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Problembeschreibung

. Was:

— Motorsteuergerat aufgrund
eines Defektes
ausgetauscht

*  Wo:

— Beim Fahren mitdem

Fahrzeug
e Wie:

— Fahrzeug kann nicht
rickwarts fahren. Fahrt zu
schnell vorwarts

. Wann:

— Wenn das Fahrzeug
vorwarts oder riickwarts

fahren soll und liber LRP WORKS TEAM Regler
ControlDesk gesteuert https://www.Irp.cc/fileadmin/_processed_/csm_80970 00 295c11e329.jpg
werden soll

*  Warum:

— Andere Teams konnen
keine Messungen
aufnehmen und Software
testen

Quellen: https://svn.hshl.de/svn/MTR_SDE_Praktikum/trunk/ Semesterordner/WS2023/Sprint 2/FZG/A3 Report Sprint2 FZG.pdf
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https://www.lrp.cc/fileadmin/_processed_/csm_80970_00_295c11e329.jpg
https://svn.hshl.de/svn/MTR_SDE_Praktikum/trunk/_Semesterordner/WS2023/Sprint_2/FZG/A3_Report_Sprint2_FZG.pdf

Ursachenanalyse

[ Mensch ] Material Maschine

Kein Wiki Artikel | '
vorhanden Veraltete Firmware \

Fehlende Erfahrung

bei der Einrichtung Ak.tueI.I.e Fir[’nw?re unterstitzt Unterstiitzt kein Riickwarts
des Steuergerates kein Rickwartsfahren

Parameter mussen
Veraltete Anleitung neu ermittelt werden

Parameter in Matlab passen nicht
fiir neues Steuergerat
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Keine Dokumentation fir

Fahrzeug nicht
fahrtichtig

Einrichtungsprozess Arbeitseinschrankung der anderen

Sprachbarriere

A\ 4

Fehlender Einrichtungsprozess

Teams:

- Keine Testfahrten

- Anderungen im Programmcode
kénnen nicht Uberpriift werden

- Keine Messdatenaufnahme

>

moglich

Management Methode [ Mitwelt ]

Quellen: https://svn.hshl.de/svn/MTR SDE Praktikum/trunk/ Semesterordner/WS2023/Sprint 2/FZG/A3 Report Sprint2 FZG.pdf
05.12.2023 Benjamin Dilly & Kevin Mudczinski FZG
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MafRnahmen

* Besorgen der aktuellen Firmware

* Flaschen der Firmware

* Einrichtung der Fahrmodi und Ruckwartsgang

» Kalibrieren des Steuergerates auf Fernbedienungssignale

« Aktualisieren des Simulinkmodells und der Gas-, als auch Lenkparameter
fur Modell

* Testen auf Funktionsfahigkeit
* Erstellung der Wiki-Dokumentation fur Einrichtung

Quellen: https://svn.hshl.de/svn/MTR_SDE_Praktikum/trunk/ Semesterordner/WS2023/Sprint 2/FZG/A3 Report Sprint2 FZG.pdf

05.12.2023 Benjamin Dilly & Kevin Mudczinski FZG ]
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Umsetzung

Firmware Update hochladen

—

USB BRIDGE V3

FON F5C FRMWARE UPOATES
No. 500904

BLUE IS BETTER

ation mit Reglor herstollar

Aktuelie Firm f Ihrem Regle::

VERBINDEN Ll
Serennummer |

Version

tep 2: Neue Firmware Datel wihien
Firmware Datai Details

Stop 3: Start des Firmware U

Latztns Update:

LRP Firmware Update Tool 2.2

Zugeschnittene Darstellung der USB Bridge V3 fur

Zugeschnittene Darstellung des Sicherungsschalters fiir den Zugeschnittene Darstellung der LRP-Updater Software
das Updaten der Firmware Fahrantrieb https://wiki.hshl.de/wiki/index.php/Datei:LRP_Firmware U
https://wiki.hshl.de/wiki/index.php/Datei:LRP_Fir https://wiki.hshl.de/wiki/index.php/Datei:CaroloCup Fahrz pdate Software 2.jpg

mware Programmer.jpg eug LRP Firmware Kabel.jpg
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https://wiki.hshl.de/wiki/index.php/Datei:LRP_Firmware_Programmer.jpg
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Umsetzung
Programmierung der Fahrmodis

NEUE SOFTWARE 1 ;o)

00 B BLUE 1S BETTER

NEUE LRP FLOW SPEZIAL RUCKWARTS SOFTWARE V1
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Screenshots der Anleitung fur das Einrichten der Fahrmodis
https://svn.hshl.de/svn/MTR SDE Praktikum/trunk/Software/LRP Regler/Flow v15 s
pecial reverse firmware/Flow v15 MapGuide-DE.pdf
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Umsetzung

Parameter Anpassen Fernbedienung

Eingang Verarbeitung Ausgang

PAR_LookUpPWMSignalGas_f&4(1)

0.1297 0.112

PAR_SenFernb_MaxGasPWMBreite_fo4

Eingriff

0.102 Rickwarts
PAR_SenFernb_Gas_UpperBound_fa4
PAR L ) Motorsteuerung
_LookUpPWMSignalGas_f64(2) PWM
0.1017
Fernbedi PAR_SenFernb_Gas_LowerBound_fa4
ernbedienung 'U 100 Einariff
. ari
PWM Vorwarts

PAR_SenFernb_MinGasPWMBreite_f64

0.095
PAR_LookUpPWMSignalGas_fe4(3)
0.074
Datei: param_AKT_online.m Datei: param_SEN_online.m

Schematische Darstellung der relevanten Parameter fir die Ansteuerung des Antriebs mit der Fernbedienung
https://wiki.hshl.de/wiki/index.php/Datei:Parameter_Gas Fernbedienung.png

Quellen: 1,2,3

05.12.2023 Benjamin Dilly & Kevin Mudczinski FZG .
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Umsetzung

Parameter Anpassen Langsregelung

Eingang Verarbeitung

PAR_LookUpPWMSignalGas_f&4(1)

0.1297 -0.33

PAR_BSFLaengs_FahrpedalSoll_Min_fe4

PAR_LookUpPWMSignalGas_f64(2)

0.1017

Fernbedienung
PWM

PAR_BSFLaengs_FahrpedalSoll_Max_fo4

0.24
PAR_LookUpPWMSianalGas_fa4(3)
0.074
Datei: param_AKT_online.m Datei: start.m

Schematische Darstellung der relevanten Parameter fir die Ansteuerung des Antriebs mit der Langsregelung
https://wiki.hshl.de/wiki/index.php/Datei:Parameter Gas Laengsregelung.png

Quellen: 1,2,3

05.12.2023 Benjamin Dilly & Kevin Mudczinski FZG
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Ausgang

Max
Rlckwarts

Motorsteuerung
PWM

Max
Vorwarts


https://wiki.hshl.de/wiki/index.php/Datei:Parameter_Gas_Laengsregelung.png
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Testung der Anderungen

CaroloCup Fahrzeug Test der neuen Parameter — Eigene Aufnahme

05.12.2023 Benjamin Dilly & Kevin Mudczinski FZG 10
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SprintmafRnahmen

Nr. Mafinahme Verantwortung Termin Status
1 Besorgen der aktuellen Firmware e jon hshl ds/suMIR SO EraktisumtuniSoftware!l 5P ReglerFlow v15_special merss mszre | Dilly & Mudczinski 05.12.2023 r
2 |Flashen der neuen Firmware auf Steuergerat Dilly & Mudczinski 05.12.2023 f
3 Einrichtung der Fahrmodi und des Ruckwértsgang Dilly & Mudczinski 05.12.2023 i
4 | Kalibrieren des Steuergerates auf Fernbedienungssignale Dilly & Mudczinski 05.12.2023 .

O | Aktualisieren des Simulinkmodells und der Gas, als auch Lenkparameter flur Modell Dilly & Mudczinski 05.12.2023 .
6 | Testen auf Funktionsfahigkeit Dilly & Mudczinski| 09-12.2023 .
7 Erstellung der Wiki-Dokumentatior https://wiki.hshl.de/wiki/index.php/LRP_Motorsteuerung Dilly & Mudczinski| 09-12.2023 .

Quellen: https://svn.hshl.de/svn/MTR_SDE_Praktikum/trunk/ Semesterordner/WS2023/Sprint 2/FZG/A3 Report Sprint2 FZG.pdf

05.12.2023 Benjamin Dilly & Kevin Mudczinski FZG .


https://svn.hshl.de/svn/MTR_SDE_Praktikum/trunk/_Semesterordner/WS2023/Sprint_2/FZG/A3_Report_Sprint2_FZG.pdf
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Sprintergebnis

* Firmware des LRP-Reglers erneuert
* LRP-Regler konfiguriert

* Parameter des Fahrzeugs angepasst
* Wiki-Artikel erstellt

=» Fahrzeug lauft wieder

Benjamin Dilly & Kevin Mudczinski
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Vielen Dank fur lhre
Aufmerksamkeit



SIMULATION
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New e Library

v A Print v  Browser

(Pa) Aktied - LED zur Anzeige Fembedienung aktiv al
> [Paj Aktied - LED zur Fahrsignalanzeige
Em-mum

|*a) BSFLaengs - Laengsfuehrung
(%2) BSFQuer - Querfuehrung
> [Pa] Querablage_ist bestimmen
> [Pa) Querregler_PID
(*a| Regelentfernung/Vorausschauweite
> [Pa Solivorgabe mit Hindernis
(%2 Solivorgabe ohne Hindernis
(*a) Umschalter_Querfiihrung
> (%3 BSFVx - Bestimmung Sollgeschwindigkeit
(%2 BSF_TasterVerarbeitung
(P2l FAMO - Fahrtmodus
[#a] ©SE - Objekt- und Spurerkennung
v %8| SAB - Signalaufbereitung
> [Pa) SabGier - Giemate
[Pa) Sabikam - Fiterung Spurkoeffizienten

» [Pa) SEN - Geschwindigkeit
¥ [Pa] SEN - Sensoren - online
(%2} SenAbs - Abstandssensorik
» |Pa) SenFernb - Fernbedienung
(%8} SenGier - Gierrate:
» P& SenKam - Kamera
(%8} SenTaster
[*a) SenVx - Laengsgeschwindigkeit
(P2 Zaehier und Zeitstrahl
05.12.2023

FORMAT

Stop Time [ Inf . 4 @ » = & @

Normal
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Signal Step Run Step Data Bird's-Eye T
Teble W Fast Restart Bsck »  w  Forward Inspector Scope
U BSFLaengs - La A8 - AKIRtPw - PWMdfach-Modul der RTI-Bioecke X SabGier - Gierrate FAMO BSF - ung SenVx - Laengsgeschwindigkeit
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a
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.
2 —a
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£ AR L 84
3 5 ALRIPw_Lw 164
Aki_LwBol_ 184 B L MisRiPam Gas 14 N
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SIMULATION
M Open ~ EE Stop Time | Inf =
s [ 5] X v = 4 @ b %
[ ave F— Signal Normal Step Run Step Data Bird's-Eye
v EhPint v Srowser ffatie W Fast Restart Back > v  Forward R B
FILE LIBRARY SIMULATE
R =X g 4 BSFlaengs-L SAB - i SenFernb - Fernbedienung | SabGier - Gierrate FAMO - BSF - und Senvix - L

~ % CCF_online
\¥a| AEP - Autonomes Einparken

® |[*a|CCF_onfine P [Pa|SEN - Sensoren - oniine b [Pa]SenFemnb - Fernbedienung b

>

~ [Pa] AKT - Aktoren - online &
(8] Aktied - LED zur Anzeige Fembedienung aktiv af

> (P8 AkiLed - LED zur Fahrsignalanzeige B3

(%3] AKtRIPwM - PWMAfach-Modul der RTI-Bloecke | | _

~ [Pa] BSF - Bahnplanung und Spurfsehing -

> [Pa] BSFLaengs - Laengsfuehrung 5

v (P3| BSFQuer - Querfushrung
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.
]
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PAR_Sentem_Parlireela 11 Fremens

o
Sents_ Pl W61 XY

@ t ==

=
Sarftn_Puenbreecas WA

PAR_SenFernb_Gas_UpperBound_f64
PAR_SenFernb_Gas_LowerBound_f64

Senky_PereFGas 4

Look Us PWM 2u LW

T e _— e

= | -

Senkamb_Cnecki s b4

SenFemb_Lnferolin bl
St CruchPracin 36

Serfemt_Crwchfreol e bt

Sanemb_Purmfreatu 4
Sareumt, PamBraGes 14

(T ———

T
Fitarar P S G

Serkerrs_Prerretelon 164

Serferre_Ferathin_be

@
SenFamb_GasForotin, b

T PG

—
SenFem_Gan_ta

Sanfemo, Freq bt

Pa——
o

Achlung: in den Biécken *Check Duty Cycle* und *Check Static Range® musste der

SenFemts_PuméreqGes 164

Haken bei "Stop simulation when assertion fails" deaktiert werden, damit das Modell I3uft! Auswirkung ist mir nicht kiar"! gez. Prof. M. Gabel, 11.10.2012

09.11.12 Anderung SCH, Sabke: Frequenzrange urspringlich 61-62, Gemessen: 29 xxx, Gedindert in 28-30
09.11.12 Anmerkung Sabke: PWM Signal muss zu anfang noch begrenzt werden, bis (ber den Linear Regler die

FZG
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