Jarmiiinformatika GEIAL34J-B

Szamonkérés - fobb témakorok

Alapok, bevezetés (Folidk: JarmulnfE1.pdf)

A jarmi iranyit6 rendszerei kapcsan mi a kiilonbség a vezérlés és a szabalyozas
kozott?

- Vezérlés — ,,nyilt hurka” nincs visszacsatolas, a beavatkozas tényleges
eredményének nincs hatasa a beavatkozasra.

- Szabdlyozas — ,,zart hurkd” a szabalyozott rendszer tényleges allapota
befolyésolja a szabalyzon keresztiil a beavatkozast.

Jarmii elektronikus rendszerei és a kornyezet ,,onboard”, ,,offboard” kommunikacidja.
- Mit jelentenek, mi a kiilonbség koztiik?

Informatikai feladat ,,online”, ,,offline” végrehajtasa
- Mit jelentenek, mi a kiilonbség koztiik?

Onvezetd auté automatizaltsagi szintek (SAE 0-5)

- Mit jelentenek, mi a kiilonbség koztiik?

A jarmii elektronikus rendszerei (Folidk: JarmulnfE2.pdf)
A jarmi fobb informatikai alrendszerei

- Hajtaslanc, futémi, karosszéria (komfort és passziv biztonsagi), multimédia
alrendszer

- Az alrendszerek fobb 0sszetevoi, elektronikus rendszerei, érzékeldik,
beavatkozdik (par példa mindegyikre)

Minek a roviditése az ,,ECU”?

Az elektronikus rendszer és szoftver fejlesztés folyamata (Folidk: JarmulnfE3.pdf)
Jarmuinformatikai ,,logikai rendszer architektara”, ,,technikai architektura”
- Mit jelentenek, mi a kiilonbség koztiik?
Az elektronikus rendszer és szoftver fejlesztés folyamatanak ,,V-modellje”:
Lefelé: (lebontés és a legaljan implementécio)
(Rendszer nézet, Rendszer fejlesztés)
- Felhasznal6i kdvetelmény analizis / Logikai rendszer architektura specifikacio
- Logikai rendszer architektura analizis / Technikai architektira specifikéacio
(Komponens nézet, Szoftver fejlesztés)

- Szoftver kovetelmény analizis / Szoftver architektura specifikacio



- Szoftver komponens specifikaci6 / Szoftver komponens tervezés és
implementacio (a legalja, itt késziilnek el ténylegesen a komponensek)

Felfelé (tesztelés €s integracid €s a tetején a kész rendszer)
(Komponens nézet, Szoftver fejlesztés)
- Szoftver komponensek tesztelése
- Szoftver komponensek integralasa (8sszeépitése)
- Szoftver integracios tesztek
(Rendszer nézet, Rendszer fejlesztés)
- Rendszer komponensek integralasa (6sszeépitése)
- Rendszer integracios tesztek
- Kalibracid (a valodi rendszer tényleges paramétereinek beallitasa)
- Elfogadhatosagi teszt / Rendszer teszt (a legteteje, a teljes rendszer kész)
A rendszer és szoftver fejlesztést tamogatd folyamatok:
- Kovetelmény menedzsment (kovetelmények azonositasa és dokumentacidja)

- Konfiguraci6 menedzsment (hibakezelés, valtoztatasi igény kezelés, verzio
kovetés, archivalas)

- Projekt menedzsment
- Beszallito menedzsment

- Mindség biztositas

Rendszermodellezés (Folidk: JarmulnfE4.pdf)
Mi a célja a rendszermodellnek?
- leirja a rendszer logikai és fizikai tulajdonsagait
- aspecifikéciot készitok és a tervezOk bemutathatjak elképzeléseiket
- a kommunikacié megfigyelhetévé kiértékelhetévé valik
Mik a modellezési folyamat fobb Iépései?
- alényeges rendszer elemek és kapcsolataik meghatarozasa
- majd egy jol definialt formdban leirasa
Mi a célja a modellezési nyelveknek:
- jol érthetd, vilagos (pl. grafikus) leirdasmod
- pontossag (tiszta szemantika)
- mindenre kiterjedd
- futtathato (tesztelhetd)

A modell alapt szoftver fejlesztés kapcsan mit értlink ,,software in the loop” és
,hardware in the loop” tesztelésen? Mi a kiilonbség koztiik?



A modell alapt szoftver fejlesztés folyamataban mit értiink ,,ellendrzésen” és
,»igazolason”? Mi a kiilonbség a céljaikban?

Vezérl6 és ellenorzé rendszerek (Folidk: JarmulnfES.pdf)
Mik a szabalyzas logikai rendszer architektura blokk diagramjanak f6bb elemei?

- Alapjel (Referencia) ennek az allitdsaval szeretnénk moddositani a szabalyozott
szakasz allapotat (az allapotot a szabalyozott jelek mérésével az érzékeld
figyeli)

- Kiilonbségképzo: (alapjel)-(ellenérzd jel)=(rendelkezd jel (,,hibajel”))
- Szabalyzd: rendelkezd jelbdl beavatkozo jelet készit

- A beavatkozo6 szerv (Actuator) a beavatkozo jel alapjan valtoztatja a
szabalyozott szakasz paramétereit

- Szabélyozott szakasz (Plant), ez a rendszer, ennek a miikodését szeretnénk
szabalyozni

- Szabalyozott (iranyitott) jel, a szabalyozott szakasz miikodését jellemzi, ezt
szeretnénk valamilyen értékre allitani

- Erzékeld (Sensor), méri a szabalyozott jelet és ellenérzé jelként (visszacsatolt
jel) tovabbitja a kiilonbségképzdbe.

Mik a PID szabalyz6 foébb osszetevoi?
- aranyos (Proportional) tag
- integral6 (Integral) tag
- differenciald (Differential) tag
A vezérld és ellenérzo rendszerek kapcséan mit értliink azon, hogy
- egy rendszer ,,diszkrét idejii”
- egy jel ,diszkrét értékli”
- egy jel ,,diszkrét idejii” és ,,diszkrét értékii”

Beagyazott rendszerek (Folidk: JarmulnfE6.pdf')
Mit neveziink bedgyazott rendszernek?

Mi a Iényeges kiilonbség egy ,,bedgyazott rendszer” és egy altaldnos célu szamitogép
feladatai és felépitése kozott?

Milyen kdzponti vezérldegység tipusok fordulhatnak elé beagyazott rendszerekben?
(Par példa, nagyjabol mik azok)

Milyen fobb egységekbdl épiil fel egy mikrokontroller alaptl vezérld egység?
Mikrokontrollerek perifériak:

- Mi a funkcioja az analdg-digitalis atalakitonak (ADC)?

- Mi a funkcioja a digitalis-analog atalakitonak (DAC)?



- Mi a funkci6ja a kommunikacios interfészeknek?

Mi a lényeges kiilonbség a csak olvashaté (ROM), valamint az irhat6 és olvashato
memoridk mitkddése €s felhasznalasa kozott?

Mik a ,,nem felejtd” memoridk mitkddésének fobb jellemz6i?

Mik egy utasitas végrehajtasanak fobb 1épései?
- Fetch: az utasitas betoltddik a memoriabol az utasitasregiszterbe (lehivas)
- Decode: utasitas értelmezése (azonositja az utasitast)

- Execute: a dekodolt utasitds végrehajtasa az adatokon, majd az eredmény
visszairdsa a memoridba (WriteBack)

Mi a lényeges kiilonbség a Neuman ¢s a Harvard architektiraja processzor memoria
kezelése kozott?

- Neumann: kdzds program ¢és adat memoria ugyanazon a sinen.
- Harvard: kiilon program ¢és adat memoria két fiiggetlen a sinen

Az utasitas készleteket alapjan a mikrokontrollerek milyen két f6 csoportba
sorolhatok?

- Csokkentett utasitaskészletli eszkoz (Reduced Instruction Set Computer
(RISC))

- Osszetett utasitaskészlettel rendelkez6 eszkdz (Complex Instruction Set
Computer (CISC))

Mik a f6bb jellemzdik a RISC mikrokontrollereknek?
Mik a f6bb jellemzdik a CISC mikrokontrollereknek?

Autoipari kommunikaciés rendszerek (Folidk: JarmulnfE7.pdf)
Mik a kozpontositott szabalyozé rendszerek eldnyei, hatranyai?
Mik az elosztott szabalyoz6 rendszerek elényei?

Jarmiiinformatikai szempontbdl mi az elénye a kommunikaciods buszok
alkalmazésanak az egységek kozotti fiiggetlen kapcsolatok épitéséhez képest?

Kommunikacids szempontbol mi a Iényeges kiillonbség a buszon hasznalt ,,recessziv”
¢s ,,dominans” bit miikodése kozott? (Pl. 12C, CAN, LIN)

Milyen bit fog megjelenni a CAN buszon, ha egy idében az egyik CAN mester
,recessziv” egy masik pedig ,,dominans” bit kiild?

Hogyan oldhato fel a busz hozzaférés (arbitracid) versenyhelyzete adatveszteség
nélkiil ,,recessziv”’ €s ,,dominans” bitek hasznélatdval (pl. CAN arbitracid)?

Mit neveziink ,,adatatviteli sebességnek”?
- Iddegység alatt atvitt bitek szama [bit/secundum]
Mit neveziink ,,jelzés sebességnek™?

- Idéegység alatt atvitt jelzések szama [baud]



Mik a SAE (Society of Automotive Engineers) autoipari adatatviteli alkalmazas
osztalyok?

- A osztalyu alkalmazasok: a karosszéria-elektronika olyan kevésbé intelligens
eszkozeinek kommunikécioja, mint pl. kapcsolok, fényszorok, tiikorbeallitas,
iilés pozicionalés, elektromos ablakemeld, kdzponti zar. (<10Kbit/s )

- B osztalyt alkalmazéasok: magasabb szintli informaciok cseréjére szolgalnak,
pl. informacidatvitel a miiszerfal, vagy a légkondicionald vezérlése felé.
(<125Kbit/s )

- C osztalyu alkalmazasok: valos idejii (real time critical) informacidatvitel, 1-
10ms-os ciklusidével, és 1ms-ndl révidebb késleltetéssel. (<1Mbit/s )

- D osztalya alkalmazasok: ebben az esetben nagyobb mennyiségii adat
tovabbitasara van sziikség, az adatblokkok mérete elérheti a néhany kbyte-ot
is, mint pl. a hangrendszer, telefon vagy GPS (Global Positioning System)
kommunikacidja soran. (1Mbit/s—10Mbit/s)

Egy jarmtinformatikai rendszerben tipikusan milyen célokra hasznaljak a LIN buszt?
Mi ennek az oka?

Mit jelent az, hogy a LIN ,,egy-mester” (Single master) protokoll?
Hogyan jelzi a LIN mester az iizenet kiildésének kezdetét?

- 1 Start bit (dominéns), 13 dominans bit, majd 1 Stop bit (recessziv)
Hogyan szinkronizélja a LIN mester a szolgak orajat?

- Aziizenetkezdet jelzést kovetden 0x55-6t (55 hexa) kiild (01010101)
Mik a CAN protokoll fébb jellemz6i?
Mit jelent az, hogy a CAN ,,tobb-mester” (Multimaster) protokoll?
Mit jelent a CAN protokoll ,,iizenetkdzpontusaga™?
Hogyan miikddik CAN protokoll ,,nem-destruktiv’’ arbitracids mechanizmusa?
Mit jelent az, hogy a CAN protokoll ,,lizenetszorast” (Broadcast) alkalmaz?
Mit jelent az, hogy a CAN protokoll ,,eseményvezéreltsége”?
Mit jelent az, hogy a CAN protokoll ,,rugalmassaga’?

- A csomodpontokat dinamikusan rékapcsolhatjuk, illetve levalaszthatjuk a
buszrol anélkiil, hogy a tobbi csomdpont kommunikéciojat zavarndnk

Hogyan szolgalja a CAN protokoll a valos idejli alkalmazéasokat?

- Az lizenetek rovidek, a késleltetési id6 maximalva van, az arbitracio pedig
gyors

Hogyan szolgalja a CAN protokoll a megbizhatosagot?
- 15 bites CRC (Cyclic Redundancy Check) hibajelz6 kodolas
- Nem rendszeres hibak helyreéllitasa a hibas iizenetek automatikus
ujrakiildésével
- Ismétlddo hibak kikiiszobolése a hibas csomopont kikapcsolasaval, ami
determinisztikussa teszi a rendszer esetleges hibak utani helyreallasanak idejét



- Az elektromagneses interferencidkra alacsony az érzékenysége (csavart érpar).

- A rendszer garantélja, hogy a kiild6-csomdpont altal elkiildott adatok
megegyeznek a fogado-csomdpontok altal fogadott adatokkal.

Hogyan torténik a CAN protokollban a nyugtdzas?

- Aziizenetben 1év6 nyugtaz6é mezdében (Acknowledgement field) a vevd jelzi a
kiildé csomopontnak, hogy az iizenetet hibatlanul megkapta

Mi szolgélja a CAN protokollban a konzisztens lizenetatvitelt?

- Konzisztencia: minden egyes csomopont megkapja ugyanazt az informaciot
ugyanabban az iddpillanatban, vagy egyik sem

- Halegalabb egy vevd hibat észlel a fogadas soran, akkor egy hibaiizenettel
(Error frame — domindns bitek) rogton megszakitja az atvitelt, és jelzi a tobbi
fogado allomasnak, hogy hagyjak figyelmen kiviil az tizenetet, a kiildonek
pedig, hogy kiildje el azt ismét.

A CAN protokoll a hibakezelése kapcsan egy CAN csomdpont milyen események
hatésara kertil:

,»-aktiv’’ hibaallapotbol ,,passziv” hibaallapotba?

- Vételi hibak szama > 127, vagy kiildési hibak szama > 127
,»passziv” hibadllapotbol ,,aktiv” hibaallapotba?

- Vételi hibak szama < 127, és kiildési hibak szama < 127
,»passziv” hibadllapotbol ,,levalasztott” hibaallapotba?

- Kiildési hibak szama > 255
,levalasztott” hibadllapotbol ,,aktiv’” hibaallapotba?

- Ujrainditas, vagy 128-szor eléfordulé 11 recessziv bit detektalas (nyugta
hatérolo bit+iizenet vége mezd+iizenet utani sziinet)

A CAN protokoll a hibakezelése kapcsan egy csomopont miikodése szempontjabol mi
a kiilonbség ha az ,,aktiv”, ,,passziv”, vagy ,levélasztott™ hibaadllapotban van?

- ,aktiv” hibadllapot: Hiba érzékelése esetén dominans bitekkel jelzi a hibat. Ez
a normalis alapmiikddés. Ha ugy romlik el, hogy mindig hibat érzékel, akkor
ezzel megakasztja a tobbiek forgalmat.

- ,,passziv” hibaallapot: Ugy miikddik, mint az ,,aktiv”” hiballapotban, csak hiba
érzékelése esetén passziv bitekkel jelzi a hibat (azaz nem jelez a tobbieknek
hibat). Ezt akkor teszi, ha megnd a hibaszam és gyants, hogy rossz a vétele.
fgy a tobbiek vételét nem rontja el, de elvész a konzisztencia (az & részérdl).

- levalasztott” hibaallapot: Ha t0l sok a hiba, akkor mindenbdl kiszall, nem ad,
nem vesz semmit, csak arra var, hogy a busz miikodése kelld ideig
helyrealljon.



