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Ujraépitett primer hajtomdi

-Stabil hajtaslanc 10bar-on
*Nagyobb szamitasi teljesitmény
*Robosztusabb elektronika
*H6tani szamitasok

*Tokéletlen, de automatikus valtas
*Burkolat

Eredmények

*Széchenyi futam
Valtas stratégiak

Fejlesztések
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: ukk Projek Attekl ntés aledel

2010. Majus 7-8 *Motor szenzor hiba

‘ldeiglenes megoldas
*Reed relé, fix attétel — tobblet suly

*Mezony erésodés 10%
Mechatron

: *Gyorsasagi futam — els6 otben
DiagnoszZ#ka,

«Stabil mechanika és vezérlés
Mérések =

Eredmények
Valtas stratégiak

Fejlesztések
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*Kakukk
*Jarmiiszerkezet marad
*D/A konverteres motor szenzor
*Komplex diagnosztika
*Suly csokkentés
Kiforrott valtas stratégia

*Tiptronik

Eredmények . : i
*Kiforrott hibakezelés
Valtas stratégiak
g *Csapat
Fejlesztések .Junior csapat

*Fiatalok betanitasa, fejlettebb végeredmény
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*Tervezés lépései
« Attétel tartomany felmérése
» Donor valasztas — szilardsagi ellenorzés
+ Segéd attételek meghatarozasa
« Aktuator kivalasztasa
» Szenzorok kivalasztasa

« Beagyazott rendszer tervezés

Eredmények

* Mechanikai hangolas

Valtas stratégiak oy
g * Bemeérés

Fejlesztések e Tesztek
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*Tervezés lépései

Atteklntes

« Attétel tartomany felmérése

Valto felépitése .
\4
Mechatroni%ai re
DiagnosZyme Sebessé | Kapcsolokor, A | Kapcsolokor, B Attétel 1/Attétel
— { g sor [mm] sor [mm]
Mérések fokozat
n 1 33 78 0,4230 2,3640
Eredmények
2 35 74 0,4729 2,1146
Valtas strategiak 3 46 69 0,6666 1,5000
. . 4 52 63 0,8263 1,2102
Fejlesztések
5 56 59 0,9491 1,0536
6 61 55 1,1090 0,9017
S
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*Tervezés lépései

* Donor valasztas — szilardsagi ellendrzés

+ Segéd attételek meghatarozasa

= —

Eredmények

Valtas stratégiak

Fejlesztések
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*Tervezés lépései

\ \  Aktuator és szenzor valasztas

Mechatron \ | o AN ) b

Diagno ",,r*

Mérések

Eredmények
Valtas stratégiak

Fejlesztések
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*Tervezés lépései

« Beagyazott rendszer tervezés

Eredmények

Valtas stratégiak

Fejlesztések
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Eredmények
Valtas stratégiak

Fejlesztések
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Eredmények

Valtas stratégiak
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Szoftvervazlat

/ Gyorsasagi() °. Main() \

LCD
While(1)
Szabalyozas enable ellenrzés - D Perifériak beallitasa
Gaz. ar::alog [DIEL IS Timerek
— futam_ido Kezddértékek
Motor_analog - > Motor_poz verda_sebesseg <\ megadasa
Szakasz_idd, Loket_id6 mérés 5 ’b v
verda_sebesseg_atlag
l verda_gyorsulas s While(1) v
ad -
P ——— verda_ut m RS232,LCD = ,Uzemkész’ :)
Véghex/zetben valtas MOtor_poz_group el
dugattyu_sebesseg Kukac_analog olvas ->GEAR
= o=
l dugattyu_szakasz_ido While(1) D
— dugattyu_szakasz_sebesseg LED1 on
IR () (WEE_ Gl gear Kaposol6 tabla->(izemmod
gaz_poz_group \
kukac_elozo
—9 Diagnosztika kiildés irany
Hz
Diagnosztika Do

-

Leszelloz()

Teljes nyomas
mentesités

~

Takarekos()

sz

Mérések
Tempomat

Vref=12km/h

L) &

Diagnoszika

Verda_sebesseg
_atlag (-1)

P controller

Verda_sebesseg

Eredmények

Gaz_poz_group
Haijtas

Valtas stratégiak

Fejlesztések

[ Megy() \ [ Megy_exp() \

Irany fiiggs toltés Iranyfiiggé expandalas

imer 2 - Interrupt

490 Hz PWM

High mer 4 - Interrupf
Fokozat Priority 38 Hz D
tabla

/ imer i = nievmpi \

GEAR (ref)

Kukac olvasas

Kerékszenzor- Felfuté él detektalas
10 kHz

l Fordulat id8 a0t D
PWM_ref Jarmii sebesség
-- PD controller ):# [0..255] ‘ Jarmii atlag sebesség

Jarmii gyorsulas
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Statikus tesztek
*Menet tesztek
« 20 mérés nap
« Iddjarasi viszontagsagok

* Wireless diagnosztika

Hat sebesség felfutas

Eredmények

Valtas prébak (szoftver és piléta tesztek)
Valtas stratégiak ) e

Mérés_2

Fejlesztések 4000 1 — Futam_ido [s]
3500 - —— Verda_sebesseg [m/h]
3000 4— Verda_sebesseg_atlag [m/h]
Verda_gyorsulas [mm/s2]
= 2500 - -
3 — Verda_ut_m [m]
3 2000 J — Motor_poz_group [1..10]
g' 1500 1 —— Dugattyu_sebesseg [mm/s]
8 1000 | [‘ — Dugattyu_szakasz_ido [s/100]
500 _‘ Dugattyu szakasz_sebesseg [mm/s]
o N Gear [1..6]
D O D O O TR OEn| Gaz_poz_group [1__10]
500 1 10 19 28 37 46 55 64 73 82 91 100 109 118 127 136 145 Kukac [0..255]
t[10ms] Irany [0..1]
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*Vezeték nélkuli kommunikacio
« 866MHz — 3km
» Autonédm hibadetektalas és ujrakildés

Programozhaté adoételjesitmény

e

Mérések

RF modul inicializdlisa
(ad

Eredmények

Valtas stratégiak

[ &
7

1

‘Adatesomag fogadasa, tirolisa
bufferben

Fejlesztések
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Visszavaltas G6-G3-G1

7 -
6
—— Dugattyu irany
5 —— Gear
g 4
=
0 3|
24

1 9 17 25 33 41 49 57 65 73 81 89 97 105 113 121 129 137 145 153 161 169 177 185 193 201 209 217 225 233 241
t [100ms]

Meres_18

Eredmények

——futam_ido

— verda_seb
Valtas stratégiak 3000 [1omn]
— verda_seb_atla
A M, )
r{ {r \ —— verda_gyorsula
s [0,1mm/s"2]
—ut

Fejlesztések

——motor_poz

——dugattyu_seb

Diag_output

——dug_szakasz_i
do
G

gaz

nyomas

irany

t [10ms]
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*Adatfeldolgozas MATLAB-ban

*Fokozatok végig mérése

Mechatron
Diagno ",,r*

s
Mérések
Sebeszey felfutdsok

I I !

3nan

Eredmények
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Jarm( sebesség [m/h]

8
T

Eredmények
Valtas stratégiak ]

Fejlesztések

Jarmi sebesség [m/h]

1000 t

1

Sebesség felfutas G1

10 15 20
tis]
Regresszalt felfutas G1
1
10 15 20

tis]

25

25

a1

30

30



Eredmények

Valtas stratégiak

Fejlesztések

Regresszalt rantés G1

G1

2}
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Regresszalt gyorsulés G1
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Regresszalt gyorsulas

28 T [
G1
\ G2
\ G3
2 \_—\\ G4 H
\\ G5
\ G6
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g
o
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E
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05 -
p
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05 | | L |
~o 500 1000 1500 2000 2500 3000
t[ms]
r
Eredmények
- =
=
Regresszilt felfutés
- 3000
Valtas stratégiak
G1 G2 G3 G4 G5
2500 — =1
. P
Fejlesztések
2000 — =
£
g
8 1500 = —
g
= G1
1000 G2
G3
G4
G5
00 s
of
0 5 10 15 20 25 30

t[s]



Mérések
Eredmények
Valtas stratégiak

Fejlesztések

Jarmii rantasa [mfs’]

woTl MUSSART o
ﬁﬁ“b? sz y‘??‘g&

-------------

@ B
EP'?SZHE‘RN'E')K‘ A

2+ e -
4 7 F -
g
7 g G1
gl / G2 =
=
;o G3
G4
s / i
G5
G6
10 H N
/
12 L I | \ \
0 500 1000 1500 2000 2500

t[ms]




Eredmények

Valtas stratégiak

Fejlesztések

Dugattyl sebesség [mmys]

800

700
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‘Valtasi stratégiak
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Gyorsulas inflexié utani loket végén

Dugattyu végsebességnél

Visszavaltas problémaja

Proporcionalis nyomascsokkentés differencialis kamra

leszellozéssel

Véltas hiba

5 10 15 20 25 30 35 40
Jarmi sebesség [kmih]
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» Hécserél6 valasztas

* Donor tipus adaptalasa, nyomaspréba
» Puffer tesztek

. * Nyomas-toltés arany optimalas

_  Hotani elemzés lézeres homéréssel
DiagnoszZ#ka,

= e R
- 5 S .. 4 oV & .. A
Mérések m )
Eredmények ‘

Valtas stratégiak

Fejlesztések
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Mechatron

DiagnosZ#ka,
Mérések

Eredmények
Valtas stratégiak

Fejlesztések



