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Ansteuerung zur Hohenregulierung eines U-Boots

Abb. 1: Unbemanntes Unterwasserfahrzeug

Simulation Fiillstandédnderung von 500 ml nach 2500 m|
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Abb. 2: Simulation
Messung: Pumpen von 2500ml nach 2300ml
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Abb. 3: Messungresultat des Regelkreis

Abb. 4: Endprodukt
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Problemstellung

ARIS ben6étigt eine Steuereinheit, Uiber die sie den Auftrieb ihres Gleiters
regulieren kénnen. Zur Verfliigung steht ein Motor, der Giber einen Motorcon-
troller angesteuert wird. Dieser Motor steuert eine Pumpe an, die Ol aus
einem Tankreservoir in eine sich ausserhalb befindliche Blase in der Nase
des unbemannten Unterwasserfahrzeugs fordert. Der Auftrieb des
unbemannten Unterwasserfahrzeugs dndert sich entsprechend dem
Volumen der Blase.

Lésungskonzept

Es wird ein PCB gefertigt, auf welchem Sensoren eingelesen werden kénnen.
Anhand dieser Messwerte werden zwei Regelkreise erstellt, welche den
Fillstand im Tank regulieren. Der Regelkreis ist in einem Microcontroller
implementiert, welcher Gber ein Controller Area Network die Motorendreh-
zahl verstellen kann. Zusdtzlich befinden sich leistungsfahige Ausgdange auf
der Platine, welche es ermdglichen, Aktoren prdzise anzusteuern.

Realisierung

Die Umsetzung beinhaltet die zwei Kernelemente der Hard- und Software.
Zum Messen wird ein 12-Bit-A/D-Wandler verwendet, welcher eine geni-
gend grosse Auflésung bietet. Auf der BCU befindet sich zudem ein Speicher,
in welchem Konfigurationseinstellungen abgespeichert werden. Uber den
CAN-Transceiver kann der Microcontroller mit anderen Gerdaten kommunizie-
ren. Die verbauten Halbbriicken-Treiber ermdglichen einen High- oder
Low-Side-Switch. Die Software verwendet ein Real Time Operating System,
welches die unterschiedlichen Aufgaben abarbeitet, wobei je ein Task fiir die
Kommunikation, Messung und Hauptanwendung verantwortlich ist.

Ergebnisse

Anhand der Messresultate kann belegt werden, dass die Regelkreise der
Steuereinheit funktionieren. Die Steuereinheit kann Messungen auslesen
und korrekt interpretieren. Darliber hinaus ist die Kommunikation mit
anderen Gerdten stets gewdhrleistet. Weiter konnen alle verwendeten
Aktoren erwartungsgemdss angesteuert werden. Durch die hohe Flexibilitat
dient die Arbeit als Plattform, mit welcher unterschiedliche Hardwarekom-
ponenten getestet werden kdnnen.
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