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DL350: Oszilloskop und Daten-
rekorder mit GPS-Funktion

Der DL350 vereint Oszilloskop und Datenrekorder und kann so Transienten erfas-

sen oder ist als reiner Datenrekorder einsetzbar. Mit 18 unterschiedlichen Modu-

len passt sich der DL350 optimal an unterschiedliche Messaufgaben an. Der grof3e

Vorteil im Vergleich zu einem reinen Oszilloskop oder Rekorder sind die unterschied-

lichen Signalarten, die gemessen werden kénnen, sowie die isolierten Eingange.

gawa wird der Bereich der Fahrzeugerprobung noch

starker abgedeckt und unterstiitzt. Das Gerat ist hand-
lich, kann mit einem Akku betrieben werden und besitzt ei-
nen zuséatzlichen Kanaleingang fir GPS-Daten.

Mit einer GPS-Antenne kann der DL350 zusatzlich zu den
eigentlichen Messdaten auch GPS-Daten als separate Mess-
kurven mitschreiben. Zur Auswahl stehen Langen- und Brei-
tengrad, die Hohe, die Geschwindigkeit, die Richtung und der
Status (Bilder1 und 2). Die Richtung wird von 0 Grad bis 360
Grad ausgegeben, wobei 0 Grad Norden, 90 Grad Osten, 180
Grad Stiden und 270 Grad Westen definiert. Die Himmelsrich-
tung wird aus der Bewegung heraus ermittelt, indem der Kurs
aus der vorherigen und der aktuellen Position berechnet wird.

IVI it dem neuen portablen DL350 ScopeCorder von Yoko-
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Uber den Status-Kanal erhalt man den Status der 3D-Positi-
onsbestimmung (3D FIX) und den PPS-Status (, Pulse per
Second”). Der Status wird jeweils als Bit-Wert dargestellt.
Ist der Status der 3D-Positionsbestimmung auf 1 gesetzt,
stehen mindestens vier Satelliten fir die dreidimensionale
Positionsbestimmung bereit und die absolute Ermittiung der
Position ist gewahrleistet. Steht der PPS-Status auf 1, wer-
den die Zeitimpulse mit der GPS-Zeit synchronisiert. Da die
GPS-Daten im DL350 als normale Messkurve erfasst wer-
den, kédnnen diese auch genauso behandelt werden. Das be-
deutet, dass eine anwenderspezifische Skalierung erfolgen
kann, eine Messung mit Cursoren oder Messparametern
moglich ist und sogar Triggerbedingungen aktiviert werden
kénnen.
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Battery level

GPS information

Messwerte mit GPS-Daten

Gerade in Hinblick auf die Auswertung und darauf, dass meist
nicht mehr der Testingenieur, der die Erprobungsfahrten vor-
genommen hat, auch die Analyse und Auswertung der Mess-
daten vornimmt, sind die GPS-Daten sehr hilfreich. Mit ei-
nem Offline-Analyse-Tool lassen sich die Messwerte komfor-
tabel mit einer Landkarte in Beziehung setzen, indem Uber
Cursoren zu betrachtende Punkte in der Messkurve angefah-
ren werden und dann gleichzeitig auf der Landkarte die Posi-
tion des Erprobungsfahrzeugs dargestellt wird (Bild3). Die In-
formation der GPS-Position ist sinnvoll, um wahrend oder
auch im Nachhinein RickschlUsse, z.B. zwischen der gefah-
renen Teststrecke oder Streckenabschnitt und den zusatzli-
chen Messwerten, ziehen zu konnen. Zusatzliche Messwer-
te wie Temperaturen, Vibrationen, Spannungen und Strome,
logische Signale aber auch serielle Busdaten die Uber CAN,
LIN oder SENT Ubertragen werden, kénnen je nach Anwen-
dungsbereich zuséatzlich erfasst werden. So ist es z. B. bei ei-
ner Fahrzeugerprobung maglich, relevante Kennwerte wie

Bild 2: Erfassung der Drehzahl aus dem CAN-Bus in Kombi-
nation mit den GPS-Daten. (© Yokogawa)
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Bild 1: GPS-Da-
ten lassen sich
als separate
Messkurven
mitschreiben.

(© Yokogawa)

Drehzahl, Geschwindigkeit, Motortemperatur und Kihimittel-
temperatur bzw. bei E-Fahrzeugen Ladestatus, Leistung, Ge-
schwindigkeit etc. in Verbindung mit der momentanen Positi-
on des Testfahrzeugs zu erfassen.

Bis zu 240 CAN-Signale

Zu den 18 unterschiedlichen Modulvarianten (Bild4) zahlt
auch ein CAN-Bus-Monitormodul. Mit diesem Modul arbeitet
der DL350 als CAN-Knoten und interpretiert Daten in den Da-
ten-Frames zurick, sodass die Kommunikationsdaten als ge-
wohnte Messkurven auf dem Bildschirm dargestellt werden.
Das heil3t, die gewlinschten Daten werden aus dem CAN-
Bus herausgetrennt und in klassischer Form als zeitlich ab-
hangige Messkurve sichtbar und bearbeitbar gemacht.

Far die Anbindung an das Bussystem, aus dem die Nutz-
daten herangezogen werden sollen, verfligt das CAN-Modul
Uber zwei Sub-D9-Schnittstellen. Zudem ist fur jeden An-
schluss ein interner Abschlusswiderstand (Terminierung) zu-
schaltbar, um Reflexionen am Leitungsende zu vermeiden.
Insgesamt konnen zwei CAN-Module in den DL350 integriert
werden, was eine parallele Beobachtung von bis zu vier Bus-
sen ermoglicht. Fir jede Schnittstelle sind bis zu 60 Signale
definierbar. Anhand des Frame-ldentifiers und der Angabe
Uber die Bit-Position und die Bit-Ldnge der Nutzdaten inner-
halb des Datenfelds kénnen die Daten extrahiert werden. Fr
eine korrekte Darstellung auf dem Bildschirm sind noch wei-
tere Informationen Uber Datentyp und Kodierung, Skalierung
und Offset, Wertebereich sowie physikalische Einheit und
der dazugehdrige Kanalname notwendig.

Um die CAN-Messkandle zu definieren, hat der Anwen-
der zwei Methoden zur Auswahl. Sind es nur wenige Signale,
die definiert werden missen, oder ist eine Konfiguration der
Messkurven vor Ort notwendig, kann eine manuelle Eingabe
der Signalinformationen Uber eine Tabelle im Gerat erfolgen.
Liegt eine DBC-Datenbasis vor, erfolgt die Konfiguration der
Kanale noch einfacher. Durch eine kostenlose Software von

Yokogawa kann der Anwender die Signalinformationen am »
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Bild 3: Auswer-
tung der Messda-
ten mit Kartenpo-
sitions-Darstel-
lung und
Cursor-Bezug.

(© Yokogawa)

Bild 4: Sehr flexibel wird der DL350 durch seine Modularitat. Zwei Steckplatze konnen mit zwei beliebigen Modulen aus 18

verschiedenen Modultypen bestiickt werden. (© Yokogawa)

PC bearbeiten und anschlieBend umwandeln, um diese in
den DL350 einzulesen. Danach Ubernimmt der ScopeCorder
automatisch diese Informationen zur Interpretation und Dar-
stellung der transportierten Nutzdaten und zeigt deren Inhal-
te als Messkurve auf dem Bildschirm an. Anschlie3end kén-
nen die interpretierten Signale wie normale Messsignale be-
handelt werden. Das bedeutet, der Anwender kann diese als
Trigger-Quelle definieren, Cursor- und Parameter-Messun-
gen vornehmen sowie mathematische Berechnungen mit
den Messkanalen durchfihren.

Fehler in der Elektronik aufspuren

Hinsichtlich der beschriebenen Funktionen zur Erfassung von
GPS- und CAN-Daten ist eine breite Palette von Anwendun-
gen mit mobiler Messtechnik moglich. In erster Linie liegt der
Hauptfokus ganz klar im Automotive-Bereich bei Fahrzeuger-
probungen, die kurzfristig durchgeflihrt werden muissen, da
z.B. ein unvorhergesehener und sporadischer Fehler in der
Elektronik aufgetreten ist. Die Ursachen flr die Fehler kon-
nen z.B. aus der Beschaffenheit der Fahrbahn, aus verschie-
denen Temperatureinflissen oder von schnellen Lastwech-
seln resultieren. Zur Evaluierung werden folgende Signale he-
rangezogen: dazu gehdren einige Werte aus dem CAN-Bus,
Steuersignale vom Steuergeréat, Versorgungsspannung der
Steuergerate und die Batterie-Spannung. Uber das CAN-Mo-
dul werden die Signale fir die Motorlast, Drehzahl, Geschwin-
digkeit, Ganganzeige, Oltemperatur, Kiihimitteltemperatur
und die Umgebungstemperatur erfasst. Die Steuergeréte-Si-
gnale werden Uber den integrierten Logik-Eingang und die
Versorgung der Steuergerdte sowie die Batterie-Spannung
Uber das Spannungs-Modul mit vier isolierten Eingangs-Ka-
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nalen aufgezeichnet. Um auch Rickschlisse Uber die Be-
schaffenheit der Priifstrecke zu ziehen, werden parallel noch
die GPS-Daten aktiviert, die dann mit dem Streckenprofil ab-
geglichen werden kénnen. Dadurch, dass die Ursache fiir das
Auftreten des Fehlerfalls noch nicht bekannt ist, ist eine kon-
tinuierliche Aufzeichnung der Messdaten erforderlich. Um
die Datenmenge so gering wie maoglich zu halten, den Spei-
cher aber bestmdglich auszunutzen und eine hohe Erfas-
sungsrate zu erreichen, bietet sich diesbezlglich ein Ereignis-
trigger mit definierter Aufnahmezeit an. Die Aufnahmezeit
kann variabel eingestellt werden und ist in diesem Anwen-
dungsfall mit 30 Minuten vollkommen ausreichend. Durch die
Funktion , Stop on Trigger” wird eine Triggerbedingung in
ODER-Verknupfung auf alle Steuersignale aktiviert. Die Mes-
sung wird gestartet und zeichnet nun kontinuierlich alle ein-
gestellten Signale auf. Mit Auftreten des Fehlers auf einem
der Steuersignale und somit der Aktivierung des Triggers
wird die Messung gestoppt und automatisch die letzten 30
Minuten der Aufzeichnung auf einem gewdlnschten Spei-
chermedium abgelegt. Je nach Anwendungsfall kann direkt
eine Analyse am Gerat vorgenommen werden um den Fehler
naher eingrenzen zu kénnen und gegebenenfalls weitere
Messungen vorzunehmen oder die Messdaten werden off-
line im Buro verarbeitet und betrachtet. m (oe)

» tmi.yokogawa.com

» www.hanser-automotive.de/4741805

Hier finden Sie die Download-Version des Beitrags.

Dipl.-Ing. Anna Krone ist Produktspezialistin fiir ScopeCorder und Oszil-
loskope bei der Yokogawa Deutschland GmbH in 82211 Herrsching.

© Carl Hanser Verlag, Minchen


https://www.hanser-automotive.de/
https://www.hanser-automotive.de/zeitschrift/archiv/artikel/dl350--oszilloskop-und-datenrekorder-mit-gps-funktion--4741805.html

	AM_2017_11-12_AM_Titel [Print]
	FA_Yokogawa

