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Bu galisma, kullanici tarafindan belirlenmis ardi ardina gergeklesen manevralarin Event Builder ile

nasil olusturuldugunu ve parametrelerin ne anlama geldiginin kavranmasini hedeflemektedir.

Event Builder ile olusturulan tiim arac analizlerinde; sanal arag, tipki bir test striiclisiinlin gercek bir
araci stirmesi gibi belirlenmis olan talimatlara goére kullaniimaktadir. Driving Machine olarak
adlandirilan ve kullanici tarafindan belirlenmis 6zelliklere sahip striict 6zelliklerini temsil eden bu
sistem; araci yonlendirir, gaz ve fren uygulamasinin yani sira debriyaji kullanarak vites degistirir. Bir
similasyon sirasinda Driving Machine igin agik ve kapali déngii (Makine Kontrolii ve SmartDriver)

kontroll arasinda gegis yapma talimati verilebilmektedir.
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1. EVENT BUILDER - GiRi$

Event Builder bir XML siirlis senaryosu dosyasini olusturmak veya degistirmek icin kullanilir. Ayrica

Event Builder ile tam arag analizini tanimlayan bir dizi manevra olusturulabilmektedir.

Event Builder, yeni dosya modunda veya degistirme modunda baslatilabilir. Adams Car standart
araylzlinde Event Builder ilk baslatildiginda, yeni dosya modunda gorindr. Yeni bir siirlis senaryosu
dosyasi olusturmak icin File menlsiinden New secilmelidir. Mevcut bir siirlis senaryosu dosyasini

diizenlemek igin ise File menilisiinden Open secilmelidir.

Select File X
Look in: I C:HMSC_Soﬁwarehﬂtdams‘QUZZ__.se_cdh‘udriver_contmls_thlj G © 0O @ E
Registered Databases acceleration_dcf.xml

backwards_braking.xml
backwards_zigzag.xml
braking_in_turn_dcf.xml
constant_radius_cormering_dcf.xml
data_driven_dcf.xml
explore_maintain_20kph xml
iso_lane_change_dcf.xml
parking_torgue_dcfxml
step_steer_dcfxml

mdids://acar shared/
mdids://acar_concept/
mdids://nfe_2021 4 002/
mdids://ForTrials/
mdids://private/

Object Class

Working Directory

File name: | Open

* sl | Cancel |

Sekil 1 Event Builder Mevcut Dosya A¢ma Ekrani

Files of type:

Y

Event Builder yeniden agilmasi durumunda en son kullanilan XML dosyasini otomatik olarak
cagirmaktadir. Maintain gibi standart olaylardan herhangi biri kosturulmak istendiginde Adams Car
otomatik olarak slirlis senaryosu dosyalari olusturmaktadir. Bu dosyalari degistirmek, iceriklerini
anlamak, goriintiilemek veya diizenlemek icin Event Builder kullanabilir. Ancak, mevcut strci
kontrol dosyalari (.dcf) Once XML sirls senaryosu dosyalarina donlstirilmeden
goruntilenememektedir. Adams Car genis bir kiitiiphaneye sahiptir ve 6rnek sirls senaryosu

dosyalari bu kiitliiphanelerin icerisinde bulunabilmektedir.
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Mevcut .dcf dosyalarini .xml dosyalarina donistiirmek Adams Car standart araylziinde

muUmkindur. Event Builder iki farkl arabirimden olusur:

» Manevra olusturma araylizti: Manevralarn hizli bir sekilde olusturmak icin kullanilir;
olusturulabilecek manevra sayisinda bir sinirlama bulunmamaktadir.
» Manevra diizenleyicisi: Her bir ayri manevra igin Driving Machine parametrelerini belirtmek

icin kullantlir.
2. DRIVING MACHINE

Tam arag analizleri yapmak icin Driving Machine kullaniimaktadir. Driving Machine; sanal araci, tipki
bir test stirticsinin gercek bir araci sirmesi gibi, talimatlara gore kullanmaktadir. Driving Machine
araci yonlendirir, gaz ve fren uygularken debriyaj kullanarak vites de degistirebilmektedir. Bir
similasyon sirasinda Driving Machine tarafindan acik ve kapali dongli (Makine Kontroli ve

SmartDriver) kontroll arasinda gecis yapma talimati verilebilmektedir. [i]

Driving Machine, acik dongil kontrolini kullanarak gaz kelebegi, fren, vites ve debriyaj sinyallerini
sanal araca girdi olarak saglayabilmektedir. Bu, gercek testlerde elde edilen verilerin sanal aracta

girdi olarak kullanilmasina olanak saglamaktadir.

Makine tarafindan kontrol saglanarak aracin belirlenmis olan bir yolu takip etmesi saglanabilmekte
olup hiz ve ivme degerleri analiz boyunca kontrol edilebilmektedir. Ornegin; sinirlarla belirli olan

cok virajli bir yolda, aracin parkuru tamamen takip etmesi saglanabilmektedir.

Adams SmartDriver kullanilarak, belirli bir yolu takip eden bir aracin maksimum performansi
belirlenebilmektedir. Adams SmartDriver, tanimlanan yolu takip eden arag icin istenilen performans
kriterinin (6rnegin, arag limitlerinin %50, %80 veya %100’() belirlenmesini saglayan bir Grinddr.
Adams SmartDriver daha sonra yol boyunca istenen performans kriterini karsilayan bir hedef

boylamsal hiz olusturur.

Adams Car, Driving Machine talimatlarini bir XML sirls senaryosu dosyasinda saklar. Siris
senaryosu dosyasl olusturmak veya degistirmek icin Event Builder (veya herhangi bir metin

dizenleyiciyi) kullanabilmektedir.

Driving Machine varsayilan olarak XML dosyalarinin yani sira .dcf dosyalarini da desteklemektedir.
Bir .dcf dosyasi belirtildiginde, Driving Machine calisma dizininde otomatik olarak XML dosyasina

donistirmektedir. Boylece olayl gozden gecirmek ve degistirmek icin Event Builder kullanabilir.
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Driving Machine, slriici kontrol veri dosyalarinda (.dcd) kayith agik déngi sinyallerini, arag yolu ve

hiz verilerini okur.

Adams Solver, kontrol sinyallerinin hesaplamasinda yardimci olabilmek icin konum, hiz ve hizlanma
gibi arag bilgilerini Driving Machine tarafina iletir. Driving Machine, bes kontrol sinyalinin
(direksiyon, gaz kelebegi, fren, vites ve debriyaj) her biri i¢cin komut sinyalleri, geri bildirim sinyalleri

ve parametreleri tanimlamak ve iletmek igin bir arag saglar.
3. EVENT BUILDER ARAYUZU

Event Builder, Adams Car standart arayiiziinde Simulate kisminda Full-Vehicle Analysis bolimiinde

bulunmaktadir. Event Builder acildiginda Sekil 1’deki gibi bir kullanici araylizi acilmaktadir.

Event Builder — *
Eile Settings
Event File }4_EV_In_Wheel_Powertrain/deneme/AWD_accel xml Speed | 5555 555556 Gear [0

Static Set-up | Gear Shifting | Controller I Trajectory Planning I PID Speed & Path | PID Steering Output | Filters I

Task Istraight 'I Long Acc. |[]_[J
Halt On Failure Iyes 'I

Linear no -

Damping yes -

Name Filter I”

Active | Abort Time | Step Size | Sample Period
Mini_Maneuer fyes 3.0 0.1 0.01
Add Name | Type |Dcﬂ'u'1ini j Parent |maneuverj
Current Field Unitl Save and Usel Save | Save As | Cancel |

Sekil 2 Event Builder Araytizii
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Bu araytiziin Gst kisminda bulunan File, yeni dosya olusturmak veya mevcut dosyayi degistirmek igin

kullanilmaktadir. Settings kisminda ise belirlenecek degerlerin birimleri belirlenmektedir.

Bu kismin altinda bulunan Event File, agik olan dosyanin yolunu belirtmektedir. Yaninda bulunan
Speed ise aracin baslangic hizini simgelemektedir. Gear ise aracin hangi viteste analize baslayacagini

gostermektedir.

Static Set-up, Gear Shifting, Controller, Trajectory Planning, PID Speed & Path, PID Steering Input ve
Filters sekmelerinden olusan kisim, analizin kurulum kismini ve aracin kontrol parametrelerini

icermektedir.

Name Filter kutucugunda manevralar arasinda arama yapilabilir ve istenilen arama kolaylikla

secilebilir.

“Mini_Maneuver” yazan kisimda manevranin aktifligi, siiresi, zaman adimi ve 6rnek alinma siresi

degistirilebilmektedir. Bu yaziya tiklanilmasi durumunda ise Sekil 2’deki ekran acilmaktadir.

f | MName |Mini_Maneuver Commentl

Steering | Throttle | Braking | Gear | Clutch | Conditions | Actuators | Linearl

Actuator Type Itrans 'I
Caontrol Method Imachine vl Steer Control |straight j
Control Type In:onstam vl

 Absolute & Relative

Sekil 3 Manevra Parametreleri

Sekil 3’deki ekranda Steering, Throttle, Braking, Gear, Clutch, Conditions, Actuators ve Linear

kisimlari ile manevra parametreleri degistirilebilmektedir.

Bu kismin altinda bulunan Name kutucuguna bir ad girilir ve Add yazisina tiklanmasi ile otomatik

olarak manevra olusturulmaktadir.
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Sekil 2’de en altta bulunan Current Field Unit kisminda herhangi bir deger secildiginde bu degerin
birimi gorinmektedir. Save and Use kismina tiklanmasi durumunda analizi calisilan konuma
kaydeder ve analizi calistirmak icin gerekli olan File-Driven Events sekmesine gecger. Save butonuna
tiklanmasi durumunda XML uzantili dosya dogrudan calisilan konuma kaydedilir. Save As butonu ile
ise secilecek olan konuma kaydedilir. Cancel ile ise Event Builder arayiziinden ¢ikmaktadir, ancak
bu dosyanin kaydedilmesi durumunda Adams Car dogrudan kaydetmek istenip istenmedigini

sormaktadir.
4. MiNi MANEVRA PARAMETRELERI

Manevralarin bulundugu ekranda aktiflik, sire, zaman adimi ve o6rnek alinma siresi gibi
parametreler degistirilebilmektedir. Belirli bir manevranin icine girilmesi durumunda ise 7
sekmeden olusan kisim bulunmaktadir. Bunlar; Steering, Throttle, Braking, Gear, Clutch, Conditions,

Actuators ve Linear sekmeleridir.
4.1 Steering

Bu kisimda, aracinizleyecegi yoriinge ayarlanmaktadir. Bu yoriinge, direksiyon ile saglanmakta olup;
kullanicinin girdi olusturmasina izin vermesinin yani sira belirli bir yolda ilerlenecek sekilde

ayarlanabilmesi de saglanabilmektedir.

Steering | Thraottle | Braking | Gear | Clutch | Conditions | Actuators | Linearl

Actuator Type Itrans 'l Conbrol Value IU.U
Control Method Iopen 'l
Control Type Iconstant vl

 Absolute & Relative

Sekil 4 Steering Sekmesi

Sekil 4’te gosterilmis olan bu sekmede tahrik yontemi; kuvvet, tork, donme ve oOteleme ile

saglanabilmektedir. Kullanici, direksiyonun hangisine gore tahrik edilecegini secebilmektedir.
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Kontrol methodu igin SmartDriver, machine ve open segenekleri mevcuttur. SmartDriver ile aracin
direksiyonu kontrol edilerek maksimum performansa ulasmasi saglanabilmektedir. Machine
secenegi ile aracin diiz gitmesi, zamana veya mesafe bagh dénmesi, belirli bir yolu takip etmesi,
belirli bir yaricap etrafinda dénmesi veya manuel olarak belirlenmis bir yolda gitmesi
saglanabilmektedir. Open secenegi ile ise aracin kullanici tarafindan belirlenmis sekilde (yoldan

etkilenmeyecek durumda) ilerlemesi mimkindur.

Kontrol tipi sadece open secenegi icin agik olup direksiyonun istenilen sekilde dondirilmesine

olanak saglayacak tim parametreleri bulundurmaktadir.
4.2 Throttle

Bu kisim, gaz pedalini simgelemektedir. Aracin istenilen hiza ulasmasi, belirli bir hizda veya degisken

hizlarda gidebilmesi icin gerekli parametrelerin gaz pedali ile belirlenmesini icermektedir.

Steering  Throttle | Braking | Gear | Clutch | Caonditions | Actuatars | Linearl

Actuator Type Imtatiun v|

Control Method - Speed Contral |maintair1 j
Control Type Istep 'l Velocity Type |initial_actua| j
Velocity fo.0
 Absolute ™ Relative

Sekil 5 Throttle Sekmesi

Sekil 5'te gosterilmis olan bu sekmede tahrik yontemi acik degildir.

Kontrol methodu icin SmartDriver, machine ve open segenekleri mevcuttur. SmartDriver ile aracin
hizi kontrol edilerek maksimum performansa ulasmasi saglanabilmektedir. Machine secenegi ile
aracin zamana veya mesafeye gore hizinin ayarlanmasi, sabit hizda gitmesi, yanal ivmelenmesi,
boylamasina zamana veya mesafeye gore ivmelenmesi saglanabilirken disaridan cagrilmis .dcd

dosyasi ile de bunu kontrol etmek mimkiindur.

Kontrol tipi sadece open secenegi icin acik olup gazin istenilen sekilde kullanilmasina olanak

saglayacak tiim parametreleri bulundurmaktadir.
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4.3 Braking

Bu kisim, fren pedalini simgelemektedir. Aracin istenilen hiza ulasmasi, belirli bir hizda gitmesi veya

degisken hizlarda gidebilmesi igin gerekli parametrelerin frenle kontrollni icermektedir.

Gaz ve fren, aracin hiz ve ivme degerlerine dogrudan etki etmektedir. Bu kisimda gegerli olan tiim

parametreler Throttle kismi ile aynidir. Fren de gaz gibi ayni parametrelerle kontrol edilmektedir.

Her iki kismin da makineye bagli olmasi durumunda; makine, belirli ivme veya hizi korumaya

cahisacagi icin her iki kismin da ayni hiz veya ivme parametrelerini icermeleri gerekmektedir.
4.4 Gear

Bu kisim, vites durumunu simgelemektedir. Aracin hangi viteste olmasi gerektigi bu kisimda

belirlenmektedir.
Bu sekmede tahrik yontemi acik degildir.

Kontrol methodu icin SmartDriver, machine ve open secenekleri mevcuttur. SmartDriver ile aracin
vites durumu kontrol edilerek maksimum performansa ulasmasi saglanabilmektedir. Machine
secenegi ile vitesin Adams Car tarafindan belirlenmis optimum durumda arttiriimasi veya

disurilmesi saglanmaktadir.

Kontrol tipi sadece open segenegi icin aglk olup vitesin istenilen sekilde kullanici tarafindan

ayarlanmasini saglamaktadir. Aracin yolu sabit bir viteste seyretmesi bu kisimla saglanmaktadir.
4.5 Clutch

Bu kisim, debriyaji simgelemektedir. Debriyajin hangi kosullarda kullanilacagi bu kisimda

belirlenmektedir.
Bu sekmede tahrik yontemi acik degildir.

Kontrol methodu icin SmartDriver, machine ve open se¢enekleri mevcuttur. SmartDriver ile aracin
debriyaj durumu kontrol edilerek maksimum performansa ulasmasi saglanabilmektedir. Machine
secenegi ile debriyajin kullaniimasi gereken durumlar vites degisimine bagli olarak Adams Car

tarafindan saglanmaktadir.
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Kontrol tipi sadece open segenegi icin agik olup debriyajin istenilen durumlarda kullanici tarafindan
acilmasi saglanmaktadir. Debriyajin birakilmasi durumunda arag; belirlenmis olan vites durumunda
duracaktir, ancak herhangi bir glic aktarimi gerceklesmeyecektir. Open secenegi kullaniimasi
durumunda degisken durumlar atanmasi durumunda aracin belirlenen hizi koruyamayacagi

gozlemlenebilecegi icin bu kisim dikkatli bir sekilde belirlenmelidir.
4.6 Conditions

Bu kisimda manevranin hangi kosula veya kosullara gore sonlandirilacagi belirlenmektedir.
Conditions kisminda belirlenen sinir kosullarina bagli olarak ara¢c manevra siiresini tamamlamadan

manevrasini bitirebilmektedir.

Aracin zaman disinda katettigi mesafe, motor rpm degeri, yanal ivmelenme, yanal hizlanma, yanal
deplasman, anlik hiz, boylamasina ivmelenme, boylamasina katedilen mesafe, direksiyon agisi,
yanal kayma acisi, yuvarlanma acisi ve dikey ivmelenme gibi bircok sinirlamalarla analizi

tamamlamasi saglanabilmektedir.
Sinirlamalarin tetiklenme siiresi, hata degeri ve gecikme siiresi gibi degerler de atanabilmektedir.

Belirlenmis olan sinirlamalar segilmis olan manevraya mahsus olup ayni sartlar farkli manevralara

eklenebilmektedir.
4.7 Actuators

Her manevra icin bir dizi kullanici tanimli akttator belirtilebilir.

Bu kisimda segilen aktliatoriin aktif olup olmayacagi belirlenebilir, tanimlamasi yapilabilir, mutlak

veya relatif modu belirlenebilir ve offset atamasi yapilabilmektedir.

Aktlatorler, Event Builder baslatildiginda doldurulmaktadir ve o anda aktif olan modelde bulunan

kullanici tanimh aktlatorlere karsilik gelmektedir.
4.8 Linear

Dogrusal Analizler, manevranin sonunda vyapilmasi gereken dogrusallastirma tipi analizleri

belirtmektedir.

4 farkh dogrusal analiz tipi desteklenmektedir. Bunlar; ABCD Matrices, BDF Export, Eigen Solution

ve MKB Matrices kisimlaridir.
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Event Builder Linear sekmesi, 6zellik diizenleyici modunda her seferinde bir dogrusal analiz gosterir.
Dogrusal analizler eklemek veya tanimlanmis diger dogrusal analizleri gortintiilemek icin, Tablo
Dizenleyici moduna girmek icin dogrusal analiz adinin solundaki digmeye tiklanmasi
gerekmektedir. Tablo Diizenleyici modunda; tanimlanmis tim dogrusal analizler gérintilenebilir,
yeni dogrusal analizler eklenebilir, dogrusal analizler degistirilebilir veya dogrusal analizler
silinebilir. Tablo Dlzenleyici modu ayrica her bir dogrusal analiz icin kullanilabilen bir bagimsiz

degisken alt kimesinin goérintilenmesini ve degistirilmesini saglar.
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