Universal Chassis Controller
Version 1.0

Mit dem Universal Chassis Controller (UCC) hat die IAV eine flexible, multifunktionale und auto-
motive taugliche Steuergerdteplattform entwickelt, die im Bedarfsfall fiir die Ausstattung klei-
nerer Testflotten geeignet ist. Der UCC integriert zwei Zielprozessoren, welche basierend auf
MATLAB®/Simulink® mit einer modellbasierten Softwareentwicklungs- und Applikationsumge-
bung unterstiitzt werden. Wesentliche Vorteile gegeniiber anderen Entwicklungsumgebungen
sind die fahrzeugtaugliche, kompakte Bauweise, die Integration automotiver Leistungs-
endstufen und die leichtere Ubertragbarkeit von Entwicklungsfunktionen in Serienanwen-
dungen, unterstitzt durch die direkte Verwendung seriennaher Protoyping-Hardware. Als Teil
der Entwicklungsleistungen der IAV nutzen wir interne Synergien bei der Koordinierung und
Abwicklungen ganzer Projekte im Bereich der Fahrwerkskonzepte und -steuerung.

Nachgewiesen und erreicht werden:
» Neue Algorithmen im Bypass bestehender Kundensysteme (Hil)
» Vollstandig neue Regelungsansdtze

Einsatzgebiete (Beispiele)

» Dampfungssteuerung

» Luftfederung

» Aktive Fahrdynamikregelung (Stabilisatoren)

Innovationen in Serie

Der Universal Chassis Controller, kurz
UCG, ist eine Erweiterung der universel-
len Steuergerdtefamilie (UCU) der IAV.
Motiviert durch verstdrkte Aktivitdten der
IAV im Bereich der Fahrwerkelektronik
wurde der UCC entwickelt, um hier den
speziellen Anforderungen unserer Kunden
und Expertenteams gerecht zu werden.
Wie andere universelle Steuergerdte bie-
tet es eine optimale Grundlage fir die
Vorentwicklung elektronischer Systeme
zur spdteren Uberfiihrung in die
Serienanwendung.

IAV UCU Standards

» Applikation tiber CAN

» Messung tiber CAN

» Software Download tiber CAN




PPC Modul
Motorola MPC565

DPRAM

On-Board-Controller
Infineon TC1775

Eingang/Ausgang

Hardwaretibersicht mit konfigurierbarem Zielprozessor

Funktionsentwicklung und Applikation mit Simulink®
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Die Architektur des UCC basiert auf zwei leistungs-
starken Prozessoren. Der erste, der Infineon Tricore
TC1775, ist fest integrierter Teil der Basisplatine.
Entsprechend der modularen Struktur aller 1AV
UCUs, ist die Basisplatine mit einer zusdtzlichen,
separaten Prozessorplatine konfiguriert. Es ist bei-
spielsweise eine zusatzliche Prozessorplatine mit
einem MPC565-Microcontroller verfiigbar. Beide
Prozessoren kommunizieren via Dual Ported RAM.
Alle notwendigen Ein- und Ausgange kénnen von
beiden Prozessoren bedient werden. Die grundle-
gende Architektur ist ideal, um damit Sicherheits-
strukturen zu realisieren.

Modellbasiertes Design unter

MATLAB®/Simulink®

» Entwicklungsumgebung ,aus dem Regal”

» Funktionsentwicklung, automatische
Codegenerierung und Dokumentation in einem
Schritt

» Software-in-the-Loop Test

» Verwendung IAV-Hardware-Abstraktionsebene

» Optimierung direkt im Modell

Eingang/Ausgang:

» Leistungsendstufen bis zu 4A stromgeregelt
» Leistungsendstufen bis zu 4A PWM

» Leistungsendstufen bis zu 4A (Universal)

» Leistungsendstufen bis zu 1A (Universal)

» Analoger/digitaler Eingang/Ausgang

» CAN

Konstruktions- und
Entwicklungsunterstiitzung fiir:

» Bremsensteuerung

» Aktive Luftfederung und Dampfung
» Aktive Stabilisatoren

» Lenkung

» Radindividuelle Momentenverteilung
» Reifendruckkontrolle

= Globale Fahrwerkssteuerung
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