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FEl6zmények

Az 1990-es évektSl a mobil tavkozlés robbandsszerd fejlédésbe kezd, a kommunikacié
helyhezkotottsége valtozatos lehetségek megjelenésével sziint meg.

A miuholdas helymeghataroz6 rendszer (GPS) csak 100 m-es pontossagu volt hosszu ide-
ig, hogy a katonai alkalmazas el6nyt nyerjen a civil hasznalattal szemben. A rendelkezésre allé 10
m-es pontossagu technikaval rendelkezd, civil GPS szolgaltatast végzé muiholdak mesterséges
zavarasaval érték el mindezt. 2000. majus 1-én Bill Clinton viszont feloldotta ezt a korlatozast,
ezaltal mar nem csak a hadi alkalmazasok tudtak kielégitéen pontos mikodést biztositani.

Elterjedtek a jarmutvek kilonb6z6 rendszereibe agyazott mikrokontrollerek, melyek az al-
taluk felkinalt lehet6ségek és eléallitasi koltségeik racionalizalasa révén hodithattak ily nagy teret.

Mindezen vivmanyok adtak a technolégiai hatterét a tav-informatikai rendszerek kialaku-
lasanak. Természetesen a lehetéségek csak akkor valosulhatnak meg, ha igény jelentkezik rajuk,
mely értelmezhetd gazdasagi és tarsadalmi szinten egyarant.

A gazdasagi igény a személy és aruszallitasban jelentkez6 névekvé versenyhelyzet hatasara
kertilt megfogalmazasra, sét ezt a hatast erdsitette Eurépa névekvé forgalomsirisége és a kozle-
kedési igény fokozddasa.

Tarsadalmi oldalrdl az el6bb emlitett névekedés a balesetek szamat hizlalta, mely minden-
képpen kellemetlen jelenség napjainkig.

Altalanossagban elmondhaté, hogy olyan hatékonyabb iranyitasi rendszer megalkotasa
valt szitkségessé, mellyel ezek a kérdések megoldhatéak. Ennek a rendszernek képezi részét a tav-
informatika.

Elsé alkalmazasok

El6szor a biztonsagtechnika és a logisztika tertiletén jelentek meg tav-informatikai eszko-
z0k és rendszerek. Egyrészt a nagy értékd gépjarmivek nyomon kovetésére, masrészt pedig a
tehergépjarmivek rakomanyainak lopas elleni védelmére hivatott eszk6zok kertiltek beépitésre.

Logisztikai tertleten a teherfuvarozasban az aruforgalom kévetése és optimalizalasa, a
személyszallitasban pedig az utasforgalom kovetése és terhelés vizsgalata valhatott hatékonyabba
a mobil kommunikaciés rendszerek révén.

A funkciék bévilése komplexebb, integralt rendszerek megalkotasat tették sztkségessé.

A telematika, mint piaci szegmens

Az integralt tav-informatikai rendszerek kialakitasahoz mindenképpen sziikséges megvizs-
galni az azzal szemben tamasztott piaci igényeket és elvarasokat. A technoldgiai fejl6dés korabbi
ugrasszerd lendilete fokozodott, a telematikai funkcidk széles palettaja kapta meg eszkozhatterét,
viszont ezekbdl csak a vevé igénye szerinti szolgaltatasok integralasa indokolt.

A piacelemzések az alabbi feladatok megvaldsitasat szabtak célul a tav-informatikai rend-
szereknek:




Haszongépjarmuvek tav-informacios rendszereinek bemutatasa

Balogh Levente, BME Gépjarmuvek Tanszék

GEPJARMUVEK
TANSZEK

* Uzemanyag megtakarits

¢ Kihasznaltsag novelése

* Egyszertbb adminisztracio

* Biztonsag

A rendszerintegracio kapcsolépontjai két oldalon jelentkeznek:

a.) A jarmuipar oldalardl a gépjarmi paramétereinek felhasznalasaval az alabbi biz-
tonsagi és tzemeltetési funkcidk egyesithetéek egy rendszerbe:

Forgalmi és menetadatok rogzitése
Uzemeltetési és karbantartasi funkciok
Biztonsagi funkciok

JarmivezetSk elemzése

Tavoli beavatkozas

b.) A logisztikai tertileten eddig alkalmazott alabbi informatikai rendszerek integralasa
szintén feladat:

Vallalatiranyitasi rendszerek integralasa
Fuvarborze rendszerek

Integralt funkcidk

A felsoroltak szerinti rendszerelemek:

1. Kozlekedés:

Jarmikévetés és navigacié: A miholdas navigacié se-

gitségével 10-15 méteres pontossagu helymeghataro-
zas valosithatd meg, szinte teljes lefedettséggel. Gyen-
ge GPS jelek esetén a jarmaparaméterek felhasznala-
saval inercialis korrekcidval pontosithatéak a helyko-
ordinatak, melyek nagy pontossagi vektor-térképen
jelzi az aktualis poziciét. Dinamikus navigaciés pon-

_3.
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tok definialhatéak, on-line menetadatok (varhat6 érkezési id6, céltdl vald tavolsag,
pontos érkezéshez javasolt sebesség) rogzithetSek.

2. Biztonsag (e-safety):

E-call: A jarmivezet6 baleset esetén keletkez6 kotlatozottsaga esetén hasznos funk-
; ci6 az automatikus vészjelzés.

Baleset megel6zés: LehetSség van a defekt, a
tengelytalterhelés  és  potyautas  detektalasra,
valamint a tapadasi tényezé mérésére, mely
ismeretében a sebesség korlatozhaté  kritikus
utszakaszokon.

Balesetelemzés: A veszélyes aruk nyilvantarthato-
ak, valamint — a reptléstechnikdban mar régota
alkalmazott — balesetelemz$ | fekete doboz”
beépitése is tovabbi lehetéségeket nyit meg.

Tavdiagnosztika: A gépjarmuvek szallitasi teljesit-ményének optimalis kihasznalasa
érdekében nem k6z6mbds a karbantartasi miaveletek id6tartama és id6zitése. A biz-
tonsagos ¢s rendeltetésszer tize-meltetés szempontjabdl 1ényeges jarmiparaméte-
rek folyamatos figyelésével a szervizpe-
riédusok jol menedzselhetSek:
* Hut6folyadék szint
* Uzemanyag szint
* Fékbetét kopas
- a betét allapota %-ban
- a csere varhat6 ideje
* Abroncs kopas
- a futéfelillet allapota %-ban
- a csere varhat6 ideje
* Tengely terhelés
* Hut6tér hémérséklet
e Légszaritd patron allapot
* Raktérajto vagy tartalyszelep statusza, tavoli vezérlése

3. Menedzsment:

JarmuvezetSk értékelése: A gépjarmuavek optimalis tizemeltetése elvarasokat tamaszt
a gépjarmuivek vezetSvel szemben is. Az értékelés szempontjai tartalmazzak a veze-
tési stilus meghatarozasat és az un. tachograf jellegli adatokat is:

— ABS / ESP / TRSP aktivitas

— oldalgyorsulas / szogsebesség

— fordulatszam-eloszlas

—  Sebesség-closzlas

— Fékpedal / gazpedal elmozdulisok

—  Vezetési- és pihend idé nyomon kévetése

—  Sebességhatarok tallépése

— Eltérés a kijelolt atvonaltol
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Egy példa jol ramutathat a vezetGk koézotti eltérések okozta hatasok fontossaganak
kihangsulyozasara:

Adott egy viszonylag kis flotta 10 jarmuvel, melyek futasteljesitménye 200.000
km/jarmd. Az tzemanyagra megszabott norma 35 1/100 km, koltsége a bevétel
30%-at teszi ki. Mérések alapjan a legjobb és a legrosszabb vezet6 koézott 10-15%-
os Uzemanyagfogyasztas-kilonbség allapithaté meg. Kiszamolhat6, hogy ha a valla-
lat csak 5 %-os fogyasztascsokkenést ér el a vezet6k elemzésével, akkor az mintegy
35.000 liter izemanyag megtakaritast jelent. Ez 30.000 €-t tesz ki, azaz az éves profit
kortli 0sszeget.

A tav-informatikai rendszerek felépitése

A rendszerfelépitésben két nagyobb egység killonithetd el: az un. on-board (jarmire tele-
pitett) és az off-board (helyhez kotott) részre.

External
On-board Off-board Word
Internet
COMMUNICATOR MANAGEMENT CENTER E_JVSAN}[’
Different means of < ——> (Data collecting, storage, o) >
communication: GSM, statistical analysis, data g GPS
Satellite, Radio forwarding, etc.) RFID
1& ISDN
A 4
GATEWAY Links to:
Between the vehicle and | > . Own display
the communicator . y A
e Driver’s info display
+ e  Off-line download of
< registered data

EBS EDC TEBS .....

VEHICLE “ *

With intelligent chassis T e
systems — access to data S ek
available on veh. network

Opportunity 3
Opportunity 2
Opportunity 1

Figure 1 Potential business opportunities

Adottak a jarmd mutkodését biztosito és esetleges kiegészitd eszkozok. Szikség van to-
vabba olyan kommunikacios egységre, mely megteremti a kapcsolatot az on-board és az off-board
rendszerek k6zott. A kommunikator szamara tovabbithaté formaba kell 6nteni a jarm jeleit, és
azokat el kell juttatni a kommunikatorba. Ezt a feladatot hivatott ellitni az un. gateway (atjaro),
ugyanakkor lehetSséget biztosit a vezetS tajékoztatasat szolgald kijelz6, valamint a telephelyi ar-
chivalas szamara adatok szolgaltatasara.

Az off-board rendszer hivatott az adatok tarolasara, elemzésére, valamint a jarmd szamara
tavoli forrasokbdl szarmazé adatok szolgaltatasara. Ez utébbiakat a kiilonb6z6 csatornakon meg-
valdsithaté halézatokon keresztil szerzi be a kilvilaghol.
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Mar Iétez6 rendszerek

CarChip Fleet:

» OBDII portra csatlakoz6 rendszer
» Max. 300 6ra adattarolas (128 KByte)
» Tiarolt informaciok:
v' Indulasi, érkezési id6
V' Jarmisebesség (pill. + max.)
v Motor fordulatszam
V' Kritikus lassulas, gyorsuls
v Egyéb adatok
» A tarolt adatok utdlagos kiértékelése az adatok letoltése utin:
v’ JarmGparaméterek (sebesség, lassulasok, stb.)
v’ Vezetési stilus megfigyelés
V' Baleseti adatgytjtés (20 mp)

Drive Right 600:
» A CarChip Fleet rendszer alapjara épul - Im—

» Konnyen elhelyezheté LCD kijelz6: R [D l n
V" Pillanatnyi sebesség weme oo il 4848
v Megtett tavolsig aer |
v Vezetd azonositd

v" Figyelmeztetés

» Nagyobb tarhely: ;
max. 435 6ra adattarolas l _l W
» Egyéb kiegészitések: { %

v Jarmtkévetés (GPS) - opcionalis
v' Utvonal tervezés
v" Hosszabb idejt baleseti adatgytjtés (40 mp)

DrtvRight 600 V&5

VDO FM 200+:

» Jarmire szerelt fedélzeti rendszer
» Modularis felépités
» Tiarolt informacidk (1 Mbyte):
v' Indulasi, érkezési id6
v Megtett tavolsig
V" Legnagyobb sebesség
v’ Hatarérték tullépések (jarma-
sebesség, lassulas, gyorsulas)
v Kiilén definialt adatok (csomagtérnyitas, limpa hasznalat, stb.)
»  Szoftver:
V' Utdlagos kiértékelések: tachograf elemzés, fogyasztas-mérés, vezeté pontozas
V' GPS & GSM informaciok - ttvonaltervezés
V' Baleseti adatgytijtés
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Tacholink:

> 12/ 24 V-os rendszer
» Beépitett id6zit6
» Tiarolt informicidk — Flash memoria:
V" Indulasi, érkezési, pihend id6
v Megtett tavolsig
V" Legnagyobb sebesség
v Hatarérték tallépések (jarmisebesség, lassu-
las, gyorsulas)
V' Fogyasztismérés, egyéb jeladok jelei
Boévithets rendszer
Jarmikovetés (GPS) informaciok — atvonaltervezés
Baleseti adatgytjtés
Informacidletoltés: kabel, GSM, DSM (Downloading Smart Modul)

-y

YV VYV

Rendszerek 6sszehasonlitasa

Rendszer tulajdonsagok CarChip Fleet| DriveRight Tacholink VDO FM RDiag
600 200+
Kapacitas 75 6ra 435 dra 1 Mbyte
Induldsi és befejezési idé +
Utazasi idd

Megtett tavolsag
Legnagyobb sebesség
Atlagsebesség
Sebesség tullépés
Kritikus fékezések
Kritikus gyorsulasok
GPS koordinatak
Kiegészité paraméterek
Pillanatnyi sebesség
Pillanatnyi lassulds / gyorsulas -
Vezet6 azonositd -
Hatarérték tallépés -
Fogyasztas -
Rengelyterhelés -
Jarmikovetés -
Baleseti adattarolas 20 mp 40 mp
Szerviz figyelé - -
Vezetd pontozas +
Vezetd azonositas +
Utvonal tervezés -
Vezetd pontozas -
Baleset figyeld - -
Szerviz figyelé - -

+

Tarolt i& megfigyelt

nformacidk

PN 0 I [ [ (R () 'y 'y
PR [ (R (R R Y Y )

P (50 [0 [ [ (R iy Y Y R [ [ R

PR S Sy iy ) ) Y Y [ [ (R R O Y )

Funkcidk | Kijelz

PR I T I
NEAEAE

R an

.
SR (R (PR (R [ (R (R [ ) Y [ [ [ (R (R [ [y [y ) ) () () [ s

Egyéb
funkciok

Az 6sszehasonlité tablazat utolsé oszlopa egy eddig nem ismertetett rendszer jellemzoit
mutatja. Ez egy, a BME Gépjarmivek Tanszékén fejlesztés alatt allé berendezés, mely egyesiti
magaban a kordbban bemutatott rendszerek tulajdonsagait. Ezaltal egy minden funkciot ellaté
rendszer jOhet létre, mely az egyre fokozddd vevoi igényeket is ki tudja majd elégiteni.
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A komplex tav-informatikai rendszer felépitése

Egy teljesen integralt rendszer kilonb6z6 elemei szamos formaban kapcsolédnak egy-
mashoz. A kommunikacié bazisa az un. Web Interface, melyen keresztil a kézponti szerver- és
adatbazisrendszer kiszolgélja a flotta és a megrendelSk igényeit, valamit a ketté kozott kézvetit
optimalizalva a kéréseket és teljesitéseket a rendelkezésre allé eréforrasok legjobb kihasznalasara.

Alkalmazis |

Alkalmacs W

&

Alkalmazds I b

I

T

&

r

Szervereh | i
Adathdizisok a

«

- |

Szolmiltatis

Interner
# Ilotta
|
= -=)
SME, GPRS

A rendszer kialakitasanak muszaki vonatkozasai a mobil kapcsolattartas kommunikaciés
formaira, a kézponti szamitogépes rendszerre és a jarmdre telepitett on-board rendszerre terjed-

nek ki.

Kommunikaciés vonalak

Szamos technoldgiai lehetéség van az egyes kommunikaciés vonalak megvaldsitasara.
Mindig az adott igényeknek, lehetGségeknek és kornyezeti hatasoknak megfelel$ eszkéz hasznala-

ta indokolt.

Poricio

meghatdrozas
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Helymeghatarozas:

* GPS — muholdas helymeghatarozas 10m-es pontossaggal

* DGSP — A GPS hatasossaga névelhetd fix pontos radidkapcsolatokkal

* MPS (Mobile Positioning System) — Az Ericsson altal kifejlesztett mobilhal6zat segit-
ségével megvaldsitott 130m pontossagi helymeghatarozas

e Satellite photo — Nagy adatfeldolgozasi igénye és a széles teriiletre kiterjedd, jelentds
szamu igény miatt altalinosan nem megval6sithato

* GIS (Geographic Information System) — 10-150m felbontasu elektronikus térkép ki-
egészité informacidkkal (pl.: kompatkel6)

Jarmi — kézpont kapcsolat:

* Radidkapcsolat — Kicsi, 40 km-es kornyezetben alkalmazhaté a révidhullamua radio-

kommunikacié
* Analég radidtelefon (450 MHz) — Szikebb tertleten hasznalhatd, koltségtakarékos
megoldas

* G2 — Napjaink GSM rendszere adat- és SMS kiildési lehet&séggel. Relative kis savszéles-
ség jellemzi (15 kbit/sec).

* G2.5 phone system — GPRS (General Packet Radio Service): adatcsomag 4atvitelen alapu-
16 rendszer adatforgalom-fliige$ dijazassal. Nagy savszélesség (115 kbit/s), TCP/IP kom-
munikacio, parhuzamos hang- és adatatvitel

* EDGE (Enhanced Data rates for Global Evolution) — A GPRS egy kombindcidja,
mely akar 386 kbit/s sebességre is képes

* G3 — Harmadik genericios, 2 Mbit/s-os sebeségli mobil rendszer, hang, kép és adat par-
huzamos tovabbitasara.

e Zart halézatok — Napjaink rendbrségi, katonasagi zart rendszereithez hasonlé.
PL: TETRA — SMS kiildésre alkalmas a hangtovabbitast zavarasa nélkil

* Miiholdas kapcsolat — A mobil eszk6z miholdon keresztil éri el a £61di ISDN hal6zatot

* Alternativ kapcsolat — A kiépitetlen teriletek problémajat kdltségesen megoldhatja

* Infravoros kapcsolat — Csakis a telephelyre visszatérve, adatok letoltésére alkalmas

Szerverkdzpont

Felalat M odul 1

Feladathlodul 2
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1. Kommunikiciés egység: Megvalositasahoz olyan hardware-megoldas sztukséges, mely
nagyszamu jarmuvel val6 folytonos kommunikaciora képes, kialakitasanal szem el6tt
tartva az egyszerd bévithetGség elvarasat. Software szinten megoldas sziikséges a be-
jové adatcsomagok dekoddolasara, pufferelésére. Ki kell dolgozni a lekérdezési proto-
kollokat. Ezen feladatok elvégzéséhez ismerni kell az egyes modulok GSM-
adatigényét.

2. Felhaszndl6 szerver: Feladata a kérések fogadasa, és azok Osszerendelése a megfelel6
ismerete sztikséges.

3. Feladatmodul: Az egyes résztvevok altal fejlesztett funkcidkat kell integralni a modu-
lokba fiiggetlen (dll) komponensenként.

4. Adatbazis: A szerverfunkciok szamara megfelel6 adatbazis-strukturat és lekérdezési
protokollokat kell kialakitani. Ismerni kell a modulok adatigényét és az egyes résztve-
vOk altal fejlesztett modulok k6z6s adatbazis-hasznalatanak lehetéségeit.

Jarmiitedélzeti rendszer

A fedélzeti rendszerek kialakitasanak igényességétdl fuggéen két csoportba sorolhatjuk
azokat: a szerényebb kialakitasu low-end és a széles funkciokat végz6 high-end rendszerekre.

Low-end system

Fedélzeti rendszetr:

* Egyedileg tervezett mikroszamito-gép
* Beagyazott GSM és GPS modulok

* Bindaris bemenetek kapcsoldjelek foga- antennn antenoa
dasara T
* Analég bemenetek hémérséklet, nyo-
mas, gyorsulas, stb. mérésére Q2leebingySensors

* CAN interfész a gépjarmi CAN rend-

szeréhes
¢ Flash adatgyijté opcio T
* Egyszert LCD és kezel6 panel
e Szlinetmentes tapellatas

mﬁu

Mikroszamitogép:

* Fixpontos 8 vagy 16-bites)
mikrovezérls — pl. PIC, Intel MCS51,
Intel MCS96.

* Beagyazott GSM modul (Siemens TC35, DEREO
Ericsson GC25, Wavecom WMOIi3, ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘

N

CA
* Beagyazott GPS modul (uBlox, Garmin,
Trimble, Motorola) direkt aszinkron so- ?

ros pOftOIl.

stb.) direkt aszinkron soros porton.

a

“Smart” sensors “Smart” actuators

~10 -
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» Ko6zvetlen binaris bemenetek binaris jelek fogadasara.

* Beépitett AD, vagy SPI/12C programozhaté AD egy-
ségek analog mérések végzésére.

* Beépitett, vagy SPI/12C programozhaté CAN vezét-
16.

* SPI/I2C programozhat6 flash memoria.

e LCD interfész egyszert alfanumerikus vagy grafikus kijelz6hoz.

* Szoftver: egyedileg fejlesztett program (assembly, C).
* Ar: 150 — 300 e Ft.

Példa: HM jarmiiegység

A jarmufedélzeti egység részei:

* vezérlbegység (a doboz fedelére erdsitve)
e GPS antenna

* hirk6z16 eszk6z (a dobozban)
* LCD Kkijelz6 és billentytizet, vagy notebook (opcid)

High-end system

GSM

antenna GPS
Fedélzeti rendszer antenna
[ ]
e “Beagyazott” szamitogépek Embedded
* CAN hal6zaton kommunikalé “intelligens” - weomputer
érzékelSk és beavatkozok

* Specialis “érzékel6k” sav- és akadalydetekta- s
lasra, pozicio-meghatarozasra module
* Révidtava RF kommunikacio

RF I
module )
RF
antenna
¢ Globalis RF kommunikicio

* “Fekete-doboz” funkcio RS232
* Grafikus vezetétajékoztatd panel, egyszer Lcp MEmbedded
7 dizElay icrocomputer
kezel6panel

Bedgyazott szamitogépek

CAN

® ©O © EHEER

©©® ana
* Bonyolult funkcidékra: nagy komplexitasu e
processzorok (Pentium, Geode, AMD, stb.) *** ***
* Kisebb  bonyolultsagra:  mikro-vezérl6k
(PIC, MCS51, MCS906, stb.) T T y oy
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* Specializalt funkcidkra: RISC, grafikus DSP, Strong Arm, stb.
* Robusztus, klima- és razkodasallé konstrukeiok.

GEPJARMUVEK
TANSZEK

* Szelektiven sziinetmentes tapelatas a gépkocsi taprendszerére csatlakozdan

* Egyszer(, atlathat6, megbizhaté konstrukciok.

Speciilis alrendszerek

* Pozicibmeghatarozas: integralt GPS modul (soros NMEA interfész)

* Globalis kommunikacié: GSM modul (soros AT interfész) — SMS, data, GPRS, WAP
* Révidtava RF kommunikacio: soros adatatvitel ISM RF savban, pl. DECT, Bluetooth
* Sav- és akadalydetektalds: 1 vagy 2 kamera, FF/szines, képdigitalizalas, grafikus DSP,

CAN intefész

* Szinetmentes tapellatas: rovidtava védelem (V2 6ra) a tranziensek kivédésére, hosszatava
védelem (1-3 nap) alapfunkciok (pl. lopasvédelem) fenntartasara — NiMH és Li-ion ak-

kumulatorok és toltési rendszer

Opericids rendszerek

* “Beagyazott” operacios rendszerek Software Architecture

* Kis kédméret, skalazhatosag

* Val6s idejti miikédés tamogatasa

* Diszk nélkili makodés

* Alkalmazandé hardver tamogatasa

 Alkalmazandé kommunikiciés proto-

kollok tamogatasa

* Példak:
Windows NT Embedded
Windows CE Ver. = 3.0
QNX Real Time Platform
Embedded Linux

o Comemd

mGEHIET ™ Hardwars Diviogmens Fielorm gt R Elperry

ol Phone

Alkalmazasok, programok

* Mérés / adatgytjtés

» Mérésadatfeldolgozas, modell alapu allapotbecslés

» Allapotadatok tovabbitasa a kézpont felé

* Autonom irdnyitas: jelzés és/vagy beavatkozas

* Adatok fogadasa a kézpont fel6l

* Adatfeldolgozas

» Kozpont iranyitas: megjelenités és/vagy beavatkozis
* Kozponti és autoném iranyitas 6sszehangolasa.

Kommunikicids protokollok

* CAN
* GSM - ETSI, WAP
e Cotba

Base Bunde

o Applications

Jeva Applications
Oiper ating 5 ystem

Sorviors Drivers

o
fkartongh™ hodules

-12 -



Haszongépjarmuvek tav-informacios rendszereinek bemutatasa

Balogh Levente, BME Gépjarmuvek Tanszék

GEPJARMUVEK
TANSZEK

Példa: Motorola MW520 — Mobil workstation

Intel Pentium processzor, LCD
kijelz3, soros, pathuzamos, PS/2,
Aux., USB port. Video és GPS
csatlakozas, audio ki- és bemenet.
Windows NT, QNX, vagy Linux
operacios rendszer.

MCP823
Integrated ~ Commu-
nication  processzoft,
QNX real-time plat-
formra épulé operaci-
6s rendszer

Példik: PC104 Mikroszamitogép rendszer

A Real Time Devices (RTD, USA) és a BME kutatéintézet-
ének tav-informatika rendszere.
PC104 és PC104Plus modulokbdl épithets fel, igy a felszereltség
konnyen alakithat6 az igényeknek megfelelGen.
IDAN modularis ipari késztlékhazakba keriil beépitésre, por és ra-
zasallo kivitelben. Széles hémérséklettartomanyban (-40...85 °C)
biztositott mikodés.

Alternativ megoldasok

Kommersz PC alaplapok és kartyak segitségével tetszbleges konfiguracié megvaldsithato.
Ehhez felhasznalhatéak a tavol-keleti ipari szamitégépgyartok (Advantech, Axiom, stb.) be-
agyazott termékei. Az ilyen tipusu kialakitasok fejlesztésénél komoly rizikot jelent az egyes mo-
dulok egytittmikddési hajlanddsaga, ill. hossza id6t vehet igénybe az egyéni software megalko-
tasa. Célhardver fejlesztés — platformok:

* Microchip: PIC

e Intel: MCS51, MCS96, embedded Pentium, Strong Arm
* National Semiconductotr: Geode GX1

e Hitachi: SuperH RISC Engine

* Atmel: AT91 ARM Thumb, AVR 8 RISC

* Motorola: MPC, 68k/ColdFire
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