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Obsah prednasky

1. Prednaska na téma hardware elektronickych regulacnich systémd.
- regulované systémy traktoru,
- funkcni prehled elektronického regulacniho systému,
- architektura systému,
- zakladni popis hw a sw
- vyvojoveé trendy.

- oblast pedagogiky,
- véda a vyzkum.
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Priklad definice regulace toiveho momentu dle SAE.
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Pozadavek toéivého Kontrolni méd
momentu od FidiCe T 1. Zadost od externich jednotek
(TSC zpravy pre sbérnici CAN)

2. Rizeni priority

Nastaveni tempomatu Normalni rezim . ').\k’tuélni hodnota
Otackova regulace : toéivého momentu (%)
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Aplikace elektronickych regulacnich systéma u traktoru:
primdrné regulace procesu spalovani vznétovych motord,
rozvoj elektronickych prvk(, zejména integrovanych obvodd,
akcelerace po roce 1986 v souvislosti s nutnosti plnéni emisnich predpisu
a integraci systém( dodatecné Upravy emisi,
1994 az 1998 - rozvoj sofistikovanych systémuU vstfikovani — CR
(Common-Rail) a UIS (Unit Injector System),

integrace prenosovych médii (CAN aj.) — tvorba komplexniho systému
véetné HMI (Human Machine Interface). ——
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Konstrukce ECU

Deska tisténych spoju — drive dvé, dnes 4 az 6 vrstev, komponenty
THT nahradily SMD,

mikrokontrolér, pamét, periferni obvody,
Ochrana vstupl/vystupd, stabilizace napéti.

Testovani:
EMC (elektromagneticka kompatibilita),
Povrchova teplota 85°C,
IP 9k (tlakova péara), mechanické kryti, V;?"‘ rosecate
Odolnost v(i&i specifickym chemikaliim, J
Vibracni odolnost.
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Zakladni architektura systému (dale ECU)

 Vstupni obvody pro senzory, stavové cleny a komunikacni
rozhrani.

* Vlastni procesorové casti obsahujici algoritmy regulace.
e Vystupni obvody pro akcni ¢leny (napr. vstrikovace).

Napéti: 75V
0.058 ms 0.122 ms 0.2 ms

Doba otevreni vstiikovace zavisla Uazvieni trysky solnoidem

na pozadovaném mnozstvi paliva
27

20

Proud prochazejici obvodem (A)

13
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Hardwarova struktura systému elektronického regulatoru motoru

Napéti akumulatoru s
Napéti na svorce 15 mmmp>
Vystup 5v-{

Vystup na hlavni relé <(mm

Napét'ovy regulator
Watchdog

Integrovany obvod
ovladani vstfikovaéu

Vystup snimaée otaéek' mmmp
Vystup snimaée otaéek mmmmp

Otacky motoru
citacovy vstup

DC/DC méni¢

Vystup otaéek motoru <
Parametrizovatelné vystupy <(ummm

Ovladani vystuput
max. 50 mA

EEPROM (2-8 kB)

Vykonové obvody pro
vstfikovace.
MOSFET, IGBT

Solenoidy az 150V
Piezo az 600V

COM 1 <uump
COM 2 <mmd

Sériova sbérnice

Flash pamét’
2 Mb (32bit sbérnice)

CAN1 “H

CAN-BUS

RAM 32 kB
(8bit shérnice)

Poloha pedalu akceleratoru mmmmp
Poloha "ruéniho plynu" s

Teplota vzduchu vstupni s>

Teplota vzduchu v plnicim potrubi ‘
Tlak barometricky s

Tlak pinéni mmp>

Teplota paliva mp

Tlak paliva (tlakovy zasobnik CR) mmmp
Teplota chladici kapaliny s

Teplota motorového oleje mmmp>

Tlak motorového oleje mmmp
Konfigurovatelné vstupy sy

Méfeni hmotnosti nasavaného vzduchu.
Poloha ventilu EGR (recirkulace).
Teplota vyfukovych plyni.

Ostatni vyhrazené analogové vstupy.

Analogové vstupy

Interni snima¢ tlaku
vzduchu

Otacky vackové hiidele
Otacky ventilatoru chlazeni mmmp
Stav ovladani klimatizace mmmlp

Ostatni digitalni vstupy s

Digitalni vstupy/citace

CAN 2 (modularné) “{

CAN-BUS/SAE

|

Mi riirocesor

Vystupy 70V

45V

‘ Vstrikovac 1
- Vstiikovaé 2
mmm Vstiikovaé 3
P Vstiikovaé 4
P Vstiikovaé 5
mmmp Vstiikovac 6

=) EGR ventil
mmm) Aktuator tlaku pinéni
mmm)p Tlakovy regulator Railu/éerpadlia

mmm Konfigurovatelny vystup 3
mmm Konfigurovatelny vystup 4
mmmp Konfigurovatelny vystup 5
mmmp Konfigurovatelny vystup 6
mmm) Konfigurovatelny vystup 7
mmmp Konfigurovatelny vystup 8
‘ Konfigurovatelny vystup 9
mmm) Konfigurovatelny vystup 10
‘ Konfigurovatelny vystup 11
mmmp Konfigurovatelny vystup 12
mmmp Konfigurovatelny vystup 13
‘ Konfigurovatelny vystup 14
) Konfigurovatelny vystup 15
mmm) Konfigurovatelny vystup 16
mmm) Konfigurovatelny vystup 17
mmmd Konfigurovatelny vystup 18
mmmd Konfigurovatelny vystup 19
mmm) Konfigurovatelny vystup 20
mmmp Konfigurovatelny vystup 21
‘ Konfigurovatelny vystup 22

H bridge

mmmp Ovladani serva

Monitorovani kysliku ve spalinach “H

Obvod pro A sondu

] |

EPROM

) |

H bridge

mmmp Vyhiivani lambda sondy (je-li uZita)

(modularné)
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Mikrokontrolér

Obvykla struktura:
- CPU - architektura RISC, takt: 166MHz-200MHz-266MHz, 32 bit,

RAM — dedikovana (FLASH, SRAM), radové stovky kB, jednotky
MB,

Rozhrani a periferie — AD/DA prevodniky, sériové a komunika¢ni
linky, CitaCe a Casovace.

Taktovaci frekvence RAM (kB) |[ROM (kB) [Pocet A/D CAN sbérnice Rok uplatnéni
(MHz) prevodniku MCU v ECU

16bit 16 (10bit) 1996
40 32bit 448 32 (10bit) 2001
56 32bit 512 32 (10bit) 2003
(MPCc564 | 66 32bit 512 32 (10bit) 2003
32bit 4096 40 (12bit) 3 (1xFlexRay) 2006
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Vypocetni vykon CPU Casti
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SW

Operacni systémy se vyznacuiji:

- OS realného c¢asu vyjma HMI (Linux, Embedded Windows).
- Multitasking.

- Dostupny framework.

Aplikace

- modularita, skalovatelnost, prenositelnost, bezpecnost (by wire),
- kompatibilita AUTOSAR (Automotive Open System Architecture),
- datové transfery (napr. XCP) a dalsi.
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Vyvojoveé trendy

Dedikovani uloh na logicka jadra CPU,
Uziti FPGA (FFT analyza),
Deterministické prenosové systémy,
Smart Energy techniky,

HMI a on-line komunikace,

Priprava pro hybridni pohon.




Rozvoj oboru: Provoz techniky, Automobilova doprava

Hlavni rysy rozvoje v oblasti pedagogiky

1. Systematizace studijnich pland (logicka navaznost studovanych predmeétu,
dUslednéjsi interakce teoretickych a praktickych disciplin.

2. Podpora vyuky v AJ (terminologie).
3. VysSi mira soucinnosti s komercnimi subjekty v pregradualnim studiu.
4. Rozvoj oborového zaméreni v ramci vyzkumnych aktivit (i ve volném case).

5. Realizace diskusnich skupin s pristupem verejnosti k inovacim v oboru.
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Hlavni rysy rozvoje v oblasti védy a vyzkumu

ZajiSténi nezavislého a trvalého financovani.

Grantové prilezitosti.

Hodnoceni VaV.

Technické discipliny — smluvni vyzkum.

Kvalifikaéni riist VSECH pracovnikl (pracovni staZe aj.)

Funkéni univerzitni (ale i FAKULTNI) propojeni ve VaV.

Tésnad spoluprace s Centrem transferu technologii (ekonomické

a pravni poradenstvi).
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Dékuji za pozornost.




