
Sistema di automazione e acquisizione dati

per banco prova



EURINS srl

• Azienda di System Integration con sede a Casalecchio di

Reno (BO)

• Fondata nel 1999 e certificata Silver Alliance Partner di

National Instruments

• Specializzata in applicazioni Automotive, in particolare

banchi prova per motori e banchi a rulli per veicoli



Sviluppo di

• 2003 – Inizio progetto in VM MOTORI

• 2004 – Versione 1

• 2005 – Versione 2 – Spin off “HORUS”

• 2009 – AdaMo RT (versione 3) con cFP

• 2011 – cRIO (3 nodi)

• 2012 – Versione 4

• 2015 – sbRIO

• 2017 – Versione 4s (HD – ADS)

• 2019 – Versione Hyper 6 (RTA – web)



Cosa serve fare in sala prova motori ?



Cosa serve fare in sala prova motori ?

• gestire attivamente e misurare giri e coppia del motore

• gestire attivamente l’ambiente di test (fluidi, alimentazioni, …)

• misurare da sensori (temperature, pressioni, portate, …)

• comunicare con la ECU per diagnostica e misure proprie

• gestire attivamente gli allarmi sia della cella che del motore



Cosa si può utilizzare ?

• computer industriale o desktop con software SCADA

• dispositivi passivi per input e output dei segnali (AI/O, DI/O, ...)

• interfacce di comunicazione con i bus (CAN, RS232/485, …)

• PLC per gestire automatismi paralleli

• sistemi di controllo retro-azionati per gestioni ad anello chiuso



Oppure un cRIO !



Funzionalità del sistema

• gestione PID freno (giri, coppia, percentuale) retro-azionato

in 3 ms con predittore

• gestione PID acceleratore (giri, coppia, percentuale)

retro-azionato in 3 ms con predittore

• gestione PID temperature (acqua, olio, aria aspirata, ambiente)

• gestione PID pressioni (anche aspirazione e scarico)



Funzionalità del sistema

• gestione comunicazione via doppio CAN bus (ECU, sensori, …)

• gestione allarmi sia ambientali che dell’unità sotto test

• modularità per differenti applicazioni

• esecuzione profili dinamici per cicli omologativi a banco



Funzionalità del sistema

• interfacciamento a programmi di supervisione

• autonomia nella personalizzazione delle applicazioni

(salvaguardia del know-how)

• configurazioni hardware / software scalabili

• budget valorizzato da steps incrementali



Architettura

Il progetto è stato sviluppato su tre livelli

• FPGA

• Real Time

• Windows



In dettaglio

• telemetria dei tempi di loop paralleli a priorità differenziate

• gerarchia “down – up” per flussi input / output e per controlli

• input analogici gestiti individualmente

• attivazione

• temporizzazione

• filtro (digitale, statistico)



In dettaglio

• input digitali

• collegamento del sensore di pick-up dei giri in onda quadra

• stati di allarme della sala prova

• output analogici e digitali

• set a freno e acceleratore (alta dinamica)

• controllo valvole per i fluidi (bassa dinamica)



In dettaglio

• input analogici speciali

• alta definizione (24 bit) per cella di carico

• alta definizione (24 bit) per termocoppie

• alta definizione (24 bit) per termoresistenze
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CM2 - DOE

CM4 - DOE
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ADS – AdaMo DOE Step

• elemento di misura e automazione

• integra i dettagli della sinergia “AdaMo – ECU”

• standard

• offline DOE with ASCMO

• ASAP3 via ethernet



ADS – AdaMo DOE Step

• elemento di misura e automazione

• integra i dettagli della sinergia “AdaMo – ECU”

• evoluzione

• online DOE with ASCMO

• COM interface

• iLink RT
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ASCMO – Excel format OUT



ADS – AdaMo DOE Step

• esegue direttamente quanto scritto nel file Excel

• esportazione in file di testo (versioni di Excel)

• parametrizzazione mediante “AdaMo Constants”

• autoapprendimento dei limiti (grid)

• memoria dei comportamenti precedenti (uut)



ADS – AdaMo DOE Step - Strategie

• reactions in case of boundaries violation and fault events

• soft and hard limitations

• plausability check of measurement values

• bumpless switch of controls



ADS – AdaMo DOE Step - Struttura

• Sequenze

• Azioni
• standard

• parallele

• Profili
• WIN

• RT



ADS – AdaMo DOE Step - Struttura

• formule condizionali

• controlli PID con predittore
• WIN

• RT

• Look Up Tables



ASCMO – Excel format IN
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