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MBDA Deutschland - Produktsegmente

Luftverteidigungs- und Flugzeug- Battlefield Marinean-
Flugabwehrsysteme bewaffnung Engagement wendungen
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Anwendungsbeispiele: HIL@MBDA Deutschland

POLYPHEM Hardware-In-The-Loop (< 2000)
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* Flight Motion Simulator (3 Achsen)
« Target Motion Simulator (2 Achsen)
 Point Spot IR Source
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Anwendungsbeispiele: HIL@MBDA Deutschland

KORMORAN 2 Hardware-In-The-Loop (< 2000)

* Flight Motion Simulator (3 Achsen)
« Target Motion Simulator (2 x 1 Achse)
 RF Simulation mit ECM
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Anwendungsbeispiele: HIL@MBDA Deutschland

TAURUS KEPD 350 Hardware-In-The-Loop (>= 2000)

* Flight und Target Motion Simulator (5 Achsen)
* SBIR Mirage IR Projektor
°* EMIT IR Bildgenerierung
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Simulation im Entwicklungsprozess: Stufenkonzept

Software-In-the-Loop (SIL)
Mathematisch Digitale Simulation (MDS)

\ Design/Realisierun
Studien , J J

Algorithmen:
Lenkung, Regelung, Nachweis I
Bildverarbeitung Vorsimulationen
Systemleistung Nachsimulationen
Problemanalyse Systemleistungs-
nachweise

Simulation von Bedingungen, die in Feldversuchen nur schwer
oder Uberhaupt nicht realisierbar sind.
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Grundlagen: Simulation eines Lenkflugkorpers
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HIL Simulation fir TAURUS KEPD 350

e TAURUS KEPD 350 — MODULARES
ABSTANDSLENKFLUGKORPERSYSTEM

* Wirksame Bekampfung hochwertiger stationarer und
halbstationérer Ziele

* Hohe Prazision zur Punktzielbekampfung

* Hohe Uberlebensfahigkeit

* Grol3e Reichweite > 350 km

* Fire-and-Forget“-Flugkdrper

* Dreifach gestutzte Navigation

* |IR-Suchkopf fir Navigation und ,End-game*
* Integriertes Missionsplanungssystem

* Hochwirksamer Gefechtskopf mit intelligentem
Zundsystem
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HIL Simulation fir TAURUS KEPD 350

Ziel der HIL Simulation

» Realitdtsnahe Simulation des Inertial i
dynamischen Verhaltens auf Navigation ( . Satellite
Systemebene. | ¢ Navigation

» Bericksichtigung von HW-Effekten Terrain S

.. ) .. Reference
(Verzoégerungen, Signalstérungen) Navi '

durch Benutzung der realen
Komponenten anstelle von Modellen.

“Image
Based

Nutzung der HIL-Simulation

» Systementwicklung (inkl.
Algorithmenentwicklung und
Optimierung).

» Vorbereitung von Flugversuchen.

* Nachweis der Systemleistung.

 Validation von MDS-Modellen anhand
der HW.

Navigation

MISSILE SHSTEMS
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HIL Simulation fir TAURUS KEPD 350

Control o : Flight Motion |
™ Electronics » IR-Projector |je————-|  Secker Table - Acutrol
Missile Busses A
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| .
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| Computer [~ 747! __________
| Important:
l o B Project
F ‘ Synchronization of specific
Scene Generation System
all components components
- Generation of IR-Images
- Control of FMS Project
’ independent
- Modelling of IR-Scenes components
KEPD 350 HIL accredited by German Customer (GPS)
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HIL Komponente: 5-Achsen Drehtisch

Hersteller: Acutronic, Schweiz

Technische Daten:
* Siehe http://www.acutronic.com/
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HIL Komponente: IR Projektor SBIR Mirage

Hersteller: Santa Barbara Infrared, USA

Technische Daten:
® Siehe http://www.sbir.com/
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HIL Komponente: IR Bildgenerierung

Ambherst RISS System MBDA-D EMIT Hardware
Einsatz: 2000 - 2011 Einsatz: Seit 2011

Auflésung: 1024 x 1024 pixel Auflosung: 4000 x 4000 pixel
Leistung: 50 — 100 Bilder/s Leistung: > 100 Bilder/s
Bestand aus: Besteht aus:

Compute Subsystem (SGI Origin 2000, 16 Processors) * PC mit HighEnd Graphikkarte

Scene Rendering System (SRS, 160 Processors)

MISSILE SHSTEMS
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HIL Komponente: IR Bildgenerierung

EMIT besteht aus einer portablen C++ Bibliothek (EMIT-Core), die auf den Graphik-

Standards OpenSceneGraph und OpenGL/GLSL basiert.

EMIT-Application

v

EMIT Programming Interface (EPI)

EMIT-Core

OpenSceneGraph
OpenGL / GLSL

y A\ 4 A\ 4

CPU GPU

Application-Layer

API-Layer

Hardware-Layer

N
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HIL Komponente: IR Bildgenerierung

Weitere EMIT Anwendungen:

Akkreditierte MDS2 Simulation fur Pars 3 LR

Prototypische Integration in PAXSEM.

C.Projektelsim 013VIntEL Autumn2013 Sternario EIT_DEMO-Ziekntiaten.exp - PAXSEM_EVIT N N Lo |
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WiousePoston: 382030535, 9357672, OS2168.45, Comera Posiions 33932664, 49397519, 5052192
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Herausforderungen bei der Realisierung einer HIL

* Flight Motion Simulator
* Aufstellung des FMS und der Ansteuerung (Motoren, Elektronik)
* Anordnung UUT (Verkabelung, Kihlungszufuhr, Auf-/Abbau)

* |R Projektion
* Auswahl des Emitters (Dynamik, Temperaturbereich)
* Klimaanlage (Einfluf3 des optischen Pfades)

* |R Bildgenerierung
* Echtzeitfahigkeit
* Genauigkeit der atmosphéarischen und termischen Modelle

® Gesamtes HIL System
* Synchronisierung aller Komponenten
* Langfristiger und stabiler Betrieb (hoher Automationsgrad)
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Zusammenfassung

MDS, CIL und HIL erganzen sich und sind fur Systementwicklung und
Systemnachweis unentbehrlich:

» Minimierung des Freiflugrisikos

» Y Einzelteile # System

MBDA Deutschland verflugt Gber langjahrige Kompetenzen
im Bereich HIL-Simulation:

> Generische HIL Architektur
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