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Kivonat

Energiahatékonysagi versenyre fejlesztett elektromos jarmii iranyitasi rendszerének fogyasztds
optimalizaladsanak és tomeg csokkentésének kivitelezése. Figyelembe véve a sziik belteret fontos az
eszkozok helyigényének minimalizdalasa, a funkcionalitas megtartisa mellett. A jarmii jelenlegi
irdnyitasi rendszerének kivaltasa céljabdl egy teljesen Uj kdzponti egység kerillt megtervezésre, amely
tovabbra is biztositia az auto miikédtetéséhez sziikséges kommunikdciot és jelfeldolgozast, mikézben
Jjelentés mértékben csokkent a fogyasztéasa.

Kulcsszavak: CAN, fogyasztascsokkentés, mikrovezérld, PCB gyartas, iranyitasi rendszer

Abstract

The optimization of consumption and weight reduction of an electric vehicle designed for an energy
efficiency competition. Considering the small inner space, it is important to minimize the size of the
devices, while keeping the functionality. In order to replace the current control system of the vehicle, a
completely new device was designed, which continues to provide vehicle communication and signal
processing, while highly reducing the consumption.

1. BEVEZETES

A jarmuirdnyitési rendszerek alapjaiban hatarozzak meg egy gépjarmii miitkodését, és a kiilonboz6
funkcioit, ezért kulcsfontossagu felmérni, milyen kovetelményeket tamasztunk a rendszerrel szemben.
Az autdiparban jelenleg is sokféle megoldas 1étezik a kiilonb6z6 funkcidvezérlések kialakitasara,
valamint az egyes elektronikai rendszerek kiépitésére, de energiahatékonysagi szempontbdl olyan
rendszert kell felépiteni, ami képes ellatni a szlikséges feladatokat, de nincs, vagy kevés a kihasznalatlan
funkciodja. Kisérleti versenyjarmiiviinkben eddig egy National Instruments gyartmanyu myRio FPGA
alapu vezérléegység volt, mely felelés volt a szenzor jelek feldolgozasaért és a jarmiiranyitas
optimalizalasaért. Az (j rendszer mar csak azokra a funkcidkra fokuszal, ami elengedhetetlen az autd
mukodéséhez.

2. 2019-ES RENDSZER

A 2019-es évben a versenyjarmii rendszere az 1. dbran lathato.

A rendszer kozponti eleme a myRio. Az autoban taladlhatd LIN hal6zat mester eszkoze is itt
talalhatd, mely az auté perifériait vezérli. Masik fontos szerepe, a gazkar és gazpedal mellett talalhatd
Hall-szenzorok értékeinek beolvasasa, feldolgozasa és tovabbitasa a motorvezérld felé CAN [1]
halézaton. A verseny sordn kizardlag a gazkar van hasznalva, viszont szabaly irja el6 a gazpedal
meglétét. Tovabba a myRio adatnapl6zast is végez USB-n keresztll minden elektronikai paraméterrdl,
a versenyek utani kiértékelés céljabal.
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1. abra 2019-es elektronikai rendszerterv

Maga az eszkdz tobb kimeneti porttal rendelkezik, ezeknek kevesebb mint fele volt felhasznalva.
Uresjarasban egy atlagos myRio 200 mA korili fogyasztassal rendelkezik, viszont megndvelt
processzor hasznalat mellett akar 600 mA-t is fogyaszthat. A myRio hattérben futtatott szimulacidi
rendkivil megterhelték azt, igy allandéan magas fogyasztas mellett Gizemelt, valamint mas kapcsol6dd
elektronikai elemek cseréje és az Uj rendszer (2. &bra) felépitése miatt is indokolttd valt egy Uj
vezérléaramkor elkészitése.
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2. dbra 2020-as elektronikai rendszerterv

3. VEZERLOTABLA

A kovetelményeket kidolgozva egyértelmiien meghataroztuk a megfelelé mikrovezérlot, melynek
képesnek kell lennie a CAN haldzati kommunikéacidra, analdg-digitalis jelek irasara-olvasasara, tovabba
16 bites architektiraval kell rendelkeznie, és 5V-os tapfesziiltségrél kell tizemelnie. Ezek alapjan a
Microchip [2] dsPIC termékcsalad kozil a dsPIC33EV128GM103 lett kivalasztva, mely egy CAN
csatornaval, elegendd digitalis és analog porttal rendelkezik, és tobb altatasi lehetéséget is biztosit. A
mikrovezérld 5 V tapfesziltség mellett maximum 30 mA arammal miik6dik, ami elenyész6 a myRio
muikodési aramahoz képest.

Az 1j rendszerben minden periféria egyszerti digitalis jelek kuldésével lesz vezérelve. A
bemenetekhez mindenhol gombok vagy kétallasi kapcsolok lettek felhasznalva. Minden periféria
megfeleld szamt bemenettel lesz ellatva, igy minden sziikséges funkciot ki tudnak majd szolgalni, mint
példaul a duda mikodtetése, fényszord, iranyjelzé vezérlése, esetleg vészjelzés bekapcsolasa.

3.1 Aramkér megtervezése

Az dramkor megtervezéséhez az Altium Designer szoftvert hasznaltuk, mellyel el6bb a kapcsolasi
rajzot, majd a nyomtatott aramkori terveket (3. abra) készitettik el. A kapcsolasunk tartalmazza a
mikrovezérl6t és kdrnyezetét, egy Buck konvertert €s a be és kimeneti csatlakozdkat.
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A konverter kivalasztasanal {6 szempont volt a széles bementi fesziiltség tartomany és a magas
hatasfok. A bemeneten 48 V fesziltséget kell 5 V-ra konvertalni maximum 250 mA kimeneti aram
mellett. Bar a mikrovezérlé aramfelvétele ennél az értéknél jelentdsen kisebb, a jovibeli fejlesztéseket
figyelembe véve vélasztottunk ekkora kimeneti aramot. A valasztott konverter a Texas Instruments altal
gyartott LM5166DRCR, mely akar 92%-o0s hatasfokkal is képes miikodni a megfelelé koriilmények
mellett. A konverter kdrnyezete a gyartoi ajanlasok [3] alapjan késziilt el.

A mikrovezérld minden bemenete prell mentesitve lett, mivel a gombok kapcsolasakor az
érintkez6k rezegnek, és emiatt a bemeneten tobbszori szintvaltas kdvetkezik be, ami hibas mitkodéshez
vezethet.

3. abra Vezérlétabla 3D modellje

A gazpedalnal és gazkarnal talalhaté korabbi Hall-szenzorokat potméter valtja fel, ezeknek az
értékét kell a mikrovezérldnek feldolgoznia valamely analég portjan [4], majd digitalizalni azt a CAN
iizenetek 0sszeallitdisahoz, mellyel a motorvezérld felé szolgal informécioval.

A mikrovezérld jelenleg a kovetkezd funkcidkat fogja kapesolni:

o fényszoéro,

e iranyjelzd,

o fékjelzés,

o vészjelzés,

e periféria engedélyezo jel.

Ezen tGl minden I/O port ki lett vezetve szabad felhasznalasra, igy lehetové téve a jovobeli
funkcidk egyszerli implementalasat.

3.2 Versenyjarmiibe épités

A tervezés soran fontos szempont volt a fizikai méret minimalizalasa és a konnyii szerelhetség.
A régi rendszerben a myRio alatt helyezkedett el a kapcsolotabla, amiben egy LIN Slave eszkoz volt
beépitve. Az 0 rendszerben mar nem lesz myRio, kikeriil a LIN héalozat és a periféria vezérlok is
atalakulnak, ezért a legidealisabb hely az 0j vezérld szamara a kapcsolotabla. A CAN halozat egy
szabvanyos D-SUB 9 csatlakozoval kapcsolddik, mig a be és kimenetekre egy D-SUB 15 csatlakozik.
A kapcsolotabla dobozén (4. abra) hat darab billenékapcsolo is talalhatd, a funkciok kezelésére.
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4. abra A kapcsolotabla 3D nyomtatott haza, kézigazkarral szerelve

4. OSSZEFOGLALAS

A myRio és a LIN halozat kiemelésével sikeriilt jelentésen csdkkenteni a rendszer fogyasztasat,
mig az 0j vezérld képes minden olyan szilkséges funkciot ellatni, mely az alapvetd energiahatékony
mitkodéshez sziikséges. A kapcsolotablaban elhelyezett vezérlvel felszabadult a beltérben a myRio
helye is, ahova késébbi eszkozoket lehet beszerelni, valamint a két csatlakozo6s kialakitas segiti a
kabelkorbacs egyszeriibb felépitését is.
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