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Elektronicka ridici jednotka hydraulického akcniho clenu

Cil prace

— Navrh, realizace a testovani
elektronickeé fidici jednotky (ECU)
pro hydraulicky akéni Clen (EHSA)

— Ridici systém navrhnout metodikou
Model-Based Design (MBD)

— Implementovat protokol CANopen
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— Soudast experimentalniho projektu | H—b wn m—.
Fly-By-Wire (FBW) systému fizeni 1.4 | =it
pro lehky proudovy letoun AERO I e e e s
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Elektronicka ridici jednotka hydraulického akcniho clenu

Hardware (HW)

— Dvoukanalova plné redundantni koncepce (kfizové propojeni jednotek)
— Sdilené ovladani a méfreni obvodu EHSA ze dvou ECU

— Moznost fizeni z jedné nebo dvou ECU soucCasné

— Zdvojena komunikace po dvou sbérnicich CAN
— Galvanické oddéleni kritickych obvodu
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Elektronicka ridici jednotka hydraulického akcniho clenu

(MATLAB and Simulink — discrete and continousl models

Software (SW) MATLAB
— Modelovani systému, MBD
— Generace koédu na cilovou platformu
— Funkéni Casti a nizSi vrstvy psané

v jazyku C v prostfedi Codewarrior
— Generovani ovladacu pro 56F8367

pomoci nastroje Processor Expert
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Komunikace CANopen
— Vytvoreny drivery pro 56F8367 | _
— Implementovano zdvojené vysilani = el | | i

Frechodavi charsklarsliks

Ridici algoritmus
— Regulator polohy vytvoren v Simulinku
— Stavovy automat vytvoren v StateFlow
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Testovani ECU a PID reqgulace

— Experimenty v uzaviené a oteviené smycce
-~ — Dynamika nastavena na 5 % prekmit
—— s dobou nabéhu 950 ms (prejezd o 45°)
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» Hardware vychazi z architektury akéniho ¢lenu
EHSA a Fly-By-Wire systému Fizeni letounu

« Dvoukanalova plné redundantni koncepce
» Zdvojena komunikace CAN verze 2.0

« Galvanické oddéleni kritickych obvodti od
vnéjsiho prostiedi

« Moznost Fidit oba okruhy akéniho ¢lenu EHSA
z jedné nebo obou ECU soucasné

= “freescale”

(MATLAB and Simulink — discrete and continous! models 7 (Complete program tree \

- Ridici algoritmus navrzen metodikou MATLAB

Model-Based Design (modelovani) A '
. Y . . -9 o i =)
« Regulator polohy vytvoien v Simulinku, e 7 1 w =1 =
stavovy automat v nastroji Stateflow e =
« Generovani kédu regulatoru ze Simulinku - EDJ

na procesor 56F8367 (model —> ANSI C)

» Nizsi vrstvy fFidiciho SW implementovany
v jazyku C v prostifedi CodeWarrior
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(Codewarrior — user and generated modules R Compiled and linked
MC56F8367 program
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« Implementovan a otestovan CANopen stack

» Testovani ridiciho algoritmu v simula¢nim
prostiedi na modelu soustavy (Model In the Loop)

+ Konverze modelu z floating-point aritmetiky
do fixed-point formatu (Fixed-point toolbox)

- Testovani generovaného algoritmu na skutecné
soustaveé s Fizenim jednoho i dvou okruhli EHSA
(Hardware In the Loop testovani)

« Dynamika Fizeni polohy nastavena na 5 % piekmit
s dobou nabéhu 950 ms (prejezd kormidla o 45°)
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