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Uber dieses Handbuch v Einfiihrung

Einfiihrung

Uber dieses Handbuch

Dieses Handbuch beschreibt das Rots Gerduschanalyse-System mit
Schwerpunkt auf dem Messprogramm und der Parameter-Datenbank. Das
Ziel ist, Sie als Benutzer der Gerduschanalyse in die Lage zu versetzen, mit
dem System im Alltag zu arbeiten und die {iblicherweise anfallenden
Aufgaben zu erledigen.

Das Gerduschanalyse-System besteht aus mehreren Komponenten (siche den
ndchsten Abschnitt). Jede dieser Komponenten ist sehr leistungsfahig und
bietet zahlreiche Mdglichkeiten fiir unterschiedlichste Anwendungen und
Aufgabenstellungen. Daher kann dieses Handbuch nur eine Einfiihrung
bieten und nicht jede Einzelheit beschreiben — dies bleibt den spezialisierten
Handbiichern der einzelnen Komponenten vorbehalten.

Dieses Handbuch geht von einer ,typischen* Anwendungssituation der
Gerduschanalyse aus, einer Serienpriifung von Aggregaten (z.B. Getrieben)
auf einem End-of-line-Priifstand. Auf dem Priifstand werden verschiedene
Typen von Aggregaten (etwa Getriebe mit unterschiedlichen Ubersetzungen)
getestet. Die Gerduschanalyse dient dazu, laute Aggregate auszusortieren
und dabei verschiedene Arten von Defekten zu identifizieren. Eine der
Haupt-Aufgaben besteht dabei in der Grenzwertpflege, also im Ziehen der
Linie zwischen gut (i.0.) und schlecht (n.i.0.).

Das Rotas-System kann auch zur mobilen Gerduschmessung etwa in
Fahrversuchen im Auto eingesetzt werden, oder zur Dauerlauf-Priifung
einzelner Aggregate an Erprobungspriifstinden. Grundsétzlich sind sich
Serien-Test und Mobilmessung sehr dhnlich. Ein eigenes Handbuch fiir die
Mobile Anwendung ist daher nicht erforderlich. Die Besonderheiten des
Mobilsystems werden in einem eigenen Anhang in diesem Handbuch
zusammengefasst.

Inhalts-Uberblick

Moglicherweise haben Sie zu Beginn nicht die Zeit, das ganze Handbuch zu
lesen. Viele Aspekte erschlieBen sich auch erst mit der Zeit, wenn man erste
Erfahrungen mit einem laufenden Gerduschanalyse-System gesammelt hat
oder vor bestimmten Problemen steht. Daher bietet die folgende Ubersicht
eine kurze Beschreibung des Inhalts der Kapitel dieses Handbuchs und
Hinweise, welche Sie zuerst lesen sollten, wenn Sie sofort loslegen miissen.
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Einflihrung

Der Rest dieses Kapitels bietet einen Uberblick iiber das Gesamtsystem und
seine Komponenten sowie allgemeine Erlduterungen iiber den Messrechner
und seine Verbindungen zur Umgebung. Das Kapitel ist nicht lang, aber hilft
sehr bei der Orientierung, daher sollten Sie es zuerst lesen.

Konzepte und Grundlagen

In diesem Kapitel werden zunichst einige grundlegende Begriffe eingefiihrt
und dann erldutert, wie die Bewertungs-Grenzen zustande kommen. Diese
Dinge sind wesentlich fir das Verstindnis der Funktionsweise der
Gerduschanalyse, daher sollten Sie sie unbedingt lesen. Im Weiteren
beschreibt das Kapitel das Verfahren der umdrehungssynchronen Analyse
und die Identifizierung von Produktionsfehlern anhand der Gerduschmuster.
Fir den Anfang ist dieser ,,Theorie-Teil* nicht erforderlich, doch er hilft
beim tieferen Verstindnis der Zusammenhinge.

Das TasAlyser-Programm

Im Kapitel iiber das Messprogramm ,,TasAlyser* werden dessen wichtigste
Bedienelemente, Anzeigen und Fenster vorgestellt. Blittern Sie durch das
Kapitel, betrachten Sie die Uberschriften und Bilder und schauen Sie, ob
etwas dabei ist, das Sie sofort wissen mochten.

Die Parameter-Datenbank TasForms

Hier wird die Bedienung der Parameter-Datenbank-Oberfliche TasForms
erldutert. Es wird gezeigt, wie man neue Aggregate-Typen anlegt, die
vorhandenen Typen verwaltet, wie man MessgroBBen anlegt, Grenzwerte
einstellt und dhnliches.

Der Grenzkurven-Editor Talimer

Dieses Werkzeug dient dazu, die in der Parameterdatenbank hinterlegten
Grenzkurven fiir MessgroBen anhand von realen Messdaten an die
Erfordernisse anzupassen. Er bietet einen alternativen Zugang zu den
Inhalten der Parameterdatenbank, spezialisiert auf die Grenzwertpflege.

Weitere Funktionen des TasAlysers

In diesem Kapitel werden verschiedene Funktionen des TasAlyser-
Programms beschrieben, die im normalen Betrieb gelegentlich bendtigt
werden, wie z.B. die Aufzeichnung und Wiedergabe von Wave-Audio-
Dateien. Schauen Sie hier oder im Index nach, wenn Sie etwas Bestimmtes
suchen.

Signal-Uberwachung und Kalibrieren

Dieser Abschnitt erlautert die in das TasAlyser-Programm integrierte
Kalibrier-Funktionalitét.
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Messdaten-Archive und Auswertung mit Marvis

Hier lesen Sie, wie mit den gespeicherten Messdaten weiter verfahren wird,
sowie eine kurze Einfiihrung in das Auswerte-Programm Marvis, frither auch
,Prasentation” genannt. Bitte konsultieren Sie unbedingt das ausfiihrliche
Handbuch zu Marvis, wenn Sie hdufiger mit dem Auswerte-Programm
arbeiten.

Hilfe von Discom

Selbstverstiandlich hilft Thnen Discom bei allen Arten von Problemen mit der
Gerduschanalyse; nicht nur was die Bedienung angeht, sondern auch was die
Analyse von Gerduschphidnomenen betrifft. Dieses Kapitel beschreibt, wie
Sie uns mit den notigen Informationen versorgen, damit wir lhnen moglichst
effizient helfen kdnnen.

Anhang: Rotas-Mobil

Dieses Kapitel geht auf die Verwendung des Messprogramms und der Tas-
Box fiir Mobil-Messungen z.B. beim Autofahren ein und erldutert das
»Mobil“-Messprojekt.
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Komponenten des Gerauschanalyse-Systems

Dieses Handbuch beschreibt das Rotas Gerduschanalyse-System sowie seine
zentrale Komponenten. Diese Komponenten sind im folgenden Schaubild
dargestellt und werden im Anschluss erldutert:

£
=

o Das Messprogramm TasAlyser: Der TasAlyser lauft auf einem PC,
an dem eine ,,Tas-Box“ als Datenerfasser angeschlossen ist. Das
TasAlyser-Programm verarbeitet diese Daten in Echtzeit, bildet
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Messwerte und KenngréBen, vergleicht diese mit Grenzwerten, leitet
daraus eine Bewertung ab und speichert die Ergebnisse in
sogenannten Messdaten-Archiven.

e Die Parameterdatenbank TasForms und Talimer: Mit der Oberflache
TasForms der Parameterdatenbank werden erstens die
Konstruktionsdaten der Priiflinge und Typen verwaltet, so dass das
TasAlyser-Programm  Ordnungspositionen und Ubersetzungs-
verhéltnisse berechnen kann. Zweitens enthédlt die Parameter-
datenbank die Festlegung, welche Messverfahren fiir jeden
Priiflingstyp angewandt und welche Messwerte gebildet werden
sollen. Drittens enthélt die Parameterdatenbank die Einstellungen zur
Bildung der Grenzwerte. Zur Bearbeitung der Grenzwert-
einstellungen dient das spezialisierte Werkzeug Talimer (= TAs
LIMit EditoR).

e Die Ergebnis-Datenbank: Die Ergebnisse und Daten einer einzelnen
Messung werden vom TasAlyser in einer Datei, dem Messdaten-
Archiv gespeichert. Diese Dateien werden von einem Hilfs-
programm, dem Collector, in eine zentrale Datenbank einsortiert.
Diese Datenbank dient als Grundlage fiir statistische Analysen, fiir
die Grenzwertpflege sowie zur Beantwortung von Fragen, was die
Eigenschaften einzelner Aggregate betrifft, die ggf. auch vor langer
Zeit gemessen wurden.

e Das Statistik-Werkzeug Web.Pal: Dieses Intranet-basierte Werkzeug
greift auf die Inhalte der Messwerte-Datenbank zuriick, um
Produktions- und Fehlerstatistiken verfiigbar zu machen. Durch
Analyse der Verteilung und Entwicklung von Messwerten bietet
Web.Pal auch eine Frihwarn-Funktion, die mdgliche Ausfall-
schwerpunkte erkennt, bevor echte Ausfille auftreten.

e Das Auswerteprogramm Marvis: Mit Marvis (= Mess-ARchiv
VISualisierung) kénnen die in den Archiven und der Messwerte-
Datenbank abgelegten Informationen abgerufen und ausgewertet
werden. Marvis ermoéglicht das automatisierte Erstellen von
Berichten, statistische = Analysen und ebenso detaillierte
Untersuchungen von Gerdauschphéanomenen.

Neben diesen wesentlichen Komponenten gibt es weitere Elemente wie den
bereits erwihnten Collector oder den TasWavEditor. Auch diese Hilfspro-
gramme werden in diesem Handbuch behandelt.

Das TasAlyser-Programm lduft auf dem mit dem Priifstand verbundenen
Messrechner. Die Parameterverwaltung TasForms, Talimer wie auch die
Messwerte-Datenbank kdnnen, unabhéngig voneinander, wahlweise auf dem
Messrechner oder auf einem anderen Rechner (Server) installiert sein. Falls
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mehrere Messrechner (Linien) parallel verwendet werden, bietet sich die
Installation auf einem Server an, da alle Priifstinde in einer Parameter-
datenbank verwaltet und die Ergebnisse in einer gemeinsamen Messwerte-
Datenbank abgelegt werden koénnen.

Die Auswerte-Programme (Web.Pal, Marvis) greifen iiber das Netzwerk auf
die Daten zu. Daher konnen sie sowohl lokal auf dem Messrechner oder dem
Server ausgefiihrt werden, als auch auf jedem anderen Arbeitsplatzrechner,
von dem aus die Datenbank erreichbar ist. Ebenso konnen TasForms und
Talimer, die Benutzeroberflichen der Parameterdatenbank, auf einem
anderen, liber Netzwerk verbundenen Rechner ausgefiihrt werden.

,Getting started“

Auf dem Desktop des Messrechners befinden sich {iblicherweise
Verkniipfungen zum Starten des Messprogramms, der Parameter-Verwaltung
und der Auswertung:

TasAlyser TasForms Talimer Prisentation

Haufig gibt es auf dem Desktop auch noch einen Ordner ,,Rotas for Experts®,
der die obigen, sowie weitere Verkniipfungen enthidlt. Die obigen
Verkniipfungen stellen aber die wesentlichen Werkzeuge auf dem
Messrechner dar.

Meist wird der Messrechner so konfiguriert, dass bei einem Windows-
Neustart automatisch das Messprogramm gestartet wird.

Der Messrechner

Der Messrechner ist ein Windows-PC, der mit der TAS-Hardware zur
Datenerfassung ausgestattet ist. Die TAS-Box ist modular aufgebaut und
wird entsprechend den Erfordernissen der Priifaufgabe ausgestattet. Weitere
Details zur TAS-Box finden Sie unten im Abschnitt ,,Die TAS-Box*“.

Die TAS-Box ist iiber USB mit dem Messrechner verbunden. Wenn die
TAS-Hardware fest in den Messrechner eingebaut ist, ist das USB Verbin-
dungskabel in der Regel von aulen zugédnglich. Bei Mobilsystemen ist die
TAS-Box als separates Gerédt ausgefiihrt. Fiir anspruchsvolle Anwendungen
konnen auch mehrere TAS-Boxen an einem Rechner verwendet werden.

11
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Uber die TAS-Box erfasst das TasAlyser-Programm die Sensor-Daten
(Gerdusche, Drehzahlen, ggf. Drehmomente, Temperatur u.d.). Um die
Prifung durchfilhren zu konnen, benétigt der TasAlyser allerdings auch
Informationen iiber den Ablauf der Priifung, wie z.B. Typ und
Seriennummer des Aggregats oder die aktuelle Priifstufe (Gang). Diese
Informationen werden von der Priifstandssteuerung tibermittelt. Umgekehrt
sendet der Messrechner dem Priifstand das Bewertungsergebnis sowie auf
Anforderung weitere Informationen wie z.B. Fehlerberichte.

Ublicherweise ist der Messrechner iiber Netzwerk mit einem Server
verbunden. An diesen Server werden die Messdaten-Archive zwecks
Einsortierens in die Datenbank geschickt. Die folgende Abbildung illustriert
den Messrechner in seiner Umgebung:

Aggregat

Drehzahl(en)

.....
. .
.' Ce

A S .- Netzwerk

TAS-Box

Kommunikation

Die Netzwerk-Verbindung zum Server ist optional und kann auch nur
zeitweilig verfligbar sein, allerdings erdffnet eine dauerhafte Netzwerk-
verbindung die Moglichkeit der Fernwartung des Messrechners.

Im Falle eines Mobilsystems entfillt der Priifstand, und die Kommunikation
findet zwischen dem Messprogramm und dem Fahrer statt. Die Verbindung
zum Server wird, wenn gewiinscht, vor und nach Beendigung der
Messfahrten hergestellt.

Kommunikation mit dem Priifstand

Die Verbindung mit dem Priifstand kann auf unterschiedlichste Weisen
erfolgen, wie z.B. ecine direkte serielle Leitung, Profibus oder UDP-
Netzwerkprotokoll. In den meisten Fillen kommunizieren das TasAlyser-
Programm und die Priifstands-Software iiber ein kommando-orientiertes
Protokoll mit Klartextbefehlen. Im TasAlyser-Programm gibt es ein Fenster,
in dem Sie die Kommunikation {iberwachen konnen.

Der Umfang der Kommunikation héngt von den Erfordernissen der
Prifaufgabe und auch von den Moglichkeiten des Priifstands ab.
Ublicherweise iibermittelt der Priifstand zu Beginn eines Priiflaufs den

12
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Aggregate-Typ und eine Seriennummer, wihrend der Priifung den Namen
des jeweils nichsten Priifabschnitts (z.B. Ginge bei Getrieben), sowie am
Ende die Information, dass der Priiflauf abgeschlossen ist. Danach fragt der
Priifstand das Bewertungsergebnis ab.

Der Priifstand kann auch Zwischenergebnisse, detaillierte Fehlerberichte und
sogar Messwerte abfragen. Weitere Einzelheiten zum Kommunikations-
protokoll finden Sie an anderer Stelle in diesem Handbuch.

Die TAS-Box

Die spezielle Datenerfassungs-Hardware des TAS-Systems besteht aus
einzelnen Modulen, die in einem eigenen Gehduse oder Einsteckkarte
zusammengefasst sind. Die Bauform Tas-08 besteht aus einem 5% Zoll-
Rahmen (dieselbe GroBe wie z.B. ein DVD-Laufwerk). Eine solche TAS-
Box kann 8 Module aufnehmen, wobei zwei dieser Platze notwendig belegt
sind mit dem USB-Verbindungsmodul und dem ,,Power“-Modul, das die
iibrigen Karten mit den erforderlichen Spannungen versorgt. Die librigen
sechs Plitze konnen nach Bedarf und Erfordernissen belegt werden. Die
Bauform Tas-28 besitzt vier freie Slots und wird wie eine PC-Einsteckkarte
eingebaut.

Folgende Module sind verfiigbar:

e USB-Verbindungsmodul. Wie schon erwéhnt, muss jede TAS-Box
ein solches Modul enthalten.

e Power-Modul: Versorgung der iibrigen Karten mit stabilen
Spannungen, auch notwendig 1x pro Box

e A/D-Wandler-Modul: ~ Ein  solches Modul besitzt zwei
Eingangskandle mit einer maximalen Abtastrate von 100 kHz und
einer Auflésung von 32 Bit. ICP-Versorgung fiir entsprechende
Sensoren (Beschleunigungsaufnehmer, Mikrofone) kann
eingeschaltet werden. Auch die Erfassung von Drehzahlen oder von
Gleichspannungssignalen (z.B. Drehmomente) ist moglich. Die
maximale Eingangsspannung flir  Signale betrdgt +30V;
unterschiedliche Empfindlichkeitsbereiche und Verstarkungsstufen
sind wéhlbar.

e TIS-Drehzahlmodul: Dieses Modul ist fir die Erfassung und
Vorverarbeitung von Drehzahlgeber-Signalen optimiert und erlaubt
Puls-Raten von bis zu 10 MHz. Ein TIS-Modul kann vier
Drehzahlen gleichzeitig erfassen.

13
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e D/A-Wandler-Modul: Neben der in den TasAlyser eingebauten
Moglichkeit, Sensorsignale iliber die PC-Soundkarte mitzuhdren,
konnen die Signale auch iiber das D/A-Wandler-Modul ausgegeben
werden.

e Leermodul: unbenutzte Plitze werden mit Leermodulen gefiillt.

Die Bestiickung der TAS-Box erfolgt entsprechend den Erfordernissen des
Projekts: beispielsweise konnen mit einer TIS-Karte und 5 A/D-Karten
insgesamt 4 Drehzahlen und 10 weitere Sensor-Signale erfasst werden.

In den Rahmen der TAS-Box werden vier Module auf der Vorderseite und
vier auf der Riickseite eingesetzt. Die folgende Abbildung zeigt Vorder- und
Riickseite einer externen, nicht in einen Messrechner eingebauten TAS-Box,
die beispielsweise bei einem Mobilsystem zum Einsatz kommt (siche
Anhang A: Rotas-Mobil). Die insgesamt max. 8 Einschiibe einer Tas08-Box
werden hierbei wie folgt nummeriert:

Vorderseite Riickseite

Auf der Vorderseite befindet sich oben links das USB-Verbindungsmodul,
darunter das Power-Modul. Am Power-Modul ist der Eingang fiir zusédtzliche
Stromversorgung (s.u.) sowie der Reset-Knopf zu finden. Oben rechts sieht
man ein D/A-Modul und unten rechts ein TIS-Modul. USB und Power-
Modul befinden sich immer auf der Vorderseite der Tas-Box in diesen
beiden Einschiiben.

Auf der Riickseite der gezeigten Tas-Box sind vier TAD96-Karten zu sehen.
Welche der mdglichen Karten in den Einschiiben 1-6 verwendet werden,
hingt vom Projekt ab. Siehe hierzu auch das Kapitel Konfigurieren der TAS-
Box auf Seite 154.

Das A/D-Wandler-Modul und das TIS-Modul sind auf extrem geringe
Leistungsaufnahme ausgelegt. Daher kann eine TAS-Box mit bis zu
insgesamt vier A/D-Modulen und TIS-Modulen allein iiber USB mit Strom
versorgt werden. Dabei darf allerdings fiir nur hochsten 5 der A/D-Kanile
die ICP-Versorgung aktiviert sein. Somit kann beispielsweise ein
Mobilsystem mit drei A/D-Wandler-Modulen und einem TIS (fiinf
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Mikrofone oder Korperschall-Sensoren) allein iiber USB versorgt werden
und braucht keine zusétzliche Energieversorgung.

Falls die TAS-Box mehr Module enthédlt oder mehr Sensoren mit ICP-
Spannung versorgt werden miissen, muss das Power-Modul an eine 12V-
Versorgung angeschlossen werden.

Wenn die TAS-Box fest in einen Messrechner eingebaut ist, konnen Sie nur
die vier Module auf der Vorderseite sehen. Die Anschliisse der Module, die
in der hinteren Seite stecken, sind dann auf die Computer-Riickseite
weitergefiihrt.

Bei einem kompletten Messrechner werden Sie normalerweise nicht direkt
mit der TAS-Box zu tun haben, da alle Einstellungen iiber die TasAlyser-
Software erfolgen. Auch bei einem Mobilsystem miissen Sie an die TAS-
Box nur alle erforderlichen Kabel anschlie3en, aber immerhin tritt die TAS-
Box hier als separates Gerat auf.

Gebrauchliche Ausstattung der Tas Box

Wie bereits erwéhnt, ist die Bestiickung abhéngig von der vorgesehenen
Prifaufgabe und kann sich zwischen unterschiedlichen Projekten
entsprechend stark unterscheiden. Dennoch gibt es gewisse Standard-
bestiickungen, die bei den meisten Projekten verwendet wird.

Tas08 Box intern

Wird die Tas Box in einen Rechner eingebaut, so moéchte man die
Kabelanschliisse in der Regel von der Rechnerriickseite aus vornehmen.
Dementsprechend miissen auch die Einschiibe auf der Riickseite der Tas-Box
verwendet werden. Auf der Frontseite sicht man dann nur das USB- und das
Power-Modul. Da zur Gerduschanalyse mindestens eine Gerdauschsignal und
eine Drehzahl nétig sind, fiihrt das zu einer TAD96 Karte in Einschub 3.
Sollten digitale Drehzahleingéinge verwendet werden, befindet sich die TIS-
Karte in Einschub 4. Weitere TAD96-Karten folgen dann im Bedarfsfall in
Einschub 5 und 6.

Tas08 Box extern

Wenn eine Tas Box extern betrieben wird, werden TAD96 und eine evtl. TIS
Karte auf der Vorderseite der Box betrieben, damit alle Anschliisse auf einer
Seite sind. Es gibt auch eine kurze Bauform der Tas-Box, bei der nur die
Vorderseite zur Beschaltung zur Verfligung steht (eine ,,halbierte Tas-Box“).
Das heifit, dass die TAD96 Karte in Einschub 1, eine weitere TAD96 oder
eine TIS Karte in Einschub 2 stecken. Eine Ausnahme bildet hier das
Mobilsystem. Da hier haufig 6 Signale angeschlossen werden sollen, wird in
diesem Fall auch die Riickseite der Tas-Box verwendet. Weitere Einzelheiten
zu den Anschliissen beim Mobilsystem finden Sie in dem entsprechenden
Anhang.
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Tas28 Box

Die Tas28-Box ist bereits ,,on board*“ mit Power- USB- und einem TIS-
Modul ausgestattet, so dass alle vier Slots mit A/D-Karten bestiickt werden
konnen. Es gibt daher auch keine Unterschiede zwischen der internen und
der externen Bauform. Beim Einbau in einen Rechner nimmt die Tas28-Box
den Platz einer PC-Einsteckkarte ein, mit den Steckern fiir die A/D-
Eingangskanile auf dem Slotblech.

Mobilsystem als Priifstands-Reserve

In Einzelfallen gibt es auch Mobilsysteme, deren Box wie eine interne Tas-
Box beschaltet ist. Das heifit, vorne nur USB und Power, TAD96-Karte in
Einschub 3, eine TIS-Karte in Einschub 4, sowie zwei TAD96-Karten in
Einschub 5 und 6. Hintergrund ist hier, die Mobilsystem-Box beschaltungs-
technisch kompatibel zu den Priifstinden zu haben. Eine so beschaltete Box
kann im Bedarfsfall extern an einem Rechner mit ausgefallener, interner Box
betrieben werden, ohne dass Anpassungen im Messprogramm noétig sind.
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Konzepte und Grundlagen

Wichtige Begriffe

Wenn Sie mit der Gerduschanalyse arbeiten, werden Ihnen einige Begriffe
immer wieder begegnen. Manche Begriffe sind in der datenbanktechnischen
Organisation begriindet, andere Begriffe entstammen dem Getriebedesign,
wieder andere entstammen der physikalischen Theorie der Akustik. Die
wichtigsten Begriffe sollen hier kurz erldutert werden.

Schliissel und Datensatz

Jeder Eintrag in der Parameter- und der Ergebnisdatenbank braucht seine
eindeutige Adresse, seinen Schliissel. Jeder (vollstindig angegebene)
Schliissel kennzeichnet einen Datensatz eindeutig, d.h. zu einem Schliissel
kann es keine zwei unterschiedlichen Datensdtze geben. Ein Datensatz ist
damit eine Zusammenstellung verschiedener Daten, die zu einem durch den
Schliissel festgelegten ,,Objekt™ gehdren. Zum Objekt ,,Person gehdren z.B.
Vorname, Nachname, Adresse, etc.

Typ und Basistyp

Das Gerduschanalyse-System ist dafiir ausgelegt, mit mehreren
unterschiedlichen Typen von Aggregaten zurechtzukommen, z.B. verschie-
denen Getriebe-Typen, die sich in den Ubersetzungen unterscheiden, oder
verschiedenen Motor-Typen, die sich in den Zusatzaggregaten unter-
scheiden.

Fir die Gerduschanalyse relevant sind Unterschiede, die andere
Drehfrequenzen bewirken, oder die sich sonst auf das Gerdusch auswirken
(etwa das Vorhandensein von zusétzlichen Gerduschquellen). Dariiber hinaus
gibt es vielfach Unterschiede zwischen Typen, die fiir die Gerduschanalyse
nicht relevant sind (z.B. andere Gehdusebauform). Um moglichst wenige
Datensitze zur Parametrierung zu benotigen, werden solche Typen, die sich
nicht hinsichtlich der Gerduschanalyse unterscheiden, aus demselben
Datensatz parametriert.

Genauer betrachtet sind die Typen die Namen, unter denen der Priifstand die
unterschiedlichen Analyseobjekte (z.B. Getriebe) dem Messprogramm
anmeldet. Zu jedem Typ-Namen gehort ein Basistyp, welcher wiederum den
Datensatz eindeutig kennzeichnet. Der Basistyp ist also — siehe den vorigen
Abschnitt — der Schliissel zu den Datensétzen. Ein Basistyp kann unter
verschiedenen Typ-Namen angesprochen werden.

17
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Familie oder Modell

Manchmal kommt es vor, dass an einem Priifstand Aggregat-Typen gepriift
werden sollen, die sich nicht nur durch unterschiedliche Ubersetzungen
unterscheiden. Dazu gehort z.B. dass Getriebe manchmal in 5 oder 6 Gang
Varianten gebaut werden. Dieser kleine, aber feine Unterschied, wird durch
Familien oder Modelle unterschieden.

Jeder Aggregat-Typ gehort hierbei von vorneherein zu einer bestimmten
Familie. Damit kann das Messprogramm die Besonderheiten einer Familie
entsprechend beriicksichtigen.

Auch wenn es nicht zur Ubersicht beitrigt, kdnnen aus einer Datenbank auch
kinematisch vollig unterschiedliche Objekte parametriert werden. Diese
gehoren jeweils zu unterschiedlichen Familien.

Priifstand, Priifstandsgruppe

Der eben bei den Typen skizzierte Gedanke, einen Datensatz liber mehrere
Namen ansprechbar zu machen, ist auch bei den Priifstinden realisiert. Jede
Priifstandsgruppe repréasentiert hier einen Datensatz, der fiir verschiedene
Priifstinde verwendet werden kann. Auch hier hat das den Effekt, dass alle
Priifstinde einer Priifstandsgruppe exakt denselben Datensatz verwenden.

Priifzustand (,,Mode*)

Eine komplette Priifung, ein Priiflauf, besteht aus einer Abfolge von
Abschnitten. Bei der Getriebepriifung ist ein moglicher Abschnitt z.B. ,,3.
Gang, Drehzahl steigend®. Diese Abschnitte werden Priifzustinde (englisch
Modes) genannt. In jedem Priifzustand werden alle parametrierten
Messwerte erfasst und bewertet; jeder Priifzustand hat individuelle
Grenzwerte und sonstige Einstellungen.

Wenn Fehler gefunden werden, enthélt die Fehlermeldung die Information,
in welchem Priifzustand der Fehler aufgetreten ist. Auch die Eintrdge in den
Messdaten-Archiven oder in der Parameter-Datenbank sind nach Priifzu-
stdnden aufgeschliisselt.

Ort (,,Location*), Rotor und Ordnungsgeber

Um moglichst genaue Aussagen iiber die Herkunft von Gerduschen treffen
zu konnen, wird der Priifling analytisch ,,in seine Einzelteile zerlegt”. Diese
Einzelteile z.B. eines Getriebes tauchen im System als Orte oder ,,Locations*
auf. Die meisten Priiflinge haben sich drehende Teile, z.B. Wellen, sowie
weitere Gerdusch verursachende Teile, z.B. Zahnrdder. In der Rotas-
Nomenklatur ist eine Welle ein Rotor und ein Zahnrad ein Ordnungsgeber.
Die Bezeichnung ,,Ordnungsgeber* soll zeigen, dass dieses Bauteil eine
charakteristische Frequenz (,,Basisordnung™) besitzt, die markant im
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Spektrum auftritt. Der ,,Rotor bezieht sich hingegen auf die Drehfrequenz:
alles, was mit derselben Drehzahl rotiert, gehort zu einem Rotor.

Die Rotas-Gerduschanalyse kann fiir ein breites Spektrum an Aggregaten
eingesetzt werden. Was fiir Rotoren und Ordnungsgeber ein bestimmtes
Aggregat hat, ist daher sehr unterschiedlich. Rotor und Ordnungsgeber
konnen auch identisch sein: wird beispielsweise ein einzelnes Zahnrad
gepriift, so ist dieses Zahnrad gleichzeitig Rotor und Ordnungsgeber.

Analysekanale: Synchron und , Mix“

Ein zentraler Schritt in der Gerduschanalyse ist die umdrehungssynchrone
Analyse (Details siche im entsprechenden Abschnitt ab Seite 29). Durch
diesen Rechenschritt konnen die Gerduschanteile verschiedener Rotoren
voneinander getrennt werden. Die iiber diese Trennung erhaltenen
Messwerte werden als Synchron-Werte (z.B. Synchron-Spektren) bezeichnet,
abgekiirzt Sync. Allerdings sind nicht alle Gerdusche in einem Aggregat
notwendigerweise an einen Rotor gebunden. Daher werden auch nicht-
rotorsynchrone Messwerte gebildet. Diese Messwerte werden als Mix-
Messwerte (z.B. Mix-Spektrum) bezeichnet, weil sie auf der Mischung aller
Gerduschquellen basieren.

Je nach Art eines Produktionsfehlers ldsst sich dieser eher synchron oder
eher im Mix finden. Eine Beschiddigung an einem Zahnrad beispielsweise
findet man tliber die Synchron-Messwerte des entsprechenden Rotors, laute
Lager hingegen eher im Mix.

Daneben kann es noch eine weitere Art von Verarbeitungskanal geben, einen
Festfrequenz- oder Fix-Kanal. Dieser wird nicht auf die Umdrehungen eines
Rotors bezogen, sondern besitzt eine feste Abtastrate. Fix-Kandle werden
z.B. eingesetzt, um Nebengerdusche (etwa Schaltgerdusche in Getrieben) zu
analysieren.

Noch einmal zur Verdeutlichung: alle Verarbeitungskandle — Synchron-
kanidle, Mix-Kanal, Fix-Kanal — sind bearbeitete Kopien des einen Sensor-
signals. Wenn das Gerduschanalysesystem mit mehreren Sensoren aus-
gestattet ist, gibt es fiir jeden Sensor einen eigenen Satz an Synchronkanélen,
einen eigenen Mix-Kanal und ggf. Fix-Kanal.

Instrumente

Das Messprogramm berechnet (in jedem Priifzustand, s.0.) eine grof3e Palette
unterschiedlichster Messwerte und —Kurven. Um diese zu organisieren, gibt
es den Begriff Instrument: jede Art von Messgrofle wird von einem
entsprechenden Instrument gebildet. Beispielsweise gibt es das Instrument
,Ordnungsspektrum®, das Instrument ,,Gesamtpegel” oder das Instrument
,Crest (zur Beschiddigungserkennung; vergl. ,,Crest & Co* auf Seite 31).
Viele Instrumente haben Parameter, mit denen man im Detail einstellt, wie
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sie arbeiten. Die Instrumente findet man in der Parameter-Datenbank, im
TasAlyser bei der Ergebnisdarstellung und selbstverstindlich auch in den
Messdaten-Archiven.

Die Instrumente unterteilen sich in zwei Haupt-Kategorien: FEinzahl-
kennwerte und Kurven. Wie der Name sagt, besteht das Ergebnis eines
Einzahlkennwert-Instruments aus einer Zahl. So kann beispielsweise das
Crest-Instrument als Ergebnis ,,3.49“ liefern. Einzahlkennwerte sind sehr
benutzerfreundlich: der Grenzwert ist ebenfalls nur eine Zahl, man kann die
Ergebnisse tabellarisch darstellen und sehr gut statistisch auswerten
(Verteilungen und Zeitreihen bilden). Kurven-Instrumente hingegen haben
als Ergebnis eine Kurve, etwa ein Spektrum oder einen Pegel-Verlauf iiber
der Drehzahl (,,Order Track®). Die Grenzen fiir solche Instrumente sind
ebenfalls Kurven, die Darstellung ist aufwindiger und die Statistik
schwieriger.

MessgroBen

Messgroen sind die mit Hilfe von Instrumenten in unterschiedlichen
Kanilen fiir bestimmte Orte und Sensoren durchzufiihrenden Analysen —
siehe ,,Instrumente* und ,,Analysekanéle: Synchron und ,,Mix“ ab Seite 19.
Welche Analysen moglich sind, hingt vom Priifzustand ab (nicht jede
Gerduschquelle kann in jedem Priifzustand analysiert werden). Die meisten
Instrumente konnen parallel mehrere Analysen durchfiihren, die dann durch
den Instrument-Parameter unterschieden werden. Entsprechend ihrem
Instrument konnen Messgrofen einzelne Zahlen (Einzahlkennwert), Kurven
(Spektren, Pegelverldaufe) oder auch Kurvenscharen (z.B. Spektrogramme)
sein.

Clavis

Einzelne Schliisseleintrdge werden bereits bei der Abfrage der Daten aus der
Datenbank ausgewertet. Dazu gehoren insbesondere Priifstand und Typ. Was
im Messprogramm aber immer noch unterschieden werden muf, sind Mode,
Ort, Kanal, Sensor, Instrument und MessgroB3e. Da diese 6 Teile fiir das
Messprogramm zur Unterscheidung immens wichtig sind, hat der daraus
gebildete Schliissel einen eigenen Namen bekommen und wird Clavis
genannt. Im Messprogramm wird mit Hilfe des Clavis eine Messgrofe, aber
auch das dazugehorige Ergebnis oder die dazugehdrige Grenze eindeutig
gekennzeichnet. (,,Clavis“ ist Latein und heif3t — Schliissel!)

Grenzen und Fehlercodes

Der eigentliche Sinn einer Gerduschpriifung erschlielt sich erst in der
Beurteilung der Messwerte. Das Rotas-System tut dies, indem es jeden
einzelnen Messwert (ob Einzahlkennwert oder Kurve) mit einer
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individuellen Grenze vergleicht. Wird die Grenze iiberschritten', so wird ein
Fehler gemeldet und das gepriifte Aggregat fiir ,,n.i.0.* (,,nicht in Ordnung*)
erklart. (Messwert = Grenze ist gerade noch ,,i.0.“)

Das Rotas-System verwendet keine Schulnoten oder Ergebnisse wie ,,fast
n.i.0.“. Entweder ist ein Aggregat in Ordnung und kann verwendet
(verkauft) werden, oder es ist nicht in Ordnung und muss repariert werden.

Fir spezielle Anwendungen ist eine Unterteilung in mehrere Kategorien
moglich. Dies bedeutet jedoch einen deutlich erhdhten Parametrierungs-
aufwand fiir den Benutzer (also fiir Sie) und sollte nur verwendet werden,
wenn es wichtige Griinde dafiir gibt. Nach unserer Erfahrung gilt fast immer:
ein Aggregat ist entweder gut oder schlecht®.

Uber die Parameterdatenbank wird jeder MessgroBe nebst ihrer Grenze auch
ein Fehlercode zugeordnet. (Natiirlich konnen mehrere Messgrofien
denselben Fehlercode verwenden). Dem Fehlercode wiederum ist ein Fehler-
text zugewiesen. Wenn eine Messgro3e ihre Grenze iiberschreitet, erhalten
Sie im Ausgabefenster des TasAlysers eine Meldung, die aus dem
Fehlercode, dem zugehorigen Text, sowie weiteren Angaben (z.B. dem
Priifzustand und dem verursachenden Rotor oder Ordnungsgeber) besteht.
Normalerweise brauchen Sie also nur relativ wenige Fehlercodes — so viele,
wie Sie unterschiedliche Texte haben mochten.

Die Fehlercodes konnen aber auch an den Priifstand {ibermittelt und von
diesem auf einem Datentréiger am Aggregat gespeichert werden. In diesem
Fall mochten Sie moglicherweise mehr Fehlercodes einrichten. Mehr {iber
Fehlercodes finden Sie im Kapitel iiber die Parameterdatenbank.

FlihrungsgroBen und Trigger

Eine Fiihrungsgrofle ist eine Messgrofle, die zur Steuerung der Messung
oder als Bezugsgrofie verwendet wird. Die typische FiithrungsgroBe ist die
Drehzahl, und zu jeder Anwendung der Gerduschanalyse wird wenigstens
eine Drehzahl benétigt. Eventuell hat Thr Aggregat mehrere voneinander
unabhéingige Drehzahlen. Eine andere hiufige FiithrungsgroBBe ist das
Drehmoment. Auch die Zeit ist eine Fiihrungsgrofe, allerdings mit speziellen
Eigenschaften: sie existiert immer, obwohl es keinen Sensor dafiir gibt.

! bzw. unterschritten, Toleranzband verlassen oder was auch immer fiir die jeweilige
Messgrofie vorgesehen ist.

? Tatsichlich gibt es noch zwei weitere mogliche Ergebnisse eines Priiflaufs:
Systemfehler (z.B. Gerduschsensor defekt) und ,,ohne Bewertung* (keine Priifung
durchgefiihrt).
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Ein typischer Priifablauf besteht aus einer Abfolge von Rampen von
FithrungsgroBen, also beispielsweise darin, dass die Drehzahl zunichst
gleichmiBig von 1000 UpM auf 4000 UpM erhoht und dann wieder auf 1000
UpM gesenkt wird. Damit hat man zwei Rampen (eine steigende und eine
fallende Rampe) gefahren, was fiir die Gerduschanalyse zwei Priifzustinde
(s.0.) ergibt.

Um nun innerhalb einer Rampe einen Messbereich festzulegen (etwa von
1500 bis 3500 UpM) und innerhalb dieses Messbereichs Werte iiber der
Drehzahl aufzuzeichnen, gibt es im Messprogramm ein sog. Trigger-Modul.
Die Trigger-Einstellungen werden in der Parameterdatenbank festgelegt und
dienen im Messprogramm zur Steuerung der Messung und zur Gewinnung
von Messkurven.

Der Priif(ab)lauf

Der typische Ablauf der Priifung eines Aggregats in der Serienpriifung sieht
folgendermalien aus:

1. Das Aggregat wird in den Priifstand eingespannt. Der Priifstand
ibermittelt an den TasAlyser den Aggregate-Typ und die
Seriennummer, worauthin der TasAlyser die fiir diesen Typ giiltigen
Parameter und Grenzen 1ddt. Dieser Schritt wird als [Insert
bezeichnet. Ab jetzt beginnt der Priiflauf.

2. Der Priifstand iibermittelt dem TasAlyser den Namen des ersten
Priifzustandes. Der TasAlyser beginnt mit der Uberwachung der
Drehzahl (oder einer anderen Fiihrungsgrofie wie in der
Parametrierung festgelegt).

3. Die Drehzahl (oder andere Fiihrungsgrofle) erreicht den in der
Trigger-Parametrierung festgelegten Startwert. Jetzt beginnt die
Erfassung von Messwerten. Dieser Zeitpunkt wird als Messung Start
bezeichnet.

4. Wenn die Fihrungsgrofe den festgelegten Zielwert erreicht, stellt
der Trigger das Messung Ende fest. Die Messwert-Erfassung wird
abgeschlossen und die Ergebnisse fiir diesen Priifzustand bewertet
und angezeigt.

5. Der Priifstand tibermittelt den Namen des ndchsten Priifzustandes.
Weiter wie in Schritt 2.

6. Am Ende des Priiflaufes tibermittelt der Priifstand dem TasAlyser
das Remove-Kommando. Damit liegt das Endergebnis der Priifung
fest und kann vom Priifstand abgefragt werden. Der TasAlyser
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speichert alle Messdaten in einer Archiv-Datei, die ggf. spiter zur
Messwerte-Datenbank geschickt wird.

Die folgende Grafik veranschaulicht einen typischen Priiflauf fiir Getriebe:
die Drehzahl wird in Rampen gesteigert (,,Zug“) und reduziert (,,Schub®).
Innerhalb der Rampen sind durch die Trigger-Parametrierung die Analyse-
Intervalle festgelegt. Die Dauer (in Sekunden) der Analyse-Intervalle héngt
von der Rampen-Steilheit ab.

=
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Die Reihenfolge der Priifzustdnde ist, zumindest was den TasAlyser angeht,
beliebig. Ein Priifzustand darf auch wiederholt werden (sofort oder spiter).
Dadurch werden alle Ergebnisse und auch Fehlermeldungen der ersten
Messung verworfen® und neue erfasst. Es miissen auch nicht alle in der
Datenbzmk vorgesehenen Priifzustinde innerhalb eines Priiflaufs benutzt
werden'.

Sollte der Priifstand einen neuen Priifzustand ansagen (Schritt 5), bevor die
Messung-Ende-Bedingung des vorigen Priifzustandes erreicht wurde (Schritt
4), dann werden die Ergebnisse dieses Priifzustandes verworfen und er gilt
als nicht gemessen.

Neben der reguliren Messung innerhalb der Priifzustinde kdnnen weitere
Messungen stattfinden, die nicht an die normalen Priifzustinde gebunden
sind. Ein Beispiel sind Schaltgerdusche bei Getrieben, die typischerweise
beim Ubergang zwischen Priifzustinden auftreten. Ein anderes Beispiel ist
die Ubersetzungspriifung, bei der der TasAlyser anhand zweier Drehzahlen
das korrekte Ubersetzungsverhiltnis eines Getriebes iiberpriift. Die Uber-
setzungspriifung wird vom Priifstand mit eigenen Kommandos gestartet und
beendet.

’ Es ist moglich, stattdessen den Mittelwert oder das Maximum von
Wiederholungsmessungen zu bilden.

* Es ist allerdings moglich, den TasAlyser so zu parametrieren, dass ein Fehler
gemeldet wird, wenn nicht alle bestellten Priifzustinde gemessen wurden oder wenn
Messwerte fehlen.
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Der Priifablauf kann auch von Hand gesteuert werden, was bei Messungen
mit dem Mobilsystem notwendig geschehen muss. Hierzu gibt es im
TasAlyser entsprechende Bedien-Fenster (siche das folgende Kapitel).

Es gibt auch die Moglichkeit, einen Priiflauf abzubrechen, sowohl durch ein
Priifstandskommando als auch von Hand. In diesem Fall wird kein
Bewertungsergebnis gebildet, alle Messwerte werden verworfen und es wird
kein Messdaten-Archiv erzeugt.

Grenzwerte

24

Wie im vorigen Abschnitt bereits beschrieben, verwendet die Gerdusch-
priifung Grenzwerte zur Trennung von gut und schlecht. Jeder Messgrof3e ist
ein Grenzwert (bzw. Grenzkurve) zugeordnet, der individuell beeinflusst
werden kann.

Die folgenden Ausfiihrungen bezichen sich auf Obergrenzen, d.h.
Grenzwerte, deren Uberschreitung zu einer n.i.0.-Bewertung fiihrt. Dies ist
bei Weitem der hdufigste Fall. Die grundlegenden Prinzipien gelten aber
genauso fiir Messgrof3en, die gegen eine Untergrenze oder eine Abweichung
von einem Zielwert gepriift werden.

Wie Grenzen gebildet werden

Jeder Grenzwert wird gebildet aus einer Kombination von gelernten Werten
und festen Vorgaben.

Das ,,Lernen” besteht in der Berechnung des Mittelwerts und der Standard-
abweichung (Varianz) der MessgroBe — siche dazu den untenstehenden
Abschnitt ,,Wie Grenzen gelernt werden. Aus Mittelwert und
Standardabweichung wird die gelernte Grenze folgendermalien berechnet:

Grenzwert = Grundwert (,, Offset “) + Mittelwert + Faktor x
Standardabweichung

Die beiden Zahlen Offset und Faktor werden in der Parameterdatenbank
eingestellt. Ein Beispiel: fiir einen Mittelwert von 77.5 und eine
Standardabweichung von 2.8 erhdlt man mit tiblichem Offset = 5 und Faktor
=3

Grenzwert=5+775+3x2.8=909

Nebst Offset und Faktor gibt es in der Parameterdatenbank zu jedem
Grenzwert noch eine untere und eine obere Beschrankung. Mit diesen
Schranken wird festgelegt, in welchem Bereich der tatsdchliche Grenzwert
liegen darf. Wenn in obigem Beispiel in der Parameterdatenbank eine untere
Schranke von 95 und eine obere von 110 eingetragen sind, dann ist der
verwendete Grenzwert 95 und nicht nur 90.9.
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Die folgende Grafik veranschaulicht noch einmal die Bildung des
Grenzwertes:

[ereessesens [¢-:Beschrankungen

Grenzwert

A

+ 3 x Standardabw.

Standardabweichung—»
+ Mittelwert
Mittelwert

I

Statistik des Messwertes Berechnung der Grenze:

Offset + Mittelw. + Faktor x Standardabw.
beschrénkt durch Datenbank-Vorgaben

Offset
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Wenn in der Parameterdatenbank die untere und die obere Schranke gleich
gesetzt werden, dann ist damit das Lernen komplett iibersteuert: es wird
immer der Schranken-Wert als (fester) Grenzwert verwendet.

Die obige Beschreibung betrachtet einen Einzahlkennwert. Fiir Spektren und
Kurven wird jeder Kurvenpunkt einzeln gelernt (Mittelwert und
Standardabweichung gebildet). Offset und Faktor gelten fiir die ganze Kurve.
Die untere und obere Schranke sind jedoch keine einzelnen Zahlen, sondern
Polygone, durch die ein Grenzkurven-Verlauf vorgegeben werden kann.
Diese Polygone werden Minimums- und Maximums-Polygon genannt. Auch
hier gilt: setzt man Minimumspolygon = Maximumspolygon (auch
abschnittweise moglich), dann hat man in diesem Bereich eine feste, durch
das Polygon vorgegeben Grenzkurve.

Die nebenstehende Ab- = 7
bildung  zeigt eine © [
Anzahl von Messungen =
(schwarz), den Mittel-
wert (griin), um den
Mittelwert das Band + 1
x  Standardabweichung
(magenta) sowie eine
mogliche gelernte Gren-
ze aus Mittelwert + 5 x
Standardabweichung

(blau). n

&0 B0 ann w0 Juon 10o0 IR 100 I Rpm
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Spektrale Einzahlkennwerte: ,Hiite“ in Spektral-Grenzen

Fiir die Grenzkurven der Spektren hélt das Rotas Gerduschanalysesystem
noch ein spezielles Extra bereit: die Spektralen Einzahlkennwerte, genannt
Hiite. Man kann in der Datenbank festlegen, dass fiir die charakteristischen
Frequenzen (Ordnungen, sieche auch ,,Frequenz, Ordnung, Harmonische* ab
Seite 32) der Ordnungsgeber separate Messwerte gebildet werden sollen.
Diese werden unabhingig vom Rest des Spektrums bewertet und gelernt und
treten als Einzahlkennwerte in Erscheinung (etwa als ,,Zahneingriffsordnung
des Zahnrades A‘). Die Grenzen dieser Einzahlkennwerte konnen (durch
Minimums-Schranke = Maximums-Schranke) auf feste Werte gesetzt
werden, obwohl der Rest des Spektrums normal gelernt wird. Die gelernte
spektrale Grenzkurve wird an den Positionen dieser ,,Hiite* nicht wirksam.

In der Anzeige werden die Grenzen dieser spektralen Einzahlkennwerte in
die ansonsten gelernte Grenzkurve eingefiigt, was dazu fiihrt, dass die
Grenzkurve an den entsprechenden Positionen eben diese ,Hiite” zeigt
(daher der Name).

Der Sinn der spektralen Einzahlkennwerte liegt darin, dass man haufig fiir
die charakteristischen Frequenzen der Ordnungsgeber (Zahneingriffe u.d.)
bestimmte Grenzen festlegen mochte, unabhingig vom Lernen des Rest-
Spektrums. Da aber die Position dieser Frequenzen im Spektrum vom
Aggregate-Typ abhdngt (bei Zahnrddern von der Zéhnezahl), kann man die
,»Hiite“ nicht einfach in die Minimums- und Maximums-Polygone
integrieren. Stattdessen libernimmt der TasAlyser die Aufgabe, abhéngig von
Aggregate-Typ und Ordnungsgeber die richtigen Frequenzen auszurechnen
und die Spektralwerte entsprechend zu positionieren.

In Ausnahmefillen verwendet man die Hiite auch, um einzelne Ordnungen
eines Spektrums aus der Bewertung auszunehmen. Ordnungsgeber beispiels-
weise erscheinen grundsdtzlich in mehreren (mindestens zwei)
Synchronspektren (die zu den mindestens zwei miteinander kimmenden
Rédern gehoren). Da der Gerauschpegel in diesen Spektren derselbe ist, mufl
man nicht in allen Spektren eine enge Grenze setzen und kann die andere(n)
entsprechend hoher setzen, um Mehrfachbewertungen zu vermeiden.

In der Parameterdatenbank treten die ,,Hiite” als Einzahlkennwerte unter der
Instrumenten-Bezeichnung ,,Spektralwert™ auf.

Wie Grenzen gelernt werden

Fiir den Mittelwert und die Standardabweichung, die in die gelernte Grenze
eingehen, bendtigt man eine Anzahl von Messungen. Wie verfahrt der
TasAlyser, wenn das allererste Aggregat eines Typs zur Priifung ansteht?
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Das Lernen wird unterteilt in zwei Phasen:
Grundlernen und Hinzulernen. Das
Grundlernen umfasst eine kleine Anzahl | Bezeichnuna  [EEREE -
von Aggreggten ® . bis 20), das T |
Hinzulernen eine deutlich groBere (z.B.
200). Beide Zahlen werden in der ||Gundemen | 5
Parameterdatenbank  in  nebenstehend || jegesamt m

abgebildetem Formular festgelegt. Eup. Zeltonstente. [ 20

Wiéhrend des Grundlernens werden die
Aggregate gegen die in der Parameter- e |
datenbank festgelegte obere Beschriankung
gepriift. Sollte also eines dieser ersten Aggregate sehr laut sein, wird es als
n.i.0. erkannt.

Nachdem das Grundlernen abgeschlossen ist, wird aus dem gebildeten
Mittelwert und der Standardabweichung dieser ersten Aggregate die erste
gelernte Grenze konstruiert. Mit dem néchsten Aggregat beginnt die Phase
des Hinzulernens.

Jetzt wird das jeweils néchste Aggregat gegen die bisher gelernte Grenze
gepriift. Ist das Ergebnis n.i.O., wird das Aggregat aussortiert. Ist aber das
Ergebnis 1.0., so werden die Daten dieses Getriebes zur Gesamtheit
hinzugenommen und eine neue Grenze gebildet.

gemessene Aggregate (ab Neustart des Lernens)

O e e ﬂ
Grundlernen Hinzulernen Grenzen fest

Mit jedem weiteren Getriebe wird die Grundgesamtheit grofler und damit
Mittelwert und Standardabweichung stabiler. Wenn die festgelegte Anzahl
zu lernender Aggregate erreicht ist, wird nicht mehr weitergelernt und die
Grenze bleibt stehen. Gibt man fiir diese Anzahl in der Parameterdatenbank
-1 ein, gilt die Phase des Hinzulernens dauerhaft. So ist es moglich, ein
unendliches® Lernen durchzufiihren.

Die Zeitkonstante

In der Parameterdatenbank finden Sie bei den Parametern fiir das Lernen
neben der Anzahl fir das Basislernen und dem Lernziel noch eine dritte
Zahl: die ,,exponentielle Zeitkonstante® (,,exp. time constant®).

Die Lern-Mittelwerte werden, genau betrachtet, nicht gleichméBig tiber alle
gelernten  Messungen gebildet. Vielmehr erhalten spétere (jiingere)
Messungen ein hoheres Gewicht als dltere.

Der Hintergedanke dieser Gewichtung ist, dass bei Durchfiihrung der
jiingeren Messungen bereits eine sehr viel bessere gelernte Grenze giiltig war
als bei den fritheren Messungen. Und da die ersten Aggregate wihrend des
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Basislernens nur gegen die Maximal-Grenzen gepriift wurden, konnte es
durchaus sein, dass diese gegen die aktuellen Grenzen n.i.O. wéren — man
mochte also den Einfluss dieser ersten Messungen geringer halten.

Die Art der Gewichtung stellen Sie liber die Zeitkonstante ein. Je grofier die
Zeitkonstante im Vergleich zum Lernziel, desto gleichmiBiger werden alle
Messungen gewichtet. Kleine Zeitkonstanten gewichten die jlingeren
Messungen stérker.

Angenommen, Sie haben ein Lernziel von 200. Bei einer Zeitkonstante von
ebenfalls 200 betrdgt das Gewicht der ersten Messung im Vergleich zur
letzten nur ca. 37%. Bei einer Zeitkonstanten von 100 betrigt das Gewicht
der ersten Messung rund 14%, bei einer Zeitkonstanten von 500 jedoch 67%.

Sie konnen jederzeit das Lernen neu initiieren, wahlweise komplett oder
selektiv nur fiir einzelne Grenzwerte. Weitere Informationen finden Sie im
Kapitel ,,Lernparameter* ab Seite 97.
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Theorie der Gerauschanalyse

Dieser Abschnitt beschreibt den ,wissenschaftlichen Hintergrund zur
umdrehungssynchronen Gerduschanalyse. Daher ist dieser Abschnitt fiir die
Bedienung des TasAlysers oder das Einstellen von Grenzen zunichst
weniger relevant. Wenn Sie aber verstehen mochten, was die einzelnen
Messgrofien bedeuten und wie man von den Zahlen auf die Ursachen
zuriickschlieit, dann sollten Sie hier weiterlesen.

Umdrehungssynchrone Analyse

Die prézise Fehleransprache der Rotas-Gerduschanalyse beruht wesentlich
auf der umdrehungssynchronen Analyse der Gerdusche. Dadurch ist es
moglich, aus dem Signal eines Sensors die Gerduschanteile der
verschiedenen inneren Wellen und Rotoren des Aggregats zu extrahieren.

In der Parameterdatenbank sind die Konstruktionsdaten aller Aggregate-
Typen enthalten. Dadurch kann der TasAlyser aus der Drehzahl
beispielsweise eines Getriebe-Antriebs und den Ubersetzungsverhiltnissen
die Drehzahlen jedes einzelnen Zahnrades des Getriebes bzw. jeden Rotors
des Aggregats ausrechnen.

Aus der Drehfrequenz eines Rotors kann wiederum berechnet werden, wie
lange eine ganze Umdrehung bei der aktuellen Drehzahl dauert. Fiir
verschiedene Rotoren, die sich verschieden schnell drehen, sind auch die
Zeiten fiir eine Umdrehung unterschiedlich. Der TasAlyser zerschneidet fiir
jeden Rotor eine Kopie des Gesamtsignals in Abschnitte, die jeweils genau
eine Umdrehung dieses Rotors umfassen.

Durch Mittelung tber mehrere Umdrehungen eines Rotors schlieSlich
entstetht ein  umdrehungssynchrones  Zeitsignal, in dem die
Gerduschkomponenten, die nicht mit diesem Rotor synchron sind (und
mithin von anderen Rotoren stammen), unterdriickt sind.
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Die untenstehende Abbildung veranschaulicht das Prinzip der umdrehungs-
synchronen Analyse noch einmal grafisch:

Aggregat =E

(z.B. Getriebe)
mit Rotoren

(inneren Wellen)
und Ordnungsgebern
(Zahnradern)

Gesamtgerédusch
(,Mix*

Dauer einers S ~
Umdrehung

NNANANN A AN NWANVANWAN

GoRo) o} o b e b
Al

AYAVARVAA VARV VARVAR VARV ARV,
PNITNIVNIPN AWV AW WA JANNANWANWANVA
NARVAVALVAVANV, \VARVAR VALV ARV,
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NARVAVAVAAVARV/ (VAAVALVARVARV/

Separierte Gerduschkomponenten der Rotoren

Synchronkanale und Mix

Nach dem Schritt der umdrehungssynchronen Analyse gibt es mehrere
parallele Versionen des Sensor-Signals, die jeweils zu einem Rotor synchron
sind und die parallel und unabhéngig voneinander weiter analysiert werden.
Diese Verarbeitungsstringe werden als Synchronkandle bezeichnet.

Nicht alle Gerdusche in einem Aggregat sind notwendig synchron zu einem
in der Konstruktion enthaltenen Rotor (Beispiel: Gerdusche von Lagern). Da
diese Gerdusche zu keinem Rotor synchron sind, werden sie in allen
Synchronkanidlen unterdriickt. Damit diese Gerdusche der Analyse nicht
entgehen, gibt es noch einen weiteren Verarbeitungskanal: den Mix-Kanal.
Dieser wird zwar auch auf die Umdrehung einer Referenzwelle bezogen,
enthélt jedoch die Gesamtheit aller Gerduschkomponenten.

Optional kann es noch eine weitere Art von Verarbeitungskanal geben, einen
Festfrequenz- oder Fix-Kanal. Dieser wird nicht auf die Umdrehungen eines
Rotors bezogen, sondern besitzt eine feste Abtastrate. Fix-Kandle werden
z.B. eingesetzt, um Nebengerdusche (etwa Schaltgerdusche in Getrieben) zu
analysieren.
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Noch einmal zur Verdeutlichung: alle Verarbeitungskandle —
Synchronkanile, Mix-Kanal, Fix-Kanal — sind bearbeitete Kopien des einen
Sensorsignals. Wenn das Gerduschanalysesystem mit mehreren Sensoren
ausgestattet ist, gibt es fiir jeden Sensor einen eigenen Satz an
Synchronkanélen, einen eigenen Mix-Kanal und ggf. Fix-Kanal.

Crest & Co

Die erste Stufe nach der Bildung eines Synchron- (oder Mix-) Kanals ist die
Zeitbereichs-Analyse. In diesem Schritt werden aus dem Signal jeweils einer
Umdrehung verschiedene Kenngroflen gewonnen. Die wichtigsten dieser
KenngroBen sind RMS, Peak und Crest.

Der RMS-Wert entspricht der Gesamtenergie des Signals — sozusagen der
Lautstérke’. Ein hoher RMS-Wert bedeutet, dass das Aggregat laut ist. Wird
der RMS-Wert eines Synchronkanals laut, so stammt das Gerdusch von
diesem Rotor. Ein hoher RMS-Wert im Mix-Kanal lésst auf ein allgemein
lautes Aggregat oder eine Ursache auBerhalb der Rotoren schlieen.
Typische RMS-Werte liegen — je nach Art und GroBe des Aggregats,
Drehzahl und anderen Umstdnden — zwischen 1 und 10.

Gelegentlich wird der RMS-Wert auch auf die logarithmische dB-Skala
umgerechnet, so dass er mit den in den Spektren auftretenden Pegeln direkt
vergleichbar ist. Diesen Wert nennt man Gesamipegel. (Weitere Einzelheiten
finden Sie in Anhang B: Signalverarbeitung ab Seite 185.)

Der Peak-Wert ist einfach der hochste aufgetretene Wert, die Signal-Spitze
also. Ein einzelnes lautes Krachen wahrend der Messung produziert einen
hohen Peak-Wert. Aber auch wenn wihrend jeder Umdrehung eines Rotors
ein Mal ein deutliches ,,Tick®™ auftritt, resultiert das in einem hohen Peak-
Wert. Die Signal-Spitze ist dann einfach mehrmals aufgetreten.

Insofern gibt der Peak-Wert schon einen gewissen Hinweis auf eine
Beschidigung an einem Rotor oder Ordnungsgeber, etwa einem defekten
Zahn eines Zahnrades. Allerdings ist die Hohe der Signalspitze auch vom
Grundgerdusch abhédngig: ein insgesamt lauteres Aggregat oder ein
insgesamt lauterer Rotor (= hoherer RMS-Wert, s.o0.) liefert meist auch
hohere Peak-Werte. Andererseits muss die Hohe der Signalspitze nicht
notwendig mit steigender Drehzahl zunehmen. Insgesamt also ist der Peak-
Wert fiir die Erkennung von Beschiddigungen nur bedingt geeignet.

> Wissenschaftlich exakt sind Lautstirke und Gesamtenergie deutlich verschiedene
Dinge.
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Fiir die Beschéadigungserkennung sehr viel zuverldssiger ist der Crest-Wert.
Dieser wird (flir jede einzelne Umdrehung) berechnet als das Verhiltnis von
Spitze zu Mittelwert, also als Peak/ RMS:

Peak

\ /\ /\ /\/\A\A A
l\\l\ L
VU U\/\}U\}\/\j 1

Der Crest-Wert gibt an, wie stark die Signalspitze aus dem Untergrund
heraustritt. Ein hoher Crest-Wert ist damit ein sehr viel deutlicheres Zeichen
fiir ein ,,Ticken* als ein hoher Peak-Wert. Typische Crest-Werte liegen bei 4
— 8, je nach Art des Aggregats.

Auch der Crest-Wert wird flir jeden Rotor (Synchronkanal) getrennt
berechnet. Ein hoher Crest-Wert in einem Synchronkanal lédsst eine
Beschidigung an einem der Ordnungsgeber (Zahnrdder) auf diesem Rotor
vermuten.

Mit dem Crest-Wert verwandt ist die Kurtosis. Der Kurtosis-Wert steigt,
wenn das Signal viele Spitzen enthélt. Als Gerdusch entspricht das einem
Knistern. Defekte Nadellager konnen beispielsweise zu einem solchen
Knistern fiihren.

Frequenz, Ordnung, Harmonische

Aus dem (umdrehungssynchronen) Zeitsignal jedes Synchronkanals wird fiir
jede Umdrehung ein Spektrum berechnet. (Sie werden fir die Bildung des
Spektrums gelegentlich die Bezeichnung ,,FFT* = , Fast Fourier Transform*
sehen.) Im Spektrum lassen sich die charakteristischen Frequenzen der
verschiedenen Ordnungsgeber wiederfinden. Weicht das Spektrum von der
(gelernten) Norm ab, so kann man aus der Art der Abweichung auf
verschiedenste Defekte zuriickschlieBen.

Wird direkt das Zeitsignal der Spektralanalyse unterzogen, so erhilt man ein
Frequenzspektrum. Tritt beispielsweise im Zeitsignal eine markante
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Komponente mit 160 Schwingungen pro Sekunde auf, so erscheint im
Frequenzspektrum eine Linie bei 160 Hz.

Wendet man aber die Spektralanalyse auf das umdrehungssynchrone
Zeitsignal an, erhdlt man als Frequenzen nicht Hz, sondern Vielfache der
Umdrehungsfrequenz: Tritt beispielsweise im Zeitsignal eine markante
Komponente mit 16 Schwingungen pro Umdrehung auf, so erscheint im
Spektrum eine Linie bei 16, zu verstehen als der 16-fachen
Rotationsfrequenz oder der 16. Ordnung. Daher nennt man das Spektrum des
umdrehungssynchronen Zeitsignals das Ordnungsspektrum.

Wenn das Gerdusch eines Zahnrades mit 16 Zahnen analysiert wird, so wird
man in jeder Umdrehung 16 kleine ,,Klicks* horen, wenn die Zihne des
Zahnrades in das gepaarte Zahnrad greifen. Diese 16 ,,Klicks* erzeugen im
Ordnungsspektrum eine Linie bei der 16. Ordnung. Diese Linie ist
unabhéngig von der Rotationsfrequenz (Drehzahl): egal ob das Zahnrad 10
oder 20 Umdrehungen pro Sekunde ausfiihrt: es bleiben immer 16 ,,Klicks*
pro Umdrehung und damit die 16. Ordnung. Das gilt nicht fiir die Frequenz
im Frequenzspektrum: bei 10 Umdrehungen pro Sekunde generieren die 16
»Klicks® eine Frequenz von 160 Hz, bei 20 Umdrehungen pro Sekunde
jedoch 320 Hz.

An diesem Beispiel erkennt man den Vorteil des Ordnungsspektrum
gegeniiber dem Frequenzspektrum: das Ordnungsspektrum ist unabhingig
von der Drehzahl, und man kann die Spektralkomponenten recht einfach den
Quellen zuordnen (wie die 16. Ordnung den 16 Zahnen des Zahnrades).

Einfache Gerduschanalyse-Systeme erzeugen ein Ordnungsspektrum, indem
sie ein Frequenzspektrum bilden und die Frequenzachse durch die Drehzahl
dividieren:

Frequenz- Ordnungs-

spektrum :‘ spektrum

NN NI Division durch die

160 320 16 32

Die umdrehungssynchrone Analyse des Zeitsignals im Rotas-System erzeugt
jedoch sehr viel feiner aufgeloste Ordnungsspektren und kann zudem fiir
jeden Rotor das ihm eigene Spektrum berechnen. Das Ergebnis der
»simplen® Ordnungsanalyse hingegen ist vergleichbar mit dem ,,Mix“-Kanal
des Rotas-Systems (vergl. ,,Synchronkanéile und Mix“ oben).
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Harmonische

Wie im Beispiel beschrieben, sind insbesondere bei Getricben die
dominierenden Gerduschquellen die Zahneingriffe, d.h. das Gerdusch, das
entsteht, wenn die Zihne der Zahnrider ineinander greifen. Ahnlich wie bei
einer Gitarrensaite erzeugt der Zahneingriff aber keinen reinen Sinus-Ton
mit nur einer einzigen Frequenz, sondern das Zahneingriffsgerdusch besteht
wie beim Musikinstrument aus Grundton und Obertonen.

Man findet im Spektrum insbesondere die Grundfrequenz oder Basisordnung
(also z.B. die 16. Ordnung) und deren Vielfache (32., 48, 64. Ordnung usw.).
Im Rahmen der Rotas-Gerduschanalyse nennen wir die Basisordnung ,.erste
Harmonische* oder ,,H1%, die doppelte Basisordnung ,,zweite Harmonische*
bzw. ,,H2%, usw.

Im typischen Spektrum eines Zahnrades wird man die Harmonische deutlich
erkennen. Ob aber H1 hoher ist als H2, oder ob H4 noch deutlich erkennbar
ist, hdngt von der Geometrie und Oberfliche des speziellen Zahnrades ab.
Daher kann man fiir das Muster der Harmonischen keine generelle Vorgabe
(beziiglich der Grenzwerte) machen, sondern muss sich an den
Gegebenheiten des jeweiligen Projektes orientieren.

Neben den Zahneingriffsordnungen und Harmonischen treten meistens noch
Seitenbdnder auf. Hohe Seitenbidnder konnen auf Exzentrizititen oder
Unrundheiten hinweisen (vergl. ,,Typische Gerduschmuster unten).

Das Instrument ,,Spektralwert“

Allgemein zeigt das Spektrum die generelle Charakteristik eines Gerdusches.
Dariiber hinaus haben einzelne Positionen im Spektrum, insbesondere in
einem Ordnungsspektrum, besondere Bedeutung und liefern wichtige
Informationen iiber ein zu untersuchendes Bauteil. Hierzu zidhlen die oben
bereits erwdhnten ,,Harmonischen® und deren Seitenbidnder, aber auch
andere Positionen kdnnen aggregatabhingig eine besondere Aussagekraft
haben.

Das Instrument ,,Spektralwert™ liefert einen Einzahlkennwert, der dem Wert
des Spektrums an einer bestimmten Position entspricht — also beispiclsweise
die Hohe der ersten Harmonischen als Einzahlkennwert.

Es kommt in der Praxis auch vor, dass im Ordnungsspektrum Positionen
auffallen, die Teilen der Zahneingriffsordnung entsprechen (z.B. halber
Zahneingriff). Beschiddigte oder abgenutzte Schleifrdder in der
Zahnradfertigung konnen solche Auffilligkeiten auf ein Zahnrad
buchstéblich ,,einschleifen®. Man spricht hierbei von Teilungsfehlern.
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Die Vorteile des Spektralwertes gegeniiber dem allgemeinen Spektrum sind,
dass man eine separate Grenze (siehe ,,Spektrale Einzahlkennwerte: ,,Hiite*
in Spektral-Grenzen“ auf Seite 26) und auch individuelle Fehlercodes
festlegen kann und dass sich ein Einzahlkennwert leichter statistisch
auswerten lésst.

Weiterhin ist das Instrument ,,Spektralwert* nicht darauf beschrinkt, eine
einzelne Ordnung aus dem Spektrum zu extrahieren. Man kann auch
beispielsweise den Maximalwert aus einem Ordnungs-Band oder die
Gesamtenergie eines Ordnungsbandes als Spektralwert definieren.

Messwertverlaufe

Alle bislang betrachteten Messgrof3en haben eins gemeinsam: Die Werte
werden wihrend der Messzeit (etwa iiber der Drehzahl-Rampe) maximiert,
minimiert oder gemittelt (je nach Parametrierung) und liefern ein
Endergebnis, z.B. ein Spektrum. Was auf diese Weise allerdings unbeachtet
bleibt, ist der Verlauf der MessgrofBe iiber Drehzahl, Zeit oder Drehmoment.
Haufig ist eine Auffilligkeit nicht wihrend der ganzen Messzeit gegeben,
sondern nur unter bestimmten Drehzahl- oder Drehmomentbedingungen und
verschwindet, wenn man nur einen einzigen Wert iiber die ganze Messzeit
bildet.

Um diese Liicke zu fiillen, gibt es die verschiedenen Verlaufs-Messgro3en
fiir Peak, Rms, Crest, Kurtosis, Spektralwert und Spektren. Mit ihnen kann
man den Verlauf einer Messgrof3e liber einer FiihrungsgroBe in einer Kurve
festhalten und auch bewerten. Den Verlauf ecines Spektralwerts iiber der
Fiihrungsgrofe nennt man auch Ordnungspegelverlauf oder ,,Order Track®.

Wenn man den Verlauf von Spektren iiber einer FiihrungsgroB3e aufzeichnet,
erhdlt man ein Spektrogramm. Sie sind, was das Datenvolumen betrifft, am
aufwindigsten, zeigen aber ein recht genaues Bild iiber das
Gerduschverhalten wihrend einer Priifung.

Sekundar-Instrumente

Die bisher behandelten Messgrofien werden wahrend der Messzeit direkt
durch Mitteln, Minimieren, Maximieren oder Aufzeichnen bestimmt. Einzige
Ausnahme ist hierbei der Spektralwert, da dieser erst bestimmt werden kann,
wenn das dazugehorige Spektrum fertiggestellt ist.

Instrumente, deren Ergebnis auf der Verarbeitung der Ergebnisse anderer
Instrumente beruht, werden Sekundir-Instrumente genannt. Neben dem
Spektralwert gibt es weitere solche Sekundér-Instrumente, die erst nach der
Berechnung einer anderen Messgrofle bestimmt werden konnen. Hierzu
gehoren das Kurven-Intervall und das Kurven-Polygon.

Beide Sekundér-Instrumente  benodtigen als  Eingangsdatum  eine
Verlaufskurve. Das Kurven-Intervall berechnet aus dieser Kurve einen
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Einzahlkennwert fiir einen Abschnitt dieser Kurve (Maximum, Minimum,
Mittelwert). Wenn man das Kurven-Intervall auf eine Verlaufskurve
anwendet, so hat man die Moglichkeit, die Analyse des Verlaufs in
Abschnitte einzuteilen, um in diesen einen Einzelwert zu berechnen, der die
Charakteristik des gesamten Verlaufs widerspiegelt. Man gewinnt dadurch,
dass man auch Verlaufscharakteristiken statistisch auswerten kann (wie alle
Einzahlwerte).

Das Kurven-Polygon wird dazu verwendet, um eine Kurve mit einem
Polygon zu vergleichen und daraus einen charakteristischen Wert zu bilden.
Man kann im einfachen Fall das Minimum oder das Maximum innerhalb des
Giiltigkeitsintervalls des Polygons bestimmen (&hnlich dem Kurven-
Intervall), man kann aber auch die Flache zwischen Polygons und Kurve
bestimmen. Diese Art der Auswertung wird beispiclsweise bei der Analyse
von Kurven gemacht, die Schaltkraft {iber Schaltweg darstellen. Der
Messwert, der hierbei herauskommt, charakterisiert die Schaltarbeit.

Sekundér-Instrumente unterscheiden sich hinsichtlich Parametrierung,
Grenzwertbildung und Auswertung nicht von den anderen Instrumenten.
Wesentlich ist, dass man, um ein Sekundir-Instrument (etwa das Kurven-
Intervall) verwenden zu konnen, das zugrundeliegende Instrument (den
Messwertverlauf) haben muss.

Schritte der Analyse

Aus den bisherigen Ausfiihrungen ist bereits der grobe Ablauf der
Gerduschanalyse hervorgegangen: umdrehungssynchrone Analyse und
Aufspaltung der Synchronkandle, Berechnung von Crest & Co,
Spektralanalyse, Sekundér-Instrumente.

Die folgende Grafik veranschaulicht die {iblichen Schritte der
Geréuschanalyse:
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TAS-Box (Sensoren)
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Verlaufe Spektren
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Bewertung (Vergleich mit Grenzwert)

Selbstverstandlich konnen, je nach Threm Aggregat oder Projekt, weitere
Analyseschritte vorkommen. Diese Grafik kann jedoch zu Orientierung
dienen und verdeutlicht auch die drei wesentlichen Quellen von bewertbaren
Messgroflen:  Einzahlkennwerte aus dem  Zeitsignal, maximierte
Ordnungsspektren und Ordnungspegelverldufe liber der Mess-Rampe.
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Typische Gerauschmuster

Jeder Aggregate-Typ besitzt seine charakteristischen Gerdusche und
Gerdusch-Muster. Daher kann man keine generelle Liste schreiben der Art
»Wenn Sie dies horen bzw. im TasAlyser sehen, dann ist am Aggregat
folgendes defekt™.

Dieser Abschnitt beschreibt nur einige wenige, typische Probleme, die bei
Zahnriadern auftreten konnen. Er soll mehr zur Veranschaulichung dienen,
wie man die Messergebnisse des TasAlysers interpretieren kann.

Die folgende Tabelle zeigt einige héufige Produktionsfehler an Zahnréddern
sowie das dadurch entstehende Gerduschsignal (qualitativ) und Ordnungs-

spektrum (ebenfalls qualitativ). Erlduterungen folgen auf der nichsten Seite.

.~
-
e

/"

gutes Zahnrad

GleichméBiges Zeitsignal, klare Zahneingriffsordnungen

<0
y
Ve

v
)
Beschédigung

T
A

Hoher Crest-Wert. Im Spektrum ,,Kamm® (alle Ordnungen erhoht)

-
Oberflache
schlecht

z.B. erhohter RMS-Wert, zusitzliche Ordnungen (,,Geisterordnungen)
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unrund .||||||| ‘|III||I|||I||||
exzentrisch
Modulation des Zeitsignals; im Spektrum Seitenbénder der Zahneingriffs-
ordnung

Bei einem guten Zahnrad werden Sie im rotorsynchronen Spektrum
(,,Synchronkanal®) hauptséchlich die Zahneingriffsordnungen H1, H2, H3
usw. sehen.

Defekte an einzelnen Zahnen duBlern sich hauptsidchlich im Zeitsignal und
werden durch den Crest-Wert erfasst. Im Spektrum sehen sie moglicherweise
einen ,,Kamm® bei allen ganzen Ordnungen, aber nur fiir sehr laute
Beschédigungen.

Oberflachendefekte wie z.B. Welligkeiten oder Teilungsfehler duflern sich
durch zusitzliche Spektrallinien. Diese werden ,,Geisterordnungen* genannt,
weil es ein Zahnrad mit dieser Zahnezahl nicht wirklich gibt.

Unrundheiten und Exzentrizititen fithren zu einer Modulation des
Zahneingriffsgerdusches und diese wiederum zu erhohten Seitenbéndern
neben den Zahneingriffsordnungen. Fiir die Detektion von Seitenbéndern
werden zusétzliche ,,Hiite” in der spektralen Grenzkurve verwendet (siche
,Spektrale Einzahlkennwerte: ,,Hiite* in Spektral-Grenzen® auf Seite 26).
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Das TasAlyser-Programm

Das TasAlyser-Programm, auch einfach TasAlyser oder Messprogramm
genannt, verarbeitet die Sensor-Signale, berechnet daraus die akustischen
Messwerte und bewertet diese gegen Grenzen. Somit fiihrt der TasAlyser die
eigentliche Gerduschanalyse durch.

Je nach Messprojekt und Kundenwunsch ist der TasAlyser individuell
konfigurierbar, sowohl was die in einem Projekt enthaltenen Analyse-
Komponenten angeht, als auch beziiglich des Fenster-Layouts. Dieses
Kapitel zeigt ein ,typisches” Messprojekt und die darin meistens vor-
kommenden Anzeigen, Fenster und Bedienfunktionen.

Das Projektverzeichnis

40

So, wie sie mit dem Microsoft Word-Programm ein Word-Dokument 6ffnen
und bearbeiten, Offnet das TasAlyser-Programm ein Mess-Projekt. Das
TasAlyser-Programm selbst ist im tiblichen Programm Ordner von Windows
installiert (z.B. in C:\Programme (x86)\Discom oder C:\Program
Files\Discom)® Ohne ein Messprojekt ist der TasAlyser nur eine leere
Hiille.

Anders als bei Word ist ein Projekt allerdings nicht in einer einzigen Datei
enthalten (und Sie kdnnen auch nicht so einfach ein neues Projekt erzeugen
wie ein neues Word-Dokument). Vielmehr gehdrt zu einem Projekt eine
ganze Anzahl von Dateien, die alle in einem gemeinsamen Projekt-
verzeichnis enthalten sind.

Ublicherweise ist das Projektverzeichnis ein Unterverzeichnis von
C:\Discom\Measurement\.. ., etwa
C:\Discom\Measurement\MultiRot\MeinProjekt. Das
Projektverzeichnis enthélt eine Reihe von Unterordnern sowie iiblicherweise
eine Verkniipfung zum Starten des TasAlysers mit diesem Messprojekt.

Der genaue Inhalt des Projektverzeichnisses wird erst im Kapitel ,,Weitere
Funktionen des TasAlysers* besprochen, einzelne Unterordner bereits in den
folgenden Kapiteln iliber die Parameterdatenbank und das Lernen. An dieser
Stelle ist es nur wichtig zu wissen, dass es so etwas wie Projekte gibt und
dass diese sehr verschieden sein konnen. Wenn Sie nicht wissen, wo sich das
Projektverzeichnis ihres Messprojektes befindet, konnen Sie es iiber den
Menii-Befehl Projektverzeichnis im Menii Datei des TasAlyser-Programms
lokalisieren.

® Der tatsichliche Installationspfad kann iiber die Umgebungsvariable
$DiscomSoftwareRoot% abgefragt werden.
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Draufsicht

Die Abbildung auf der folgenden Seite zeigt eine ,typische” Bildschirm-
Ansicht des Messprogramms. Sie sehen eine Anzahl verschiedener Fenster
und Anzeigen. Sie konnen diese Fenster (und noch weitere, nicht gezeigte) je
nach Wunsch und individuellen Anforderungen anordnen, geoéffnet oder

geschlossen haben. Es gibt keine feste Vorgabe beziiglich der Bildschirm-

Aufteilung.

Sie konnen sogar verschiedene Bildschirm-Aufteilungen anlegen, diese als
Fensterpositions-Favoriten abspeichern und dann auf einfache Weise
zwischen den Ansichten umschalten. (Mehr dazu im Kapitel ,,Weitere

Funktionen des TasAlysers*.)

Nun zu den eigentlichen Fenstern:

Hauptmenii und
,,Toolbar*

Datei Projekt Starbeiten Ansicht Fenster filfe

& 42 d & | & @
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Wie bei Windows-Programmen {iblich, finden Sie ganz oben im Haupt-
fenster die Meniizeile mit allgemeinen Befehlen flir das Messprogramm
sowie die ,,Toolbar* (Werkzeugleiste) mit Knopfen zum direkten Aufrufen
der wichtigsten Meniibefehle. Die einzelnen Meniibefehle werden in den
folgenden Abschnitten behandelt.

In der Abbildung sehen Sie unterhalb der Meniileiste und Toolbar ein fiir den
TasAlyser sehr typisches Fenster, ein sogenanntes Scope. Der Name ist — wie
die Grafik — einem Oszilloskop nachempfunden. Scopes dienen zur Anzeige
von Messkurven aller Art (wie etwa Ordnungsspektren oder Pegelverlaufe).
Scopes konnen auch Spektrogramme anzeigen. Mehr zur Bedienung der
Scopes siche im Abschnitt ,,Scopes® auf Seite 48.

Rechts neben dem Scope ist im Bildschirmfoto das Mosaik-Fenster geoffnet.
Dieses Fenster zeigt die Ergebnisse von gemessenen Einzahlkennwerten an.
Jedes Feld entspricht einem Messwert, und die Farbe zeigt, wie dicht der
Messwert an seiner Grenze liegt. Uberschreitet ein Messwert seine Grenze,
wird das entsprechende Feld rot. Uber den Knopf Einstellungen oben rechts
konnen Sie die Darstellung konfigurieren, etwa die Menge der darzu-
stellenden Messwerte einschranken.

Das Mosaik-Fenster tritt auch noch in einer anderen Variante auf, dem
Messwerte-Fenster. Im Messwerte-Fenster werden die Messwerte als Zeilen
einer Tabelle aufgefiihrt. Aus der Tabelle konnen Sie die Messwerte, Grenze
usw. direkt ablesen. Auch im Messwerte-Fenster werden Grenzwert-
Uberschreitungen rot markiert.

Unterhalb von Scope und Mosaik-Fenster befindet sich das Berichtsfenster.
Im Berichtsfenster wird das (bisherige) Gesamtergebnis der Priifung
ausgegeben sowie eventuell gefundene Fehler angezeigt. Mehr iiber das
Berichtsfenster lesen Sie im Abschnitt ,,Bedienung der Fenster unten.

Rechts oben sehen Sie die Ergebnisanzeige, auch als ,,Ampel“ bezeichnet.
Sie zeigt auf einen Blick die Bewertungsergebnisse aller Priifzustéinde: Griin
= in Ordnung, Gelb = wird gerade gepriift, Rot = Fehler gefunden, Grau =
noch nicht gepriift.

Unterhalb der ,,Ampel*“ sind drei Anzeige-Instrumente dargestellt. Diese
Instrumente zeigen die Werte der Fiihrungsgroen, also Drehzahlen,
Drehmoment u.d. Anzeige-Instrumente kénnen auch andere Werte anzeigen,
etwa den aktuellen Gesamtpegel (,,Lautstérke®) fiir einen Sensor. Mehr iiber
die Anzeige-Instrumente finden Sie im Abschnitt ,,Anzeige Instrumente ab
Seite 49.

Priifablauf, Kommandozentrale

Unterhalb der Instrumente, im Bildschirmfoto unten rechts, sehen Sie die
Anzeige des Priifablaufs. (Das Fenster trigt meist den Title
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,JKommandozentrale*
Priif(ab)lauf auf Seite 22 wurde beschrieben, wie ein Priiflauf in mehrere
Priifzustinde unterteilt wird. Im Fenster Priifablauf wird angezeigt, welcher
Aggregate-Typ gerade gepriift wird und in welchem Priifzustand sich dieser

gerade befindet.

oder ,Command Center“.) Im Abschnitt , Der

Das Fenster Priifablauf hat noch eine andere Darstellungsform als oben
abgebildet, bei der alle vorgesehenen Priifzustidnde als Liste aufgefiihrt sind:

@ Command Center X

Steuerung durch

Typ / Prufvorzchift
CE35.6.35.03

QFlﬂfstand] & Hand

Friifzuztand [Gang)

R-D
R-C
1D
1-C
2D
2C
3D
3C
4D
4C
5D
5L
6D
EC

&) Berett | | . Messung

Die Darstellung wird durch den kleinen Knopf
oben rechts mit dem Symbol @ umgeschaltet.

In seiner groflen Form kann das Priifablaufs-
Fenster auch zur Steuerung des Priifablaufs
verwendet werden (,,Handbetrieb®), daher der
Name ,, Kommandozentrale®“. Sie wahlen zunédchst
den zu prifenden Aggregate-Typ in der
Auswahlliste unter Typ/Priifvorschrift aus und
driicken auf Bereit. Dann wihlen Sie in der Liste
einen Priifzustand. Um die Messung zu starten,
driicken Sie auf Messung, um die Messung zu
beenden, driicken Sie noch einmal.

Sie konnen die Ablauf-Kommandos auch parallel
zur Priifstandssteuerung schicken. So konnen Sie
beispielsweise wihrend einer Wartung oder In-
betriebnahme unvollstdndige Priiflaufe
vervollstindigen oder fehlende Priifstandskom-
mandos erginzen. Wihrend des normalen
Priifbetriebes sollten Sie diese Option aber besser
deaktivieren, indem Sie den Knopf Hand im

Priifablauf-Fenster ausschalten und das Fenster in seine kleine Form bringen

(Knopf ©).

Andock-Fenster

Zusitzlich zu den diversen Anzeige-Fenstern (von denen die wichtigsten im
vorigen Abschnitt aufgefiihrt wurden) gibt es noch einige Andock-Fenster.
Die Andock-Fenster dienen nicht der Anzeige von Messwerten oder
Ergebnissen, sondern der Bedienung des Messprogramms.

Am unteren Rand des Programm-Hauptfensters, auf der linken Seite,
befinden sich die Andock-Fenster Ausgabe und Messablauf-Steuerung:

TasAlyzer
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Andock-Fenster sind normalerweise bis auf einen Reiter
ausgeblendet. Fahren Sie mit der Maus auf den Reiter und s
warten Sie einen Moment, oder klicken Sie auf den Reiter,

um das Andockfenster einzublenden. Wenn ein

Andockfenster eingeblendet ist, finden Sie an dessen rechter

oberer Ecke einige Bedienelemente. Uber diese Bedienelemente steuern Sie
das Verhalten des Andockfensters. Insbesondere konnen Sie mit dem ,,Pin*-
Symbol (mittleres Symbol) das Andockfenster ,,festpinnen®, so dass es nicht
mehr automatisch ausgeblendet wird, wenn Sie auflerhalb des Fensters
klicken.

Ausgabe

Im Andock-Fenster Ausgabe erscheinen Programm-Nachrichten und Status-
meldungen. Das Ausgabe-Fenster ist wiederum in mehrere Abteilungen
eingeteilt (durch entsprechende Reiter am unteren Fensterrand). In der
Abteilung Kommunikation sehen Sie beispielsweise eine Mitschrift der
Steuerbefehle, die zwischen Priifstand und Messprogramm ausgetauscht
werden.

Messablauf-Steuerung

Dieses Fenster enthdlt einige groBe Knopfe, tiber die sich der Priiflauf
steuern ldasst. Diese groBlen Kndpfe werden verwendet, wenn das
Messprogramm im Rahmen einer Mobilmessung (z.B. wihrend einer Fahrt
im Auto) verwendet wird und auf einem Computer mit Touchscreen lautft.

Systemkonfiguration E

Der Reiter fiir das Andockfenster Systemkonfiguration befindet Date
sich am linken Rand des Programm-Hauptfensters, zusammen
mit dem Reiter fiir das Favoriten-Fenster:

Das Messprogramm ist aus einer groflen Anzahl von einzelnen /_( t
Software-Modulen aufgebaut. Die meisten dieser Module tun =
ihre Arbeit im Verborgenen, und Sie miissen sich nie mit ihnen =
befassen. Falls aber doch einmal der Fall eintritt, gestattet Innen =
das Konfigurations-Fenster den Zugriff auf jedes einzelne
Software-Modul.

Favoriten

Im Favoriten-Fenster sind die wichtigsten dieser Software-
Module enthalten. So finden Sie hier beispielsweise das Modul
fiir das Ordnungsspektren-Scope, das Berichtsfenster oder die
Aufzeichnung von Wave-Dateien. Wenn Sie eines der Anzeige-
Fenster, etwa das Scope, geschlossen haben, und wieder 6ffnen
mochten, dann klappen Sie einfach die Favoriten aus und
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doppelklicken auf den entsprechenden Eintrag.

Sie konnen jedes Modul aus der System-Konfiguration zu den Favoriten
hinzufiigen. Mehr zum Organisieren der Favoriten und zur Verwendung der
System-Konfiguration finden Sie im Kapitel ,,Weitere Funktionen des
TasAlysers*.

Wenn Sie eines der Andockfenster geschlossen haben (richtig geschlossen,
nicht nur ausgeblendet), und es nun wieder 6ffnen méchten, so kénnen Sie
dies iiber das Menii Ansicht des Messprogramms tun. Dort sind die
Andockfenster im Untermenii Symbolleisten und Andockfenster
aufgefiihrt.

Die Statuszeile

Die Statuszeile befindet sich am unteren Rand des Programm-Hauptfensters.
Auf der rechten Seite konnen Sie verschiedene Informationen ablesen:

C635.6.35.03 (BT.03) | 17549-34 36 = man g
Aktueller Typ Seriennummer Priif- Mess- | Zusatz- | Hand-
(Basistyp) zustand | zu- Informa- | bedienung
stand | tionen ist aktiviert

Der Mess-Zustand (Messung lduft) wird durch ein Symbol angezeigt: wenn
das Zahnrad eine rote Discom-Zacke trigt, wird gerade gemessen.

Wenn im vorletzten Feld MAN erscheint, ist die Handbedienung aktiviert,
d.h. Sie konnen den Priifablauf {iber Menii- und Tastaturbefehle steuern.
Wenn das Feld leer ist, ist die Handbedienung ausgeschaltet. (Fiir den
normalen Priifbetrieb empfehlen wir, die Handbedienung auszuschalten —
siche ,,Aktivieren der manuellen Steuerung® auf Seite 53).

Ganz rechts wird der Status der TAS-Box durch ein Symbol angezeigt.

Am Beginn eines Priiflaufs, wiahrend die Daten fiir den aktuellen Aggregate-
Typ geladen werden, erscheint links neben dem Feld fiir den aktuellen Typ
ein Fortschrittsbalken. Daran konnen Sie erkennen, dass der Priifstand
soeben einen neuen Priiflauf gestartet hat.

Nach dem Ende eines Priiflaufs verschwinden die Anzeigen fiir den
Priifzustand und das Messzustands-Symbol. Typangabe und Seriennummer
bleiben jedoch stehen, so dass Sie sehen kdnnen, was zuletzt gepriift wurde.
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Bedienung der Fenster

Berichtsfenster

Das Berichtsfenster zeigt das (bisherige) Gesamtergebnis der Priifung sowie
gegebenenfalls Meldungen iiber gefundene Fehler.

In der ersten Zeile wird der aktuelle Priiflauf charakterisiert. Die Eintrige
sind der Reihe nach: Priifstandsname, Aggregate-Typ, in eckigen Klammern
der Basistyp (der Basistyp wird nur angegeben, wenn er ecine andere
Bezeichnung hat als der Typ), dann Seriennummer und der Zeitstempel.
Dieser Zeitstempel ist, sofern der Priifstand nichts anderes tibermittelt, der
Zeitpunkt des Beginns des Priiflaufs.

Analysis Results = | [ E
390.B-MT C635.6.35.03 [BT.03] 3190584 14.Sep'2009,15:58:04
3C
4C
400 Gearmesh loud 102.29 / B0.00 [ 95.01 45.00 Order Value Synch Alb.Prim_/lgin H1
500 Eccentricity 94.69 / BO0.00 [ 85.6]1 £4.00 Order Value Synch Alb.Prim.{lgin H1_SB
5D
5-C
6D
6-C

Unter der Kopfzeile wird das bisherige Ergebnis der Priifung farbig
hinterlegt angegeben.

Danach folgen die Liste der gemessenen Priifzustdnde und ggf. aufgetretene
Fehlermeldungen. (Die Anzeige der Priifzustinde, in denen keine Fehler
aufgetreten sind, ist optional — siche unten.)

Eine Fehlermeldung besteht aus folgenden Elementen: zundchst der
Fehlercode und zugehdrige Text wie in der Parameterdatenbank definiert.
Dann folgen der Messwert und der zugehorige Grenzwert, dessen Verletzung
die Fehlermeldung provoziert hat. In eckigen Klammern wird der gelernte
Mittelwert flir diese Messgrofle angegeben, so dass man zusétzlich zum
Grenzwert noch einen weiteren Anhaltspunkt hat, um die ,,AusreiBBer-Natur*
des Messwerts zu beurteilen. Dann wird zu dem Messwert noch eine Position
angegeben. Wie diese zu verstehen ist, hingt vom Messwert ab: Positionen
in  Ordnungsspektren sind Ordnungen, Positionen in Pegelverldufen
FihrungsgroBen (z.B. Drehzahlen), usw. SchlieSlich folgt die genaue
Charakterisierung der Messgrofle mit Angaben iiber Rotor, Sensor u.d.: dem
Clavis der Messgrofle.

Durch Doppelklick auf das Fenster 6ffnen Sie den Optionen-Dialog:
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Bedienung der Fenster

Hier Komnen Sie wihien, ob e

gemessenen  Priifzustinde  angezeigt
werden sollen, oder nur diejenigen mit
Fehlermeldungen. Weiterhin konnen Sie
festlegen, ob in den Fehlermeldungen der
Sensor angegeben werden soll. (Wenn Sie
nur einen Sensor verwenden, konnen Sie
auf diese Angabe gut verzichten.)

Normalerweise werden in der Auflistung
die Fehlermeldungen nach Priifzustinden
gruppiert. Wenn Sie Haupt-Sortierung
nach Fehlerprioritat cinschalten, werden
die Meldungen nach Wichtigkeit (wie in
der Parameterdatenbank definiert)

Berichtstext

Ergebnis firr alle Prifzusténde anzeigen
[sensorkanal anzeigen

Analysekanal nur fir "Mix" anzeigen
[]Haupt-sortierung nach Fehlerprioritat

[ "Interne” statt "externer” Fehlercodes zeigen

[ Fehler-schwere-Gruppe anzeigen

Max. Anzahl angezeigter Fehler: 50

Darstellung
Schriftgrébe (Stufe):

[[«l2]
&

Schriftart: @ Microsoft Sans Serlfv

I Abbruch I I Anwenden I l OK

sortiert. Der Priifzustand wird dann Teil der Fehlermeldung.

Die ,,Ampel“

Das ,,Ampel-Fenster zeigt Felder fiir jeden Prifzustand. Jedes Feld zeigt
durch seine Farbe das Priifergebnis fiir diesen Priifzustand an: grau = noch
ohne Bewertung, griin = 1.0., rot = Fehler gefunden. Projektabhéngig konnen
noch weitere Ergebnisfarben auftreten. Das Feld des Priifzustandes, der

aktuell gemessen wird, ist gelb.
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Order Spectra — I E

dB(mis"2)

Scopes

Ein Scope-Fenster kann eine oder mehrere Kurven oder Spektrogramme
darstellen. Im Messprogramm werden Sie darin  meistens die
Ordnungsspektren und die Pegelverlaufe sehen, aber es wird auch an
zahlreichen anderen Stellen verwendet, etwa in der Kalibrier-Kontrolle oder
bei der Justierung des Drehzahl-Detektors.

20 40 60 80 100 120 140 160 180 Ord @ =
[»]+]-]o] n|R|#|E
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Die Kurven konnen innerhalb des Scopes auf mehrere Flachen (,,Panes®)
verteilt werden. Jeweils rechts der Panes sehen Sie eine Legende mit den
Bezeichnungen der Kurven in dieser Pane.

Verwenden Sie die Scrollbalken unten und links, um die x- bzw y-Achse
einzustellen, einzuzoomen oder zu anderen Bereichen zu gelangen:

[ el ]

Verwenden Sie den eigentlichen Scrollbalken wie gewohnt, um den
dargestellten Ausschnitt zu verdndern. Die Knopfe + und — dienen zum Ein-
und Auszoomen. Der O-Knopf skaliert diese Achse automatisch so, dass alle
Kurven vollstindig sichtbar sind. Der Kopf ganz links (bei der y-Achse
unten) verschiebt die Achse so, dass sie (unter Beibehaltung des aktuellen
Zoom) bei 0 beginnt.

Da die y-Achse fiir alle Panes gekoppelt ist, gibt es nur einen y-Scrollbalken.
Wenn das Scope ein Spektrogramm anzeigt, gibt es noch zusétzlich einen z-
Scrollbalken auf der linken Seite.

Rechts unten im Scope-Fenster finden Sie eine Gruppe von Bedien-Kndpfen.
Diese Knopfe haben folgende Funktionen:
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Auto-Skalierung »Standbild* Legenden ein- oder | Werkzeug zur
aller Achsen ausblenden Daten-

Beobachtung
2| fail[E 8
niR|&
Aktuelle Skalenein- | Gemerkte Datenquellen des | Kurvenfarben und
stellungen merken Skalenein- Scopes Darstellungs-
stellungen Optionen
wiederherstellen

Im Dialog fiir Kurvenfarben (Knopf unten rechts) kénnen Sie die Farben der
Kurven und ihre Verteilung auf die Panes @ndern. (Driicken Sie danach auf
den ,,Speichern“-Knopf der Werkzeugleiste des Programm-Haupt- =
fensters, um diese Anderungen zu sichern.)

Rechts-Klick in eine Pane 6ffnet ein Kontext-Menii fiir diese Pane, Rechts-
Klick auBlerhalb der Panes ein Kontextmenii mit Funktionen fiir das ganze
Scope. Unter anderem konnen Sie auf diesem Wege die Kurven des Scopes
exportieren — entweder als Grafik oder als Datenreihen im Excel-Format.
Doppelklick auf eine Legende 6ffnet ein Fenster mit Werte-Angaben zur
entsprechenden Kurve.

Bei Scopes, die laufende Daten zeigen (z.B. den Ordnungsspektren) konnen
Sie ein Fadenkreuz mit Werte-Anzeige einblenden, indem Sie innerhalb
einer Pane bei gedriickter linker Maustaste die Maus bewegen.

Einige weitere Funktionen der Scopes werden im Kapitel ,,Weitere
Funktionen des TasAlysers* erldutert.

Anzeige Instrumente

Ein Anzeige Instrumenten-Fenster zeigt einen verdnderlichen Wert an,
beispielsweise die aktuelle Drehzahl. Die Aufgabe des Instruments ist es,
diese Anzeige auf grafisch ansprechende Weise auszufiihren.

Um Bildschirm-Platz zu sparen, besitzen die Instrumentenfenster keine
Titelbalken wie gewdhnliche Fenster. Um ein Instrumenten-Fenster zu
verschieben, ,,fassen” Sie es mit der linken Maustaste irgendwo in seinem
Inneren.

Uber das Instrumenten-Fenster haben Sie Zugang zu zwei Einstell-
Bereichen. Der eine betrifft das Aussehen des Instruments und der andere die
Erzeugung des Wertes (etwa die Erfassung der Drehzahl). Um an den
Einstell-Dialog fiir die Werte-Erzeugung zu gelangen, doppelklicken Sie mit
der linken Maustaste irgendwo innerhalb des Instrumenten-Fensters. Weitere
Einzelheiten iiber die Erfassung von FithrungsgroBen finden Sie im Kapitel
,,Weitere Funktionen des TasAlysers™ ab Seite 129.
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Wenn Sie innerhalb des Instrumenten-
Fensters mit der rechten Maustaste klicken, Dlt‘hz‘.hl
Offnet sich der Dialog zum Konfigurieren des '
Erscheinungsbildes:

Auch dieser Dialog hat keinen Titelbalken. Er
erscheint immer genau unterhalb des

Instruments, zu dem er gehdrt, und kann N .0
ebenfalls durch ,anfassen“ an beliebiger

Aussehen: Farbschema:
Stelle verschoben werden. .
Wihlen Sie aus, welches Aussehen das Eater N
Instrument haben soll (Zeiger wie abgebildet, Dfsc s e T
Balken, Digitalanzeige, ...) und welches Skalenbereich: 0 3500
Farbschema verwendet werden soll. [¥] Markierung: 1500
Jedes Instrument kann zusdtzlich zur i Grenee: 000
grafischen Reprisentation des Wertes (also Cielnes Wl WOl
z.B. zusitzlich zum Balken) den Namen der Verhalten
Messgrofle, deren aktuellen Zahlenwert und 5 e ek B Gecame (LS P 4 e Eld
die Einheit der Messgrofle anzeigen. Schalten
Sie diese Optionen iiber die entsprechenden  ||Instrument schiiefen l B

Kontrollkédstchen ein.

Fir die grafische Représentation miissen Sie einen Skalenbereich angeben.
In der obigen Abbildung reicht die Skala von 0 bis 3500 (in diesem Falle
Upm). Bei Werten auflerhalb des Skalenbereichs bleibt die grafische Anzeige
am entsprechenden Vollausschlag stehen.

Jede Form des Anzeigeinstruments kann zusitzlich noch eine Markierung
bei einem beliebigen Wert anzeigen, sowie eine Obergrenze. Da die Grafiken
keine Skala besitzen, sind Markierung und Grenze niitzlich, um bestimmte
Werte hervorzuheben. In der Abbildung oben beispielsweise werden die
Markierung bei 1500 und die Grenze bei 3000 dazu verwendet, um in der
Grafik den Bereich erkennbar zu machen, innerhalb dessen gepriift wird.
SchlieBlich kénnen Sie noch angeben, wie die Zahlenanzeige des Wertes
formatiert sein soll (in Vor- und Nachkommastellen).

Im Allgemeinen moéchten Sie den Wert Direkt anzeigen. Sie kdnnen dem
Instrument aber auch eine Dampfung geben wie einem mechanischen Gerit.

Mit dem Knopf Instrument schlieBen schlieBen Sie das Instrumenten-
Fenster (denn es hat ja keine Titelzeile mit einem eigenen Schlieen-Knopf).
OK bestitigt Ihre Einstellungen und schlie3t nur den Einstell-Dialog.
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Priifstandsanbindung

In einer Priifstandsumgebung wird der TasAlyser durch Befehle gesteuert,
die von der Priifstandssteuerung kommen (vergl. ,,Der Messrechner und
,,Kommunikation mit dem Priifstand* ab Seite 11).

In den meisten Fillen sind Messrechner und Priifstand {iber eine klassische
serielle Leitung verbunden, aber auch eine Verbindung iiber Netzwerk unter
Verwendung von entsprechenden Protokollen (UDP, TCP/IP) ist moglich.
Der Messrechner kann mit einer Profibus-Schnittstellenkarte ausgestattet
werden, oder sogar mittels eines ,,low level* Parallel-Bit-Interfaces mit dem
Priifstand kommunizieren.

Der Vorteil der befehlsbasierten Kommunikation besteht zum einen darin,
dass sie leicht {iberwacht und verstanden werden kann, und zum anderen
darin, dass es relativ einfach moglich ist, den Befehlsvorrat zu erweitern. Bei
einer Bit-basierten Kommunikation muss man stets im Kopf haben, welches
Bit was bedeutet, und zusétzliche Befehle lassen sich — mangels Bits — nur
sehr schwer hinzufiigen.

Alle Arten von Priifstandsanbindungen werden innerhalb des TasAlysers in

ein einheitliches Kommando-Protokoll iibersetzt. Diese Aufgabe {ibernimmt

ein sogenanntes Decoder-Modul. Der Decoder kann mit Ergénzungen,
,,Plugins®, ausgestattet werden, um zusitzliche Befehle zu implementieren.

Die Kommunikation mit dem Priifstand wird im Ausgabe-Fenster,
Abteilung Kommunikation, protokolliert (siehe ,,Andock-Fenster* auf Seite
43).

Um auf die Einstellungen der Schnittstelle selbst
zuzugreifen, gehen Sie iiber die Systemkonfiguration e e o
(siehe ,,Systemkonfiguration® auf Seite 44). Hier sehen e g
Sie eine Baum-Ubersicht iiber alle Module des doeceils mie
Messprogramms. Offnen Sie die Abteilung Auswertung
und darin den Knoten Kommandozentrale (oder

Typ £ Priifvorzchrift
CE35.6.35.03

Command Center). Dort werden Sie das oder die [@ Eeet | [JWessirg)
Schnittstellen-Module finden, beispiclsweise ein -8 pritustand Gang)
Modul mit der Bezeichnung Serielles Interface. RD

Durch Doppelklick auf das jeweilige Symbol im System- ?g
Konfigurationsbaum 6ffnen Sie den Einstell-Dialog. ; g

Wenn die Kommunikation normal funktioniert, kénnen 3:5

Sie wihrend eines Priiflaufs im Fenster der Kommando- 1c

zentrale beobachten, wie der Aggregate-Typ geladen jg

wird, die Priifzustinde durchgeschaltet werden usw. D

Achtung: Sie konnen hier in der Kommandozentrale die 2t

Steuerung durch den Priifstand ausschalten! (Dann zeigt £C
der Knopf links oben Rot.)
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Sollten Sie das Fenster der Kommandozentrale geschlossen haben, kdnnen
Sie es durch Doppelklick auf den Eintrag der Kommandozentrale im
Systembaum wieder 6ffnen (Sie haben diesen Eintrag oben schon besucht,

als Ober-Modul der Schnittstellen-Module.) Ublicherweise ol
finden Sie die Kommandozentrale aber auch in den &
Favoriten. Command Center

Weiteres zum Fenster der Kommandozentrale lesen Sie in ,,Messablauf-
Steuerung™ auf Seite 44.

Manuelle Steuerung

52

Wenn das Tas-System in einen Priifstand eingebaut ist, wird der Priifablauf
normalerweise durch den Priifstand gesteuert. Dazu iibermittelt der Priifstand
Befehle an das Messprogramm (etwa ,,ndchster Aggregate-Typ ist ...,
,nachster Priifzustand ist ...). Der Ablauf dieser Kommunikation kann im
Ausgabe-Fenster in der Abteilung Kommunikation beobachtet werden

(siche Abschnitt ,,Andock-Fenster: Ausgabe“ auf Seite 44).

Wenn Sie den TasAlyser jedoch im Rahmen einer Mobilmessung
verwenden, miissen Sie selbst den Priifablauf steuern. AuBlerdem kann es
wiahren der Inbetriebnahme eines Priifstandes oder zu Wartungszwecken
erforderlich sein, das Messprogramm von Hand zu steuern.

Die grundlegenden Steuer-Befehle (vergl. auch ,,Der Priif(ab)lauf auf Seite
22) sind:

o Bekanntgabe des Aggregate-Typs und gleichzeitig Beginn eines
neuen Priflaufs,

e Einlegen cines Priifzustandes,
e Starten und Beenden der Messung,
e Beenden (oder Abbrechen) des Priiflaufs.

Zusatzlich konnen die Seriennummer und andere Zusatzinformationen
eingegeben werden.

Die Steuerbefehle konnen mittels Meniibefehlen, Steuerelementen oder
Tastaturbefehlen gegeben werden, wie im Folgenden beschricben. Alle
Verfahren sind gleichwertig und konnen gemischt werden (etwa Beginn des
Priiflaufs iiber Meniibefehl, Auswahl des Priifzustandes iiber das Fenster
,,Kommandozentrale*“ und Starten der Messung mittels Tastatur F7).
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Aktivieren der manuellen Steuerung

Grundsétzlich muss jedoch zundchst die manuelle Steuerung insgesamt
eingeschaltet werden. Um versehentliche Fehlbedienung wéahrend des
automatischen Priifbetriebes zu vermeiden, sollte die manuelle Steuerung
normalerweise ausgeschaltet sein.

Um die manuelle Steuerung einzuschalten, gibt es zwei Moglichkeiten:

e Im Menii Projekt den Befehl Manuelle [F S X
Steuerung einschalten. Steuerung durch )]

e Im Fenster Kommandozentrale den Knopf [gottment [ ] Sere |

Hand aktivieren (siche Abbildung rechts). Typ / Prfvorschrit
CE35.6.35.03

Wenn die manuelle Steuerung aktiviert ist, wird in
der Statuszeile des TasAlysers (am unteren Rand des | & et | [JMessin]
Hauptfensters, auf der rechten Seite) im vorletzten | FHzstand(Gang]

Feld das Symbol MAN angezeigt (siche Abbildung an

R-C

auf Seite 45). 10

1-C

Kommandozentrale 2
Wenn die manuelle Steuerung eingeschaltet ist, g?:

konnen Sie den Priifablauf direkt {iber das Fenster
Kommandozentrale steuern. Sie wihlen zunéchst 5D
den zu prifenden Aggregate-Typ in der
Auswahlliste unter Typ/Prifvorschrift aus und BL
driicken auf Bereit. Dann wihlen Sie in der Liste
einen Priifzustand. Um die Messung zu starten,
driicken Sie auf Messung, um die Messung zu beenden, driicken Sie noch
einmal. Dann wihlen sie einen anderen Priifzustand. Am Ende des Priiflaufs
schalten Sie den Bereit-Knopf wieder aus.

Achten Sie darauf, dass Sie Messung ausschalten, bevor Sie den nichsten
Priifzustand anwéhlen. Wenn Sie dies nicht tun, wird die Messung im
vorigen Priifzustand als abgebrochen gewertet und alle Messwerte werden
verworfen. (Dies ist natiirlich anders herum die Methode, mit der Sie z.B. bei
einer Autofahrt eine verungliickte Messung abbrechen, um sie kurz danach
zu wiederholen.)

Andock-Fenster zur Messablauf-Steuerung

Wie auf Seite 44 Dbereits beschrieben, enthdlt das Andock-Fenster
Messablauf-Steuerung grofle Kndpfe zum Aufrufen der o.g. grundlegenden
Steuer-Befehle. Das Fenster wurde zur Bedienung auf Computern mit
Touchscreen angelegt und ruft ansonsten dieselben Funktionen auf wie die
unten beschriebenen Menii- und Tastaturbefehle. Auf den Kndpfen im
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Andock-Fenster werden zur Information auch noch einmal die Tasten fir die
Befehle angegeben.

Meniibefehle

Die Befehle zur Steuerung des Priifablaufs sind im Menii Projekt enthalten.
Hier finden Sie neben den Kommandos, die Sie auch iiber das Fenster
Kommandozentrale ausfilhren kénnen, noch die Befehle zum Setzen der
Seriennummer sowie zum Abbrechen des Priiflaufs.

Manche Steuerbefehle sind zunichst aus dem Menii ausgeblendet, um das
Menii {iibersichtlicher zu halten. Lassen Sie den Mauszeiger -einige
Augenblicke iiber dem Menii-Title (,,Projekt®) stehen, oder klicken Sie auf
das Ausklapp-Symbol am unteren Ende des Meniis, um alle Befehle sichtbar
zu machen.

Einige der Steuerbefehle sind auch als Knopfe in der Toolbar (direkt unter
der Meniileiste) verfiigbar.
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Tastatursteuerung

Die folgende Tabelle gibt eine Ubersicht iiber die Steuerbefehle mittels
Tastatur. Fiir manche Befehle sind mehrere Tasten wahlweise moglich:

Taste Funktion
Eingabe oder Andern der Seriennummer und von
F2 Zusatzinformationen
F3 Messung im aktuellen Priifzustand abbrechen und
sofort neu beginnen.
F4 Messung beenden, den in der Liste folgenden
Priifzustand einlegen und dort die Messung starten.
F5 Priiflauf beginnen (es erscheint das Fenster zur
Strg+l Auswahl des Aggregate-Typs).
Priifzustand aus der Liste auswahlen. Der Priifzustand
F6 kann tiber die Tastatur eingegeben oder mit den Pfeil-
tasten 1/] ausgewdhlt werden.
F7 Messung Start / Ende. (Nur wenn ein Priifzustand
Leertaste eingelegt ist und nur ein Mal pro Priifzustand.)
Alt+F7 Messung Abbruch
F8 / Strg+R Regulédres Beenden des Priiflaufs
F9 / Alt+Strg+R Priiflauf abbrechen
Bild T Den in der Liste vorigen Priifzustand anwéhlen
. Den in der Liste néchstfolgenden Priifzustand
Bild | .
anwéhlen

Details zu F3, F4, Bild T und Bild |

Alle diese Tastaturbefehle beenden zunédchst die Messung im aktuellen
Priifzustand.

Nur bei F3 wird die Messung abgebrochen (da sie ja wiederholt werden
soll), darauthin der aktuelle Priifzustand erneut eingelegt und die Messung
direkt wieder gestartet.

Die anderen drei Befehle bewirken ein regulires Beenden der Messung im
aktuellen Prifzustand. Darauthin wird der in der Liste der Priifzustinde
nichste bzw. vorige Priifzustand eingelegt. Dabei gilt die Reihenfolge der
Priifzustdnde in der Liste, wie sie z.B. im Fenster der Kommandozentrale
oder im Auswahlfenster, das mit F6 gedffnet wird, abzulesen ist. Die
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Reihenfolge der Priifzustinde ist in den Tabellen der Parameterdatenbank
festgelegt und kann auf Wunsch geéndert werden.

Die Taste F4 startet nach dem Einlegen des Priifzustandes sofort die nichste
Messung. F4 dient dazu, wahrend eciner Messfahrt schnell
aufeinanderfolgende Priifzustinde ohne Zeitverlust messen zu konnen
(vergleiche im ,,Anhang A: Rotas-Mobil* auf Seite 188).

Die beiden Bild-Tasten beenden die Messung des aktuellen Priifzustandes
und wechseln zum néichsten bzw. vorigen Priifzustand, ohne dort die
Messung zu starten. Sie werden verwendet, wenn das Ende des vorigen
Priifzustandes und der Beginn der Messung im néchsten Priifzustand nicht
unmittelbar aufeinander folgen sollen.

Beachten Sie, dass bei der
Tastaturbedienung das Priifablaufs-Fenster
(,,Priifablauf, Kommandozentrale“, Seite 42) Typ / Pridfvorschrif

in seiner grolen Form nicht den ,,Eingabe- e ' Bt
Fokus“ haben darf, da dieses Fenster die : '
TastenzllrﬁckeFverschl(ucllgt. Klicsken S)ie z(iluf it isantGeng)
ein anderes Fenster (z.B. ein Scope), oder [

) > I 0 m

schalten Sie das Kommandozentralen- 1
Fenster auf komprimierte Darstellung um:

=




Das TasAlyser-Programm “rBenutzerrechte und Berechtigungsstufen

Benutzerrechte und Berechtigungsstufen

Das TasAlyser-Programm kennt drei Stufen der Berechtigungsstufen: den
normalen Benutzer, den ,,Einrichter und den Administrator.

Der normale Benutzer hat nur sehr eingeschriankte Bedien-Moglichkeiten. Er
kann Anzeige-Fenster 6ffnen und schlieen, aber er hat keinen Zugriff auf
die Systemkonfiguration oder auf Einstell-Dialoge. Anderungen an Fenster-
positionen oder Einstellungen werden nicht dauerhaft gespeichert, selbst
wenn der Speichern-Knopf in der Werkzeugleiste gedriickt wird.

Im normalen Priifstandsbetrieb sollten Sie das Programm auf der
Berechtigungsstufe des normalen Benutzers laufen lassen, um versehentliche
Anderungen von Einstellungen zu vermeiden.

Der Einrichter hat Zugriff auf die Systemkonfiguration und auf die meisten
Einstell-Dialoge. Beispielsweise kann der Einrichter die Kalibrier-Funktion
aufrufen (siche ,,Verwendung der Kalibrierfunktion® auf Seite 161) oder die
Kommunikations-Einstellungen zur Priifstandssteuerung &andern. Einige
grundlegende Einstellungen wie die Parametrierung der A/D-Kandle der
TAS-Box sind jedoch dem Einrichter nicht zugéanglich.

Die Administrator-Stufe erlaubt den vollen Zugriff auf alle Einstellungen
und Funktionen des TasAlysers. Wenn Sie den TasAlyser frisch installiert
haben, befindet er sich automatisch in der Administratoren-Stufe.

Um die Berechtigungsstufe zu &ndern, rufen Sie im TasAlyser-Menii Projekt
den Befehl Benutzerrechte auf. Im zugehorigen Dialog wird die aktuelle
Berechtigungsstufe markiert:

Benutzerrechte g

Berechtigungsstufe andern

Aktuelle O Benutzer {kein Passwart)
Berechtigungsstufe
. T . N Einrichter
ist ,,Administrator* \AO
(%) Administrator

Um die Berechtigungsstufe zu dndern, wéhlen Sie einfach die betreffende
Stufe an. Fiir Einrichter und Administrator miissen Sie ein Passwort ein-
geben, der normale Benutzer hat kein Passwort. Wenn Sie die Berechti-
gungsstufe nicht &ndern wollen, brauchen Sie auch kein Passwort einzugeben
(auch wenn Sie auf der Administratoren- oder Einrichter-Stufe bleiben).
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Das voreingestellte Passwort sowohl fiir Einrichter als auch fiir
Administrator lautet: discom

Andere Passworter werden im Klartext in der Datei Application.sea
unter den Bezeichnern UserLevelPasswordl fiir den Einrichter und
UserLevelPassword?2 fiir den Administrator eingetragen, etwa:

UserLevelPasswortl: e12345
UserLevelPassword2: ab54321

Sie finden die Datei Application.sea im Projektverzeichnis im e
Ordner Application; zu 6ffnen z.B. mit dem Editor Notepad) Falls [
Sie Hilfe beim Einrichten oder Andern der Passworter bendtigen,

nehmen Sie bitte Kontakt mit uns auf. Sk
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Die Parameter-Verwaltung TasForms

Das Rotas-System benutzt eine datenbankgestiitzte Parameterverwaltung.
Ohne Parameterdatenbank kann das Rotas-System nicht arbeiten. Insbe-
sondere findet auch die Verwaltung der Grenzwerte in der Datenbank statt
(vergl. Abschnitt ,,Wie Grenzen gebildet werden auf Seite 24). Daher ist es
wichtig, die grundlegenden Konzepte der Parameterverwaltung zu kennen.

In diesem Kapitel wird gezeigt, wie man neue Aggregate-Typen anlegt und
die vorhandenen Typen verwaltet, und es wird gezeigt, wie man Grenzwerte
einstellt.

Die Datenbank im Gesamtsystem
Datenbank und Benutzeroberflache

Die Parameter-Datenbank ist eine Access-Datenbank und besteht aus einer
einzigen Datei (Dateiendung .mdb). Diese Datenbank-Datei enthilt die
Tabellen der Parameter. Um diese Parameter einzustellen, 6ffnet man jedoch
nicht die Datenbank selbst (was mit Access durchaus moglich ist), sondern
verwendet eine Benutzeroberfléche.

Dieses Kapitel beschreibt die Benutzeroberfliache ,,TasForms* — selbst auch
eine Access-Datenbank. TasForms enthélt nur Formulare, aber keine Daten
(Parameter). Beim Starten von TasForms bindet es sich an eine Parameter-
Datenbank (ein ,,Projekt) an, so dass nun die Parameter dieses Projektes
bearbeitet werden konnen.

Parameter-Cache

Wahrend der Priifung greift das Messprogramm nicht direkt auf die Para-
meterdatenbank zu, sondern benutzt die Daten aus dem Parameter-Cache.
Dieser Parameter-Cache besteht aus mehreren Dateien in einem eigenen
Verzeichnis. Er darf jederzeit (und muss unter bestimmten Umstidnden)
geloscht werden, da er jederzeit aus der Datenbank wiederhergestellt werden
kann.

Abhidngig von dem Konzept der Parameterverwaltung, konnen die Cache-
Files auf zwei Weisen erzeugt werden. Bei der iiblichen Methode wird dies
dezentral vom TasAlyser Programm auf dem Messrechner erledigt. Wenn
vom Prifstand ecine neuer Priiflauf angemeldet wird, untersucht das
Messprogramm, ob in der Parameterdatenbank fiir den angeforderten
Aggregatetyp Daten verdndert wurden. Wenn ja, wird der Parameter-Cache
fiir diesen Typ aktualisiert (was einen kurzen Moment dauert). Wenn nicht,
wird der vorhandene Cache weiterbenutzt und das Messprogramm ist sofort
priifbereit.
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Methode 2  nutzt einen zentralen Computer (Server) zur
Parameterverwaltung. Die Parameterdatenbank ist dort gespeichert und wird
auch dort von einem Zusatzprogramm ausgelesen, das die Cache-Daten
erzeugt und auf die Priifstinde via Netzwerk verteilt. Das TasAlyser-
Programm greift in diesem Fall nie direkt auf die Datenbank zu.

Cache-Files und Datenbank werden vom TasAlyser in jedem Fall nur zu
Beginn eines Priiflaufs ausgelesen. Anderungen, die Sie wiéhrend einer
laufenden Priifung machen, gelten erst ab dem néchsten Priiflauf.

Start von TasForms

Um TasForms zu starten, ist auf dem Desktop eine Verkniipfung
eingerichtet. Das dazugehdrige Symbol zeigt ein gelbes ,,D*:

W

—_
Ublicherweise befindet sich die Verkniipfung auf dem Desktop oder in
einem Ordner auf dem Desktop namens ,,Rotas for Experts“. Mit einem

Doppelklick auf das Symbol startet die Parameterverwaltung und meldet sich
mit folgendem Startbild:

TasForms: C:\Discom\Measurement\MultiRot\DL501 \ParamDb\

In der Titelzeile des
groBen Fensters sicht

man den Pfad, unter dem
sich  die Parameter-
datenbank-Datei  befin-
det, die man gerade bear-
beitet. Das  kleinere
Fenster besteht fast aus-
schlieBlich aus Knopfen,
mit denen man weitere
Fenster zur Datenbe-
arbeitung Offnen kann.
Ferner zeigt es liber dem
unteren Knopf, mit dem
man das  Programm
wieder verlassen kann,
eine  Versionsnummer.
Wenn man Riickfragen
zur Parameterverwaltung

MNeuen Basistyp hinzufligen
MNewen Typ hinzuflgen

Ertfemen eines Typs

Konstruldionsdaten

Prifungseinstellungen

Einzelwertgrenzen
Kurvengrenzen
Lemparameter

[~ weitere Einstellungen
Vers: 110426_TF

i*

Projektpfad

Versionsnummer

hat, sollte man die Version des Verwaltungsprogramms kennen, um Miss-
verstindnisse zu vermeiden, da es moglicherweise neuere Versionen mit
gednderter Funktionalitdt gibt.
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Mit dem Kontrollkdstchen ,weitere FEinstellungen® kann die Liste der
Auswahlkndpfe noch erweitert werden. Da die Auswahlen, die dann
erreichbar werden, erweiterte Kenntnisse voraussetzen, wird fiir den Anfang
darauf verzichtet, ndher auf sie einzugehen.

Sicherheits- und WartungsmaBnahmen
Datenbank-Backup

Wenn man Eintrdge in der Datenbank dndert und einen Fehler macht, kénnen
viele Eintrdge unbrauchbar werden. Das Wiederherstellen dieser Eintrége ist
oft miihselig oder gar unmoglich, und man wiinscht sich einen ,,Riick-
gingig“-Knopf, um den Ursprungszustand wieder herzustellen. Zwar gibt es
keinen explizierten Knopf hierfiir, die entsprechende Funktion aber
durchaus.

Wenn die Parameterverwaltung gestartet wird, erzeugt sie als erstes
automatisch ein Backup des aktuellen Datenfiles. Ungewiinschte
Anderungen kénnen also immer so zuriickgenommen werden, dass das ,,alte*
(gesicherte) Datenbankfile wieder hergestellt wird.

Wenn man Anderungen gemacht hat x|
und das Programm schlieBen will,

erscheint nebenstehende Sicherheits-
abfrage:

?() Wallen Sie die &nderungen beibehalten?
"'“.

Ein Nein an dieser Stelle sorgt dafiir,
dass das letzte Backup (erstellt mit dem Start der Parameterverwaltung)
wieder hergestellt und das aktuelle Datenbankfile verworfen wird. Ein Ja
beldsst alle FEinstellungen so wie sie sind und schliefit die
Parameterverwaltung. Der Knopf ,,Abbrechen* bricht den Vorgang ab und
man kommt zuriick in die Parameterverwaltung. Auflerdem wird ein evtl.
vorher eingeschaltetes ,,Maximieren® der Ansicht dadurch zuriickgenommen.

An dieser Stelle folgender Hinweis: Anderungen in den Formularen der
Parameterverwaltung haben sofort Effekt, d.h. werden sofort in die
Datenbank-Datei geschricben. Wenn die Datenbank vom Messprogramm
nach aktuellen Daten angefragt wird,

wihrend Daten verdndert werden, SRS x|
konnen auch zeitweise inkonsistente = Yo" [ &

. . Datum 14.02 2009 00:06:38
Daten in den Cache-Files landen. !

Dperator [&sdmin

Kommentar

Wenn die obige Sicherheitsabfrage mit
Ja beantwortet wurde, 6ffnet sich noch
nebenstehendes Formular. Hier kann i+ |
man die durchgefiihrten Anderungen
noch kommentieren. Dieses Formular ist auch iiber den Knopf Anderungs-
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kommentare zu erreichen. Allerdings kann man dann keinen Kommentar
eingeben, sondern erhélt angezeigt, welche Anderungen zuletzt in der
Datenbank vorgenommen wurden.

Datenbank-Datei und Backups

Die Datenbank-Datei befindet sich im Projektverzeichnis (verwenden Sie
den Meniibefehl Datei — Projektverzeichnis im TasAlyser-Programm, um
das Projektverzeichnis zu 6ffnen) im Ordner ParamDb. In diesem Ordner
wird wiederum automatisch ein Verzeichnis Backup angelegt, in dem éltere
Versionen der Datenbank gelagert werden. Zu jeder Versionsnummer, wie
sie im oben abgebildeten Formular abzulesen ist, gibt es eine Datenbank-
Datei.

Sie konnen eine alte Version einfach dadurch wiederherstellen, dass Sie die
entsprechende Datei aus dem Backup-Ordner herausholen und die dem
Dateinamen vorangestellte Versionsnummer entfernen. (Vorher miissen Sie
natiirlich die aktuelle Datenbank umbenennen, 16schen oder verschieben.)
Wenn Sie die Datenbank-Datei hindisch ersetzen, miissen Sie den Inhalt des
Cache-Ordners 16schen. Diesen finden Sie im Projektverzeichnis in
Locals\CacheData.

Die Datenbank defragmentieren

Wenn man viele Anderungen in der Datenbank durchgefiihrt hat
(insbesondere, wenn man viele Eintrage geloscht hat), empfiehlt es sich, die
Datenbank zu defragmentieren. Wenn man Daten 16scht, wird die
Datenbankdatei fragmentiert. Praktisch heifit das folgendes: Angenommen,
die Datenbankdatei enthilt Datensétze 1 bis 5. Wenn jetzt Datensétze 3 und
4 geloscht werden, so riickt Datensatz 5 nicht automatisch an das Ende von
Datensatz 2, sondern der von den Datensdtzen 3 und 4 genutzte Bereich
bleibt ungenutzt. Die Datenbankdatei wird also nicht kleiner und enthalt
ungenutzte Bereiche. Es liegt im Ermessen von Access, ob dieser ungenutzte
Bereich anderweitig verwendet wird oder nicht.

Eine fragmentierte Datenbankdatei nimmt unnétig Platz auf der Festplatte
ein. Auch Zugriffe auf die Daten sind langsamer, daher empfiehlt es sich,
nach groBeren Loschaktionen die Defragmentierung aufzurufen. Der
entsprechende Knopf findet sich unter den erweiterten Einstellungen des
Startformulars.

Wenn Sie die Datenbankdatei per Email verschicken mochten, etwa an
Discom, um Rat zu erhalten, dann sollten Sie die Datenbank vorher
unbedingt defragmentieren und danach die Datenbank-Datei komprimieren
(z.B. mit ,,7-Zip*, das auf jedem Messrechner vorinstalliert ist).
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Anlegen und Entfernen eines Typs
Ein neuer Typ oder ein neuer Basistyp?

Eine hédufige Aufgabe im Zusammenhang mit der Parametrierung des
Gerduschanalysesystems ist das Anlegen eines neuen Typs. Wie bereits im
Abschnitt Typ und Basistyp auf Seite 17 angedeutet kénnen kleine Ander-
ungen am Getriecbegehduse dazu fithren, dass der Priifstand eine neue
Typkennung iibermittelt. Aber auch komplett neue Getriebe fiir eine neue
Fahrzeugplattform sind in der Praxis keine Seltenheit.

Es ist unerheblich, warum es einen neuen Typ gibt: Als erstes muss man die
Frage beantworten, ob man fiir den neuen Typ auch einen neuen Basistyp
braucht oder nicht. Aus Sicht des Messsystems ist ein neuer Basistyp dann
ndtig, wenn es unter den existierenden Basistypen keinen gibt, der exakt
dieselben Ordnungsgeber mit denselben Basisordnungen (Zahnezahlen) ver-
wendet. Wenn der neue Typ beziiglich der Zahnezahlen identisch zu einem
existierenden Basistyp ist, wird man iiblicherweise nur einen neuen Typ-
Namen fiir diesen Basistyp anlegen. In Ausnahmefillen kann es vorkommen,
dass man trotz gleicher Zdhnezahlen einen neuen Basistyp bilden mdchte.
Dies wird man tun, wenn man erwartet, dass der neue Typ sich trotz gleicher
Zahnezahlen akustisch deutlich anders verhalten wird als der existierende
Basistyp.

Es ist auch nachtraglich moglich, einen Typ, der bisher nur ein Name war, in
einen eigenen Basistyp umzuwandeln.

Namen

Die Namen von Typen, Basistypen (und auch allen anderen benennbaren
Datenbank-Objekten) diirfen aus Buchstaben, Zahlen, sowie den Zeichen
,Bindestrich’, ,Unterstrich’ und ,Punkt’ bestehen. Insbesondere Leerzeichen
und Doppelpunkte sind streng verboten. Es wird zwischen Grof3- und
Kleinschreibung unterschieden.

Anlegen eines neuen Basistyps

Gehen wir als erstes davon aus, dass der neue Typ sich in den Zdhnezahlen
von allen bestehenden Basistypen unterscheidet. Man muss also einen neuen
Basistyp anlegen. Die entsprechende Funktion erreicht man mit dem oberen
Knopf des Startformulars: Neuen Basistyp hinzufiigen. Es 6ffnet sich das
folgende Formular:
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x

¢~ Nur Basisinformationen

tbemehmen
Neuer Basistyp I.ﬁ-” {+ Alle verbundenen Daten
tUbemehmen
Kopiere von =] Hinzufiigen |

6001 -

-

Im Eingabefeld ,,Neuer Basistyp* kann man jetzt einen Namen fiir den
Basistyp eingeben. Im folgenden Beispiel wurden die Basistypen alle mit
Zahlen im 6000er-Bereich benannt. Der neue Basistyp soll jetzt den Namen
4711 erhalten.

Da es nicht sinnvoll ist, mit einem komplett leeren Datensatz fiir den neuen
Basistyp zu starten, muss man als néchstes einen existierenden Basistypen
als Vorlage wihlen. Dessen Daten werden dann fiir den neuen Basistyp
iibernommen. Es empfiehlt sich, einen Basistyp als Vorlage zu wihlen, der
dem neuen Basistyp moglichst dhnlich ist. Je dhnlicher die beiden Typen
sind, desto weniger muss man anschlieBend fiir den neuen Basistyp
anpassen.

Wenn man sich fiir einen existierenden Basistyp entschieden hat und ihn in
der Liste ausgewihlt hat, klickt man auf den Knopf Hinzufiigen. Jetzt wird
der neue Basistyp angelegt und die Daten des Vorlagetyps kopiert. Wenn
diese Aktion fertig ist, meldet sich das Programm mit der Meldung Aktion
ausgefithrt. Nachdem die Meldung mit OK quittiert wurde, wird das
Meldungsfenster und das Eingabeformular fiir den Basistyp geschlossen.

Da ein Basistyp allein nicht ausreicht, um die Daten im Messprogramm
zugénglich zu haben, wird mit dem Basistyp auch gleichzeitig ein Typ-Name
angelegt (das heilit, zu Basistyp 4711 existiert sofort auch ein Typ 4711, der
Basistyp 4711 zugeordnet ist). Da es nicht ausgeschlossen ist, dass der Name
des Basistyps bereits als Typname fiir einen anderen Basistyp existiert, kann
diese Aktion fehlschlagen. Der Basistyp ist dann zwar angelegt, aber zu
diesem Zeitpunkt noch nicht iiber einen Typnamen zu erreichen.
Insbesondere das Messprogramm kommt dann noch nicht an diesen Basistyp
heran. Erst das Anlegen eines neuen Typs und Zuordnung zu diesem
Basistyp 16st das Problem.

In diesem Zusammenhang gibt es zwei Umsténde, die dazu fiihren, dass kein
neuer Basistyp angelegt werden kann. Diese werden mit jeweils einer
Fehlermeldung reklamiert. Zum einen beschwert sich das Programm, wenn
man den Knopf Hinzufiigen driickt, ohne vorher einen existierenden
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Basistyp aus der Liste ausgewihlt zu haben. Zum anderen gibt es eine
Fehlermeldung, wenn es den neuen Basistyp bereits gibt. Fiir beide Félle ist
klar, was zu tun ist. Keine Meldung gibt es, wenn gar kein neuer Basistyp
eingegeben wurde. Allerdings tut das Programm in diesem Fall auch nichts.

An dieser Stelle noch der Hinweis, dass das gezeigte Formular vom
Programm nicht allein zum Anlegen eines neuen Basistyps verwendet wird,
sondern auch an anderen Stellen, wenn es darum geht, neue Objekte
hinzuzufiigen. Das Verhalten und die Bedienung sind dann analog wie oben
erldutert.

Im Zusammenhang mit anderen Objekten als dem Basistyp kann es auch
Sinn machen, die Einstellung der Option ,,Alle verbundenen Daten
ibernehmen® zu ,,Nur Basisinformationen iibernehmen* zu dndern. Wenn
man diese Einstellung &ndert, werden von der Vorlage nur die
grundlegenden Daten mitkopiert, nicht aber z.B. daran gebundene
Messgrofien. StandardméBig werden alle an die Vorlage gebundenen Daten
iibernommen.

Anlegen eines neuen Typs

Wenn man fiir den neuen Typ einen existierenden Basistyp verwenden kann,
braucht man lediglich den neuen Typ diesem Basistyp zuzuordnen. Diese
Funktion erreicht man mit dem Knopf Neuen Typ hinzufiigen im
Startformular der Parameterverwaltung. Ein Klick auf diesen Knopf 6ffnet
das folgende Formular:

Das Eingabefeld und =101 ]
. . Yorhand i
die Auswahlliste auf |” N :?rlfzﬂel”f)m” -
der linken Seite dhneln Ha ) Egggé ; j
dem Formular zum varhandener 6003 (6003 )
. Basistyp [ SRR B fee (6004 1
Anlegen eines neuen £005 (6005 )
Basistyps. Zusitzlich raficen | ETT(IAE)
Yps. Typ hinzufiigen 6007 (6007 )
hat man hier aber auf o Egggg;
der rechten Seite eine 6010 {6010 )
. . . 6011 (6011 )
Liste, in der die vor- 6012 (012 )
handenen Typen ange- el i
Zeigt Werden mlt Datensatz: I<| 4 || 1 (HRE |>| |>*| won 1
9

zugeordnetem Basistyp in Klammern dahinter.

Um jetzt einen neuen Typ anzulegen, ist die  |vorhandener
Verfahrensweise einfach: Neuen Typ im |Basistyp
Eingabefeld eingeben, Basistyp aus der

Liste auswihlen (in Klammern hinter dem Basistyp sind wieder die bereits
zugeordneten Typen aufgelistet) und den Knopf Typ hinzufiigen driicken.
Wenn die Aktion erfolgreich war, erscheint der neue Typ in der Liste der

|4?11 (4711, 2] d
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vorhandenen Typen. AuBlerdem wird der neue Typ in der Auswahlliste in die
Klammer hinter dem Basistyp ergénzt.

Diese Aktion kann fehlschlagen, wenn man unter Neuer Typ cinen Namen
eintrdgt, den es bereits gibt. Das Programm wird dann mit einer
entsprechenden Fehlermeldung darauf hinweisen.

Typen und Basistypen loschen

-
2)

Es kommt hin und wieder vor, dass Aggregate zur Produktion geplant
werden, dann aber doch nicht so gebaut werden. Wenn man dann fiir solche
Aggregate bereits Typen angelegt hat, mochte man diese auch wieder
loswerden. Diese Funktion erreicht man mit dem Knopf Entfernen eines
Typs im Startformular der Parameterverwaltung. Wenn man diesen Knopf
driickt, 6ffnet sich das folgende Formular:

Mit Hilfe der Auswabhlliste kann x|
man jetzt einen Typ (keinen Priiflingstyp 15schen

Basistyp!) auswiéhlen. Ein Klick
auf Loschen fuhrt dazu, dass
dieser Typ aus der || Fifingenene [ &

Parameterdatenbank  entfernt B | e
wird und danach insbesondere
im Messprogramm unbekannt ist.

‘wiahlen sie den Mamen des zu lozchenden Priflingstups aus:

Wenn an dieser Stelle der Fall eintritt, dass der zu 16schende Typ der letzte
und einzige Typ ist, der einem bestimmten Basistyp zugeordnet ist, so
erscheint folgender Hinweis:

Dra mit diesem Typ kein weiterer Mame verbunden ist, I6schen Sie hiermit auch den Basispriifling und somit alle

Priiflingsdaten.
abbrechen |
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Wird diese Meldung mit OK quittiert, werden der Typ und sein Basistyp
entfernt. Alle Einstellungen, die fiir diesen Basistyp gemacht wurden, sind
dann verloren (Grenzen, Zahnezahlen, usw.). Wird die Meldung aber mit
Abbrechen quittiert, passiert nichts. Sowohl Typ als auch Basistyp bleiben
in der Datenbank vorhanden.

Dieses Verhalten ist insofern sinnvoll, als dass man in der Datenbank
ublicherweise keine Parameter vorhalten will, die man nicht vom
Messprogramm aus erreichen kann. Wie oben beim Basistyp anlegen
erwihnt, kann dieser Fall aber dennoch vorkommen. Um einen solchen
,unsichtbaren® Basistyp wieder loszuwerden, muss man fiir ihn erst einen
Typ-Namen anlegen (s.o.: Anlegen eines neuen Typs). Erst dann erreicht
man ihn auch im Formular zum Typ 16schen.
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Andern von Zahnezahlen

Wenn man einen neuen Basistypen angelegt hat, ist die erste folgende
Aktion, dass man die Zihnezahlen anpasst, da der neue Basistyp
iiblicherweise zumindest teilweise andere Zihnezahlen hat. Die
entsprechende Funktion erreicht man durch Klick auf den Knopf
Konstruktionsdaten im Startformular der Parameterverwaltung. Es 6ffnet
sich eine Variante des folgenden Formulars:

B3 Zdhnezahlen =181 x]

=== - R

Proto (Proto ) ii M

F

. | oz = <

RS [=] [=]] =] P

[~ Berechnung urterdriick I Alle Typen ¥ AlephysGange W Ale Orte D

Basistyp (Typen) Rad Zahneza R 1 2 3 4 5 3 7 N
» [4711 (4711, XYZ) ~lasr =1 T-'g
BRI =1 20
AT, XY~ [[Twi 1 17
4711 (4711, X1Z) _~|[GAb7 =1 Bl
4711 (4711, XYZ) —~[GAn7 k| B4
4711 (4711, XYZ) _—|[GAbE =1 33
4711 (4711, XYZ) _|[GAnE =1 43
4711 (4711, XYZ) ~|[GAb5 =1 35
4711 (4711, X1Z) _|[GAn5 =1 54
4711 (4711, XYZ) —~|[GApd Il 45
4711 (4711, XY2) _—|[GAn2 =1 43
4711 (4711, XYZ) _~|[GAb3 =1 46
4711 (4711, XYZ) ~[GAn3 =1 79
4711 (4711, XYZ) _~[GApzZ =1 43
4711 (4711, XYZ) ~[GAn2 il 19
4711 (4711, XYZ) _—l[GA1 =l 57
4711 (4711, XYZ) _~[GAnT 5 | 16
4711 (4711, XYZ) _~|[GAR k| 53
4711 (4711, XYZ) _~I[cAnR =1 19
4711 (4711, XYZ) ~1[FAr il 1
4711 (4711, XvZ) [P =1 E]
4711 (4711, XYZ) _|[KFAb =1 56
4711 (4711, XYZ) _~I[kPAn =1 55
4711 (4711, XYZ) _|[Obersetzung =] 0
IJ_

3 =

al 1 v

Yy |

Die in der Spalte ,,Rad* aufgefiihrten Ordnungsgeber sind vom jeweiligen
Projekt abhingig, ebenso wie die Spalten ,,R“, 1%, ,,2° usw. fir die
physikalischen Génge eines Getriebes.

In der Spalte ,,Typ (Basistyp)“ miissen Sie einen oder mehrere Basistypen
selektieren, um die entsprechenden Konstruktionsdaten anzuzeigen.

Zur Eingabe offen ist im gezeigten Formular allein die Spalte mit den
Zihnezahlen. Zur Information werden in den griinen Feldern die relativen
Frequenzen der Zahnriader je Gang angezeigt bezogen auf eine ,,rechnerische
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1. Diese ,,rechnerische 1 ist oft die Getriebeeingangs- oder Getriebeaus-
gangsdrehzahl. Beim obigen Getriebe sind die relativen Frequenzen auf die
Getriebeeingangsdrehzahl bezogen.

Meist wird neben den relativen Frequenzen der Komponenten auch die
Gesamtiibersetzung des Getriebes berechnet. Im obigen Bild ist diese
Information in der unteren Zeile je Gang angezeigt. Dies ist insofern
niitzlich, als man z.B. am Priifstand leicht die Gesamtiibersetzung des
Getriebes durch Messen herausbekommt. Meist ist sie auch in den
Konstruktionslisten mit angegeben. Wenn man jetzt feststellt, dass die in der
Parameterverwaltung berechnete Ubersetzung nicht mit der Ubersetzung am
Priiffstand oder in der Getriebeliste ibereinstimmt, sollte man die
Einstellungen {iiberpriifen. Entweder hat man z.B. den falschen Typ
ausgewdhlt oder die Zahnezahlen sind falsch eingetragen (z.B. antreibendes
und getriebenes Rad vertauscht). Die Erfahrung zeigt, dass die angezeigten
Ubersetzungen exakt mit den Konstruktionsvorgaben {ibereinstimmen
sollten.

Wenn man Teiliibersetzungen kontrollieren will, kann man die Ansicht
umschalten, indem man oben links Zeige Kehrwert der Frequenzen
anwihlt. Man erhilt dann die Ubersetzung des Getriebes angezeigt von der
Bezugsdrehzahl bis zum jeweiligen Teil.

Weiterhin kann man noch Zeige Basisordnungen auswihlen. Die Anzeige
zeigt dann das Produkt aus Zdhnezahl und rel. Frequenz der verschiedenen
Teile. Dieser Wert ist interessant fiir die Ordnungsanalyse. Wenn man ein
Spektrum hat, das mit rel. Faktor 1 zur Bezugsdrehzahl abgetastet ist, dann
ist der angezeigte Wert die Position in diesem Spektrum, an der die
Gerduschbeteiligung des betreffenden Rades auftaucht. (Genaueres iiber
Positionen im Spektrum spéter.)

SchlieBlich kann man die ,rechnerische 1° mit dem Auswahlfeld ,,Basis*
noch verschieben. Damit ist es moglich, fiir alle der obigen Ansichten, eine
andere Komponente als ,,1 auszuwidhlen und so z.B. die relativen
Frequenzen vom Getriebeausgangs gesehen angezeigt zu bekommen oder
andere Teiliibersetzungen innerhalb des Getriebes. Besonders niitzlich ist
diese Option im Zusammenhang mit der Basisordnungsanzeige, wenn der
Verdacht besteht, dass Basisordnungen einzelner Komponenten in Spektren
auftauchen, wo man sie normalerweise nicht erwarten wiirde. (Andern Sie
die Basis so, daB sie die Drehzahl des Spektrums referenziert, in dem Sie
unerwartete Ordnungen sehen.)

Nach der Erkldarung der verschiedenen Ansichtsmoéglichkeiten zuriick zum
Vorhaben Andern einer Zihnezahl. Sobald eine Zihnezahl gedindert und das
entsprechende Eingabefeld verlassen wird, berechnet die Parameter-
verwaltung die relativen Frequenzen der Réder neu. Je nach Komplexitit des
Getriebes, bzw. Performance des ausfilhrenden Rechners kann dies einen
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Moment dauern. Sollte sich zeigen, dass viele Zéhnezahlen zu &ndern sind
(moglicherweise auch fiir verschiedene Typen) und die sofortige Berechnung
die Eingabe drastisch verzogert, besteht die Moglichkeit, die Frequenz-
berechnung zeitweise zu deaktivieren, indem man das Kontrollkidstchen Be-
rechnung unterdriicken aktiviert. Es gilt allerdings: Aufgeschoben ist nicht
aufgehoben. Da die Frequenzen vom Programm berechnet werden miissen,
wird diese Berechnung nachgeholt, sobald das Kontrollkdstchen wieder
deaktiviert oder das Formular geschlossen wird.

Allgemeine Formularfunktionen
Organisation der Daten in Listen

Wer die Aufgabe hat, Daten zu pflegen, weill, dass es sich auszahlt,
moglichst wenig Datensétze zu haben, die man pflegen muss. Das heilit
allgemein: Moglichst viele Datensdtze mit moglichst weit iibergreifender
Giltigkeit und moglichst wenig hochspezialisiert aufgeschliisselte
Datensétze. Einen Ansatz zur Erreichung dieses Ziels haben wir oben bereits
kennen gelernt: Die Zusammenfassung von Typen zu Basistypen, sowie die
von Priifstinden zu Priifstandsgruppen. Wenn man dieses Verfahren
datenbanktechnisch betrachtet, so heil3t das, dass man statt den direkten
Schliissel ,, Typ“ oder ,,Priifstand* zu verwenden, einen indirekten Schliissel
,.Basistyp® und ,,Priifstandsgruppe® dazwischenschaltet, den man dann den
Schliisseln ,, Typ* und ,,Priifstand zuordnen kann.

Dieselbe Idee steckt hinter den drei wichtigen, bei der Parametrierung
verwendeten Listen: Der Abtastparameterliste, der Messgrofienliste und der
Triggerparameterliste. Hier ist der Ansatz, dass man auf allen Priifstinden
fiir alle Typen moglichst gleiche Parameter verwenden will. Also legt man
jeweils eine Parameterliste an und weist den einzelnen Typen je Priifstand
die Listen zu.

Das Formular in der Parameterverwaltung, wo diese Einstellung méglich ist,
erreicht man durch Klick auf den Knopf Priifungseinstellungen. Es 6ffnet
sich das folgende Formular:
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x
Typ [Bazistyp) PFriifstand [Priifstandzgruppe R
Prato [Proto | « || P1 DRS00 (PT DQ500) I
B007 (0071 ) j =
L2 (6007 )

RNZ (RN 1 = <
;I -l 3
v Ale Typen v Al Prifstande n}
B asistyp [Typen) Priifstandsgruppe Liste Abtastparameter Liste Triggerparameter Liste Lemmverfahren =
[Friifstande] Auswertungsparamete
B |Proto [Prata) ;I =1 DE500 [F1 DRS00 ;I StdResamp El StdTrigger B Standard B Standard E
5001 (6007, L==) - [[P1DES00(F1 DAS00) - [|StdResamp _~|||5tdTrigger 7 ||5tandard _ ||5tandard B
EO0Z [E002, MAA];I P1 DAs00 [P1 DE500) ;I StdResamp E StdTrigger =1 Standard El Standard =
EO003 [E002, LwS]_~ [ [P1 DES00 (F1 DAS00) = [|StdResamp _||StdTrigger _~||5tandard _~||5tandand |=1
5004 (6004, U'w/T) - [ [P1 DES00 (F1 DAS00) _~ [|StdResamp _~|||5tdTrigger _~ ||5tandard _~ |[Standard [~
E005 [E005, LEN) -] [F1DO500(F1 DO500)  ~[[StdResamp _~|||5tdTrigger = ||Standard _~||5tandard B
EOOE [EO0E, JKP) ~[[P1DES00(F1 DAS00) = [|StdResamp = ||StdTrigger _~||5tandard _~||5tandand &
EO007 [E007, LIK) _~][P1DE5S00(F1 DAS00) = [|StdResamp _~|||5tdTrigger _~||Standard _~ ||Standard |
B00S (B008) ~[[P1DE500(FT DAS00) = [|StdResamp _~|||5tdTrigger _~||5tandard _ ||5tandard E
E£003 [E003, KOD) -] [F1 DOS00 (F1 DOS00] = [[StdResamp _~ ||5tdTrigger _~||5tandard _~||5tandand Eli-
Frrr e vk = 1me maEan e maEnm = 1 mm....il FriaTeeo 1| m...;..all m...;..al!
ISthesamp - ISthrigget - IStandard JIStandard ;I
Meue Liste Meue Liste MNeue Liste I Lemvertahren | v
Datensatz: LlL“ 1 ] von 13 4] | LI—II
B
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In der Parameterverwaltung gibt es viele Formulare, die dhnlich aussehen
wie das oben gezeigte, aber unterschiedliche Daten zeigen. Daher wird im
Folgenden erldutert, wie man diese Formulare liest und bedient.

Kontrollbereich und Datenbereich

Alle Formulare, die nach obigem Schema aufgebaut sind, sind zweigeteilt:
Oben befindet sich der Kontrollbereich, mit dem die Anzeige im
Datenbereich beeinflusst werden kann. Auf der rechten Seite des
Kontrollbereichs befindet sich eine Knopfleiste mit sechs Knopfen, deren
Funktion spédter erldutert wird. Links daneben befinden sich die
Schliisselauswahlfelder, mit denen man aus den verschiedenen mdoglichen
Einstellungen seine Auswahl treffen kann. Die dazu gehorigen
Schliisselfelder im Datenbereich sind grau hinterlegt und nicht editierbar.
Gelb hinterlegte Felder im Datenbereich enthalten Daten, die man verdndern
darf. Das ganze Formular ist grofenverdnderlich. Das heiflt, dass
insbesondere die Felder im Datenbereich ihre GroBe an die des Formulars
anpassen, um den zur Verfiigung stehenden Platz bestmdglich auszunutzen.

Wenn in den Schliisselauswahlfeldern nur ein Eintrag ausgewahlt ist, wird
die entsprechende Schliissel-Spalte im Datenbereich ausgeblendet, um
weiteren Platz zu gewinnen.

Basistypen und Priifstandsgruppen

Wie bereits ausfiihrlich erldutert, existiert nur ein Datensatz fiir alle
Priifstinde einer Priifstandsgruppe, bzw. flir alle Typen, die zu einem
Basistyp gehoren. Da die Auswahl aber meist nach Typ, bzw. Priifstand
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gemacht wird, enthalten die Listen der Schliisselauswahlfelder im
Kontrollbereich andere Eintrdge als die dazugehorigen Felder im
Datenbereich. Wahrend in den Schliisselauswahlfeldern Typ und Priifstand
ausgewdhlt werden kann (in Klammern dahinter sind Basistyp, bzw.
Priifstandsgruppe angegeben), ist im Datenbereich der Basistyp, bzw. die
Priifstandsgruppe angegeben, sowie in Klammern dahinter alle zugeordneten
Typen, bzw. Priifstinde. Wenn also ein bestimmter Typ ausgewdhlt wird,
kann man im Datenbereich stets sehen, fiir welche Typen der Datensatz noch
gilt.

Die Bedienung der Schliisselauswahlfelder

Mit Hilfe der Schliisselauswahlfelder kann man auf [ Typ (Basistyp)
verschiedene Arten eine Auswahl einstellen. Die |[[£711(4711) -
Wirkung des Kontrollkdstchens Alle Typen ist 5002 (E002)
unmittelbar klar: Wenn man dort ein Hékchen setzt, ||snnamnnzi i
werden alle  anderen  Moglichkeiten  des |[(6001° =)
dazugehorigen Schliisselauswahlfelds deaktiviert |~ Ale Typen I
und der Datenbereich zeigt alle Datensdtze ohne

Einschrénkung fiir das betreffende Schliisselfeld.

Wenn man nur einzelne Eintrdge haben mochte, setzt man kein Hékchen bei
,Alle Typen“. Anschliefend kann man einen oder mehrere Eintrdge in der
Liste markieren (mehrere markieren mit gedriickter STRG-Taste oder Shift-
Taste, wie in Windows iiblich) oder aber mit Hilfe des Eingabefeldes und
des ,,*“-Knopfes markieren lassen. Im obigen Beispiel wurde der Stern-
Knopf benutzt, um alle Eintrdge der Liste zu markieren, die auf das Muster
»F(6001%“ passen. Um Muster festzulegen, konnen insbesondere die
iiblichen Platzhalter ,,** und ,,?* verwendet werden. (Fiir MS-Access-Profis:
Der Stern-Knopf ruft die ,,Like“-Funktion (SQL) auf.)

Fiir alle Knopfe, die in Auswahllisten etwas einstellen, gilt: Wenn sich beim
ersten Klick noch nicht das erwartete Ergebnis einstellt, den Knopf ein
zweites Mal driicken. Unter gewissen, noch unklaren Umstédnden, braucht
MS-Access einen zweiten Anstof3.

Eintrage einer ganzen Spalte verandern

Oft mochte man auf einen Schlag den Eintrag einer +

Spalte fiir viele Datensdtze dndern. Fiir diese Funktion

sorgt das nebenstehende Feld. Die Funktion ist IStandard El
einfach: Man stellt etwas ein und ein Klick auf den Pfeil-Knopf fiillt die
entsprechende Spalte der aktuellen Auswahl mit diesem Wert.

Wenn die Spalte einen Zahlenwert enthélt, gibt es als Zusatzfunktion, die
Moglichkeit, die Werte relativ zu verdndern. Das heiflt, dass man die Spalte
nicht mit einem festen Wert fiillt, sondern mit dem bestehenden Wert
rechnet. Zu diesem Zweck trdgt man im Eingabefeld die Rechenoperation
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ein, die ausgefilhrt werden soll. Folgende Mdglichkeiten stehen zur
Verfiigung: +X (Wert X hinzuaddieren), -X (Wert X subtrahieren), *X (Wert
X multiplizieren). Wenn man mit ,,-X“ einen Wert subtrahieren mochte, fragt
das Programm noch einmal nach, was man denn jetzt genau tun mochte, da
das Minuszeichen sowohl als Rechen- als auch als Vorzeichen gemeint sein
kann.

Ansicht sortieren

Nicht immer ist es ausreichend, die Anzeige auf bestimmte Daten
einzuschranken. Manchmal mdchte man die Daten zusétzlich noch sortiert
darstellen. Um dies zu erreichen, kann man eine MS-Access Funktion
benutzen, indem man mit der rechten Maustaste in ein beliebiges Feld der
Spalte klickt, nach der man sortiert haben mochte. Neben einigen anderen
Access-Funktionen hat man Aufsteigend oder Absteigend sortieren zur
Auswahl. Diese Funktion steht fiir alle Spalten zur Verfiigung, sowohl
Schliisselspalten als auch Datenspalten.

Kopieren, Drucken, Vergleichen

Auf der rechten Seite des Kontrollbereichs befinden sich sechs Kndpfe, die
oben schon einmal kurz erwéhnt wurden. Mit ihrer Hilfe kann man einige
michtige Funktionen auslésen, darunter das Kopieren, Drucken und
Vergleichen von Daten.

Zum Drucken dient der Knopf P (Print). Er ermoglicht, die aktuelle Auswahl
auszudrucken (Querformat). Ansonsten ist die Beschriftung der Knopfe an
die der Tasten eines Taschenrechners angelehnt. Dementsprechend ist die
Funktion der Knopfe M und R naheliegend: Mit M kann man sich eine Aus-
wahl merken (Memorize), mit R wieder einstellen (Restore, ggf. zweimal
driicken).

Wenn man den M-Knopf driickt, 6ffnet sich bei vielen Formularen ein
weiteres Formular, das man auch gesondert mit dem F-Knopf (Feld-
Auswahl) offnen kann. Hier kann man z.B. fir die Kopierfunktion
verschiedene Spaltenfelder auswéhlen. Beim Kopieren werden dann nur die
Daten der ausgewihlten Spalten kopiert.

Mit dem <- Knopf schlieBlich wird die Kopieraktion ausgefiihrt und zwar
wie folgt: Die Daten der mit M gemerkten Auswahl werden gelesen und an
die aktuelle Auswahl eingefiigt (sofern moglich).

Ahnlich arbeitet die Vergleichsfunktion, die mit dem Knopf D (Differenz)
ausgelost wird. Sie vergleicht die Daten der gemerkten Auswahl mit den
Daten der aktuellen Auswahl und zeigt die Unterschiede. Bei groflen
Datenmengen und geringer Rechenleistung ist sie mit Vorsicht zu
gebrauchen, da die durchgefiihrte Abfrage recht aufwéndig ist.
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Zur Kenntlichmachung, dass der Datenbereich nicht die Daten der aktuellen
Auswahl darstellt, verdndert der Kontrollbereich die Farbe des Hintergrunds
nach braun. In diesem Modus werden alle gefundenen Unterschiede
zwischen den Auswahlen angezeigt.

Wenn man jetzt noch einmal auf den D-Knopf driickt, wechselt die Farbe
nach Lila. Die Schrift der Kndpfe M und D wechselt ebenfalls nach Lila, um
zu kennzeichnen, dass jetzt nur die Datensdtze angezeigt werden, die in
beiden Auswahlen vorhanden sind und unterschiedliche Eintrdge haben.

Ein weiterer Klick auf D zeigt den Hintergrund und den M-Knopf in rosa. In
diesem Modus zeigt der Datenbereich alle Datensédtze, die es in der
gemerkten Auswahl gibt, aber nicht in der aktuellen Auswahl.

Das umgekehrte schlielich erhélt man durch nochmaligen Klick auf D: Alle
Datensidtze, die es in der aktuellen Auswahl gibt, nicht aber in der
gemerkten. Die Farbcodierung hierfiir ist tiirkis fiir Hintergrund und den
Knopf D. Noch ein Klick auf D? Kein Problem, wir starten wieder mit
braun...

Priifungseinstellungen

Wir haben oben bereits einmal einen Blick auf das Formular
Priifungseinstellungen verdndern geworfen, das iiber den Knopf
Priifungseinstellungen des Startformulars der Parameterverwaltung zu
erreichen ist. Dort sieht man, dass die Priifparameter fiir einen (Basis-)Typ
nicht direkt eingestellt werden, sondern dass man fiir vier verschiedene
Bereiche jeweils ein Schema auswéhlt.

Vier Listen von Priifparametern

Die Liste der Abtastparameter legt insbesondere fest, welche Orte oder
Rotoren (s.0.) mit welchen Sensoren abgetastet werden. Nur fiir die in dieser
Liste parametrierten Ort/Sensor-Kombinationen tauchen im System
Datenblocke (insbes. Spektren) zur Weiterverarbeitung auf. Auch der
genauere Inhalt der Datenblocke (Lénge, Anzahl der Umdrehungen je Block,
u.a.) wird hier festgelegt. Anderungen in dieser Liste sind sehr selten nétig.
Wenn doch, so empfiehlt sich die Riicksprache mit Discom. Werden mehrere
Getriebefamilien aus der Datenbank parametriert, so gibt es fiir jede Familie
eine eigene Liste von Abtastparametern.

Die Liste der Triggerparameter legt insbesondere fest, mit welcher
Genauigkeit bestimmte Messungen durchgefiihrt werden, oft auch in
welchem Bereich (siehe oben: Erkldrung zum Begriff Fithrungsgrofe). Da
das Messprogramm oft selbst die Hauptmessungen {iber Drehzahl startet und
stoppt, sind hier auch die Start- und Stopp- Drehzahlen hierfiir zu finden.
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Mehrere Listen werden hier notig, wenn verschiedene Priifsténde oder
verschiedene Typen in unterschiedliche Drehzahlbereichen priifen sollen.

Die Liste der Auswerteparameter legt fest, welche Messgro3en (Erklarung
s.0.) gemessen werden sollen. Wie man hier Eintrdge anpasst, spater mehr.
Werden mehrere Getriebefamilien aus der Datenbank parametriert, so gibt es
auch hier fiir jede Familie eine eigene Liste von Auswerteparametern.

Die Liste Lernverfahren schlieBlich legt fest, nach welchen allgemeinen
Rahmenbedingungen Messgrofien gelernt werden — sieche dazu den Abschnitt
»Wie Grenzen gelernt werden® auf Seite 26.

Hinweis: Durch Weiterentwicklung der Software, sowie aufgrund
projektspezifischer Besonderheiten kann es sein, dass die Liste der
Auswerteparameter oder die Liste Lernverfahren im Formular der
Prifungseinstellungen fehlen. Fehlt die Liste der Auswerteparameter, so sind
die entsprechenden Einstellungen in die Formulare fiir Einzelwertgrenzen
und Kurvengrenzen integriert. Fehlt die Liste Lernverfahren, so ist diese
Liste bei den Lernparametern integriert.

Weiterhin kann auch die komplette Liste der Lernparameter selbst in die
Formulare fiir Einzelwertgrenzen und Kurvengrenzen integriert sein (kann
sinnvoll sein, wenn Priifstandsgruppe und Priifstand jeweils identisch sind).

Grenzen einstellen
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Wie bereits im Abschnitt ,,Wie Grenzen gebildet werden auf Seite 24
dargestellt wurde, werden die Grenzwerte durch eine Kombination aus
gelernten Daten und festen Vorgaben gebildet. In der Parameterdatenbank
werden daher nicht direkt die Grenzen eingestellt, sondern die Bildungs-
vorschrift.

Grenzen fiir Einzahlkennwerte

Die Grenzen fiir Einzahlkennwerte (einzelne Werte) konnen mit folgendem
Formular eingestellt werden, dass mit dem Knopf Einzelwertgrenzen vom
Startformular der Parameterverwaltung gedffnet werden kann. Neben dem
Formular zur Parametrierung der Kurvengrenzen (s.u.) ist dieses Formular
dasjenige mit den meisten Schliisselauswahlfeldern im Kontrollbereich.
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Grenzen einstellen

=
Typ [Basistyp] Priifstand [Priifstandsgr Priifzustand Instrument Kanal Signal Ort Messgriifen R
Prata [Proto | - || P1DQ500(F1 DRS00 |R-Z || Spekiralwert || Synch ERS03 || AR || Abweichung - [l
E001 (E001 ) j R-5 j Crest j Mz Antr!ahsdz 2wl j Differenz j F
Forp ) E o 15 5 = preece R | %) S 2z
¥ Alle Typen ¥ AllePrifstinde @ Alle Priifschitte W AlleInstumerte ¥ Alle Kanile ¥ e Signale [ Alle Orte ¥ Alle Messarbssen D
Basistyp [Typen] Priifstandsgruppe [Priifstands] Piufzusta Instument  Kanal Signal Oit Parameter  Auswertung  Min Max ﬂ
nd anfaus
¥ [Froto [Froto] F1 D500 [F1 0 G500 I | | e | e | ELE] ~l[fzsE = An -
Froto [Proto] F1 DO500 (F1 DE500) I | | e | I | ELEEE] ~[AT e
Prato [Proto] _~ [|P1DA500 (P1 DES00) ;l R-Z = |[5pektraln = ||Spnch ;l EKS03 - ]|GAn ~lH1 =] An~]
Proto [Prota) = ||P1 DE500 (P1 DRSO0) ~I|RZ =][Spektrain = ][Spnch < [[BKE03 - ][GAn Z|H1.58 -] An x|
Proto [Prota) = ||F1 DE500 (P1 DRS00) ~I|RZ  _=[[Spektrain = [[Spnch [[BKE03 - [[GAn ~|H2 =] An x|
Proto [Prota) _=||P1 DRS00 (P1 DES00) ;[ RZ _~||Spektral = ||Synch ;l BKS02 - ||GAn =lHz2. s -] An x|
Froto [Froto] F1 D500 (F1 DE500) I |G | e | T | ELE] I Bn -
Froto [Froto) F1 D500 (F1 DO500 ~|[fiZ - |[Spekuain < [[Spnch <] [BKE03 Oefb 7| B -
Froto [Frofo) F1 D500 (F1 DO500 ~|[FZ - |[Spekualn < [[Spnch <] [BKE03 Oefb 7| A -
Prato [Proto) P1 DOS00 (P1 DES00) ;l R-Z _~|[5pektraln = ||Spnch ;l EKS03 - ||Desb <] An~]
Proto [Prota) P1 DRS00 (P1 DRS00 ;[ R-Z _~|[Spekirabn = ||Spnch ;l EKS03 -||Desb -] An x|
Proto [Froto) P1 DRS00 (1 DE500) ;[ RZ _=||Spektral = ||Synch ;l BKS02 = ||Desb -] An x|
Praoto [Frota) F1 DO500 (F1 DRS00 ;[ RZ _~||Spektral = ||Synch _;I BKS02 = ||Dedsn =] An x|
Froto [Froto) F1 DE500 (71 DE500) I |G | e | T | e GAb - B -
Froto [Frofo) [F1 D500 (F1 DE500 ~|[FZ - |[Spekualn < [[Spnch | [BKE03 Oefn 7| B -
Proto [Proto) F1 D500 (F1 DE500 ~I[15  <|[Crest ~[[Gpneh -] [EKS0a Oeib <] B -
Proto [Proto) P1 DRS00 (P1 DES00) ;i R-Z _~|[5pektraln = ||Sypnch ;l EKS03 - ||Dedn <] An -]
Proto [Prota) P1 DR500 (P1 DRS00 ;[ R-Z _~|[Spekirabn = ||Spnch ;l EKS03 - ||Pab =] An x|
Praoto [Frota) F1 D500 (F1 DRS00 ;[ RZ _~||Spektral = ||Synch ;l BKS02 - ||Pab =] An x|
Proto [Protal F1 D500 (P1 DRS00 ~1IRZ - 1[Soekiai - ISunch - 1[EKS03 - [[Pab = ﬁn -
[2n Eal|

Als Daten (gelbe Felder) ist hier zu parametrieren, ob eine Auswertung
durchgefiihrt werden soll oder nicht, sowie welche Begrenzungen fiir das
Lernen gelten sollen (s.0.). Werden obere und untere Begrenzung gleich

eingestellt, ist das Lernen praktisch abgeschaltet.

Kurvengrenzen

g
Typ (Basistyp] Priffstand [Priitstandsar Priifzustand Instrument Kanal Signa Oit Messarben A
Prato (Prata ]  ||P1 DES00(PT DOSO0 |R-Z a | [ Ordnungspegekeer: « || Synch BKSO3 NI | [ Abweichung - ¥
E001 (8001 ] j R-S j Cresterlauf j i Antr!ebsdz Zw2 j Differenz j 3
e 15 e e - Imi‘ﬂiﬂil | ) ki 4%

* I E El : El ~ 5l e
W Ale Typen W AlleFrifstinde W AllePrifschite W AlleInstumente ™ Alle Kandle W Ale Signale ¥ alle Orte ¥ Alle Messarossen D
Basistyp [Typen] Priifstandsgruppe [Priifstands] Piiifzusta Instument  Kanal Sighal it Parameter  Auswertung  Min ax il
nd antaus

I Prata [Prota) ;l <572 _~1|Ordnungs_~ ||Mix _l|BESD3 - ||Gan _[Max An = |[StdMinSp_ | [StdMaxS - |
Prota [Proto) | |P1DO500 [FT DO500) _||O0rdnungs _~ |[Mix BRSO3~ ||GAn |HI_M An = |[StdMinDr_= | [Stdiax = |
Prato [Proto) _~|[PT DO500(F1 DO500) _|Ordnungs = {|Mix ||BKS03 - ||GAn lH2M An = |[StdMinDr = |[Stdax = |
Proto [Proto) ;l 1 DO500 (P1 DE500) = ||Ordnungs_~ ||Mix =l|BRs02 = ||Pan =lH1_M An_ x| |StdMinDr_= | |Stdtd ax0_= |
Froto [Prota) I | G E G EE] ~[Odnungs = |[Mix < |Bka0a - 1[Fén - I[HeM e | B |
Froto [Proto) | |F1 Ds00 1 Das00) ~|[Odnungs = |[Synch <] [BRa0a < 1[6aR < [Max A = | |GtdMinsr | [StdMars; ]
Froto (Proto) I | ST E ] |[Odnungs = |[Sgnch <] [BRa0a < ||Gén < ][Mas En = | |GtdMinsr | [StdMaes; ]
Prato (Prato) ;l P1Da500 (P1 DA500) _||Ordnungs = ||Synch - [|BKS03 < [|PAn _[Mar An = |[StdMinSp_ | [StdMaxS - |
Prato (Prato) ;l P1DR500 (P1 DAS00] _||0rdnungs = [|Synch < ||BKS03 _~ [|Pumperw_~ [{Max An = |[StdMinSe_z | [StdaxS =]
Froto [Proto) ;l 1 DO500 (P1 DAS00) S _v||Spektrogr > | |Mix ~l|Brs02 - ||Gan = lfMax Aug = |- Hl|- =i
Prato [Proto] ;l P1 DO500 [P1 DE500] =lB2 = {|Ordnungs_~ ||Mix ~l|BRED2 _~ [[Pan = lfMax An x| [StdMinSE_= [ |Stdiaus; = |
Froto [Prota] I | G E G EE] | | s | e | e Fus |- =1 =
Froto [Prota) | |FT D50 (F1 bason) ~[F5 l[Oinungs < |[Ms  ~[[BKS03 - [[8R  <][HIM En = | [GtdMin0r | [StdMastn ]
Prota [Proto] ;l P1 D500 (P1 DAS00) 1|55 _=||Ordnungs_~ [|Mix _~|BKS03 - [|&4R ~lH2M An = |[StdMinDr = | [StdMaxd = |
Prota [Proto) | |P1 00500 [FT DO500) _||0rdnungs _~ |[Mix _~||BRS03 - [|GAn A|H1_M An_ |[StdMinDr = |[Stdax = |
Prato [Proto) _~|[PT DO500(F1 DO500) _|Ordnungs = ||Mix ||BKS03 - ||GAn ZlH2M An | [StdMinDr_z |[Stdax = |
Prota [Prota] ;l F1 D500 (F1 DOS00) = ||Ordnungs > ||Synch = ||BKS02 = [|Pan = lfMax An x| |StdMinSE = |
Froto [Prota) B | G E GEEE) ~[Odnungs =~ |[Mix =] |Bke0a - ][pan  <][HaM = StaMinr = |
e P mrErR A FRER S e e

Datensatz: 14| < | 1 b | »1]r#| von saze

Folygons

Das Formular fiir Kurvengrenzen sieht fast genauso aus wie das fiir die
Einzelwertgrenzen. Einziger Unterschied ist, dass man hier keine einzelnen
Werte fiir die Lernbegrenzungen eintragen kann, sondern einen Polygonzug
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angeben muss. Um Polygone anzupassen oder neu anzulegen, muss man als
erstes in dem entsprechenden Schliisselauswahlfeld das Instrument aus-
wihlen fir welches das Polygon giiltig sein soll (wg. unterschiedlicher
Einheit der x-Achse bei verschiedenen Instrumenten). Danach bekommt man
den Knopf Polygone in der linken unteren Ecke des Formulars freigeschaltet
und kann durch einen Klick das Formular zur Polygonverwaltung 6ffnen.
Wie die oben erwihnten Listen sind auch die Polygone typ- und priifstands-
unabhéngige Parameter, die erst durch Verwendung im Formular fiir die
Kurvengrenzen fiir eine Priifung Bedeutung erlangen.

Polygone definieren

Insbesondere fiir die Bearbeitung von Polygonen empfiehlt sich die
Verwendung des Talimer (siche ab Seite 104), da dieser die Polygone besser
darstellen kann als TasForms. Es ist jedoch auch mdglich, die Polygone
allein innerhalb von TasForms zu behandeln (wenn man ein wenig
Vorstellungskraft besitzt).

Das folgende Formular zeigt als Beispiel die Einstellungen fiir ein Polygon
»StdMinSpectrum®. Dieses ist definiert fiir das Instrument Spektrums-
auswerter.

Die gemachten Einstellungen sind wie folgt zu
lesen. Jeweils eine Zeile mit X und Y Wert L'S‘E””am: Sth'”:'m”“mL_ : :"I
gehoren zusammen. Die Reihenfolge richtet = —
sich nach den X-Werten (der kleinste X-Wert !D" -

steht immer zuoberst). Nach dieser Reihenfolge
wird das Polygon im Messprogramm gebildet, |[* T 5
indem die eingetragenen Stiitzpunkte linear
verbunden werden. Im obigen Beispiel ist eine
waagerechte Linie als Polygon definiert, das El
zwischen den X-Werten 0O und 10000 —w |
(einschlieBlich) den Wert 65 hat.

* [ [

Um die Sache mit der linearen

Verbindung zu erldutern, dndern wir
das obige Polygon wie folgt ab (X/Y- | . N
Werte paarweise notiert): (0/55), |_—~"1

(10/65), (10000/65). Dieses Polygon (55
beginnt bei X=0 und Y=55, steigt bis
X=10 auf Y=65 an und verlduft von

dort aus waagerecht weiter.

An dieser Stelle sei betont, dass bedingt durch die Tatsache, dass das
Polygon nach den X-Werten sortiert wird, es keine zwei Eintrdge fiir den
gleichen X-Wert im Polygon geben kann. Um also so etwas wie eine ,,Stufe*
(z.B.: links von Position 100 gilt der Wert 50, rechts davon der Wert 70) zu
parametrieren, muss man leicht unterschiedliche X-Werte eintragen (Das
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eben genannte Beispiel ldsst sich z.B. mit den Punkten (100/50) und
(100,01/70) erreichen).

Bei der Polygondefinition selbst ist zunédchst nicht bekannt, welche Einheit
oder welchen Bezug die X- und Y-Werte haben. Die Tatsache, dass die
Polygone an ein Instrument gebunden sind, grenzt die Moglichkeiten etwas
ein. Dennoch kann ein Polygon, welches fiir eine Verlaufskurve, z.B. Crest-
Track gilt, als X-Wert Bezug z.B. Drehzahl, Zeit oder auch Drehmoment
haben, je nachdem welche Fithrungsgrof3e parametriert ist.

Bei den Polygonen fiir den Spektrumsauswerter kann es ebenfalls unter-
schiedliche Beziige geben. Der erste wesentliche Unterschied ist, dass es sich
um ein Festfrequenz- (X-Werte in Hz) oder ein Ordnungsspektrum (X-Werte
in Ordnung) handeln kann. Da bei Ordnungsspektren implizit auch immer
ein Drehzahlbezug eine Rolle spielt, kann man auch diesen bei der
Polygondefinition in Form eines Ortes festlegen (die Ordnungswerte des
Polygons sind dann relativ zur Drehzahl dieses Ortes angegeben).

Parametrierung von MessgroBen

Das Analysesystem kann eine Vielzahl von Standard-Messgroflen berechnen
Diese wurden im Abschnitt ,,Theorie der Gerduschanalyse ab Seite 29
bereits vorgestellt. Bei Bedarf kann durch Discom auch die Berechnung
weiterer Messgroflen eingebaut werden. Die meisten der typischerweise in
einem Getriebe, einem Motor oder bei der Zahnradabrollpriifung auftreten-
den Fehler konnen aber schon mit den Standard-Verfahren erkannt werden.

In der Parameter-Datenbank werden nicht nur, wie oben beschrieben, die
Grenzen fiir die MessgroBBen eingestellt, sondern auch festgelegt, welche
MessgroBen liberhaupt gemessen werden.

Wenn Sie mit den Einsatz der Gerduschanalyse neu beginnen, hat Discom
bereits eine Vorparametrierung beziiglich der Messgréfien vorgenommen.
Die Einrichtung von Messgroflen ist eine fortgeschrittene Funktion, daher
konnen Sie diesen Abschnitt (und damit den Rest des Kapitels, bis Seite 97)
beim ersten Lesen iiberspringen.

Allgemeine MessgroBenparameter

Folgendes Formular gestattet, die allgemeinen Messgroflenparameter festzu-
legen. Es ist zu erreichen, wenn man im Startformular das Kontrollkadstchen
Erweiterte Einstellungen aktiviert und anschlieBend den Knopf
Messgrofenverwaltung anwéhlt.
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Liste Auswertungspa Priifzustand Instrument Kanal Signal Ort Messarofen E

Standard RZ » [[Spekitralwert ﬂ Synch BK503 »[[25R » [[&bweichung ﬂ M

?g Eresl Mi :g:mags:z1 §w12 g\lfaleriz =

NG s ser e _I 15 jl PL“:k ﬂ Ahl:ihidi? LI GghD ;I H?nera ;I ;F

Auswahl hinzufiigen | ¥ Alle Auswertepar FF Alle Pritschiite ¥ Alle Instrumente W Alle Kandle M alle Signale [ Alle Orte ¥ Alle Messordsser D

Liste Auswertungsparameter Priifzustand Instrument Kanal Signal Ort Parameter  Speichern  Offset StdDev Fehlercode Messe i}

n
¥ [Standard 5 | ~|[Gpekualwen | [Gynch < |[EKS03 - |[F8b =~ 0 3 4001
Standard | = |[Spektialwer —[[Synch - J[BKS03 - |[Ew2 =~ ] 3 400
Standard = ~|[Spektalwen = {[Sonch - I[BKS0Z - |[2nZ | 0 3 400
Standard == _~|[Spektialwed = [[Synch - [[BKSD3 - [[Gan |~ 0 3 0~
Standad ~1[3z ~|[Gpekualwen < [[Synch < [[BKS03 - |[Oedh | 0 3 400V
Standard | i ~|[Spektialwer | [5ynch -J[BKS03 - ][PAE k3| ] E 400M
Standard ~l|rz _~|[Speknalwen =] [Sonch - J[BKS03 = ][PEn 2| 0 3 400
Standad == | [Epektialwen = | [Hi | e | 0 3 00
Standad | = | [Epekualwen_~ | [Mi | CEE | = | 0 3 400V
Standard | 2= |[Spektialwer [ [Synch - J[BKS03 - [[0zAn =~ [] 3 400
Standard | = = | [Spektialmen = | [Mix ~[BKks03 - ][GAR | 0 3 400
Standad | = ~|[Gpektialwed = |[Synch - I[BKS03 - |[Océn | 0 3 a0
Standad 13z ~|[Gpekualwen < [[Synch < [[EKS03 - |[GEb =~ 0 3 400
Standard | = ~|[Spektialwer |[5ynch -J[BKS03 = ][PAn k3| ] E 400M
Standard =13z = |[Gpektalwen = [[Synch = [[EKS0Z - [[aER =~ 0 3 40
Standad ~1[#s ~|[Gpektialwed = |[Synch - I[BKS03 - |[Oeén | 0 3 a0V
Standad 2| ES | [Gpekualwen < |[Synch - [BKS03 - |[F8b | 0 3 400V
Standard ~][45 _|[Spektialwer ] [5nch -J[BKS03 - ][PAE =~ [] 3 400
e = rmr——r{ ra— T e == = = = T
Auzwerteparameterliste II ﬂ ﬂ ll ﬂ
Einstellungen | ~ | af El| SR .
Datensatz: 14 4 | T b | r|r#] von 2726
Messaiifien L+ |

Wie oben bereits erwéhnt, ist diese Liste typ- und priifstandsiibergreifend.
Man kann verschiedene Listen anlegen und fiir unterschiedliche Typen oder
Priifstinde benutzen.

In der Liste der MessgroBen sind fiir die verschiedenen Messgrofen folgende
Parameter festgelegt: Der Fehlercode, der bei negativer Bewertung gemeldet
wird, ob die Messgrofie aktuell gemessen werden soll oder nicht (so kann
man Messgroen abwihlen, ohne sie 16schen zu miissen) und ob die
MessgroBe in den Ergebnisdaten gespeichert werden soll oder nicht (die
Abwahl des Speicherns macht Sinn fiir reine Zwischenergebnisse, die nur
zur Berechnung einer anderen Messgrof3e verwendet werden). Ferner werden
noch zwei Parameter Offset und StdDev eingestellt, die maB3geblich Einfluss
auf die Bildung von gelernten Grenzen nehmen (siche hierzu Wie Grenzen
gelernt werden auf Seite 26).

Praktisch gesehen ist die Funktion dieser Parameter wie folgt: Mit Offset
kann man eine gelernte Grenze verschieben. Wenn der berechnete Grenzwert
zu nahe an den gemessenen Werten liegt und es félschlicherweise zu NIO-
Bewertungen kommt, kann man den Offset-Wert verdndern um mit der
berechneten Grenze aus dem kritischen Bereich herauszukommen. Mit
StdDev hingegen wird festgelegt, wie stark die Schwankung der Messwerte
zur Bildung der Grenze beriicksichtigt wird. Wird hier ein hoher Wert
eingetragen, hélt die berechnete Grenze von den gemessenen Werten einen
grofleren Abstand, wenn diese stark schwanken. Auf diese Weise kann man
vermeiden, dass im Toleranzbereich schwankende Werte zu einer NIO-
Bewertung fiihren.

Beide Einstellungen sind insofern mit Vorsicht zu veréndern, als dass sie
grundsétzlich fiir viele Typen und Priifstinde giiltig sind. Eine Anderung
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eines dieser Parameter dndert ihn fiir alle Typen und Priifstinde, wo die
betreffende Liste verwendet wird!

MessgroBen hinzufiigen

Das Formular der MessgroBBenverwaltung ist das erste Formular in unserer
Betrachtung, das oben links neben den Schliisselauswahlfeldern einen Knopf
Auswahl hinzufiigen besitzt. Die Funktion des Knopfes ist naheliegend:
Eintrage zur Liste der MessgroB3en hinzufiigen, seine Wirkungsweise ist
michtig, daher sollte man ihn nur nach griindlicher Uberlegung benutzen.
Unbedacht angeklickt, kann man mit ihm seine Datenbank ganz schnell mit
unerwartet vielen Fehleintrdgen fiillen.

Um Eintrdge hinzuzufiigen, muss man zuallererst mit den Schliissel-
auswahlfeldern spezifizieren, welche Schliissel in der Liste noch nicht
auftauchen. Fir den Anfianger empfehle ich, zunédchst alle Hakchen der
Schliisselauswahlfelder, welche die gesamte Liste aktivieren (z.B. ,,Alle
Priifzustinde*) zu deaktivieren, um anschlieBend von links nach rechts genau
die Auswahl in den Listen zu treffen, die man haben mochte. Ich empfehle
weiterhin, nur bei hochstens einer der Listen mit Hilfe des entsprechenden
Hiakchens die ganze Liste zu aktivieren. Mehrfachauswahlen in anderen
Listen sind moglichst zu vermeiden. Der Grund fiir diese Empfehlung: Wenn
man nicht aufpasst, fillt man die Datenbank mit Fehleintragen!

Warum dies schnell passieren kann, zeigt folgendes Beispiel: Eine neue
Messgrofle fiir Instrument Spektralwert, Parameter HS5 soll hinzugefiigt
werden. Diese Messgrofle soll aktiv sein fiir alle Sensoren (S1 und S2),
sowie den Orten GangradAn, GangradAb und Riicklaufrad in allen
passenden Priifstufen. Wer schnell einstellt, wihlt jetzt ,,Alle Priifschritte,
Instrument: Spektralwert, ,,Alle Kanile*; ,,Alle Signale*, Ort: GangradAn,
GangradAb und Riicklaufrad, Parameter: HS5, klickt schnell auf ,,Auswahl
hinzufligen und erhélt das sogenannte Kreuzprodukt der ausgewdhlten
Schliissel. Im Detail fiihrt dies zu folgenden Fehleintragen:

e unerwiinschte Eintrdge fiir den Schliissel ,,Sensor®. Da fiir manche
Messgrofien auch Drehzahl- oder Drehmoment als Sensor Sinn machen,
sind diese Eintrdge in der Schliisselauswahlliste fir den Sensor
vorhanden. Die am héufigsten verwendeten Sensoren sind aber in der
Regel die Gerduschsensoren. Deshalb wihlt man, wenn man beide (=
alle) Gerduschsensoren anzeigen will, gerne ,,Alle Sensoren” aus. Beim
Hinzufiigen bedeutet das dann aber, dass tatsdchlich fiir alle Sensoren
Eintrige gemacht werden, auch fiir im Zusammenhang unsinnige
Sensoren wie z.B. Drehzahl oder Drehmoment.

o Unerwiinschte Eintrdge fiir den Schliissel ,,Ort“ in Abhédngigkeit vom
Prifschritt. Grund hierfiir ist der folgende: In einem iblichen
Schaltgetriebe sind GangradAn und GangradAb gangabhédngig unter-
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schiedlich die beiden Gangriader des Getriebes, die geschaltet sind und
unter Last laufen. Zur Drehrichtungsumkehr im Riickwiértsgang léuft
zwischen diesen das Riicklaufrad. Dieses Rad lduft aber nur im
Riickwértsgang unter Last, weshalb es unter normalen Umstdnden
keinen Sinn macht, es in anderen Géngen als dem Riickwirtsgang zur
Messung zu parametrieren.

MessgroBen loschen

Wenn man nun in der Messgrofenliste Eintrdge hat, die man nicht mehr
brauchen kann, weil es z.B. Fehleintrige aufgrund zu schnellem Klick auf
den ,,Auswahl hinzufiigen” sind, kann man diese auch wieder loswerden.
Wenn man sich das Formular genau anschaut, so sieht man, dass in der
allerersten Spalte des Datenbereichs (noch neben dem Listennamen) ein
Dreieck zu finden ist, der sogenannte ,,Datensatzmarkierer”. Er kennzeichnet
den Datensatz im angezeigten Formular, der zur Anderung ausgewihlt ist.
Mit der ersten Spalte kann man weiterhin (nach Windows-Manier z.B. mit
der Shift-Taste) Eintrige zur Bearbeitung markieren (die Spalte fiir den
Datensatzmarkierer wird dann unterlegt dargestellt). Ein Druck auf die Taste
Entf auf der Tastatur weist die Parameterverwaltung an, die markierten
Daten zu entfernen. Nach Quittierung einer Sicherheitsabfrage sind die
markierten Eintrage aus der Datenbank komplett verschwunden.

Wechselbeziehungen zwischen MessgroBenliste und
Grenzwerteinstellungen

Um nicht an mehreren Stellen Messgroflen hinzufiigen zu miissen, geht die
Parameterverwaltung davon aus, dass grundsitzlich jede MessgroBe auch
bewertet werden soll. Demzufolge werden beim Hinzufiigen von
Messgrolen zur Messgrofenliste auch entsprechende Eintrdge bei den
Grenzwerteinstellungen gemacht. Dies geht noch relativ schnell vonstatten.
Auch beim Loschen von Messgroflen werden {iiberfliissig gewordene
Eintridge aus den Grenzwerteinstellungen geldscht. Da Loschen aber eine fiir
Datenbanksysteme eher unangenehme Funktion ist, dauert dies langer als das
Hinzufiigen. Wer MessgroB3en 16scht, sollte also ein wenig Geduld hierfiir
aufwenden (abhdngig von Grofle der Datenbank und der Performance des
ausfithrenden Rechners).

Folge dieses Abgleichs der verschiedenen Tabellen ist, dass es vorkommen
kann, dass die Grenzwertliste Eintrdge enthélt die nicht gemessen werden.
Beispiel: Es existieren zwei Listen von MessgroBen ,,Liste1* und ,,Liste2*.
In Liste 1 wird beispielsweise eine Messgrofle ,,H5* verwendet, in Liste 2
fehlt diese Messgrofie, dafiir wird eine Messgrofle ,,H5 SB* verwendet, die
in Liste 1 wiederum fehlt. Beide Listen sind je fiir mindestens 1
Typ/Priifstand in Benutzung. Man findet aber, unabhingig welche Liste fiir
Typ/Priifstand verwendet wird, stets beide Eintrdge fiir den Grenzwert.
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Dieser Sachverhalt ist wie folgt begriindet. Angenommen, fiir einen
Typ/Priifstand ist Liste 1 in Benutzung und beziiglich der Grenzen gut
eingestellt. Jetzt mochte fiir eine Probemessung eine andere Liste fiir
Messgrofien verwendet und begrenzt werden. Nach der Probemessung sollen
die alten Grenzen wieder giiltig sein. Die einzige Moglichkeit fiir die
Parameterverwaltung, dies umzusetzen, ist eben beide Eintrdge bei den
Grenzwerteinstellungen vorzuhalten, unabhéngig davon, welche der beiden
Listen gerade in Benutzung ist.

Eine neue MessgroBe anlegen

Nachdem geklart ist, wie man neue MessgroBen in die Liste der Messgrofien
hinzufiigt, muss noch erldutert werden, wie man eine neue Messgrofie
iiberhaupt definiert. Zu diesem Zweck und zur Erlduterung wéhlen Sie in der
Schliisselauswahlliste fiir die Instrumente einmal den Spektralwert (und nur
diesen) aus. Darauthin wird links unten im Formular der Knopf MessgréRen
freigeschaltet. Ein Klick auf ihn 6ffnet das untenstehende Formular:

il
Instrument Messgrolen R
Spektralwert Gang_H1 & M

o 35
H?~ id =
=i 2
W Alle Instumente ¥  Alle Messgrossen jiod
Instrument Messgrolen Auswertung Trigger Ort Interpretatio Definition 1=
svanante n
Mae_x ||Start Stop_~ |- = l|int.Max = ||H1-00.5H1+00.5
Maoe_x || Start Stop = |- ~int.Max = ||H1-03; H1-00.5; H1+00.5; H1+03
Mape_~ || Start Stop_= |- int.Max = ||H2-00.5:H2+00.5
Maoe_~ || Start Stop_~ | |- T |int.Max = ||H2-03; H2-00.5; H2+00.5; H2+03
Maoe = || Start Stop_= |- iint.Max = ||H3-00.5:H3:00.5
Maoe_x || Start Stop_= |- ~|int.Max = ||H3:03; H3-00.5; H3-00.5; H3+03
Max_~ ||5tart Stop_— |- _||int.Maxx = ||H4-00.5;:H4+00.5
Mape_~ || Start Stop_= |- i|nt.Max = ||H5-00.5:H5+00.5
Maxe = || Start Stop_= | |- |nt.Max = ||HE-O0.5:HE+00.5
Sp ~ljooos Mae_x ||Start Stop_= |- |int.Max _=|00:08
5 = 0_14-[‘.\-15|} Max_~ ||Start Stop_~ |- it Max = ||0140,0150
o3z Mape = || Start Stop_= |- = |nt.Max _=1]031:033
_~|0_75-84 Mape = || Start Stop_= | |- it Max = ||075:084
= |Gang_H1 Maoe_x || Start Stop_* | |GAn = l|int.Max = ||{H100.5H1+00.5
= | Trieb_H1 Mae_~ || Start Stop_~ | |AAR ||int.Max = ||H100.5H1+00.5
s I < - i o
Hinzuflgen || | ;” ;” ;” ;” =
Datensatz: 14| 4 || 1 v | v fr#| von 15 | | LI_I
Bl*

Wie bei den anderen Formularen auch, kann man mit den Feldern in der
untersten Zeile Eintrage fiir eine ganze Spalte machen. Bei diesem Formular
hat die unterste Zeile aber noch eine weitere Funktion: Eine neu zu
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definierende MessgroBBe wird namlich in dieser Zeile eingetragen und durch
Klick auf den Knopf Hinzufiigen in die Liste der Messgrofendefinitionen
iibernommen. Hierbei ist zu beriicksichtigen, dass das Programm darauf
besteht, dass alle Felder ausgefiillt sind, damit die Zeile hinzugefiigt werden
kann. Wenn es schneller geht, kann man hier voriibergehend irgendetwas
eintragen und den Eintrag spater z.B. durch Anpassungen in der ganzen
Spalte berichtigen. Der Name der Messgrof3e sollte allerdings von Anfang an
stimmen.

Erst wenn eine MessgroB3e (genauer der Parameter fiir eine Messgrof3e) hier
eingefithrt wurde, kann sie in der Liste der MessgroBen hinzugefiigt und
verwendet werden.

Umgekehrt gilt, dass ein Parameter-Eintrag aus der Definitionsliste erst dann
einen Effekt im Messprogramm hat, wenn dieser Parameter in der Liste der
Messgrofien hinzugefiigt worden ist.

Fiir jedes Instrument (z.B. Crest, Spektrum, Pegelverlauf) gibt es andere, in
vielen Belangen dhnliche Formulare zur Definition von neuen Parametern.
Welche Spezialititen jeweils einzustellen sind, ergibt sich aus der Funktion
des Instruments selbst.

Verschiedene Parameter und ihre Bedeutung

Alle MessgroBencintrage enthalten den Parameter Auswertungsvariante.
Dieser Parameter legt fest, wie bewertungstechnisch mit der eingestellten
Messgrofle verfahren wird. Im Allgemeinen wird hier Max eingestellt. Dieser
Eintrag bewirkt, dafl eine NIO-Bewertung mit Fehlercode ausgelost wird,
wenn die giltige (moglicherweise gelernte) Grenze iiberschritten wurde und
ist die richtige Einstellung, um "zu laute" Phédnomene zu finden.

Manche Priifungen erfordern es, nicht nur auf zu grole Werte, sondern auf
zu kleine Werte zu priifen. Fiir derartige Situationen benutzt man die
Auswertungsvariante Min, um eine Messgrofle gegen eine Untergrenze zu
priifen.

Viele Messgrofien werden dadurch gebildet, da3 die wahrend der Messung
kontinuierlich eintreffenden Daten auf die eine oder andere Art und Weise
zusammengefafit werden. Drei wichtige Arten, Daten zusammenzufassen
sind: Maximieren, Minimieren und die Bildung eines Mittelwertes. Der
entsprechende Einstellparameter heiflit Berechnung und wird beispiclsweise
bei Crest, Rms oder Peak verwendet. Die iibliche Einstellung ist auch hier
Max, um das lauteste Phinomen wéhrend der Messung festzuhalten.

Parameter des Instrument Spektralwert: Wie im obigen Bild
ersichtlich gibt es bei diesem Instrument drei Parameter: Ort, Interpretation
und Definition. Alle drei zusammen legen einen Bereich im Spektrum fest,
aus dem dann geméal der Interpretation ein Wert gebildet wird. Der Bereich
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kann hierbei aus einem Punkt oder mehreren Intervallen bestehen. Der Wert
kann durch Maximieren, Minimieren oder Mitteln der Einzelpunkte gebildet
werden. Auch die Erfassung der Energie der Einzelpunkte (energetische
Summe) ist méglich. Das Instrument Spektralwert arbeitet auf dem am Ende
der Messung durch Maximieren oder Mitteln gewonnenen Spektrum und
berechnet gemal} der Einstellungen einen Einzelwert.

Die Syntax einer Definition

Ganz allgemein besteht eine Definitionsangabe aus einer Liste von Punkten
im Spektrum, die durch Semikolon getrennt sind. Im einfachsten Fall ist ein
solcher Punkt im Spektrum gegeben durch eine explizite Ordnung, z.B.
"026" fiir Ordnung 26 oder durch eine Frequenz, wenn es sich um ein
Festfrequenzspektrum handelt, z.B. "F1500" fiir 1500 Hertz.

In der Regel findet man in Ordnungsspektren Harmonische (siche auch Seite
34) einer Basisordnung, z.B. der Abrollfrequenz einer Zahnradpaarung im
Getriebe. Um bei der Parametrierung unabhéngig von der konkreten
Basisordnung der unterschiedlichen Getriebe zu sein, verwendet man
Aliasse, wie z.B. "H1" fiir die erste Harmonische= Basisordnung. Sofern aus
den {iibrigen Angaben (Details weiter unten) die Grundordnung ermittelt
werden kann, wird H1 vom Messprogramm durch die jeweils giiltige
Ordnung ersetzt.

Mit H1 als Referenz kann man weitere, relative Ordnungspositionen
angeben, z.B: H1-O3 (von H1 drei Ordnungen nach links).

Bei der Angabe von Ordnungen ist immer der Drehzahlbezug von
Bedeutung. Ordnungsangaben unter Angabe des Kennbuchstaben "O" sind
hierbei immer auf das Spektrum bezogen, in dem sie verwendet werden.
Alternativ kann man Ordnungsangaben unter Angabe des Kennbuchstaben
"M" verwenden. In diesem Fall sind die Ordnungen auf eine anderweitig
spezifierten Drehzahl bezogen (Details weiter unten).

Der letzte mogliche Kennbuchstabe einer Definition ist L. Mit L werden
Ordnungslinien "abgezahlt". Welche Ordnung dabei tatsdchlich heraus-
kommt, hdngt von der Auflésung des zugrundeliegenden Spektrums ab.

Aus den nach obigen Schema gebildeten Punkten konnen jetzt unter
Hinzunahme des Parameters Interpretation Bereiche des Spektrums
festgelegt werden, die bei der Bestimmung der Messgrofe in die Berechnung
einbezogen werden. Die vier moglichen Varianten der Berechnung, die fiir
die Interpretation zur Verfiigung stehen, wurden oben bereits erwéhnt:
Maximieren, Minimieren, Mitteln und energetische Summe. Kombiniert
werden diese Berechnungsvarianten mit der Information, wie die angegebene
Liste der spektralen Punkte zu interpretieren ist: Als Punkte (nur fiir die
Angabe cines einzelnen Punktes implementiert) oder als Intervalle. Im
Beispiel: Die Angabe von "Intervall Max" fiir die Punkteliste
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"H1;H2;H3;H4" bewirkt, dall aus den beiden Intervallen H1 bis H2 und H3
bis H4 das Maximum als Wert der Messgrofle bestimmt wird. (Das
Maximum der Einzelpunkte, wie vielleicht vermutet, bekommt man durch
Angabe folgener Punkteliste: "H1;H1;H2;H2;H3;H3;H4;H4".)

Angabe von Referenzen: Wie bereits erwéihnt, wird zur Bestimmung von
Hx-Elementen oder Mx-Elementen ecine Referenz benétigt. Zu diesem
Zweck dient der Parameter "Ort". Angeboten werden hier alle Orte, denen
eine Basisordnung und eine rel.Frequenz zugeordnet sind. Wie im bereits im
obigen Bild zu sehen, kann eine vollstindig parametrierte Messgrofle wie
folgt aussehen:

Instrument Messgrolen Auswertung Trigger Ort Interpretatio Definition 1
svarnants n
|Spektralwert = [[Trieb_H1 | Max = [[StartStop = [[AAR = [[Int Mz = ][H1-00.5:H1+00.5

Spektralwerte und Spektren

Da Spektralwerte eine Sekundérauswertung auf Spektren sind, muf3 das
Instrument wissen, auf welchem Spektrum es jeweils arbeiten muss. Im
Allgemeinen gilt hier, dall ein Spektralwert in dem Spektrum gilt, dal den
gleichen Schliissel (aufler Messgrofle und Instrument) wie der Spektralwert
hat. Dies impliziert allerdings, da Spektren nur eine Messgrof3e verwenden
diirfen, da die Spektralwerte sonst die Spektren nicht eindeutig wiederfinden
kdnnen.

Wie bereits erwdhnt gilt fiir die Bewertung von Spektralwerten und
Spektren, da3 Spektralwertgrenzen die Grenze eines Spektrums iibersteuern
konnen (siehe Kapitel Das Instrument ,, Spektralwert” auf Seite 34). Dies
gilt, wenn Spektralwert und Spektrum die gleiche Bewertung machen und
der Spektralwert im Falle einer Maximalbewertung einen Maximalwert
berechnet, bzw im Falle einer Minimalbewertung einen Minimalwert
berechnet. Dies ist insbesondere fiir Harmonische nétig, da Verzahnungen
prinzipiell ein anderes Gerduschverhalten zeigen als die tibrigen Gerdusch-
quellen eines Getriebes.

Vereinfachte Parametrierung von Harmonischen

Wenn das Priifobjekt relativ einfach aufgebaut ist (z.B. ein Zahnrad oder ein
Achsgetriebe) kann eine vereinfachte Form der Parametrierung von
Harmonischen verwendet werden. Im Detail heil3t das, dal3 der Referenzort
nicht in der MessgroBendefinition angegeben wird. Stattdessen findet das
Messprogramm die Referenz aufgrund anderer Angaben (Beispiel folgt). In
der Messgrofendefinition sieht eine solche Definition wie folgt aus:

Ingtrument Messgralen Auswertung Trigger Ort Interpretatio Definition 1]
svanante n
[ S - [ W 1[StatStop = 1[It Max_=][H1-005:H1-005
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Verlaufskurven und Trigger

Die Einstellparameter fiir Instrumente, die Verlaufskurven erzeugen, unter-
scheiden sich nur geringfiigig von den Einstellparametern der Instrumente,
die den entsprechenden Einzahlkennwert bestimmen (z.B. Crest gegeniiber
Crest-Track oder Spektralwert gegeniiber Spektral-Track). Auch wenn bei
Einzahlkennwerten ein Trigger angegeben wird, ist dieser fiir diese
Instrumente eher unwichtig. Bei den Verlaufskurven hingegen ist der
Trigger wichtig, da dieser insbesondere angibt, welche x-Achse der
entsprechende Track haben wird und mit welcher ,Feinheit” er
aufgezeichnet wird (siche auch Kapitel Trigger auf Seite 137).

Parameter des Instruments Track-Intervall

Auswertungen von Verlaufskurven sind im Vergleich zu Auswertungen von
Einzahlkennwerten genauer. Sie haben allerdings den Nachteil, dal3
statistische Auswertungen im Vergleich zu Einzahlkennwerten nicht
funktionieren oder wenigstens deutlich uniibersichtlicher sind (Streubénder
von Verlaufskurven). Mit Hilfe der Track-Intervalle kann man hier einen
Kompromiss finden.

Das Track-Intervall Instrument ist ein Einzahlkennwert, der - wie der Name
andeutet - einen Einzahlkennwert aus einem Track bildet. Dies muf3 nicht der
ganze Track sein, der Wert kann auch nur aus einem Teil der Verlaufskurve
berechnet werden.

Die Einstellparameter Bewertung, Trigger und Berechnung kennen wir
bereits. Quell-Instrument und Quell-Parameter schaffen die Verbindung
zur Verlaufskurve. Ahnlich wie bei Spektralwerten und Spektren gilt auch
hier, dall die Schliissel von Verlaufskurve und Track-Intervall bis auf
Instrument und Messgrole (diese sind als Quell-Referenz beim Track-
Intervall angegeben) iibereinstimmen miissen. Min/ Max schliesslich
definieren den Bereich der Verlaufskurve, aus dem der Wert berechnet
werden soll. Dieser Bereich bezieht sich auf den Definitionsbereich (x-
Achse) der zugrundeliegenden Verlaufskurve. Soll ein Wert aus der
gesamten Kurve berechnet werdne, wihlt man den Bereich deutlich gréBer
als den moglichen Definitionsbereich der Verlaufskurven.
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Fallbeispiele fiir die Parametrierung von Messgrofen

Im Folgenden sollen einige typische Definitionen von Messgroflen anhand
von Fallbeispielen erldutert werden. Das zugrunde liegende Getriebemodell
ist wie folgt: Eine Eingangswelle namens ,,Prim®“, eine Zwischenwelle
namens ,,Secondary“, eine Ausgangswelle namens ,,Diff*. Die Zahnrider
sind benannt ,,Gearln* fiir das antreibende, ,,GearOut® fiir das angetriebene
Gangrad. Entsprechend ,,FDIn“ und ,,FDOut* fiir die Zahnrader des ,,Final
Drive* (Triebsatz).

Beispiel 1: Spektralwerte fiir die Basisordnungen (HI) auf
allen Wellen im Synchronkanal, sowie im Mix-Kanal in 4-D.
Definition der Messgrofien

Name Auswertung Ort Interpretation | Definition
Gear H1 | Max Gearln Pkt.Max H1
Final H1 | Max FDIn Pkt.Max H1

Dazugehorige Eintrage in der MessgroBenliste (Spektrum und Spektralwert):

Gang | Instrument | Kanal Ort Messgrofie
4-D | Spektrum Synch Secondary Max
4-D | Spektralwert | Synch Secondary Gear Hl1
4-D | Spektralwert | Synch Secondary Final H1
4-D | Spektrum Synch Prim Max
4-D | Spektralwert | Synch Prim Gear Hl
4-D | Spektrum Synch Diff Max

4-D | Spektralwert | Synch Diff Final H1
4-D | Spektrum Mix Prim Max

4-D | Spektralwert | Mix Prim Gear HlI
4-D | Spektralwert | Mix Prim Final H1

Mit den Messgrofen der obigen Liste wird H1 der beiden Zahnradpaarungen
in allen Spektren erfasst, wo man erwarten wiirde, sie zu sehen.

Beispiel 2: ,,Unerwartete” Basisordnungen (HI1) in Synchron-
spektren
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Manchmal kommt es aufgrund passender Ubersetzungsverhiltnisse vor, dal
eine Verzahnungsordnung in einem (Synchron-) Spektrum sichtbar ist, wo
man sie nicht erwartet. Wenn das Ubersetzungsverhiltnis ganzzahlig ist,
stimmen sogar die Ordnungspegel iiberein. Die Verzahnungsordnung ist
dann in einem Spektrum, wo man sie nicht erwarten wiirde, genauso deutlich
sichtbar wie in den Spektren, wo man sie erwartet. (Bei ,,fast ganzzahligen
Ubersetzungsverhiltnissen wird man eine mehr oder weniger starke Pegel-
abschwichung im ,,fremden Spektrum beobachten. Je weiter das Uber-
setzungsverhéltnis von einem ganzzahligen entfernt ist, desto mehr wird der
Pegel abgeschwicht.) In diesem Fall ist die Messgroflenliste aus Beispiel 1
um die folgenden Eintrége zu ergéinzen:

Gang | Instrument | Kanal Ort Messgrofie
4-D | Spektralwert | Synch Prim Final H1
4-D | Spektralwert | Synch Diff Gear HI

Was die Bewertung der Spektralwerte in Beispiel 1 und 2 betrifft, wird man
nicht alle zur MessgroBe Gear HI, bzw. Final H1 gehdrenden Werte in
gleicher Weise bewerten wollen. Fiir die NIO Erkennung ist es nicht wichtig,
ob Gear H1 ein NIO im Mix-Spektrum oder im Synch-Spektrum Prim,
Secondary oder gar Diff zeigt. Wichtig ist hingegen die Information, dal,
wenn ein NIO an diesen Stellen bewertet wird, da3 wahrscheinlich die
Verzahnung die Ursache ist. Praktisch heifit das, dass in der Regel nur fiir
einen zu Gear H1, bzw. Final H1 gehorenden Spektralwert qualitits-
relevante, oft feste Grenzen, gesetzt werden. Die iibrigen Spektralwerte
hingegen haben entweder feste, hohe Grenzen, um die Bewertung an diesen
Stellen weitestgehend auszuschalten (durch Uberstimmung des Spektrums an
dieser Stelle!), oder wenigstens weniger enge, gelernte Grenzen. Hintergrund
hierfiir ist, im NIO-Fall die Eintrage in der Fehlerliste auf das Notwendige zu
beschrinken.

Beispiel 3: HI-Seitenbinder zur Erkennung von Rundlauf-
fehlern

Rundlauffehler eines Zahnrades &uflern sich gerduschméfig darin, daBl die
erzeugte Frequenz bei konstanter Drehzahl nicht ebenfalls konstant ist,
sondern teilweise iber, teilweise unter der erwarteten Abrollfrequenz des
Zahnrades liegen. Aufgrund dieser Tatsache erwartet man, daBl sich
Rundlauffehler in Ordnungen neben den Zahneingriffsordnungen zeigen.
Genauer betrachtet erwartet man, dal die beim Abrollen erzeugte
Gerduschenergie statt an H1 in den Seitenbidndern unterhalb/ oberhalb von
HI1 auftaucht. Auch dieses Beispiel ergidnzt die Listen aus Beispiel 1. Es
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werden jeweils 3 Ordnungen oberhalb/ unterhalb von HI1 in den
Seitenbandwert einbezogen.

Definition der Messgrofien

Name Aus- Ort Inter- Definition

wertung pretation
Gear H1 SB | Max Gearln | Int.Max H1-O3;H1-L1;H1+L1;H1+0O3
Final H1 SB | Max FDIn Int.Max H1-O3;H1-L1;H1+L1;H1+0O3
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Dazugehorige Eintrdge in der Messgrofenliste:

Gang | Instrument | Kanal Ort Messgrofie

4-D | Spektralwert | Synch Secondary Gear H1 SB
4-D | Spektralwert | Synch Secondary Final H1 SB
4-D | Spektralwert | Synch Prim Gear H1 SB
4-D | Spektralwert | Synch Diff Final H1 SB

Die MessgroBen fiir die Erkennung von Rundlauffehlern werden
iiblicherweise nicht im Mix-Spektrum verwendet, sondern nur in den
Synchronspektren, in denen erwartet wird, daBl die entsprechenden
Ordnungen sichtbar sind.

Man beachte, dal} die Definition der Messgrof3e aus zwei Intervallen besteht.
Die Punkte H1-O3 und H1-L1 definieren das Intervall unterhalb von H1, die
Punkte H1+L1 und H1+O3 definieren das Intervall oberhalb von H1. Als
Wert wird der Maximalwert aus den Punkten beider Intervalle berechnet.

Weiterhin ist die Definition von Hl SB abhéngig von der Definintion von
H1. Da in Beispiel 1 H1 nur als Punkt H1 definiert worden ist, mu3 H1 SB,
um direkt anzuschlieBen, die Nachbarpunkte als HI1-L1, bzw. HI1+LI
definieren.

Beispiel 4: Alternative Definition (Erkennbarkeit der Grenze)

Die Grenzen der Spektralwerte werden, sofern sie die spektrale Grenze
iiberstimmen, in diese Grenzkurve eingearbeitet, damit der Benutzer direkt
sehen kann, welche Grenze an jedem Punkt des Spektrums aktiv ist. Wenn
H1, wie in Beispiel 1, nur als Punkt definiert ist, ist dies in der Grenzkurve
nicht immer deutlich genug erkennbar. Daher definiert man H1 manchmal
statt als Punkt als Intervall wie folgt:

Definition der Messgrofien
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Name Auswertung | Ort Interpretation | Definition
Gear H1 | Max Gearln | Int.Max H1-00.5; H1+00.5
Final H1 | Max FDIn Int.Max H1-00.5; H1+00.5
Als Konsequenz mufl auch die Definition von H1 SB angepasst werden wie
folgt:
Name Aus- Ort Inter- Definition
wertung pretation
Gear H1 SB | Max Gearln | Int.Max H1-O3;H1-00.5;H1+00.5;H1+03
Final H1 SB | Max FDIn Int.Max H1-O3;H1-00.5;H1+00.5;H1+03

Wenn man genau ist, ergibt sich aus diesen Definitionen, daB die Punkte H1-
00.5 und H1+00.5 des Spektrums in beiden Spektralwerten (H1 und
H1 SB) erfasst werden. Exakt miissten die Punkte in der
Seitenbanddefinition als H1-00.5-L1 und H1+00.5+L1 definiert werden.
Um aber die Seitenbanddefintion moglichst kurz zu haben, nimmt man die
Doppelerfassung in Kauf. Praktisch ist dies ohnehin unkritisch, da in
Synchronspektren (wo die Seitenbinder ausschlieSlich verwendet werden)
die ganzzahligen Ordnungen mit deutlich hoheren Pegeln erscheinen als die
Zwischenordnungen. Es ist also eher unwahrscheinlich, dafl gerade H1-00.5
oder H1+00.5 die Stelle der hochsten Uberschreitung der Grenze ist und
durch entsprechend doppeltes Auftauchen in der Fehlerliste fiir Verwirrung
sorgen kann.

Beispiel 5: Bandbreiten von Verzahnungsgerduschen

Da auch die Spektren, die die Basis fiir die Spektralwerte sind, durch
Zusammenfassen, d.h. Maximieren oder Mitteln, wihrend der Messzeit
gebildet werden, kommt es vor, daB3 bestimmte Gerduschphdanomene, die z.B.
im Fahrzeug als stérend auffallen, in den Spektren nicht zu erkennen sind.
Dazu gehoren insbesondere Phdnomene der Art ,,4.Gang ist laut bei 1500-
2500 Upm*“. Da fiir diese Phinomene meist das Resonanzverhalten des
Fahrzeugs eine Rolle spielt, kann es sein, dall das Verzahnungsgerdusch des
4.Gangs zwar bei 3500 Upm einen deutlich héheren Wert hat (und somit im
Spektrum erscheint), dies aber im Fahrzeug nicht stort, weil die absolute
Frequenz bei 3500 Upm keine Resonanzfrequenz des Fahrzeug ist, die
absolute Frequenz bei ¢a.2000 Upm hingegen schon.

Weiterhin ist zu beriicksichtigen, dafl die meisten Menschen diese stérende
Frequenz nicht ,,auf die Ordnung genau® erfassen kénnen. Ob die stérende
Ordnung also bei 45, 46 oder 47 (mit H1 bei Ordnung 46) ist, spielt
demzufolge keine entscheidende Rolle. Daher macht es Sinn, bei
Pegelverldufen die Seitenbander mit zu erfassen, sowie die Pegelverdufe fiir
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diesen Zweck aus dem Mix-Kanal zu erfassen, um mdglichst wenig
Filterung zu haben, die bei dieser Aufgabe verfilschen wiirde.

Definition der Messgrofien

Name Auswertung Ort Interpretation | Definition
Gear H1 | Max Gearln | Int.Summe H1-M1;H1+M1
Final H1 | Max FDIn Int.Summe HI-M1;H1+M1

Dazugehorige Eintrige in der MessgroBenliste (Spektrum und Spektral-
Track):

Gang | Instrument Kanal | Ort MessgrofBe
4-D | Spektrum Mix Prim Max

4-D | Spektral-Track | Mix Prim Gear Hl
4-D | Spektral-Track | Mix Prim Final H1

Wenn man diese Eintrédge als Ergénzung zu Beispiel 1 betrachtet, ist zu
bemerken, daf3 es kein Problem ist, daB3 die Messgrofien des Spektral-Tracks
genauso heilen wie die des Spektralwerts. Es ist allerdings zu beriick-
sichtigen, daB sich die entsprechenden Definitionen unterscheiden.

Bei der Definition des Spektral-Tracks wurden die Punkte unter Verwendung
des Schliisselbuchstabens ,,M* statt ,,0“ spezifiziert. Dies hat folgenden
Hintergrund: Angenommen, der Triebsatz iibersetzt mit 11/66. Dank
ganzzahligem Ubersetzungsverhéltnis erscheinen alle Ordnungen des
Zwischenwellenspektrums (Final H1 dort bei Ordnung 11) mit gleichem
Pegel auch im Diff-Spektrum (Final H1 dort bei Ordnung 66). Es stellt sich
die Frage: Wenn eine aufgrund Rundlauffehler auffillige Ordnung im
Zwischenwellenspektrum bei Ordnung 10 (H1-O1) erscheint, bei welcher
Position erscheint sie im Diff-Spektrum? Antwort: Bei Ordnung 60.

Da diese Positionsverschiebung von der Ubersetzung abhingig ist, kann man
bei Verwendung des Schliisselbuchstabens ,M“ das Messsystem dazu
bringen, dies bei der Positionsbestimmung zu beriicksichtigen. Anders
ausgedriickt: Wenn ich in zwei unterschiedlichen Spektren mit derselben
Messgrofle die gleichen absoluten Ordnungen erfassen will, muf} ich diese
mit Schliisselbuchstaben ,,M*“ kennzeichnen und den passenden Ort als
Bezug ecintragen. Die Definition H1-M1, bezogen auf FDIn (aus der
Spectral-Track Definition) liefert mit Triebsatz 11/66 Ordnung 10 im
Zwischenwellenspektrum und Ordnung 60 im Diff-Spektrum, was derselben
absoluten Ordnung entspricht. Die Definition H1-O1, bezogen auf FDIn
hingegen liefert im Zwischenwellenspektrum wieder Ordnung 10, im Diff-



. 4 , ..
Die Parameter-Verwaltung TasForms = Parametrierung von MessgroBen

Spektrum hingegen nur Ordnung 65 (nur die Position von H1 wird gemaf
Ubersetzung fiir das Diff-Spektrum umskaliert).

Ublicherweise wird bei der Verwendung von M-Ordnungen das schnellere
Rad einer Verzahnungsgruppe als Referenz verwendet. Im Falle von Gang-
radern ergibt sich hierbei die Problematik, daBl in niedrigen Géngen das
antreibende Rad, in hoheren Gangen hingegen das angetriecbene Rad das
schnellere ist. Dieses Problem 16st man, indem man ein ,,virtuelles Rad
,»Gang® einflihrt, das gangabhingig entweder Gangln oder GangOut ent-
spricht. (Da diese Einstellung Teil der Getriebekinematik ist und weitere
Folgen fiir die Parametrierung nach sich zieht, gibt es die Details bei Bedarf
auf Anfrage.)

Auch wenn das den physikalischen Gerduschgegebenheiten nicht entspricht,
finden Definitionen, in denen Harmonische mit Ordnungen relativ zum
Zielspektrum verrechnet werden bei den Spektralwerten zur Rundlauffehler-
priifung Verwendung (siche Beispiel 3 und 4). Grund hierfiir ist die bessere
Uberschaubarkeit und damit Nachvollziehbarkeit der Definitionen im
Spektrum. Trotzdem gibt es immer mal wieder Verwirrung, wenn auf der
Zwischenwelle der Bereich von Final H2 SB =zufillig mit Gear HI
iiberlappt und unerwartete Fehlermeldungen erscheinen aufgrund Doppel-
definiton an einzelnen Stellen. (Beispiel: Zéhnezahl FDIn=18, Zihnezahl
GearOut=37. Bereich Final H2 SB folglich bei 2*18-3=33 bis 2*18+3=39,
Gear H1 liegt mit Ordnung 37 mittendrin.)

Beispiel 6: Parametrierung von Lagerfehlern, o.d.

Getriebe, in denen Lager oder andere Bauteile Gerdusche machen, zeigen in
der Regel auffillige Ordnungen im Mix, wie z.B. im folgenden Bild bei
Ordnung 48:
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Um diese Ordnungen gesondert erfassen zu konnen (Grenzen, Fehlercodes,
etc.), definiert man wieder Messgroflen fiir das Instrument Spektralwert wie
folgt:

Definition der Messgrofien
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Name Auswertung Ort Interpretation | Definition
Lager O48 | Max - Int.Max 047,049

Dazugehorige Eintrage in der MessgroBenliste (Spektrum und Spektralwert):

Gang | Instrument Kanal | Ort Messgrofie
4-D | Spektrum Mix Prim Max
4-D | Spektralwert Mix Prim Lager 048

Mit dieser Definition ist direkt das parametriert, was im Spektrum zu sehen
ist. Funktionell hat man damit das gewiinschte Ergebnis. Ob das die beste
Art war, dies zu parametrieren, héngt von anderen Umstdnden ab. Urséchlich
fiir obiges Spektrum ist ndmlich ein Bauteilfehler an der Zwischenwelle. Das
Spektrum der Zwischenwelle zeigt das Gerdusch bei Ordnung 41 wie folgt:
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Derselbe Bauteilfehler mit Ordnung 41 im Spektrum der Zwischenwelle
wird bei unterschiedlich {bersetzten Getriecben im Mix-Kanal an
unterschiedlichen Positionen auftauchen. In diesem Fall ist also eine
Parametrierung wie oben ungiinstig. Besser ist, stattdessen folgendes zu
parametrieren:

Definition der Messgrofien

Name Auswertung | Ort Interpretation | Definition
Lager O41 Zw | Max FDIn | Int.Max M40;M42

Damit ist sind die Ordnungen 40-42, bezogen auf die rel.Frequenz von FDIn
(also im Zwischenwellenspektrum) erfasst. Um eine Grenze setzen zu
konnen, wird diese Messgrofle zundchst fiir die Zwischenwelle in die Liste
der Messgrofen hinzugefiigt:
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Gang | Instrument Kanal | Ort Messgrofie

4-D | Spektrum Synch | Secondary | Max

4-D | Spektralwert Synch | Secondary | Lager O41 Zw

Da Ordnung 48 im Mix-Spektrum das gleiche Phidnomen ist, wird diese
Messgrofle auch fiir das Mix-Spektrum in die Liste der Messgrofien
hinzugefiigt (statt Lager O48 direkt zu definieren und zu verwenden). Die
Verwendung derselben Messgrofle verdeutlicht, dal es das gleiche
Phanomen ist, das nur an anderer Stelle gleichermallen sichtbar ist.
Funktionell ist diese Definition gleichwertig wie Lager O48 von oben.

Gang | Instrument Kanal | Ort Messgrofie
4-D | Spektrum Mix Prim Max
4-D | Spektralwert Mix Prim Lager O41 Zw

Um die Zusammenhidnge bei der Parametrierung optimal darstellen zu
konnen, ist es giinstig, die Ursache fiir auffillige Ordnungen zu kennen. Um
ein Problem eines Lagers der Zwischenwelle, das sich in einer Ordnung im
Mix widerspiegelt, als solches zu parametrieren, ist es ndtig, die Ordnungen
zwischen den einzelnen Spektren umzurechnen (welche Ordnung wire Mix-
Ordnung X im Spektrum der Zwischenwelle?), um dann die Definition mit
Zwischenwellenbezug  fir  die  Ordnungen [ arocorionen —
vornehmen zu kénnen (wie im obigen Beispiel). |~ Zeige rel. Frequenz

Die nétigen Informationen kann man sich iiber
das Zihnezahlenformular durch Anpassung der
Ansichtsoptionen beschaffen. Wenn man die
Anzeige auf Zeige Kehrwert der Frequenz
umstellt, zeigen die griinen Felder ndmlich den
Umrechnungsfaktor von der eingestellten Basis in ein anderes Spektrum.
Welche Ordnung ist Mix-Ordnung 47 im 4.Gang auf der Zwischenwelle?
Mit den obigen Anzeigeeinstellungen kann man den Umrechnungsfaktor in
der Zeile fiir GearOut4 und in der Spalte fiir den 4.Gang ablesen. Mit Faktor
0.881 liefert das Ordnung 41.4, wie im Spektrum der Zwischenwelle
beobachtet.

'S
~
S

Tabelle ¢ Liste

Beispiel 7: Vereinfachter Parametrierung der Harmonischen:

Harmonische und ihre Seitenbidnder konnen auch in vereinfachter Form
parametriert werden. Das sieht fiir die Beispiele 1 und 3 wie folgt aus:

Definition der Messgrofien
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Name | Aus- Ort | Interpretation | Definition
wertung
H1 Max - Pkt.Max H1
H1 SB | Max - Int.Max HI1-O3;H1-L1;H1+L1;H1+0O3
Dazugehorige Eintrage in der MessgroBenliste (Spektrum und Spektralwert):
Gang | Instrument | Kanal Ort MessgrofBe
4-D | Spektrum Synch Secondary Max
4-D | Spektralwert | Synch GearOut H1
4-D | Spektralwert | Synch FDIn H1
4-D | Spektrum Synch Prim Max
4-D | Spektralwert | Synch Gearln H1
4-D | Spektrum Synch Diff Max
4-D | Spektralwert | Synch FDOut H1
4-D | Spektrum Mix Prim Max
4-D | Spektralwert | Mix Gearln H1
4-D | Spektralwert | Mix FDIn H1
Seitenbénder:

Gang | Instrument | Kanal Ort Messgrofle
4-D | Spektralwert | Synch GearOut H1 SB
4-D | Spektralwert | Synch FDIn H1 SB
4-D | Spektralwert | Synch Gearln H1 SB
4-D | Spektralwert | Synch FDOut H1 SB

Wie in Beispiel 1 sind in der Tabelle die Messgroflen fiir die Spektralwerte
HI1 nach dem Spektrum eingetragen, in dem sie Verwendung finden. An der
nachgetragenen Liste der Seitenbander merkt man, daf aus der vereinfachten
Schliisselung nicht deutlich wird, in welchem Spektrum die jeweiligen
Spektralwerte wirken werden, auBBer man hat eine einfaches Getriebe (z.B.
Achsgetriebe, s.0.) bei dem die Rdder (wie hier FDIn) gleichzeitig auch das
Spektrum bezeichnen (statt hier Secondary).

Fiir den Mix-Kanal stellt sich die Frage, welches Rad als Ort eingetragen
werden sollte. Diese Problematik stellt sich insbesondere fiir den Spectral
Track nach Beispiel 5:
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Definition der Messgrofien

Name Auswertung Ort Interpretation | Definition

Hl1 Max - Int.Summe H1-MI1;H1+M1
Dazugehorige Eintrage in der Messgrofenliste:

Gang | Instrument Kanal | Ort Messgrofie

4-D | Spektrum Mix Prim Max

4-D | Spektral-Track | Mix Gearln H1

4-D | Spektral-Track | Mix FDIn H1

Da hier eine als M1 definierte Ordnung in der Definition vorkommt, macht
es einen Unterschied, ob der eingetragene Ort z.B. FDIn oder FDOut ist.
Tragt man FDIn ein, wird eine Ordnung bezogen auf FDIn in den Mix-Kanal
umskaliert, bei FDOut ist es eine Ordnung bezogen auf FDOut! Das sich
daraus ergebende Intervall (gemil der angegebenen Definition) unterschei-
det sich folglich erheblich.

Weiterhin besteht, insbesondere bei den Spektralwerten, die Gefahr,
versehentlich beide Réder einzutragen. Dies kann im ungiinstigen Fall dazu
fithren, unbeabsichtigt eine Doppelbewertung inhaltlich gleicher Messgrof3en
mit unterschiedlichen Grenzen durchzufiihren.

Was die anderen Beispiele betrifft, kann Beispiel 4 (Sichtbarkeit der Grenze)
analog auch bei vereinfachten Definitionen durchgefiihrt werden. Fiir
Beispiel 2 und Beispiel 6 ergeben sich keine Anderungen. Insbesondere
Beispiel 2 1aBt sich in vereinfachter Form nicht festlegen. Wenn also damit
zu rechnen ist, dass aufgrund der Kommplexitit des Priiflings eine Situation
wie in Beispiel 2 eintreten kann, sollte die vereinfachte Parametrierung nicht
verwendet werden, um zu vermeiden, dal3 dieselbe Zahneingriffsordnung
zum einen vereinfacht, zum anderen vollstindig definiert angegeben und
verwendet werden mulf3.

Beispiel 8: Uberpriifung des Geriuschsignals

Um sicherzustellen, da3 das Messsystem eine korrekte Priifung durchgefiihrt
hat, gibt es verschiedene Sicherheitsiiberpriifungen. Ein Nio aufgrund einer
solchen Priifung ist nicht als Fehler des Priiflings zu verstehen, sondern als
Fehler bei der Priifung. Bei entsprechender Einstellung bedeutet ein io
andererseits, dal sowohl Priifling als auch Priifung fehlerfrei, gema3 der
eingestellten Toleranzgrenzen, sind.

Die Uberpriifung des Geriuschsignals wird iiblicherweise fiir das Instrument
Rms parametriert. Der Parameter Berechnung wird auf Max, der Parameter
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Auswertung hingegen auf Min eingestellt. Mit dieser Definition wird
bewirkt, dal diese MessgroBe den hochsten wihrend der Messung auf-
tretenden Wert festhalt, dieser Wert aber darauf iiberpriift wird, ob er {iber
einer Untergrenze liegt. Wenn das Sensorsignal fehlt, sollte das berechnete
Maximum sicher unterhalb der eingestellten Grenze liegen und zu einem Nio
fiihren. Es ist darauf zu achten, dal} eine evtl. gelernte Grenze nie auf 0 fallen
kann.

Die Sensorpriifung kommt sinnvollerweise im Mix-Kanal oder im Fix-Kanal
zum Einsatz.

In Ausnahmefillen kann es sein, daB die Uberpriifung via Rms zu
unspezifisch ist, um sicher ein fehlendes Gerduschsignal zu erkennen.
Alternativ ist die Parametrierung einer Untergrenze fiir z.B. Final H1
denkbar, wenn sichergestellt ist, da3 der Triebsatz immer ein erkennbares
Zahneingriffsgerdusch (H1) produziert.

Beispiel 9: Uberpriifung von Drehzahl und anderer dhnlicher Signale

Wie bereits erwiahnt, ist die Gerduschentwicklung eines Getriebes
insbesondere von der Drehzahl abhéngig. Aber auch weitere Fiihrungsgrofien
wie Drehmoment oder Getriebetemperatur beeinflussen die Gerdusch-
entwicklung. Um bei jeder Priifung mdglichst gleiche Bedingungen
sicherzustellen, konnen wihrend der Messung auch diese Fihrungsgrofien
iiberwacht werden und bei zu groBen Abweichungen eine Nio-Bewertung
verursachen.

Zur Uberpriifung von FithrungsgroBen gibt es die Instrumente CV-Value (fiir
Einzahlkennwerte) und CV-Track (fir Verlaufskurven), wobei das Kiirzel
,CV* fiir ,,Command Variable®, also Fiihrungsgrof3e steht.

Wird eine FithrungsgroBe auf Basis eines Einzahlkennwerts iiberwacht, kann
man durch Kombination von Berechnung/ Auswertung folgende Informa-
tionen iiber die FithrungsgroBe erhalten:

- Bewertung: Max, Berechnung: Max: Mit dieser Einstellung wird der
Maximalwert der Fiihrungsgréle wiahrend der Messung gebildet und gegen
eine Obergrenze bewertet. Diese Priifung stellt sicher, dafl die
Fiihrungsgrofe wahrend der Messung nicht zu grofl wird.

- Bewertung: Min, Berechnung: Max: Mit dieser Einstellung wird der
Maximalwert der Fiihrungsgréle wiahrend der Messung gebildet und gegen
eine Untergrenze bewertet. Diese Priifung stellt sicher, dal der maximale
Wert der FiihrungsgroBe nicht zu klein wird (z.B. durch Abbruch einer
steigenden Drehzahlrampe vor Erreichen der Maximaldrehzahl).

- Bewertung: Min, Berechnung: Min: Mit dieser Einstellung wird der
Minimalwert der FithrungsgroBe wihrend der Messung gebildet und gegen
eine Untergrenze bewertet. Diese Prifung stellt sicher, dal die
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Fiihrungsgrole wahrend der Messung nicht zu klein wird (z.B. bei der
Drehzahl durch Pulsausfille des Drehzahlsensors).

- Bewertung: Max, Berechnung: Min: Mit dieser Einstellung wird der
Minimalwert der Fithrungsgrofle wahrend der Messung gebildet und gegen
eine Obergrenze bewertet. Diese Priifung stellt sicher, dafl der minmale Wert
der Fithrungsgrofe nicht zu groB wird (z.B. durch Abbruch einer fallenden
Drehzahlrampe vor Erreichen der Minimaldrehzahl).

Ublicherweise beschrinkt man sich darauf, die Uberpriifungen mit den
Paarungen ,Max/Max“ und ,Min/Min“ zu verwenden, um wenigstens
sicherzustellen, daf3 die Fithrungsgrofle wahrend der Messung innerhalb
eines definierten Intervalls bleibt.

Praktisch wird die Uberpriifung von FiihrungsgroBen oft nicht direkt mit dem
CV-Value Instrument durchgefiihrt, sondern durch die Auswertung eines
FihrungsgroBen-Tracks mit Hilfe des Tracklntervalls. Diese Art der
Parametrierung stellt sicher, daB im Falle einer entsprechenden Nio
Bewertung auch die Verlaufskurve zur Ansicht zur Verfiigung steht (aufler
man hat in der MessgroBenliste Speichern fiir diese Kurven ausdriicklich
abgewihlt). Fiir die Erkennung der Ausfallursache ist eine solche Kurve sehr
hilfreich, da es z.B. einen groflen Unterschied macht, ob eine FiihrungsgrofB3e
am Anfang oder Ende einer Messung auffillig wird (mglw. unpassende
Start-Stop Einstellungen) oder irgendwo mittendrin.

Lernparameter

Wie bereits im Abschnitt Giber die Priifungseinstellungen erwihnt, kann die
Liste zur Festlegung des Lernverfahrens in der Liste der Lernparameter
integriert sein. In diesem Fall kann das Lernverfahren nicht nur je
Priifstandsgruppe und Basistyp festgelegt werden, sondern deutlich feiner.
Fiir jeden Eintrag in der Liste der Messgroflen, sowie je Basistyp und je
Priifstand (nicht Priifstandsgruppe!) gibt es in der Liste der Lernparameter
einen Eintrag. Damit ist dies im Vergleich die Liste mit den meisten
Eintrdgen in der Datenbank.

Das Formular hierfiir sicht wie folgt aus:
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ioi]
Typ (Basistyp). Prafstand (F Prifzustand Instrument Kanal Signal [ Messgroken R
510051814 (C510051 | C510-1 N | = < |[CommandVareble [ FaFs = |[Displacement <[ [AIEPrim Agin | [Poweichung A m
C51051758 (C5105175_||€510-2 :i 0 :l mmmamvﬁnamﬂm«:i Wi :l EXT :l AbSec. :i AbSec_0104 :l =
Coier e ezl cone =5 ot llses” e | e ]
E - E E - =) [
¥ Ale Typen ¥ Al Prifstande ¥ AePrifschite W Alchgumete W Ale Kande F Al Sgndle ¥ AleOte = Ale Messgrissen o
Basistyp (Typen) Prifsand  Prifausta Instument  Kanal Signal ot Messgrile  Lemverahre Neulemen  Aktivienngszet Lemen+n Ativieungszet ﬂ
» [BT.04 (C6356.35.04) —I[c5i04 B l[OderVai =[x =][VS  ~][AbPam -] 5 - | (e iamen 1[mmmm [ 0[oio1200802f
BT.04 (C635.6.35.04) ~][cs104 [#0 " =][Order Tra =] [Wix =S = I[AbPrm.s -] -] _Neulemen |[ITOT20080200000| 0 [0I0720080200,00
BT 04 (0635 6.35.04) ~I[c5104 [FC =] [Order Vai =] [fmeh =] [V8 |8 Pim = | Neu Lemen |[ITI07200802:001 0 0 [07.012008 0Z00:00
BT .0 (0635.6.35.08) | S [FC ][ocderVai =] [Fmch ~T[v& ][ Fim ] Neu Lemen 6ﬁﬁogmq T [07.01.2008 02.00.00
BT.04 (C635.6.35.09) ~][coin4 [FC - I[OcderVai =] [Emch ~T[ve ~[AbSee. <] Neu Lemen | [ONUTZ00B0200000 | 0 [0707200802:00.000
BT.04 (C6356.35.04) ~I[5104 [FC_<[OderVai—][Smech  —I[vs  <][Abises. <] Neu Lemen mmm&zm 0 [07.07.2008 02.00.00
BT.04 (C635.6.35.04) ~1[c5104 A€ [Order Vai =] [Synch— T[VS _~[[Pignone -] [07.072008 020000 © [07.07:2008 02.00:00
BT.04 (C635.6.35.04) ~1[c5104 [F€ - ][OrderVai =] [snch =T[VS = [[AbPrim. -] 07072008 (2.00:00 0 [01.07.2008 02:00:00
BT.04 (C635.6.35.04) =I[c5104 [#€ ] [OrderVai =] [synch— =T[VS ~[[Pignone -] [07.072008 02:00: 0 [07.07 2008 02:00:00
BT.04 (C6356.35.00) =I[5i04 [BC ~|[omerVan=|[Ssmch =Ivs  ~[lglse -] 07012008 02:00:00 0 [07.01.2008 02:00:00
BT 04 (0635.6.35.04) ~I[c5104 [FC —l[ordervan—][Wec  =][VS =] [Ab Pim/ =] [07.072008 0200:00 D uﬁzmazwm
BT.04 (C6356.35.00) =I[5104 € ~|[onerVahi=|[Mx  =I[Vs  ~][Ab.Pims_] [07.012008 02.00.00 012008 0200:00
BT.04 (C6356.35.00) I | T X | T | | VR | | [07.01.2008 020000 om‘rmuzmm
BT.04 (C635.6.35.04) = 1|c5104 [4C = [|Order Vah_~ | [Max ~][vs | [Pignone - | 07.01:2008 02:00:00 0'101.07.2008 02:00:00
BT.04 (C6356.35.04) <[54 € <][owerVan—][Mx  —1[vs  <][Pignone <] [07.07.2008 0200.00 © [07/07.2008 02.00:00
T A R R AR B T P e [ e v | | v B C=veraie | i | e (rry— [l 7 n
|——'j I
[Standard 3
Lemvedahr
E|
Datensatz: 14] ¢ | 1 > | »1]r+] von 533120
L
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Manchmal kommt es vor, dass bei einem Priifstand oder einem Priiflingstyp
(manchmal auch nur in Teilbereichen) unsinnige Daten gelernt worden sind.
Zur Behebung daraus resultierender unpassender Grenzen empfiehlt es sich,
fiir die betroffenen Eintrdge in der Datenbank das Lernen neu zu beginnen,
kurz ,neu zu lernen“. Das Messprogramm muss in diesem Fall bisher
gelernte Daten verwerfen (d.h. Mittelwert und Standardabweichung) und
,von vorne anfangen“. Damit dieser Anstofl auch funktioniert, miissen der
Rechner, auf dem die Parameterverwaltung ausgefiihrt wird und die
betroffenen Messrechner hinsichtlich ihrer Systemzeit synchron sein
(Zeitzonen werden beriicksichtigt). Die Zeit, wann zuletzt Neu-Lernen
angesto3en worden ist, wird im Formular in der Spalte ,,Aktivierungszeit
neben dem Knopf ,,Neu Lernen* angezeigt. Dies ist auch die Information,
die das Messprogramm aus der Datenbank iibergeben bekommt.

In den Lern-Daten selbst wird vom Messprogramm neben Mittelwert und
Standardabweichung auch der Zeitpunkt eingetragen, wann der Lernprozess
(tatsdchlich) begonnen worden ist. Im Vergleich mit der Aktivierungszeit aus
der Datenbank weill das Messprogramm so ganz genau, ob das Lernen neu
begonnen werden muss oder nicht.

Neu Lernen global

Manchmal geniigt es nicht, iiber Ansteuerung aus der Datenbank ein Neu-
Lernen zu bewirken (z.B. wenn die Lerndateien selbst beschadigt sind).
Auch wenn sich grundlegende Dinge, etwa der Priifablauf, Drehzahlen,
Drehmomente o.4. gedndert haben, ist es meist einfacher, die Lerndateien
selbst zu beseitigen als das Neu-Lernen iiber die Datenbank anzustof3en.

Die Lerndaten werden vom Messprogramm eines Priifstands separat gefiihrt.
Fir jeden Basistyp gibt eine eigene Lerndatei, wo Mittelwerte und
Standardabweichungen gespeichert werden. Diese Dateien befinden sich in
einem Unterordner des Projektverzeichnisses auf dem Messrechner.
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Um ein Neu Lernen aller Grenzen fiir einen Aggregate-Typ zu bewirken,
konnen Sie diese Lerndatei(en) 16schen. Verfahren Sie folgendermaBen:

1. Verwenden Sie im TasAlyser-Programm den Meniibefehl Datei —
Projektverzeichnis, um einen Windows-Datei-Explorer mit dem
Projektverzeichnis zu 6ffnen.

2. Beenden Sie das TasAlyser-Programm.

3. Gehen Sie im Projektverzeichnis in den  Unterordner
Locals\LearnData.

4. Loschen Sie die Lerndatei zum fraglichen Aggregate-Typ (oder alle
Lern-Dateien, um sdmtliche Typen neu zu lernen).

5. Starten Sie den TasAlyser wieder.

Beginnend mit dem néchsten Aggregat wird der TasAlyser neue Grenzen

lernen.

Drei in eins

Wie bereits oben erwéhnt, kommt es vor, dass die Liste der Messgrofien und/
oder die Liste der Lernparameter in die Listen fiir Grenzkurven, bzw.
Grenzwerte integriert sind. Dann sieht das Formular fiir die Grenzwerte z.B.

wie folgt aus:

LI
Typ (Basisyp) Prifsiand (Prifstandsgruppe)_Prifzustand Tnstrumert Fanal Signal Ot Messgroen I
4711 @711) =[P 51250 Da500 (P1 SL.2501[ 15 = [CommandVanzble: <[ [Fos = |[Porebsdz1 ~|[AaR = [#weichung 2] ™
R = = p=r A1
R P = £ | e | Y T ety | =l e
, — e , : il
Auswahl hinzufigen | W Alle Typen Al Prifstande W Ale Prifschite Al hstumente P Al Kandle ¥ Ak Sgnale P Alelie Al Messgrassen o
Basistyp (Typen) Prifstandsgruppe Prifzus Instument Kanal  Sgnal Ot Messgral Messe Auswertun Speich Offs StdDev Min Max  Fehl Neulemen Aktvienngszst Lemen Aktivieungszet —Lemvera ﬁ’
e ) tand aan/aus_em erco +n ren
| » [Frota (Frota) 1|F2 51260 Dab00 P2 5t = ][25 = l[Crest ~I[Symch ~[RS1 _-I[aAbT ~[[Vax =M [ Aus -]V € 3 5
Proto (Proto) | [P25t260Dg500 P2 St =][25 -[[Peak ~|[Swch -][KST -[PA =IMax -F[ A -|F 3| 3 3
Froto (Froto) | [FZ51 26000500 (P2 5t = |25 = [Rms ~l[Synch =K1 _-[[GAb7 ~l[Wex =1V | Aw_-W 3 3 2
Proto (Proto) —|[P25t260 D500 P2 St —][25 —([Cest Mo -][KST -[[GAn =l[Max —IF[ A -|F G 3 5
Proto (Froto) | [F2 51260 Dab00 (P25t |25 = |[Crest ~[Swmch ~I[RST - [[GAnV ~I[Wax 1M [ Auws -]V € 3 5
Proto (Proto] ~|[PZSIZ600a500 (P2 S - [[25 < [[Crest <[y < [KST < [[GRBW/ < ][Vax <M [ Aus <P 3 E] 5
Proto (Proto) =] [P25t260 D500 P2 St ][5 -|[Crest <|[Swmch =][KST _-][GABW/ =][Max =]V [ Aus ™ 6 3 5
Proto (Proto] ~|[PZSI260Da500 (P2 S - [[25 < [[Crest <[5 < [KST < [[GRBT < ][Vax <]V [ An M E E 7
Proto (Proto) = ][P25t260 D500 (P2 St ][5 J[Crest <[[Smech =][KST - [[PAA][Max =]V [ An -]~ 3 3 5
Froto (Proto) | [FZ51 26000500 (P2 5t = |[25 - |[Grest ~l[Smch ~I[RS1 -[|RPAn ~I[Wx 1M [ AW 3 3 5
Proto (Proto) - |[P25t260Dg500 P2t ][5 —[[Cest ~[[Swch -][KST -JPA =IfMax —IF[ A -|F 3 3 5
Froto (Proto) ~|[FZ51 26000500 (P2 5t = ][5 = [Rms _~l[Snch ~I[KS1 _-[[GABS ~l[Wex =M | Auws_-|W 3 3 2
Froto (Proto) —||P251 2600500 (P2 5t —|[25 —|[Gest ~l[swch —I[KS1 -[|GABR —l[Mex 1M [ A <[ B 3 5
Froto (Proto) | [F251 2600500 (P25t ][5 = |[Fms < l[Swch ~I[KS1 -[[GAbA ~I[Wex =M [ Aus -|M 3 3 2
Proto (Proto] ~|[PZSi 260 D500 (P2 S - [[25 < [Crest <[5 < [KST <[[GABZ <[Vax <]V [ Aus<]F 3 3 5 15[ 4575 Neu Lemen
A= S TS el e e o oot e o | ek e s 1
[ [ [ 3 0 3[ 50
=
Datensatz: 14 < 1 _» [»r]r+] von 103300 4
Hessgofen

Wie bei der Liste der Messgrofien beschrieben, findet man jetzt auch in
diesem Formular die Knopfe ,,Auswahl hinzufiigen* und ,,Messgroflen®. Sie
funktionieren genauso wie oben beschrieben. Entsprechend funktionieren die
Lernkontrolle und das Neu-Lernen wie bei der Liste der Lernparameter
beschrieben.

99



Lernparameter “rDie Parameter-Verwaltung TasForms

100

Da die Menge der dargestellten Daten wie im Bild dargestellt einen
vergleichsweise breiten Bildschirm erfordert, kann man einen Teil der Daten
zur besseren Ubersicht ausblenden. Zu diesem Zweck gibt es die beiden mit
dem roten Rechteck hervorgehobenen Kndpfe. Mit ihnen kann man, bei
Bedarf, entweder die Grenzeinstellungen ausblenden (dann sieht man nur die
Lernparameter) oder die Lernparameter (dann siecht man nur die
Grenzeinstellungen). Es ist selten, dass man beide Einstellungen gleichzeitig
braucht.

Wenn man ein Grenzenformular mit integrierten Lernparametern 6ffnet, sind
die Lernparameter versteckt, da davon auszugehen ist, dass das Neu-Lernen
seltener bendtigt wird als die Grenzeneinstellungen. Man findet allerdings
rechts unten einen der oben beschriebenen Kndpfe zum Einblenden der
Lernparameter.
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Fehlercodes definieren

Jede MessgroBe (egal ob Einzahlkennwert oder Kurve) ist mit einem
Fehlercode ausgestattet. Verletzt dic MessgroBle ihre Grenze, wird der
entsprechende Fehlercode ausgelost und der zugehorige Fehlertext im
Berichtsfenster des TasAlysers (und spiter in anderen Auswertungen)
angezeigt.

Fehlercodes und Fehlertexte werden in der Parameterdatenbank definiert und
konnen dort nach Bedarf gedndert und ergénzt werden.Sie finden Fehler-
Definitionen im Formular ,,Fehlercodes*:

Priflingsdaten: EDrive | &2 | Liste der Fehlercodes =N B =
= Fehlercode Fehlercode Fehlertext Prioritat Grppe  Verschattungs- = |
Neuen Basistyp hinzufigen retand Gt
Neuen Typ hinzufiigen 4 10] 10 [Getriebe laut 150 [Getriebe laut - [[No
Enifemen eines Typs 50] 50 [Getriebe Iaut (Pegelvertauf) 100 [Getriebe lat _~ |No
Yok ‘ 80| 60 [Getriebe laut (RMS/Peak) 100 [Getriebe laut - [[No
_ 1] 61 [Antriebswelle laut (RMS/Peak) 100 [Verzahnung = [[No
Prifungseinstellungen
82| 62 [Zwischenwells laut (RMS/Peak) 100 [Verzahnung _+ [[No
Einzelwertgrenzen
83 63 [Triebwelle laut (RMS/Peak) 100 [Verzahrung - [[No
Kurvengrenzen
100] 100 [Ordnung laut (Mix-Spekirum) 100 [Getrisbe laut _~ [[No
Lemparameter
101] 101 {Crdnung laut (Spekium Antrisbswelle) 100 [Getriebe laut _~ [[No

[

[

[

[

[

[

[

_ roseanionnena | ‘
oAt bl 102] 102 |Crdnung laut (Spekium Zwischenwelle) [ 100 [Getriebe laut = [[No
Prctasnc | 03] 103 [Ordnung laut (Spekinm Taebnelle) [ 100 [Getrisbe fat__-[[Na

|

[

[

[

[

[

[

[

;

¥ weitere Einstellungen
104 104 |Getriebe laut {Festfrequenz-Spektrum) 100 |Getriebe laut _~ [[No
Defragmertieren = =
= 200 200 [Beschadigung Mx 200 [Beschadigung _~ [[No
Triggemparameter
201 201 [Beschadigung Antriebswelle 200 [Beschadigung _~ [[No
I T —— I 202 202 [Beschadigung Zwischenwells 200 [Beschadigung _~ [[No
203 203 [Beschadigung Triebwelle
Signal Einstellungen 204 204 [Beschadigung (Kurtosis Track)

200 [Beschadigung _~ [[No
800 [Beschadigung _~ [[No

L[ Le ttttl;l;l;l;l;ll;l;l;ttttl;

Abtastparameter | 205 2005 [Beschadigung (Crest Track) 300 [Beschadigung _~ |[No
Sehlissel Aliase \ 300] 300 [Mix High Amplitude 200 [Getrisbe laut _~ [[No
Medellspezifische Einstellungen : : : P L P
Experteneinstellungen bearbeiten Regeln
Vers: 130820_TF w =
i | || patensatz: 141  [T—T _» [»1[»%] von =2 « 7@

Fehlertexte andern

Die Texte zu den Fehlercodes konnen jederzeit nach Bedarf gedndert
werden. Es gibt keine Beschrinkung beziiglich der Léinge des Textes
(abgesehen von praktischen Erwidgungen wie etwa dem zur Anzeige
verfligbaren Platz auf dem Bildschirm). Wenn sie eine Sprache verwenden,
die wir von Discom nicht lesen konnen (wie z.B. Chinesisch), dann
empfehlen wir, zweisprachige Texte zu verwenden wie z.B. ., I5 %R &
Gearmesh loud”“. Dadurch kénnen wir Ihnen bei Fragen und Problemen
besser helfen, wenn Sie uns Messdaten geschickt haben (siehe ,,Hilfe von
Discom™ ab Seite 180).
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Fehler hinzufiigen

Sie konnen bei Bedarf die Liste um weitere Fehlercodes ergénzen. (Ebenso
konnen Sie Fehlercodes 16schen, die Sie nicht mehr benétigen). Jede Zeile
besteht aus den folgenden Eintrdgen:

Fehlercode Der Fehlercode kann jede positive Zahl kleiner als
2147483648 sein. Die verwendeten Fehlercodes miissen
nicht sequentiell sein (d.h. Sie miissen nicht Fehler 99
definieren um Fehler 100 zu verwenden). Der Fehlercode 0
(Null) ist nicht zugelassen.

Externer Wenn die Priifstandssteuerung den TasAlyser nach

Code Fehlerberichten fragt, so erhilt sie die externen Codes als

(Prifstand)  Antwort. In den meisten Projekten sind externer Code und
Fehlercode identisch.

Die externen Codes konnen beispielsweise verwendet
werden, um mehrere Fehler (z.B. alle Fehler fiir einen Gang)
auf denselben Priifstands-Fehlercode abzubilden, weil der
Priifstand weniger Fehlercodes verwenden kann als das
Rotas-System.

Fehlertext  Der Text, der in Fehlerberichten angezeigt wird. Siche die
Bemerkungen oben.

Prioritat Die Fehler innerhalb einer Priifung werden nach Prioritét
sortiert (hochster Wert oben). Fiir die Produktionsstatistik
zahlt der erste Fehler (der mit der hochsten Prioritét).

Gruppe /| Fehler konnen in Gruppen eingeteilt werden, denen eine

Schwere aufsteigende  “Fehlerschwere”  zugeordnet ist. Diese
Gruppierung kann fiir erweiterte Statistiken verwendet
werden, oder fiir spezielle Anwendungen wie das Um-
codieren von Aggregaten.

Verschat-  Die Verschattung kann verwendet werden, um Beziehungen

tung zwischen Fehlern abzubilden. Beispielsweise tendieren
Beschéadigungen dazu, das gesamte Spektrum anzuheben und
auf diese Weise zusitzliche Spektralfehler zu provozieren.
Diese Fehlermeldungen kdnnen mit Hilfe der Verschattung
ausgeblendet werden.

Um einen neuen Fehler hinzuzufiigen, wihlen Sie einfach eine Zeile der
Liste aus, kopieren sie (Strg+C) und fiigen Sie sie am Ende der Liste ein
(Strg+V). Danach dndern Sie den Fehlercode usw. wie erfoderlich. Jetzt
konnen Sie den neuen Fehlercode in der MessgroBendefinition verwenden.
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Priifstandsfehler

Der Priifstand kann Fehlermeldungen an den TasAlyser iibermitteln. Diese
,.Prifstandsfehler” werden wie normale Fehler im Messsystem behandelt: sie
werden im Berichtsfenster angezeigt, erzeugen ein ,,n.i.0.“-Priifergebnis und
werden in der Ergebnisdatenbank gespeichert.

Jeder Fehlercode, den der Prifstand schicken moéchte, muss in der
Fehlercodes-Tabelle definiert sein. (Es ist bei Bedarf auch mdglich, die
Nummern des Priifstands auf andere Fehlercodes abzubilden.) Fiir weitere
Details lesen Sie bitte die Dokumentation iiber die TAS Priifstands-
kommunikation.
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Wie oben beschrieben, setzen sich die Bewertungsgrenzen des
Messprogramms aus festen Vorgaben und gelernten Werten
zusammen. Die gelernten Werte reprisentieren die Statistik jedes einzelnen
Messwerts. Die festen Vorgaben kommen aus der Parameterdatenbank,
ebenfalls fiir jede einzelne Messgrofe.

Die Benutzeroberfliche der Parameterdatenbank — TasForms — bietet
Funktionen, um die Grenzwert-Vorgaben -einzustellen. Allerdings ist
TasForms als Datenbank-Oberfliche inhédrent tabellenbasiert. Fiir
Einzahlkennwerte und deren Grenzwert-Vorgaben funktioniert diese
Tabellenverwaltung recht gut. Fiir Grenz-Kurven aber fehlt es TasForms an
grafischen Mdéglichkeiten.

Eine gelernte Grenzkurve (z.B. fiir ein Spektrum oder einen Pegelverlauf)
wird wie ein FEinzahlkennwert durch eine obere und eine untere
Beschrankung eingegrenzt. Diese Beschriankungen sind fiir Grenzkurven
aber nicht einfach nur Zahlen, sondern selbst Kurvenverldufe, genauer gesagt
Polygone aus einer Reihe von Stiitzstellen. TasForms bietet die Mdglichkeit,
diese Polygone als tabellarische Auflistung der Stiitzstellen zu bearbeiten,
was aber der Natur dieser Kurven wenig entgegenkommt.

Der Talimer bietet die Benutzeroberfliche, um die in der Parameter-
datenbank hinterlegten Polygone grafisch zu bearbeiten. Zusétzlich ist es
moglich, Messdaten als Referenz zu laden, um so die Polygone an die
tatsdchlichen Gegebenheiten optimal anzupassen. Auch Polygone, die als
feste Grenzen verwendet werden, oder die als Parameter z.B. fiir die
Schaltkraft-Auswertung in der Getriebepriifung dienen, kénnen mit dem
Talimer erstellt und bearbeitet werden.

Der Talimer stellt keine Alternative zu TasForms dar, sondern eine
Ergéinzung. Er ist ein fiir die spezialisierte Aufgabe der Festlegung von
Kurvengrenzen optimiertes Werkzeug.

Talimer starten

Der Talimer operiert — wie TasForms — auf der Parameterdatenbank.
Beachten Sie, dass Sie nur eines dieser Werkzeuge gleichzeitig verwenden
konnen. Der Talimer wird eine Parameterdatenbank nicht 6ffnen, wenn sie
bereits mit TasForms gedftnet ist.

Es gibt zwei Moglichkeiten, den Talimer zu starten (abgesehen vom direkten
Start des Talimer-Programms aus dem Discom Programme-Verzeichnis): das
direkte Offnen einer Parameterdatenbank, oder das offnen einer Talimer-
Projektdatei.
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Die Talimer-Projektdateien (,,*.talip®) enthalten im Wesentlichen einen
Verweis auf die zu 6ffnende Parameterdatenbank sowie evtl. zusétzliche
Angaben, ob ein bestimmter Messwert behandelt werden soll. Normaler-
weise werden Sie keine Talimer-Projektdateien anlegen, da sie hauptsichlich
zur Weitergabe von Informationen z.B. zwischen Web.Pal und dem Talimer
dienen. Gelegentlich finden Sie eine solche Projektdatei in ,,Rotas for
Experts®, damit es etwas gibt, auf das Sie doppelklicken kénnen, um den
Talimer zu starten.

Der andere Weg, um den Talimer zu starten, ist: im Windows Dateiexplorer
auf die Parameterdatenbank mit rechts klicken, um das Kontextmenii
aufzurufen. Darin finden Sie den Befehl Offnen mit (meist als Untermenii).
Wihlen Sie hier Talimer, um die Parameterdatenbank mit dem Talimer zu
bearbeiten. (Sollte Talimer nicht in der Liste vertreten sein, konnen Sie ihn
mit dem letzten Meniipunkt hinzufiigen. Sie finden das Talimer-Programm in
C:\Programme\ Discom\bin, bzw. in C:\Programme (x86)\... auf
64-Bit-Systemen.)

Seine  Einstellungen  speichert der Talimer ibrigens in der
Parameterdatenbank selbst (also nicht in einer Projektdatei).

Landkarte

Wenn Sie den Talimer starten, sehen Sie ein groles Hauptfenster mit einem
,»Scope®, in dem Sie Polygone bearbeiten und Referenzdaten anzeigen. Links
und unten gruppieren sich diverse Andockfenster, mit deren Hilfe sie
steuern, welches Polygon Sie bearbeiten und welche Referenzdaten
angezeigt werden:

=i

]
u
BE®EEO® «

o » @ E) ) 10 1 20 20 m

* @EE
essungen ® I ' EE0 REGE

x

@ Anei.. || e 2]
© | ogmpote
2] 1 DeLastiosproto
300

- | obje Kanst
AT synen

IEEO00REEE
0]

0oEDOO|3

F
J e Synch
1 GABTWL Synch

g
BlSlSlSlSISIcIS IS
IPEREREE

105



4

Navigation v Der Talimer

In der Multifunktionsleiste (,,Ribbon“) finden Sie den Bereich Ansicht, in
dem Sie die diversen Andock-Fenster aufrufen konnen, falls Sie mal eines
geschlossen haben oder es nicht wiederfinden konnen.

Die verschiedenen Andockfenster werden in den folgenden Abschnitten
behandelt, bis auf eines: ganz unten finden Sie das Andockfenster
,»Ausgabe“. Es ist normalerweise ausgeblendet. Klicken Sie auf den kleinen
Reiter, um es hervorzuholen. Im Ausgabe-Fenster erscheinen Status- und
Fehlermeldungen. Wenn es also z.B. Probleme mit dem Zugriff auf die
Datenbank oder beim Laden von Referenzmessungen gibt, finden Sie im
Ausgabefenster meistens Details zu den Ursachen oder Umstdnden des
Problems.

Navigation
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Uber das Andockfenster Navigation (am linken Rand) wihlen Sie aus,
welches Polygon Sie bearbeiten mochten.

Die Polygone in der Parameterdatenbank werden in drei Kategorien
eingeteilt: Polygone, die als Beschriankungen fiir das Lernen dienen,
Polygone, die feste Grenzen darstellen, sowie Polygone, die fiir die
Gewinnung einer Messgrofie bendtigt werden.

Die Polygone fiir gelernte Grenzen werden als allgemeine Polygone
bezeichnet, da sie fiir alle passenden MessgroBlen allgemein verwendet
werden konnen. Es handelt sich gewissermaflen um ein Polygon-Sortiment,
aus dem Sie bei der Parametrierung der Messgrof3en auswéhlen kdnnen. Das
Sortiment ist allerdings nach ,,Instrumenten‘ unterteilt: wenn Sie die Grenze
fiir ein Spektrum parametrieren, konnen Sie nur Polygone auswéhlen, die fiir
Spektren vorgesehen sind, und nicht solche, die etwa fiir den Kurtosis-
Verlauf gedacht sind. (Die Polygone fiir Spektren und fiir Kurtosis-Verlauf
werden im Allgemeinen vollig verschiedene Bereiche und Werte haben, so
dass diese Aufteilung der Ubersichtlichkeit dient und Ihnen beim
Parametrieren hilft.)

Ein ,,allgemeines Polygon‘ kdnnen Sie also fiir viele Messgro3en wiederver-
wenden. Im Gegensatz dazu ist eine feste Grenze spezifisch fiir genau diese
Messgrofe (und fiir diesen Priifzustand, Aggregate-Typ, Priifstand, usw.).
Daher werden die Polygone, die als feste Grenzen dienen, individuelle
Polygone genannt. Wenn Sie in IThrer Datenbank feste Grenzen verwenden,
werden Sie sehen, dass der entsprechende Ast des Navigationsbaums jede
einzelne Messgrof3e genau aufschliisselt.

Die Parameter-Polygone dienen nicht der Bildung von Grenzkurven,
sondern werden bei der Berechnung von Werten verwendet. So werden
beispielsweise bei der Schaltkraft-Messung in der Getriebepriifung
bestimmte Polygone definiert, mit denen der tatsdchliche Verlauf der
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Schaltkraft verglichen wird. Die Messgrofle ist die Flache der Schaltkraft-
Kurve oberhalb des Polygons. Das Polygon ist also ein Parameter fiir die
Schaltkraft-Messung. (Das Ergebnis ist in diesem Fall ein Einzahlkennwert,
namlich die Flache, fiir die ein Einzahl-Grenzwert gilt.)

Das Navigations-Fenster fiihrt alle Polygone auf. Sein Gegenstiick ist das
Fenster Clavis-Auswahl, das {iblicherweise unten angedockt ist. Hier sehen
Sie, fiir welche Messgrofien ein Polygon verwendet wird. (Gleichzeitig
steuert die Clavis-Auswahl den Inhalt des Andockfensters Grenzen-Tabelle.
Mehr dartiber in einem spéteren Abschnitt.)

Ein Polygon bearbeiten - ganz einfach

Offnen Sie eine Parameter-Datenbank mit dem Talimer. Wihlen Sie im
Navigations-Fenster unter den Allgemeinen Polygonen das ,,Instrument® aus,
fir das sie ein Polygon bearbeiten mochten, und klappen Sie den
entsprechenden Knoten im Navigationsbaum auf. Doppelklicken Sie auf den
Eintrag fiir das fragliche Polygon.

Jetzt wird das Polygon im Scope dargestellt, und die Polygon-Punkte werden
neben dem Scope aufgelistet. (Falls Sie im Scope nichts entdecken kdnnen,
driicken Sie den Autoscale-Knopf: [£2])

Das Polygon wird im Scope als gelbe Linie dargestellt, die Stiitzpunkte sind
durch kleine senkrechte Striche markiert.
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(Hinweis: in den Abbildungen dieses Kapitels wurden, der besseren Druckbarkeit wegen, die
Farben des Scopes gedindert.)

Bewegen Sie die Maus auf einen dieser Stiitzpunkte und ,,fassen sie ihn,
indem Sie die linke Maustaste driicken und gedriickt halten. Jetzt konnen Sie
den Polygon-Punkt mit der Maus verschieben. Ein Fadenkreuz zeigt ihnen
die aktuelle Position an, eine dunkelgelbe Linie zeigt den urspriinglichen
Verlauf des Polygons. Wenn Sie beim Verschieben die Shift-Taste

107



4

Ein Polygon bearbeiten - ganz einfach v Der Talimer

108

(Umschalt-Taste) gedriickt halten, verschieben Sie das gesamte Polygon
nach oben oder unten.

Sie konnen die Positionen der Stiitzpunkte auch in der Tabelle links des
Scopes direkt eingeben. Klicken Sie in ein Tabellenfeld, um einen
Zahlenwert einzutippen. (Bitte beachten Sie, dass Sie einen Dezimal-Punkt
verwenden miissen.)

Punkte hinzufiigen, Punkte loschen

Um einen neuen Punkt hinzuzufiigen, klicken Sie im Scope mit der rechten
Maustaste auf das bisherige Polygon, ungefdhr an der Stelle, an der Sie die
Stiitzstelle einfligen mochten. Aus dem Kontextmenii wahlen Sie entweder
Hier neuen Punkt einfiigen oder Neuen Punkt eingeben. Danach kénnen
Sie den neuen Punkt wie iiblich verschieben. Mit dem Befehl Neuen Punkt
eingeben konnen Sie auch Punkte hinzufiigen, die weit auflerhalb des
bisherigen Polygon-Verlaufs liegen.

Um einen Punkt zu ldschen, fiihren sie im Scope einen Rechtsklick auf
diesem Punkt aus und wéhlen den Befehl Diesen Punkt I6schen.

In der Tabelle der Stiitzstellen konnen Sie einen neuen Punkt eingeben,
indem Sie die letzte Zeile ,,(Punkt einfiigen)* verwenden. Klicken Sie in das
linke Feld (das den Text ,,(Punkt enthilt) und geben Sie den x-Wert des
neuen Punktes ein. Wenn Sie ihre Eingabe bestitigen (Enter driicken), wird
der neue Punkt sofort erzeugt und an seiner korrekten Position in der Liste
einsortiert. Jetzt konnen Sie den y-Wert fiir den neuen Punkt eingeben.

Um einen Punkt Gber die Tabelle zu 16schen, klicken Sie in den x-Wert und
16schen diesen (d.h. Sie geben einen leeren Text ein). Wenn Sie Enter
driicken, wird der Punkt geloscht.

Anderungen speichern

In der Multifunktionsleiste (,,Ribbon‘) finden Sie die Abteilung Polygon:

|7l Anderungen speichern =2 Punkte kopieren s

[ speichern als... | % Punkte einflgen
i Polygon-Assistent
[ Anderungen verwerfen

Sobald Sie ein Polygon verdndert haben, werden die Funktionen
Anderungen speichern und Anderungen verwerfen verfligbar. Driicken
Sie auf Anderungen speichern, um das Polygon in der Datenbank zu
dndern, oder auf Verwerfen, um die urspriingliche Form wiederherzustellen.

Wenn Sie ein Polygon bearbeitet haben und ein anderes zur Bearbeitung
auswihlen, ohne dass Sie die Anderungen gespeichert haben, werden Sie
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automatisch gefragt, ob Sie die Anderungen speichern oder verwerfen
mochten.

Das Referenz-Polygon

Sie konnen ein zweites Polygon zusammen mit dem Polygon anzeigen, das
Sie gerade bearbeiten. Dieses zweite Polygon ist das Referenz-Polygon.
Dabei kann es sich beispielsweise um das Lern-Maximums-Polygon
handeln, wenn Sie gerade das Lern-Minimums-Polygon bearbeiten, oder um
das Grenzpolygon fiir den Gesamtpegel, wenn Sie gerade das Grenzpolygon
fiir einen Ordnungspegel bearbeiten.

Sie machen ein Polygon zum Referenz-Polygon, indem Sie im Navigations-
baum auf einem Polygon mit Rechts klicken und aus dem Kontextmenii den
Befehl Als Referenz verwenden wihlen, oder indem Sie den Knopf in der
Werkzeugleiste des Andockfensters verwenden. Das Referenzpolygon wird
im Scope in blau eingezeichnet.

Sie konnen das aktuelle Polygon zu einer Kopie des Referenz-Polygons
machen. Wenn Sie ein Referenz-Polygon gewihlt haben und auf einem
anderen Polygon im Navigationsbaum das Kontextmenii aufrufen, kénnen
Sie den Befehl Referenz iibernehmen ausfithren. Beim Kopieren der
Punkte des Referenzpolygons konnen Sie diese zusitzlich um einen y-Wert
verschieben lassen.

Austausch mit Excel

In dieser Multifunktionsleisten-Abteilung finden Sie auch die Befehle
Punkte kopieren und Punkte einfiigen. Mit Hilfe dieser Befehle konnen
Sie ein Polygon nach Excel exportieren oder von Excel importieren.

Wenn Sie Punkte kopieren driicken, wird die Liste der Punkte des
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momentan zur Bearbeitung ausgewéhlten
Polygons in die Windows-Zwischenablage
kopiert. Sie kénnen nun Excel starten und
die Punkte dort einfiigen. Klicken Sie in
eine Zelle eines Arbeitsblattes und
verwenden Sie den Standard-Einfiigen-
Befehl (Tastaturkommando Strg+V).

Fiir den umgekehrten Weg markieren Sie in
Excel einen zweispaltigen Bereich mit den
Werten der Stiitzstellen und fiihren in Excel
den Standard-Kopieren-Befehl aus.

Wechseln Sie wieder zum Talimer, wéhlen sie ein Polygon zum Bearbeiten
aus und driicken Sie auf Punkte einfiigen.
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Der Talimer versucht nun, den Inhalt der Windows-Zwischenablage als Liste
von Punkten zu interpretieren. Wenn das moglich ist, zeigt er Ihnen, was er
gefunden hat, und bietet an, diese Stiitzstellen fiir das aktuelle Polygon zu
iibernechmen. Dabei ersetzen die Stiitzstellen aus der Zwischenablage
komplett die bisherigen Stiitzstellen.

Die Datenbank speichern

Wenn Sie den Talimer starten und beginnen, ein Polygon zu bearbeiten (oder
auf andere Weise den Inhalt der Parameterdatenbank zu &ndern), legt der
Talimer automatisch eine Kopie der originalen Datenbank an. (Diese Kopie
befindet sich im selben Verzeichnis wie das Original und trdgt denselben
Namen, mit dem Zusatz ,,. talimer-bak®).

Die Anderungen finden in der aktuellen Datenbank statt. Sollte das Mess-
programm wihrend Threr Arbeit auf die Datenbank zugreifen, werden ihre
aktuellen Anderungen sofort wirksam.

Wenn Sie fertig sind und den Talimer beenden, oder wenn Sie aus der
Multifunktionsleiste den Befehl Datenbank speichern aufrufen, werden
Ihnen zwei Moglichkeiten angeboten:

e Anderungen behalten. In diesem Fall wird die Kopie der Datenbank
in das Unterverzeichnis Backup verschoben und basierend auf der
internen Versionsnummer umbenannt. Im Backup-Verzeichnis
finden Sie also immer die Vorganger-Versionen der Datenbank (falls
Sie erst nachtraglich feststellen, dass Sie eine Anderung
zurliicknehmen miussen).

e Anderungen verwerfen. Die geidnderte Datenbank wird geldscht
und die Kopie wieder zur normalen Datenbank umbenannt.

Wenn Sie die Anderungen behalten, konnen/sollten Sie einen kurzen
Versionskommentar eingeben. Diese Funktion entspricht derjenigen, die Sie
aus TasForms kennen.

Da die Einstellungen des Talimer-Programms (z.B. die Einstellungen fiir das
Scope oder Anbindung an eine Ergebnisdatenbank) in der Parameter-
Datenbank selbst gespeichert werden, wirkt sich ein Verwerfen der
Anderungen auch auf diese Einstellungen aus: Mit dem Wiederherstellen der
unverdnderten Kopie der Datenbank werden auch die vorherigen Talimer-
Einstellungen wiederhergestellt.

Polygone erzeugen, loschen und verwalten

Um ein Polygon zu 16schen, suchen Sie es im Navigationsbaum auf, klicken
mit rechts und wihlen aus dem Kontext-Menii den Befehl Ldschen.
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Alternativ kénnen Sie auch den Knopf aus der Werkzeugleiste des
Navigationsfensters (siche unten) verwenden.

Um ein allgemeines oder ein Parameter-Polygon neu zu erzeugen, wihlen
Sie im Navigationsbaum einen Knoten, der ihr gewiinschtes Polygon
moglichst gut beschreibt. Dies kann z.B. der Knoten ,.fiir End-Spektren® in
den Allgemeinen Polygonen sein, wenn Sie ein neues Polygon zur Bildung
von Spektralgrenzen erschaffen mochten, oder der Haupt-Knoten
,Parameter-Polygone, wenn sie das allererste Parameter-Polygon fiir ein
bestimmtes Instrument erzeugen wollen.

Klicken Sie rechts auf dem Knoten und wihlen Sie Neues Polygon aus dem
Kontext-Menii, oder verwenden Sie den entsprechenden Knopf aus der
Werkzeugleiste des Navigationsfensters.

Sie werden nun aufgefordert, einen Namen fiir das neue Polygon zu
vergeben, und ggf. zu spezifizieren, fiir welches Instrument Sie das Polygon
erzeugen mochten. Die Namen der Polygone miissen innerhalb ihres
Bereichs eindeutig sein.

Das neue Polygon hat zunichst keine Punkte. Verwenden Sie die oben
beschriebenen Methoden, um dem Polygon Punkte zu geben. Das
Messprogramm akzeptiert keine Polygone, die weniger als zwei Punkte
haben.

Sie konnen iiber den entsprechenden Befehl des Kontextmeniis oder der
Werkzeugleiste auch ein vorhandenes Polygon duplizieren. Sie vergeben wie
oben einen neuen Namen fir die Kopie; danach kénnen Sie die Punkte des
neuen Polygons Ihren Bediirfnissen anpassen.

Uber den Kontextmeniibefehl Eigenschaften oder den entsprechenden
Werkzeugleisten-Knopf konnen sie ein Polygon umbenennen. Mehr {iber die
Polygon-Eigenschaften lesen Sie unten.

Die Navigations-Werkzeugleiste

Das Andockfenster Navigation hat seine eigene Werkzeugleiste:
A 2 dk & X

Die Funktionen der Knépfe entsprechen genau denen des Kontextmeniis. Die
meisten der Befehle sind nur verfiigbar, wenn ein Polygon ausgewdhlt ist.
Die Knopfe der Werkzeugleiste haben (von links nach rechts) folgende
Funktionen:

Eigenschaften: Anzeige der Eigenschaften des ausgewihlten Polygons.
Insbesondere konnen Sie hier ablesen, fiir welche Messgroflen das Polygon
derzeit verwendet wird. AuBlerdem kdnnen Sie das Polygon umbenennen.
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Bearbeiten: Wihlt das Polygon zum Bearbeiten aus. Diese Funktion
entspricht einem Doppelklick auf das Polygon im Navigationsbaum. Das
Polygon wird im Scope angezeigt, und Sie konnen die Polygon-Punkte
verdndern.

Neues Polygon: In diesem Bereich des Navigationsbaums ein neues
Polygon einfiigen, wie oben beschrieben.

Duplizieren: das ausgewihlte Polygon duplizieren, wie oben beschrieben.

Loschen: das ausgewihlte Polygon aus der Datenbank 16schen, wie oben
beschrieben.

Als Referenz verwenden: Sie konnen im Scope ein zweites Polygon als
Referenz anzeigen lassen, z.B. zu einem Minimums-Polygon, das sie gerade
bearbeiten, das zugehorige Maximums-Polygon. Siehe dazu den Abschnitt
auf der vorigen Seite.

Polygon-Sammlung aufraumen

Nachdem Sie einige Zeit mit einer Parameterdatenbank gearbeitet haben,
kann es leicht vorkommen, dass die Datenbank Polygone enthilt, die nicht
mehr verwendet werden. Beispielsweise konnten Aggregate-Typen
weggefallen sein, die bisher bestimmte Polygone verwendet haben, oder
Messgroflen, die ein Parameter-Polygon bendtigen, wurden verdndert.

Um Ordnung in Threr Polygon-Sammlung zu halten, gibt es die Aufrdum-
Funktion. Sie finden diese in der Multifunktionsleiste Werkstatt.

Referenzmessungen
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Sie konnen Referenzmessungen aus Messdaten-Archiven in den Talimer
laden. Der Talimer kann dann automatisch zu einem Polygon die
Messkurven derjenigen MessgroBBen laden, die dieses Polygon verwenden.
So konnen sie sehen, ob das Polygon zu den Daten passt. Sie konnen die
Messdaten sogar als Grundlage fiir die Erstellung eines Polygons verwenden,
indem Sie den Polygon-Assistenten verwenden.

Referenzmessungen laden

Sie kdnnen Referenzmessungen aus Archiv-Dateien oder iiber die Ergebnis-
datenbank laden.

Um eine Archiv-Datei zu laden, konnen Sie diese aus dem Windows-
Dateiexplorer in das Talimer-Fenster ziehen. Nach dem Einlesen erscheint
der Archiv-Inhalt im Andock-Fenster Messungen. (Dieses teilt sich
normalerweise den Platz mit dem Navigations-Fenster. Mit einem Reiter
unterhalb der Fenster konnen Sie umschalten.)



Der Ta

. 4
limer n

Referenzmessungen

In der Werkzeugleiste des Messungen-Fensters finden Sie auch einen
Knopf, liber den Sie ein Messdaten-Archiv 6ffnen konnen. Ebenfalls {iber
diese Werkzeugleiste konnen Sie die Ergebnisdatenbank befragen und auch

alle geladenen Messungen ,,vergessen‘.

Das Messungen-Fenster listet die
Messungen auf, die in den bisher
geladenen Archiven enthalten sind. Um
zu sehen, welche Messgroen in den
Archiven vorhanden sind, und um ggf.
manuell eine MessgroBe zur Anzeige
auszuwéahlen, wird das Andockfenster
Archiv-Inhalt verwendet.

Der Archiv-Inhalt

Archiv-Inhalt

Profstand
4] DQ200-Dalian

Das  Andockfenster  Archiv-Inhalt
befindet sich normalerweise am unteren
Rand des Hauptfensters und teilt sich
den Platz mit den Fenstern Clavis-
Auswahl und Grenzen-Tabelle. (Wenn
Ihr Bildschirm grof3 genug ist, kdnnen
Sie die Andock-Fenster auch
iibereinander anordnen, so dass Sie nicht
umschalten miissen.)

Messungen

12 - 5 a1
Zeitpunkt
2012-01-18.14:05:40
2012-01-1814:10:29
2012-01-1814:15:19
2012-01-18.14:27:51
2012-01-18.14:34:08
2012-01-18.14:40:29
2012-01-153.14:46:45
2012-01-18.14:59:33
2012-01-158.14:53:01
2012-01-18.15:06:01
2012-01-18.15:24:55
2012-01-18.15:12:22
2012-01-18.15:18:39

4

I

Seriennr,

006MROQRO109510120114
006MROQRO10951012011 =
006MROQRO109600120114)
006MROQRO1096901 20114
006MROQRO109730120114
006MROQRO1098901 20114
006MROQRO1099101 20114
006MROQRO109970120114
006MRQRO110020120114
006MRQRO11004D120114
006MRQRO11012012011¢
006MRQRO11013012011¢
006MRQRO11017012011¢ _
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Im Archiv-Inhalt wird spaltenweise aufgelistet, zu welchen Priifzustédnden,

Typen, Instrumenten, Sensoren usw. Daten vorhanden sind:
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Wenn Sie jetzt im Navigationsbaum ein Polygon zur Bearbeitung auswéhlen
(doppelklicken), dann werden im Archiv-Inhalt automatisch die Eintrége
derjenigen Messgroflen durch das Symbol ] markiert, die das ausgewihlte
Polygon verwenden. AuBlerdem werden automatisch die entsprechenden
Messkurven aus den Archiven geladen und im Scope zusammen mit dem

Polygon dargestellt.

Auto-Sync und Anzeige beliebiger Archiv-Daten

Nicht immer ist dieser Automatismus wiinschenswert. Manchmal werden
durch den Automatismus mehr Messgrofen dargestellt, als Sie sehen
mochten. (Beispielsweise mdchten Sie vielleicht nur die Kurven aus dem
Mix-Kanal sehen und nicht zusétzlich auch die Sync-Kurven, obwohl auch

113




4

Referenzmessungen v Der Talimer

114

diese MessgroBen das aktuelle Polygon verwenden.) Andererseits mochten
Sie vielleicht eine Messgrofle sehen, fiir die das aktuelle Polygon gar nicht
zustandig ist (wie etwa den Verlauf des Gesamtpegels = RMS-Track, wenn
Sie ein Polygon fiir Ordnungspegelverlaufe bearbeiten).

Daher ldsst sich die automatische

Synchronisation ~ zwischen  der 5% Auto-Sync. Referenzdaten
Polygon-Auswahl und den - | Auto-Sync. Clavis-Auswahl
Referenzdaten abschalten. Dazu Kurven ;
di . . . aktualisieren v | Alle Spalten zeigen

ient die Abteilung Steuerung in -

der Multifunktionsleiste:

Mit dem Kontrollkdstchen Auto-Sync. Referenzdaten schalten Sie die
automatische Synchronisation zwischen Polygon-Auswahl und geladenen
Referenzkurven aus. (Entsprechendes gilt fiir das Kontrollkdstchen Auto-
Sync. Clavis-Auswahl und die Synchronisation zwischen Clavis-Auswahl
und dem Inhalt der Grenzen-Tabelle.)

Wenn Sie das Auto-Sync. Referenzdaten abgeschaltet haben, konnen Sie im
Andockfenster Archiv-Inhalt nach Belieben Messgroflen auswéhlen (indem
Sie die Késtchen mit grilnen Hiakchen versehen). Driicken Sie dann den in
obiger Abbildung gezeigten Knopf Kurven aktualisieren, um die Daten der
ausgewihlten MessgroB3en anzuzeigen.

Sie brauchen dazu iibrigens gar kein Polygon zur Bearbeitung auszuwéhlen.
Auf diesem Wege kann Thnen der Talimer den Inhalt beliebiger Archive
anzeigen, falls Sie einmal einen schnellen Blick auf Messergebnisse werfen
miissen.

Das dritte Kontrollkdstchen Alle Spalten zeigen in obiger
Multifunktionsleisten-Abteilung wirkt sich gleichermaflen auf die
Andockfenster Archiv-Inhalt und Clavis-Auswahl aus. Ist Alle Spalten
zeigen ausgeschaltet, so werden in den beiden Fenstern diejenigen
Listenspalten ausgeblendet, die nur einen Eintrag haben. (In der Abbildung
auf der vorigen Seite verschwinden dann also die Spalten Priifstand und
Typ.) Diese Funktion hilft IThnen dabei, sich auf diejenigen Bereiche zu
konzentrieren, in denen es tatsdchlich etwas auszuwéhlen gibt.

Fremde Archive, fremde Namen

Es kann vorkommen, dass Sie Referenzmessungen laden méchten, die nicht
von demselben Priifstand (oder der Priiflinie) stammen, fiir die die
Parameterdatenbank gilt. Sei es, dass Sie Daten aus einem anderen Werk
erhalten, das vergleichbare Aggregate herstellt, oder dass Sie Daten des
Vorldufers des TasAlysers verwenden mochten.

Der Talimer arbeitet grundsitzlich nur mit den Messgrofen aus der
Parameterdatenbank, die er gerade bearbeitet. Nur die darin deklarierten
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Priifzustinde, Typen, Sensoren, Instrumente usw. konnen zur Auffindung
von Referenzmessungen verwendet werden.

Wenn Sie ein Archiv laden, in dem Priifzustdnde, Typen oder andere
Messgrofien-Spezifikationen vorkommen, die in der Parameterdatenbank
nicht vorgesehen sind, miissen Sie dem Talimer erkldren, was er damit tun
soll.

Bei unbekannten Typen oder Priifstandsnamen wird der Talimer Sie fragen,
als welche in der Datenbank vorgesehenen Typen oder Priifstinde die
unbekannten Namen verstanden werden sollen. Bei unbekannten
Messgrofien gilt entsprechendes:

A Typ-/Priffstands-Id festlegen s |

Die folgenden Bezeichnungen fir Typ und/oeder Prifstand sind in der
Parameter -Datenbank nicht varhanden.

Bitte legen Sie fest, zu welchem (Basis-JTyp [ Prifstand(-Gruppe) diese
Bezeichnungen zugeordnet werden sollen.

Mamen im Archiv: 2IKW GFE S5GM T51

Zuaordnen zu: (-39 = [-2) s

4 Clavis-Ids festlegen @

Die folgenden Bezeichnungen fur Clavis-Elemente sind in der Parameter-Datenbank nicht vorhanden,
Bitte legen Sie fest, als welche Clavis-Elemente diese Bezeichnungen zugeordnet werden sollen.

Datentyp: End-Spektren

Priifzustand Ort [ Objekt Kanal Instrument Parameter Sensor
Namen im Archiv:  2-sD P3 Synch End Spectrum  Max Vs
Zuordnen zu: (-2 - GAn - Synch - SpecRepol » ) - Vs -

Wenn Sie Abbruch driicken, wird das Einlesen dieses Archivs abgebrochen.
Die Zuordnung von Messgrofien bietet zwei weitere Optionen: Wenn Sie
Ignorieren driicken, wird diese spezielle MessgroBe iibersprungen (erscheint
also nicht im Archiv-Inhalt). Mit Alle ignorieren werden alle Messgroflen
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des aktuellen Datentyps (welcher oben im Fenster angegeben ist)
iibersprungen.

Der Talimer merkt sich die von Thnen bestimmten Zuordnungen. Wenn Sie
also ein weiteres Archiv aus derselben Quelle laden, werden sie nicht erneut
gefragt (bzw. nur fiir diejenigen Messgroflen erneut gefragt, die Sie beim
letzten Mal ignoriert haben).

Auch diese Zuordnungen werden in der Parameterdatenbank gespeichert.
Sollten Sie also beim Beenden des Talimers entscheiden, dass Sie Ihre
Anderungen verwerfen mochten, gehen auch die seit dem letzten Start
gemachten Zuordnungen verloren.

In der Multifunktionsleiste Werkstatt finden Sie einen Knopf, iiber den Sie
die gespeicherten Zuordnungen iiberpriifen, adndern oder zurilicksetzen
konnen, falls dies erforderlich werden sollte.

Der Polygon-Assistent
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Wenn Sie Referenzmessungen zur Verfligung haben, kénnen Sie den
Polygon-Assistenten verwenden, um Polygone zu erzeugen.

Wihlen Sie ein Polygon zur Bearbeitung aus und sorgen Sie dafiir, dass
geeignete Referenzmessungen geladen sind. (Aktivieren Sie also, bevor Sie
das Polygon zur Bearbeitung aufrufen, Auto-Sync. Referenzdaten oder
wihlen sie geeignete Daten aus.)

Um den Polygon-Assistenten aufzurufen, driicke Sie nun den entsprechenden
Knopf in der Multifunktionsleiste:

|7l Anderungen speichern =2 Punkte kopieren s

[ speichern als... | % Punkte einflgen

i Polygon-Assistent
[ Anderungen verwerfen

Der Polygon-Assistent kennt verschiedene Verfahren, um aus Ihren
Referenzdaten ein Polygon zu erzeugen (siehe folgender Abschnitt).
Driicken Sie im Assistenten-Fenster Vorschau, um den aktuellen Vorschlag
des Assistenten im Scope anzuzeigen (in Pink):
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i g = - 2 B B -
Polygon Wizard — =
Polygon Calculation Rule
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(7 Linear regression
120
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Grid sett
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o
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<2 i | » BEEIE]

Wenn Sie Anwenden driicken, wird der Vorschlag des Assistenten
iibernommen, als ob Sie die Punkte von Hand eingegeben und angepasst
hitten. (D.h. die Punkte werden noch nicht gespeichert; Sie konnen den
Multifunktionsleisten-Knopf Anderungen verwerfen (Abbildung oben)
verwenden.)

Selbstverstandlich konnen sie, nachdem der Assistent seine Arbeit getan hat,
die vom Assistenten erzeugten Punkte weiter verdndern.

Rechenverfahren des Assistenten

Gitterweiten

Ublicherweise soll das Polygon weniger Stiitzpunkte haben als die
Messdaten. Daher legen Sie eine Gitterweite fest. Die Gitterweite in x-
Richtung gibt an, wie grofl der Abstand zwischen Polygon-Stiitzstellen sein
soll. Wenn Sie beispielsweise fiir das x-Gitter 100 festlegen, dann hat das
erzeugte Polygon Stiitzpunkte bei 1100, 1200, 1300 usw. (abhéingig vom
Bereich Threr Messdaten). Die Gitterweite in y-Richtung bewirkt, dass die y-
Positionen der Stiitzstellen auf ganze Vielfache dieses Wertes gerundet
werden. Wenn also bei der Berechnung beispielsweise der Punkt (100,
17.43) herauskommt, das y-Gitter aber auf 2 steht, so bekommt das Polygon
den Punkt (100, 18). Die Gitterweiten konnen den Wert 0 haben. Dann
werden die berechneten Punkte nicht gerundet.

Der Assistent beherrscht drei Verfahren, um basierend auf den
Referenzdaten ein Polygon zu bilden.

Mittelwert + Standardabweichung

Dieses Verfahren entspricht dem Lernen von Grenzen. Der Assistent
berechnet den Mittelwert und die Standardabweichung fiir alle Messkurven.
Dann rechnet er fiir jeden Polygon-Punkt Mittelwert + Offset + f X
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Standardabweichung. Abschliefend werden die Polygon-Punkte auf ganze
Gitterweiten gerundet.

Die Grenzkurven, die das Messprogramm (z.B. fiir Spektren) lernt, haben
genauso viele Punkte wie die zugehorigen Messdaten. Dies ist fiir die
Polygone nicht der Fall. Fiir jeden Punkt des Polygons miissen nicht nur die
Daten mehrerer Messkurven zusammengefasst werden, sondern zusitzlich
innerhalb jeder Messkurve die Daten eines ganzen Abschnitts aus dieser
Kurve. (Die Lénge dieses Abschnitts entspricht der x-Gitterweite). Fiir diese
Zusammenfassung konnen Sie zwischen zwei Varianten wiéhlen:
Maximieren oder Mitteln. Probieren Sie beides aus, indem Sie umschalten
und Vorschau driicken, um eine Idee zu bekommen, welchen Effekt diese
beiden Varianten haben.

Lineare Regression

In der Basisversion berechnet der Assistent jeweils fiir ein Intervall der x-
Gitterweite aus den Messdaten eine Regressionsgerade. An den
Intervallgrenzen fiigt er diese Geradenstiicke durch Mittelwertsbildung
aneinander. AbschlieBend wird der ,,generelle Offset™ addiert (der natiirlich
auch negativ sein kann, um z.B. ein Minimums-Polygon zu erzeugen).

Wenn die x-Gitterweite groBer ist als der Datenbereich der Referenzdaten
(oder Gitterweite = 0), erzeugt der Assistent genau eine Regressionsgerade.
Das ist dann also die Regressionsgerade, die aus allen Datenpunkten entsteht.

Fir diese Regressionsgerade konnen Sie optional eine Steigung vorgeben,
oder einen Fixpunkt. Der Assistent wird dann diese Steigung verwenden
bzw. dafiir sorgen, dass die fertige Gerade (nach Anwendung des Offsets)
durch den gegebenen Fixpunkt verlautft.

Maximierung aller Kurven

Diese Rechenvorschrift bildet schlicht das Maximum der Datenpunkte
innerhalb jeden x-Gitter-Intervalls. Danach wird die Uberhohung
angewendet, d.h. der y-Wert jedes errechneten Polygon-Punktes wird um
den angegebenen Prozentwert vergroffert. Danach wird der ,,generelle
Offset” addiert und anschlieBend auf das y-Gitter gerundet.

Eine Besonderheit gibt es, wenn die Referenzdaten (ungewoéhnlicherweise)
weniger Punkte haben, als die x-Gitterweite verlangen wiirde. Es werden
ndmlich nur dort Polygon-Punkte erzeugt, wo tatsichlich Messpunkte
vorhanden sind. Wenn lhre Referenzdaten nur zwei Messpunkte bei 1000
und 4000 enthalten, hat das erzeugte Polygon auch nur zwei Punkte, selbst
wenn die x-Gitterweite auf 10 steht.

Bei den anderen Rechenverfahren werden dort, wo fiir das x-Gitter
Messpunkte fehlen, Polygon-Punkte interpoliert. Mit der Mittelwertsbildung
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bekdmen Sie also im Beispiel ein Polygon mit 301 Stiitzstellen bei 1000,
1010, 1020, ..., 3990, 4000.

Allgemeine Einstellungen

In der Multifunktionsleiste finden Sie ganz links den Knopf Einstellungen.
Uber diesen Knopf erreichen Sie einen Dialog, in dem Sie verschiedene
allgemeine Einstellungen machen kdnnen.

e Gitterweiten: Damit die Polygon-Stiitzstellen beim Ziehen mit der
Maus an ,runden“ Positionen landen, konnen Sie (fir jedes
Instrument einzeln) eine Gitterweite in x- und y-Richtung festlegen.

o Referenzmessungen: Um die Flut an Referenzkurven einzugrenzen,
kénnen Sie die maximale Anzahl an Messungen (nicht MessgréfSen,
sondern ganzen Messungen) festlegen, aus denen Referenzkurven
geladen werden. AuBBerdem kdnnen Sie festlegen, ob nebst den
Referenzmessungen auch die Grenzen gezeigt werden sollen, die
flir diese Referenzkurven galten.

e Ergebnisdatenbank: Stellen Sie ein Verbindung zu einer passenden
Ergebnisdatenbank her, um von dort Referenzmessungen zu laden.
Der Name der Ergebnisdatenbank wird in der Statuszeile am Fuf
des Talimer-Hauptfensters, unten rechts, angezeigt.

Wie schon erwéhnt, werden diese Einstellungen in der Parameterdatenbank
selbst gespeichert, gehen also ggf. verloren, wenn Sie am Ende beschlieBen,
Thre Anderungen zu verwerfen.

Individuelle Polygone

Wie bereits erldutert, werden individuelle Polygone als feste Grenzen fiir
einzelne Messgrofien verwendet.

Vorhandene individuelle Polygone konnen genauso bearbeitet werden wie
normale Polygone, einschlieSlich der Verwendung des Polygon-Assistenten.

Wenn Sie ein neues individuelles Polygon erzeugen, bedeutet dies, dass Sie
die entsprechende Messgrofie von ,,gelernte Grenze™ auf ,feste Grenze™
umschalten.

Da es genauso viele individuelle Polygone wie Messgrolen geben kann,
bietet der Talimer die Mdglichkeit, sehr viele individuelle Polygone auf ein
Mal zu erzeugen (und auch zu l6schen). Sie kdnnen also im Navigations-
Zweig ,Individuelle Polygone* auf jedem Knoten die Funktion Neues
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Polygon aufrufen, um mit einem Schlag individuelle Polygone fiir alle
Messgroflen zu erzeugen, die sich unterhalb dieses Knotens einordnen.

Da diese Keule im Allgemeinen doch zu grob ist, wird die Liste der zu
erzeugenden Polygone in mehreren Schritten eingeschrankt und angepasst.

1.

Sie wahlen einen Knoten im Navigationsbaum und rufen fir diesen
Neues Polygon auf. Beispielsweise rufen Sie die Funktion fiir den
Knoten auf, der einen bestimmten Prifzustand eines Typs
reprasentiert. Dann umfasst die Liste der zu erzeugenden Polygone
zunachst einmal alle MessgroRen dieses Priifzustands.

Der Talimer wertet aus, welche Hakchen Sie im Fenster Clavis-
Auswahl gesetzt haben. (Sie missen ggf. die Funktion Auto-Sync.
Clavis-Auswahl deaktivieren, wenn Sie auf diese Weise die Liste
der zu erzeugenden Polygone einschrianken wollen.) Beispielsweise
konnten Sie in der Clavis-Auswahl alle Sensoren bis auf einen
abgewahlt haben. Dann umfasst die Liste der zu erzeugenden
Polygone nach diesem Schritt alle MessgroRen fir den in 1.
gewahlten Prifzustand, aber nur fir den einen Sensor.

Aus der Liste werden alle Messgrofien herausgenommen, fir die
schon eine feste Grenze eingestellt ist.

Nun prasentiert lhnen der Talimer eine Liste aller Messgrof3en, die
noch in der Liste vorkommen. Wenn Sie Referenzmessungen
geladen haben, markiert der Talimer in der Liste diejenigen
MessgroRen, fur die Referenzdaten vorliegen, und Sie kdénnen als
zusatzlichen Filter ,Nur fir diejenigen mit Referenzdaten”
einschalten.
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4~ Individuelle Polygone Assistent &J

Dieser Assistent erzeugt individuelle Polygone als feste Grenzen filr die folgenden 63 MessgraBen:

(] A TL_100 f Spectral Track AS_H1 f Mix (Kurbelwelle)  Ls [#ATL_100 § Spectral Track KT_SK_H2 { Mix (Kurbely
[¥]  TL_100 / Spectral Track KT_Oe_H1 / Mix (Kurbelwelle) / Ks [PATL_100 § Spectral Track KT_SK_H3 / Mix (Kurbelv
[¥]  TL_100 / Spectral Track KT_Oe_H1 / Mix (Kurbelwelle) { Ls PATL_100 / Spectral Track KT_SK_H4 / Mix (Kurbely
[¥] [=ATL_100 / Spectral Track KT_SK_H1 / Mix (Kurbelwelle) [ Ls ATL_100 § Spectral Track KT_SK_HS / Mix (Kurbelv
[¥] 4 TL_100 / Spectral Track Oe_Z_H1 / Mix (Kurbelwelle) /Ls ATL_100 { Spectral Track KT_SK_H& { Mix (Kurbely
[¥]  TL_100 / Spectral Track ZM_H1 / Mix (Kurbelwelle) / ks =ATL_100 § Spectral Track Oe_Z_H2 | Mix (Kurbelw

TL_100 / Spectral Track ZM_H1 / Mix {(Kurbelwelle) /Ls
TL_100 [ Spectral Track AS_HZ [ Mix {(Kurbelwelle) / Ls
TL_100 [ Spectral Track AS_H3 [ Mix {(Kurbelwelle) / Ls
TL_100 [ Spectral Track KT_Oe_H2 | Mix (Kurbelwelle) / Ks
TL_100 / Spectral Track KT_Oe_H2 / Mix (Kurbelwelle) /Ls
TL_100 [ Spectral Track KT_Oe_H3 [ Mix (Kurbelwelle) / Ks
TL_100 / Spectral Track KT_Oe_H3 / Mix (Kurbelwele) /Ls
TL_100 [ Spectral Track KT_Oe_H4 § Mix (Kurbelwelle) / Ks
TL_100 / Spectral Track KT_Qe_H4 / Mix (Kurbelwelle) / Ls

TL_100 / Spectral Track ZM_H2 [ Mix (Kurbelwelle
TL_100 / Spectral Track ZM_H2 [ Mix (Kurbelwelle
TL_100 / Spectral Track ZM_H3 [ Mix (Kurbelwelle
TL_100 / Spectral Track ZN_H3 [ Mix {Kurbelwelle
TL_100 / Spectral Track ZN_H4 [ Mix {Kurbelwelle
TL_100 / Spectral Track ZN_H4 [ Mix (Kurbelwelle
=ATL_100 § Spectral Track HP_hy_H1 / Mix (Kurbely
[#ATL_100 § Spectral Track HP_hy_H2 | Mix (Kurbely
[PATL_100 § Spectral Track RT_H1 / Mix (Kurbelwelle

1 | }

|
|

EEEEEEEEEE
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Die neu erzeugten Polygone basieren auf den jeweils bisher gliltigen Maximums-Polygonen. Sie kénnen die Polygone auch basierend
auf den derzeit geladenen Referenzmessungen berechnen lassen:

g;::ennlli‘.eferenzdaten varhanden sind, diese automatisch zum Erzeugen eines Polygons verwenden, mit Einstellungen. ..

[¥] Palygone nur fiir digjenigen Messaréfien erzeugen, fiir die Referenzdaten vorliegen

&

5. SchlieRlich konnen Sie in der Liste individuell fiir jede Messgrofie
das Hakchen entfernen, um fiir diese MessgroRRe kein Feste-Grenze-
Polygon zu erzeugen.

Wenn Sie die Polygone aus den Referenzdaten erzeugen mochten, sollten Sie
die Einstellungen iiberpriifen — sie entsprechen exakt dem Polygon-
Assistenten (denn dieser erzeugt schlieBlich die Polygone aus den
Referenzdaten).

Wenn Sie jetzt OK driicken, nimmt der Assistent seine Arbeit auf. Fiir jede
Messgrofie passiert dabei folgendes:

6. Die MessgroBe wird von ,gelernte Grenze“ auf ,feste Grenze”
umgestellt.

7. Wenn fir diese Messgrofle Referenzdaten geladen sind und die
Erzeugung der Polygone anhand der Referenzdaten bestellt wurde,
dann wird aus den Referenzdaten ein Polygon berechnet und in der
Datenbank fiir diese Messgrol3e eingetragen.

—_
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8. Falls keine Referenzdaten vorhanden sind oder die Berechnung
nicht angefordert wurde, wird geprift, ob fiir diese Messgrolle
vielleicht schon friiher ein Feste-Grenzen-Polygon in der
Parameterdatenbank spezifiziert wurde und dieses noch vorhanden
ist. Ist das der Fall, wird das alte Polygon reaktiviert und der
Assistent ist mit dieser MessgroRe fertig.

9. Anderenfalls wird fir diese MessgroRe ein neues individuelles
Polygon angelegt und eingetragen. Als Polygon-Punkte werden die
Punkte des bisher fiir diese Messgrofle verwendeten Maximums-
Polygons kopiert. Die neue feste Grenze ist also ein Duplikat des
bisherigen Maximums-Polygons und kann danach wie (blich
bearbeitet werden.

Der Knopf Nur diese zeigen im oben abgebildeten Dialog ist iibrigens ein
Wechselschalter.

Wenn Sie die Navigationsbaum-Funktion Als Referenz zeigen fiir einen der
,.mittleren* Knoten aufrufen (also z.B. fiir einen Priifzustands-Knoten), dann
werden die Markierungen und ggf. auch die griinen Hdkchen in Clavis-
Auswahl und Archiv-Inhalts-Fenster an diesem Knoten angepasst.

Direkte ilibernahme der Referenzdaten als Polygone

Aus dem im Abschnitt iiber den Polygon-Assistenten Gesagten ergibt sich,
wie man die Daten ciner einzelnen Referenz-Messung direkt in Feste-
Grenzen-Polygone umwandelt: man startet den Assistenten zur Erzeugung
der individuellen Polygone wie oben beschrieben, ggf. mit Vorauswahl im
Clavis-Fenster. Im Assistenten setzt man die Hdkchen Polygone Nur fiir
diejenigen MessgroBen erzeugen, fiir die Referenzdaten vorliegen
sowie Wenn Referenzdaten vorhanden sind, diese ... verwenden. Bei
den Einstellungen zur Erzeugung aus den Referenzdaten wiéhlt man das
Verfahren Maximieren und setzt dort alle Parameter, also Genereller Offset,
Uberhohung, x- und y-Gitter, auf 0. (Achten Sie bei der nichsten
Verwendung des Assistenten darauf, dass Sie wieder Gitterweiten > 0
eingeben.)

Individuelle Polygone loschen

Das Loschen individueller Polygone erfolgt ebenfalls massenweise: wenn
Sie auf einem Navigationsbaum-Knoten innerhalb der Individuellen
Polygone die Loschen-Funktion aufrufen, wird in denselben Schritten wie
oben eine Liste von zu 16schenden individuellen Polygonen gebildet, die Sie
am Ende einzeln abhaken konnen.
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Allerdings werden die individuellen Polygone nicht wirklich aus der
Datenbank geldscht. Vielmehr werden die betreffenden Messgrof3en einfach
nur zuriick auf ,,gelernte Grenze* gestellt. Sie kdnnen die Messgrofien spater
jederzeit wieder auf ,feste Grenze“ zuriickschalten (z.B. mit Hilfe der
Grenzen-Tabelle), um die immer noch vorhandenen individuellen Polygone
wieder zu aktivieren.

Die Grenzen-Tabelle

Uber das Andockfenster Grenzen-Tabelle kénnen die Grenz-Einstellungen
jeder einzelnen Messgrofie gedndert werden (wie im TasForms-Formular
»QGrenzkurven-Einstellungen®). Im Falle von integrierten Messgrofen/
Lerneinstellungen zeigt das Fenster allerdings nur die Grenzeinstellungen
(und nicht z.B. den Offset).

Grenzen-Tabelle ax

88 Eintrage
Typ Prifzustand Objekt / Kanal Instrument Sensor Art d. Grenze | Min Lim Max/Fix Lim =
? 7 ?
BT.06 R-D Mix (Alb.Prim.) Order Track H1_M Vs gelernt BT6-Ing-RD BT6-Ing-RD
BT06 R-D Mi (Alb.Prim.} Order Track H1_M vs2 {aus) ET6-Ing-RD BT6-Ing-RD
BT.06 R-D Mix (Alb.Prim.) Order Track H2_M Vs gelernt Min-Ing-R-DC-H2 StdMaxOrderTrack
BT06 R-D Mi (Alb.Prim.) Order Track H2_M vs2 {aus) Min-Ing-R-DC-H2 StdMaxOrderTrack
BT06 R-C Mi (Alb.Prim.} Order Track H1_M ' gelemt  ET6-Ing-RC BT6-Ing-RC
BT.06 R-C Mix (Alb.Prim.) Order Track H1_M Vs2 gelernt BT6-Ing-RC BT6-Ing-RC
| BT.06 R-C Mi (Alb.Prim.} Order Track H2_M Vs gelemt  Min-Ing-R-DC-H2 StdMaxOrderTrack -

] Grenzen-Tabelle| F Archiv-Inhalt (£ Clavis-Auswahl

Die Grenzen-Tabelle zeigt alle Messgroflen, die zur Auswahl im Fenster
Clavis-Auswahl passen.

Wenn Sie Auto-Sync. Clavis-Auswahl eingeschaltet haben, entspricht dies
also der Liste aller Messgroflen, die das aktuelle Polygon verwenden.
Ansonsten setzen Sie in der Clavis-Auswahl die griinen Hékchen nach Threr
Interessenlage. Nachdem Sie die Clavis-Auswahl gedndert haben, driicken
Sie hier in der Grenzen-Tabelle auf Aktualisieren, um den Inhalt der Liste
neu aufzubauen.

Sie konnen in jeder Zeile fiir die betreffende MessgroBe umschalten
zwischen ,keine Bewertung®, ,,gelernte Grenze* und ,,feste Grenze“. Bei
gelernten Grenzen konnen sie das Minimums- und das Maximums-Polygon
wihlen. Fiir feste Grenzen wird ihnen der Name des individuellen Polygons
nur angezeigt, aber Sie konnen kein anderes auswéhlen (denn dieses ist
schlieBlich das individuelle Polygon genau dieser Messgrofie).

Mit den ?-Feldern in der obersten Zeile der Tabelle konnen Sie alle
Messgrofen in der Liste auf ein Mal auf denselben Wert setzen, also z.B. fiir
alle Messgrofien dasselbe Maximums-Polygon anwéhlen. Wenn Sie die
Bewertung von ,,aus“ oder ,,gelernt” auf ,feste Grenze“ umschalten, wird
diese Operation nur fiir diejenigen MessgroBBen ausgefiihrt, fiir die bereits ein
individuelles Polygon hinterlegt ist (die also frither schon einmal eine feste
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Grenze hatten). Wenn Sie von ,feste Grenze* auf ,,gelernt umschalten,
bleibt das individuelle Polygon erhalten — es wird nur einfach nicht mehr
verwendet.
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Weitere Funktionen des TasAlysers

In diesem Kapitel werden verschiedene Funktionen des TasAlyser-
Programms beschrieben, die im normalen Betrieb gelegentlich bendtigt
werden.

Systemkonfiguration, Favoriten und Fenster

Diese beiden Andockfenster wurden im Kapitel ,,Das TasAlyser- [
Programm auf Seite 44 bereits kurz vorgestellt. An dieser Stelle  pae
soll ausfiihrlicher auf die Funktion und Verwendung dieser Fenster

eingegangen werden. i3 E

Wie bereits verschiedentlich angedeutet, besteht das TasAlyser-
Programm aus einer groflen Zahl einzelner Software-Module, die
jeweils unterschiedliche Aufgaben wahrnehmen. Abhéngig von den
fiir ein bestimmtes Messprojekt erforderlichen Funktionen werden
die jeweils benétigten Module zu einer Konfiguration zusammen-
gefasst. Manche Module, wie z.B. die Kommandozentrale oder die
Auswertezentrale, sind immer vorhanden. Andere Module sind je
nach Bedarf vorhanden — so kann es beispielsweise mehrere
Drehzahl-Module geben, eine Sensorkanal-Mittelung oder anderes.

Die Gesamtheit aller Module bildet die System-Konfiguration und
wird im entsprechenden Fenster als Baum dargestellt. Die Basis-
Knoten des Baumes sind Source, Processing und Evaulation (in deutschen

T — Projekten Quelle, Verarbeitung und Auswertung).
7 3 Innerhalb der Abteilung Source finden Sie unter
g [l source anderem die Module zur Steuerung der TAS-Box,
- JE] Processng zur Aufzeichnung und Wiedergabe von Wave-
m Evguation Dateien und zur umdrehungssynchronen

m? rrsas Neuaufteilung der Signale. In Processing werden
?_'""'&T”mi”“' fiir alle Sensoren und Rotoren die im Abschnitt

:::remues ,Schritte der Analyse* (Seite 36) dargestellten

_— Verarbeitungsketten durchgerechnet. Unter
Evaluation finden Sie die Module zur Anzeige,

Bewertung, Priifstands-Kommunikation usw.

Analysis Results

98
bt Result Indicator

= '}
. O‘ Command Center

Die Bedienung der Systemkonfiguration ist sehr
einfach: Sie fahren das Andock-Fenster aus (z.B.
durch Klick auf den Reiter), klappen diec Baum-
Knoten auf (durch Klick auf die +-Késtchen) und
lokalisieren das gewiinschte Modul. Durch
“sysemonfouraton oo Doppelklick auf den Namen oder das Symbol des
Moduls 6ffnen Sie den Bedien-Dialog des Moduls

(sofern es einen gibt) oder auch das entsprechende Anzeige-Fenster. Manche

; E Archive Measurements ..
Parameter Database ..
H
shifting Force Evaluation
241 g

Shifting Measured Values
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Module besitzen Zusatzfunktionen. Fithren Sie einen Rechts-Klick auf dem
Modul im Systembaum aus, um ein Kontextmenii aufzurufen, in dem ggf.
die Zusatzfunktionen erscheinen.

Favoriten

Nun gibt es selbstverstindlich Module, die Sie haufiger benétigen, wahrend
Sie andere Module nie besuchen werden. Da es recht miihselig ist, ein
bestimmtes Modul im Konfigurationsbaum aufzusuchen, gibt es die
Favoriten.

Die Favoriten sind einfach eine Sammlung der Module, die Sie am
haufigsten aufrufen mochten. Sie konnen jedes Modul aus der
Systemkonfiguration den Favoriten hinzufligen, indem Sie das Modul
selektieren und den <+ Knopf in der Werkzeugleiste iiber dem System-
Baum driicken (oder indem Sie den entsprechenden Befehl aus dem
Rechtsklick-Kontextmenii des Moduls aufrufen).

Im Andockfenster Favoriten werden die von Ihnen als Favoriten
ausgewdhlten Module als Liste dargestellt. Mit den Kndpfen in der
Werkzeugleiste am Kopf des Favoriten-Fensters konnen Sie die Liste
umsortieren und auch Module wieder aus den Favoriten entfernen:

2

Ansonsten entspricht die Bedienung derjenigen in der Systemkonfiguration:
Sie doppelklicken auf ein Modul, um sein Fenster zu 6ffnen, und Rechts-
Klicken, um das Kontextmenii aufzurufen.

Fensterverwaltung

Sie konnen sich im TasAlyser eine groBe Anzahl von Messwerten und —
Kurven anzeigen lassen, von Drehzahlen und FiihrungsgroBen {iber
Zeitsignale der Sensoren, Ordnungs- und Festfrequenzspektren bis hin zu
Tabellen von Ergebnissen und Bewertungen. Damit verbunden ist eine fast
uniiberschaubare Vielzahl von Fenstern.

Manchmal ist es schwierig, ein bestimmtes Fenster wiederzufinden. Zu-
nichst einmal kénnen Sie das Kommando zum Offnen des Fensters (meist
Doppelklick auf einen Favoriten-Eintrag) einfach noch einmal ausfiihren.
Das fragliche Fenster wird dann in den Vordergrund gebracht.

Weiterhin konnen Sie im TasAlyser das Menii Fenster 6ffnen. Hier werden
automatisch alle offenen Anzeige-Fenster (Scopes, Tabellenfenster u.d.)
aufgelistet. Anwahl eines Meniipunktes bringt das Fenster in den Vorder-
grund. Allerdings erscheinen Steuerfenster (wie z.B. die Kommandozentrale)
und auch Anzeige-Instrumente fiir FliihrungsgréBen nicht in diesem Menii.
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Die Andock-Fenster Favoriten, Systemkonfiguration und Ausgabe
erscheinen ebenfalls nicht im Fenster-Menii. Die Andock-Fenster finden Sie
im Menli Ansicht und dessen Untermenii Symbolleisten und
Andockfenster.

Fensterpositionen fixieren

Nachdem Sie eine Weile mit dem TasAlyser gearbeitet haben, werden Sie
sich eine bevorzugte Bildschirmansicht zusammengestellt haben. Speichern
Sie diese Ansicht, indem Sie auf den Speichern-Knopf [d der Werkzeug-
leiste klicken. Gehen Sie danach in das Menii Ansicht und aktivieren Sie die
Funktion Fensterpositionen fixieren.

Wenn diese Funktion eingeschaltet ist, konnen Sie zwar wihrend des
Programmlaufs weiterhin Fenster 6ffnen, schlieBen und verschieben, aber
wenn Sie den TasAlyser beenden und wieder starten, erscheinen alle Fenster
wieder dort, wo sie waren, als Sie den Speichern-Knopf gedriickt haben.

Wenn Sie den Speichern-Knopf erneut driicken, wird die dann aktuelle
Bildschirmansicht fixiert und beim néichsten Programmstart wiederher-
gestellt.

Beachten Sie: Wenn als aktuelle Berechtigungsstufe der normale Benutzer
eingestellt ist (vergl. ,,Benutzerrechte und Berechtigungsstufen* auf Seite
57), dann werden Anderungen an Fensterpositionen niemals gespeichert
(auch nicht bei Betédtigung des Speichern-Knopfes)!

Fensterpositions-Favoriten

Sie konnen auch mehrere bevorzugte Bildschirmansichten abspeichern und
zwischen diesen umschalten — etwa eine Ansicht fiir den normalen
Priifbetrieb und einen fiir die Untersuchung besonderer Gerdusche im
manuellen Betrieb. Die entsprechende Funktion finden Sie ebenfalls im
Menii Ansicht als Fensterpositions-Favoriten.

Im entsprechenden Kontrollfenster werden alle bereits angelegten Favoriten
aufgelistet — dies ist mindestens einer fiir die aktuelle Bildschirmansicht.
Waihlen Sie einen Eintrag aus der Liste und driicken Sie unten auf den Knopf
Umschalten, um die Bildschirmansicht zu wechseln. (Sie konnen auch auf
den Listeneintrag doppelklicken.)

Um einen neuen Favoriten-Eintrag anzulegen, gehen Sie folgendermalien
vor: positionieren Sie alle Fenster wie gewiinscht, rufen Sie die
Fensterpositions-Favoriten auf, geben Sie unter Verwalten cinen Namen fiir
die neuen Favoriten ein, und driicken Sie Neu anlegen. Um einen
vorhandenen Favoriten loszuwerden, wihlen Sie ihn in der Liste aus und
driicken Léschen. (Den aktuell aktiven Favoriten konnen Sie nicht 16schen;
Sie miissen zundchst zu einem anderen Favoriten wechseln.)
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Wenn Sie das Kontrollfenster 6ffnen, ist immer automatisch der aktuell
aktive Favorit angewdhlt. Wenn Sie die Fenster neu anordnen und den
Speichern-Knopf driicken, wird diese gednderte Ansicht gespeichert und
damit der aktuelle Favorit gedndert.

Drucken

Die meisten Anzeige-Fenster des TasAlysers — insbesondere die Scopes und
das Berichtsfenster mit den Fehlerberichten — kdnnen ausgedruckt werden.
Bringen Sie zunédchst das fragliche Fenster in den Vordergrund (z.B. durch
Anklicken der Titelleiste). Gehen Sie dann wie unter Windows {iiblich in das
Menii Datei und wihlen Sie den Punkt Drucken. Mit dem Meniibefehl
Seitenansicht konnen Sie sich auch zundchst eine Vorschau des
Druckergebnisses anzeigen lassen.
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FlihrungsgroBen und Drehzahlen

Eine FiihrungsgroBe ist eine Grofle, mit der die Messung gesteuert werden
kann. Beispielsweise konnte in einem Priifzustand eine Drehzahlrampe von
1000 bis 4000 Upm gefahren werden; dann ist die Drehzahl die
FiihrungsgroBe.  Ubliche  FiihrungsgroBen neben Drehzahlen — sind
Drehmomente und die Zeit. Aber auch Grofien, die nicht zur Steuerung von
Messungen verwendet, sondern nur mit aufgezeichnet werden, sind
FithrungsgroBen. Beispiele hierfiir sind die Temperatur des Aggregats oder
die Kraft bei Schaltkraft-Messungen.

Alle FiihrungsgroBlen werden im Messprogramm an einer zentralen Stellen

gebiindelt: im Fiithrungsgrofen-Container.
@ 9 S abe Diesen finden Sie in der Systemkonfiguration
= [ quele in der Abteilung Quelle.

-+ ----- s TASInpu ” . . . .
oy Haufig werden die Fiihrungsgr6Ben auch in

die Favoriten aufgenommen, so dass Sie sie

oo j im Favoriten-Fenster wiederfinden konnen.
= FiihrungsgroBen bilden

....... 3? <SourceData>

....... C:.}) <TriggerOut>

Wenn Sie in der Systemkonfiguration oder
den Favoriten auf eine der Fiihrungsgrofen
doppelklicken, wird das Anzeige-Instrument
fiir diese FiihrungsgroBe gedffnet bzw. in den
Vordergrund gebracht. Diese Anzeige-
Instrumente wurden bereits auf Seite 49
vorgestellt. Bitte lesen Sie dort weitere

Fihrungsgréen

....... £2A Rear Speed 1 Tis24
....... £ Rear Speed 2 Tis24
....... £2A Front Speed Tis24
....... @ Rear Speed Average

[ @ FiihrungsgroBen messen

; Wave-Datei Aufzeichnen

....... LA Test Drehzahl Einzelheiten iber die Verwendung der
....... £7A Drehmorment Anzeige-Instrumente und der Anpassung der
....... Trigger visuellen Erscheinung.
....... m.{l.m Messung Start/Stop

Dieses Kapitel beschiftigt sich mit der
Erfassung und Einrichtung der Fiihrungs-
groBen.

Fiir alle Fiihrungsgrofen gilt: um zu den Einstellungen zu gelangen, miissen
Sie auf dem Anzeige-Instrument der FithrungsgroBe mit der linken
Maustaste doppelklicken. (Alternativ konnen Sie in der Systemkonfiguration
oder den Favoriten auf das Modul mit der rechten Maustaste klicken, um das
Kontextmenii aufzurufen, und aus dem Kontextmenii den Befehl
Optionen... wihlen.)
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Einfache FiihrungsgroBen

Als ,,einfache Fithrungsgréen® werden solche GroBBen bezeichnet, die direkt
erfasst werden konnen. Beispiele sind Drehmomente, Krifte oder die
Temperatur. Bei diesen Fithrungsgrofien stellen Sie den A/D-Wandler der
TAS-Box auf DC (sieche dazu ,,Konfigurieren der TAS-Box* ab Seite 154),
und der gemessene Spannungswert liefert nach Multiplikation mit dem
Kalibrierfaktor direkt den Messwert.

Drehzahlen sind im Gegensatz dazu keine einfachen Fithrungsgrofen, da sie
typischerweise aus der Frequenz eines Pulsgebers abgeleitet werden miissen.

Der Einstell-Dialog fiir  einfache
rehmoment Einstellungen i S
FiihrungsgrofBen ist sehr iibersichtlich: Al il ==

Im Wesentlichen wihlen Sie das Sensor- | SenserSignal:  Drehmoment %

Signal aus, das die Quelle fiir die Werte | Zeit-Aufidsung:
dieser FiihrungsgrofBe liefert. (Bei den O

-

20 Milisekunden

einfachen FiihrungsgroBen ist hdufig der [ Test 50000 |[ Setzen |2 1
Name des Sensor-Signals mit dem

Namen des FihrungsgroBen-Moduls | [ abbruch | | Anwenden | [ ok |
identisch.)

Beachten Sie, dass der Name des Sensor-Signals unmittelbar nach dem Start
des TasAlysers nicht angezeigt werden kann. Sie miissen mindestens ein Mal
einen Priiflauf begonnen haben (ein ,,Insert” durchgefiihrt haben), damit der
TasAlyser die Namen der Sensorkanéle kennt.

Zusitzlich konnen Sie die zeitliche Auflésung der Erfassung einstellen. Im
abgebildeten Beispiel werden jeweils die Messwerte von 20 Millisekunden
zu einem Drehmoment-Wert gemittelt. Dies begrenzt die Aufldsung des
Signalverlaufs bei schnellen Anderungen, was durchaus erwiinscht sein
kann, wenn das gemessene Signal hochfrequenten Storungen unterworfen ist.

Wenn Sie den Test-Modus einschalten, wird statt des gemessenen der
eingestellte Wert ausgegeben. Geben Sie den gewiinschten Wert ein und
driicken Sie den Knopf Setzen, oder verwenden Sie die beiden Pfeiltasten,
um den Wert um die im hinteren Feld angegebene Schrittweite zu dndern.

Skalierte FiihrungsgroBen

Eine Variante der einfachen FithrungsgroBen sind die ,,skalierbaren
FithrungsgroBen™. Bei diesen umfasst der Einstell-Dialog zusitzliche
Eigenschaften:
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4~ Signal Shifting Position Einstellungen S

Sensor-Signal: ShiftDispGear -
Zeit-Auflzung: 10 Millizekunden
Test-Modus
[ Test 10 || Setzen |= i
Skalierung
Offset: 0 Faktor: 1

[¥] RotorJbersetzungsverhaltnis verwenden:

Rotor 1: Corona ¥

Rotor 2: Alb,Prim. -

ermittelte Ubersetzung: 0.155555
Erzeuge Signal: {nicht zugewiesen) -
Abbruch I [ Anwenden | | QK. ]

Sie konnen die Skalierung direkt eingeben (mit einem Offset und einem
Faktor; beide konnen auch negativ sein). Zusdtzlich kénnen Sie als
Skalierungsfaktor das Ubersetzungsverhéltnis zwischen zwei beliebigen
Rotoren des Aggregats verwenden. Dieser Faktor ist natiirlich abhéngig vom
Priifzustand und wird in ermittelte Ubersetzung angezeigt.

Wenn Sie bei Erzeuge Signal etwas anderes als (nicht zugewiesen)
auswiahlen, erzeugt dieses Modul seine Werte unter der Kennung eben dieses
Sensors und nicht unter der Kennung des ganz oben im Dialog ausgewéhlten
Sensor-Signals.

Die Zeit als FiihrungsgroBe

Auch die Zeit ist eine FithrungsgroBe, die hdufig zur Steuerung von
Messungen verwendet wird (etwa: 10 Sekunden lang messen, alle 0,05
Sekunden einen Wert aufnehmen). Zur Erfassung der Zeit als Fiihrungsgrofie
ist kein eigenes Modul erforderlich, vielmehr ermittelt das Messprogramm
die Zeit anhand des A/D-Datenstroms: bei einer Basisabtastrate von 100 kHz
sind, nachdem 500 000 Abtastwerte verarbeitet wurden, 5 Sekunden
vergangen.
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Drehzahlen

Fast ausnahmslos werden Drehzahlen aus pulsartigen Signalen gewonnen,
bei der die Pulsfrequenz zur Drehzahl in Beziehung steht.

Der typische Fall ist ein Pulsgeber, der fest mit einer Achse verbunden ist
und eine bestimmte Anzahl von Pulsen pro Umdrehung dieser Achse liefert.
Es gibt zahlreiche Bauformen dieser Pulsgeber, die jeweils unterschiedliche
Signalcharakteristiken und unterschiedlich viele Pulse pro Umdrehung
liefern. Daher bietet der Drehzahlpuls-Detektor des Messprogramms
verschiedene Parametrierungsmoglichkeiten, um die gesuchte Pulsfrequenz
Zu extrahieren.

TIS-Drehzahlerfassung

Die normale Drehzahlerfassung verwendet einen Analogkanal zur Abtastung
des vom Pulsgeber erzeugten Signals. Um die Pulse sicher trennen und
zdhlen zu konnen, braucht der Detektor wenigstens 4 Abtastwerte pro Puls.
Bei einer Basisabtastrate von 100 kHz entspricht dies einer maximalen
Pulsrate von 25 kHz. Nimmt man an, dass der Pulsgeber 100 Pulse pro
Umdrehung liefert, gelangt man zu einer maximalen Drehfrequenz von 250
Hz, was 15000 Umdrehungen pro Minute entspricht. Dies wird fiir die
meisten Messaufgaben ausreichen. Liefert der Pulsgeber allerdings nicht nur
100, sondern z.B. 1000 Pulse pro Umdrehung, und betrdgt die
Basisabtastrate nicht 100 kHz, sondern nur 50 kHz, dann ist die hochste
messbare Drehzahl nur noch 750 UpM. In einer solchen Situation muss man
ein TIS-Modul in die TAS-Box einbauen lassen.

Das TIS-Modul erfasst die Drehzahlsignale unabhingig von der sonst
eingestellten Basisabtastrate und erreicht eine maximale Pulsfrequenz von
10 MHz. Das reicht selbst bei 2000 Pulsen pro Umdrehung noch bis
300 000 UpM.

Obendrein kann ein TIS-Modul bis zu vier Drehzahlen erfassen. (Das
Standard-A/D-Modul hat nur zwei Eingénge.) Andererseits ist das TIS-
Modul nur fiir einigermallen ,,saubere* Signale geeignet, etwa TTL-Signale,
wohingegen der Puls-Detektor des Standardmoduls sogar mit Pulsliicken
oder einem unregelméafigen Puls-Abstand zurechtkommt.

Im Einstell-Dialog einer TIS-Drehzahl [4- input Speed Tis24 Einstellungen  [IES0
kann man dementsprechend auch nur die
Anzahl der Pulse pro Umdrehung des | Senserkanal g 5t =
Pulsgebers einstellen:

Pulse pro Umdrehung {nhach Teiler): &0
AuBlerdem kann eine Zeitauflosung der

erzeugten Drehzahl eingestellt werden,
analog der Zeitauflosung bei den | [ Asbuch | [Anwenden | | oK
einfachen FiihrungsgroBen.

Auflosung fur Verarbeitung [ms]: 10
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Das Standard-Drehzahimodul

Auch beim Standard-Drehzahlmodul muss man die Anzahl der Pulse des
4~ Drehzahl Einstellungen €58 Drehzahlgebers einstellen. Hier hat man die

Option, diese Anzahl in Abhéngigkeit vom

o bt el " | aktuellen Aggregate-Typ zu setzen, indem man
Bil=le oo Pulse aus Ordnungsgeber aktiviert und einen

Geber-Pulse pro Umdrehung: &0 Ordnungsgeber auswéhlt. Dessen Basisordnung

[ Pulse aus Ordnungsgeber: (Zahnezahl bei Zahnridern) wird dann fiir die

fnicht zugewiesen) Geber-Pulse pro Umdrehung verwendet.

[ Detektor-Einstellungsn. | Im unteren Teil des Einstelldialogs kann man

einen Pulsteiler festlegen. Wenn beispielsweise

Puls-Tefler, Puls-Liicken der Pulsgeber drei Pulse pro Umdrehung liefert,

Pulsteiler anwenden: 1= diese aber nicht den gleichen Winkelabstand

Puls-Liicken komigieren bis zu 0+ Pulsen haben, legt man einen Pulsteiler von drei fest.

Dann werden immer drei Pulse zu einem

| Abnch | [Amencen| [ oK | | zusammengefasst — daher muss man in diesem

Beispiel oben als  Geber-Pulse  pro
Umdrehung 1 einsetzen.

Weiterhin kann man eine Pulsliicken-Korrektur bestellen. Falls etwa der
Pulsgeber einen Puls pro 6 Grad Umdrehung liefert (was 60 Pulsen pro
Umdrehung entspriache), jedoch einer dieser Pulse fehlt (beispielsweise zur
Markierung der 0-Grad-Position), dann muss man bei Puls-Liicken
korrigieren eine 1 eingeben.

Um nun die Detektion der einzelnen Pulse zu parametrieren, driicken Sie auf
Detektor-Einstellungen:

Drehzahl Einstellungen J Drehzahlpuls-Detektion
Sensor-Kanal: Elépeed [se] Trigger-Schwellen Pulsdetektion
P e D letors cre TR r e 5 Mnimale Torzeit (Ausgabe): L 10 |ms
; - : ﬁ@3 1 optimieren fir TTL-Signal
Geber-Pulse pro Umdrehung: &0 untere Trigger-Schwelle: -5 Llep gnat :
L ! Minimaler Puls-Abstand: i 0 |ms
[ Pulse aus Ordnungsgeber: l Wertebereich? ] l Auto-Schwellen ] [P |Sen o= dtxn
{nicht zugewiesen) Min 5 Mt Etd.Abw. Schwelle: [ 5% | x[ 5 °]
| 7122 | | 5.743| |-0.6845| | 4.516 [ hhd |etzte Rohdaten-Kurve zeigen
l Detektor-Einstellungen... ] 5 i s e :
I
Puls-Teiler, Puls-Licken 7l
Pulsteiler anwenden: i C
Puls-Liicken komigieren bis zu [ o jC_. Pulsen
Abbruch I [Anwenden] [ OK I

'n
@ LALINNE ES)

0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 n

e - 1#{=10]
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Grundsitzlich funktioniert die Puls-Detektion nach dem Prinzip eines
Schmitt-Triggers: Es gibt eine obere und eine untere Trigger-Schwelle, ein
Puls wird detektiert, wenn das Signal die obere Schwelle iiberschreitet, aber
dann ist der Detektor ,taub®, bis das Signal mindestens unter die untere
Trigger-Schwelle gefallen ist.

Oben links im Detektor-Fenster stellen Sie diese beiden Trigger-Schwellen
ein. Um ihnen die Wahl geeigneter Schwellen zu erleichtern, gibt es zwei
Knopfe: Wertebereich? und Auto-Schwellen (Signal levels? und Set
trigger levels auf englischen Systemen).

Stellen Sie sicher, dass der Datenstrom aktiv ist (d.h. ein Priiflauf gestartet
wurde) und dass tatsdchlich ein Drehzahl-Signal erzeugt wird (das Getriebe
wird gedreht). Driicken Sie dann Wertebereich?. In den Feldern unter den
Knopfen werden die Eigenschaften des gemessenen Signals angezeigt.
Zusitzlich konnen sie Letzte Rohdaten-Kurve zeigen (links mittig)
driicken, um im Scope das Signal eines A/D-Datenblocks angezeigt zu
bekommen.

Entweder wéhlen Sie nun geeignete Trigger-Schwellen anhand des
angezeigten Wertebereichs, oder Sie driicken Auto-Schwellen und danach
Anwenden. Durch diese Schritte werden die Triggerschwellen der
Drehzahlerfassung automatisch angepasst. Die Ergebnisse werden im Fenster
angezeigt. Jetzt sollte das Anzeigeinstrument die aktuelle Drehzahl zeigen.

Rufen Sie noch einmal die Letzte Rohdaten-Kurve ab. Jetzt sollten Sie im
Scope die Rohdaten in Magenta und die Pulse in Griin sehen. Die untere
Linie der griinen Puls-Kurve liegt bei der eingestellten unteren Trigger-
Schwelle, die Puls-Spitzen reichen bis zur oberen Trigger-Schwelle und
zeigen an, wo (nach Anwendung von Puls-Teiler und den anderen
Einstellungen im Bereich Pulsdetektion) ein Drehzahlpuls gesetzt wurde.

Falls die Signalstirke lhres Drehzahlgebers von der Geschwindigkeit
abhéingt, versuchen Sie durch Tests bei verschiedenen Geschwindigkeiten
Triggerschwellen zu finden, die iiber dem gesamten gefahrenen Bereich
funktionieren. Eventuell hilft es, bei den TAS-Einstellungen (siche
,.Konfigurieren der TAS-Box“ ab Seite 154) fir den Drehzahlsensor von
AC-Kopplung auf DC-Kopplung umzuschalten, oder umgekehrt.

Im Bereich Pulsdetektion oben rechts kdnnen Sie weitere Feineinstellungen
fiir die Drehzahlerfassung vornehmen. Hier werden Sie aber nur bei sehr
schlechten Drehzahlsignalen titig werden miissen.
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Berechnete Drehzahlen

Nicht jede Drehzahl im Aggregat ist einer direkten Messung zuganglich. Der
einfachste Fall dieser Art ist die Abtriebsdrehzahl eines Getriebes: gemessen
werden konnen nur die Drehzahlen der beiden Abtriebsachsen (sozusagen
des linken und rechten Rades), gewiinscht ist aber die Drehzahl der
Abtriebsachse innerhalb des Getriebes auf der anderen Seite des
Differenzials. Diese Drehzahl ist kann auf einfache Weise als Mittelwert der
beiden gemessenen Abtriebsdrehzahlen gebildet werden.

Fir Félle dieser Art gibt es spezialisierte Drehzahlmodule, die die
Drehzahlen zweier Ausgangs-Rotoren miteinander verrechnen.

- Cutput Speed Average Eins\tellum;;...| 2| -‘r VirtInput Einstellungen | |

Erzeuates Drehzahl-Signal: Achsdz - Erzeugtes Drehzahl-Signal: Virt.Antriebsdz = -
Ausgangs-Drehzahlen Ausgangs-Drehzahlen
Drehzahl 1: Abtriebsdz1 - Drehzahl 1: GAn -
Faktor: 0.5 Faktor: 0.5
Drehzahl 2: Abtriebsdz2 - Drehzahl 2: GAn -
Faktor: 0.5 Faktor: 0.5
Optionen Optionen
[ Differenz-Drehzahl bilden [ pifferenz-Drehzah bilden

[ Abbruch l [ Anwenden I [ oK l I Abbruch l [ Anwenden J [ oK ]

Als Ausgangs-Drehzahlen fiir diese Berechnungen konnen tatsdchliche
Drehzahlen dienen (wie in der Abbildung links) oder aber die Drehzahlen
beliebiger Rotoren im Getriebe — selbst wenn die Drehzahl dieser Rotoren
ihrerseits schon durch eine Berechnung entstanden ist. Das Messprogramm
ermittelt anhand des in der Parameterdatenbank angelegten Getriebemodells
die gangabhingigen Umrechnungsfaktoren und wendet diese entsprechend
an.

Bei den in der Abbildung rechts gezeigten Einstellungen wird die Drehzahl
des Rotors ,,GAn“ (d.h. der Antriebsachse) generiert und als Signal
,» Virt.Antriebsdz*“ (oben als Erzeugtes Drehzahl-Signal ausgewihlt) ins
System gespeist. Auf diese Weise hat man die Drehzahl der Antriebsseite als
Fihrungsgrole (z.B. fiir Pegelverldaufe) zur Verfiigung, selbst wenn die
physischen Pulsgeber an den beiden Abtrieben sitzen.
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FlihrungsgroBen aufzeichnen

Wie im folgenden Abschnitt ausfiihrlich beschrieben wird, kann der
TasAlyser eine Wave-Datei erzeugen, die alle Sensor-Signale im Original
enthilt.

Diese Funktion ist sehr niitzlich, um beispielsweise die Gerdusche eines
problematischen Aggregats genauer zu untersuchen. Wenn Sie jedoch die
Fiihrungsgrofen, insbesondere Drehzahlen, betrachten mochten, hilft Thnen
die Wave-Datei nur wenig: fiir Drehzahlen finden Sie in der Wave-Datei den
urspriinglichen Signalverlauf, also die Pulse des Gebers, und nicht etwa den
Wert der Drehzahl. Bei Verwendung einer TIS-Drehzahlkarte sehen Sie nicht
einmal die Pulse des Gebers, sondern nur den digitalen Datenstrom des TIS-
Moduls.

Um die Fuhrungsgrolen als Werte aufzuzeichnen, konnen Sie die
entsprechende Funktion des Fiihrungsgréfen-Containers verwenden.

Wie bereits beschrieben, finden Sie den
FiihrungsgroBen-Container in der System- & 9 < abe

konfiguration in der Abteilung Quelle. | . [§ queie
Doppelklicken Sie auf das Modul im - TAS Input
Systembaum, um den Einstell-Dialog zu o [E) Wave-Dstei Wiedergabe
offnen.

System-Status einfigen

Die Aufzeichnung funktioniert grund- [_— FihrungsgroBen bilden
sétzlich so dhnlich wie die normale Wave-

Aufzeichnung, daher sollten Sie sich
zundchst mit dieser vertraut machen (sieche
den folgenden Abschnitt). Die Fiihrungs-
groBen werden immer fiir den gesamten
Priflauf aufgezeichnet. Schalten Sie im
Einstell-Dialog ~ des  FiihrungsgroBen- Eh s
Containers das Hikchen Aktiv ein, um | = = SR
diese Aufzeichnung ab dem nichsten = 7 £ Test rchuahl
Priiflauf durchzufithren. 7 £ Drehmoment

....... Trigger

....... Messung Start/Stop

....... LA Rear Speed 1 Tis24
....... LA Rear Speed 2 Tis4
....... £ Front Speed Tis24

Da man die Fiihrungsgroffien normaler-
weise nicht mit der vollen Basisabtastrate
von 100 kHz benétigt, sondern z.B. 1 kHz
geniigt, kann man fiir die FithrungsgroBen-
Aufzeichnung ein Downsampling-
Verhiltnis angeben. Ein Downsampling von 100 reduziert die Abtastrate
auf den 100sten Teil der Basisabtastrate. (Dies verringert auch die Grof3e der
Wave-Dateien.)

FihrungsgraBen messen

& Wave-Datei Aufzeichnen
. B Kandle dunlizieren
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Trigger

S Trigger parameters

Trigger haben die Aufgabe, FithrungsgroBlen (Drehzahlen, Drehmomente
0.4.) zu beobachten und bei definierten Werten oder Anderungen dieser
GroBen Marken in den Signalstrom einzufiigen. Diese Marken wiederum
konnen verschiedene andere Aktionen auslosen, beispielsweise eine
Messung starten oder stoppen oder die Erfassung eines Punktes fiir eine
Verlaufskurve bewirken.

Die Verwendung von Triggern

Vermutlich der haufigste Einsatz von Triggern dient der Aufzeichnung von
Verlaufen von MessgroBBen (,,Tracks®) in Abhédngigkeit von den
FithrungsgroBen. Typisch ist das Aufzeichnen von Ordnungspegelverlaufen
und Spektrogrammen, aber auch das Aufzeichnen von Fithrungsgrofen iiber
der Zeit, um spater eine Kontrolle zu haben, ob die Rampen eines Priiflaufes
reguldr gefahren worden sind. Wenn Sie eine solche Verlaufsgrof3e
parametrieren, kommen Sie nicht umhin, ihr auch einen Trigger zuzuweisen.

Trigger werden auch verwendet, um den Beginn und das Ende einer
Messung festzulegen, wenn dies nicht durch den Priifstand tiber Kommandos
gesteuert wird. Im Zweifel ist die Verwendung eines Triggers vorzuziehen,
da die die direkte Uberwachung einer FiihrungsgroBe durch die Gerdusch-
analyse exakter ist, als wenn der Priifstand die gleiche Fiihrungsgrofe
iiberwacht und die Messung iliber ein Kommando auslost (die Zeit, die es
benétigt, ein solches Kommando auszuldsen, zu verschicken und von der
Gerduschanalyse zu verarbeiten kann zwischen Priifungen deutlich
schwanken).

Trigger parametrieren

Die FEinstellung der Triggerparameter erfolgt iiber den Dialog der
Parameterdatenbank-Abteilung Triggerparameter.

b
x.

F° ShowList Trigger Triager parameter fist Test state Triage! Dimersion R
F Show Type Trigge [Trogers6 DrderTrack 1 = M
TriggerEG StartStop 5
Time 3
List 2 Type Trigger | = 3 Bl =
2] =] [E
Add Combinations |I7 Al tigaer lists T Alteststeps F  Allkiggers ¥ Al Dimersions D
Trigger parameler st Test state: Tigger  Dmension Sgnal  Tvp Stat Stop Step Duiel Direction Restiistions Unlocking Trigger Stats -
¥ [Tiiagersh ~1[z8 [Tme =10 T[Tme  <l[Awaimeas, <] 0] 5000 [K] 0 tising 2| wthin interval 2] ] nox]
Triggers6 ~1[zE I | | ] ~[nEpd = [Awatmeas. <] 5000 50 0 0 fallng =] | within interval = ] [
TriagersG ~1[z8 | EEEERa| ] IrSed =[Immed Active =] 3700 1650 0 0 Fallng = | witkin nterval = =] no 7]
Triggerst ~1[z= ~[fme_ <[ “[Tme  =[fwatmeas. =] 0 o ] 0 tising = || within interval = ] [
Triggerst: =1z 1 [Gdemu =] i “1[rSpd fwatmeas. =] E000 0 0 Toing = ]| within interval < El o]
TriggerSt ~1[z5 ] [Stansto =1 [1 [inspd = ]fimmed Achve; 1650 3750 0 tising || within interval = =l no 7]
Trigoerot ~1[zE ~[fme =1 ~[Time ; [Await e, =] 0 mm 0 tising = || within mterval_ =] o]
New Tringer Add
Parameter List trigger T‘,"E Immed Attwe - 50[Dicinsens. ] [none, - Uldeleeck [stats
Record: 14 « T v o] of 12 J_I
B+
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Trigger-Felder

Durch die Angabe eines Startwertes, cines Stopwertes und einer
Schrittweite wird ein segmentiertes FithrungsgroBenintervall definiert.
Prinzipiell startet der Eintritt der Fiihrungsgr6Be in das Intervall einen
Trigger, das Uberschreiten einer Segmentgrenze lisst ihn eine Marke
verschicken und das Verlassen des Feldes beendet den Trigger. Wir nennen
das Intervall Feld und die Segmente Zellen.

Ist die Differenz von Start und Stop nicht ganzzahlig durch die Schrittweite
teilbar, wird der hohere Wert aufgerundet.

Richtungen

Welches Verhalten der Fiihrungsgrofen zu Triggerereignissen fiihrt, wird
durch weitere Einstellungen definiert. Wird eine bestimmte Richtung
spezifiziert, muss die FiihrungsgroBe das Intervall dieser Richtung folgend
erreichen, um den Trigger zu starten. Gleiches gilt dann fiir das
Uberschreiten der Segmentgrenzen: Der Trigger kann zwar (bei plotzlichen
Anderungen) mehrere Segmente in der gegebenen Richtung iiberspringen,
verldsst die Fiihrungsgrofe ein Segment aber in der Gegenrichtung, fiihrt
dies zu keiner neuen Marke. Stattdessen wartet der Trigger darauf, dass die
Fiihrungsgrofle aus Sicht des letzten Triggerpunktes ein weiteres Segment in
der richtigen Richtung erreicht, bevor er die ndchste Marke verschickt.

Beschrankungen

Das eben beschriecbene Verhalten ist das eines Triggers, der der
Beschrinkung Innerhalb Intervall unterliegt. Wird diese Beschrinkung
aufgehoben (keine), so markiert der Trigger jede Anderung der
FithrungsgroBe um die eingestellte Schrittweite in der richtigen Richtung.
Ausgangspunkt fiir die Berechnung der Segmente ist der Startwert, der
ansonsten, wie auch der Stopwert, in diesem Fall ignoriert wird.

Verweilzeit

Unter Umstdnden, beispielsweise bei Schwankungen der Fithrungsgrofe,
kann es sinnvoll sein, eine Mindest-Verweildauer fiir eine Triggerzelle zu
definieren. Diese wird in Einheiten von Datenblocken angegeben. Der
Trigger zéhlt die Anzahl der Blocke, fiir die der Wert der Fiihrungsgrof3e in
dieser Zelle verweilt. Ist die Verweildauer erreicht, wird eine Markierung
verschickt. Verldsst der Wert der Fiithrungsgrofe die Zelle vorher (in
beliebiger Richtung), wird keine Marke verschickt und der Zahler
zuriickgesetzt. Die Zelle gilt dann als nicht erreicht.

Beachten Sie, dass Sie einen Zeitversatz der Triggermarken erzeugen, wenn
Sie eine von Null verschiedene Verweilzeit definieren. Aulerdem kdnnen
sich folgende Signalverarbeitungen anders verhalten: Bei der Berechnung
der Einzahlkennwerte (RMS, Crest...) beispielsweise werden bei einer
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Verweildauer von Null die Ergebnisse auf der Basis der Vorginger-
Signalblocke ermittelt. Ist die Verweilzeit von Null verschieden, wird die
Berechnung dagegen bei Eintritt in eine Triggerzelle neu gestartet, so dass
dann nur Blocke einflieen, fiir die Fiihrungsgré3en auch tatsdchlich in der
jeweiligen Zelle lagen.

Mehrere FiihrungsgroBen

Auch wenn der Trigger gewohnlich nur einer Fiihrungsgrofe folgt, kann er
doch bis zu vier Fihrungsgrofien verfolgen. Das Triggerfeld wird dann
mehrdimensional, und jede Dimension wird in der Datenbank einzeln
parametriert. Dabei werden die Einstellungen Typ, Verweildauer,
Freischaltender Trigger und Steuert Messung, die allen Dimensionen
gemeinsam sind, durch die Definition der ersten Dimension bestimmt.

Trigger-Typen

Grundsétzlich miissen Trigger ,.freigegeben werden. Trigger, die die
Messung steuern, sind sinnvollerweise sofort aktiv, das heif3t, sie verfolgen
ihre Fiihrungsgrofien, und wenn diese geeignete Werte annehmen, verschickt
der Trigger ohne weiteres entsprechende Marken.

Der Typ Messung abwarten tut genau das. Seine Fiihrungsgréfien kénnen
sein, wie sie mochten, der Trigger beginnt erst dann Marken zu verschicken,
wenn auf irgendeine Weise eine Messung ausgelost wurde.

Der dritte Typ ist der Folgetrigger. Dieser wird freigegeben, sobald der ihn
Freischaltende Trigger scine End-Bedingung erreicht hat. Auf diese Weise
lassen sich Trigger-Kaskaden aufbauen.

Zuletzt gibt es noch den Typen kontinuierlich. Dies ist dafiir gedacht, jeden
Messwert, unabhingig von Triggerpunkten, aufzunehmen. Insofern ist dieser
Typ nur formal ein Trigger. Kontinuierliche Trigger sind sinnvoll und
funktioniert im Wesentlichen fiir Spektrogramme. Sie unterliegen folgenden
Einschrankungen:

1. Sie laufen immer vom Start bis zum Ende der Messung
2. Sie starten immer bei ,0’

3. Stop, Schrittweite und Richtung miissen eine ansteigende Rampe
beschreiben.

4. Das den Trigger steuernde Signal muss fiir Messgroen aus
Synchronkanélen die Einheit ,n” haben, fiir Festfrequenzkanile muss das
steuerende Signal die Zeit sein.

5. Uber die Zeit gesteuerte Trigger sollten Segmente aufweisen, die der
zeitlichen Auflosung des Signalstroms entsprechen. Anderenfalls werden
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entweder Daten verloren gehen (bei zu grober Segmentierung) oder nicht fiir
jedes Segment ein Messwert vorhanden sein (bei zu feiner Segmentierung).

Triggern iber Zeit

Wird die Zeit als Fiihrungsgrofle gewahlt, bestimmt sie der Trigger anhand
der Abtastwerte im Signalstrom und dessen Abtastrate. Der Nullpunkt der
Zeit ist im Wesentlichen der Zeitpunkt des Freischaltens eines Triggers: Fiir
einen sofort aktiv-Trigger lauft die Zeit also ab Einlegen -eines
Priifzustandes. Trigger von der Art Messung abwarten zdhlen die Zeit ab
dem Start der Messung, und Folgetrigger schliellich ab dem Ende ihres
Freischaltenden Triggers. Null ist eine giiltige Startzeit.

Weitere Wirkungen der Trigger auf VerlaufsgroBen

Wie bereits erwdhnt, wird durch einen Trigger festgelegt, wann die
Aufzeichnung einer Verlaufsgrofie starten oder stoppen soll. Weiterhin
wurde bereits erwihnt, daB das Uberschreiten einer Segmentgrenze eine
Marke auslost. Fir VerlaufsgroBen bedeuten diese Marken, dafl ein
Datenpunkt erfasst werden soll. Da diese Segmente im Wesentlichen von der
GroBe der Schrittweite festgelegt sind, legt also die Schrittweite fest, wann
ein Datenpunkt erfasst werden soll. Anders gesagt: Die Schrittweite legt fest
,.wie fein* aufgelost eine Verlaufsgrofie aufgezeichnet wird.

Weiterhin legt der Trigger auch die x-Achse fiir diese VerlaufsgroB3e fest.
Das heif}t, eine Verlaufskurve, die einen Zeit-Trigger verwendet, zeichnet
eine Kurve auf, deren x-Achse die Zeit ist, eine Verlaufskurve, dessen
Trigger die Antriebsdrehzahl verwendet, zeichnet eine Kurve auf, deren x-
Achse die Antriebsdrehzahl ist. Wenn man also eine Verlaufskurve
ausnahmsweise iiber die Abtriebsdrehzahl statt {iber die Antriebsdrehzahl
aufgetragen haben mochte, mufl man bei der Definition der Messgrof3e einen
Trigger angeben, der die Abtriebsdrehzahl verwendet. Ein nachtrédgliches
Umskalieren der x-Achse ist derzeit nicht vorgesehen.

Ob sich die Werte der Einzelpunkte unterscheiden, hiangt allerdings nicht
vom Trigger ab. Wenn ein Trigger alle 20ms einen Spektralpunkt erfassen
soll, es aber erst nach 200ms ein neues Spektrum gibt (aufgrund Resampling/
Drehzahl), wird zehnmal derselbe Wert aus demselben Spektrum gewonnen
aber mit unterschiedlicher Zeitangabe (x-Achse) der Verlaufskurve hinzu-
gefiigt. Das heif}t, auch wenn mit einer gewissen Schrittweite Daten erfasst
werden, bedeutet das nicht immer, da3 man dadurch genauere Informationen
iiber das Gerduschverhalten erhélt. Moglicherweise mufl man auch anderswo
Parameter verdndern, um dieses Ziel zu erreichen.
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Starten und Beenden der Messung durch Trigger

Durch einen Trigger vom Typ sofort aktiv (und naturgemiB nur durch
Trigger dieses Typs) kann eine Messung gestartet werden.

Hingegen kann die Messung durch einen Trigger beliebigen Typs beendet
werden.

In der Systemkonfiguration des TasAlysers (siche

@t 9 5 abe Abb. links) findet man das CStartStopMeasmt-

- [l Quetle Moduls. Aus historischen Griinden kann in dessen
(15 TAS Input Combobox ein Trigger ausgewdhlt werden, der die
@ Wave-Datei Wiedergabe Messung steuern soll:

[ ﬂ System-Status einfiigen Start,/Stop Measurement il

E—'!----- Fahrungsgrafien bilden

. : This module inserts the events 'skark
"""" ;? sopurcelata> measurement’ and ‘stop measurement’ inka the
....... Cﬁ; <TriggerOut> data stream,

= Fithrungsgrafen StarkfStop measurement is based on Trigger

....... £ Rear Speed 1 Tis24 [
------- £ Rear Speed 2 Tis24 ™ Report measuremnent tme as:
....... £ Front Speed Tis24 -

Section | value |
------- Q Rear Speed Average Inskrurment Crodiar
....... & Test Drehzahl Chanl.-lEI -

Location el

....... @ Drehmoment Pararneter -

....... gﬁ Trigger SEnsor Time
N

Messung Start/Stop

| ki
[ uhrungsgrolien messen

e Wave-Datei Aufzeichnen Cancel |

Ist in dem Modul ein Trigger ausgewéhlt, werden andere Einstellungen aus
der Parameter-Datenbank ignoriert. Sonst gelten diese: In der Datenbank
kann fiir jeden Trigger festgelegt werden, ob er die Messung starten und/oder
beenden kann. Dabei gilt, wie auch bei einem Starten oder Beenden der
Messung auf andere Weise (manuell, Priifstand): Wer zuerst kommt, mahlt
zuerst.

Genauigkeit der Trigger-Marken

Prinzipiell arbeiten die Trigger sample-genau. Sie fiigen an den Signalblock,
innerhalb dessen eine Fiihrungsgrofe ein Trigger-Ereignis ausgelost hat,
Marken an, die das Ereignis und die zugehorige Position innerhalb des
Blockes beschreiben. Treten innerhalb eines Blockes mehrere Ereignisse ein,
werden entsprechend viele Marken angefiigt. Zu beachten ist, dass die
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FithrungsgroBen selbst eine beschrinkte Genauigkeit haben konnen.
AuBlerdem erzeugt der Trigger keine Zwischenwerte, sondern indiziert die
Zelle des Triggerfeldes, die zu dem Ereignis gehort. Aus diesen wird spater
der Wert der Fiihrungsgroflen wieder errechnet. So konnen diese dann nur
noch mit der Aufldsung der ZellengroBe rekonstruiert werden.

Die Module, die anhand der Trigger-Ereignisse Verldufe berechnen, arbeiten
selbst meist blockweise, das heifit, dass bei der Berechnung die genaue
Position des Triggerereignisses nicht beriicksichtigt wird.

AuBerdem ist zu beachten, dass das Trigger-Modul im Rohdatenstrom lebt,
also vor dem Resampling. Beim Resampling werden alle Trigger-Marken der
Blocke, die zu einem umgetasteten neuen Datenblock beitragen, an diesen
angefligt.

Ferner gilt, dass die meisten Module Triggermarken ignorieren, was dazu
fiihrt, dass an deren Ausgabesignal immer diejenigen Triggermarken
gebunden werden, die mit dem letzten Eingangssignal empfangen wurden.
Das gilt auch fiir Module mit Gedéchtnis, wie etwa das Mittelungsmodul.
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Wave-Aufzeichnung und -Wiedergabe

Der TasAlyser kann komplette Priifliufe oder auch Zusammenschnitte als
Wave-Dateien aufzeichnen. Dabei werden Steuerkommandos wie etwa die
Anwahl eines Priifzustandes in die Wave-Datei eingebettet, so dass Sie
spéter bei der Wiedergabe mit dem TasAlyser nicht nur das Gerduschsignal
reproduzieren, sondern den kompletten Priiflauf wiederholen.

Die Module zur Aufzeichnung (den Recorder) und zur Wiedergabe (den
Player) finden Sie in den Favoriten (oder in der Systemkonfiguration in der

Abteilung Source):

Wave Audio Wave Audio
Recording Flayback

Wave-Recorder

Der Wave-Recorder schreibt den kompletten Signalstrom aller Sensoren und
Kandle in eine Datei im WAVE-Format. Zusidtzlich werden in den
Kopfdaten (den sog. Metadaten) Informationen iiber die Kanidle wie z.B.
Kalibrierdaten abgelegt, so dass beim Einlesen mit dem Wave-Player der
Signalstrom genau so wiederhergestellt werden kann, wie er urspriinglich aus
der TAS-Box kam. Bitte lesen Sie die Abschnitte ,,Audacity” und
»lasWavEditor unten beziiglich weiterer Informationen iiber die Wave-
Dateien.

Wahlweise nimmt der Wave-Recorder jede Messung auf, nur jede n-te
Messung, nur Messungen mit n.i.O.-Bewertung oder nur die aktuelle/nichste
Messung. Allerdings werden fiir Priifliufe, in denen keine Messung
ausgefiihrt wurde oder die insgesamt abgebrochen wurden, keine Aufnahmen
erstellt (bzw. die Aufnahmen sofort automatisch geldscht).

Offnen Sie den Dialog des Wave-Recorders fiir die Einstellungen, indem Sie
auf den Wave-Recorder in den Favoriten oder der Systemkonfiguration

doppelklicken:

Wave ASudio
Recording

Schalten Sie den groBen Messungen aufnehmen-Knopf ein, um das
Aufzeichnen von Wave-Dateien zu aktivieren. Darunter, im Bereich
Aufnahmemodus, koénnen Sie einstellen, dass nicht alle Messungen
gespeichert werden sollen, sondern nur n.i.0.-Messungen oder als Stichprobe
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nur jede n-te. (Sie konnen beide Optionen

kombinieren; dann werden alle n.i.O.-

Messungen und jede »n-te Messung |[Wave Auds .
behalten.) Wenn Sie wihrend einer Recordini  Machste Messung aufzeichnen
laufenden Aufnahme den Messungen s iarls
aufnehmen-Knopf ausschalten, beenden Sie e R

damit die Aufnahme.

Wenn Sie das Hikchen Nachste Messung aufnehmen cinschalten, wird
nur der nichstfolgende Priiflauf aufgezeichnet. Wenn Sie die Funktion
wihrend eines laufenden Priiflaufs
einschalten, wird nur der Rest des
aktuellen Priiflaufs aufgezeichnet. [® Wessungen aufnehmen ekt |
Statt im Dialog den Knopf zu driicken, e —T——
konnen Sie auch durch Rechtsklick | asmahmemodus
das Kontextmenii des Moduls in den | DMrnio-dessngenbeaien

. . [IMur jede n-te Messung behalten: 10 il
Favoriten aufrufen und dort die R

Funktion Nachste Messu ng Aufnahmeoptionen
. .. . Beginn mit erstem Priifzust, Daten auf [-1, +1] skalieren
anzeICh nen akthIGren (Abblldung Mur wéhrend "Messung lauft™ [] Veraﬁgzter BegiES Tjach
Prii tart (S :
Oben reChtS)' Prifzustande separieren e Sl

0|
Weiterhin konnen Sie verschiedene Status

Aufnahmeoptionen einschalten.
Dateien

[ ] AktiVieren Sle Beginn mit Verzeichnis:j_C:_'P_is_c_qm_\,Mg@_sHl_'z_ame_n?'Jﬂuliz:gg.two.bk-,squq @y
erstem Prifzustand, wenn [ nterverzeichris fr n.i.0, Messungen: |0 =
Ihre Priifliufe einen langen Aufbou der Dateiamen aus:

Vorlauf vor der eigentlichen [lBasisname: [mople- | [ZlPrifaustande

| Zeitstempel Bewertung (i0/niQ)
Gerduschpriifung haben. - gpmtﬁn dgt "o
Ansonsten beginnt die Clrvm
Aufnahme in dem Moment, in T ]
dem der PrﬁfStand den Beglnn Max. Aufnahmezeit in Sekunden: [ 200 |
des Prﬁﬂans SignaliSiert (mlt Maximale Verzeichnisgrife (GBytes): 20: 16/::50= 58:

dem sog. Insert; siche ,,Der

Priif(ab)lauf* auf Seite 22). r——— i

e Nur wédhrend ,,Messung lauft“ ist empfehlenswert, wenn zwischen
den Rampen lange Zeit vergeht. Priifzustinde separieren wird
verwendet, wenn die einzelnen Rampen bzw. Priifzustinde sehr lang
sind, so dass die Aufzeichnung des gesamten Priiflaufs eine
unhandlich lange Datei ergébe.

e Die Option Daten auf +/-1 skalieren muss verwendet werden, wenn
Sie die erzeugten Daten spéter mit dem Programm Audacity (siche
iiberndchsten Abschnitt) betrachten mdchten.
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e Durch Einschalten von Verzégerter Beginn... konnen Sie, dhnlich
wie mit der Option Beginn mit erstem Priifzustand, dic Aufnahme
uninteressanter Teile am Beginn eines Priiflaufs unterdriicken.

Je nach Situation sind unterschiedliche Kombinationen der Optionen
angemessen. Fiir Tibliche Serienmessungen mdchte man meist Beginne mit
erstem Priifzustand und nur n.i.0.-Messungen behalten. Fiir Messungen
mit einem Mobilsystem im Fahrzeug auf der Straf3e wird man typischerweise
Nur wahrend ,,Messung lauft“ und Priifzustande separieren einschalten
und bei der Namenskonstruktion die Option Priifzustande mit einschalten.

Im unteren Bereich des Dialogs unter Dateien wéhlen Sie das Verzeichnis, in
dem die Wave-Dateien abgelegt werden sollen, sowie die Elemente, aus
denen der Dateiname bestehen soll. Ist Erzeuge Atfx-Beschreibungs-
dateien eingeschaltet, wird zu jeder Wave-Datei eine gleichnamige Datei im
Asam-Atf-Format erzeugt, die den Inhalt der Wave-Datei beschreibt. Dies
ermoglicht den Import der Daten (inklusive Kanalbeschreibungen u.d.) in
Asam-kompatible Programme.

Unterhalb der Optionen zur Bildung der Dateinamen geben Sie eine
maximale Aufnahmedauer an. Die Aufnahmedauer wird nach oben begrenzt
durch die maximale Gréfle einer Wave-Datei, die 2 Gigabytes betrdgt. Das
erscheint viel, doch miissen Sie bedenken, dass der Wave-Recoder die
Rohdaten speichert (und nicht MP3); bei 100 kHz Abtastrate sind das rund
400 MB pro Kanal pro Sekunde! Geben Sie in dem Feld eine 0 ein, um die
aus den 2 GB resultierende maximale Aufnahmedauer zu erhalten.

Maximale VerzeichnisgroBe

SchlieBlich kénnen Sie noch eine maximale Verzeichnisgrofie angeben. Der
Wave-Recorder sorgt dafiir, dass die im Verzeichnis enthaltenen Wave-
Dateien insgesamt nicht groBer werden als die angegebenen Gigabytes.
Notigenfalls 16scht der Wave-Recorder die jeweils dltesten Dateien, wenn
das Verzeichnis zu grof3 geworden ist. Neben dem Eingabefeld fiir die
Gigabytes sehen Sie die ungefihre Aufnahmedauer (Stunden, Minuten,
Sekunden), der die festgesetzte Verzeichnisgrofle entspricht. Dabei bertick-
sichtig der Wave-Recorder die Anzahl der Sensorkandle und die
Basisabtastrate.

Wenn Sie die Option Unterverzeichnis fiir n.i.0.-Messungen aktivieren
und einen Namen fiir dieses Verzeichnis eingeben, werden alle n.i.O.-
Messungen in diesem Verzeichnis abgelegt. Die maximale Verzeichnisgrofe
wird fiir dieses Unterverzeichnis separat angewandt, d.h. das n.i.O.-
Verzeichnis kann nicht groBer werden als vorgegeben, und das
Oberverzeichnis kann dann doppelt so gro3 werden: ein Mal fiir die direkt
enthaltenen Wave-Dateien und ein Mal fiir das n.i.O.-Unterverzeichnis.

145



Wave-Aufzeichnung und -Wiedergabe “rWeitere Funktionen des TasAlysers

146

Weiterhin wird die maximale Verzeichnisgrofe jeweils erst nach dem Ende
einer Aufnahme tberpriift. Wahrend der Aufnahme kann also die Summe
aller Dateien grofler werden als die Maximalgrof3e; erst nach Ende der
Aufnahme werden dann alte Dateien geldscht, bis die Gesamtgrofie wieder
kleiner ist als die Begrenzung.

Beachten Sie aulerdem, dass es unter Windows nicht nur eine Beschrankung
der maximalen Grofle eciner Wave-Datei gibt (resultierend in einer
maximalen Aufnahmedauer fiir eine einzelne Aufnahme), sondern auch eine
maximal zuldssige Anzahl von Dateien in einem Verzeichnis. Wenn Sie ein
sehr groBles Verzeichnis anlegen, in dem viele kurze Aufnahmen abgelegt
werden, kann es passieren, dass Sie diese Obergrenze erreichen.

Wave-Wiedergabe

Der Wave-Player ist das Gegenstiick zum Wave-Recorder: er spielt
aufgezeichnete Wave-Dateien wieder ab und reproduziert dabei (wenn
aktiviert) die mit aufgezeichneten Priiflauf-Ereignisse wie z.B. Priifzustands-
wechsel.

Im oberen Teil des Wave-Player-Fensters (siche folgende Abbildung)
wihlen Sie die abzuspielende Datei aus. Mit dem Menii-Knopf oben rechts
konnen Sie direkt die letzte aufgezeichnete Messung laden sowie die letzten
abgespielten Dateien aufrufen.

Unter der Datei-Auswahl finden Sie die Wiedergabe-Steuerung, die denen
eines iiblichen Audio-Players entsprechen. Die Kndpfe fiir ,,Einzelschritt®,
,Riicklauf und ,,Vorlauf sind nur verfiigbar, wenn Sie ,,Pause* driicken.
Mit dem letzten Knopf der Wiedergabe-Steuerung konnen Sie direkt zur
Wiedergabe einzelner Ginge springen.

Ganz unten links finden Sie einen Knopf zum direkten Offnen der aktuellen
Wave-Datei im TasWavEditor. Mit dem Knopf unten in der Mitte 6ffnen Sie
direkt den Audio-Monitor (siehe ,,Audio-Monitoring* auf Seite 159), denn
Sie konnen auch wihrend der Wave-Wiedergabe die Gerdusche {iiber
Lautsprecher mithdren, ganz genauso wie bei einer echten Messung.
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Wave-Datei Wiedergabe

D:M\SoundiD13 Dg2 X367 oo 2013-05-27.08-55-53 wav

[0 B> [« | (9 ~]

w——— |
Kanal MName _ Signal-ID Einheit Signaltyp
1 W5 1 a Sensar
2 Abtriebzdz1 | Abtriebsdz2 415 Upm Drehzahl Tis24
3 Antriebsdz | 31 Upm Drehzahl Tis24
s 05000 45050

In der Mitte des Fensters werden die im Wave-Datei gefundenen Kanile
aufgelistet. Diese Liste entspricht dem, was bei der Aufnahme an die TAS-
Box angeschlossen war. Es ist moglich, in dieser Liste die Signal-IDs zu
dndern (durch direktes Editieren der Tabellenfelder). Dies ist fiir die
Wiedergabe normaler Aufnahmen nicht erforderlich, sondern wird z.B.
verwendet, wenn Sie eine Aufnahme in einem anderen TasAlyser-Projekt
abspielen mochten, das fiir andere Sensoren parametriert ist.

der Reproduktion des Priiflaufs:

Im oberen Bereich konnen Sie mit dem
Schieberegler die Wiedergabegeschwin-
digkeit verdndern. In der mittleren
Position ,,1:1¢ wird die Aufnahme in
Normaltempo abgespielt. Schieben Sie
den Regler nach rechts, um die
Wiedergabe langsamer zu machen (bis
zu %4 Normaltempo) und nach links, um
schneller wiederzugeben (bis zu
vierfach). Wenn Sie den Regler ganz
nach links schieben (,,max.*), so wird
die volle Rechenleistung des Computers
ausgenutzt, um die Daten so schnell wie
moglich durchzurechnen. (Wenn Sie
parallel zur Wave-Wiedergabe das
Audio-Monitoring einschalten, wird
automatisch immer mit Normaltempo
abgespielt.)

Der Einstell-Knopf oben rechts bringt Sie zum Dialog fiir die Aktivierung

‘Wave-Wiedergabe-Optionen

Ausgabe-Parameter

Blockgréfe (Samples): i-4096 (0.082s) _I’:i
Wiedergabe-Geschwindigkeit:

15 =

Automatischer Ablauf

Orye: |£2j‘3_| [ seriennr.: |_4£7_3 -l

Ablauf der Prifung automatisch steuern

Automatisch ausfithren:

Pruflauf ("Insert”/"Remove™)
Priifzustandswechsel

[] Messung Start/Stop
Ubersetzungs-/Differenzialpriifung
Schaltkraftprifung (SGW/EGW)

Lernen bei Wiedergabe deaktivieren
Archivierung bei Wiedergabe deaktivieren
Wave-Aufzeichnung bei Wiedergabe deaktivieren

Im unteren Teil des Dialogs kontrollieren Sie den automatischen Ablauf, also
die Reproduktion des Priiflaufs. Zunichst kdnnen Sie diese Reproduktion
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generell ein- und ausschalten. Sie konnen wéhlen, ob der in der Wave-Datei
gespeicherte Aggregate-Typ mit seiner urspriinglichen Seriennummer
verwendet werden soll, oder (durch Setzen der Hikchen und Andern der
Werte) ein anderer Typ oder eine andere Seriennummer gelten soll.

In der Liste konnen Sie fiir verschiedene Arten von Priiflauf-Ereignissen
festlegen, ob diese reproduziert werden sollen. Ublicherweise mochten Sie
beispielsweise, dass ,,Messung Start/Stop nicht reproduziert werden, weil
die Messung auch bei der Wave-Wiedergabe iiber die Fiithrungsgrofien
gesteuert wird (vergl. ,,Der Priif(ab)lauf™ auf Seite 22).

Die Wiedergabe einer Wave-Datei ist fiir den Rest des Messprogramms nicht
von einer tatsdchlichen Messung zu unterscheiden — selbst wenn die
Wiedergabe mit ,;maximaler Geschwindigkeit erfolgt. Um zu vermeiden,
dass abgespielte Konserven die gelernten Grenzen beeinflussen oder wie
neue Messungen archiviert und der Ergebnis-Datenbank hinzugefiigt werden,
werden diese Funktionen bei der Wave-Wiedergabe normalerweise kiinstlich
unterdriickt. Manchmal mdchte man aber doch ein Archiv erzeugen oder
eine Grenze lernen, deshalb kann man die Deaktivierung dieser Funktionen
wiederum deaktivieren.

Audacity

Das Programm Audacity ist ein freies Audio-Bearbeitungs- m
Programm. Es kann unter www.audacity.de heruntergeladen
werden. audacity.exe

Audacity ist in der Lage, die vom TasAlyser erzeugten, vielkanaligen Wave-
Dateien zu 6ffnen und zu bearbeiten. Sie konnen sich den Signalverlauf aller
Kanéle anschauen, einzelne Kanéle anhoren und bei Bedarf auch das Signal
verdndern (etwa filtern). Audacity ist allerdings nicht in der Lage, die vom
TasAlyser in der Wave-Datei zusitzlich abgelegten Kanal- und Priiflauf-
Informationen auszuwerten, sondern ignoriert diese Daten. Wenn Sie eine
Wave-Datei mit Audacity dndern und dann speichern, gehen diese
Informationen (leider) verloren.

Die vom TasAlyser erzeugten Wave-Dateien haben so viele Kanéle, wie
Sensoren angeschlossen und aktiviert sind. Die Daten werden als 32 Bit
FlieBkommazahlen (,,IEEE float) abgelegt. Der Windows Media Player
beispielsweise kann mit diesen Daten nichts anfangen (obwohl der Wave-
Standard solche Dateien erlaubt). Audacity kann diese Dateien oOffnen,
allerdings nur unter der Voraussetzung, dass die FlieBkomma-Werte auf den
Bereich [-1, +1] skaliert wurden. Daher die entsprechende Option fiir den
Wave-Recorder.
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Auch andere Audio-Programme konnen die TasAlyser-Wave-Dateien
offnen, so z.B. das kommerzielle Adobe-Produkt Audition. Dieses kommt
auch mit allgemeinen float-Werten zurecht. Wenn Sie Audition oder ein
entsprechendes Programm verwenden, sollten Sie die +/-1-Option
ausschalten, denn dann kdnnen Sie in der grafischen Darstellung der Audio-
Signale direkt die tatsdchlichen Signalwerte (etwa 0.05 g) ablesen.

Wenn Thre TAS-Box ein TIS-Drehzahlmodul enthilt, so werden dessen
Daten im Rohformat als zwei Kanile in die Wave-Datei geschrieben. Diese
Daten enthalten bindr codierte Drehzahl-Informationen und sind daher mit
keinem Audio-Bearbeitungsprogramm sinnvoll zu analysieren.

TasWavEditor
Der TasWavEditor ist kein Editor fiir die eigentlichen Gerausch- ﬁ

daten (wie Audacity es ist), sondern fiir die Zusatzinformationen,
die der TasAlyser in den Wave-Dateien speichert.

Allerdings ist der TasWavEditor in der Lage, alle diese Zusatzinformationen
auszuwerten und kann daher z.B. aus den Drehzahl-Rohsignalen wieder eine
Drehzahl-Kurve anzeigen.

Sie finden eine Verkniipfung zum TasWaveEditor im ,,Rotas for Experts*-
Ordner auf Threm Desktop. Sie konnen ihn aber auch starten, indem Sie im
Windows Dateiexplorer auf eine Wave-Datei rechts klicken und aus dem
Kontextmenii den Befehl Offnen mit... auswithlen. Beim ersten Mal miissen
Sie nun den TasWaveEditor aufsuchen, der in C:\Programme\Discom\bin\ zu
finden ist. Windows merkt sich diese Zuordnung, so dass er spiter
automatisch in der Offnen mit-Auswahl aufgefiihrt wird.

Sie konnen den TasWavEditor auch auf jedem anderen PC mit Windows 7
oder neuer verwenden. Besuchen Sie

www.discom.de/download/TasWavEditor

um die jeweils neueste Version herunterzuladen. Dort finden Sie auch eine
Installationsanleitung und ein eigenes Handbuch.

Im Hauptteil des TasWavEditor-Programmfensters (siche Abbildung unten)
sechen Sie eine Darstellung der Zeitsignale aller Sensor-Kandle. (TIS-
Drehzahlkanile enthalten binér codierte Daten; fiir diese Kanile werden die
decodierten Drehzahlen angezeigt.) Andockfenster auf der linken Seite
enthalten die in der Wave-Datei gespeicherten Informationen zur Priifung
(Typ, Seriennummer usw.), die Beschreibungen der Kanile sowie die Liste
der ,,Cue Points* (gespeicherter Priifablauf).

Die Darstellung der Sensorsignale verwendet das Scope-Fenster, das Sie
auch aus dem Messprogramm kennen (siche ,,Scopes* auf Seite 48). Mit den
Steuerknopfen an den Enden der Scrollbalken kénnen Sie den dargestellten
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Ausschnitt verdndern und also in das Signal hineinzoomen (die x-Achse zeigt

die Zeit an).

Wenn Sie einen kurzen Zeit-Ausschnitt vergroflern, sehen Sie fiir jeden
Sensor zwei Kurven: die aktuelle Vorschau, sowie eine grobe Ubersichts-
Kurve, die verwendet wird, wenn Sie den x-Rollbalken verschieben. Den
Namen der Zoom-Kurven wird das Zeichen < hinzugefiigt.

4\ 0 5 b @) * FPT-3908-MT 63563517 226767 2011-06-08.11'46 25 may - TesWavEditor = | e
A J .
L [T @
@) 4 Ausschneiden | [v] Statusleiste - [v] Cue Points Zoom automatisch Cue Point Sichtbarkeit: | {0y Start bei: Anfang (0] =
3 Kopieren Hinweisleiste . | Kanalbeschreibungen  ‘@llNeuausrechnen U T2 kerKanak Vs -
Einfugen Wiedergabe Fenster
=} Alle auswahlen  Versionsinfe... V| Allgemeine Daten B4 y-skalierung ~ Rechter Kanal: Vs [1] v

Kanalstruktur X

FPT- 300.B-MT C635.6.35.17 226767 2011-06-08.11'46 5. wav |

542 Kanalstruktur
g ¢ LVS
@ id1
@) calib 0.0271 V/g
@ scaling 0.5000 [ 2.0 V]
5 & 2:ShiftForceGearY
. @id2
) calib 0.0500 V/N
@ scaling 0.1000 [10.0 V]
- ¢ 3:ShiftForceSelectZ
@id2
@) calib 0.0250 /N
3 scaling 0.1000 [10.0 V]
1 & 4:InputSpd |
(@ TIS speed channels3 /-1
) Pulses per revolution 0 /0
& @ 5:Torque
@ id103
@ calib 0.0200 V/Nm
@ sealing 01000 [10.0 V]
- ¢ 6 ShiftDispGearY
@id2
® calib 0.3300 V/*
® scaling 01000 [10.0 V]
- @ 7: ShiftDispSelectZ
—@id2
@ calib 0.3300 V/mm
@ scaling 0.1000 [10.0 V]
} 8 OutputSpdCL | QutputSpdC
@ TIS speed channels 5 /4
® Pulses per revolution 0,/ 0

2 ] viifo 8 2

3] Cue Poi... | Z3 Kanalstr... @ Allg, Infos ul

= : BEEE
rBEE WEEE

Bereit

| pereicn2

In den Zeitsignalen werden die ,,Cue Points®, die Ereignisse des Priifablaufs,

eingezeichnet.

Beachten Sie: Wenn Sie im Messprogramm bei den Aufzeichnungs-
Optionen nur wahrend Messung cingeschaltet haben, sehen Sie hier kein
kontinuierliches Zeitsignal, sondern nur die zusammengefiigten Ausschnitte,
wihrend derer die Akustikpriifung stattfand. (Die x-Achse bezieht sich dann

auf die Zeit der vorhandenen
Daten, nicht auf den
tatsdchlichen Priifablauf?)

Fiir die y-Achse konnen Sie
(im entsprechenden Bereich
der Multifunktionsleiste)
zwischen drei verschiedenen
Skalierungen wihlen:
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n | %G8 Meu ausrechnen —{ |
B y-SkaLlerun§ -
Il B Relativ (£1) |
01- Absolut

A/D-Spannung
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Relativ bedeutet, dass alle Signale auf ihre jeweilige Vollaussteuerung
skaliert werden. Dies ist dieselbe Darstellung, die Sie auch in Audacity
sehen.

Absolut zeigt jedes Signal in seinen urspriinglichen Einheiten — Kd&rper-
schallsignale also in g oder m/s?>, Drehmomente in Nm, Drehzahlen
typischerweise in Volt.

A/D-Spannung zeigt die Spannungswerte an, die die Sensoren urspriinglich
geliefert haben. Mit dieser Darstellung konnen Sie z.B. die Aussteuerung
iiberpriifen.

Anzeige von Drehzahlen

Der TasWavEditor kann Drehzahlsignale decodieren, sowohl fiir analoge
Drehzahlsignale als auch fiir bindre TIS-Drehzahlkandle. Die Drehzahl-
Kurve wird fiir analoge Drehzahlsignale im Scope in derselben Fliche
angezeigt wie das Drehzahl-Pulssignal. Bei TIS-Drehzahlen werden alle
Drehzahlen in einer eigenen Scope-Fliche gesammelt. Die Namen der
Drehzahlkurven tragen das Zeichen o.

Damit die Drehzahlen korrekt decodiert werden konnen, muss der
TasWavEditor die richtige Anzahl an Drehzahlpulsen pro Umdrehung
kennen. Diese wird in den Kanalbeschreibungen angezeigt (siehe unten) und
kann dort ggf. auch korrigiert werden.

In Abhéngigkeit von der gewihlten y-Skalierung (siche oben) werden auch
die Drehzahlkurven skaliert. Bei der y-Skalierung Absolut konnen sie die
tatsdchlichen Drehzahlwerte von der Kurve ablesen. (Wenn also die
Drehzahl-ow-Kurve bei 6000 liegt, betrdgt die Drehzahl 6000 UpM.) Steht die
y-Skalierung auf Relativ, werden die Drehzahlen durch 10000 dividiert, um
sie in den Bereich =1 zu bringen. Der Drehzahl 6000 UpM entspricht dann
ein Kurven-Wert von 0.6. Bei der y-Skalierung A/D-Spannung werden die
Drehzahlen durch 1000 dividiert, damit die Kurven im Wertebereich iiblicher
A/D-Spannungen liegen und bequem mit den Sensor-Signalen verglichen
werden konnen.

Metadaten andern

Sie konnen die Zusatzdaten der Wave-Datei mit dem TasWavEditor —
beispielsweise den Typ oder die Seriennummer — dndern. Gehen Sie dazu in
das Andockfenster Allg.Infos, in dem diese Zusatzdaten aufgefiihrt sind.
Klicken Sie in der rechten Spalte in den Eintrag, den Sie dndern mdchten,
und tippen Sie den neuen Wert ein.

Wenn Sie eine nicht mit dem TasAlyser aufgezeichnete Wave-Datei in den
TasWavEditor laden, enthélt diese keine Zusatzinformationen. Sie konnen
eine solche Datei zu einer ,,TasAlyser-Wave-Datei* machen, indem Sie die
Zusatzinformationen ergénzen. Setzen Sie dazu in den Allg.Infos in der Zeile
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Kanalbeschreibungen Kanaistuktur x
. i |y W, SICHCY
Das Andockfenster Kanalstruktur zeigt = e
Informationen zu den Kanélen in der Wave- - & 1:Drehzahl
. . NI | e e @ id 20
Datel an. Hier erfahren Sie, welches Sensor- | & Kollsicsng 10000/ Uprin
Signal in dem betreffenden Kanal enthalten | = - @ Skalierung 0.1000 [10.0 V]
ist, sowie den Kalibrierfaktor und dhnliche | 5"@[’1"3“'5"“’““"’?2
Daten. T L@l
. . . N A A @ Kalibrierung 1.0000 V/m/s*
Sie konnen Kanile aus der Anzeige | = - @ Skalierung 05000 [ 20 V]
ausblenden, indem Sie auf den Baum- ol
Knoten des Kanals (also z.B. auf ,,2: Ks1*) = . ) Kalibrierung 10000 V/Pa
doppelklicken. Ein weiterer Doppelklick : 5"?@":““”9“'5000”'0 v
blendet die Kurve(n) dieses Kanals wieder T oL®id3
ein. ----- (% Kalibrierung 1.0000 V/m/s*
----- (%) Skalierung 0.5000 [ 2.0 V]
: - % 5:Ks2
Cue Points 7 ® 42
. . . . [ | AN (% Kalibrierung 1.0000 V/m/s*
»Cue Points* sind Ereignis-Markierungen, = @ @ Skalierung 0.5000 [ 20 V]
die den Priiflauf beschreiben, wir z.B. den = f;'?;';’“‘"“e“‘
Zeitpunkt des Einlegen eines Priifzustandes = @ Kalibrierung 1.0000 V/Nrm
oder des Beginns und Endes der Priiframpe. | @ Skalierung 0.2000 [ 5.0 V]
Die Cue Points bearbeiten Sie direkt im  Jcuepoints [ Kanaistruktur| @ allg. Infos

Format das Hikchen bei ,Discom-Daten”. Geben Sie dann Typ,
Seriennummer usw. wie gewiinscht ein. Dadurch wird in der Wave-Datei
eine Marke gespeichert, an der das TasAlyser-Programm die eigenen Dateien
wiedererkennt. Nun miissen Sie noch die Kanalbeschreibungen korrigieren.

Sobald Sie Anderungen an den Zusatzdaten (oder auch den Kanal-
beschreibungen oder Cue Points) vornehmen, wird dem Dateinamen in der
Titelzeile des Scope-Fensters ein * hinzugefiigt, um anzuzeigen, dass die
Daten bearbeitet wurden. Wenn Sie den TasWavEditor beenden, werden Sie
gefragt, ob Sie die Anderungen speichern mochten. Sie kénnen die geénderte
Wave-Datei aber auch unter einem anderen Namen speichern.

Andockfenster mit der Liste der Cue Points.

Doppelklicken Sie auf einen Cue Point-Eintrag, um ihn zu dndern (z.B. um
seine zeitliche Position zu korrigieren). Mit den Kndpfen in der
Werkzeugleiste des Andockfensters konnen Sie Cue Points 16schen oder neu
hinzufiigen.

Exportfunktionen

In der Multifunktionsleiste Werkstatt finden Sie die verschiedenen
Exportfunktionen.
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Atfx-Beschreibungsdatei

Mit der Funktion Metadaten-Import konnen Sie diese Zusatzinformationen
nun einer anderen Wave-Datei einfiigen. Mit dem Knopf Atfx Erzeugen
generieren Sie eine Atfx-Beschreibungsdatei fiir die Wave-Datei. (Wenn Sie
Kanalbeschreibungen gedndert haben, sollten Sie die Datei erst speichern,
bevor Sie eine Atfx-Beschreibung erzeugen.) Die Atfx-Datei wird in
demselben Verzeichnis wie die Wave-Datei abgelegt und erhélt denselben
Dateinamen (bis auf die Endung ,,atfx* statt ,,wav®).

Kanal-Export und Schneiden

Der Kanal-Export ermdglicht Thnen nicht nur, eine neue Wave-Datei zu
erzeugen, die nur ausgewahlte Kanile der geladenen Wave-Datei enthilt.
Dariiber hinaus kann der Kanal-Export auch Kanédle erzeugen:
Fihrungsgrofen (auch digital codierte FiihrungsgroBen wie z.B. TIS-
Drehzahlen) konnen als Analogwerte in zusitzliche Kanile exportiert
werden. Zusidtzlich kénnen Sie automatisch eine Atfx-Beschreibungsdatei
erstellen lassen. Auf diesem Wege konnen Sie vom TasAlyser
aufgezeichnete Messungen in die Messsysteme anderer Hersteller
importieren.

Das Schneiden exportiert cinen ausgewihlten Abschnitt der aktuellen
Aufnahme in eine neue Wave-Datei. Auch hier konnen Sie die zu
exportierenden Kanédle wéahlen, sowie die Abtastrate reduzieren, um die
DateigroBe zu verkleinern (etwa, wenn Sie ein bestimmtes Gerdusch per
Mail verschicken mochten).

Die Option Standard-Stereo-Datei (16 Bit) erzeugen steht nur zur
Verfligung, wenn Sie nur einen oder zwei Kanédle zum Export ausgewéhlt
haben und diese Analogwerte (also Sensorsignale, keine digital codierten
Daten) enthalten.

Anhoren

SchlieBlich bietet der TasWavEditor auch noch die Mdoglichkeit, einzelne
Sensor-Kandle anzuhéren. Wihlen Sie in der Multifunktionsleiste
Grundlagen im Bereich Anhéren die Kanéle, die auf den Stereo-Ausgéngen
Ihrer Soundkarte ausgegeben werden sollen, und einen Startpunkt. Als
Startpunkt sind nur Cue Points moglich.
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Konfigurieren der TAS-Box

Ublicherweise wurde die TAS-Box bereits bei der Inbetriebnahme des
Messsystems vorkonfiguriert, so dass Sie nicht in die Verlegenheit kommen,
hier etwas dndern zu miissen. Insbesondere beim Mobilsystem kann es aber
vorkommen, dass Sie die Sensorkonfiguration dndern mochten, z.B. weil Sie
nicht mit allen 4 moéglichen Mikrofonen messen wollen.

Sie finden den Zugang zur TAS-Box in der Systemkonfiguration ganz oben,

in der Abteilung Source. Klappen Sie den Eintrag Tas E -

Input auf und doppelklicken Sie auf Tas Box 1. & &

(Technisch besteht die Moglichkeit, mehr als eine TAS- | 5. #52 Tas Input
Box an einen Messrechner anzuschlieBen, um
Anwendungen mit sehr vielen Sensoren zu realisieren. In
diesem Fall finden Sie alle vorhandenen TAS-Boxen
hier aufgelistet.)

Beachten Sie, dass eine Priifvorschrift (ein Typ) geladen sein muss, damit
Sie Einstellungen fiir die Sensoren vornechmen kénnen, da die Sensor-Namen
und deren Eigenschaften in der Parameterdatenbank hinterlegt sind.
(Driicken Sie F5, um manuell einen Typ zu laden, bevor Sie den Dialog der
TAS-Einstellungen 6ffnen.)

Der Einstell-Dialog fiir die TAS-Box hat mehrere Abteilungen:

TAS Einstellungen E

A/D-Kanalbelegung | Drehzahl-Einstellungen | Basisabtastrate | Spezialkommandos || Firmware versions

Kanal Alctiv |Quelle | Eingang | Kopplung | Bersich | TAS Fakdaor |
A1 v VS = Single En... *]icP >l |1
A12 v putSpd | Differential _* | AC RaEl |1
A3l | *|single En.. *]iCP =lav |1
A32 B ; =] Dfferential _*| AC ~|1ov |1
A4l v ShiftForc... | Differential _* | DC x| 1ov |1
Ad2 v ShiftDisp... = | Differential = | DC ~|1ov |1
[ Ok J [ Abhrechen l [UbernehmenJ

In der ersten Abteilung A/D-Kanalbelegung wird festgelegt, an welchen
Anschlissen der TAS-Box welche Sensoren stecken.

Identifikation der Kanale
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Um in diesem Dialog den richtigen Kanal zu erwischen, miissen Sie wissen,
welcher Anschluss an der TAS-Box mit beispielsweise ,,A3.1° gemeint ist.
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Die erste Zahl bezeichnet das Modul in der TAS-Box, die zweite Zahl den
Kanal. Die Module werden wie folgt nummeriert:

In der Abteilung A/D-Kanalbelegung tauchen nur A/D-Wandler-Modul auf
(keine Drehzahlkarten, D/A-Wandler o.4.). Jedes dieser A/D-Wandler-Modul
besitzt zwei Kanile:

Der linke BNC-Anschluss ist Kanal 1, der rechte Kanal 2. (Sie finden neben
den Buchsen, in diesem Foto durch die Buchsen verdeckt aber im Obigen
sichtbar, eine Beschriftung 1 bzw. 2 zur Identifikation der Kanéle.)

Im Dialog der TAS Einstellungen bedeutet nun die Bezeichnung ,,A3.1°
einfach ,,Modul 3, Anschluss 1%, also der linke Anschluss am Modul auf der
Riickseite links oben. (Das ,,A* in ,,A3.1 steht fiir ,,TAS-Box A“. Nur wenn
Sie mehr als eine TAS-Box verwenden, werden Sie hier auch ,,.B*“ und ,,C*
zu sehen bekommen.)

Sensoren zuordnen

Im auf der vorigen Seite abgebildeten Fenster fiir die TAS-Einstellungen
legen Sie fest, welcher Sensor mit welchem Anschluss verbunden ist, indem
Sie in der jeweiligen Zeile in der Auswahl-Box Quelle den entsprechenden
Sensor auswihlen. AuBlerdem sollten Sie das Aktiv-Héakchen einschalten,
wenn Sie den Sensor verwenden wollen. Umgekehrt bedeutet das im Fall des
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Mobilsystems, dass Sie nur diejenigen Mikrofonkanédle auf Aktiv schalten
diirfen, an denen Sie tatsdchlich ein Mikrofon anschlieBen wollen. Da im
Mobilsystem die einzelnen Mikrofonsignale zu einem Gesamtsignale
zusammengerechnet werden, wiirden Sie unsinnigerweise, wenn ein nicht
belegter Anschluss aktiv ist, ,,weiles Rauschen® zu Ihrem Gesamt-
Mikrofonsignal hinzurechnen.

Wie sie aus der Abbildung sehen, miissen die Anschliisse an der TAS-Box
nicht der Reihe nach belegt werden; Sie sind vollig frei in der Belegung.
Wenn Sie einen Sensor an eine andere Buchse anschlieBen mdchten,
iibertragen Sie einfach die entsprechenden Einstellungen in eine andere Zeile
der A/D-Kanalbelegung. Andere Einstellungen (an anderen Stellen im
TasAlyser) sind nicht erforderlich.

Achten Sie darauf, dass Sie in der Spalte Kopplung fiir Beschleuni-
gungsaufnehmer und entsprechende Mikrofone ICP auswéhlen, um die
Versorgungsspannung einzuschalten. Steht die Kopplung nur auf AC,
werden Sie kein brauchbares Sensorsignal erhalten (als wire das Gerdusch
extrem leise).

Geben Sie in der Spalte Bereich einen geeigneten Empfindlichkeitsbereich
vor. Offnen Sie wihrend eines Priiflaufs den Signal-Monitor (sieche ,,Audio-
Signal-Uberwachung und Aussteuerung® auf Seite 159), um die
Aussteuerung zu iiberpriifen und ggf. den Bereich zu optimieren.

Drehzahlkarte

Fir die Konfiguration eines TIS-Drehzahlmoduls besitzt der Einstelldialog
eine eigene Abteilung:

TAS Einstellungen E

AjD-Kanalbelegung | Drehzahl-Einstellungen | Basisabtastrate | Spezialkommandos || Firmware versions

Kanal | Akiv | Quelle |Pusteiler [LedA  |ledB | Kantend.. |Inhibi.. | Inhibienu.
AZ1 v lputSpd 71 of wloF  =lSteige.. *|D 0
A22 v ah of wloF  =lSteige.. x|0 0
A23 v OutputSpdl =] 1 of wloF  =lSteige.. x|0 0
A24 v OutputSpd2 =1 of wloF  =lSteige.. x]0 0
a (2]

[ Ok ] [ Abhrechen l [UbernehmenJ
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Auch hier vergeben Sie durch Auswahl in der Spalte Quelle die Zuordnung
der Drehzahlpulsgeber zu den TIS-Eingédngen. Fiir sehr hohe Pulsraten kann



Weitere Funktionen des TasAlysers * Konfigurieren der TAS-Box

die Verwendung eines Pulsteilers erforderlich sein. Mit den Spalten Led A
und Led B konnen Sie konfigurieren, dass die beiden LEDs auf der TIS-
Karte den Empfang von Drehzahlpulsen fiir einen der Kanéle anzeigen.

Fiir die TIS-Karte konnen die Kanédle nur paarweise Aktiv geschaltet werden.
Wenn Sie nur einen der gepaarten Kanéle verwenden, lassen Sie die Quelle
des anderen Kanals einfach leer (siche Abbildung).

Weitere Einstellungen

In der Abteilung Basisabtastrate konnen Sie die Basisabtastrate festlegen.
Die TAS-Box bietet verschiedene Basisabtastraten bis maximal 100 kHz an.

Unter Spezialkommandos gibt es u.a. einen Knopf TAS Riicksetzen. Dies
entspricht dem Driicken des Reset-Knopfes, der am Power-Modul der TAS-
Box angebracht ist. Wenn das TAS in den Messrechner fest eingebaut ist,
konnen Sie diesen Knopf moglicherweise nicht erreichen, um ihn zu
driicken. Sie erreichen dasselbe durch diese Dialog-Funktion. (Danach
sollten Sie das TasAlyser-Programm beenden und neu starten.)

In der Abteilung Firmware Versions werden die Versionsnummern der in
der TAS-Box verbauten Komponenten angezeigt. In seltenen Féllen kann es
von Discom hierzu eine Nachfrage geben, wenn Aktualisierungen der
Firmware vorliegen.
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Logbuch

158

Der TasAlyser schreibt alle Texte, die in den verschiedenen Abteilungen des
Ausgabefensters erscheinen (vergl. ,,Ausgabe” auf Seite 44) in eine
Logbuch-Datei. Sollten Probleme mit dem TasAlyser auftreten, kann es fiir
Discom niitzlich sein, diese Logbuch-Datei einzusehen, da sie die Priifldufe
dokumentiert. (Lesen Sie dazu bitte auch ,,Hilfe von Discom* auf Seite 180).

Gehen Sie in das Menii Datei und rufen Sie den Befehl Logbuch auf, um zu
den Einstellungen zu gelangen:

Die  Logbuch- x|
Dateien  werden Logbuch-Verzeichnis: I c:\DiscomMeasurement \MultiRot\Dg 200-ViLocals Log), &y
tiblicherweise im Logbuch-Dateiname: | Output_Log . txt Max. Dateigrébe: | 5000 | kg
Locals Ordner i
. Jetzt neues Logbuch beginnen | Max. Gesamtgrdfe: I 50 MB
des  Projektord-
ners ll'Il Unterver- rIn das Logbuch eintragen  Optionen
Zeichnis Log ge- Ausgabe | ab stufe | ¥ Zeitstempel vor jedem Eintrag
. . : ¥| Ko ikati Standard v i it Milli
SpelCheI‘t, Hler m it 0'7 ndar v zeitstempel mit Milisekunden
[#] interne Machrichten  Standard o
. . pel mit Datum
Dialog  konnen Priifiaufe Standard
. Datei bei jedem Eintrag
Sie ablesen WO Parameter Datenbank  Warnung ” v 2am
. > Fehlersuche Alle Nachric... & o Bl Ao
sich das Logbuch

tatsidchlich befin-
det und wie es A | _Anmenden | x|
heifit. (Sie kon-

nen dann den Menii-Befehl Datei — Projektverzeichnis verwenden, um
einen Windows-Dateiexplorer fiir das Projektverzeichnis aufzurufen und von
dort aus in den entsprechenden Ordner und zur Logbuch-Datei zu gelangen.)

Zunichst gibt es das aktuelle Logbuch (im obigen Beispiel
,»output Log.txt"), das fortgeschrieben wird, bis es seine Maximalgrofe
(im Beispiel 5000 kB) iiberschreitet. Daraufhin wird die Datei in
,»Ooutput Log Zeit.txt" umbenannt und ein neues
»Ausgabe Log.txt® begonnen, wobei ,.Zeit* die Zeit des letzten Eintrags
im Format YYYY-MM-DD.HH.MM ist. Dieser Prozess wiederholt sich
solange, bis die max.GesamtgroB3e (im Beispiel S0MB, was in etwa 10 Log-
Dateien entspricht) iiberschritten wird. Dann wird die é&lteste Log-Datei
geloscht.

Durch diesen Mechanismus ist sichergestellt, dass immer ausreichend Log-
Files zur Verfiigung stehen, um auch etwas zuriickliegende Probleme
nachverfolgen zu kdnnen, aber nicht unbegrenzt viele.
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Signal-Monitoring, Kalibrieren, Filtern

Audio-Signal-Uberwachung und Aussteuerung

Der TasAlyser bietet die Maoglichkeit, die iiber die TAS-Box erfassten
Sensor-Signale iiber die Soundkarte des Messrechners auszugeben. So
konnen Sie sich beispielsweise ein Korperschallsignal direkt (iiber
Lautsprecher oder Kopthorer) anhoren.

Die Audio-Uberwachung ist mit einer Aussteuerungsanzeige gekoppelt, in
der Sie ablesen kdnnen, ob die Sensor-Signale womdglich iibersteuert sind
oder zu schwach.

Sie finden den Audio-Monitor in den Favoriten mit nebenstehend ﬂ
abgebildetem Symbol. Doppelklicken Sie auf das Symbol, um den

. . Signal Monitor
Monitor zu 6ffnen. d

Der Dialog des Signal-Monitors zeigt alle analogen Sensor-Signale an (also
nicht z.B. die Signale einer TIS-Drehzahlerfassung). (Beachten Sie, dass die
Liste erst mit Beginn eines Priiflaufs gefiillt wird.)

Signal-Monitor X

| Mame Aussteuerung links rechts |
| K51 mE 29% = -10.6d8 @ :
L51 0% = -52.8dB
| Torque | 0% = -55.9dB
Ks2 HEETT 111% = +.08 Q
: L52 0% = -32.9dB

Audio-Monitoring aktiv [ Mono-Kopplung [] Auto-Verstérkung
Ausgabe-Verstarkung: L

2048 o +40 d8

Die farbigen Balken in jeder Zeile zeigen die Aussteuerung an.
Optimalerweise sollten die Balken fiir die lautesten Signale maximal bis in
den gelben Bereich (ca. 70% = -3 dB) vordringen.

Doppelklick auf einen der farbigen Balken schaltet die Darstellung um zur
Anzeige der tatsdchlichen Messwerte (z.B. ,,36 von 50 g).

Audio-Monitoring

Um sich ein Sensor-Signal anzuhoren, schalten Sie das Hékchen Audio-
Monitoring aktiv ein. (Vergessen Sie nicht, dass Sie einen Lautsprecher oder
Kopthorer brauchen, um etwas zu horen.)
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Uber die Tabellenspalten links und rechts wihlen Sie aus, welche Sensoren
Sie auf dem linken bzw. rechten Sterco-Kanal ihrer Soundkarte horen
mochten. Sie konnen auch links und rechts auf dasselbe Signal setzen (also
gewissermallen mono horen). Wenn Sie das Hékchen Mono-Kopplung
einschalten, dann sorgt der Audio-Monitor selbst dafiir, dass Sie immer nur
einen Sensor auf beiden Ohren horen.

Sie konnen das auf der Soundkarte ausgegeben Signal zur besseren
Horbarkeit zusitzlich verstirken (oder abschwichen), indem Sie den
Schieberegler Ausgabe-Verstarkung verwenden. (Der kleine Knopf 0dB in
der Mitte setzt die Verstirkung wieder auf ,keine” zuriick.) Mit dem
Hiakchen Auto-Verstirkung konnen Sie den Audio-Monitor das Signal
abhingig von dessen Pegel verstirken lassen, d.h. leise Signale werden mehr,
laute Signale weniger verstirkt. Bedenken Sie aber, dass dadurch ein falscher
Eindruck entsteht, ndmlich dass das Signal immer gleich laut ist.

Sie sollten das Audio-Monitoring nur einschalten und den Monitor-Dialog
nur gedffnet haben, wenn Sie die Funktion tatsdchlich verwenden, da das
Darstellen der Aussteuerung und Ausgeben der Signale System-Ressourcen
verbraucht, die dann der eigentlichen Gerduschanalyse nicht mehr zur
Verfiigung stehen.

Kalibrieren

Der groBte Teil der Signalverarbeitung im Messprogramm geschieht digital.
Vor der Digitalisierung der Signale befinden sich jedoch der Sensor
(Beschleunigungsaufnehmer, Mikrofon, ...), ein eventueller Verstarker sowie
die analoge Signalaufbereitung in der TAS-Box. Am Ende dieser
Verarbeitungskette gibt es eine Spannung (in Volt), die durch den A/D-
Wandler der TAS-Box in einen digitalen Wert umgesetzt wird. Aber
welchem urspriinglichen Messwert — welcher Beschleunigung, Schalldruck,
Drehmoment, ... — entspricht 1 Volt A/D-Spannung? Diese Umrechnung
geschieht durch den Kalibrierfaktor.

Der Kalibrierfaktor gibt an, welche A/D-Spannung aus der analogen
Verarbeitungskette kommt, wenn an den Eingang ein bestimmtes Signal
(bestimmte Beschleunigung, Schalldruck usw.) gegeben wird. Er lautet also
beispielsweise 0.25 V/Pa — ein Pascal Schalldruck liefert 0.25 Volt A/D-
Spannung.

Die Kalibrierfunktion des TasAlysers dient dazu, die Kalibrierfaktoren fiir
alle Sensoren zu ermitteln.

Die analoge Verarbeitungskette ist naturgemdll Schwankungen und
Toleranzen unterworfen, auch wenn diese bei den fiir das TAS-System
verwendeten Bauteilen sehr gering sind. Daher ist eine gelegentliche

160



Signal-Monitoring, Kalibrieren, Filtern * Verwendung der Kalibrierfunktion

Uberpriifung der Kalibrierung sinnvoll. Auch diese Uberpriifung wird mit
Hilfe der Kalibrierfunktion durchgefiihrt.

Kalibrierquelle

Um eine Kalibrierung durchzufiihren, wird ein bekanntes Kalibriersignal
benoétigt — dhnlich wie zur Kalibrierung einer Waage ein exakt bekanntes
Gewicht, ein ,,Ur-Kilogramm* benétigt wird. Das Kalibriersignal wird durch
eine Kalibrierquelle bereitgestellt. Dabei handelt es sich um ein Gerit, das
ein genau definiertes Schwingungssignal (fiir Beschleunigungsaufnehmer),
Pfeifton (fiir Mikrofone) oder Ahnliches abgibt.

Kalibrierquellen kénnen bei entsprechenden Spezialherstellern erworben
werden. Die Eigenschaften der Kalibrierquelle (etwa ,,das Signal hat einen
Schalldruck von 0.15 Pa bei 1000 Hz*) ist der Dokumentation der Quelle zu
entnehmen (und hiufig direkt auf dem Gerét angegeben).

Verwendung der Kalibrierfunktion
Vorbereiten der Kalibrierung

Sie miissen zundchst die Signalverarbeitung durch das Messprogramm
aktivieren. Diese ist nur wihrend eines Priiflaufs aktiv, also miissen Sie
einen Priiflauf beginnen. Da Sie iiblicherweise nicht wihrend eines reguléren
Priiflaufs kalibrieren kénnen, miissen Sie von Hand einen Priiflauf starten
(bei ausgeschaltetem Priifstand).

Aktivieren Sie dazu zundchst die manuelle Steuerung (siche Seite 53) und
beginnen Sie einen Priiflauf (z.B. durch Driicken von F5 auf der Tastatur).

Offnen Sie nun die Kalibrierkontrolle. Normalerweise finden Sie [ ;3
in den Favoriten das Symbol fiir das Kalibrator-Modul, wie ”@
nebenstehend abgebildet. Doppelklicken Sie auf das Symbol, um |Calibratar

die Kalibrierkontrolle zu starten.

Im Fenster der Kalibrierkontrolle werden alle Sensorkanéle aufgelistet:

Kalibrierkontrolle: C:\Discom\Measurement\MultiRot\QM2\Locals\Calibration.xml

K.alibrierfile ‘ [Quellendefinitionen‘ I K.anal Infa ‘
Kanal Mame Faktor/Offzet Wert Ziel | Einheit Quelle Fiel Amplitude
& K51 0.0105 - 1000 mAs"2] & WC10 0%
@ K52 0.0305 - 1000 mis 2] R¥ WC10 0%
@ L3 0.0527 - 1.00a Pa 2 BiK 4294 0%
& L52 0.0527 - l.0ooo Pa 22 BAK 423 0%
@ Torque 0.00500 - 2000 M = Teszt_Mm 0%
[ Manuelle Kanalwahl (&) Faktor (O Mull ) Offset Kalibrierung beginnen
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Beachten Sie: wenn Sie die Kalibrierkontrolle 6ffnen, bevor Sie einen
Priiflauf gestartet haben, bleibt die Liste leer. Erst nach Beginn des Priiflaufs
erscheint die Liste der Kanile. Weiterhin: viele Installationen der
Gerduschanalyse kommen mit einem einzigen Korperschallsensor aus. In
diesem Fall enthilt die Liste natiirlich nur eine Zeile.

Auf den genauen Inhalt der Liste wird spater eingegangen; zundchst das
Praktische: selektieren Sie einen Kanal (wie in der Abbildung) und driicken
Sie auf den Knopf Kanal Info (oben rechts). Dadurch 6ffnet sich ein zweites
Fenster Kanalinformation, in dem Sie die Eigenschaften des aktuell durch
diesen Sensor aufgenommenen Kanals ablesen kénnen:

Kanalinformation

Signaleigenschaften

Messung | Wert | Ziel | Einheit |
Signalamplitude 1.03 1.000 Pa
94.2 94.0 dB[Fa)
Signalfrequenz 1001 - H=z
Schmalbandamplitude 1.03 1.000 Pa
9.2 94.0 dB(Pa)
ADC-Spannung [Schatz... 0.0486 -
Fielative Amplitude el 1,000 %
-9.55 =400 dB
SMR 4E.3 »300 dB
Storfrequenz 977 - Hz
Harmonische Yerzenung... 000538 <500 X%
Oiffzet -0.0403 000
K.alibrierfaktor [neudalt] 00236 00230 “/Pa
K.alibrienwertanderung 024 <3 dB
Log. Referenz 0.0000200 -
Craturn 21.08.2009 1247
Kanal  |4.31 Sigrial [M1

Dieses Fenster zeigt links die Signal-Eigenschaften in tabellarischer Form
und rechts Zeitsignal und Spektrum des Signals.

Durchfiihren der Kalibrierung

Die Kalibrierkontrolle funktioniert fast vollautomatisch. Gehen Sie
folgendermal3en vor:

1. Driicken Sie in der Kalibrierkontrolle auf den Knopf Kalibrierung
beginnen. Jetzt ,lauscht“ das Kalibrier-Modul auf allen Sensor-
Kanilen nach einem brauchbaren Kalibrator-Signal.

2. Schalten Sie die Kalibrierquelle ein und bringen Sie die Quelle an
den Sensor (oder den Sensor an die Quelle). Bei einem Kdorperschall-
Kalibrator reicht es i.A. aus, den Kalibrator senkrecht gegen den
Korperschall-Sensor BKS03 zu driicken. Bei Mikrofon-Kalibratoren
wird die Kalibrierquelle iiber das Mikrofon gestiilpt.
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3.

Beobachten Sie die Kanal-Liste in der Kalibrierkontrolle und die
Tabelle mit der Anzeige der Signal-Eigenschaften. Die Kalibrier-
kontrolle sollte innerhalb weniger Sekunden das Signal entdecken, in
der Kanal-Liste den betreffenden Sensor hervorheben und in den
Signal-Eigenschaften das Signal anzeigen:

Kalibrierkontrolle: C:'\Discom’,Measurement',MultiRot' Mobile'Loca I2 1[
Optionen | K.alibrierfile | Huellendefinitionen | K.anal Info |
| Kanal | Name | Faktor/Offset | wert | Ziel | Einheit | Ouelle | Rel. Amplitude
& 231 @ M1 0.0230 103 1000 b Pa & BE423 - 33
. A32 @ Mz 0.oos - 1000 ¥ Pa &2 BK423 0z
« A4 9 M3 00102 0000133 1.000 br Pa 8¢ BK423 0z
+ A42 @ Md 00108 0000138 1000 b Pa & BK42H 0%
+ AR @ V51 0.0108 - 102 brg 22 w10 0%
hic - Pa 0%
[~ Manuele Kanalwahl & Faktor € Null € Offset Kalibrierung beginnenl Wwerte ubemehmen |
In der Tabellenspalte Kanal erscheint eine griine Markierung in der Zeile, an
deren Sensor Sie die Kalibrierquelle halten. In der Spalte Wert wird der

aktuelle Messwert angezeigt, und in der Tabellenspalte Rel. Amplitude wird
eine Aussteuerungsbalken angezeigt. Im Fenster der Kanalinformation
erscheinen das Signal und das Spektrum, und die gelben und roten Zeilen
sollten griin werden:

Kanalinformation B

Signaleigenschaften

Messung |

Signalampliude

Signalfrequenz
Schmalbandamplitude

ADC-Spannung [Sehatz.
Flelalive Ampliude

SNR

Stithequenz 977 Ha

Harmonische Verzemnung. 000485 <500 %

Offset 0.0485 oo mv

Kallrieifzkto [new/all] 00230 V/Pa -

Kalibiienwerténdenng - <3 dB N |'| E
Log Referenz 0.0000200 vy j‘ e ‘

Datum 21.08.2008 1247 | |

x|
Zeitsignal Spektum
Wert | Ziel | Einheit | dB(Pa =
103 1000 Pa
94.2 940 B[Pz
1001 - Hz D
103 1000 Pa
94.2 340 dB(Pa)
0.0435 B

T i
W W

0 150 300 450 600 750 900 1050 1200 135C HE

o
I I — oE-E &

Kand  [2.31 Signal [M1

Im Spektrums-Fenster wird das Frequenzband, in dem das Kalibriersignal
gefunden wurde, griin hinterlegt. Das Frequenzband mit dem zweithochsten
Pegel wird rot markiert (siche Abbildung).

4.

Achten Sie auf einen guten Kontakt zwischen Kalibrierquelle und
Sensor, so dass alle farbigen Zeilen in der Tabelle der
Signaleigenschaften griin werden. Halten Sie diesen Zustand fiir
einige Sekunden aufrecht.

Wenn nicht alle Zeilen der Signaleigenschaften griin werden, lesen
Sie bitte ab, welche Eigenschaften von der Kalibrierkontrolle als
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ungeeignet betrachtet werden. Versuchen Sie, das Signal oder die
Verbindung zwischen Kalibriersignal und Sensor zu verbessern.

Wenn das Kalibriersignal lange genug stabil war, erscheint in der
Kalibrierkontrolle vor der Zeile des betreffenden Sensorkanals ein
Héakchen, und in der Spalte Name ein griines Symbol:

Kalibrierkontrolle: C:'Discom’,Measurement’,MultiRot' Mobile'\ Locals: atig 1[
Optionen | K.alibrierfile | Huellendefinitionen | K.anal Info |
| Kanal | Name | Faktor/Offset | wert | Ziel | Einheit | Ouelle | Rel. Amplitude
v @ A31 @ M 0.0236 103 1000 b Pa & BE423 33
. A32 @ M2 0.oos - 1000 b Pa & BK423 0z
« A4 @ M3 00102 0000139 1000 b Pa & BK42H 0z
+ A42 @ Md 00108 0000138 1000 b Pa & BK42H [iE3
+ AR @ V51 0.0108 - 102 brg 22 w10 Ik
hic - Pa 0%
I~ Manuelle Kanalwahl & Faktor € Null € Offset Kalibrienng beginn ‘Werte iibernehmen |
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Im Fenster der Signaleigenschaften wird jetzt in der Zeile
Kalibrierfaktor (neu/alt) der neue Kalibrierfaktor angezeigt, und in
der Spalte darunter die Anderung des neuen gegeniiber dem alten
Faktor (als Faktor und in dB):

Kanalinformation

Signaleigenschaften

Messung | Wert | Ziel | Einheit |

Signalamplitude 1.03 1.000 Pa
94.2 94.0 dB[Fa)

Signalfrequenz 1001 - H=z

Schmalbandamplitude 1.03 1.000 Pa
9.2 94.0 dB(Pa)

ADC-Spannung [Schatz... 0.0486 -

Fielative Amplitude el 1,000 %
-9.55 =400 dB

SMR 4E.3 »300 dB

Storfrequenz 977 - Hz

Harmonische Yerzenung... 000538 <500 X%

Oiffzet -0.0403 000

- Kalibrierfaktor [neudalt] 00236 00230 “/Pa
/ K.alibrienwertanderung 024 <3 dB
Log. Referenz 0.0000200 -
Craturn 21.08.2009 1247
Kanal  |4.31 Sigrial [M1

Sie konnen nun die Kalibrierquelle direkt an den ndchsten Sensor
halten. Die Kalibrierkontrolle wird automatisch den néchsten
Sensorkanal anwéhlen — fahren Sie fort bei 3.

Wenn Sie alle gewlinschten Sensoren kalibriert haben, kdnnen Sie
diec neuen Kalibrierfaktoren iibernehmen. Es werden nur die
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Faktoren aus den Zeilen tibernommen, vor denen griine Hiakchen
stehen (siche Bild bei 5.). Sie miissen also nicht alle Sensoren
kalibrieren, und Sie miissen nicht alle neu gemessenen
Kalibrierfaktoren iibernehmen.

Zum Ubernehmen der neuen Kalibrierfaktoren driicken Sie in der
Kalibrierkontrolle auf den Knopf Werte iibernehmen (unten
rechts). Wenn Sie die Werte nicht iibernechmen wollen, schlieflen Sie
einfach das Fenster der Kalibrierkontrolle (iiber das X oben rechts).

Falls sich der neue Kalibrierfaktor um mehr als einen voreingestellten Faktor
vom alten Wert unterscheidet, erscheint in der betreffenden Zeile der
Kalibrierkontrolle kein griines Hakchen, und das Symbol in der Spalte Name
ist rot statt griin:

Kalibrierkontrolle: C:'Discom’,Measurement’,MultiRot' Mobile',Loc bz 1[
Optionen | K.alibrierfile | Huellendefinitionen | K.anal Info |
| Kanal | Name | Faktor/Offset | wert | Ziel | Einheit | Ouelle | Rel. Amplitude
& 231 & M 0.0333 147 1000 b Pa & BE423 o
. A32 @ M2 0.oos - 1000 b Pa & BK423 0z
« A4 @ M3 00102 0000139 1000 b Pa & BK42H 0z
+ A42 @ Md 00108 0000138 1000 b Pa & BK42H [iE3
+ AR @ V51 0.0108 - 102 brg 22 w10 Ik
hic - Pa 0%
I~ Manuelle Kanalwahl & Faktor € Null € Offset Kallbnelungbegmnenl wierte bernehmet |

Uberpriifen Sie, ob Sie die Kalibrierung korrekt durchgefiihrt haben, und
wiederholen Sie ggf. die beschriebenen Schritte (driicken Sie erneut auf
Kalibrierung beginnen). Wenn Sie sicher sind, dass der neue
Kalibrierfaktor verwendet werden soll (z.B. weil Sie den Sensor
ausgetauscht haben), miissen Sie das Hikchen vor der Zeile manuell setzen,
damit der neue Kalibrierfaktor bei Werte {ibernehmen auch iibernommen
wird.

Kalibrierfaktor manuell eingeben

Sie konnen den Kalibrierfaktor in der Kalibrierkontrolle auch manuell
eingeben. Selektieren Sie eine Zeile und klicken Sie den Wert in der Spalte
Faktor/Offset nochmals an. Sie konnen jetzt den Zahlenwert direkt
eingeben. Wenn Sie die Eingabe bestitigen, erscheint das griine Hédkchen vor
der Zeile zum Ubernehmen des Wertes.

Erweiterte Funktionen

Kalibrierquellen einrichten

Um einen Sensor kalibrieren zu kdnnen, miissen Sie der Kalibrierkontrolle
natiirlich die Figenschaften des Kalibriersignals bekannt machen. Dies

165



Verwendung der Kalibrierfunktion * Signal-Monitoring, Kalibrieren, Filtern

geschieht, indem Sie eine Kalibrierquellen-Definition anlegen und dann
jedem Sensor-Kanal die richtige Quellen-Definition zuordnen.

Wenn Sie nur eine Art von Sensoren haben, etwa nur Korperschall-Sensoren,
dann brauchen Sie auch nur eine Quellendefinition anzulegen, auch wenn Sie
mehrere Kanile haben.

Die Zuordnung von Kalibrierquellen zu Kandlen geschieht in der
Kalibrierkontrolle iiber die Spalte Quelle:

Kalibrierkontrolle: C:' Discom'Measurement ', MultiRot' Mobile’, Locals atic X
Optionen | K.alibriertile | Quellendefinitionen | K.anal Infa |
| Kanal | Mame | Faktor/Difset | wiet | Ziel | Einheit | Gusle | Riel. Amplitude

& A1 @ M1 0.0230 1.03 1.000 B Pa | & BR4231 3%
. A32 @ M2 0.0103 - 1.000 By Pa | R BE423: 0%
« A4 Q@ M3 0oz 000M33 1000 B2 Pa | R BR42A [
e A42 @ Ma 00108 0000138 1.000 B Pa | A2 BK42A 0%
« AR @ V51 0.0106 - 102 g Rz WC10 0%
tic - Fa 0%

[~ Manuelle Kanalwahl % Faktor © Mull T Dffzet K.alibrigrung beginnenl wierte Lbernehmen |

Klicken Sie in der fraglichen Zeile in das Tabellenfeld Quelle. Das
Tabellenfeld wandelt sich zu einer Auswabhlliste, die Sie ausklappen und in
der Sie die gewiinschte Quellendefinition auswahlen kdnnen.

Um die Details der Quellendefinitionen anzuschauen oder um eine neue

x| Definition anzulegen, driicken Sie in der
e ) Kalibrierkontrolle auf  den Knopf
— = J ==l quellendefinition. Sie gelangen  zum
[ Quellen-Definitions-Dialog:
(W*" = @ (o el 1 e ‘ Wiéhlen Sie in der  Auswabhlliste
S Kalibrierquelle die fragliche Definition aus.
T e Um eine neue Definition anzulegen, geben
o L O Sie in der Auswahlliste einen neuen Namen
el ein und driicken rechts daneben auf den
78»::::\:::2:::{ l—m Blcke Knopf Neu'
TaiaT | s T e In den weiteren Dialogfeldern werden die
s e Eigenschaften der Kalibrierquelle gezeigt
I Slechpamungpce _weea || und konnen gedndert werden.

Manuelle Kanalauswahl

Normalerweise sucht die Kalibrierkontrolle automatisch auf allen Sensor-
Kanélen nach brauchbaren Kalibriersignalen. Sie kdnnen diese automatische
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Suche deaktivieren, indem Sie in der Kalibrierkontrolle das Hékchen
Manuelle Kanalauswahl (unten links) setzen:

Kalibrierkontrolle: C:'Discom',Measurement',MultiRokt' Mobile' Locals', : ﬂ
Optionen | K.alibrierfile | E!uellendefinitionenl K.anal Info |
| Kanal | Mame | Fakbor/Dfset | wert | Ziel | Einheit | Quelle | Rel Amplitude
& 231 @ M1 00230 1.03 1.000 BF Pa &3 BK42H 333
» A32 @ M2 nmo3 - 1000 B Pa R BK42: 0%
« Add & M3 00102 0000139 1000 br Pa &% BK42A 0%
+ AdZ & Md 00108 0000138 1.000 By Pa & BK42A 0
+ AR & V51 0.0oe - 102 b g 22 wC10 14
Mic - Pa 0%
[~ Manuelle Kanalwahl (¢ Faktar € Mull ¢ Offset )’alibrierung beginnenl wWerte Ubemehmen |
/

Sie miissen dann die Zeile selektieren, deren Sensor kalibriert werden soll.
DC-Nullpunkts-Kalibrierung

Auch wenn am Sensor kein Signal vorhanden ist, kann am A/D-Wandler
eine Spannung anliegen, die durch die vorgeschaltete analoge Elektronik
generiert wird. Diese Spannung nennt man DC-Offset. Fiir die Analyse von
Schwingungssignalen ist der DC-Offset von untergeordneter Bedeutung, fiir
Gleichspannungssignale (z.B. Drehmomente) jedoch nicht.

Um den DC-Offset zu bestimmen und zukiinftig aus der Signalerfassung
herauszurechnen, wihlen Sie am unteren Rand der Kalibrierkontrolle die
Option Null (statt Faktor). Darauthin dndert sich der Inhalt der Spalten
Faktor/Offset, Wert und Ziel (Ziel wird 0).

Schalten Sie die Manuelle Kanalwahl ein, selektieren Sie eine Zeile, sorgen
Sie dafiir, dass am Sensor kein Signal anliegt, und driicken Sie Kalibrierung
beginnen. Die Kalibrierkontrolle ermittelt jetzt den DC-Offset und zeigt ihn
an. Wenn Sie Werte Ubernehmen driicken, wird auch der DC-Offset
gespeichert.

Kalibrierung von DC-Quellen

Auch bei DC-Quellen wie z.B. Drehmoment-Sensoren besteht die
Kalibrierung aus der Messung der A/D-Spannung, die ein bekanntes
Kalibriersignal hervorruft. Fiir DC-Quellen braucht man allerdings zwei
Messpunkte: einmal fiir den Signalwert Null (das ist der oben beschriebene
DC-Offset) und einmal fiir das Kalibriersignal.

Sie miissen in der Quellendefinition fir die Kalibrierquelle das Hikchen
Gleichspannungsquelle (unten links) einschalten.

Fihren Sie nun zunichst fiir den fraglichen Sensor die DC-Nullpunkts-
Kalibrierung wie oben beschrieben durch. Schalten Sie dann am unteren
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Rand der Kalibrierkontrolle von Null auf Offset umschalten, legen Sie das
Kalibriersignal an und driicken Sie wiederum Kalibrierung beginnen.

Verwendung von Filtern

168

Filter spielen in verschiedenen Bereichen des Analysesystems eine Rolle.
Hier soll das Filtermodul im Eingangsdatenstrom beschrieben werden. Es
dient der Vorfilterung eines Eingangssignals vor jeder weiteren
Verarbeitung. Klassische Anwendung ist die A-Filterung des Signals eines
Mikrofons. Spezielle Anwendungen
erlauben z.B. das Ausfiltern rotorsynchroner

@ 3¢ Signale noch vor dem Resampling.

|_——_| Source
T e 1S Input Innerhalb  des Fi!termoduls . wer.den
Filtergruppen  definiert, wobei  jede
[Z=5] wave Audio Playback . .
Filtergruppe aus einem oder mehreren
ﬂ WEGEDNAes Einzelfiltern (etwa A-Filter und Bandpass)
" ol aluies Containey besteht. Jedem Eingangssignal kann eine
- control valuss Recorder Filtergruppe zugewiesen werden, um die
. [ wave audio Recordig enthaltenen  Filter —auf das  Signal

anzuwenden. Fine Filtergruppe kann auch
mehreren Signalen (z.B. allen Mikrofonen)
zugewiesen werden.

L To— Verfiigbare Einzelfilter
- Bl Frocessing Das Filtermodul erlaubt die Anwendungen
- B Evaluation von Filtern, die in einer Textdatei

beschrieben sind, so dass es moglich ist, ein
Filter vermittels eines Filterdesignprogrammes, anhand von Koeffizienten
aus der Literatur oder durch eigene Berechnungen frei zu definieren. Dariiber
hinaus sind mehrere Algorithmen zur Filterberechnung implementiert.
Derzeit sind dies Butterworthfilter und ein Peak/Notch-Filter, wie man es
von parametrischen Equalizern kennt. Im Gegensatz zu den beschriebenen
vordefinieren Filtern (,,File-Filter') konnen diese Filter auch online
parametriert werden, so dass die Wirkung von Anderungen beispielsweise
iiber einen Audiomonitor unmittelbar verfolgt werden kann.

Bedienung des Filter-Moduls

Fiir die meisten Anwendungen kann davon ausgegangen werden, dass fiir die
Anwendung geeignete Filter vorhanden und parametriert sind. Dann mé&ch-
ten Sie moglicherweise nur die Wirkung der Filter kontrollieren oder sie fiir
eine offline-Analyse kurzfristig ein- und ausschalten. Dies geschieht am Ein-
fachsten iiber den ,.kleinen Dialog®. Die gleiche Méglichkeit und alle weiter-
gehenden Einstellungen bietet der ,,Hauptdialog™.  mEzEss ol x|

Gangrad

A-Filter
Integrator
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Der ,,kleine Dialog*

Der ,kleine Dialog“ zeigt alle fiir die aktiven Filtergruppen definierten
Teilfilter. Durch Linksklick auf eines der Teilfilter wird dieses aktiviert bzw.
deaktiviert. Diese Anderung ist adiabatisch und wird nicht persistiert, d.h. sie
wird sofort wirksam, bleibt aber nicht bestehen, solange man die Teilfilter
nicht explizit im Reiter Filtergruppen des Hauptdialoges ein- bzw. aus-
schaltet.

Auflerdem kann {iiber einen Rechtsklick auf eines der Teilfilter dessen
Design-Dialog aufgerufen werden, sofern fiir diese Art Filter ein solcher
existiert. Uber das Filterdesign lesen Sie unten mehr.

Zusammenspiel zwischen dem ,kleinen“ und dem Haupt-
dialog

Beim Start der Applikation erscheint der ,,kleine Dialog™ (leer), wenn er
beim letzten Beenden offen war. Ansonsten 6ffnet sich beim Doppelklick auf
das Filtermodul entweder der Hauptdialog oder der ,,kleine Dialog™. Ist noch
kein Typ eingelegt, offnet sich immer nur der Hauptdialog. Ist ein Typ
eingelegt, Offnet sich zuerst der ,kleine” Dialog, sofern giiltige Filter
parametriert sind, sonst der Hauptdialog. Dieser 6ffnet sich spétestens, wenn
der ,.kleine Dialog® bereits sichtbar ist, beim nidchsten Doppelklick auf das
Modul.

Parametrierung des Filtermoduls

Der Rest der Beschreibung des Filtermoduls soll den Anwender in die Lage
versetzen, seine Filter selbst zu definieren und zu parametrieren. Dazu bedarf
es einiger Begriffe und eine Beschreibung der Strukturen dieses Moduls.

Strukturen

Um das Modul moglichst vielfdltig zu halten, wurde die Filterung in drei
Aspekte gegliedert:

1. Die Zuordnung zwischen den FEingangssignalen und den darauf
wirkenden Filtergruppen

2. Die Definition von Filtergruppen als Sammlung von Teilfiltern
verschiedener Art, beispielsweise eines A-Filters (Filefilter) und
eines Butterworth-Filters

3. Die Definition der Teilfilter, hier zum Beispiel der Datei der Koef-
fizienten des A-Filters und der Definition des Butterworth-Filters als
Hochpass 2. Ordnung mit einer Grenzfrequenz von 100 Hz.

Die parametrischen Filter, in dieser Definition Teilfilter, sind derzeit grund-
sdtzlich Filter 2. Ordnung und konnen als solche zu einem Filter héherer
Ordnung gruppiert werden, um etwa Harmonische eines Storsignals aus dem

169



Verwendung von Filtern * Signal-Monitoring, Kalibrieren, Filtern

e x|

Signal |Filter group I Filker I

Signal zu ,.kdmmen®. Ein solcher Verbund kann entweder wiederum als
Teilfilter (entsprechend 3.) dargestellt werden, oder alle Elemente des
Verbundes werden in einer Filtergruppe (unter 2.) zusammengefasst.

Adiabatische Anderungen

Adiabatische Anderungen an den Teilfiltern konnen online verfolgt werden.
,,/Adiabatisch“ sind solche Anderungen, die die Struktur des Filters nicht
beriihren, etwa die Anderung von Grenzfrequenzen oder Verstirkungen.
Nicht adiabatisch sind die Anderung der Filterordnung oder die Anderung
eines Tiefpasses in einen Hochpass.

Das Hauptkontrollfenster

Der Hauptdialog des Filters spiegelt die beschriebene Struktur des Moduls
und besitzt drei Reiter.

Zuordnung von Filtergruppen zu Signalen

Signal | Filker graup | Active |
Micro - |_|
Wibration - ]
M4 Microphone
M3 Microphane
Mz Microphone
M1 Microphone

Filker definition File | ©:\Discom|MeasurermentiCornmontfilkergroups. xml Browse, ., |

(0] 4 I Cancel | Ay |
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Der Signal-Reiter erlaubt die Zuordnung einer Filtergruppe zu einem Ein-
gangssignal und ihre Aktivierung. AuBlerdem wird hier die Datei der Filter-
beschreibungen definiert. Anders als dieser Dialog implizieren konnte, be-
schreibt diese Datei wirklich nur die Filter und Filtergruppen und kann so
zwischen verschiedenen Applikationen ausgetauscht werden. Die Zuordnung
der Filtergruppen zu den Signalen hingegen erfolgt nur fiir die konkrete App-
likation und wird daher Projekt-lokal gespeichert. Weiterhin kann die
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Zuordnung erst erfolgen, wenn auch ein Signalfluss vorhanden ist (also nicht

unmittelbar nach Programmstart).

Hinter der Spalte Filtergruppe verbergen sich Auswahlboxen, aus denen die
im Reiter Filtergruppe definierten Filtergruppen gewédhlt werden konnen.
Jedem Signal kann genau eine Filtergruppe zugeordnet werden.

Frequency resp

05 10 158 20 25 35 40 qn

| *l+[=19]

T
120 =
o
EE N Tot| ,L

e

Filtergruppen

Ein Doppelkhck auf eines der Signale (erste Spalte) 6ffnet ein Scope,

welches den Frequenzgang der
gewihlten  Filtergruppe  zeigt.
(weiBe Kurve = Gesamt.)

Die Darstellung ist doppelt-
logarithmisch, so dass auf der
Abszisse Zehnerpotenzen
aufgetragen sind. Neben dem
Gesamtfilterfrequenzgang werden
auch die Frequenzginge der
Teilfilter dargestellt.

Unter dem Reiter Filtergruppe werden die im Reiter Filter (s.u.) erklérten
Teilfilter zu Filtergruppen zusammengefasst.

Fiter x|
Signal Fiter aroup |Filter |
Filter | Walue Filter
= Microphone = d
= anara
Mame | Microphone &
= Gangrad
Active | True
= A-Filter
Active True
Hame
Logic name
Tl Delete | Add |
Ok, I Cancel | Bppliy
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Jede Filtergruppe hat einen Namen und trigt eine Anzahl von Teilfiltern, von
denen nicht jedes auch eingeschaltet sein muss. Klicken Sie auf den Eintrag
True/False in einer der Active-Zeilen, um die Verwendung eines Teilfilters
umzuschalten. Den Namen der gesamten Filtergruppe dndern Sie in der Zeile
Name (und nicht in der Gruppen-Uberschrift).

Eine weitere Filtergruppe wird durch Driicken des Knopfes Neu erzeugt.
Geldscht werden Filtergruppen, indem die Uberschrift der Gruppe, d.h. ihr
Gruppenname (und nicht einer der Untereintrige) ausgewidhlt und
anschlieBend Léschen gedriickt wird.

In analoger Weise werden einer Gruppe weitere Teilfilter zugeordnet:
Zunichst muss die Gruppe (ihre Uberschrift) angew#hlt werden, dann in der
rechten Liste das hinzuzufiigende Teilfilter, und dann der Knopf Hinzu
gedriickt werden. Eine Gruppe kann das gleiche Teilfilter mehrfach
enthalten. Teilfilter werden aus einer Gruppe entfernt, indem die Uberschrift
des Teilfilters ausgewéhlt und dann der Knopf Léschen gedriickt wird.

Teilfilter

Hinter dem Reiter Filter schlieBlich verbirgt sich die Definition der Teilfilter.
Jedes Teilfilter hat einen Namen, eine Familie, ggf. einen optionalen Dreh-
zahlbezug und eine Definition.

Fcer x|

Signal I Filter group  Filker I
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Filker | Walue
= Gangrad -
Hame Fangrad
Family Parametric
Order zource Speed
Definition Click here
= A-Filter e
Mame A-Filter
Family File - |
Family
Filter conztruction type

a4 | Cancel | Appli |

Das Umbenennen und Loschen von Teilfiltern ist analog zum Umbenennen
und Léschen von Filtergruppen. Vgl. hierzu den vorherigen Abschnitt.

Um ein neues Teilfilter zu erzeugen, muss zundchst aus der Combobox
neben dem Knopf Neu eine Filterfamilie gewdhlt werden. Ist das geschehen,
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wird der Knopf Neu aktiv und kann gedriickt werden. Die Familie eines
Filters kann spéter nicht mehr geéndert werden, vielmehr muss fiir diesen
Fall ein neues Filter erzeugt, das bestehende geldscht und das neue um-
benannt werden.

Ein Filter kann einen festen Frequenzbezug haben oder sich auf die Ordnung
einer Drehzahlquelle beziehen. Hierfir wihlt man in der Eigenschaft Ord-
nungsbezug entweder den Strich (fester Bezug) oder eine Drehzahlquelle
(Rotorbezug). Die charakteristischen Frequenzen des Filters sind so als An-
gabe in Hertz bzw. in Ordnungen der Drehzahlquelle zu verstehen. Filter der
Familie File (,,File-Filter) sind immer Festfrequenzfilter und kénnen keinen
Ordnungsbezug haben.

Je nach Familie des Filters fiihrt das Klicken rechts im Feld Definition zu
einem Dateidialog fiir Filter der Familie File oder zu einem Designdialog flir
alle anderen Filterfamilien. Im Anhang C: Filter-Definition und -Design auf
Seite 194 finden Sie eine Anleitung, wie sie selbst Filter definieren konnen.
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Messdaten-Archive und Auswertung

Dieses Kapitel erlautert, wie mit den gespeicherten Messdaten weiter
verfahren wird und gibt eine kurze Einfiihrung in das Auswerte-Programm
,Marvis“ und dessen Vorldufer, ,Prisentation”. Bitte konsultieren Sie
unbedingt das ausfiihrliche Handbuch zur Prisentation, wenn Sie hdufiger
mit dem Auswerte-Programm arbeiten.

Das Messprogramm speichert die Daten durchgefiihrter Priifungen in
Archiven in einem speziellen Dateiformat und mit der Datei-Endung rdt.
Diese Archive kdnnen an einer zentralen Stelle (auf einem Server-Computer
oder dem Messrechner) gesammelt und durch die Ergebnis-Datenbank
indiziert werden.

Das Komplement zum speichernden Messprogramm ist das Auswerte-
Programm, genannt Marvis, mit dem man Archivdateien auslesen und den
Inhalt (die Messdaten) darstellen und auswerten kann. Wéhrend das Mess-
programm nur auf einem mit einer TAS-Box ausgestatteten Rechner gestar-
tet werden kann, ist Marvis auf jedem PC verwendbar.

Der Vorldufer von Marvis heifit einfach nur Prdsentation. Das
Prasentationsprogramm hat eine lange Entwicklungsgeschichte hinter sich
und bietet nach wie vor bestimmte Spezialfunktionen, die Marvis (noch)
nicht beherrscht, daher werden Sie unter Umstdnden auch der Prédsentation
noch begegnen. AuBlerdem kann die Priasentation ab Windows XP installiert
werden, wohingegen Marvis Windows 7 voraussetzt.

Archivierung im TasAlyser
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Im TasAlyser gibt es ein Modul, das fiir die Erzeugung der Archiv-Dateien
verantwortlich ist. Sie finden es in den Favoriten oder in der System-
konfiguration in der Abteilung Auswertung (auf englischen Systemen
Evaluation).

..... Archive Measurements .
- R

et 'llﬁ Archive Measurements Archive
Measurements

........ m Copy Archives

e ﬁ Concatenate Archives

Durch Doppelklick auf den Eintrag 6ffnen Sie den Dialog des Archivier-
Moduls. Darin legen Sie fest, wohin die Archiv-Dateien gespeichert und wie
sie benannt werden sollen:
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Archive Measurements E

Archive werden geschrieben o

Werzeichmis

: E '\.I.:l.i-scu:um-"\f-*i.éasureme.nt'.\.h*.l ul.ti.Fl-;:ut'.\"h“.I j,ll.:'.rni-e.ct.'\T"er' =

Aufbau des Dater-Mamens

b aximalzahl an D ateien diezer Ark; v EI
Basisname (FPT-390.B-MT
Tvp

S eriennummer

Frufzeitpunkt

[ laufends Hummer | 112: b &, _ I:I_

I Abbruch I I Arwenden I l 1] ]

Besonders wichtig ist das Kontrollkdstchen Archive werden geschrieben
ganz oben. Hier kann man die Archivierung komplett abschalten.

Verschieben der Archive zum Collector

Durch das Archivier-Modul wird fiir jeden Priiflauf eine Archiv-Datei
erzeugt, typischerweise im Unterverzeichnis TempArchives des
Projektverzeichnisses (sieche Dialog-Einstellung in der Abbildung oben).

Die Archive verbleiben aber normalerweise nicht in diesem Verzeichnis. Nur
bei der Mobil-Applikation beldsst man sie zundchst dort und verschiebt sie
spater von Hand an einen geeignet gewihlten Ort. Bei Serienpriifstands-
Applikationen wiirde das TempArchives-Verzeichnis schnell voll laufen
und die unter Windows =zugelassene Maximalzahl an Dateien pro
Verzeichnis erreichen.

Sie konnen im Dialog des Archivierers eine Maximalzahl an Dateien
angeben (siche Abbildung auf der vorigen Seite). Wenn Sie im Eingabefeld 0
eingeben, gibt es keine Obergrenze; wenn Sie einen anderen Wert eingeben,
werden bei Bedarf die jeweils dltesten Archive geloscht.

Das iibliche Vorgehen ist jedoch, dass die Archive aus dem temporiren
Verzeichnis heraus in das Eingangsverzeichnis des Collectors transportiert
werden. Der Collector verbindet die Archive der einzelnen Messungen zu
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Tagesarchiven und sortiert diese in Wochenverzeichnisse ein. Gleichzeitig
macht der Collector fiir jede Messung Eintrdge in der Messwerte-Datenbank,
so dass Sie mit Hilfe der Prdsentation jede gesuchte Messung schnell
wiederfinden kdnnen.

Sollte Thre Installation keine Messwerte-Datenbank umfassen, konnen Sie
die Zusammenfassung zu Tagesarchiven auch durch ein Modul des
TasAlysers ausfiihren lassen, wie im ndchsten Abschnitt beschrieben.

In der Systemkonfiguration finden Sie die Module fiir das Verschieben zum
Collector und fiir das lokale Erzeugen von

Tagesarchiven in unmittelbarer Nachbarschaft E‘ Archive Measurements .
des Archivier-Moduls: :
-------- ] Archive Measurements
Das Verschiebe-Modul hat das Symbol eines
Lastwagens, das Zusammenfassungs-Modul = m i e
das Symbol einer Tube Klebstoff. wi ﬁ Concatenate Archives

Offnen Sie den Dialog des Verschiebe Moduls wie ubhch durch Doppelklick
auf das Symbol:

Auch hier gibt es ganz oben ein Kontrollkistchen

I T o Modul aktiv, mit dem Sie das Verschiebe Modul
generell ausschalten konnen. Wenn Sie ihn

Quellverzeichnis Zielverzeichnis . . i .

| C:A\DiscomiMeasurementsh| | C:ADuthoxy auSSChalten’ S.amnjleln 'SICh dle érc_hlve lm
T Etor ] lokalen Verzeichnis. Dies kann niitzlich sein,
PL72_P1_2009-06-02_14. . .

PL7Z P28, 0605141 wenn Sie z.B. Versuchsmessungen durchfiihren
PL7Z_P1_2003-06-03_14.1 « . . . .
PL72_P1_2003-06-11 121 und direkt auf die Archive zugreifen mochten.
PL7Z2_P1_2009-06-11_13.1|

Wenn Sie das Verschiebe Modul spiter wieder
_ || auf aktiv schalten, wird er nach dem Ende der
fonirsh e lic _ néichsten Priifung automatisch alle
() Kopieren (®) Verschicben N . .
angesammelten Archive (also nicht nur die letzte
Datei) verschieben. Sie konnen im Dialog auch
[ Modul arbeitet nebenlaufig [im Workerthread) auf del’l Kl’lOpf JetZt ausfuhren dl‘ucken (unten
rechts), um ausstehende Verschiebe-Aufgaben zu

Yorgang wird ausgefilht ] bei Programmstart,

[ bei Programmende, erledlgen
auf Digpatcher-Kammanda: . . . .
T Darunter sehen Sie im Dialog die Quell- und
it e [ Zielverzeichnisse sowie deren Inhalt (in der
: Abbildung befanden sich keine Dateien im Ziel-
[ ok | [wendn] [ _ameen || verzeichnis). Die Auswahl Kopieren oder

verschieben sollte normalerweise auf
Verschieben stehen.

Lokale Zusammenfassung der Archive

Wenn ihre Installation keinen Collector umfasst, sollten Sie die lokale
Zusammenfassung aktivieren. Mittels des ,,Archiv-Klebers® konnen Sie die
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Messungen Tage- oder Wochenweise zusammenfassen, nach Typen sortieren
u.d. Die entsprechenden Einstellungen machen Sie im Zusammenfassungs-
Modul:

Schalten sie den ,,Archiv-Kleber* mit dem

Keber ist aktiv-Kontrollkdstchen ein, wenn -
Sie ihn verwenden mochten. Geben Sie S
unten bei Zielverzeichnis das Verzeichnis
an, in dem die zusammengeklebten Archive
landen sollen.

X

Y_Lm/

[C] Mur werschisben, nicht kleben
Sartiemung
(O nachwochern () nach Typen
() nach Tagen () Typen & Wachen

Im Bereich Sortierung stellen Sie ein, nach | ©Woshertags O alesinZeldste
welchem Schema die einzelnen Messungen Sifae o | Cileetaityd
. () Tage & Typen & Priifstande
zusammengefasst werden sollen. Wenn Sie
eine der Optionen wihlen, die nach Tagen | Z&ereichnis
. . . D \drchivesh
sortieren, dann wird der Kleber im ——

Zielverzeichnis zunichst Ordner anlegen, | fmems [P
die nach den Kalenderwochen nummeriert | “#=P=*
Geklebt an:

und benannt sind, und innerhalb dieser
Ordner die Tages-Dateien. Die Tagesarchive | maxDateigribe: | 100000 42
tragen in lhI'CIl’l Namen dle Nummer dCS [ Fehlermeldungen als Popup-Fenster
Tages im Jahr (also z.B. 51 fiir den 20.

Februar). Wenn Sie Nur verschieben, nicht
kleben ceinschalten, werden ebenfalls
Wochenverzeichnisse angelegt, aber in diesen die einzelnen Messungen als
separate Dateien behalten und nicht zu Tagesarchiven vereinigt.

Die spezielle Option Wochentage legt jeweils eine Datei fiir Montag,
Dienstag usw. an. Am darauffolgenden Montag wird der vorige Montag
geldscht und eine neue Montags-Datei begonnen. Bei dieser Option behalten
Sie also immer nur die Daten der letzten 7 Tage, aber dafiir bleibt die
Gesamtgrofle der Archive begrenzt.

Bei allen anderen Sortier-Optionen werden alle Messungen behalten. Bei den
iiblichen Archiv-GréB3en von unter 1 MB und Festplatten-Gréfien von
mehreren hundert Gigabytes kdnnen Sie Messungen eines recht langen
Zeitraums ansammeln, bevor Sie sich liber Platzprobleme Gedanken machen
miissen.

Der Collector und die lokale Zusammenfassung konnen auch kombiniert
werden. Dazu miissen Sie im Dialog des Verschiebe-Moduls (siehe
Abbildung vorige Seite) von Verschieben auf Kopieren umschalten. Dann
wird von jedem vom Archivierer erzeugten Archiv zunéchst eine Kopie zum
Collector geschickt und dann das Archiv in die lokale Sammlung verklebt.
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Das Prisentations-Programm ist das Werkzeug, mit dem Sie gespeicherte
Messdaten ansehen, vergleichen und auswerten. Innerhalb der Prisentation
stellen Sie die Daten in sogenannten Layout-Seiten dar. Auf jeder Seite
befinden sich Grafik-Module (wie z.B. Textfelder und Kurven-Graphen), die
die Daten darstellen.

Die Daten konnen sowohl aus Archiv-Dateien als auch aus der Messwerte-
Datenbank kommen. Archiv-Dateien 6ffnen Sie direkt, bei Abfragen aus der
Datenbank hilft Thnen der Datenbank-Assistent. Nachdem Sie Archive
geladen oder eine Datenbank-Abfrage ausgefiihrt haben, erhalten Sie eine
Liste aller geladenen Messungen, identifiziert durch die Messzeit, die
Seriennummer, Typ, Priifstand und weitere Informationen.

Nachdem Messungen geladen wurden, konnen die Daten mit Hilfe von
Rapports in den vorhandenen Layouts und Grafikmodule dargestellt werden,
wodurch ein komplettes Messprotokoll oder eine Auswertung entsteht.
Rapports bieten viele Optionen und Mdoglichkeiten, um Messprotokolle, auch
mehrseitig, zu produzieren.

Diese Kurzanleitung befasst sich nur mit der Verwendung fertiger Rapports;
die Erstellung von Rapports wie auch die interaktive Darstellung von Daten
werden im ausfiihrlichen Prasentations-Handbuch besprochen.

Die Prasentation installieren

Auf dem Messrechner ist das Préisentationsprogramm bereits installiert. Sie
konnen die Priasentation aber auch auf Threm Arbeitsplatzrechner installieren,
um dort Archiv-Dateien zu untersuchen oder auf die Messwerte-Datenbank
zuzugreifen.

Auf unserem Webserver finden Sie unter der Adresse www.discom.de/ftp
Installationspakete fiir das Prisentationsprogramm. Sie tragen Namen wie
Presentation_De_(Datum).msi oder Presentation_En_(Datum).msi und
unterscheiden sich in der Sprache der mit installierten Handbiicher. Das
installierte Priasentationsprogramm ist in allen Paketen das gleiche und passt
sich automatisch an die Sprache des Computers an, auf dem es installiert
wird.

Laden Sie eines der Pakete herunter. Falls Sie bereits eine dltere Version der
Présentation installiert haben, sollten Sie diese zundchst de-installieren (wie
unter Windows {iiblich {iber die Systemsteuerung). Danach starten Sie das
Installationspaket und folgen den Anweisungen.

Zusitzlich zum Présentationsprogramm benétigen Sie aber — dhnlich wie
beim TasAlyser — ein Prisentationsprojekt. Auch bei der Prasentation besteht
das Projekt aus mehreren Dateien, die in einem Projektordner
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zusammengefasst sind. Normalerweise befindet sich auf dem Messrechner
ein entsprechendes Projekt im Ordner C:\Discom\Analysis\Presentations
oder auch im Projektverzeichnis des entsprechenden TasAlyser-Projekts. Sie
konnen den Ordner mit dem Prasentationsprojekt einfach auf Ihren
Arbeitsplatzrechner kopieren.

Sie konnen aber auch ein Beispiel-Prasentationsprojekt von unserem
Webserver laden. Unter www.discom.de/ftp finden Sie auch hierfiir ein
Installationspaket unter der Bezeichnung Presentation_StdSample...msi.

Nach der ersten Installation der Prisentation, wenn Sie das Programm zum
ersten Mal starten, weil3 die Pridsentation noch nicht, welches Projekt Sie
bearbeiten wollen. Sie werden eine entsprechende Meldung sehen, dass die
Projekt-Basisdatei vermisst wird. Bestdtigen Sie die Meldung, Navigieren
Sie im Datei-Offnen-Dialog zum Projektverzeichnis und 6ffnen Sie die darin
enthaltene Basisdatei (mit der Erweiterung .bse, z.B. Presentation.bse oder
GtrPresent.bse).

In der Folge merkt sich die Prisentation, welches Projekt Sie zuletzt gedftnet
hatten (auch, wenn Sie die Pridsentation zwischenzeitlich deinstallieren und
auf eine neuere Version aktualisieren).

Die Prasentation aktualisieren

Wenn Sie das Prisentationsprogramm bereits installiert haben und es nur
aktualisieren mochten, laden Sie von unserem Server (www.discom.de/ftp)
nur das Paket mit den Programmdateien, den sogenannten Binaries herunter.
Diese Pakete heil3en Presentation-bin-(Datum).zip.

Nachdem Sie das Binary-Paket entpackt haben, erhalten Sie einen Ordner
Presentation. Dieser enthilt unter anderem die Datei ,,Update
Presentation.bat. Fiihren Sie einfach diese Batch-Datei aus, um das Prasen-
tationsprogramm zu aktualisieren. (Natilirlich miissen Sie das Prdsentations-
programm vorher beenden. AuBlerdem benétigen Sie ggf. Administratoren-
Rechte, bzw. Sie miissen das Update Presentation.bat mit Administratoren-
Rechten starten.)
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Hilfe von Discom

Das Team von Discom hilft Thnen nach Kréften nicht nur bei Problemen mit
der Soft- und Hardware, sondern auch bei seltsamen Gerduschphidnomenen,
der Wahl geeigneter Parameter und anderen Fragen rund um die
Gerduschanalyse.

Je nach Art der Aufgabe konnen Sie uns durch das Bereitstellen geeigneter
Informationen — meistens Dateien vom Messrechner — die Hilfestellung
erleichtern. Dieses Kapitel beschreibt, wie Sie uns mit den nétigen
Informationen versorgen und was wir bendtigen, damit wir Thnen moglichst
effizient helfen konnen.

Ubermittlung von Dateien
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Kompression

Bevor Sie uns eine Datei oder ein ganzes Verzeichnis per Email zuschicken,
sollten Sie diese komprimieren. Erstens verringert sich dadurch das
Datenvolumen und zweitens konnen Sie dadurch bequem ein ganzes
Verzeichnis inklusive Unterverzeichnissen im Paket iibermitteln.

Auf allen Messrechnern ist das Programm 7Zip vorinstalliert. Dabei handelt
es sich um ein freies Kompressionsprogramm, das Sie auch unter
www.7-zip.org herunterladen kdnnen.

Zur Kompression wihlen Sie im Windows Datei-Explorer die fragliche
Datei oder das Verzeichnis und rufen durch Rechts-Klick das Kontextmenii
auf. Darin finden Sie ein Untermenii 7Zip. Wiahlen Sie aus diesem
Untermenii einen der Befehle ,Hinzufiigen zu Archiv xxx.zip“ (meistens
wird Thnen ein geeigneter Dateiname angeboten) oder ,.xxx.7z*. Daraufhin
erstellt 7Zip an derselben Stelle, an der sich die Datei oder das Verzeichnis
befinden, eine Archiv-Datei. Kopieren Sie die Datei auf ein
Transportmedium, z.B. einen USB-Stick, und tragen Sie die Datei zu ihrem
Arbeitsplatzrechner mit Email-Zugang.

Wenn Sie 7Zip auf einem Rechner installiert haben, auf dem Sie auch ein
Email-Programm und -Konto haben, dann koénnen Sie aus dem 7Zip-
Kontextmenii sogar direkt einen der Befehle ,,Archivieren und versenden*
verwenden.

Wenn Sie von uns eine komprimierte Datei erhalten oder von unserem
Webserver herunterladen, dann kdnnen Sie 7Zip auch verwenden, um diese
Datei zu entpacken. Fiihren Sie wieder einen Rechtsklick auf der Datei
durch, gehen Sie in das 7Zip-Untermenii und wihlen Sie einen der Befehle
,.Dateien entpacken oder ,,Hier entpacken®.
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Verschicken

In den meisten Fillen konnen Sie die komprimierten Dateien einfach als
Anhang einer Email an uns schicken. Bei mehreren gré3eren Dateien kann es
sinnvoll sein, diese mit jeweils einzelnen Mails zu schicken. Heutige Mail-
Server erlauben {iblicherweise Anhinge von mehreren Megabytes Grofe,
und auch die Upload- und Download-Geschwindigkeiten sind ausreichend
hoch.

Falls Sie aber eine sehr groBe Datei libermitteln miissen, ist es eventuell
besser, dass Sie die Datei auf unseren Webserver laden. Dazu verwenden Sie
ftp (,,File Transfer Protocol®). Es gibt verschiedene Programme (und auch
beispielsweise Erweiterungen fiir Firefox), mit denen Sie Dateien per ftp
hochladen kénnen. Aber auch in die normale Windows-Eingabeaufforderung
(,,Command Prompt“, zu finden iiber das Windows Start-Menii/Zubehor)
beherrscht ftp.

Gehen Sie folgendermaBlen vor: Starten Sie die Eingabeaufforderung.
Wechseln Sie mit dem cd-Befehl in das Verzeichnis, in dem sich die zu
iibertragende Datei befindet. Geben Sie dann ein:

ftp discom.de

und Sie werden mit unserem Webserver verbunden. Sie werden dann nach
einem Benutzernamen und einem Passwort gefragt. Diese Informationen
teilen wir IThnen im Bedarfsfall mit.

Geben Sie danach die Kommandos
binary

und

put (Dateiname)

ein. Die Ubertragung beginnt. Nachdem die Ubertragung abgeschlossen ist,
beenden Sie die ftp-Sitzung mit dem Kommando bye.

Wenn der TasAlyser nicht funktioniert

Die erste Frage, die wir stellen werden, wird lauten: ,,Was funktioniert
nicht“. Einige Beispiele:

e Ldsst sich das Programm nicht starten?
e Gibt es beim Starten Fehlermeldungen? (Wenn ja, wie lauten diese?)

e QOder tritt die Fehlfunktion wihrend des normalen Betriebs auf?
Wenn ja, was sind die Umstéinde? (Beispielsweise: ,,immer zu
Beginn eines Priiflaufs®)

181



Wenn der TasAlyser nicht funktioniert * Hilfe von Discom

Ist das Programm ,héingengeblieben®, d.h. reagiert nicht mehr auf
die Maus, ldsst sich nicht beenden 0.4.?

Ist der TasAlyser womdglich abgestiirzt? (Oft gibt es dann eine
Fehlermeldung ,,.Debug Assertion Failed”, die mit OK geschlossen
werden kann.)

Oder handelt es sich um ein Kommunikationsproblem, d.h. das
Messprogramm reagiert nicht mehr auf die Kommandos des
Priifstandes?

Das Programm arbeitet zwar, aber Sie sehen keine Drehzahl mehr,
oder zwar eine Drehzahl, aber keine Signale in den Scopes?

Wenn es eine Fehlermeldung des TasAlysers gibt, so ist deren Text immer
hilfreich. Im Falle eines Kommunikationsproblems mit dem Priifstand
sollten Sie das Ausgabefenster, Abteilung Kommunikation, zu Rate ziechen
(siche ,,Priifstandsanbindung* auf Seite 51 sowie ,,Andock-Fenster* auf Seite
43). Wenn plotzlich die Drehzahl oder die Gerduschsignale fehlen, priifen
Sie bitte die entsprechenden Sensoren und auch die Kabel zwischen
Sensoren und Messrechner. Ansonsten gehen Sie bitte folgendermaBien vor:

1.

Falls der TasAlyser nicht mehr reagiert, ,,schielen Sie ihn ab“ (mit
dem Windows Task Manager). Starten Sie ihn erneut, aber lassen Sie
keine Priifung beginnen. Notieren Sie eventuelle Fehlermeldungen
beim Programmstart.

Falls der TasAlyser noch reagiert, oder wenn Sie ihn in 1. neu
gestartet haben, verwenden Sie aus dem Menii Hilfe den Befehl Info
liber TasAlyser. Hier finden Sie eine Versionsnummer und eine
Angabe ,,Build:“ mit einem Datum. Bitte notieren Sie beides.

Danach fiihren Sie bitte aus dem Befehl Datei den Befehl
Projektverzeichnis aus, um ecinen Windows Dateiexplorer
aufzurufen, der das Projektverzeichnis anzeigt. Beenden Sie danach
den TasAlyser.

Verwenden Sie wie im obigen Abschnitt ,,Kompression
beschrieben das vorinstallierte 7Zip, um den Ordner Application
im Projektverzeichnis zu komprimieren. Schicken Sie diesen Ordner
zusammen mit der Versions-Information aus 2. sowie eventuellen
Fehlermeldungen aus 1. an uns.

Wenn Sie die Umstinde oder andere Details, die die Fehlfunktion
des TasAlysers ausgelost haben, kennen, erwahnen Sie diese bitte in
Ihrer Email.

Bitte kontaktieren Sie uns umgehend. Haufig konnen wir Ihnen die Ursache
des Problems und eine geeignete Abhilfe sofort oder nach kurzer
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Untersuchung der Dateien nennen, und anderenfalls werden wir das weitere
Vorgehen mit Thnen besprechen.

Bei seltsamen Gerauschen

Wir sind immer daran interessiert, neue Gerduschphdnomene kennen zu
lernen und mit Thnen zusammen zu erforschen. Im Gegensatz zu Problemen
mit dem TasAlyser-Programm, bei dem wir dessen Einstellungen und
Protokolldateien  bendtigen  (sieche  vorigen  Abschnitt), sind Dbei
Gerduschphénomenen die Gerdusche selbst (Wave-Dateien) und/oder die
zugehorigen Messdaten-Archive von Interesse.

Wave-Dateien

Verwenden Sie die Funktion zum Aufzeichnen von Wave-Dateien, um die
Priifliufe einiger interessanter Aggregate aufzunehmen (siche ,,Wave-
Aufzeichnung und —Wiedergabe“ ab Seite 143). Benennen Sie diese Dateien
in geeigneter Weise um und laden Sie sie auf unseren ftp-Server. Das
Verzeichnis, in dem das Messprogramm seine Aufzeichnungen ablegt,
konnen Sie im Bedien-Fenster des WaveRecoders ablesen.

Messdaten-Archive

Zu den Wave-Dateien sollten Sie uns auch unbedingt die zugehorigen
Messdaten-Archive zuschicken. Am besten deaktivieren Sie voriibergehend
den Transport der Archive zum Datenbank-Collector, so dass die einzelnen
Archive im Ordner TempArchives des Projektverzeichnisses verbleiben.
Komprimieren Sie diesen Ordner und schicken Sie ihn an uns bzw. laden sie
ihn zusammen mit den Wave-Dateien auf unseren Server.

Bei unerwiinschten Priifergebnissen

In der Praxis kommt es gelegentlich vor, dass das Gerduschanalyse-System
unerwartet viele Priifungen mit n.i.O. bewertet. Grundsitzlich ist eine n.i.O.-
Bewertung natiirlich auf ein Verletzen der Grenzen zuriickzufiihren und kann
also durch Anheben der Grenzen pauschal behoben werden. Bevor man
jedoch unspezifisch zu diesem Mittel greift, sollte man versuchen, die
Ursache fiir das Problem zu ermitteln, denn moglicherweise hat ja die
Gerduschanalyse recht und die Aggregate sind tatsdchlich zu laut oder
defekt.

Als Erstes sollten Sie sich die Gerdusche mit Hilfe des Audio-Monitors
(siehe ,,Audio-Monitoring auf Seite 159) direkt anhoren. Sie kénnen dies
(mit Kopthdrern) am Priifstand tun, oder sie zeichnen Wave-Dateien auf und
verwenden den TasWavEditor auf Ihrem Arbeitsplatz-Rechner. Verwenden
Sie Marvis bzw. das Présentationsprogramm, um die n.i.O.-Messungen mit
1.0.-Messungen (moglicherweise dlteren Datums) zu vergleichen.
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Um lhnen einen Rat geben zu kdnnen, benétigen wir Messdaten-Archive
sowie die Parameter-Datenbank. Letztere finden Sie im Unterverzeichnis
ParamDb des Projektverzeichnisses. Gehen Sie in diesen Ordner und
komprimieren Sie die enthaltenen mdb-Datei(en). Das Ergebnis kénnen Sie
bequem per Email an uns schicken. (Komprimieren Sie nicht den ganzen
Ordner, da Sie dann auch den Unterordner Backup mit verpacken, der
erheblichen Umfang annehmen kann, uns aber bei der Analyse nicht
weiterhilft.)
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Anhang A: Rotas-Mobil

Dank ihrer geringen GroBe, robusten Bauweise und geringen
Leistungsaufnahme eignet sich die Tas-Box hervorragend fiir den Einsatz als
Mobilsystem etwa fiir Fahrversuche im Auto.

Dieser Anhang beschreibt die Standard-Konfiguration des Mobilsystems und
gibt Hinweise zur Benutzung im Fahrzeug.

Hardware startklar machen

Zum Mobilsystem gehoren:

e Eine Tas-Box mit USB-Kabel

e Ein Notebook, ggf. mit Netzteil zur Versorgung durch das Bordnetz
(,,Zigarettenanziinder®)

Vier Mikrofone mit Saugnapf-Haltern und BNC-Kabeln

Ein Korperschallsensor mit Verstiarker und BNC-Kabel

Ein Drehzahlsensor mit Kabel(n)

Optional eine Verbindung zum OBD-Stecker, um die Drehzahl aus
dem CAN-Bus des Fahrzeugs zu extrahieren.

Wenn die TAS-Box nur iiber USB mit Strom versorgt wird, konnen daran
bis zu fiinf Sensoren mit ICP-Versorgungsspannung angeschlossen werden.
Daher werden fiir das Mobilsystem iiblicherweise vier Mikrofone und ein
Korperschallsensor verwendet. Sie miissen aber nicht alle vier Mikrofone
benutzen. Der Einsatz von mehr Mikrofonen verringert jedoch den Einfluss
von Innenraumresonanzen, die bei Verwendung nur eines Mikrofons das
Messergebnis verfalschen konnen.

SchlieBen Sie die Sensoren an die TAS-Box an. Fiir das Standard-
Mobilprojekt mit TAS-08-Box miissen die vier Mikrofone an die obere
Reihe der Sensor-Eingidnge angeschlossen werden, der Korperschall-Sensor
unten links und die Drehzahl daneben.

Falls Sie ein Mobilsystem mit TIS-Karte haben (sieche auch oben der
Abschnitt ,,Mobilsystem Plus®, befindet sich in Einschub 4 eine TIS-Karte,
die aber fiir Mobilmessungen nicht benétigt wird. Die TAD96-Karte wandert
stattdessen in Einschub 6. Als Folge davon tauschen die beiden waage-
rechten Buchsenreihen ihre Beschaltung. Das heifit: Korperschall an 3.1,
Drehzahl an 3.2, Mikrofone an 5.1, 5.2, 6.1 und 6.2 (siche Abbildung auf der
folgenden Seite).
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Mikrofone
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Korperschallsensor Drehzahl-Signal

Drehzahl-Erfassung

Fir die Gewinnung der Drehzahl fiir die Mobilmessungen gibt es
grundsétzlich zwei Verfahren: das Auslesen aus dem Fahrzeugdiagnose-
System oder das Messen der Drehzahl an einer zugénglichen Achse, z.B. der
Antriebs- oder der Kardanwelle.

Zur Gewinnung der Drehzahl aus dem Fahrzeug-Diagnosesystem benétigen
Sie einen entsprechenden Adapter, der den OBD-Stecker des Fahrzeugs mit
einem USB-Eingang des Notebooks verbindet. (Fiir den Adapter muss auf
dem Notebook ein entsprechender Treiber installiert sein.) Stellen Sie die
Verbindung zwischen Notebook und Fahrzeug her, bevor Sie das
Messprogramm starten.

Fiir das direkte Messen der Drehzahl hat sich der Einsatz eines Laser-
Sensors (Wenglor-Sensor) bewahrt. Auf die Achse wird eine Reflexmarke
aufgeklebt; der Sensor wird nahe der Achse am Fahrzeug befestigt und auf
die Achse bzw. Reflexmarke ausgerichtet. Wenn die Achse sich dreht,
detektiert der Sensor das Vorbeiziehen der Reflexmarke und generiert
dadurch einen Puls pro Umdrehung der Welle.

Tas-Box starten

Verbinden Sie schlieBlich die Tas-Box iiber das USB-Kabel mit dem
Notebook. Starten Sie die TasAlyser-Software erst, nachdem Sie die Tas-
Box angeschlossen (und der Rechner das USB-Gerit erkannt) hat.

Driicken Sie F5, um den Dialog zum Starten eines Priiflaufs aufzurufen.
Driicken Sie zunéchst einfach OK (bzw. die <Enter>-Taste auf der Tastatur),
um die Standard-Priifvorschrift zu laden. Driicken Sie dann F6, um einen
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beliebigen Priifzustand einzulegen und die Tas-Box bzw. A/D-Wandler zu
starten. Jetzt sollten die LEDs an den Sensor-Eingéngen der TAS-Box
aufleuchten.

Die LED an den Mikrofon-Eingéngen und am Korperschall-Eingang sollten
Orange leuchten, was eine aktive ICP-Versorgungsspannung signalisiert,
wihrend die LED am Drehzahleingang griin leuchten sollte:

Weiterhin sollten Sie in einigen der Scopes im TasAlyser Signale bzw.
Spektren sehen kdnnen, wie im folgenden beschrieben.

Nachdem Sie die Signale iiberpriift haben, driicken Sie F9, um den
,,Priiflauf abzubrechen.

Das TasAlyser-Mobil-Projekt

Im Mobil-Projekt sind zwei Sensorgruppen eingerichtet: die Mikrofone und
der Korperschall-Sensor. Fiir alle Sensoren wird jeweils ein Festfrequenz-
Kanal (mit einer Abtastrate von z.B. 20 kHz) und ein umdrehungssynchroner
Kanal (Mix-Kanal) gerechnet. Die Spektren der Mikrofon-Kandle werden
gemittelt. Dadurch erhalten Sie insgesamt vier Kanéle:

Mic-FX Mic-Ord

gemitteltes Mikrofon-Signal, umdrehungssynchron gerechnetes
Festfrequenz gemitteltes Mikrofon-Signal
VS-FX VS-Ord

Korperschallsensor, Festfrequenz umdrehungssynchrones Korperschall-
Signal

Fir alle vier Kanédle werden maximierte Spektren, Spektrogramme sowie
Pegelverldaufe aufgezeichnet. Da Mobilmessungen typischerweise der
Untersuchung spezifischer Gerdusche und der subjektiven Beurteilung
dienen, sind sdmtliche Bewertungen (Grenzkurven) deaktiviert.

Im Mobil-Projekt sind mehrere Getriebe-Génge vorgesehen, und fiir jeden
Gang mehrere Priifzustéinde. Es gibt jeweils einen Zug- und einen Schub-
Priifzustand fiir die Durchfiihrung einer Messung iiber der Drehzahl, sowie
einen oder zwei ,,steady“-Priifzustdnde, in denen iiber der Zeit gemessen
wird, ohne auf die Drehzahl Bezug zu nehmen.
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Sie konnten also auch ganz ohne ein Drehzahlsignal Messungen in den
»steady““-Zustianden durchfiihren, erhalten dann aber natiirlich nur Daten fiir
die FX-Kanidle. Wenn Sie, wie im vorigen Abschnitt beschrieben, nach dem
AnschlieBen der Hardware zum Testen eine Priifvorschrift laden und einen
beliebigen Priifzustand einlegen, sollten Sie die Signale und Spektren in den
FX-Kandlen angezeigt bekommen. Klopfen Sie vorsichtig gegen die
Mikrofone und den Kérperschall-Sensor, und beobachten Sie die Ausschldge
in den Anzeigen. Auf diese Weise konnen Sie priifen, ob alle Sensoren
funktionieren.

Wenn Sie weniger als vier Mikrofone verwenden mdchten, miissen Sie die
nicht benutzen Kanéle deaktivieren. Dies geschieht in den Einstellungen der
TAS-Box, wie im Kapitel ,Weitere Funktionen des TasAlysers”
beschrieben. Eventuell mochten Sie die Mikrofone vor der ersten Messung
kalibrieren bzw. die Kalibrierung {iberpriifen. Lesen Sie dazu den Abschnitt
,,Kalibrieren* ab Seite 160.

Messungen fahren
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Der grundsitzliche Messzyklus beim Mobilsystem ist analog zu dem am
Serienpriifstand: Priifvorschrift laden, Priifzustinde fahren, Priiflauf
beenden. Die Steuerung geschieht {iblicherweise iiber die Notebook-Tastatur.

Die Tastatur-Steuerung verwendet folgende Tasten (die hier in der
Reihenfolge aufgefiihrt werden, in der sie iiblicherweise wéhrend einer
Messfahrt verwendet werden).

Taste Funktion

Priiflauf beginnen: es erscheint das Fenster zur Auswahl der
Priifvorschrift. Geben Sie ggf. eine Seriennummer und/oder

F5 einen Kommentar ein und bestétigen Sie den Dialog mit der
<Enter>-Taste.
F2 Eingabe oder Andern der Seriennummer und von Zusatz-

informationen

Priifzustand aus der Liste auswéhlen. Geben Sie den Namen
des gewlinschten Priifzustandes iiber die Tastatur ein (er wird
F6 automatisch vervollstéindigt), oder wéhlen Sie mit den Pfeil-
tasten 1/] einen Priifzustand. Bestétigen Sie auch diesen
Dialog mit der <Enter>-Taste.

Leertaste | Messung Start / Ende. (Nur wenn ein Priifzustand eingelegt ist

oder F7 und nur ein Mal pro Priifzustand.)
Alt+F7 Messung Abbruch
F3 Messung im aktuellen Priifzustand abbrechen und sofort neu
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starten (= Priifzustand wiederholen).
Messung im aktuellen Priifzustand beenden, dann den in der

F4 Liste folgenden Priifzustand einlegen und dort Messung
starten.
Reguldres Beenden des Priiflaufs und Abspeichern der

F8 Messdaten

F9 Priiflauf abbrechen

Bild 1 Messung beenden und den in der Liste vorigen Priifzustand
anwihlen (aber keine neue Messung starten)

Bild | Messung beenden und den in der Liste nichstfolgenden
Priifzustand anwihlen (aber keine neue Messung starten)

Lesen Sie auch den Abschnitt ,,Tastatursteuerung® auf Seite 55 fiir weitere
Details der Tastatur-Steuerung und Handbedienung.

Das Fenster der Kommandozentrale (siche

Seite 42) sollten Sie durch Driicken auf den | Typ/Pritvarschrit (@]
@-Knopf oben rechts in die komprimierte | |giandard - —
Ansicht schalten: = |

(Dies dient auch der Bediensicherheit, da i

das groBe Fenster einige der o.g. Tasten-

Priifzustand (Gang)

Befehle absorbiert.)

Bei der Durchfiihrung einer Messfahrt verfahren Sie in etwa wie folgt:

L.
2.

S

Starten Sie mit F5 einen Priiflauf.

Fahren Sie los. Uberpriifen Sie nebenbei, ob die im TasAlyser
angezeigte Drehzahl korrekt ist. Suchen Sie sich ein geeignetes
Stiick Straf3e.

Driicken Sie F6, und wihlen Sie einen ,,Zug“-Priifzustand.
Fahren Sie an und schalten Sie in den entsprechenden Gang.
Wenn die Messung beginnen soll, driicken Sie die Leertaste.

Wenn Sie lThre Maximalgeschwindigkeit erreicht haben, driicken Sie
F4.

Wenn das Fahrzeug ausgerollt ist bzw. Sie die gewiinschte untere
Geschwindigkeit wieder erreicht haben, driicken Sie erneut die
Leertaste.
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8. Wiederholen Sie ggf. 3 — 7 fiir andere Génge.

9. Driicken Sie ggf. F2, um einen Kommentar zu lhrer Messfahrt
einzugeben.

10. Driicken Sie F8, um die Priifung zu beenden und abzuspeichern. Sie
koénnen auch nach jedem Gang F8 driicken und dann wieder F5. Sie
erhalten dann eine Archiv-Datei pro Gang.

Ergebnisse sichern
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Wie das Messprogramm speichert auch die Mobil-Version Messdaten-
Archive und Wave-Dateien. Beziiglich der Messdaten-Archive lesen Sie
bitte ,,Archivierung im TasAlyser* auf Seite 174. Dort erfahren Sie, wie Sie
den Ordner festlegen, in dem die Archive abgelegt werden.

Die Aufzeichnung von Wave-Dateien wird in ,,Wave-Recorder* ab Seite 143
ff. erldutert. Offnen Sie den Einstell-Dialog des Wave-Recorders und wihlen
Sie den Ordner zum Abspeichern der Sound-Dateien. Unter den Optionen
empfiehlt es sich, die Optionen Nur wahrend ,Messung lauft“ und
Priifzustdnde separieren sowie bei der Namenskonstruktion die Option
Priifzustdnde mit einzuschalten. Sie erhalten dann eine Sound-Datei pro
Priifzustand (Rampe), die auch entsprechend heifit.

Da Sie bei einer Mobilmessung die Messung von Hand starten (siche vorigen
Abschnitt Punkt 5), legen Sie damit auch den Beginn der Aufnahme fest. Sie
koénnen die Aufnahme auch vor Erreichen der eigentlichen Rampendrehzahl
beginnen und dann einen Kommentar in die Mikrofone sprechen — dieser
wird natiirlich auch mit aufgezeichnet und kann spéter abgehort werden.

AuBlerdem konnen Sie vor dem Beenden des Priiflaufs einen Kommentar in
das Messdaten-Archiv eintragen — siehe Punkte 9 und 10 des vorigen
Abschnitts.
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Anhang B: Signalverarbeitung

Dieses Kapitel enthélt einige allgemeine Informationen beziiglich der
digitalen Signalverarbeitung und anderer mathematischer und physikalischer
Konzepte, die fiir die Gerduschanalyse von Bedeutung sind.

Dies ist kein Physik-Lehrbuch, daher sind die Darstellungen nur als Referenz
bei Unklarheiten zu verstehen und erheben nicht den Anspruch, eine
umfassende oder gut verstindliche Darstellung zu sein.

RMS, Crest, Kurtosis

Der RMS-Wert berechnet sich als Wurzel aus dem Mittelwert der Quadrate
der Messwerte (RMS = ,root mean square”). Fiir ein Gerduschsignal
beschreibt der RMS-Wert die Gesamtenergie im Signal (pro Umdrehung, fiir
umdrehungssynchrone Signale). Wird der RMS-Wert (analog zu den
Spektren) in die dB-Skala umgerechnet (siche nichsten Abschnitt), so erhilt
man den Gesamtpegel.

Der Gesamtpegel ist der auf dB umgerechnete RMS-Wert des Mix-Kanals
oder eines Festfrequenzkanals. Wird der RMS-Wert eines umdrehungs-
synchron gemittelter Kanals berechnet, erhdlt man einen ,,Rotor-
Gesamtpegel“. Nimmt man aus dem Spektrum (Mix oder Synchron) eine
Ordnung oder ein Ordnungsband, so hat man einen Ordnungspegel.

dB-Skala

Die Dezibel-Skala’ rechnet eine normale Skala (zB. Schalldruck,
Beschleunigung) in eine logarithmische Skala um. Und zwar wird das
Verhiltnis zwischen dem Messwert und einem Referenzwert, der
logarithmischen Referenz, betrachtet.

Ist x der Messwert und x, die logarithmische Referenz, so ist der dB-Wert
oder Pegel L(x) definiert als

L(x) = 101og10(ij
X

0

Daraus folgt, dass ein Unterschied zwischen zwei Werten von 10 dB einem
Verhiltnis von 1:10 zwischen diesen Werten entspricht. Ist im
Ordnungsspektrum ein Spektralwert um 20 dB niedriger als ein anderer, so
ist der eine Wert 100mal kleiner als der andere.

" Das ,,Bel“ ist nach Alexander Graham Bell, dem Telefon-Pionier, benannt. Das
,,Dezi-Bel“ besitzt den zusétzlichen Faktor 10 vor dem Logarithmus.
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Fiir Korperschall ist die logarithmische Referenz {iblicherweise 0,00001g, fiir
Luftschall 0,00002 Pa.

Crest

Fiir ein Stiick Signal wird der Crest-Wert gebildet, indem der Spitzenwert
(,,Peak*) durch den Mittelwert dividiert wird. Der Crest-Faktor zeigt also an,
wie hoch die hdchste Spitze aus dem Signal herausragt.

Der Crest-Wert ist fiir die Beschadigungserkennung besonders hilfreich, da
Beschiddigungen zu einzelnen Spitzen im Signal fiihren. Fiir den im
TasAlyser gebildeten Messwert wird iiber mehrere Umdrehungen gemittelt
und dann {iber die gesamte Rampe (Priifzeit) maximiert.

Kurtosis

Die Kurtosis ist das ,,vierte Moment* der Signalstatistik. Je mehr und je
hohere Spitzen das Signal hat, desto hoher wird die Kurtosis. Sie ist insofern
mit dem Crest-Faktor verwandt. Wiahrend jedoch der Crest-Faktor bei
Vorhandensein vieler Spitzen kleiner wird, trifft dies auf die Kurtosis nicht
Zu.

Im Rahmen der Gerduschanalyse kann man sich die Kurtosis als ein Mal fiir
das ,,Knistern‘ vorstellen.

Exponentielle Mittelung
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Fast {iberall, wo im TasAlyser gemittelt wird, handelt es sich um sogenannte
gleitende Mittelwerte. Das bedeutet, dass sich der Mittelwert nicht errechnet,
indem man alle Messwerte addiert und dann durch die Anzahl dividiert (das
iibliche Blockmittel), sondern dass sich der Mittelwert fir den Messwert x,.
aus dem bisherigen Mittelwert berechnet zu

Mittelwert .. = a - Mittelwert, + (1 — a) - xp41.

Der Faktor a (der zwischen 0 und 1 liegt) bestimmt, wie stark der Einfluss
des aktuellen Messwertes x,.; auf den neuen Mittelwert ist: je ndher a bei 1
liegt, desto geringer ist der Einfluss von x,.; und desto stabiler und
langsamer verdnderlich ist der Mittelwert.

Bei der Parametrierung einer solchen Mittelung gibt man aber {iblicherweise
nicht den Faktor a an, sondern eine sogenannte Zeitkonstante T. Die
Bedeutung dieser Zeitkonstanten ist, dass nach T weiteren Messwerten der
Einfluss der alten Messwert auf 0,37 (= 1/e) gesunken ist.

Ein Beispiel: gibt man fir die Mittelungs-Zeitkonstante der
umdrehungssynchronen Mittelung einen Wert von 10 (Umdrehungen) an, so
werden deutlich mehr als 10 Umdrehungen in den Mittelwert einbezogen,
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denn der Einfluss der Umdrehung x,,.¢ auf den aktuellen Mittelwert ist 0,37,
der Einfluss von x,.,0 (vor 20 Umdrehungen) immer noch 0,135.
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Anhang C: Filter-Definition und -Design
Exkurs: Biquads

Jede Ubertragungsfunktion kann als eine rationale Funktion mit reellen Ko-
effizienten dargestellt werden. Nach dem Fundamentalsatz der Algebra kon-
nen die beiden Polynome einer solchen Funktion jeweils in komplexe lineare
Terme faktorisiert werden. Diese Terme haben entweder reelle Nullstellen
oder sie sind paarweise komplex konjugiert, so dass ein solches Paar wieder
zu reellen quadratischen Termen zusammengefasst werden kann. Ein Quo-
tient solcher Terme heifit im Filterjargon Biguad (als Abkiirzung fiir biqua-
dratisch). Im Allgemeinen hat ein solches Biquad also sechs Koeffizienten,
je drei fiir das Zéhler- und das Nennerpolynom.

Die interne Darstellung der Filter des Filtermoduls geschieht in der Form
von analogen Biquads, d.h. in der Frequenzdoméne (vor Anwendung der Z-
Transformation).

Filter-Typen
File-Filter

Erzeugt man ein File-Filter, so fiihrt Driicken des Knopfes Definition zu ei-
nem Dateidialog. Mit diesem kann ein Textfile mit der Endung .adt gela-
den werden. Als Beispiel betrachten wir einen leaky Integrator. Der kann
etwa verwendet werden, um das Signal eines Beschleunigungssensors in ein
Geschwindigkeitssignal umzusetzen. Die Ubertragungsfunktion lautet

H(ia))z oder H(s):

iw+a s+a

mit S=i@w+ o

Dabei ist a der leaky-Term. Der fiihrt bei a =s,zu einer Ddmpfung von

3 dB gegeniiber dem idealen Integrator mit @ =0. Durch Koeffizienten-
vergleich mit der allgemeinen Beschreibung eines Biquads

by +bs +b,s”

H(s)= - mit reellen Koeffizienten b, und ¢, findet man die
cotes+c,s
Koeffizienten
Koeffizienten/Index 0 1 2
b 1 0 0
c a 1 0
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Das folgende Beispiel zeigt eine * . adt-Datei, die dieses Filter mitw, =27,
also einer Grenzfrequenz von 1 Hz beschreibt:

; Integrationsfilter intl.adt
; 3dB Abweichung vom idealen Integrator bei 1Hz
; £0 = 1/(2\pi), b0=2\pi

; b2*w*2+b1*w+b0
; biquad = --—-----------
; c2*wr2+cl*w+c0
; Format: nach " DATA":
; nrsections

; factor

; f0 b2 bl b0 c2 cl cO0
DATA

1

1

0.159154943 0 0 1 0 1 6.283185307

Diese Dateien formulieren das Biquad in normierten Frequenzen
Q=2rn %g . Durch die Festlegung £0= )5 beziehen sich die normierten

Frequenzen auf die Kreisfrequenzen @ = 27f, so dass wir uns in der Domé-

ne der Koeffizienten befinden, wie wir sie eben gewonnen haben. Diese kon-
nen dann direkt eingesetzt werden.

Als weiteres Beispiel sei die Datei DinAbg.adt in C:\Discom\
Measurement \Common erwahnt, die das A-Filters definiert.

Polynomfilter

Polynomfilter sind solche, die durch die klassischen Filterpolynome be-
schrieben werden. Implementiert sind derzeit nur die Butterworth-Polynome,
die sich durch einen moglichst ebenen Frequenzgang im Durchlassbereich
auszeichnen. Definiert werden konnen diese Filter als Tiefpasse oder Hoch-
passe gerader Ordnung. Bandpédsse oder —Sperren konnen aus Teilfiltern zu-
sammengesetzt werden.

Klickt man im Filter-Reiter in einem Polynomfilter das Feld Definition an,
Offnet sich der Design-Dialog fiir Polynomfilter (siche Abbildung auf der
nichsten Seite).
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Filter design: Polynomial 5[

—Bi-quads

—Cascade

Palynomials IButterWDrl 'I
Tvpe IHighpass 'I

Biquad

- Seckion 1
Delete biquad | Section 2

Frequency Jl 100

Close |

Um ein Polynomfilter zu definieren, muss es zumindest ein Biquad besitzen.
Das wird durch Driicken des Knopfes Biquad hinzufiigen erreicht. Die
vorhandenen Biquads zeigt das Listenfeld rechts daneben. Jedes Biquad er-
hoht die Filterordnung um zwei. Uberzihlige Biquads kénnen in der Liste
ausgewdhlt und durch Driicken von Biquads entfernen geloscht werden.
(Fiir Polynomfilter spielt es keine Rolle, welches Biquad entfernt wird, es
werden dann ohnehin alle anderen neu berechnet.) Fiir das Filter miissen
aulerdem die Polynom-Art (derzeit nur Butterworth) und der Filtertyp
(Hochpass/Tiefpass) und die Eckfrequenz festgelegt werden.

v active W Show [ Live

Mochte man VTSRl Frequency response: Polynol =10| x|
Ubersicht iiber die Uber- 2 =
tragungsfunktion  haben,
kann die Checkbox Zeigen

gesetzt werden. Daraufhin
erscheint  ein  Scope,
welches die Frequenz-
ginge der einzelnen Filter-
biquads sowie den des
Gesamtfilters zeigt.

-60

-80
Total
-100

Die Auswah] der r:_.ls‘lu.u 05 10 15 20 25 30 3I.5 .|1E|I_|2"| %l[:'l
Checkbox Aktiv schaltet
das Filter ein oder aus und dient der Kontrolle der Filterwirkung. Diese
Anderung ist adiabatisch, wird also sofort wirksam, und sie wird nicht
persistiert. Die dauerhafte Aktivierung bzw. Deaktivierung geschieht iiber
die entsprechende Einstellung im Reiter Filtergruppen. (Die Wirkung ist die
gleiche wie beim Rechtsklick auf ein Teilfilter im ,kleinen Dialog®.)
Dariiber hinaus besitzt der Dialog eine Checkbox Live. Diese zeigt an, ob die
Ein- und Darstellung des Filters noch adiabatisch geéndert wird, oder aber
durch eine nicht-adiabatische Anderung zuvor (wie beispielsweise das
Hinzufiigen eines Biquads) der Zusammenhang zwischen den
Dialogeinstellungen und dem wirksamen Filter verloren gegangen ist. Dieser

JV‘Anhang C: Filter-Definition und -Design
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Zusammenhang wird normalerweise durch Abbrechen bzw. Anwenden der
Einstellungen wieder hergestellt.

Parametrische Filter

Parametrische Filter sind hier solche, wie man sie von parametrischen
Equalizern aus der Biihnen- oder Studiotechnik kennt. Sie erlauben das
Anheben oder die Abschwichung einstellbarer Frequenzen.

Driickt man im Filter-Reiter die Schaltfliche Definition fiir einen
parametrischen Filter, 6ffnet sich dessen Design-Dialog.

Filter design: Parametric x|

—Cascade —Bi-quads

e ek 3] | e
5airn -—J— -&0,0 Delete biquad |

: 1
Width L)
i
Orders i 13.0

v active [ Show ¥ Live Close |

Einige Knopfe sind analog zu denen des Design-Dialoges fiir Polynomfilter
wie im vorigen Abschnitt dargestellt. Unterschiede werden im Folgenden
beschrieben.

zangrad H1

Der Filtertyp beschreibt die Art des parametrischen Filters. Derzeit sind nur
die beschriebenen Equalizer-Filter implementiert, die hier Peak hei3en. Die-
se Filter wirken auf eine bestimmte Frequenz (oder hier Ordnung), haben
eine fiir diese ecinstellbare Verstdrkung (Gain) in dB (die positiv oder
negativ sein kann) und eine Filterbreite (Width), deren Wert im
Wesentlichen die reziproke Filtergiite (Q) ist.

Anders als bei den Polynomfiltern konnen diese Parameter hier fiir jedes
Biquad einzeln gewéhlt werden. Voreingestellt ist immer das erste Biquad,
die anderen konnen aus der Liste rechts gewahlt werden.

AuBerdem konnen hier die Biquads benannt werden, beispielsweise nach den
Frequenzen/Ordnungen, die sie verstirken oder abschwichen. Dafiir muss
ein Biquad in der Liste ausgewahlt und dann noch einmal angeklickt werden.
Jetzt ist das Listenfeld editierbar.
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Zulassige Parameter

Sind Filter unzuldssig parametriert, indem sie beispielsweise eine
Grenzfrequenz von Null haben, werden sie nicht angewendet. Sie werden
nicht ausgeschaltet, so dass eine ungiiltige Parametrierung in den Dialogen
nicht sichtbar ist.

AuBerdem sind die Filterfrequenzen begrenzt. Dies ist insbesondere fiir ro-
torsynchrone Filter wichtig: Wird eine Drehzahl so groB oder klein, dass eine

Filtergrenzfrequenz ein Intervall  [0,00001]0,49999]- f. iiberschreitet,

bleibt dieses Filter an den Intervallgrenzen ,,stechen“. Abhingig von den ge-
wihlten sonstigen Parametrierungen kann ein Filter auch vor diesen Grenzen
bereits unerwiinschtes Verhalten zeigen. Es ist daher empfehlenswert, zu-
mindest die Frequenzginge der gewihlten Filter innerhalb der erwarteten
Parameterbereiche zu priifen.
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Anhang D: Schaltkraft

Uberblick

Die Rotas Schaltkraft-Analyse verwendet die Sensordaten eines Schalt-
Roboters oder #hnlicher Vorrichtung, um Kraft-Positions-Kurven des
Schaltvorgangs zu konstruieren. Diese Kurven werden auf zwei verschiedene
Weisen bewertet, um einerseits schwergéingige Schaltungen und andererseits

fehlende Synchronringe zu detektieren.

Das System erzeugt getrennte Kurven fiir das Einlegen und das Heraus-
nehmen eines Gangs (Gang-rein- und Gang-raus-Kurven). In der Beispiel-
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dargestellt (siche
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m Abschnitt
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gingige Schaltungen
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gepriift (rote Rechtecke in der Grafik). Wenn der Mindest-Kraftaufwand
nicht erreicht wird, meldet das System das Fehlen eines Synchronrings.

Einrichtung

200

Eingangssignale

Das System bendtigt als Eingangssignale die Position und die Kraft. Der
maximale Bereich fiir die Eingangsspannung ist +/- 25 Volt.

Die Position kann als Abstand (in cm oder mm) oder als Winkel (in Grad)
gemessen werden. Es ist nicht notwendig, dass das Positions-Signal in der
Neutral-Position Null wird. Vielmehr muss im TasAlyser eingestellt werden,
welchen Wert das Positions-Signal in der Neutral-Position hat.

Die Kraft sollte Null sein in der Neutral-Position, wobei allerdings iiber die
Kalibrierung ein allgemeiner Offset auf das Signal gerechnet werden kann.
Die Richtung der Kraft (positive/negative Werte) spielt keine Rolle.

Die Kalibrier-Faktoren und —Offsets flir das Positions- und das Weg-Signal
werden in der Kalibrier-Einstellfunktion des TasAlysers gesetzt (siche
,.Kalibrierung von DC-Quellen* ab Seite 167).

Steuerung durch den Priifstand

Der Priifstand muss dem Messsystem den Beginn und das Ende von
Schaltvorgéngen mitteilen.

Unmittelbar vor dem Beginn eines Schaltvorgangs sendet der Priifstand das
Kommando

SGW: a b

wobei a und b Gang-Nummern sind. Beispielsweise leitet scw: 3 4 die
Messung eines Schaltvorgangs vom 3. in den 4. Gang ein. Der
Riickwértsgang wird durch den Buchstaben R beschrieben, der Leerlauf
durch N oder 0 (Null). Um also einen Schaltvorgang vom Leerlauf in den
Riickwirtsgang zu beginnen, sendet der Priifstand SGW: N R.

Das Messsystem antwortet auf das SGw-Kommando mit einer 1. (Die
Antwort ist 0, falls bereits ein Schaltvorgang begonnen wurde.)

Nachdem der Schaltvorgang beendet wurde, muss der Priifstand das
Kommando

EGW:

senden. Dieses Kommando wird beantwortet mit 1, falls die Schaltkraft-
Messung keine Fehler zeigte, und 0 im Falle eines n.i.O.-Ergebnisses
(Schwerschalter, fehlender Synchronring).
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Anzeige in TasAlyser und Auswertung

Ein normaler Schaltvorgang besteht aus einer ununterbrochenen Bewegung
von einem Gang in den anderen. Der TasAlyser zerteilt diese Bewegung
automatisch in die Gang-rein- und Gang-raus-Kurve. Es ist nicht
erforderlich, im TasAlyser einzustellen, fiir welche Géinge Kraft oder
Position positive oder negative Werte annehmen, denn dies folgert der
TasAlyser automatisch aus dem sGw-Kommando und den Messwerten.

Der TasAlyser konvertiert die gemessenen Positions- und Kraft-Werte in der
Weise, dass die Position immer bei Null beginnt und positiv ist, und dass alle
Kréfte immer positiv sind. Dies vereinfacht erheblich das Einstellen von
Grenzen (siche nichsten Abschnitt), da man dabei nicht mehr die
tatsdchliche Lage der Géange (links oder rechts auf dem Schalthebel) kennen
muss.

Shift Force Um eine moglichst kompakte
Anzeige zu erhalten, werden fiir die
Darstellung die Gang-raus-Kurven
nach unten (zu negativen Kréften)
gespiegelt, wie in nebenstehender
Abbildung gezeigt. Dadurch konnen
die Gang-rein- und die Gang-raus-

M__.——.__mw ?  Kurven fiir einen Gang im selben
Y Graphen angezeigt werden.

= - - Weiterhin werden typischerweise die

= Kurven fiir die ungeraden Géange (1,

3, 5) nach links gesplegelt wie in der Abbildung auf der vorigen Seite. Alle
Grenzkurven werden natiirlich immer zusammen mit den Kurven gespiegelt.

o iy O R

Wie bereits beschrieben, sind die angezeigten negativen Krifte und Wege
eine reine Darstellungsfunktion. Fiir die Bewertung werden Krifte und Wege
immer als positiv verarbeitet.

Bewertung

Die gemessenen Schaltkraft-Kurven werden im Hinblick auf zwei
Problemfelder bewertet: schwergidngige Schaltungen und fehlende
Synchronringe.

Schwergangige Schaltung

Um schwergédngige Schaltungen (,,Schwerschalter) zu identifizieren,
werden die Gang-rein- wie die Gang-raus-Kurven gegen obere Grenzkurven
gepriift. (Wie im vorigen Abschnitt dargestellt, werden die Gang-raus-
Kurven mitsamt Grenzen in der Anzeige nach unten gespiegelt, so dass deren
Grenzen wie eine untere Grenze aussehen.) Die Grenzkurven fiir
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Schwerschalter werden in der Parameterdatenbank definiert. Mehr dazu im

nichsten Abschnitt.

Fehlende Synchronringe

Die Anwesenheit eines Synchronrings zeigt sich beim Einlegen eines Gangs
dadurch, dass in einem bestimmten Positions-Bereich ein gewisser
Kraftaufwand erforderlich ist. Fehlt der Synchronring, ist das Gangeinlegen
tatsdchlich leichter. Das Vorhandensein des ,,Synchronring-Kraft-Hiigels* in
der Gang-rein-Kurve (siche Abbildung unten) wird {iberpriift, indem fiir den
fraglichen Positions-Bereich eine Mindestkraft festgelegt wird (siche
Rechteck-Kurve in untenstehender Abbildung). Der TasAlyser berechnet nun
die Flache der Gang-rein-Kurve oberhalb der Mindestkraft. Das Ergebnis
wird dann gegen eine untere Grenze gepriift.

Fehlt der Synchronring, ist die Gang-rein-Kurve flacher, die Flache iiber der
Mindestkraft-Kurve wird geringer oder sogar Null, und der Test gegen die
untere Grenze liefert eine Fehlermeldung.

Obere Grenzkurve fur Gang rein
Shift Force ‘

¥— N

| 140

Synchronring Vd 120
Mindestkraft-Kurve ;go Synchronring
[ 60 »Flache
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I
Gang rein Messung S al 40 | oberhalb”
~ . — ' 20
R —1°
e -20
Gang raus Messung N _40
-60
0 5 10 15 20,

Grenzkurve flir Gang raus,
nach unten gespiegelt

Um der Klarheit willen noch einmal: die Schwerschalter-Priifung arbeitet mit
einer Grenzkurve, die Synchronring-Priifung mit einem Einzahlkennwert und
unterem Grenzwert.



Anhang D: Schaltkraft r Grenzen einstellen

Grenzen einstellen

Die Grenzkurven fiir Schwerschalter und die Mindestkraft-Kurven fiir die
Synchronring-Priifung werden in der Parameterdatenbank als Polygone
definiert. (Da es bei der Schaltkraft-Messung eine gewisse Variabilitat
beziiglich der Position zwischen den Messungen verschiedener Getriebe gibt,
sollte man fiir die Schaltkraft-Messung auf die Verwendung gelernter
Grenzen verzichten.)

Schwerschalter-Grenzkurven

Wie alle Grenzkurven sind auch die Grenzen fiir die Gang-rein und —raus-
Kurven in der Abteilung Kurvengrenzen der Parameterdatenbank zu finden
(siche Abbildung unten).

Driicken Sie den Knopf Kurvengrenzen im Hauptformular (in der Abbildung
griin markiert). Im Formular zur Verwaltung der Kurvengrenzen wahlen Sie
den Priifschritt Shifting und ggf. das Instrument ShifiForceTrack, um den
Inhalt der Liste auf die relevanten Eintrége fiir Schwerschalter zu reduzieren.

TasForms: CADisct MultiRot\FatVerro Db\ | [E=m
Management of candid... [ £3 | Limit Curve Settings (oo )
Type (Basetype)  Test Bench (Bench ( Testsiate. Instument. Chaninel Signal Location Measurements R
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Hemoxsilyeic RT 107 AT 107 7 |40 ADNCT (46 7 3 SPS T |ShitFarnsSelact T | Shitt200k T | MavGearShift 11! T <
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Test Setup Basetype (Types) Bench group (Test Benches) Location meas.quantity Eval on/off  Min Max N
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Voo E’Tj“ﬁ ?f:f ‘ i = y 1 (L] van 3000 El | »
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Die Grenzkurven-Polygone fiir jeden Gang und Richtung (in der Spalte Ort /
Location) miissen als Minimums- und als Maximums-Polygon ausgewéhlt
werden, um sie zur festen Grenze zu machen.

Um die Polygone zu bearbeiten, driicken Sie auf den Knopf Polygone... im
Formular unten links. Alternativ konnen Sie auch Talimer benutzen, um die
Polygone zu bearbeiten.

203



4

Grenzen einstellen r Anhang D: Schaltkraft

Synchronring-Mindestkraft und Grenzwert

Da es sich bei den Mindestkraft-Kurven fiir die Synchronring-Priifung nicht
um Grenzkurven, sondern um Messparameter handelt, sind sie in der

Abteilung MessgroBenverwaltung von TasForms zu finden.
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Im Formular MessgréBenverwaltung wihlen Sie den Priifschritt Shifting
und das Instrument SvIrackPolygon, um die Liste auf die Eintrdge zur
Synchronring-Priifung zu reduzieren.

Driicken Sie auf Messgrofen... unten links im Formular. Hier finden Sie
die vordefinierten Mindestkraft-Einstellungen. Um die Polygone zu dndern,
driicken Sie auf Polygone im Formular zu MessgroBen-Definition. Auch
hier kdnnen Sie stattdessen Talimer verwenden, um die Polygone zu dndern.

Die Grenzen fir die Synchronring-Priifung (also die Mindestwerte fiir die
Flache oberhalb der Mindestkraft-Kurve) finden Sie, da es sich um
Einzahlkennwerte handelt, im Formular Einzelwertgrenzen. Wihlen Sie
auch dort den Priifschritt Shifting, um die relevanten Eintrage zu finden.



