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Systém méreni klidovych proudii ve vozidlech

Problematika:

- tlak na vétsi komfort a bezpecnost vozidla
* vysoka integrace ridicich jednotek

* limitovana kapacita baterie

» pfesny zpusob a digitalizace méreni ??

Ustfedna Mefuse: Cil prace:

komunikace pres CAN * vytvorit databazi CAN zprav (CANdb++)
komunikace p‘r‘es BlueTooth ° vizualizacni SW (PaneIEditor, CAPL)
inteligentni senzory* » graficky SW pro namérena data (C#)



Systém méreni klidovych proudi ve vozidlech

VizualizaCni SW:
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Graficka interpretace: Problematika:

* Programovaci jazyk C# * Zvysujici se naroky zakaznika na

" . ' - komfort a bezpecnost jizdy
* Zpetna analyza namerenych dat

, I Jin * \/ysokd integrace RJ ve vozidle
* Dokonaly prehled o procesu mereni

. , _ * Omezena kapacita baterie
* Cilene vyhledavani zavad z hlediska

nadméerneho odbéru proudu * Ucelove vyhledavani zavad

* Optimalizace Energy managementu
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Vizualizace:
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* Real-time meéreni, parametry meéreni
* CANdb++ - databaze CAN zprav

* Panel Editor - tvorba vizualizacniho GUI

* CAPL - programovaci jazyk pro CAN

* CANoe - uzivatelske testy, simulace
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