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1 Inledning

Denna systemskiss anvands for att dela upp projektet i flera mindre delar. Detta dels for
att fa en bra overblick 6ver vad som behover goras och dels for att forenkla uppdelningen
av arbetet.

1.1 Bakgrund

Dessa dokument &r anviandbara:
Modellbeskrivning
Experimentplan
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2 Oversikt av systemet

Systemet kan delas upp i fem moduler: Inputmodul, fordonsmodul, loggmodul, kommu-
nikationsmodul och visualiseringsmodul. Det ska vara mojligt att dela upp modulerna pa
en eller flera datorer. Detta gor det dels mojligt for oss att gora visualiseringsmodulen
plattformsoberoende och dessutom kan vi erhalla en béattre prestanda genom att kora
simuleringen pa en dator och visualiseringen pa en annan.

Dator 1 - Windowsdator

Visual.-

Figur 1: Exempel pa hur systemet kan se ut nér det kors pa 2 datorer

2.1 Produktkomponenter

Fordonssimulatorn kommer att koras pa en eller flera datorer varav en av dessa kommu-
nicerar med en ratt med force feedbackstod och tillhorande pedaler. Vidare ska simulatorn
levereras med anvindarhandledning, poster, hemsida samt teknisk dokumentation.
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2.2 Ingaende delsystem

e Inputmodul (IM). Denna modul har hand om den ratt med tillhérande pedaler som
ar kopplad till den ena datorn.

e Fordonsmodul (FM). Denna modul simulerar ett riktigt fordon.
e Loggmodul (LM). Denna modul har hand om loggning av fordonets signaler.

e Kommunikationsmodul (KM). Denna modul har hand om kommunikationen mellan
de olika datorerna.

e Visualiseringsmodul (VM). Denna modul har hand om att visualisera fordonet i
dess omkringliggande miljo.

3 Inputmodul

Visual.-

modul
'Input- ‘.~E 3 Komm.- ) Fordons- ) Logg-
1 modul [ .. modul modul modul

Figur 2: Blockschema 6ver Inputmodulen

3.1 Overgripande modulbeskrivning

Inputmodulen skéter kommmunikationen med den ratt med tillhérande pedaler som kom-
mer anvandas. DirectX kommer att anvandas {or att kommunicera med ratten. Detta
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innebar att den dator som inputmodulen aterfinns pa maste vara windowsbaserad. Input-
modulen ska dven kunna lagga en kraft pa ratten, detta ifall vi vill implementera force
feedbackstod.

3.1.1 Modellbeskrivning

Syfte Tar in input fran Ratt och pedaler.

Insignaler Fry

Utsignaler Shift, Camera, Bsw, Bacehrake

3.1.2 Designfilosofi

DirectInput som &r en del av DirectX kommer att anvindas. Sjalva koden skrivs i C++.

4 Fordonsmodul

Fordonsmodulens syfte dr att simulera ett fordon utifran insignaler ifran (IM) och dérefter
generera nodvandiga utsignaler till 6vriga moduler. Fordonsmodulen ska vara plattform-
soberoende.

4.1 Overgripande modulbeskrivning

Fordonsmodulen kommer vara uppbyggd av flera mindre delmoduler skapade i Mat-
lab/Simulink. Vi kommer sedan diskretisera hela fordonsmodulen {6r att kunna konvertera
hela den tidsdiskreta modellen till C-kod.

4.2 Motor
M
betaaccbralig —° >
Ne lambda
—P
Motor Iambdadisc
linj
——P
J
e
Figur 3: Blockschema &ver motorn
4.2.1 Modellbeskrivning
Syfte Simulerar motorn
InSignaleI‘ ﬁaccbrakea N67 tinj
Utsignaler M, Mgises N, Je
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4.2.2 Modelloverensstammelse

Se lablc rapport for att fa veta varfér denna stdmmer sa bra 6verens med verkligheten.

4.3 Bransleregulator

Iambdadisc
Ne Bransle- tinj
—»|  regulator —>
mDotaC

Figur 4: Blockschema 6ver Brénsleregulatorn

4.3.1 Modellbeskrivning

Brénsleregulatorn ar till for att bestdmma insprutningstiden sa att motorn ligger pa ett
lambda kring 1. Detta for att fa en sa miljovanlig motor som mojligt.

Syfte Reglerar bransletillforseln

Insignaler Adisc, Macy Ne

Utsignaler | iy

4.4 Drivlina

— » Drivlina Wy

Figur 5: Blockschema 6ver drivlina

4.4.1 Modellbeskrivning
Drivlinan kommer implementeras som stel med en vekhet i drivaxeln. Realistiska forlus-

ter, sa som friktion, ska implementeras i drivlinan. Detta for att gora drivlinemodellen sa
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realistisk som maojligt. Drivaxeln kommer implementeras som en fjader med tva massor i
vardera dnde. I man om tid kommer vi férsoka implementera en differential med.

Modell av en stel drivlina med koppling och

Syfte ..

transmission
Insignaler M., J., J,, M,, Shift
Utsignaler Ne, Wy

4.4.2 Designfilosofi

Drivlinan implementeras troligtvis i Simulink men kan komma att flyttas utanfor fordon-
smodulen for att mojliggéra en mer advancerad véaxlingsfilosofi som da implementeras i

c++.

4.5 Framdrivning

betagy,,

> o vehiclejs
betaaccbré&g Framdrivning SRR '

eNVinfg" - My

insignaler M , oy
i Krafter och > 5 " > e g
. ) moment F ynami w > rientering g :
X ] .

TSRTT71

i

Figur 6: Blockschema 6ver framdrivningen
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4.5.1 Modellbeskrivning
Syfte Modell av fordonets hjul/framdrivning
Insignaler Wy, ﬁswy ﬁaccbrake; envinfo

Utsignaler M,, Jy, vehicle o

5 Loggmodul

5.0.2 Modellbeskrivning

Loggmodulen kommer att ta emot data fran fordonsmodulen, dessa data sparas sedan i
en fil for att kunna studeras och anvindas for att utvirdera simuleringen.

5.0.3 Designfilosofi

Skriver data ifran simulering till fil.

6 Kommunikationsmodul

6.0.4 Modellbeskrivning

Varje enskild modul kommer innehalla en klient, detta gor att vi dr fria att dela upp
modulerna pa valfritt antal datorer. Kommunikationsmodulen kommer sedan bestdmma
vad som ska skickas mellan de olika modulerna och dven nér.

6.0.5 Designfilosofi

Implementeras i c+-+.
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A Appendix

A.1 Definitioner:

Bpedat - Gaspedalsposition

N. - Motorns varvtal

M, - Drivande moment fran motorn
tin; - Bransleinsprutningstid

A - Kontinuerligt lambda

Aaise - Diskret lambdavarde

Je - Motorns troghetsmoment

M. - Luftmassflode in i cylinder
J, - Troghetsmoment fran fordonet
M, - Moment fran hjul

Shift - Vaxling

wy, - Vinkelhastighet hos hjul

0., - Rattlage

Bprake - Bromspedalldge

envi, o - Information om omgivning (position, lutning, friktion fér varje déck)

vehicle;,f, - Information om fordonet (position, hastighet, riktning, lutning osv)

Fy¢ - Force feedback

Sample - Vektor med intressanta matviarden

Referenser

[1] LIPS — niva 1. Version 1.0. Tomas Svensson och Christian Krysander. Kompendium,

LiTH, 2002.
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