingeplant.

Das Protokoll:

Auf einer normalen Anlage stehen nur 2 Leiter zur Verfügung: Mittelleiter und Schienen. Deshalb müssen die Nutzdaten zusammen mit der Spannungsversorgung für die Züge übertragen werden. Dazu wird die Umpolung der Bertiebsspannung benutzt; +am Mittelleiter und -an den schienen entspricht logisch "1" und umgekehrt bedeutet logisch "0".
Das Nutzsignal lässt sich so auf der Decoderplatine einfach wieder in Logikpegel umwandeln und durch die an den Gleisen anliegende Rechteckspannung ist im Gegensatz zu Sinuswechselstrom nur sehr wenig Pufferkapazität auf dem Decoder nötig. Das genaue Protokoll werde ich noch grafisch dargestellt hochladen.

Die Decoder:

Die Decoder sollen etwa 10x16-16x20mm groß werden. Sie haben ein befestigungsloch, um sie anstelle des Umschaltrelais oder eines anderen Decoders einbauen zu können, andere Bauformen sind Layout technisch auch kein Problem. Sie enthalten eine Gleichrichterschaltung, einen Spannungsregle mit Pufferkondensatoren, einen ATtiny24, 4Funktionsausgangstreiber, einen Motorcontroller und natürlich eine Aufbereitungsschaltung für die Digitalsignale. Die Pufferkondensatoren für die Versorgung des Kontrollörs  sind so ausgelegt, dass  er auch bei Kurzzeitigem Stromausfall (Weichenüberfahrt) nicht sein Gedächtnis verliert, da die Lok sonst nicht das tut, was sie soll.
Das Stellpult: 
An meiner Anlage befindet sich ein kleiner Kommodenschrank, auf den ich ein Stellpult baue Den Platz auf der frontplatte teilten sich ein Eingabebereich, ein Monitor und ein Gleisplan, in dem die Leds der Rückmeldung, positionsanzeigen der weichen  und Taster zur weichen- und Signalsteuerung eingebaut sind. Alles bis auf 5 Drehencoder zur Zugsteuerung und Menüsteuerung wird von einer frontplatte aus teilweise lackiertem Plexiglas verdeckt (Ausschnitt für Monitor, Schrift etc. wird vorher abgeklebt.) Für die Leds wird die Platte hinten leicht angebohrt, um die Lackschicht zu durchbrechen und für einen leichtere Montage der Leds (einkleben) Alle Schalter und Taster bildet je ein berührungsloser , kapazitiver Sensor, der auch direkt unter die frontplatte montiert wird (um die Leds, man drückt sozusagen auf die leuchtende Leuchtdiode)
Im Schrank befindet sich der Rest der Steuerung also Computer, Netzteile etc.

Die Weichensteuerung:                                                                                                                         

Unabhängig von der Schiene  sollen auch alle Signale, Weichen, Leuchten etc. mit eigenen Decoderplatinen  unter der Anlage ausgestattet werden. Hier sind die Decoder jedoch stark vereinfacht, da keine Platzenge besteht und keine Beschränkung auf nur 2 Zuleitungen. Die Decoder werden mit 5V, 12V und einer Signalleitung versorgt (Gem. Masse). Der µC steuert über seine Ausgänge Servos oder einfache Leistungstransistoren an(max. 2A /12V/Ausgang). Die Platinen werden Bastelqualität mit bedrahteter Bestückung. Die Weichensteuerung erhält an meinem Pc einen eigenen seriellen Ausgang und ein eigenes Übertragungsmodul und das gleiche Protokoll. Die Weichensteuerung funktioniert also unabhängig von der Bahnsteuerung.
Die Rückmeldung:

Die komplette Anlage ist ein Gleisbesetztmelder. Ich habe alle 10cm eine der beiden schienen unterbrochen. Unter der Anlage befindet sich eine Sensorschaltung, in der die Teilstücke mit 2 antiparallelen Dioden mit der anderen Schienenseite verbunden sind. Wenn die Radsätze eines Zuges die beiden schienen verbinden, so wird diese Aktion über einen Rückmeldebus an den Computer übermittelt und gleichzeitig auch auf dem über eine entsprechend positionierte Led angezeigt.

Die Rückmeldung soll dem Computerprogramm Intelligenz ermöglichen, indem dieser zuerst prüft, wo welcher zu steht, wie lang dieser ist und welche Adresse er hat. Das und jede Veränderung dessen wir immer gespeichert, ein neuer Zug wird sofort geprüft und mit eingetragen. So könnte man dem Programm irgendwann einmal einen automatischen Fahrplan, Notbremsung als Schutz vor Kollision usw. beibringen. Die Realisierbarkeit wird sich noch herausstellen.

Moin Moin

Ich möchte euch hier meine Ansätze für meine Digitale Modellbahnsteuerung zeigen.

Alle Skizzen, Schaltpläne , Layouts etc. kommen noch, jedoch dauert das wohl erstmal eine Weile, da das alles noch digitalisiert werden will oder sogar noch entwickelt werden muss.

Status: Das Konzept steht erst einmal. Den ersten anfang, den Decoder habe ich größtenteils Fertig. Ich arbeite gerade an der Übertragung der Daten, das Prinzip ist auch hier klar, jedoch müssen die Timings genau aufeinander abgestimmt werden. 
Vielleicht gibt  es hier einige, die sich auch für das Thema interessieren und mithelfen möchten.

Das Computerprogramm ist auch noch in der Anfangsphase der Entwicklung, ich mache das auch nicht selbst sondern lasse es von einem Mitschüler erledigen der sich besser mit PC-Programmierung auskennt.  Hier wäre Hilfe auch nicht schlecht, wenn ich den „Prototypen“ noch finde, wird der auch mal hochgeladen und ich frage denjenigen mal nach dem Sourcecode.  Die Programme der Mikrocontroller werden in Asm, das für den PC in C++ geschrieben, das sind die einzigen Voraussetzungen für Vorschläge und Erweiterungen, falls jemand so etwas einbringen möchte.

Ich selbst werde in der nächsten zeit wohl eher weniger dran arbeiten können, da die Schule wieder angefangen hat und ich mir sagen lassen habe, dass man in der 9.kl. viel für die Schule tun muss, außerdem mache ich bald ein Praktikum.

Grüße vom Frickelfreak

PS: Das ganze soll low cost werden, was anderes lässt mein Taschengeld nicht zu, ich hoffe das reizt auch andere Modellbahner, die sich gerne selbst eine Digitalanlage bauen möchten, denn im Team kann die Entwicklungsarbeit aufgeteilt werden, sodass es schneller und einfacher zu guten Ergebnissen kommt (Hoffe ich mal)

