Aspekte der Regelung und Identifikation eines 6-DOF
Fahrsimulators
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1. Frage: Woran erkennt man das Kind im Mann?
An seinem Spielzeug...
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2. Frage: Warum Fahrerassistenzsysteme (FAS)?

=7 Hohere Belastungen und Anforderungen durch steigende Komplexitat
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durchzufiihren.

3. Frage: Warum Simulation?

7 Zu untersuchende Fahrbedingungen, Fahrerzusténde o. &. sind in der
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Motion Cueing
Algorithmus
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Motion Cueing
Methodik

=7 schnelle (hochfrequente) Beschleunigungen: direkte Umsetzung
= lang andauernde (tieffrequente) Beschleunigungen: Tilt-Coordination
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,Classical Washout‘ Algorithmus (CWA)
y

z

Frame Transformation R*1

Dautsches Zentrum
DLR fibr Luft- und Raumfahrt e\ Folie 9 > Simulator Regelung und Identifikation > M. Fischer
in der Helmhaoltz-Gemeinschaft

25.00.06

Filtereigenschaften
Hochpass (HP)
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7 Sprungantwort  H(s)= F(s)é

limh(t) =lims-H (s)

= Iing F(s)
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7 Endwertsatz limx(t) = lims- X (s)
tom $50
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Filtereigenschaften
Konvergenz der Sprungantwort
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Quelle: G. Reymond, A. Kemeny - ,Motion Cueing in the Renault Driving Simulator*
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Trajektorien
Pradiktion

. \Vorpositionierung
. Dynamisches

Arbeitsraum
Modell
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Szenario
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Vorpositionierung
Szenario Analyse

=7 Umweltsensoren
= Strallentyp

= StralBeneigenschaften
(Lange, Radius, etc.)
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Vorpositionierung
Translatorische Positionsanderung
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=7 Uberlagerte Bewegung von Vor-
positionierungs- und Fahrsignal !!
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Motion Cueing Algorithmus
Zeitvariante Filter

7 Artefakte
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Constant Orientation Workspace (COW)
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Identifikation
Systemeigenschaften

=7 Limits (in den 6 DOF)
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Identifikation
Ubertragungsverhalten

-7 Ubertragungsverhalten

7 Empirisches Modell (,Black Box")
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Zusammenfassung und Ausblick

7

\

#7 Deutsches Zentrum
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Fur FAS-Studien sind Simulatorfahrten ein probates Mittel
Klassiche Algorithmen sind fiir die Bewegungssteuerung geeignet,
haben aber ihre Grenzen

Eine umfassende Szenarioanalyse ist die Grundlage fiir eine gute
Vorpositionierung

Der Einsatz von zeitvarianten Filtern verspricht Vorteile, muss aber
noch genauer untersucht werden

Die genaue Kenntnis des aktuell zur Verfligung stehenden
Arbeitsraumes eroffnet neue Moglichkeiten fir die Ansteuerung

Ein erweitertes Systemwissen ist firr die sinnvolle Auslegung von
neuen Algorithmen notwendig

Die Kombination der vorgestellten Methoden und Analysen soll bei der
Entwicklung eines neuen (pradiktiven) MCA helfen
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