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Continental tantargy a Pannon Egyetem Mérnoéki Karon tanulé hallgatéi szamara!
Autodipari szoftver- és hardverfejlesztés a gyakorlatban

Vedd fel a Pannon Egyetemen Mérnoéki Karos
hallgatéjaként a
veszprémi Continental Automotive Hungary
Kft. altal 2018 szeptemberétél elérhetd 2 fél-
éves tantargyat, és bdévitsd elméleti, gyakorlati
ismereteidet!

A tantargy 2016-ban indult el6sz6r és nagy si-
kerrel fut mar a Miiszaki Informatikai Karon.

A képzés altal kapott szaktudast barmely autdipari
vallalatnal hasznosithatod, versenyeldnnyel indul-
hatsz az allasinterjukon, és csokkentheted a beta-
nulasi idodet!

A tantargy 1. része az ¢szi félévben indul, 4 kredit-
ertekl, eldfeltételeit megtalalod a Neptunban. A
masodik félévre a tavaszi tantargyak felvételekor
iratkozhatsz fel. A két félév kulon teljesithetd.

Szakmailag elismert és egyetemi oktatoi gya-
korlattal rendelkezd fejlesztdémernok kollégaink
tartjak az elbadasokat. Nyelvtudasod is fejlédhet,
hiszen célunk, hogy a tantargy keretében ango-
lul is megismertessUk a szakkifejezéseket a hall-
gatokkal.

Tantargy oktatasanak helyszine:

Pannon Egyetem | épulet 415-0s terem
Indulas: 2018. 09.17.

Informacio: A tantargyat keresd a Neptun
rendszerben az alabbi koddal: VEMIINB154C

Tovabbi informaciokért keresd Adorjan Bencét a
tantargy.veszprem@continental-corporation.com
email cimen vagy telefonon a 06 88/889-667-es
melléken.

Lapozz tovabb, és olvasd el a tantargyi tematikat!
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1. félév

ELMELET

GYAKORLAT

Bevezetés a jarmdipari fejlesztésbe:
» Mit fejleszt a Continental?
» Milyen HW-t és SW-t hasznalunk?

Bevezetés a mikrovezérlék programozasaba:
» Mikrovezérlék fajtai.
» Arendelkezésre allo eszkdz tulajdonsagainak ismertetése.

1.hét | Fejlesztési folyamatok tipusai, elényei, hatranyai (alfa, | « Alapdsszeallitas kiprobalasa.
béta, vizesés, V- modell). « Elemi, de latvanyos feladatok megolddasa az érdeklédés felkelt-
ése érdekében.
« Kbvetelmények kezelése » A MISRA C legfontosabb el6irasai.
« FSM » A kdvetkezdk bemutatasa tanpéldan: kbvetelménymérnokség,
2.hét |« Asil A-E, QM besorolas modulok, modultesztek.
« Architekturak (Enterprise Architect, Rhapsody;, ...)
« Jarmuldinamikai szabvanyok ismertetése (ISO » A kdvetkez6k bemutatdsa tanpéldan: Szoftverinterfészek, integ-
26262) racios teszt.
3het |° Ehhez a szabalyozashoz szorosan kapcsolédo Kiil- « Fixpontos aritmetika.
’ fol- di/belfoldi szabalyozasok (pl. ABL-hez lassulds « Elemi kijelz6k és szenzorok hasznalata.
stb.)
 Tesztelés tipusai: « Az (itemezé.
« HIL. » Megszakitasok.
« SIL. « Az AUTOSAR.
4.hét |« Modulteszt « A szoftverdokumentacioé legfontosabb elemei:
» Mikor melyiket hasznaljuk és miért? SRS, SWA, SWS, SUD.
« A tesztelés folyamata.
5. hét DOLGOZAT
Verzidkdvetd rendszerek bemutatasa: » A watchdog timer szerepe.
« Miért van ra sziikség? * A FLASH-memoédria.
6. hét |« Mikor érdemes hasznalni? « Olvasas, iras, torlés.
« Hogyan érdemes hasznalni? « lllegalis elérés lekezelése.
» Tipusok.
Release process (PM/SWMP nézépont): » AD-atalakitas.
. » Gate rendszer. « Osszetettebb szenzorok hasznalata.
7. hét . . .
» Melyik ,release” mit jelent? « Fizikai mennyiségek mérése.
» Gyartas beinditasa. « A kalibracio jelentésége.
Kommunikacios rendszerek alapjai a jarmuiparban: * ASENT kommunikacios protokoll.
8.hét |« K-line, CAN, LIN, FlexRay, ... » Két eszkdz 6sszekapcsoldsa a SENT protokollal (ad6-vevo).
Ezek kapcsolata a jarmiiben (gateway stb.).
Diagnosztikai rendszerek: » A CAN kommunikacios protokoll.
9. hét |° Diagnosztikai kommunikacios rendszerek. » A CRC matematikaja és alkalmazasa.
’ « Diagnosztikai hardware-ek. » Tobb eszk6z 6sszekapcsolasa a CAN protokollal.
- OBD, EOBD, OBD?2, ...
Jarmiveknél alkalmazott processzorcsaladok tipusai, | « DA-atalakitas.
10. hét | elénydk/hatranyok. « Digitalis szUirék.
 Elemi szabalyozastechnikai alkalmazas megvalositasa.
1. hét DOLGOZAT
Operacios rendszerek a jarmuiparban. Mire kell figyelni? | « Optimalizalasi igények, mdédszerek.
12. hét | Event triggered systems. « A félév tapasztalatai alapjan egy kurzuszaro, szép alkalmazas

egylittes elkészitése.
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2.félév
ELMELET GYAKORLAT
Hardware-ek a jarmivekben:
» Kuplungok, kapcsoldasok
. » Hajtasok
1.hét | VAltok 1/0-portok
» Fékkor tipusok
« Hibrid tipusok
Alapvetd software-rendszerek a gépjarmiivekben
2.hét |° Bl.ztopsa}gkrltlkus rendszerek « LED-es aramkorok
« Kiegészit6 rendszerek
« Tovabbi rendszerek
3.hét |« Automotive CyberSecurity  Tranzisztor, PWM, nyomdégomb
4.hét |« Az elvarasoktol a termékig - hardvers szemmel - | » Soros port, nyomégomb prellegése
5.hét |« Az elvarasoktol a termékig - hardvers szemmel - I » Fllggvénypointerek, iras az EEPROM-ba
6.hét |« A LIN kommunikacios protokoll - | » A soros porton vezérelhet6 villogo készitése
7.hét |« A LIN kommunikéciés protokoll - I * A soros porton vezérelhett villogo készitése -
dokumentacio
8.hét | - Tesztelés a gépidrmiiparban . A. LIN-p[otokoII PID-jét eléallitoé rutin, modulteszt,
kimerit6 teszt
9. hét |« LIN-transceiver épitése
10. hét | « A LIN-es kommunikacio alaprutinjai
11.hét | « LIN-jelek kinyerése a lekérdezett keretekbdl
12. hét | « Beszamolo - robotauto (fejlesztési projekt-, teszteredmények-, eljarasok bemutatasa)




Scope:

To create a self-steering vehicle from the given material, based on the defined requirements.
Create all the necessary documentation, which acts as a proof, that all features requested were
implemented, tested, validated and verified.

Necessary steps to take:
©  Check requirements. If there are guestions, discuss them with the customer

© Based on the requirements, create a project plan which includes
e HW assembly
e SW integration
e Testing of HW
e Testing of SW
e Testing of System

& Create internal documentation of the implementation, which includes
e HW parts and connections
e SW units and connections amongst them
e System definition
e Connections between Customer requirements and internal requirements

©  Create
e Module tests
e |ntegration tests
e Testplans
e Test scripts
e Test result documentation

©  Prepare the created system for User Acceptance Test with
e All documentation
e All presentation (HW, SW)

Requirements:
Given hardware components Functional description of the required system
As base elements the following parts are available: The self-steering vehicle should be able to follow a given
©  Arduino Starter Kit route, without hitting any obstacles:
e Breadboard < Follow the given route by using the available sensors
° Wirgs © If an obstacle is in front of the self-steering vehicle,
* Basic spare parts hitting it should be avoided
©  4WD base vehicle with © If an obstacle is in front of the self-steering vehicle,
e 2 encoder disks a detour has to be found
e 2 stepper motors e |f the self-steering vehicle loses track, and doesnt find
e Enclosure for sensors it in 10 seconds, it has to stop completely, and turn on
e Enclosure for Arduino a warning signal
* Enclosure battery pack ©  The track is from topology a closed “O" shape
©  Stepper motor driver 1 piece ©  The track may intersect itself, yet it is a closed loop “8”
©  Ultrasonic sensor 1 piece shape
© IR contrast detection sensor cluster 1 piece © The track has either bifurcations or merging sections
© Battery



