T
e L

HIGH-OCTANE

Newsletter

_ o A G
: o o [ g \\\
- --" ,-’. --‘_, .., \
g -

-
-
“
-
‘

zen ber 02'




Liebe Sponsoren und Freunde des Vereins,

im letzten Newsletter dieses Jahrs wollen
wir lhnen einen Einblick in unsere Kon-
zept- und Konstruktionsphase geben.

Spatestens mit dem Teambuilding ist un-
sere Saison mit vielen neuen Gesichtern
komplett angelaufen. Wir freuen uns tber
die neuen Mitglieder, die sich bereits im
Team vertrautmachen konntenundbeider
Entwicklungdiverser Projekte teilnehmen.
Die zentralen Projekte dieser Rennsaison
mit dem Rennwagen ,,Omikron®, der diese
Saison elektrisch angetrieben ist, werden
wir Ihnen im Folgenden kurz vorstellen:

Im Teilteam Powertrain beschaftigen wir
uns mit dem elektrischen Antriebsstrang
unseres Rennwagens. In diesem Jahr
werden wir zum ersten Mal mit zwei Elekt-
romotoren im Heck fahren, daflir designen
wir neue Getriebe und kimmern uns um
die elektronische Steuerung sowie me-
chansiche Anbindung des Motors sowie
des Inverters. Aulerdem designen und
bauen wir das Herzstuck unseres Renn-
autos, den Akku, bis auf die Zellen kom-
plett selbst. Selbstverstandlich bendtigen
unsere Komponenten eine leistungs-
starke und effiziente Kihlung, um die wir
uns im Powertrain ebenfalls kimmern.

In der Elektronik sind wir auf ein 24V
Bordnetz mit einem 6S Akku umge-
stiegen, was den Strombedarf redu-
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ziert und dadurch die Integration der
neuen DV Systeme etwas vereinfacht.
Die 3 Indikatoren TSAL, ASSI und das
Bremslicht werden in einen RGB LED
Streifen standardisiert, sodass fur alle
3 Baugruppen das gleiche Bauteil ge-
nutzt werden kann. Im Akkustack ersetzt
ein neues Flex-PCB die alte Sensor-
platine und die selbstgecrimpten Kabel,
was Platzbedarf und Arbeitszeit dras-
tisch reduziert. Das FIS (Fahrerinforma-
tionssystem) bekommt ein Raspberry Pi
CM4 als Recheneinheit mit eingebautem
WLAN Modul, was grenzenlose Moglich-
keiten erdffnet (Internet of Racing Cars).

Das Fahrwerk bildet die Verbindung zwi-
schen Rennauto und Rennstrecke. Die
Hauptaufgabe besteht darin, die best-
mogliche Verbindung zwischen Rei-
fen und Fahrbahn herzustellen und da-
mit flr optimalen Grip zu sorgen. Daflr
sind neben Federn, Dampfern und Rad-
tragern, auch die Pedalerie und Len-
kung wichtige Bestandteile des Fahr-
werk-Teams an denen diese Saison
optimiert wird. Auch an einem aktiven
Fahrwerk wird in dieser Saison zum
ersten Mal entwickelt und gearbeitet.

Bei den Baugruppen bleibt beim
Chassis dieses Jahr vieles gleich.
So benutzen wir die Negativform

des Monocoques bis auf kleine Anderun-
gen wieder. Dementsprechend bleiben
auch die Abdeckungen und die meisten




Anbauteile gleich. Die groRten Anderun-
gen entstehen beim Mainhoop, welcher
aulRerhalb des Monocoques angebunden
wird, und der Heckplatte welche das Mo-
nocoque nach hinten verlangert um den
Akku regeltechnisch korrekt zu schutzen.

Auch die Aerodynamik blieb nicht von
unserem Umstieg auf ein Elektrofahr-
zeug unberihrt. Durch die neugeschaf-
fenen Bauraume Uberarbeiten wir un-
ser Aerodynamikkonzept grundlegend.
Die Seitenkasten der letzten Saison
entfallen und schaffen Platz fur Sei-
tenfligelelemente. Die Kuhlung des
Elektromotors ist eine weitere Heraus-
forderung dieser Saison. Hier werden
diverse Konzepte simuliert und aus-
gewertet, um die optimale Platzierung
der Kihlungselemente zu gewahrleiten.

Das Driverlesssystem wird diese Saison
in unseren Omikron integriert. Sodass der
elektrische Rennwagen auch autonom
fahren kann. Dadurch andert sich die Auf-
teilung der Aufgaben fur das fahrerlose
Fahrzeug. Das Driverless-Team ist jetzt
vor allem fur Software und Sensorik zu-
standig. Das Fahrwerksteam ubernimmt
die autonome Lenkung und das pneuma-
tische EBS (Emergency Brake System),
was dieses Jahr aufgrund der Integration
einen neue Herausforderung darstellt. Vor
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allem fir die Umsetzung des Emergency
Brake Systems (EBS) und der autonomen
Lenkung braucht es in dieser Saison neue
Ideen und Konzepte. Das Elektronikteam
entwickelt eine Platine fir das Raspberry
Pi Compute Module 4, welche in mehre-
ren dezentralen Recheneinheiten ver-
wendet wird. Durch einen M.2 Steckplatz
konnen die einzelnen Module auch mit zu-
satzlicher Hardware fir spezielle Aufga-
ben ausgestattet werden, wie z.B. einen
Beschleuniger fur neuronale Netzwerke
oder eine SSD fur die Datenspeicherung.
FUr das Kamerasystem wird die Verwen-
dung von Stereokameras evaluiert, um so
eventuell die Strecke besser zu erkennen
und Redundanz zum LiDAR zu schaffen
und so die Zuverlassigkeit bei schlech-
ten Witterungsbedingungen zu erhohen.
Die Software hat sich Uber die letzten
Jahre kontinuierlich verbessert, so dass
jetzt nur noch kleine Anpassungen not-
wendig sind. Hier spielen vor allem der
elektrische Antrieb mit Torque-Vec-
toring und Rekuperation und die neu-
en Kamera-Module eine grof3e Rolle.

Wir wunschen lhnen nun eine schone
Advents- und Weihnachtszeit und freuen
uns weiter mit Ihnen in Kontakt zu bleiben.
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