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Anotace

Bakalaiska prace se zamétuje na datalogging hybridnich vozi pomoci elektronického
zatizeni, které se nazyva datalogger. V teoretické Casti prace jsou popsany dataloggery od
spole¢nosti G.i.N a programovaci jazyk Log Task Language, ktery slouzi k jejich konfiguraci.
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file:///C:/Users/matej/Desktop/bc/BC%20final/Bakalářská-Práce-Slabihoud-E16000542%20-%20FINAL%20bez.docx%23_Toc6402919
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Uvod

Mit kontrolu nad celou jizdni zkouskou a nad dynamickymi vlastnostmi vozidla je v dneSni
dob¢ nepostradatelnou soucasti analyzy vozu pred jeho uvolnénim do sériové vyroby. O to
vétsi vahu ma méfeni ziskané z vozidla na hybridni pohon, jelikoz se do fidici jednotky

motoru odesila mnohem vice CAN zprav.

Me¢fteni je mozné zaznamenat pomoci specialniho zatfizeni, které se nazyva datalogger. Diky
tomuto zafizeni tak mulzeme sledovat a zaznamendvat komunikaci mezi jednotlivymi
jednotkami motoru. Analyza vysledného méfeni poté mize napomoct pii feSeni jak chyb
v komunikaci, tak pfi sporadickych chybach. Takové chyby vyvolaji takzvany trigger, ktery
spusti nahravani zprav ze vSech zvolenych CAN sbérnic. Trigger mize byt vyvolan chybovou
zpravou, zaslanou piimo z fidici jednotky vozidla, stisknutim tlacitka fidicem piimo b&hem

jizdni zkousky nebo napiiklad dosazenim hrani¢ni hodnoty sledovaného signalu.

Cilem této prace je vytipovani nejvhodnéj$iho dataloggeru od spolecnosti G.i.N pro
datalogging hybridnich vozidel a seznameni se S programovacim jazykem Log Task
Language, ktery slouzi ke konfiguraci dataloggert. DalSim cilem je pfiblizeni problematiky
hybridnich pohontl. Cilem praktické ¢asti je poté vytvoreni konfigurace pro datalogger podle
pozadavkt zadanych oddélenim GQM-3/1 z firmy Skoda Auto a.s. a navrh vystupni zpravy,
ktera uleh¢i ndslednou analyzu vybraného méteni. Tento ndvrh bude nasledné predan externi

firmé ke zpracovani.
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1 Datalogger

Datalogger je elektronické zafizeni, které slouzi ke sniméni signalu z riznych typl zafizeni
pomoci senzorl. Data zaznamenana pomoci senzord jSou V realném case ukladana do paméti

dataloggeru.

1.1 Oblasti pouziti dataloggeru
Datalogger je vyuzivan v mnoha odvétvich, ve kterych je potfeba snimat vétSi mnozstvi dat,

ktera jsou poté urcena k dalsi analyze.

Mimo automobilového pramyslu, kterému se v této bakalafské praci budeme vénovat, je
datalogger hojné vyuzivan napiiklad v meteorologickych stanicich nebo pfi kontrole hladiny
vod. Tato data jsou poté vyhodnocena a je diky nim mozné predikovat rizné situace, které by

mohly nastat.

Se zminénym automobilovym primyslem souvisi také datalogging silni¢niho provozu. Diky
riznym senzorim je mozné dlouhodobé sledovat situaci na silnicich a ze ziskanych dat poté
napiiklad urcit ¢asy dopravnich Spi¢ek. Informovanim fidi¢d je nasledné mozné takovym

situacim alespon ¢astecné predejit.

1.2 Datalogging v automobilovém primyslu

Z pocatku se vyuzivaly pro datalogging v automobilech dataloggery, které snimaly veskeré
signaly z jednotlivych sbérnic nebo jinych vstupli. Omezené bylo také mnoZstvi ptisluSenstvi,
které¢ bylo mozné k dataloggeru piipojit. Takové dataloggery byly vhodné, dokud se snimalo

pouze malé mnozstvi signali.

S postupnym piibyvanim jednotlivych senzorli a tim padem 1 signédlu se vyplatilo pfejit na
dataloggery postavené na vlastnim, pfevazné Linuxovém systému. Takové dataloggery se jiz
mohly konfigurovat a zvétsilo se i spektrum moznych vstupnich i vystupnich zafizeni, které

bylo mozné k dataloggeru pfipojit.

Diky konfiguraci dataloggeru je mozné urcit kdy, jak a pro¢ se budou pozadované signaly
snimat. Timto zpusobem se tak zamezi zahlcovani paméti daty, ktera nejsou v danou chvili

potfebnd nebo umozni snimat data pouze pii urCitém triggeru.

Trigger je predem definovana zména stavu, po které zacne datalogger zaznamendvat
jednotlivé signaly. Nejcastéji se vyuziva triggeru v podobé tlacitka, chybové zpravy nebo

pfedem definované udalosti (pfekroceni rychlosti, kickdown, ...). V pfipadé, Ze nastane
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néktery z téchto triggerti nebo fidi¢ automobilu v momenté sporadické udalosti stiskne
tlacitko, dojde k ulozeni signalli zaznamenanych za pfedem definovanou dobu z docasné

paméti do paméti dataloggeru.
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2 Vytipovani vhodného dataloggeru

V této kapitole si ukdzeme jednotlivé dataloggery od firmy G.i.N, ktera izce spolupracuje se
Skoda Auto a.s.. V dalsi &asti si poté zvolime datalogger, ktery bude pro potfebna méfeni

Vv ramci praktické ¢asti nejvhodné;jsi.

2.1 Dataloggery firmy G.i.N
Firma Skoda Auto a.s., ktera mi poskytla moZnost vyuZivat zafizeni, ktera jsou zapotiebi pro
uspésné vypracovani této bakalaiské prace, pracuje s dataloggery od firmy G.i.N. Z toho

divodu se zamétime na dataloggery nabizené touto firmou.

2.1.1 Datalogger MultiLog

Datalogger MultiLog ma vestavény procesor s nizkou spotfebou energie a je zaloZen na
opera¢nim systému Linux s rychlym spousténim. Zadznam signalli umoZznuje ze sbérnic CAN,
MOST a dvoukanalového FlexRay. Dale je mozné snimat az osm kanald LIN pomoci

LINprobe.

MultiLog je volné programovatelny pomoci programu GINconf doddvany na CD spolecné
s dataloggerem. Pomoci konfigurace Ize volné programovat pét LED indikatord

a osmiznakovy alfanumericky disple;j.

Déle disponuje osmi digitalnimi vstupy 1 vystupy, dvéma TTL vstupy a vystupy pro piipojeni

piisluSenstvi, mezi které patii naptiklad tlacitko nebo ptidavné LED indikatory.

Data jsou ukldddna na vnitini pamét’ o velikosti 100 MB a mulZe byt rozSifena pomoci
Compact Flash karty o maximalni velikosti 32 GB. Tento datalogger méa do€asnou pamét’

RAM o velikosti 2 x 15 MB.
Komunikace a ptenos dat je mozny pomoci WLAN, USB 2.0 nebo ptes CF kartu.

Diky robustni hlinikové skiini je mozné datalogger vyuzivat pfi teplotach v rozmezi od -40 °C

do 70 °C.

2.1.2 Datalogger GL1xxx

Dataloggery prvni série GLIxxX disponuji vlastnim operaénim systémem a diky
programovacimu jazyku na vysoké urovni je mozné plné pracovat s triggery a systémovymi
objekty, jako jsou naptiklad proménné, cCasovace, Citace a dal$i. Programovani je mozné

pomoci programu GINconf.
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Signaly snima ze sbérnic CAN, LIN, analogovych kanalt a také ze sériového portu RS-232.
Konkrétné se jedna o dva fyzické CAN kandly, Sest virtudlnich CAN kanala, dva fyzické LIN

kanaly a ¢tyfi analogové kanaly. Dale umoznuje snimat CCP/XCP signaly.

Na pfedni strané¢ jsou umistény Ctyfi volné programovatelné LED diody a jedna urend
pro indikaci USB pfipojeni. Mozné je také vyuzit zabudovaného akustického generatoru pro

zvukovou signalizaci.

Na rozdil od MultiLogu nema vnitini pamét’ a zaznam je ukladan na SD kartu o velikosti
2 GB, ktera je soucasti baleni. Z toho divodu neni vhodny pro dlouhodobé analyzy a muize

slouzit pouze pro testovani vozidla na kratkych trasach.
Komunikace a pienos dat je mozny pomoci vysokorychlostniho USB 2.0 (480 Mbit/s).

Velkou vyhodou je jeho kompaktni hlinikové provedeni s odolnosti vii¢i vysokym teplotam

(az do +85 °C v zavislosti na pouzité SD kart¢).

2.1.3 Datalogger GL2xxx

Dalsi série dataloggerii od spole¢nosti G.i.N nese oznaceni GL2xxx. Vlastnostmi a funkénosti
je velmi podobny piedchozim modelim ze série GL1xxx. Nicméné oproti nim snima jiz
signaly ze ctyt fyzickych a jedenacti virtudlnich CAN kanali. Déle je obohacen o AUX CAN

rozhrani pro pfipojeni piisluSenstvi.

Na piedni stran¢ ptibyla LED dioda zapnuti dataloggeru a z boku jedna dalsi pro upozornéni
Vv piipadé absence nebo chyby pamétové karty.

Snimana data mohou byt ukladana jak na SD kartu, tak nové na SDHC Kkartu 0 maximalni
velikosti 32 GB.

Opét se jednd o mensi datalogger hlinikové konstrukce. Velikostn€é se nemiize rovnat

predchozi sérii, nicméné funkcéné je na tom o dost Iépe.

2.1.4 Datalogger GL3xxx/GL4xxx
S ptichodem sérii GL3xxx a GL4xxx dochdzi k rapidnimu zvysSeni vykonu a poctu kanald,
které¢ je mozné snimat. O dostatecnou vypocetni rychlost se staraji dva ARM9 procesory.

Stejn¢ jako Multilog je operacni systém zalozen na Linuxu.

Dataloggery téchto sérii disponuji deviti fyzickymi CAN rozhranimi, sedmi virtudlnimi CAN
kanaly a dvéma LIN rozhranimi, které je mozné rozsifit o Sestnact LIN kandli pomoci

LINprobe. U dataloggert GL4000/GL4200 je navic mozné snimat ze dvou FlexRay kanald.
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Diky dvéma specialnim AUX konektorim je mozné pfipojit externi piislusenstvi, jako

je napiiklad displej LOGview nebo 3G anténa pro pienos dat.

Dataloggery z téchto sérii (krom¢ GL3000) maji osmimistny alfanumericky display a je
mozné vyuzit ¢tyf programovatelnych event tlacitek. Dale pro indikaci slouzi pét LED diod,

které jsou také volné programovatelné.

Snimana data jsou ukladéna v ptipadé dataloggerit GL3000/GL3100 a GL4000 na CF kartu.
Co se tyka verzi GL3200 a GL4200, ty uz oproti tomu disponuji 2.5 palcovym SATA SSD.

Pro komunikaci a ptenos dat je mozné vyuzit WLAN, UMTS, USB, CF kartu nebo SSD.

Oproti GL1xxx a GL2xxx doslo k narastu velikosti a vahy, kterd je samoziejmé¢ zptisobena

lepsi vybavou a moZnostmi dataloggert.

2.1.5 Datalogger GL5xxx

Nejnovejsi série dataloggerti nese oznaceni GLSxxx. O vypocetni rychlost se staraji dva
¢tytjadrové procesory Cortex-A9 Quad Core. Systém tohoto dataloggeru je opét zalozeny na
Linuxu srychlym spousténim. Novinkou je zde funkce dispatcher, ktera ma za tkol

monitorovat cely systém, aby nedochazelo k chybam.

Dataloggery GL5xxx disponuji az dvaceti ¢tyfmi CAN rozhranimi a jsou obohaceny o jeden
AUX CAN. Ddle je mozné vyuzit az Sest LIN a osm UART rozhrani. VSechny verze série
zvladaji pracovat se dvéma kandly FlexRay a pomoci externiho zafizeni GLA150 lze
komunikovat pies MOST150. Nov¢ pribyla moznost pfipojeni pies ethernet ato diky péti
ethernetovym portim pro koncovku RJ45. Samoziejmosti jsou i USB porty pro komunikaci
s PC.

Pro zobrazeni textu disponuje datalogger OLED displayem o velikosti 128 x 32 pixeld.
Priméarné slouzi pro zobrazeni menu, nicméné je mozné cely display vyuzit pro zobrazeni
vlastniho textu. Pro pohyb v menu lze vyuzit ctyf event tlacitek, ktera jsou plné
programovatelna. Stejné jako u piedchozi série se na dataloggeru nachéazi pét LED diod, které

jsou také voln¢€ programovatelné.

Rozsitil se také pocet konektort pro piipojeni externiho pfisluSenstvi. Dataloggery série
GL5xxx maji dva AUX konektory pro pfipojeni napiiklad externiho displeje LOGview, 3G
routeru nebo tlacitka. Dale disponuje AUX+, diky kterému je mozné piipojit zafizeni
GLA150 pro zaznam MOST eventi.
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Komunikovat s dataloggerem a pienaset nasbirana data lze pomoci LAN/WLAN, UMTS,
USB nebo ptimo pies SSD.

Bohuzel za nevyhodu se jiz miize povazovat jeho vaha, ktera je cca 3500g. Nicméné jelikoz
doslo k rozsiteni moznosti dataloggert série GL5xxx, je samoziejmé, Ze velikost nemuze byt

stejna jako u piedchozich modelt.

2.2 Vytipovani vhodného dataloggeru

Vzhledem k moZnostem, které mi Skoda Auto a.s. poskytla a samoziejmé také vzhledem
k velkému mnozstvi senzort, které soucasné automobily maji a tim padem i velkému
mnozstvi signald, které se museji zpracovavat, pro datalogging hybridnich vozi vyuzijeme

jeden z nejnovéjsich a pro nase potfeby nejvhodnéjsi datalogger typu G.i.N GL5350.
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3 Program GINconf

GINconf je program od spole¢nosti G.i.N pro konfiguraci a ¢teni dat ze vSech dataloggera
znacky G.i.N. Primarné slouzi ke tvorbé konfiguraci a jeji nasledné kompilaci do formatu
COD, ktery je mozné pomoci konfiguracniho programu nahrat pfimo do dataloggeru.
Reversnim zplGsobem Ize také ziskat pouzitou konfiguraci 2z dataloggeru zpét do
konfigura¢niho programu. Kompilator je dale schopny zobrazovat jednotlivé chyby a varovné

hlasky, které uleh¢éuji praci s konfiguracemi.

Kromé zdrojového kodu je mozné do dataloggeru diky programu GINconf nahrat instala¢ni
soubory napftiklad s licencemi, aktualizovat firmware nebo pfipojit databdzové soubory

V podobé¢ include soubort.

3.1 Okno programu GINconf

V této podkapitole je popsana samotna podoba aplikace. V hlavicce okna aplikace je mozné
vidét nazev samotného projektu a dynamicky je zde také zobrazovéana cesta k momentalng
upravovanému souboru, ktery je soucasti projektu. V hlavnim menu se nachdzi jednotlivé
zalozky pro préci s aplikaci. Panel nastroji je umistén pfimo pod nim a jednotlivé nastroje

jsou popsany v dalsi ¢asti prace.

Zbytek okna je rozdélen na tii ¢asti. Na levé strané je stromové zobrazeni celého projektu
rozdéleného do jednotlivych slozek. Vpravo je editor pro psani zdrojového kddu konfigurace
a ve spodni ¢asti se zobrazuje vystup po kompilaci zdrojového kodu, kde je mozné vidét cely

pribéh kompilace, ptipadné chyby nebo varovné hlasky.

@ File Edit Project Templates Window Options GiNtools Help

|81, “HOT HOT Ignitioninput®)

_ [s¥sTEN

riveRecarding - o
oriveRechis - se0
PAUSE = 2508
usebisplay

ze

- o
= sneen

170601_MH dbc
140526_MH dbc
5 MH dbe

one

\GLE000_101 cod
esiop\DataloggerPHEY_ContPHEN_conl COD/

| Finished compiling PHEY_cont —

Obrazek 1 - Nahled okna programu GINconf
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3.1.1 Hlavni menu

V hlavnim menu, které je umisténo piimo mezi hlavickou okna aplikace a panelem ndstroja,

jsou tyto polozky:

e File

o V menu File je moZzné ménit nastaveni projektu, paketd a soubort. Je mozné

e Edit

e Project

zde vytvorit, otevfit, zaviit nebo ulozit novy projekt, soubor nebo paket.
Kromé¢ klasického ,,x“ v pravém hornim rohu okna aplikace, 1ze uzavtit okno

pomoci tla¢itka Exit, které se zde také nachazi.

V tomto menu se nachazi funkce pro praci s editorem. Krom¢ klasickych
funkci, kterymi jsou Cut/Copy/Paste (Vyjmout/Kopirovat/Vlozit), je tu tlacitko
Find pro vyhledavani nebo Replace pro nahrazeni konkrétniho slova jinym
slovem v celém souboru. Dale se mezi né fadi naptiklad funkce Undo pro

zruSeni posledni provedené zmény a Select all pro vybrani celého obsahu okna.

o Pod zalozkou Project se nachdzi menu s funkcemi pro nastaveni projektu,

konfigurace a pro ovladani zatizeni. Nejdulezitéjsi jsou tu funkce pro nastaveni
vlastnosti projektu, kompilatoru a nahravani dat do dataloggeru. Je mozn¢ skrz
toto menu spustit kompilaci nebo nahrat data do dataloggeru, nicméné tyto

operace lze provést také piimo z panelu nastroju.

e Templates

o Diky tomuto menu je moZzné zvolit nejCastéji pouZivané nastaveni nebo si

nechat vygenerovat Casti koédu. Jde napiiklad jednoduse definovat jednotlivé
konstanty, proménné nebo vystupy. Ddle Ize jednim kliknutim vygenerovat

zakladni trigger nebo definovat jednoduchou klasifikaci.

e Window

o Toto menu slouzi pouze pro nastaveni rozloZeni okna editoru a to kaskadove,

vertikalné nebo horizontalné.

e Options

o Pomoci tohoto menu lze nastavit vSechny moZnosti, jako jsou napftiklad

nastaveni editoru a jazyka programu. Navic se zde nachazi funkce pro
manualni aktualizaci programu GINconf a je mozné pies toto menu nahrat

licen¢ni programy do pfipojeného dataloggeru.
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e GiNtools
o Slouzi pouze pro spusténi nainstalovanych podprogrami GiNconf, jako je
napiiklad Visual LTL nebo MLcenter (G.i.N multi logger software).
e Help
o Pomoci tohoto menu je mozné zobrazit veskeré manualy. Nachazi se zde
manualy pro G.i.N konfigura¢ni program, manual programovaciho jazyka LTL
a manualy ke vSem zafizenim které firma G.i.N nabizi. Pro zobrazeni manual

je nutné mit nainstalovany program pro prohlizeni PDF soubori.

3.1.2 Toolbar

Toolbar neboli panel nastroji umoziuje rychly piistup k nejcastéji pouzivanym funkcim.

V této casti kapitoly jsou popsany jednotlivé funkce z panelu néstroji, které jsou pfi
programovani konfigurace nejcasteji pouzivany.

» r

Prvnich jedenact funkci zpanelu nastroji slouzi prevazné pro praci s projektem

a jednotlivymi soubory.

e Novy projekt

o Tato funkce slouzi pro vytvoteni nového projektu. Je nutné definovat zakladni
nastaventi.

o V prvé fadé je zadouci nastavit cestu, kam bude projekt ulozen. Primarné je
cesta nastavena na slozku, kde je program GINconf nainstalovan, nicméné
je mozné ji zménit pomoci tlacitka ,, Change Path*.

o V dalsi casti je moZné nastavit typ zafizeni. Na vybér je ze vSech zafizeni,
které firma G.1.N nabizi. Lze zvolit automatickou detekci zatizeni nebo vybrat
konkrétni zatizeni pfimo ze seznamu.

o V interface definujeme komunikacni rozhrani, ptes které je zatizeni ptipojeno.

oV neposledni fad€ se musi nastavit pfenosova rychlost.

o Timeout nechavame standardni a je mozné ho zménit pfimo v kodu
konfigurace

e Otevieni projektu

o Otevira dialogové okno, ve kterém je mozné vybrat projektovy soubor, ktery
ma byt otevien. Takovy soubor ma pfiponu *.gin a po otevieni se zobrazi
v okné¢ aplikace.

e Ulozit projekt
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o Ulozi rozpracovany ¢i hotovy projekt a jeho ptidruzené soubory.
e Zavtit projekt
o Uzavfte cely projekt. Uzivatel je i1 pfesto dotdzan, zdali chce projekt ulozit ¢i
nikoli.
e Moznosti projektu
o Otevie dialogové okno s nastavenim projektu. (viz Novy projekt)
e Novy soubor
o Otevie novy prazdny soubor, ktery je mozné pii ukladani nastavit jako source,
setup nebo include soubor.
e Pridat soubor
o Pomoci dialogového okna, které se zobrazi pii zvoleni této funkce lze piidat do
stavajiciho projektu novy soubor.
e Ulozit soubor
o Ulozi soucasné pouzivany soubor otevieny v editoru. Neulozi cely projekt.
e Odebrat soubor
o Odebere vybrany soubor z projektu.
e Tisk souboru
o Vytiskne vybrany soubor.
e Exit

o Uzavfe konfiguraéni program G.i.N..

V dalsi ¢asti panelu nastrojii nalezneme funkce tykajici se kompilace a samotného nastaveni

kompilatoru.

e Moznosti kompilatoru
o Otevie dialogové okno s nastavenim moznosti kompildtoru. Mozné je nastavit
napiiklad vystupni format souboru nebo zapnout automatické vytvafeni

databazového souboru.

e Kompilace
o Zahaji kompilaci pravé zobrazeného souboru.
e Kompilovat a nahrat
o Zahaji kompilaci pravé zobrazeného souboru a nasledné nahraje konfiguraci

do pfipojeného zatizeni.
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e Kompilovat a vytvofit konfigura¢ni EXE soubor
o Zahgji kompilaci a nasledné¢ vytvoii EXE soubor pro automatickou
konfiguraci.
e Moznosti nahravani konfigurace
o Otevie dialogové okno s moznostmi nahravani konfigurace. Jde napiiklad
O nastaveni zmény cCasu dataloggeru na cas pocitace nebo automatické
odpojeni dataloggeru po ukonceni nahravani konfigurace.
e Stazeni konfigurace
o Umoziuje stazeni *.COD konfigura¢niho souboru a jeho nasledny pfevod do
zdrojového kodu.
e Export

o Umoziuje export souboru ve formatu *.clf.
Posledni ¢ast Toolbaru se tyka samotného vzhledu editoru.

e Piepnout editor mezi normalni a maximalizovanou podobou
o Prepne editor z normalni do maximalizované podoby a naopak.
e Otevie nebo zavie eLOGview

o Zobrazi okno s virtualnim eLOGview.
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4 Uvod do LTL - Log Task Language

V této kapitole budou popsany zaklady jazyka LTL a ukazany jednotlivé prvky, které budou

nasledné pouzity v praktické Casti této bakalarské prace.

4.1 Zakladni objekty
4.1.1 Konstanty

Konstanta piifadi jméno pevné danému cislu. Tuto konstantu je poté mozno pouzit i pii praci
s Ciselnym datovym typem. Konstanty jsou definovany v sekci CONST v konfigura¢nim

souboru.

Tento soubor mize obsahovat neomezeny pocet konstant. Jednotlivé konstanty se stejnym

jménem mohou byt v konfiguracnim souboru piedefinovany.

Kazd4 konstanta mé defaultni velikost o 16 bitech, nicmén¢ muze byt piedefinovand pomoci

hranatych zavorek s pozadovanou velikosti.

4.1.2 Systémové konstanty

Oproti klasickym konstantdm se systémové konstanty zapisuji do sekce SYSTEM a jsou
pfedem definovany a neni moZzné si definovat Zadné vlastni. Tyto konstanty mohou nést
nazvy jinych objekti (klasickych konstant, proménnych, atd...). Kazd4d ze systémovych

konstant mé pfedem definované defaultni hodnoty a neni nutné tyto hodnoty ménit.
4.1.3 CAN zprava
CAN zpravy jsou piendSeny pies CAN sbérnici a v LTL jsou definovany timto zplisobem:

CAN1 DATA 100

CANI je oznaceni pro CAN kanal, DATA oznacuji typ zpravy a 100 je CAN ID, ktery mlze
nabyvat hodnot od 0 do 2047.

4.1.4 Proménné

Proménné jsou jednim ze zdkladnich elementd konfigurace. Zavisi na nich veskeré dalsi ¢asti
konfigurace, kterymi jsou naptiklad triggery a klasifikace. Proménné jsou definovany v sekci
VAR.

Zakladnimi proménnymi jsou takzvané FREE Variables, kdy jejich velikost je urcena

V hranatych zdvorkach za danou proménnou.

VAR
Promenna = FREE [16]
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V piipadé, Ze neni velikost uvedena, je defaultné nastavena na 16 bitt.

Systémové proménné
Kromé klasickych proménnych existuji i systémové proménné, které jsou predem definované

systémem. Jedna se naptiklad o proménné pro cas.

CAN proménné
Hodnota proménné je odvozena z obsahu jednotlivych datovych CAN zprav. Pfifazeni ndzvu
takové zpravé a vytvoreni tak proménné, se kterou jde nasledné pracovat, se zapiSe timto

zpusobem:

VAR
Nazev proménné = CAN-Kanal Data-typ ID [Datal]

rrrrrr

jeden CAN-Kanal, ze kterého se poté sbiraji jednotliva data z riznych senzort. Na kazdém
CAN-Kanalu se prenasi velké mnozstvi dat, a proto je nutné presné urcit s jakym typem dat
chceme pracovat. V zavorce se poté urcuje, jaké bity se maji z vybrané ¢asti zpravy ulozit do

proménne.

Ur€ovani jednotlivych CAN proménnych je velice ndrocné, ale v mém piipadé¢ budu mit

k dispozici databaze, kde jsou proménné pro kazdy ze signalti definované.

Modifikatory proménnych

Stejné jako v jinych programovacich jazycich si i v tomto muzete uréit, zdali bude proménna
takzvané se znaménkem nebo bez né&j. Zapis je stejny, UNSIGNED ur¢i, Ze minimalni
moznou hodnotou bude 0. V pfipadé¢ 8bitové proménné tedy bude mozZné definovat
proménnou v rozsahu od 0 do 255. V piipadé SIGNED bude mozné pouzit i zaporné hodnoty.

Opét v ptipadé¢ 8bitové proménné bude rozsah od -128 do -127.

Dal8imi modifikatory jsou FACTOR a OFFSET.

VAR

Proménnd = CAN 1 DATA 100 [0] FACTOR = 2 OFFSET = 5

FACTOR urcuje, kolikrat se hodnota proménné zmensi nebo zvétsi. OFFSET namisto
soudinu hodnot funguje na bazi souétu. Riké tedy, o kolik se hodnota proménné zvétsi. Zde

muzete videt ukazku:

Fyzick& hodnota = (Nezpracovand hodnota * FACTOR) + OFFSET
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Poslednim modifikatorem, ktery vyuziji v praktické casti je INIT, ktery definuje inicializacni

hodnotu proménné.

VAR
Proménnd = CAN 1 DATA 100 [8] INIT = 20

4.2 Podminky
Podminky se v ptipad¢ jazyka LTL zapisuji do zavorek. Je mozné urcit podminku jiz pfimo

u proménné nebo az nasledné u néjakého vyrazu kdekoliv ve zdrojovém kodu.

4.2.1 Jednoduché podminky

Jednoduchymi podminkami se mysli podminka, kde se nepracuje s logickymi operatory.
Porovnavaji se tak pouze dv¢ strany, v piipadé ze je podminka splnéna, dojde k vykonani
podminéného vyrazu, pokud neni splnéna, vyraz se ignoruje a vyhodnocuje se dalsi fadek.

V nasledujicich prikladech jsou uvedeny nékteré z moznych zapisi podminky:

(OilPressure >= NOT CriticalPressure) {Tlak oleje neni pt¥ilis vysoky}
(Speed - SecondeTachometer > 5) {Rozdil rychlosti je ptrilis wvysoky}
(DoorsOpen = 0x0F) {VSechny dvefe jsou otevfeny}
(Speed <> SecondeTachometer) {Odchylka mezi dvéma tachometry}

4.2.2 Komplexni podminky

Komplexni podminky se od jednoduchych 1i8i tim, Ze jsou sloZeny z vice podminek pomoci
logickych operatort. Vyuzit mizeme dvou logickych operatorti a to AND (logicky soucin)
nebo OR (logicky soucet). Zde je nazorny piiklad:

(OilPressure < 20 AND NoDoorOpen) OR (Speed >= 50)

Ke splnéni této podminky dojde ve dvou piipadech. A to v pfipadé, Ze tlak oleje bude

mensi nez 20 a zéroven nebudou otevieny dveie, nebo Ze rychlost bude vétsi nebo rovno 50.

4.3 Slozené objekty
Za slozené objekty se povazuji napiiklad FLAGS, COUNTERS nebo TIMEOUTS. Tyto

objekty budou popséany v této Casti prace.

4.3.1 FLAGS
Objekt definovany v sekci FLAG slouZi pro uchovani hodnoty a ureni zmény stavu pomoci
bitové proménné. Umoziuje tak zachovat informaci o prede$lém stavu proménné a jeho

zméndch. A jeho zapis je takovy:

FLAG
VysokaRychlost SET = (Speed >= 100)
RESET = (Speed < 100)
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V piipad¢ piekroceni rychlosti 100 Km/h, dojde k nastaveni FLAG VysokaRychlost na ,,1°
a tuto hodnotu si bude drzet, dokud se rychlost opét nesnizi pod 100 Km/h.

4.3.2 Counters
Counter neboli ¢ita¢ je bitovy objekt, ktery muize nabyvat hodnoty 0 (status OK) pii
nedosazeni predem definovaného limitu nebo hodnoty 1 (status Overrun) pii dosazeni

zminéného limitu. Zde je nazorny ptiklad zapisu:

CONST
Max = 30
SpeedLimit = 100
COUNTER

PrekrocenaRychlost LIMIT = Max (Speed > SpeedLimit)

Dokud neni rychlost piekroCena tiicetkrat je status ¢itaée PrekrocenaRychlost OK, v ptipade¢,
ze se tento limit piekroceni rychlosti pfekona, nastavi se hodnota ¢itace na jedna neboli na

status Overrun.

4.3.3 Timeouts

Casové limity se pouzivaji pro monitorovani ¢asovych vztahit mezi CAN zpravami. Stejné
jako ¢ita¢ je TimeOut bitovy objekt a nabyva hodnoty 0 (Status OK) v piipadé, Ze doba mezi
posledni pfijatou zpravou a tou piedchozi je v pfedem nastaveném limitu. Pokud dojde
k piekroceni tohoto limitu, je hodnota objektu nastavena na 1 (Status Overrun). Zde je opét
nazorny piiklad:

TIMEOUT ChybaTachometru TIME = 100 (CAN1 DATA 200h)

V ptipadé€, ze jsou po sobé jdouci zpravy v asovém limitu maximalné¢ 100 ms, je status
objektu ChybaTachometru udrzovan na OK. V piipadé, Ze je mezi zpravami tento limit

piekrocen, dojde k nastaveni statusu Overrun.

4.4 Zakladni funkce

V této casti kapitoly si uvedeme nejpouzivanéjsi funkce jazyka LTL. Uvedeme si funkci pro
vypocty a funkci pro nahravani CAN zprav z dataloggeru a jeji modifikace. A na zavér
kapitoly se podivame na funkci EVENT a popiSeme si jednotlivé typy této funkce, které

budou nasledné pouzity v praktické ¢asti.

4.4.1 Funkce CALC
V sekci CALC je mozné provadét veskeré vypocty a aritmetické operace S proménnymi typu

FREE. V potaz se musi brat bitova velikost t€chto proménnych, aby byl pouzit spravny zapis.
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V ptipadé proménnych o velikosti jednoho bitu, ktery nabyvéa hodnot 0 a 1, musi byt pii

ptifazeni uvedena hodnota v zavorkach, aby kompilator rozpoznal, Ze se jedna o bitovou

hodnotu.
VAR
BitovaHodnota = FREE [1]
CALC
BitovaHodnota = (0) {nebo}
BitovaHodnota = (1)

Pro préci s proménnymi o velikosti 8 bitii nebo 16 bitl vyuzivame aritmetické vyrazy.

CONST

B =10

Cc =15
VAR

A = FREE[8]
CALC

A = (B+B) *C

V sekci CALC je mozZné také vyuzit volitelného vyrazu WHEN, diky kterému docilime toho,

ze vysledek bude zaviset na zvolené podmince.

CALC
A WHEN (A>B)
B WHEN (A<B)

4.4.2 Funkce TRANSMIT

Diky funkci TRANSMIT miize byt poZzadovano odesilani dat periodicky 1 béhem nahravani
Vv jakékoliv ¢asti kddu. Pro pouziti této funkce musi byt aktivovany ptisluSny CAN vystup.
Aktivaci provedeme pomoci systémové konstanty CanOutput nebo Can*Output, kde

* nahradime poZzadovanym cislem CAN sbérnice, ktery ma byt sniman.

SYSTEM
CanlOutput = On
EVENT
ON CYCLE (10) BEGIN
TRANSMIT CAN1 DATA 100 [Speed] WHEN (podminka)
END

Po aktivaci CAN vystupu a v piipadé€, ze je definovéana bitova adresa pro proménnou Speed,
jsou odesilany informace o rychlosti kazdych 10 ms, ale to pouze pokud je splnéna nami

zvolena podminka.

Funkce TRANSMIT mize byt dale modifikovana pomoci klicovych slov, kterymi jsou
napiiklad LOG a LOG ONLY.

EVENT
ON CYCLE (100) BEGIN
TRANSMIT CAN1 DATA 100 [1]
TRANSMIT CAN1 DATA 200 [2] LOG
TRANSMIT CAN1 DATA 300 [3] LOG ONLY
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V piipad¢ tohoto piikladu, je zprava 100 odesildna ptes CAN1 kazdych 10 ms (bez nahrani do
paméti dataloggeru). Zprava 200 je oproti zpravé 100 navic i nahrana do paméti dataloggeru.

Na zavér zprava 300 je pouze nahrana do paméti dataloggeru, ale neni odesléna.

Posledni vyuzivana modifikace funkce TRANSMIT je oznacdena klicovym slovem

ONCHANGE.

EVENT
ON CYCLE (1000) BEGIN
TRANSMIT CAN1 DATA 100 [Speed Kilometer] LOG ONLY ONCHANGE
END

V tomto ptipad€ se zprava nahraje do paméti dataloggeru, ale pouze pokud béhem posledniho

pozadavku doslo ke zméné pozadovanych hodnot proménnych.

4.5 Udalosti

V této kapitole budou popsany jednotlivé typy udalosti neboli eventd, s kterymi je mozné

pracovat, a mohou byt zpracovany.

Struktura bloku kodu udélosti byla naznacCena v pfedchozi kapitole. Po klicovém slovu
EVENT se definuje typ udalosti a v zavorkach se uvadi pozadované parametry, které jsou pro
kazdy typ jiné. Blok kédu, kde jsou nasledné vyuzivany funkce jazyka LTL, je uzavien mezi
klicovymi slovy BEGIN a END. V jedné sekci po klicovém slovu EVENT je mozZné

definovat vice udalosti o riiznych typech.

EVENT
Typ uddlosti 1 (parametr) BEGIN
Blok kdédu
END
Typ udalosti 2 (parametr) BEGIN
Blok kdédu
END

4.5.1 ON CYCLE (...)
Tento typ udalosti pracuje s internimi hodinami zafizeni. Parametrem je cas uvedeny
v milisekundach v rozsahu od 1 do 60000 ms. Zvoleny parametr urCuje, jak ¢asto se bude

dand udalost periodicky opakovat.

VAR n = FREE [16]
EVENT
ON CYCLE (1000) BEGIN
CALC n = n+l
END

Tento ptiklad zapticini, Ze se proménnd n zvétsi o 1 kazdych 1000 milisekund.
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4.5.2 ON RECIEV (...)
Udalost tohoto typu je spusténa, pouze pokud je obdrzena nami zvolend CAN zprava, ktera se

uvadi jako parametr udalosti.

VAR n = FREE[16]
EVENT
ON RECIEVE (CAN1 DATA 100) BEGIN
CALC n = n+l
END

Stejné jako v ptikladu u pfedchozi udalosti je zvySovana hodnota proménné n o 1. Nicméné

momentalné dojde k provedeni vypoctu pouze pii obdrzeni zpravy 100.

4.5.3 ON SET (...), ON RESET (...)
Tyto dva typy uddlosti jsou spustény pfi nastaveni a resetovani nami definovaného objektu

typu FLAG.

VAR n = FREE[16]
FLAG StartMotoru SET = (Otacky > 800) RESET = (Otacky = 0)
EVENT
ON SET (StartMotoru) BEGIN
CALC n = n+1
END

Opét zvySujeme hodnotu proménné n o 1, ale tentokrat pocitame, kolikrat dojde
K nastartovani vozidla. Pfi nastartovani vozidla dojde ke splnéni podminky udalosti a hodnota
proménné n se zvysi o 1. K dal§imu zvySeni opét dojde az po vypnuti motoru a jeho

opétovném nastartovani.
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4.5.4 ON CALC (...)

Tuto udalost je mozné pouzit napiiklad jako switch nebo se hojné¢ pouziva k tvotreni

sekvenénich funkeci.

VAR

EVENT

FREE[16]
FREE[16]
FREE[16]

a
b
c

ON CYCLE (100) BEGIN
CALC a a+l
0 WHEN (a = 2)

Q

END

ON CALC (a = 1) BEGIN
CALC b=Db+1

END

ON CALC (a = 2) BEGIN
CALC b =Db + 10

END

V tomto ptikladu jsou sekvenéné pii¢itany hodnota 1 a 10 k proménné ,,b* v zavislosti na

hodnoté proménné ,,a“, ktera se meéni kazdych 100 ms.

Tento zapis jde zapsat také timto zptisobem a vysledek je zcela stejny.

EVENT

ON CYCLE (100) BEGIN
CALC a=a+1
a=20 WHEN
b=Db+ 1 WHEN
b=Db+ 10 WHEN
END

4.5.5 ON SYSTEM (...)

U tohoto typu udalosti miizeme pouzit mnoho riznych parametrti, kterymi jsou systémové

proménné.

ON SYSTEM (Startup)

o V ptipadé pouziti tohoto parametru se pfi startu dataloggeru provede nejdiive

vSe, co je uvedeno v bloku této udalosti.

ON SYSTEM (PauseOver)

o Pii pouziti této udalosti dojde k provedeni operaci v piilehlém bloku opét

pouze pii startu po uplynuti doby, na kterou je pfedem nastavend systémova

promé&nna PAUSE.

ON SYSTEM (Loggerl1/2_Trigger)

o Blok kodu, ktery nalezi této udalosti, se provede pouze tehdy, kdyz dojde ve

vyrovnavaci paméti (Ring Buffer) ke zméné z ,, Trigger Lead na ,, Trigger

delay“, coz znamena, ze podminka STOP zapfticinila nahravani.
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e ON SYSTEM (Loggerl/2_Stop)

o Pokud dojde ve vyrovnavaci paméti ke zméné ,, Trigger delay na stav
,,zastaveno “, dojde k provedeni této udalosti. V ptipad¢, ze je ,, Trigger delay
nastaven na 0, vykona se ihned po ON SYSTEM (Loggerl/2_ Trigger).

e ON SYSTEM (Loggerl/2_Start)

o Vtomto ptfipad¢ je udéalost spusténa v opacném piipadé nez
u, Loggerl/2 Stop“. Udalost se vykona v piipadé, ze dojde ke zméné
U podminky START ze stavu ,,zastaveno na , ,nahravani* (Trigger Lead).
Pokud je podminka START konstantn¢ ve stavu TRUE, udalost bude
provedena ihned po ON SYSTEM (Loggerl/2_Stop).

e ON SYSTEM (Shutdown)

o Piikazy uvedené v bloku této udalosti budou provedeny tésné pred vypnutim
dataloggeru nebo jeho piechodu do reZimu spanku. VSechny LOG ONLY
zpravy nebo jiné zdznamové vystupy budou dile generovany a tim padem

nedojde ke ztraté dat.

4.5.6 Lokalni objekty v bloku kédu udalosti

Na zavér této kapitoly je mozné zminit, Ze veSkera deklarace vné bloku kodu, ktery je soucasti
udalosti, neni zavisla na zbytku konfigurace. TudiZz objekty jako jsou naptiklad konstanty
nebo proménné, které jsou vytvoreny v bloku kodu, existuji pouze v ném a nikde jinde se
Snimi nedd pracovat. Za zminéni také stoji, Ze unikatnost nazvl naptiklad proménnych

se musi dodrZovat pouze vné€ kodu, nicméné nemusi byt unikatni pro celou konfiguraci.

VAR
A = FREE[1]
EVENT
ON CYCLE (100) BEGIN
VAR A = FREE[8]
END
ON RECEIVE (CAN1 DATA 100) BEGIN
VAR A = FREE[16]
END

Takova ¢ast konfigurace by byla v pofadku zkompilovéana a nehlésila by Zadnou chybu.
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4.6 INCLUDE soubory
V konfiguraci pro jakykoliv typ dataloggeru od spole¢nosti G.i.N lze vyuzit vkladani

externich include soubort, které se ptipojuji pomoci klicového slova #include.

SYSTEM

#include "include.txt"
CONST

#include ("include.txt")

Takto vlozené soubory jsou Cteny zcela stejnym zpisobem, jako kdyby byl obsah téchto

soubort vloZzen pfimo ve zdrojovém koédu konfigurace.
4.6.1 #include s parametry
Vlozené soubory je mozné specifikovat pomoci urcitych parametri.

#include ("databaze.inc" "CAN1")

Tato pfilozend databaze proménnych obsahuje definice jednotlivych signali a vedeny

parametr urcuje s jakou CAN sbérnici ma uvedend databaze komunikovat.

VAR

o

% Speed = %1% DATA 100 [O0]

1
1% Temp = %1% DATA 100 [1]

o
°

Takova deklarace proménnych je identicka deklaraci, kterou je mozné vyuzit pfimo v hlavnim

koédu konfigurace.

VAR
CAN1 Speed = CAN1 DATA 100 [0]
CAN1 Temp = CAN1 DATA 100 [1]

4.6.2 Cesta souboru

Cestu k souboru je mozné definovat vice zpusoby.

Pokud je include soubor vlozen piimo ve slozce projektu konfigura¢niho souboru, neni
potiebné definovat celou cestu.
#include ("soubor.inc")

Pokud include soubor neni umistén ve slozce projektu, je potfebné definovat celou cestu

k *.inc souboru.

#include ("C:\Uzivatel\ .. \soubor.inc")
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5 Datalogging pomoci dataloggeru GL5xxx

5.1 Usporadani paméti

V piipadé série dataloggeri GL5xxx je pamét’ ur¢ena pro uklddani nasbiranych dat rozdélena
na dvé nezavislé casti. S kazdou Casti je mozné nakladat paralelné a nejsou na sob¢ nijak
zavislé.

Kazda pamét je rozdélena do dvou ¢asti a velikost téchto paméti (bloka ring bufferu) mutze

byt definovana samostatné pomoci systémovych konstant Logger1Size a Logger2Size.

SYSTEM
LoggerlSize
Logger2Size

5000 {velikost prvni paméti 5 MB}
2000 {velikost druhé paméti 2 MB}

Velikost ring bufferu je mozné definovat mezi 50 KB a 400 000 KB.

Dalsimi systémovymi konstantami, které je mozné deklarovat jsou LoggerlFiles
a Logger2Files. Definovana velikost ik, kolik triggrovanych nahravani mize byt maximalné
uloZzeno do docasné paméti. V piipad€, Ze dojde k piekroCeni nastaveného limitu, jsou

nejstars$i zdznamy vymazany pokazdé, kdyz dojde k dal§imu triggeru.

SYSTEM
LoggerlFiles
Logger2Files

100
1000

5.2 STOP a START kritéria
Obé¢ paméti 1 a 2 je mozné kontrolovat pomoci START/STOP. Z diivodu, Ze jsou obé paméti
nezavislé, mize byt nahravani prvni paméti zastaveno nebo spusténo bez toho, aby byla

ovlivnéna druhé pamét’.

Princip fungovani START/STOP je takovy, Ze pokud zatizeni nahrava, kontroluje se neustéle
kritérium pro STOP nahravani a v pfipadé, ze dojde Kk zastaveni nahravani, zacne se

kontrolovat kritérium pro START nahravani.

STOP 1/2 (podminka) nebo (podminka)
START 1/2 (podminka) nebo (podminka)

V ptipadé, Ze neni pro pamét definovano START kritérium, zdznam nebude znovu spustén.
Zaznamenana bude pouze udalost, kterd spustila trigger jako prvni, nicméné dalsi zaznam

nebude proveden do vymazani paméti.

Pokud je START kritérium definovano a je splnéno, dojde k opétovnému zdznamu. Tento

zaznam bude ulozen do dal$iho bloku.
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V ptipadé, Ze neni definovéano ani jedno kritérium, dand pamét’ nemtize byt nikdy spusténa.

5.3 Vicedrovinové Trigger podminky
Ke kontrole nahravani se kromé¢ START/STOP mize pouzit funkce pocinajici klicovym

slovem Trigger_Configuration.

TRIGGER CONFIGURATION
Trigger Nazev ("Jmeno Triggeru", 1, 100, On, 50) BEGIN

Levell = (podminky)
Level2 SET = (podminky) RESET = (podminky)
Level32 = (podminky)

END

Nejprve je nutné definovat ndzev objektu Trigger Configuraton.

Jmeno_Triggeru je volitelné a bude se zobrazovat ve spravci soubori. Pokud definovano neni,

bude zobrazen zvoleny ndzev objektu.
V dalsi casti se definuji Ctyfi parametry:

e Prvni parametr je pro uréeni, s jakou paméti budeme pracovat.

e Jak casto bude trigger znovu vypocitavan, je urCen druhym parametrem
v milisekundach.

e  On/Off pouze tika, zdali je dany trigger aktivni. V pfipadé stavu Off neni tfeba trigger
vymazat nebo zakomentovat.

e Posledni parametr ur¢uje minimalni prodlevu mezi triggery.

Levell/.../32 jsou pevné dané ndzvy pro individudlni trigger podminky. Tyto podminky jsou
definovany stejné jako objekty typu FLAG a je snimi stejnym zpusobem pracovano.
V ptipadé, ze dojde k resetu jiz nastaveného stupné béhem pruchodu, vSechny ostatni vyssi
stupné jsou resetovany. V pifipadé definovani pouze n¢kolika stupni triggeru, naptiklad pouze

podminek pro Level 1 a Level 10, chybéjici stupné jsou automaticky preskoceny.

5.4 Funkce Drive Recorder
Tato funkce umoziluje zaznamenavat data v ¢ase az do uplného zaplnéni paméti. Proto Ize

funkci vyuzit pro dlouhodobé nahravani.

Nahravat pomoci funkce Drive Recorder je mozné az po nastaveni systémové konstanty

DriveRecording na hodnotu On (zapnuto).

Diky systémové proménné DriveRecSwitch 1ze vypinat a zapinat nahravani pomoci zmény

jeji bitové hodnoty.
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CALC DriveRecSwitch = (On)

V piipad¢, Ze chceme nahrdvat data, je nutné si alokovat velikost operacni paméti. Pro tento
ucel slouzi dalsi systétmové konstanta DriveRecMBs. Rozsah je omezen pouze velikosti

opera¢ni paméti (v nasem piipad¢ 64 MB).
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6 Hybridni vozidla

Otazka alternativnich pohont se fesi jiz mnoho let, nicméné v posledni dobé jde o velmi
diskutované téma. Hybridni vozidla jsou takové dopravni prostiedky, které kombinuji vice
zdroju energie. Vedle klasického spalovaciho motoru je tu navic naptiklad setrvacnik, ktery
ma za ukol snizeni emisi pii rozjezdu vozidla. Dals$i moznosti je rozsifeni spalovaciho motoru
0 elektromotor a akumulator. Realizace této moznosti patéi v souCasné dobé k tém vice

oblibenym.

I presto, ze Géinnost elektromotort je vétsi, nez pii pouziti klasického spalovaciho motoru,
spalovaci motor v kombinaci s elektromotorem je stale lepsi variantou. Je to dano faktem, ze
infrastruktura zatim neni plné pfipravena na Cisté elektrické pohony. Nicméné tento problém
se velmi intenzivné feSi a za poslednich par let doslo k velkému pokroku, na kterém se

podilelo mnoho instituci i automobilek, véetné Skoda Auto a.s..

6.1 Historie hybridnich vozidel

Historie hybridnich vozidel saha az na samy pocatek automobilismu. I ptes fakt, Ze v dneSni
dobé je wvyuziti hybridnich pohont stidle zna¢né pozadu oproti klasickym spalovacim
motortim, prvni hybridni automobily se objevily jiz s pfichodem automobilli se spalovacim

pohonem.

6.1.1 Rany automobilismus

Prvni vliz na hybridni pohon byl viiz Mixte od spole¢nosti Lohner-Porsche a byl ptredstaven
jiz roku 1898. Jednalo se o viiz postaveny na sériovém uspoiadani, mél nahon piedni napravy
a kola pohénél elektrokolomotor. Navzdory tomu, Ze se jednalo o prvni hybridni automobil,

ucinnost prenosu vykonu byla az 83%.

Dal8im hybridnim vozem, ktery pfiSel s inovativnim feSenim, byl druhy model vozu Mixte
a byl predstaven roku 1903. Jako prvni viiz mél nahon na vSechna ¢tyti kola a na svou dobu

dosahoval vysoké rychlosti a to az 110km/h.

Vyznamnym konstruktérem, kterého je potfeba zminit, byl Henri Pieper. Jako prvni pfiSel
S hybridnim pohonem s paralelnim uspofddanim a to roku 1905. Viz byl vybaven silnym
spalovacim motorem, elektromotorem a mechanickou pakou, kterou bylo mozZné piepinat
jednotlivé jizdni reZimy. Pfi nizkych rychlostech byl vyuZivan pouze -elektromotor
a k pfepnuti na spalovaci motor mohlo dojit pouze manualné. Za zminéni jisté stoji i to, ze

vz si béhem jizdy rekuperoval energii.
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Jednim z nejprodavanéjsich hybridnich vozidel své doby, kterého se vyrobilo pies 600 kusi,
byl od spolecnosti Woods Motor a jeho modelové jméno bylo ,,.Dual Power”, coz bylo

vzhledem k pohonu velmi vystizné.

6.1.2 Moderni automobilismus
Po dlouhé pauze, trvajici od 30. do 60. let 20. stoleti, se objevily zminky o testovacim
automobilu od spolecnosti General Motors s oznacenim GM 512H. Tohoto vozidla byl

vyroben pouze jeden kus a z diivodu nesplnéni oéekavani byl jeho dalsi vyvoj pozastaven.

Dalsi pouze testovaci vozidlo bylo roku 1973 od spole¢nosti VW a neslo ndzev Taxi. Tento
hybridni automobil byl testovdn na uzemi USA a az na par exemplail,, mezi kterymi byly

i Cisté elektrické vozy, se také v dal§im vyvoji nepokracovalo.

V roce 1989 byl ptedstaven vz od spolecnosti Audi, opét s vystiznym nazvem DUQO. Op¢ét se
jednalo pouze o testovaci viiz, nicméné roku 1997 se dostala do vyroby jeho treti verze (DUO
). Bylo vyrobeno pouze 60 kusli a ucinnost motoru nedosahovala Zadnych zavratnych

hodnot.

Velky automobilovy boom nastal roku 1997, kdy Japonska spole¢nost Toyota piredstavila
prvni generaci modelu Prius, ktery je znamy piedev§im proto, ze se jedna o vozidlo

S hybridnim pohonem. Tento automobil vyvolal zna¢ny zajem o hybridni automobily.

Od této doby se zacaly objevovat dalsi hybridni vozy napfi¢ celym svétem automobilismu.
Zasadné se do historie hybridnich vozt zapsalo USA v roce 1999 a to vozem Honda Insign.
V roce 2000 se objevila dalsi verze Toyoty Prius, o dva roky pozdéji se do rodiny hybridnich
vozl piidala také spole¢nost Honda s vozem Civic Hybrid, ktera byla ihned nasledovéana roku
2004 druhou generaci Toyoty Prius II, ktera dosahovala vysokych prodeju a velmi zvysila

povédomi o hybridnich vozidlech.

6.2 Déleni hybridnich pohontli podle usporadani

6.2.1 Sériové usporadani

Méné€ pouzivanym druhem uspofddani je sériové. Vozidlo je vtomto piipadé pohanéno
predevsim elektromotorem. Elektricky proud potfebny pro pohon trak¢nich motori nebo
dobijeni baterie vozidla vznika pies generator, ktery je pohanén spalovacim motorem. Jak
napovida nazev tohoto uspofadani, jednotlivé ¢asti hybridniho pohonu v sériovém usporadani
jsou uspotradany za sebou. Nevyhodou tohoto uspofddani je samoziejmé mnohondsobna

pfeména energie. Z toho diivodu dosahuje mechanicka G€¢innost maximalné 55 %.
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Vzhledem k tomu, Ze vyuziti spalovaciho motoru neni v mnoha situacich vhodné, je mozné
zvolit optimalni rozsah otacek, pti kterych bude spalovaci motor vyuzivan k pohonu vozidla
s maximalni G¢innosti. Nemusime se tak bat zvySenych emisi pii rozjezdu vozidla nebo pfi

volnobéhu.

V piipadé, ze dojde k poklesu energie v baterii a tim padem nebude schopna plné napajet celé

vozidlo, dojde k automatickému nastartovani spalovaciho motoru.

6.2.2 Paralelni usporadani

Kromé spalovaciho motoru a elektromotoru je v piipad¢ paralelniho uspofadani cely systém
obohacen o mechanickou pievodovku, ktera propojuje kola i oba motory. Jednou z moznosti
je také umisténi elektromotoru/generatoru mezi prevodovku a spalovaci motor. V tomto

ptipadé pak elektromotor plni funkci alternatoru a startéru.

V piipadé, Ze je v provozu pouze jeden motor, druhy motor stale bézi ve volnob&hu
anedodava Zadny vykon. Soutem obou okamzitych momentii motoru spojenych hiideli

dostaneme vysledny moment motoru.

Jak uZ bylo feceno v tvodu kapitoly, spalovaci motor v obvyklém reZimu dodava vétSinu

vykonu. Elektricky motor slouzi v tomto piipadé ptevazné k akceleraci.

V ptipadé¢ tohoto typu uspotfadani jsou dale napiiklad rGzné vyhtevy, klimatizace, posilovac
fizeni a dalSi elektrické systémy pohanény energii ziskanou z elektromotoru. Tim padem

dojde ke zvySeni Gi¢innosti spalovaciho motoru.

Baterie hybridniho vozidla ma vétsi napéti nez baterie Vv klasickych automobilech a slouzi
k akumulaci elektrické energie vzniklé béhem jizdy vozidla. Vyhodou je tedy moznost

rekuperace.

6.2.3 Kombinované usporadani
Kombinované uspofddani je kombinaci paralelniho a sériového typu uspofadani. Toto
usporadani bylo aplikovano z divodu caste€né neefektivity jednotlivych, jiZ zminénych,

uspotadani.

VyuZzitim kombinovaného uspofadani dochéazi k vétsi Gi€innosti celé sestavy motoru. Diky
tomuto usporadani dokaze automobil vyuzivat pii akceleraci, nizkych rychlostech nebo pii

sttidavém zatizeni sériové usporadani a tim padem vyuzit vysokou ucinnost spalovaciho
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motoru. Naopak Vv piipadé konstantni jizdy a vysokych rychlostech dokaze vyuzit paralelniho

usporadani a vyuzit tak mechanického prenosu vykonu, ktery mu toto usporadani nabizi.

6.3 Déleni hybridnich pohonii podle stupné hybridizace
6.3.1 Micro hybrid

V piipad¢ prvniho stupné hybridizace, ktery nese nazev ,Micro hybrid“ se jedna
Vv jednoduchosti pouze o klasicky Start/Stop systém. V momenté Gplného zastaveni vozidla
dojde k vypnuti klasického spalovaciho motoru a pii pusténi brzdového pedalu opét k jeho
opétovnému nastartovani. Diky tomu se Setii jak spotieba paliva, tak dochazi i k redukci
emisi, které vozidlo vytvaii. Nejveétsi efekt nastava pii vyuziti vozidla, vybaveného timto
systémem, naptiklad ve mésté, kde dochazi k ¢astému zastaveni automobilu. V soucasné dobé
je systémem ,,Start/Stop* vybaveno velké mnozstvi vozidel a vS§echny proto miZzeme oznacit

jako vozidla s prvnim stupném hybridizace.

6.3.2 Mild hybrid

Vozidla oznacovana jako Mild hybrid jsou pohanéna konvenénim spalovacim motorem
s elektromotorem s vykonem kolem 15 kW. V ptipadé varianty mild hybrid je zachovan
spalovaci motor a je odebran startér motoru a alterndtor, z tohoto divodu se jedna pro

automobilové vyrobce o veelku nendkladnou verzi hybridniho pohonu.

Tento stupenn hybridizace napoméha vozidlu piedev§im pii startu a rozjezdu vozidla.
V ptipadé€ zastaveni vozidla na kratkou chvili umozni vypnuti motoru a obstarava nasledné

start (Start/Stop systém) a napomaha malym vykonem pfi rozjezdu.

Oproti vozidlu s klasickym spalovacim motorem dochazi az k 15% tuspote paliva. Pfikladem
muze byt model Silverado od spolec¢nosti General Motors, kde dochazelo az k 12% uspoie

paliva.

6.3.3 Full hybrid
Typ hybridizace nazyvany jako Full hybrid oznacuje vozidla na hybridni pohon, ktera jsou

schopna jet na spalovaci pohon, elektricky pohon nebo na kombinaci téchto dvou pohonti.

To, na jaky pohon vozidlo pojede, si voli sam fidi¢ nebo miize nechat volbu typu pohonu na

fidici jednotce motoru. Ta sama vyhodnoti, jaky pohon bude v danou chvili nejvhodné;si.

Pti jizd¢ na cisté elektricky pohon jsou nulové emise, z toho diivodu je vhodné napiiklad ve

méstech zvolit elektricky pohon (smogovd omezeni). Oproti tomu napiiklad na dalnici
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nedosahuje elektricky pohon vétsi ucinnosti, nez klasicky spalovaci, ztoho divodu je

vhodnéjsi zvolit jizdu na spalovaci motor.

6.3.4 Plug-in hybrid
Vozidla na takzvany Plug-in hybrid neboli PHEV, jsou oznacovany jako mezistupen mezi

vozidly na ¢isté elektricky pohon a klasickymi hybridnimi automobily.

Vozidla s timto typem hybridizace je mozné nabijet z jakéhokoliv elektrického zdroje, ktery
je schopny baterii dobit. Jelikoz vysokonapét'ové baterie nemaji stale tak velkou kapacitu jako

baterie elektromobilti. Dobijeni tak trva mezi 2-3 hodinami, v zavislosti na velikosti baterie.
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7 Prakticka cast

V této kapitole se budu vénovat praktické Casti bakalarské prace. Mym primarnim ukolem je
naprogramovat konfiguraci pro logovani dat z fidici jednotky hybridniho vozu. Konfigurace

bude pro datalogger GL5350 od spolec¢nosti G.i.N.

Dalsim ukolem je vytvofit pozadavky pro externi firmu, kterd na zakladé¢ méieni, ziskané¢ho
diky mnou vytvorené konfiguraci, vytvoii vyhodnoceni, které pfedstavim v zavéru praktické

casti.

7.1 Konfigurace pro hybridni vozidla
Konfigurace pro logovani dat z fidici jednotky vozidla s hybridnim pohonem se nijak zv1ast
nelis$i od konfigurace pro logovani dat z vozidla na klasicky spalovaci pohon. Nicméné

Vv konfiguraci ptibudou dalsi prvky zaméfené na signaly z hybridni CAN sbérnice.
Konfigurace by méla spliiovat pozadavky, které budou popsany v dalsi ¢asti této kapitoly.

7.1.1 Pozadované vlastnosti konfigurace

Hlavnim pozadavkem je, aby byly sniméany veskeré CAN sbérnice, po kterych jednotlivé Casti
vozidla komunikuji s fidici jednotkou hybridniho vozidla. Ztoho divodu musi byt
implementovany databaze, kde jsou popsany informace o jednotlivych zpravach, ve kterych

se signaly nachazeji.

Nicméné ne kazdy signal je pro budouci analyzu vzdy dilezity a sniméani vS§ech CAN sbérnic
po celou dobu by mélo za nasledek zbyte¢né zaplnéni paméti dataloggeru. Z toho diivodu
bylo potieba si vytipovat jednotlivé signaly, které pro nas maji nejvyssi prioritu. Tyto signély
je poté potieba logovat stale. VSechny ostatni signadly musi byt logovany pouze v ptipad¢, ze

nastane néjaka chyba nebo pokud dojde k manualnimu vyvolani triggeru (zmacknuti tlacitka).

Dal$im poZadavkem je zobrazovani riznych informaci pfimo na specialnim displeji
LOGview. Na tomto displeji by se mély ukazovat ptedev§im informace o nefiltrované
rychlosti vozidla, rizné teploty, které mohou ovlivilovat chod motoru, sklon vozovky,
zrychleni vozidla a také naptiklad informace o poslednim stisku tlacitka. V neposledni fad¢ je
zapotiebi zobrazit informace z riiznych piidavnych zafizeni, jako jsou naptiklad data z GPS

antény nebo z kamery.

42



Déle by m¢la byt moznost zaznamenavat obraz pomoci kamery a dale také zvukovy zdznam
ptes specialni tlacitko ,,VoOCAN Button®, které je obohacené¢ o mikrofon. VSechna tato

zatizeni by v zavéru mély napomoct pii analyze chyb zptusobenych béhem jizdni zkousky.

Pozadavkem jsou také klasifikace, které budou slouzit pro dalsi analyzu. Musi byt vytvofena

napiiklad klasifikace pro kontrolu otevirani dvefi v pritbé¢hu celého méteni.

7.1.2 Popis prvkl konfigurace
V této podkapitole budou popsany jednotlivé Casti konfigurace, kterd by méla spliiovat

predem urcené pozadavky.

Include soubory

Databaze
Pted tim, nez je mozné s jednotlivymi signaly pracovat, je potieba dataloggeru sdélit, v jaké

zpraveé se nachazi jednotlivé signaly, jakou maji bitovou adresu a predevSim po které CAN
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sbérnici se prenasi. K tomu je potieba vyuzit databazi, kde jsou vSechny tyto informace
zapsany.

#include ("C:\Users\UWROOON\Desktop\Datalogger\All-in conf\MQB ACAN.inc" "CAN5")
#include ("C:\Users\UWROOON\Desktop\Datalogger\All-in conf\MQB ICAN.inc" "CAN3")

Zde je ukazka INCLUDE ptikazu, kterym lze pfifadit databazi k projektu konfigurace.
V prvni ¢asti se ur¢i celd cesta k databazi a druha cast definuje, ke které CAN sbérnici
databaze nalezi. Je nutné podotknout, Ze kazdy vyrobce dataloggerii ma jinak zapojeny svazek
pro piipojeni k fidici jednotce motoru, z toho divodu je nutné si davat pozor na spravné

ptitazeni CAN sbérnice.

ANT ESP 21 BZ = %1% DATA ANT ESP 21 [X(X:X)]
ANT BR Eingriffsmoment = %1% DATA ANT ESP 21 [X(X:0) 1(X:X)]
FACTOR = 1 OFFSET = -XXX
VALUETABLE = [ XXXX = "Init" XXXX = "Fehler" ]

PtiloZeny soubor obsahuje databdzi vSech signald, které je mozné sledovat na urcit¢é CAN
sbérnici. Kazdd CAN proménnd je definovana nazvem zpravy a bitovou adresou. V piipade
zvoleni Spatnych hodnot miZze dojit k ziskdvadni nesmyslnych informaci nebo nebudou

logovéna Z4dna data.
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Dalsi include soubory
Dale je moznost si vytvofit neomezené mnozstvi include soubort, které mohou obsahovat

¢ast konfigurace.

#include ("C:\Users\UWROOON\Desktop\Datalogger\All-in conf\LogView.inc")
#include ("C:\Users\UWROOON\Desktop\Datalogger\All-in conf\SkodaLOGO.inc")
#include ("C:\Users\UWROOON\Desktop\Datalogger\All-in conf\DriveRecCode.inc")

Tato moznost velmi uleh¢i orientaci v koddu konfigurace a je poté piehlednéjsi a snadnéji se

provadi jeho zmény.

Systémové proménné
V dalsi ¢asti konfigurace jsou definovany systémové proménné. Systémové proménné jsou
uvedeny pod klicovym slovem SYSTEM a bez jejich spravného definovani by nebylo mozné

spravné vyuzit vSech poZzadovanych vlastnosti dataloggeru a jeho ptislusenstvi.

V prvni fad¢ je potieba oteviit komunikaci s pozadovanymi CAN sbérnicemi. Toho docilime
systémovou proménnou CANxOutput, kterou nastavime na hodnotu ,,On“. Dale je nutné
nastavit pfenosovou rychlost pomoci proménné CANxTiming. Rychlost CAN sbérnice se 1isi
podle typu vozidla. Posledni proménnou, kterd se tykd CAN sbérnice je CANxKeepAwake,
ktera urcuje, zdali ma byt datalogger stale aktivni 1 po vypnuti KL15 (druhd pozice klicku
Vv zapalovani). V ptipadé, Ze je nastavena na hodnotu ,,On®, datalogger bude méfit, dokud
budou z ptislusné CAN sbérnice chodit zpravy. Uvedené ,,x* musi byt nahrazeno ptislusnym

¢islem CAN sbérnice.

Dale se v této Casti nachazi proménné, které urCuji maximalni pocet packett dat a jejich
velikost. Jak bylo zminéno v teoretické Casti, datalogger ma dvé paméti, se kterymi miiZe
pracovat. V nasem piipadé si deklarujeme Loggerl/2Size na velikost 100 MB

a Logger1/2Size na 100 packetd.

Vzhledem ktomu, Ze podminkou je logovani dat pomoci funkce DriveRec, musime si
definovat 1 systémové proménné, které se tykaji této problematiky. Pro moznost logovani
timto zpusobem si tedy nastavime DriveRecording na hodnotu ,,On* a musime také zvolit
maximalni velikost nahradvanych dat. Pro to ndm slouZzi proménna DriveRecMBs, kterou
nastavime na 5000. Tato velikost bude dostacujici vzhledem k poctu signalii, které hodlame

snimat.

Proménné v tomto odstavci se tykaji predevsim prisluSenstvi, které bude k dataloggeru béhem

meéfeni pfipojené. Vzhledem k faktu, Ze chceme potizovat video zadznam, je nutné nastavit IP
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adresu externi kamery. IP adresu nastavime pomoci proménné HostCameraAddress. Dale
budeme vyuzivat i externi display LOGview. Pro jeho pouzivani musime nastavit proménnou
UseDisplay na hodnotu ,,On“ a v pfipadé potfeby je mozné nastavit i zobrazovani
jednotlivych stranek pomoci DisplayAutoPages. Prace s touto proménnou je jednoducha,
pouze si pomoci nul a jedni¢ek navolime stranky, které se maji zobrazit nebo skryt a poté
bitovou hodnotu pfevedeme do hexadecimalniho ¢isla. Vysledkem je poté napiiklad hodnota
0x000B, ktera tika, ze prvni dvé stranky budou viditelné, tfeti bude skrytd a ¢tvrtd poté opét

viditelna.

Jako posledni je tfeba urcit, po jaké dob¢ od spusténi dataloggeru se maji zacit logovat data a
jak dlouho ma byt datalogger aktivni po vypnuti KL15. Tuto problematiku ndm vyftesi
systémova proménna PAUSE, kterou nastavime na hodnotu 0, pro okamzité sniméni signald.
Déle definujeme SleepSeconds, kterou musime nastavit na nejmén¢ 30 sekund, aby

datalogger nalogoval vypnuti vSech systémd.

Proménné, konstanty a znacky
Pod klicovymi slovy VAR, CONST a FLAG se nachazeji tentokrat jiz nami zvolené
proménné, konstanty a znacky. Z diivodu, zZe budou znacné vyuZivany v dalSich ¢astech této

praktické prace, zminim je jmenovité az v pribéhu této prace.

Trigger

Prvni a pravdépodobné nejdilezitéjsi funkci je trigger, ktery v prvni fad€ po stisku tlacitka
nebo v ptipadé chyby spusti logovani vSech CAN sbérnic.

FLAG

TriggerFlag SET = (Keyl)
RESET = (NOT Keyl) SOUND (HI)

Tato cast funkce vytvofi znacku na zaklad¢ stisku tlacitka fidicem b&hem jizdy. Po stisku
tlacitka se zméni hodnota FLAG ,,TriggerFlag®“ na 1 a po uvolnéni zpét na 0. Diky tomu se
spusti EVENT ,,ON SET* a pomoci funkce TRANSMIT nahraje znacky do paméti DriveRec.

V méfeni je poté jasné€ videt kde v jaky moment bylo tlacitko zmacknuto.
Obdobnym zptisobem se udéla i znacka triggeru na zakladé chyby, kterou chceme sledovat.

Aby byly sledovany vSechny oteviené CAN sbérnice po stisku tlacitka, je tfeba definovat
funkci ,,TRIGGER _CONFIGURATION®, kterou si pojmenujeme jako ,, Trigger”, budeme ji
logovat na prvni pamét’, opakované je mozné ho provést po 30 sekundach a bude se logovat

zpétné 30 sekund zdznamu.
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TRIGGER CONFIGURATION
TriggerConfig 1 02 ("Trigger" 1, 1, On, 30000) BEGIN
Levell = (TriggerFlag)

END

Logovani vybranych signalid pomoci funkce DriveRec
Pro vétsi prehlednost zdrojového kodu konfigurace je vse, co se tyka logovani signalti pomoci

funkce DriveRec, v samostatném INCLUDE souboru.

I ptestoze by bylo idealni, kdyby byla moznost snimat vSechny signaly po celou dobu méieni,
z divodu velkého objemu dat to neni redlné. Proto v naSem piipadé vyuzijeme funkci
DriveRec, kterd ndm umoznuje logovat pouze vybrané signaly a to po celou dobu méfeni.
Zapis této funkce je velmi jednoduchy, stac¢i pouze urcit, ze hodlame odesilat né¢jaka data
pomoci TRANSMIT a za klicovym slovem DriveRec poté urime signaly, které se maji

logovat.

Bylo nutné si tedy nejdiiv vytipovat jednotlivé signdly, které by nas pii nasledné analyze
mohly zajimat. Jedna se naptiklad o signaly obsahujici informaci o rychlosti vozidla, ota¢kach
motoru, napéti baterie a rizné teploty vody, oleje atp. Dale jsou potfebné také signaly tykajici
se elektromotoru. Po celou dobu méfeni je vhodné snimat napiiklad spotiebu energie
elektromotoru, rekuperaci, procentudlni nabiti baterie nebo opét teplotu, ale v tomto piipade

elektromotoru.

Aby bylo snimani signald aktivni, je tfeba nejprve sdélit dataloggeru, ze snimani pomoci
funkce DriveRec pozadujeme. Toho docilime pomoci prfepnuti systémové proménné
DriveRecSwitch na hodnotu ,,On*“. To provedeme ihned pii zapnuti dataloggeru diky

systémové proménné Startup.

EVENT
ON SYSTEM (Startup) BEGIN
CALC DriveRecSwitch = (On)
END
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Déle bylo nutné urcit, jak casto se maji signaly snimat a zdali se maji logovat stale nebo
pouze pokud dojde ke zmén¢ hodnoty signalu. Rychlost, otd¢ky motoru nebo napftiklad rizné
teploty je potieba snimat co nejcastéji, proto je zvoleny cyklus nastaven na 100 ms a stalé

logovani do paméti dataloggeru.

EVENT
ON CYCLE (100) BEGIN {100 ms}

{—m ANTRIEB-——————— oo }
TRANSMIT DriveRec 18 [ANT MO Drehzahl 01 ANT MO Fahrpedalrohwert 01
ANT ZAS K1 15 ANT BCM1 Aussen Temp ungef ANT ESP Laengsbeschl

ANTiESPiQuerbeschleunigung] LOG ONLY

TRANSMIT DriveRec 2 [ANT MO Ladedruck ANT ESP Bremsdruck
ANT MO Kuppl schalter ANT MO Kuehlmittel Temp] LOG ONLY

Nicméné napiiklad soufadnice urcujici GPS polohu vozidla stac¢i sledovat kazdou 1s a diky
modifikaci ONCHANGE je moZné signal uloZit do paméti dataloggeru pouze v piipadég, Ze

doslo ke zméné hodnoty.

EVENT
ON CYCLE (1000) BEGIN {1000 ms}

TRANSMIT DriveRec 8 MOTOROLA

[KOM NP LatDegree.HIGH KOM NP LatDegree.LOW] LOG ONLY ONCHANGE
TRANSMIT DriveRec 9 MOTOROLA

[KOM_NP_LongDegree.HIGH KOM NP LongDegree.LOW] LOG ONLY ONCHANGE
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Nahravani video zaznamu
Pro moznost zaznamenat videozaznam béhem jizdy se vyuziva specialni sitova kamera AXIS

P1214-E s rozliSenim 720p.

Nastaveni kamery

Pted tim nez budeme moci nastavit podminky zdznamu, je nutné vytvofit streamovaci profil,
kde nastavime rozliSeni a kdédovani video zaznamu. Toto nastaveni provedeme ve webové
aplikaci IP kamery, ke které je mozné se piipojit pomoci prohlizece po zadani IP adresy

zafizeni.

Stream Profile Settings (2]

Stream Profile
Profle name:  GIN-profile Video encoding: MIpEG *

Description:

Image MIPEG

Image Appearance

v Resolution: 640x480 ¥ pixels
| Compression: 30 [0..100]
| Mirror image: off =

Video Stream

¥ Maximum frame rate:
9 Unlimited
Limitedto 0 [1..30] fps
Overlay Settings
V| Text andfor image overlay
¥l Include date Y| Include time
Include text:
Text overlay size: medium ¥
Text color:  white - Text background color:  black -

Place text/date/time at top ¥ of image

Include image overlay (using default image and coordinates).

Preview

View image while configuring. Show
OK Cancel

Obrazek 2 - Nastaveni kamery - Streamovact profil
Optimalnim rozliSenim je 640x480 a kédovani MPEG, pii pouziti vétSiho rozliSeni je objem
dat pfilis vysoky. Pro pfedstavu, jedna minuta zaznamu pii rozliSeni 480p zabira 15MB,

kdeZto pfi pouziti rozliSeni 720p dojde téméef k trojnasobnému nartstu na 40MB.
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Dale je zapotiebi nastavit pravidla nahravani video zaznamu. V prvé fade¢ je potieba si zvolit

nazev pravidla, pomoci kterého budeme moci jednotlivd nastaveni rozliSovat. V dalsi casti

nastaveni se voli typ triggeru, jinak feCeno nastaveni toho, v jakém ptipadé¢ ma zacit kamera

nahravat. V nasem piipad¢ volime jako trigger manudlné¢ vyvolany vstupni signal, neboli

stisknuti tlacitka dataloggeru.

Action Rule Setup

General

¥'| Enable rule

Name: GIN GLS VIDEO

Condition

Trigger: Input Signal -
Manual Trigger -
Active: Q@ ves Mo

Schedule: Always (Mo Schedule) -

Mew Schedule

Additional conditions

2

Obrazek 3- Nastaveni kamery - Trigger

V posledni ¢asti uz pouze nastavime typ akce ,,Send Video®, zvolime nami vytvofeny
2

streamovaci profil a nastavime frekvenci snimkd na 30FPS coz je vnaSem piipadé

dostacujici. V posledni ¢asti zvolime, kolik vtefin zdznamu pozadujeme pii obdrZeni triggeru.

Pro dalsi analyzu je vhodné, aby byl ulozen zaznam dlouhy minimalné jednu minutu. Z toho

divodu nastavime ,,Post-trigger time* i ,,Pre-tigger time* na 30 sekund. Také je mozné

nastavit nazev videa.

Mew Recipient

Actions
Type: Send Video Clip -
Stream profile: Balanced -
Duration: Y| Pre-event time 30| second(s)
While the rule is active
v'| Post-event time 30 second(s)
Recipient: GL5-FTP -
#Create folder:
*Base file name: HOSTCAM1_%Y-%m-%d_%H-%M-%5-%f0.mp:
Add date/time suffix
Add sequence number suffix {(no maximum value)
@ Overwrite/Use own file format.

Obrazek 4 - Nastaveni kamery - Typ akce, pre/post trigger, ndazev souboru
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Konfigurace kamery
Pro spravnou komunikaci dataloggeru s kamerou se musi nastavit IP adresa kamery, jak bylo

uvedeno diive.

Pro ulozeni video zdznamu vyuzijeme opét FLAG znacku ,, TriggerFlag®. V ptipad¢, ze dojde
ke zmacknuti tlacitka, provede se EVENT ON SET. V ten moment se nastavi systémova
proménna HostCameraTrigger na hodnotu ,,On* a timto zptisobem dojde k ulozeni poslednich

30s zaznamu a piiStich 30s bude zaznam pokracovat, tak jak bylo nastaveno v kamefe.

EVENT
ON SET (TriggerFlag) BEGIN
CALC
HostCameraTrigger = (On)
END

Nasledné po uvolnéni tlacitka se diky EVENT ON RESET se systémova proménna nastavi na

,Off*, aby nedochazelo k opakovanému zdznamu videa.

EVENT
ON RESET (TriggerFlag) BEGIN
CALC
HostCameraTrigger = (Off)
END

Zobrazeni stavu kamery na displej LOGview
Opct si vypiSeme informace o stavu kamery na display LOGview. Diky systémové proménné

HostCameraStatus si mizeme zobrazit jednotlivé stavy.

Informace o kamefe si vypiSeme na Sestou stranku displeje na prvni fadek.
HostCameraStatus.0 nam fik4a, ze neni kamera pfipojena a nemizeme ji pouzivat. Dale tu je
HostCameraStatus.1 a pokud je splnén tento stav, znamena to, Ze kamera je pfipojena a je
pfipravena nahravat. A pokud dojde k pfedchozimu stavu a zaroven plati, Ze proménna

LEDonTriggerMemoryl > 0, nahravani video zaznamu je aktivni.

DISPLAY
printp (6, 4, 4, "Camera: Error ") WHEN (HostCameraStatus.O)
printp (6, 4, 4, "Camera: Online") WHEN (HostCameraStatus.l)
printp (6, 4, 4, "Camera: No Lic") WHEN (HostCameraStatus = 0xF1)
printp (6, 4, 4, "Camera: REC ") WHEN (HostCameraStatus.l AND

LEDonTriggerMemoryl > 0)
Nahravani zvukového zaznamu
Stejné jako video zdznam, je mozZné nahravat i zvuky piimo po Cas jizdy pii stlaceni
samostatného tlacitka. Nicmén¢ je opé€t potfeba specialni zafizeni, které se nazyva ,,VoCAN

Button®.
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Samotné tlacitko se piipojuje do AUX konektoru a ztoho divodu je potfebné nastavit

systémovou proménnou AUX SwitchBox na ,,On“, aby byl zdznam zvuku mozny.

Dale si vytvofime FLAG znacku VoCAN, které piifadime tlacitko. Je nutné dat si pozor na
proménnou tlacitka, kterd je v tomto piipadé KeyS8. Stisknuti tlacitka doplnime zvukovym

signalem, aby byl fidi¢ uvédomen, ze tlacitko opravdu zmackl.
FLAG VoCAN = (Key8) SOUND (HI 50)

Aby nebyl zvukovy zaznam moc dlouhy, ale presto m¢l fidi¢ dostatek Casu na sdéleni
problému, nastavi se po EVENT ON SET systémova proménna VoiceRecording na hodnotu

10000 coz odpovida 10s.

EVENT
ON SET (VoCAN) BEGIN
CALC VoiceRecording = 10000
END

Pro vizudlni signalizaci navic vyuZzijeme diod, které jsou na tlacitku. V pfipadé, Ze neni
zaznamenavan zvukovy zdznam, sviti pouze ervend dioda. Pokud fidi¢ stiskne tlaitko, dojde
k rozblikani zelené diody. Dioda oranzové barvy sviti, pokud je spustén pouze trigger dat bez

zaznamu zvuku.

Prenos dat pres 3G

Nastaveni routeru

Pro odeslani dat na server externi firmy je potiebné piipojit 3G router od firmy Sierra

Wireless s oznadenim AirLink LS300.

V prvni fad¢ je nutné do routeru vlozit datovou SIM kartu. Poté co je SIM karta vloZena, musi
byt router nakonfigurovan. Toho docilime pfipojenim routeru k pocitac¢i pomoci LAN kabelu

a zadanim sitové adresy do okna prohliZece se dostaneme do webové aplikace.

Poté jiz jen staci nastavit PIN SIM karty a restartovat router.

Konfigurace dataloggeru
Pro odeslani dat pies 3G sit’ pomoci dataloggeru slouzi systémové proménné TransferRequest
+ ConnectionRequest3G. Aby bylo mozné systémové proménné pouzit, je nutné prifadit dalsi

systémové promeénné SystemRequest vySe zminéné promeénné. Poté je odesilani zahajeno.

SystemRequest = TransferRequest + ConnectionRequest3G
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Jelikoz je mnohdy odesilani delsi, neni mozné odesilat data ihned po jizd€, aby nedoslo ke
zbyte¢nému vybijeni baterie automobilu. Z toho diivodu je odesilani provedeno az pii zac¢atku

dal$iho méfeni.

Tim nastava dalSi problém, spusténi routeru trvd zhruba dvé a ptil minuty. Vzhledem k tomu

je posunut zacatek odesilani dat o tfi minuty.

EVENT
ON CYCLE (18000) BEGIN
CALC cnt = cnt +1
End
ON SET (cnt=10) BEGIN
CALC SystemRequest = TransferRequest + ConnectionRequest3G

END

GPS pozice vozidla

Konfigurace dataloggeru
Pro logovani pozice vozidla je nezbytné pfipojit k dataloggeru specialni GPS anténu CANgps

a ke konfiguraci pfitadit spravnou databazi.

Nésledné sta¢i opét pomoci funkce DriveRec ulozit soufadnice a informace z GPS antény.
Nicmén¢ jedinym problémem je fakt, ze signéal pro zemépisnou délku a sitku je rozdélen,
z diivodu, Ze se jednd o 16bitové signaly. Pro jejich spojeni je nutné vyuzit takzvany format

MOTOROLA.

TRANSMIT DRIVEREC 19 MOTOROLA

[GPS_Longitude.HIGH GPS Longitude.LOW] LOG ONLY

TRANSMIT DRIVEREC 20 MOTOROLA

[GPS _Latitude.HIGH GPS_Latitude.LOW] LOG ONLY

TRANSMIT DRIVEREC 21

[GPS_Year GPS Month GPS Day GPS Hours GPS Minutes GPS Seconds] LOG ONLY
TRANSMIT DRIVEREC 22

[GPS2_LongitudeM GPS2 LongitudeS GPS2 LatitudeM GPS2 LatitudeS] LOG ONLY

Zobrazeni GPS souradnic na displeji

Opét je mozné si zobrazit GPS informace a soufadnice V redlném case na displeji LOGview.

GPS je aktivni a mé dostateCnou piesnost po tom, co je pfipojena alespoii k péti satelitim. Do

té doby je zobrazena na displeji jako neaktivni.

DISPLAY
printp (6, 4, 12, "GPS:")
printp (6, 4, 20, "Neni aktivni ") when (GPS2 NoActSat < 5)
printp (6, 4, 20, "Je aktivi ") when (GPS2 NoActSat >= 5)
END

Po tom, co je ptipojeno dostatecné mnozstvi satelitdl, zobrazi se jako aktivni. Na displeji poté
muzeme sledovat informace o tom, kolik sateliti je pfipojeno, jaka je pfibliznad odchylka

a také se zobrazi celé soutadnice, na kterych se vozidlo zrovna nachazi.
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printp (6, 4, 28, "Satelity: %2f ", GPS2 NoActSat) when (GPS2 NoActSat >= 5)
printp (6, 4, 36, "Odchylka: %3fm ", GPS2 PDOP) when (GPS2 NoActSat >= 5)

printp (6, 4, 44, "LONG: %2f°%2f’%2f'"’ ", GPS2 LongitudeD, GPS2 LongitudeM,
GPS2 LongitudeS) when (GPS2 NoActSat >= 5)
printp (6, 4, 52, "LAT: S2f£°%2fF7 $2fF" 7 ", GPS2 LatitudeD, GPS2 LatitudeM,

GPS2 LatitudeS) when (GPS2 NoActSat >= 5)

Klasifikace
Pomoci dataloggeru je mozné tvofit klasifikace, které slouzi k zékladnimu vyhodnoceni dat
Z jizdy. Je mozné tak nahradit z ¢asti vyhodnoceni, které pro nase oddéleni, kterého jsem

soucasti, vytvari externi firma.

Otevirani dveri
Z jiného oddéleni byl vznesen pozadavek na kontrolu otevirani dveti béhem jizdy. Na
vyhodnoceni musi byt vidét, kolikrat a v jakou dobu byly otevieny jednotlivé dveie vzhledem

k venkovni teplot¢.

Vzhledem k pozadavkim, pouzijeme typ klasifikace COUNT, ktery nam jednotliva otevieni
dveti bude pocitat po dobu celého méfeni. Otevieni dveii bude zapocitavano podle venkovni
teploty a podle ¢asu béhem kterych k otevieni dvefi doSlo. Vzhledem k tomu, ze se tato
klasifikace sklada z vice Casti, je vhodné si tuto skupinu pojmenovat, aby bylo vyhodnoceni
piehledng;si.

CLASSIFY Dvere

TIME

DverePL COUNT (KOM ZV _FT offen)

OVER ANT BCM1 Aussen Temp ungef (20 CLASSES OF 2 BASE -20)
OVER Hour (24 CLASSES OF 1 BASE 0)

DverePP COUNT (KOM_ZV_BT_offen)
OVER ANT BCM1l Aussen Temp ungef (20 CLASSES OF 2 BASE -20)
OVER Hour (24 CLASSES OF 1 BASE 0)

DvereZL COUNT (KOM ZV HFS offen)
OVER ANT BCM1 Aussen Temp ungef (20 CLASSES OF 2 BASE -20)
OVER Hour (24 CLASSES OF 1 BASE 0)

DverezP COUNT (KOM_ZV_HBFS_offen)
OVER ANT BCM1 Aussen Temp ungef (20 CLASSES OF 2 BASE -20)
OVER Hour (24 CLASSES OF 1 BASE 0)

Jak je vidét ve zdrojovém kodu konfigurace a také ve vysledném vyhodnoceni, teplota je

rozdélena po 2 stupnich od hodnoty -20 do teploty +20.

Dalsi klasifikace

Dale naptiklad sledujeme pocet takzvanych ,,KickDown®. Jde o moment, kdy je pedal plynu
seSlapnut na 100 %. Jedna se o velmi jednoduchou klasifikaci a kromé pojmenovani neni
potieba ji zaradit do zvlastni samostatné skupiny klasifikaci.

KickDown COUNT (FAH MO Kickdown)
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Dalsi klasifikaci, kterd je zatazena do stejné skupiny jako ta pfedchozi, slouzi ke sledovéni
otaCek motoru. Jedna se o klasifikaci, diky které mizeme vidét, pii jakych otackach motoru
fidi¢ nejcastéji jel.

TIME OVER ANT MO Drehzahl 01 (|12| CLASSES OF 500 BASE 0)

Vzhledem ktomu, Ze se jedna o klasifikaci typu TIME, pocita se tedy jednotlivy cas
v sekundach straveny v rozmezi, které si nastavim. Ota¢ky motoru jsou rozdéleny od 0 ot./s
do 6000 ot./s. Vysledkem je tabulka, kde je mozné vidét, kolik sekund fidi¢ jel pti

jednotlivych otackach motoru.

Displej LOGview
Véetné informaci, které jsem uvedl v pfedchozich kapitolach, jsou na displeji LOGview
zobrazeny grafické prvky a dalsi informace, které usnadnuji sledovéani dat pfimo béhem jizdni

zkousky.

Informace zobrazované na displeji
Na displeji jsou béhem jizdy zobrazovany v realném cCase informace o nefiltrovanych
teplotach motoru, venkovni teploty nebo naptiklad chladici kapaliny. Déle je mozné sledovat

aktualni napéti baterie.

DISPLAY
printp (3, 4, 13 "RTs: $5f °c", ANT MO Kuehlmittel Temp)
printp (3, 4, 21 "VTs $5f °C", ANT KBI Aussen Temp gef)
printp (3, 4, 29 "RT: %5f °C", RozdilTeplot)
printp (3, 4, 37 "VT: $3f °C", Vzduch)
printp (3, 4, 45 "Voda: $3f °C", Voda)
printp (3, 4, 53 "Baterie: %3f V", ANT BEM UBDM)

Na dalsi strance displeje je vidét maximalni dosazend rychlost a také maximalni zrychleni

vozidla, které bylo béhem jizdy dosaZeno.

EVENT
ON CYCLE (100) BEGIN
CALC maxRychlost = ANT ESP_ v Signal WHEN (maxRychlost <
ANT ESP v Signal)
CALC maxZrychleni = ANT ESP Laengsbeschl WHEN (maxZrychleni <

ANT ESP Laengsbeschl)
END

ON CYCLE (100) BEGIN

DISPLAY
printp (4, 4, 46 "MaxR: $3f km/h", maxRychlost)
printp (4, 4, 54 "MaxZ: $3f m/s"2", maxZrychleni)
END
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Logo Skoda Auto a.s.
Nase oddéleni vzneslo pozadavek na firmu G.i.N, zdali by byli schopni vytvofit na tvodni
strané displeje logo Skoda Auto a.s.. Bylo nam feleno, Ze to neni mozné. Proto jsem byl

pozadan, abych se o to pokusil.

Vzhledem k tomu, Ze je mozné ohranicit jednotlivé informace pomoci rrect(strana x1 y1 x2
y2 inv), docilil jsem vykresleni bodu na displeji a to tak, ze jsem tento objekt umistil pouze na

jeden pixel displeje.
rrect (1, 30, 5, 30, 5)

Poté co jsem zjistil, Ze je to mozné, stacilo si pomoci Microsoft Excel v buitkdch nechat

vygenerovat kod vech pixeli displeje a nasledn& vytvofit logo Skoda Auto a.s..

=CONCATENATE("rrect (1 ";SLOUPEC();" ":RADEK()." :SLOUPEC();" "-RADEK();")")

Obrdzek 5 - Logo Skoda Auto a.s. - Microsoft Excel
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Vysledkem bylo, Ze po nahrani konfigurace do dataloggeru se na prvni obrazovce, vzdy pii

spusténi dataloggeru, zobrazi logo Skoda Auto a.s.

Obrdzek 6 - LOGview - Logo Skoda Auto a.s.
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7.2 Vystupni zprava

Zaverem této prace je vystupni zprava, kde budou uvedeny jednotlivé informace o jizd¢, které
budou popsany v dalsi ¢asti této zpravy. Tuto zpravu méla vytvorit externi firma, ale
vzhledem k tomu, Zze na naSem oddéleni byla ddna priorita na jiny typ vozu, bude vysledna

zprava znazornéna mnou.

7.2.1 Pozadavky na vystupni zpravu

V této podkapitole budou jednotlivé popsany veskeré pozadavky na vystupni zpravy, které
byly mnou a mymi kolegy definovany. Ke kazdé stran¢ s pozadavky bude piidan nahled
zmnou navrzenych vzorovych vystupnich zprav vytvofenych v programu Microsoft

PowerPoint.

Kazda strana bude mit v horni ¢asti uvedeny ndzev zpravy a vedle toho poslednich osm znaki

VIN vozidla.

Podoba stranky bude podle predpist Skoda Auto a.s.. V patiéce kazdé stranky bude &islo

stranky, nazev oddéleni a datum.

Postupem casu jsme dosli k zavéru, Ze bude vhodné vytvotit dvé vystupni zpravy. Prvni se
bude tykat pfedevSim jizdnich dat a bude se nazyvat ,FAHRPROFIL PHEV*. Ve druhé
zpravé budou pouze informace tykajici se jednotlivych dobijeni vozidla a bude se nazyvat

LAUFLADEN PHEV*.
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7.2.2 Vystupni zprava - FAHRPROFIL PHEV

Strana 1

Na prvni strané se budou nachazet zakladni informace ziskané béhem jizdy.

Tato strana bude rozd€lena do ¢tyt ¢asti. Vlevo nahote bude tabulka s tidaji o délce métenti,
které¢ analyzujeme. Dale zde bude celkovy ndjezd kilometrii po dobu vybraného méfeni

a celkova doba méfeni.

Vpravo nahofe bude graf s procentudlnim znazornénim toho, jaké rychlosti bylo béhem
méfeni dosahovano. Sledované rychlosti budou v rozsahu 0 az 200 km/h. Diky tomuto grafu

lze ihned rozpoznat, zdali §lo o jizdu po délnici, v obci nebo mimo ni.

Na grafu vlevo dole bude umistén graf opét s procentualnim znazornénim otacek motoru.
Tentokrat rozsah sledovanych hodnot bude od 0 do 5000 ot./min. Bude tak mozné posoudit,

zdali styl jizdy fidi¢e nemél vliv na piipadnou zédvadu vozidla.

Na poslednim grafu, ktery bude orientovan vpravo dole, bude procentualni znazornéni
seSlapnuti plynového pedalu. Signal seSlapnuti plynového pedalu je v procentech a bude

sledovan cely rozsah.

Rychlost vozidla
Zékladni informace o méfeni
50 436
VIN vozidla LO000000 40
Rozsah méfeni 1.4.2019 00:00 - 7.4.2019 00:00 - 30 191
20 o
Ujete kilometry 999 km _
10 1509 1 1524282832 5 393432 80y
Celkova doba méreni 50:12 [h:min] 0 M =—=—==m =mm == -
“@'F,"’ﬁ’ﬁcﬁ’ﬁ‘ej‘l—a.‘Cf’«"’-cP““&hc4?(“*‘420:“:?
& L4 tPeD'@QUQDé\G{pNO@%P@D@S@o
Rychlost [km/h]
Otacky motoru Plynovy pedal
50 438 80 708
40 60
_ 30 o
R 20 18,4 s~ 40
0 2755 ¢ 2424 47485644 4 43 W g5 0, 0, 01 01 01 01 02 0 26 44 87 78 37 45 g5 05 04 05 o8
0 = —— - 0 —— O e 77
EELELEEETSEE P, Yy i S A N I B R N A
&8 Nﬁéﬁh@ﬁﬂ %é’{@é;?%@éc’ dﬁ’,p@@ £ & RS~ o @’DP' 5
Otacky [ot./min] Plynovy pedal [%]
-~
A ———- @ SkobDA

Obrazek 7 - FAHRPROFIL PHEV strana 1
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Strana 2
Na druhé strance budou dva grafy s procentudlnim zndzornénim podélného a pricného
zrychlenim vozidla. Jelikoz tyto signaly dosahuji kladnych i zapornych hodnot, bude rozsah

grafu s podélnym zrychlenim -5 az 5 m/s® a u grafu s piiénym zrychlenim bude rozsah -2G az

2G. Tyto rozsahy by mély byt vice nez dostacujici.

FAHRPROFIL PHEV (LOOO000O0)

Podélné zrychlenl’
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Zrychleni [g]

-
2 FAHRPROFIL PHEY, ggm-3/1, 2.4 2019 @ s KD DA

Obrazek 8 - FAHRPROFIL PHEV strana 2
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Strana 3
Dalsi dva grafy se budou nachézet na tfeti strané¢ a pajde opét o procentudlni zndzornéni.
Prvnim grafem bude teplota oleje motoru, kde bude rozsah od -30 °C do 140 °C. Diky tomuto

grafu bude mozné snadnéji odhalit zavady.

Druhy graf se bude tykat brzdového tlaku. Rozsah je 0 az 100bar.

FAHRPROFIL PHEV (LOO0O0000)

Teplota oleje motoru
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3 FAHRPROFIL PHEV, ggm-3/1, 2.4.2019 @ g KD DA

Obrazek 9 - FAHRPROFIL PHEV strana 3
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Strana 4

Opét dva grafy se budou nachéazet na ¢tvrté stran¢ vysledné zpravy. Pljde o sloupcovy graf

ukazujici procentudlni zndzornéni venkovni teploty. Rozsah grafu pro venkovni teplotu bude
od -30 °C do 40 °C.

Druhy graf bude opét v procentech ukazovat, jaky byl zarazen rychlostni stupen. Jelikoz jde o

vozy s automatickou prevodovkou, mizou se objevit az 8 stupniové pievodovky.

FAHRPROFIL PHEV (LOO0O0000)

Venkovni teplota
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4 FAHRPROFIL PHEV, ggm-3/1, 2.4.2019 @ s KD DA
Obrézek 10 - FAHRPROFIL PHEV strana 4
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Strana 5

Jelikoz jde o hybridni viiz, ktery disponuje elektromotorem, na této strané se budou nachazet

informace tykajici se rekuperace energie a spotieby energie elektromotoru.

Vlevo nahotfe bude tabulka s informaci o celkové rekuperaci energie po cas vybraného
méfeni. Na dals$im fadku bude primérnéd rekuperace energie na 100km. Dale zde bude

informace o celkové spotiebé elektromotoru a nakonec primérna spotieba energie na 100km.

Dale se bude na této strance nachazet spojnicovy graf znazoriiujici prubéh vybijeni
vysokonapétové baterie za kazdy den z vybraného méfeni. Na tomto grafu bude zobrazovan
pribéh bez dobijeni baterie. To znamend, Ze narlst energie v piipad€ ptipojeni konektoru

nabijecky bude z tohoto grafu vytazen.

Na dal$im sloupcovém grafu bude zndzornéno mnozstvi rekuperované energie za kazdy den.

Rekuperovana energie
Rekuperace g
25

Rekuperovana energie 10 kW % 22 23
celkem =) 2

]
Pramérna rekuperovana 1kW/100 km S 15
energie b 1

g
Spotiebovana energie 200 kW 2 05
celkem g o

=2
Primérna spotfebovand 20 kW/100 km 3 L4200 24200 34200 44209 5420 64200 74200
energie Dny [den]

Stav baterie
60
50
40
30
20
10

Stav baterie [kW]

210000 1479 0:00 2419000 3470000 2419000 5419000 6410000 7419000 8410000

Dny [den]

9.4130:00

§
¢ men e i @ SKOoDA

Obrazek 11 - FAHRPROFIL PHEV strana 5
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Strana 6
Tato stranka se bude tykat spotieby energie komfortnich spotiebict, které mohou mit vliv na

vybijeni vysokonapétové baterie.

Vlevo nahotfe bude opét tabulka. V této tabulce bude uvedena celkovd spotieba energie
komfortnich spotiebici. Dale zde bude celkova spotieba energie klimatizacni jednotky

a celkova spotieba energie vSech svétel.

Pod touto tabulkou se bude nachdzet sloupcovy graf s procentudlnim pouzivanim jednotlivych

stupiii klimatizace.

Dalsi sloupcovy graf bude ukazovat celkovou spotiebu energie rozdélenou procentudlné po
300mW az po zjisténé maximum, které by nemélo prekrocit 6000mW. Tim bude docileno
grafického znazornéni toho, v jakych meznich hodnotich se nejCastéji spotieba energie

komfortnich spottebici pohybovala béhem zvolen¢ho méfeni.

Dale se zde bude nachazet pét kolaCovych graft, kde bude znazornéno, z kolika procent
Z jizdy, se pouzivaly ndmi zvolené komfortni spotiebice. Prvni graf se bude tykat vyhtevi,
dal$i maximalniho vykonu klimatizace, tieti zapnuti dalkovych svétel, ¢tvrty mlhovych svétel

a paty potkéavacich, parkovacich a couvacich svétel.

FAHRPROFIL PHEV (LOO0O000O0)

Spotfeba energie komfortnich spotfebiél Vyhrevy Klima MAX Dalkova svétla Mlhova svétla Potkavaci, P, R svétla
Spotiebovana energie 8kW 10 2
celkem ' ’ - ’
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6 FAHRPROFIL PHEV, ggm-3/1,2.4.2019 @ g KD DA

Obrazek 12 - FAHRPROFIL PHEV strana 6
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7.2.3 Vystupni zprava - AUFLADEN PHEV

Strana tykajici se jednotlivych dobijeni

V tomto piipadé nelze specifikovat, na jaké strance se bude nabijeni nachazet, jelikoz jich
muze byt vétsi mnozstvi. To znamend, Ze pokud dojde k vice dobijeni vozidla béhem

vybraného méteni, kazda strana bude obsahovat pouze jedno dobijeni.

Vlevo nahote se bude nachazet tabulka s vybranymi informacemi o nabijeni. Na prvni fadku
bude datum a Cas zacatku dobijeni a hned pod timto udajem pocatecni a kone¢na troven
dobiti baterie v procentech i kilowatech, celkovy ¢as dobijeni a také celkové dobita energie
op¢t v kilowatech. Jako dalsi zde musi byt ¢as dobijeni do 80 % kapacity baterie a poté také
¢as dobijeni od 80 % kapacity baterie a to z diivodu, Ze po dobiti 80 % kapacity baterie je
dobijeni vysokonapétové baterie vyrazné zpomaleno. Na poslednim fadku bude aktudlni

pocet najetych kilometrii

Pod zminénou tabulkou bude spojnicovy graf s celym prubéhem dobijeni vysokonapétové

baterie v procentech.

Vpravo nahotfe se bude nachazet dalSi spojnicovy graf sinformaci o zméné teploty

vysokonapétové baterie v pribéhu celého dobijeni.

Pod timto grafem vpravo dole se bude nachazet kolaCovy graf s procentudlnim znédzornénim

poméru mezi pomalym a rychlym dobijenim vysokonapét'ové baterie.

AUFLADEN PHEV (LOO00000)

Zakladni info Efeni e -
siiadniinformace o merent Teplota vysokonapétove baterie

Datum nabijeni 44201915:22.43 5

Po&éte&ni nabiti baterie 20,21 KW (10%) 5 32

Koneéné nabiti baterie 55,28 kW (100%) ﬂg i?—,

Celkem dobito 3507 kW B 'If;

Celkova doba dobijeni 4h 21min 21s o - N N

Doba dobijent (<80%) 2h 28rmin 13s }'J‘Gﬁ""W%ﬂ?'0’@%?f\'o"'@o;ﬁ‘:;‘:’:’g"%'j)ﬁ{‘.“’a:%%p:"\‘
Doba dobijeni (=80%) Th 53min 8s Cos [2]

e it Bl Pomalé/rychlé dobijeni [%]

Stav vysokonapétové baterie

100 43 = Rychlé
80
£ 60 Pomalé
40
20
0 -
FER
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Obrazek 13 - AUFLADEN PHEYV strana 1

64



Zavérecna strana vystupni zpravy ,,AUFLADEN PHEV"

Na posledni stran¢ této vystupni zpravy bude vyhodnoceni ze vSech sledovanych dobijeni

vysokonapétové baterie.

Vlevo nahofe se bude opét nachazet tabulka s informaci o celkovém ndjezdu kilometrti
a mnozstvim dobité energie v kilowatech béhem sledovaného méfeni. Hned pod touto
informaci bude, kolik KW se v priméru dobilo za jednu minutu pfi pomalém irychlém

dobijeni baterie. Na poslednim fadku bude priimérna teplota vysokonapétové baterie béhem

vSech nabijeni.

Pomalé/rychlé dobijeni [%]

Spotieba energie komfortnich spotiebici
Rozsah méfeni 4.4.2019 00:01-6.4.2019 23.59
Celkem ujeto Okm
Celkem dobito 7597 kW A7 = Rychlé
Primérna doba dobijeni (<B0%) 0,22 kW/min Pomalé
Primérna doba dobijeni (>B0%) 0,06 kW/min
Primérna teplota podobu dobijeni 2545°C

40
= 35,07
E 35
230 286
=
g 25
e 2
g 15 12,3
2
%
=]
2
? o

442000 542010 6.42010
Stupné klimatizace [-]
2 ursomeey s an 26201 @ SKODA
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8 Vystupni zprava vypracovana externi firmou

V zadani bylo uvedeno, ze podle mnou zadanych pozadavkli bude vypracovana vystupni

zprava externi firmou, ktera dlouhodob¢ spolupracuje s nasim oddélenim GQM-3/1.

Nicméné vystupni zprava nebyla zpracovana z divodu, ze se v pritbé¢hu psani této bakalarské
prace zmeénily priority naSeho oddé€leni. Bohuzel musela byt upiednostnéna vystupni zprava
pro jiny typ vozu a ztoho divodu externi firma neméla kapacitu na vytvofeni mnou

pozadované vystupni zpravy véas.

Pro pfedstavu, jak bude vyslednd vystupni zprava vypadat, jsem vytvofil dokument
v Microsoft PowerPoint. Nahledy jednotlivych stranek jsou umistény v kapitole s pozadavky

na vystupni zpravu.
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Zaver

V teoretické casti bakalafské prace jsem piedstavil kratky uvod do dataloggingu jako
takového. Dale jsem provedl vytipovani nejvhodnéjSiho typu dataloggeru od spole¢nosti
G.i.N. Jako nejvhodnégjsi se ukézal datalogger s oznacenim GL5350, ktery patii mezi ty
nejnovejsi, ma moznost snimat velké mnozstvi CAN sbérnic a také je uzptisoben pro pfipojeni
mnoha externich zafizeni. V pfedposledni kapitole teoretické ¢asti jsem piedstavil
programovaci jazyk Log Task Language pro tvorbu konfiguraci. Byly zde popsany jednotlivé
prvky konfigurace, které jsem nasledné¢ pouzil v praktické Casti této bakalarské prace.
V posledni kapitole teoretické ¢asti jsem nastinil historii hybridnich pohonti a jejich zakladni

rozdéleni.

Praktickd cast této bakalarské prace je primarné zaméfena na konfiguraci vytipovaného
dataloggeru. Tato konfigurace méla byt uzplsobena pro datalogging hybridnich vozidel
amusela spliiovat vSechny pozadavky zadané oddé€lenim GQM-3/1, které spada pod firmu
Skoda Auto a.s.. Veskeré pozadavky jsem splnil a konfiguraci jsem navic obohatil o riizné
detaily, jako je napiiklad logo Skoda Auto a.s. zobrazené na externim displeji dataloggeru.
Dale jsem vytvotil poZzadavky na zpracovani vystupni zpravy na zékladé naméfenych dat
mnou vytvorenou konfiguraci. Toto zadani je urCeno pro externi firmu, ktera pro naSe
oddéleni méfeni zpracovava a stard se o tvorbu automaticky generovanych vystupnich zprav.

Zadani bylo doplnéno o graficky navrh v Microsoft PowerPoint.

V prubéhu psani této bakalafské prace doslo ke zméné priorit naseho oddéleni a bohuzel byla
uptfednostnéna analyza dat z elektrickych vozidel, a proto musela byt upfednostnéna tvorba
vystupni zpravy pro elektricky viz. Ztoho divodu externi firma nestihla vytvofit

pozadovanou vystupni zpravu a nemohla byt v praktické ¢asti predstavena.

Béhem psani této bakalaiské prace jsem si prohloubil znalosti v oblasti dataloggingu
a seznamil jsem se s problematikou hybridnich pohont, ktery se stava ¢im dal vic oblibeny
Vv oblasti automobilismu. Navic jsem se naucil pIn¢ programovat v jazyce LTL. Znalost tohoto

jazyka je nepostradatelna v piipadé sbirani dat pomoci dataloggeri od spole¢nosti G.i.N.
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