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# Zugriff auf das im
neuen 6-Gang-
Getriebe installierte
Steuergerat

# Messung, Applikation
und Bypassing mit
ein und demselben
Werkzeug

# XCPon CAN und
CCP parallel auf
demselben CAN-Kanal

WV Synchrones Bypassing fir
zeitkritische Parameter. Der
Wait-Mechanismus im dSPACE
XCP Service fiir synchronen
Datenaustausch zwischen

Steuergerat und RCP-System.

KUNDENANWENDUNGEN

XCP on CAN und
CalDesk bei General

Motors

General Motors setzt XCP on CAN fur die Software-Entwicklung sowie das universelle Mess-
und Applikationswerkzeug CalDesk fiir die Parametrierung der elektronischen Steuergerate in
anspruchsvollen Getriebeprojekten ein. Der dSPACE XCP Service bietet dabei Leistungsmerkmale
fur Funktions-Bypassing in schnellen Steuergerate-Rastern und CalDesk sorgt fur eine integrierte
Arbeitsumgebung bei Anwendungen in den Bereichen Messung, Applikation und Bypassing. Durch
den Einsatz von CalDesk ergeben sich zahlreiche Vorteile gegentiber Tool-Landschaften aus mehreren
Werkzeugen: Zum Beispiel sind zeitkorrelierte Messungen auf Steuergeraten und Prototyping-
Plattformen sowie gleichzeitige Parameterverstellungen moglich.

Zugriff auf Getriebe-Steuergerate

Steuergerate im Getriebebereich werden immer kompakter
und an immer unzuganglicheren Orten verbaut. Fir die Soft-
ware-Entwicklung ist der Einsatz zusétzlicher Schnittstellen-
Hardware im oder am Steuergerdt daher kaum maglich.
So verhalt es sich auch beim neuen 6-Gang-Getriebe von
General Motors, bei dem das Steuergerat direkt im Getriebe
platziert ist. Fr Applikation und Messung nutzt die General
Motors Advanced Transmission Group den Zugiff Gber CCP,
wahrend die Bypass-Kommunikation zwischen Steuergerat
und Prototyping-Hardware (hier die MicroAutoBox) tber

Steuergerat mit XCP

XCP on CAN erfolgt. Der dSPACE XCP Service und CCP
arbeiten dabei parallel auf demselben CAN-Kanal ohne
gegenseitige Beeinflussung. Die CCP-Implementierung war
in der Entwicklungssoftware des Steuergerates bereits vor-
handen, so dass diese fur Mess- und Applikationsaufgaben
verwendet werden konnte. Der dSPACE XCP Service und die
entsprechenden Service-Aufrufe (Bypass Hooks) wurden im
Steuergerate-Code integriert. Im Gegensatz zu CCP bietet
der dSPACE XCP Service spezielle Mechanismen fur den
Funktions-Bypass, zum Beispiel das tasksynchrone Schreiben
von Variablen, die Sicherstellung der Datenkonsistenz und
mehrere Fehlererkennungsoptionen hinsichtlich der
Bypass-Kommunikation.

Grundsatzlich ist der dSPACE XCP Service fur vielfaltige
Anwendungen ausgelegt —von Messung und Steuerge-
rate-Applikation tber Bypassing bis hin zur Steuergeréte-
Flash-Programmierung.

CalDesk — Steuergerate-Applikation und
Rapid Control Prototyping mit demselben
Werkzeug

FUr GM war in diesem Projekt eine integrierte Experi-
mentierumgebung ausschlaggebend, die sowohl fur
das Steuergerat als auch fiir die dSPACE-Prototyping-
Hardware Messung und Applikation méglich macht.
Die Entscheidung fiel auf CalDesk. Mit CalDesk ist der
gleichzeitige Zugriff auf die Fahrzeug-Steuergerate und
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maglich. Dartber hinaus lasst sich eine beliebige Anzahlan  auf dem Prototyping-System alix
Geréten in einem einzigen Experiment verwalten. Somit bietet  ausgeldst. Um Datenkon-
CalDesk eine integrierte Experimentierumgebung zur Durch-  sistenz zu gewahrleisten,
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raten und dSPACE-Prototyping-Systemen synchron mit dem Steu-

# Simultane Parameterverstellung auf Steuergeraten
und dSPACE-Prototyping-Systemen in einem Schritt
(Proposed Calibration)

# Ein und dieselbe Automatisierungsschnittstelle fir den
Zugriff auf Steuergerate und dSPACE-Prototyping-
Systeme

Bypass-Implementierung auf der
Getriebesteuereinheit

Mit Hilfe des externen Bypass-Ansatzes in Verbindung mit
dSPACE-Prototyping-Systemen werden zahlreiche neue
Algorithmen fir die Getriebesteuereinheit (Transmission
Control Module, TCM) entwickelt. Je nach Datentyp, der
Uber XCP on CAN ausgetauscht werden muss, kommen
unterschiedliche Implementierungsmethoden zum Ein-
satz. Bei Ein- und Ausgabedaten, die nicht zum jewei-
ligen Steuergerate-Task-Zyklus konsistent sein mussen,
werden die entsprechenden Modelleingénge auf dem
RCP-System Uber CAN empfangen. Die Berechnung des
Bypass-Modells erfolgt in einer Timer-Task. Ublicherweise
antwortet das RCP-System im selben Steuergerate-Task-
Zyklus, wobei dieses Verhalten nicht garantiert werden kann.
Bei zeitkritischen Daten verhalt es sich anders: Hier wird bei
Empfang der entsprechenden Modelleingange ein Interrupt

ergerate-Task-Zyklus zur
Verfiigung stehen. Dariber hinaus gibt es Vorkehrungen,
um Puffertiberlaufe auf dem Steuergerat und damit den
Verlust von Daten zu vermeiden. Die Getriebesteuereinheit
bietet mehrere Tasks mit unterschiedlichen Prioritdten und
Aktivierungsraten. Zwei Service-Aufrufe wurden in den ersten
drei Steuergerate-Tasks implementiert, wobei die schnellste
eine Aktivierungsrate von weniger als 7 ms hat. Der erste Ser-
vice-Aufruf, auch , Pre-Task”
genannt, dient zur Erfassung
der Bypass-Modelleingange
mit Hilfe des XCP-DAQ-
Mechanismus zu Beginn
der Steuergerate-Task. Der
zweite Service-Aufruf, die
so genannte , Post-Task”,
erlaubt die synchrone Uber-
tragung der Bypass-Modell-
ausgange an das Steuergerat
mit Hilfe der XCP-Datensti-
mulationsmethode. Alle
Service-Aufrufe werden
in der entsprechenden
ASAP2-Datei beschrieben, so dass Anwender sich nicht mit
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A Auswahl verschiedener Service-Aufrufe mit dem RTI Bypass Blockset, USA
hier Service-Aufruf , Post-Task”, fiir die Ubertragung der Bypass-Modell-

ausgange an das Steuergerét.
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