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MEMORIA FINAL
Compromisos y Resultados

Identificacion del proyecto

201800100010293
Titulo Puesta a punto e integracion del simulador de vuelo SENECA
Responsable Luis Garcia Barrachina

1. Describa los resultados obtenidos a la luz de los objetivos y compromisos que adquirié en la
solicitud de su proyecto!. Copie en las dos primeras filas de cada tabla el titulo del objetivo y la
descripcién que incluyé en el apartado 2 de dicha solicitud e incluya tantas tablas como

objetivos contemplé.

Objetivo n° 1

Indicador de seguimiento o
evidencias:

0-100% en cada una de las 4 actividades

Valor numeérico maximo que puede
alcanzar el indicador (lo establecio
en la solicitud del proyecto):

100% Valor numérico alcanzado
por el indicador tras la
ejecucion del proyecto:

100%

Fecha prevista para la medida del
indicador:

Junio 2019 | Fecha de Abril 2019
medida del
indicador:

Actividades previstas:

1) Testeo de las entradas y salidas de las tarjetas, 2)
Comprobacion del estado de cada pc, 3) Testeo de las
conexiones entre pcs, 4) Arranque y puesta en servicio.

Actividades realizadas y resultados
obtenidos:

Se puso en marcha el simulador. Los 5 ordenadores
fueron restaurados. Se sustituyé un hub usb que daba
problemas. Se hicieron copias de seguridad de los

discos duros.

! La relacién incluida en el documento Aetsia que adjunté en su solicitud a través de la plataforma de la

Oficina Virtual.
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Universidad

de Cadiz
Indicador de seguimiento o 0-100% en cada una de las 4 actividades
evidencias:
Valor numérico méximo que puede | 100% Valor numérico alcanzado 100%
alcanzar el indicador (lo establecio por el indicador tras la
en la solicitud del proyecto): ejecucién del proyecto:
Fecha prevista para la medida del Junio 2019 | Fecha de Septiembre 2019
indicador: medida del

indicador:

Actividades previstas: 1) Desarrollo del manual del cddigo 2) Desarrollo del

manual de la electrénica 3) Desarrollo del manual del
conjunto Rack.
Actividades realizadas y resultados Se utiliz6 el programa doxygen para transcribir el
obtenidos: codigo en c++. Se realizaron manuales operativos de
puesta en marcha y técnico para futuras mejoras.

2. Marque una X bajo las casillas que correspondan en la siguiente tabla. Describa las medidas a
las que se comprometié en la solicitud y las que ha llevado a cabo.

1. Sin 2. Compromiso de | 3. Adicionalmente | 4. Adicionalmente | 5. Adicionalmente
compromisos imparticién de una | fechay centro programa de la compromiso de
charla o taller para | donde se impartira | presentacion retransmision o
profesores grabacién para
acceso en abierto
O O

En la fase de finalizacién de la actuacion avalada, se realizar& un seminario abierto, contando
con la ayuda de los profesores coordinadores, al resto de profesores de los Grados en Ingenieria
Aeroespacial, Grado en Ingenieria Electronica Industrial e Ingenieria Informéatica donde se les
expondra:

la situacion del simulador,

sus caracteristicas

el trabajo elaborado hasta entonces.

El dia 26 de septiembre se llevd a cabo una sesion de puertas abiertas, la cual fue difundida a los
distintos departamentos que trabajan en la Escuela Superior de Ingenieria. Dicha sesion contd
con la presencia del becario D. Manuel Tolino Contreras como méaximo conocedor de las
mejores llevadas a cabo y del responsable del Actla.
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MEMORIA FINAL
Gestion Economica

Actuaciones Avaladas para la Mejora Docente
2018/2019

Este documento sélo tendran que completarlo aquellos responsables de proyectos a los que se les
concedi6 financiaciéon econémica.

Identificacion del proyecto

Cadigo 201800100010293

Titulo Puesta a punto e integracion del simulador de vuelo SENECA

Responsable Luis Garcia Barrachina

Justifique el gasto ejecutado y adjunte las copias de las facturas correspondientes en el campo que se
indica en la plataforma de la Oficina Virtual.

Concepto y justificacion Proveedor

Material de mantenimiento (bridas, herramientas, =~ GARPLUS DISTRIBUCION Y ASISTENCIATECNICASL. | 268,20
almacenamiento, etc.)

Hub USB (gasto Compartido con orgénica GARPLUS DISTRIBUCION Y ASISTENCIA TECNICA SL. 13.47
20DPIMO0000)

Beca 900
Cuotas seguridad social 145.23

TOTAL  1326.9
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/MACROMATICP\

GARPLUS Distripucién y Asistencia Téchica S.L.

Avda. Pta. Del Sur, Edif. Pta. Bahia 1, L-3 , UNIVERSIDAD DE CADIZ
(11408) Jerez de |la Frontera (Cédiz) ClAncha 16

C.I.F.- B 11677952

THn: 856144278 / Whatsapp: 689400072 11001 Cadiz

WEB: http:#www.macromatica.com

. _ _ Cadiz
Email comercial@macromatica.com

FECHA | FACTURA | CLIENTE T rie [ FACTURA
21/02/19 393 43000083 Q1132001G 956015476 1 l
INCLUIDO
_CODIGO. | = DESCRIPCION = | iMPORTE]
ALBARA?\ A-21646 FECHA 21/02/19 -
Oficina Contable: (U00500136) Servicios Asuntos Economicos
Unidad Tramitadora:{GEG0038 I 2)Adnunistracion Campus Puerto Real
Organo Proponente; CLASIFICACION ORGANICA: 20VIRDA049 /
CLASIFICACION ORGANICA: 20VIRDAS49
Organo Gestor: UDO500039 DEP. ING. MECANICA Y DISENG INDUSTRIAL
N EXPEDIENTE CONTRATO: 2019/0001517
< -
Luis Garcia Barrachina <luis barrachina@uca.es>
Dpto Ingenieria Mecdnica y Disefio Industrial
Escuela Superior de Ingenieria, Campus Puerto Real
C-U19550000 Agrosel Aire comprimido 400mi 924634 2.00 6.5000 13.00
C-CTK200 Set reparacion Startech CTK200 herramientas, 11 piezas o/estuche 1.0 26,3000 26.50
RS182-127 Kit de herramientas RS Pro, Electronica 1.00 72,7000 72.70
RS146-9085 Multimetro digital RS Pro, 10A ac, 600V ac, RS-960 1.00 63.73G0 63.73
RS170-3902 Brida HellermannTyton, Negro, Nylon 66, 200x4.6mm 1.00 8.6500 8.63
RS5192-5275 Brida HellermannTyton, Nvlon 66, 100x2.3mm 1.00 21.6000 21.60
R5233-528 Brida RS PRO, Variade, Nylon 66, 100mmx2,5 mm 1.00 81500 8.15
RS838-6345 Cajén almacen NG/TTANSP.PP, 3caj. 3“4*(3‘)13;1971111 1.00 53.8500 33.85
C-CAT-UNI CATALOGO CONSUMIBLES CON PVP . 100

LA GARANTIA EN EQUIPOS ¥ COMPONENTES INFORMATICOS SOLAMENTE INCLUYEN DEFECTOS DE FABRICACION, NUNCA FALLOS DE
CONFIGURACION Y/0 PROBLEMAS DERIVADOS DE INSTALACIONES, PROGRAMAS, INTERNET,VIRUS... A LOS CUALES SE LES APLICARAN
LAS TARIFAS VIGENTES. TODO SERVICIC DE GARANTIA SERA REALIZADO EN LABORATORIO

TODO MATERIAL DISPONE DE 1 ANO DE GARANTIA, SALVO QUE SE ESPECIFIQUE EN EL ARTICULO VARIACION ALGUNA.

LIVA = |TOTAL FRA. ©
21.00 46.55 268.20

Forma de Pago: TRANSFERENCIA BANCARIA
Banco:BANCO BILBRO VIZCAYZ ARGENTARIA

”jf":{)nfcrme el Cllente

_'_':".Conformﬁeﬂla En‘presa

1
m{:imgf&;

C/C GARPLUS:BBVA
ES14 Q182 2108 2101 0151 1863

GARPLUS DISTRIBUCION Y ASISTENCIA TECNICA SL. Inserita en el registro mercaniil Cadiz Toma 749 Folio 9 Hoja CA-4129

De acuerdo con lo establecide con la ley Organica 15/1989. de 13 de diciembre, de Proteccion de datos de Cracter Personal (LOPD), le informamos que sus datos estan incorporados en ur ficharo de| que es
titutar GARPLUS DISTRIBUCION Y ASISTENGIA TECNICA S oon iz finaldad de prestar a |os chentes 1os servicios profesionales solicitados, reatizar gestion admintstrativa, contable y fiscal, asi como envia
comunicaciones comerciales sobre nuestros producios wo servicios Asumssmo ie informamos de ta posibilidad de ejercer los derechos de aceasg, rectificacion, cancelacion y oposwcwon de sus datos en el

. Y ASI o
doriicic fiscai de GARPLUS BIST’ SIST.TEC. & Venc;mlentos 24/07/19

I ’ ’

Entrega a Cuenta: 268.20

! 7



(UNIVERSIDAD DE CADIZ )
ar: FPus
7VIECROMATICA
C/Ancha 16
GARPLUS DISTRIBUCION Y ASISTENCIA TECNICA SL. 11001 Cadiz
Avda. Pta. Del Sur Edif. Pta. Bahia 1 Local 3 \Cédiz - ESPANA )
CIF B11677952
www.macromatica.com / comercial@macromatica.com / Teléfono 956144278
FECHA PRESUP. CLIENTE N.I.F. TELEFONO PAG.
20/05/19 326 43000083 Q1132001G 956015505 1
PRECI OS | VA | NCLU DO
cODIGO DESCRIPCION UNI DAD PRECIO IMPORTE
PRESUPUESTO PR326
Oficina Contable: (U00500136) Servicios Asuntos Economicos
Unidad Tramitadora:(GE0003812)Administracién Campus Puerto Real
Organo Proponente: CLASIFICACION ORGANICA: 20VIRDAU49
Organo Gestor: U00500059 DEP. ING. MECANICA Y DISENO
INDUSTRIA!
N° EXPEDIENTE CONTRATO:
Luis Garcia Barrachina <luis.barrachina@uca.es>
Dpto Ingenieria Mecénica y Disefio Industrial
Escuela Superior de Ingenieria
PE/RE0016 L-Link Hub usb 2.0 7 puertos+alimentacion externa LL-UH-707L 1.00 16.3500 16.35
BASE % IVA  |TOTAL (®)
13.51] 21.00 2.84 16.35
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SECCION PRIMERA: DESCRIPCION
DEL EQUIPO
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1. PRESENTACION DEL SIMULADOR

RACK DE ORDENADORES MESA DEL INSTRUCTOR

ZONA DE CABLEADO Y ELECTRONICA
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2. ARMARIO (RACK) DE ORDENADORES

PC Visual

PC 10S

PC Dynamics

PC Hardware

Bandeja de control

Control de audio

PC Screens

Cuadro eléctrico
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3. MESA DEL INSTRUCTOR

v Enla mesa de instructor se controla el PC 10S. Este tiene una configuracién de pantalla extendida
de escritorio. Al iniciarse, el programa IOS ocupard ambas pantallas con dos ventanas
independientes.

v El equipo de audio en esta mesa estd en desuso. Su utilidad original es controlar las
comunicaciones entre instructor, alumno y supervisor.

v Se pueden encontrar manuales de utilidad junto a la impresora.

v El' mando del proyector no debe retirarse de esta mesa.
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4. COCKPIT

Equipos de
radionavegacion

Brujula simulada

Yoke (mandos de
control de vuelo)

Disyuntores (Circuit
i breakers)

Asiento del piloto

Control de audio (morse y
Comumcamones)

Navegacion VOR,
DME, ILS y
Comunicacioens

Navegacion instrumental.

(VOR, RNAV, ILS, etc...)

el | ADF (NDB Nav)

-u---- ~ @

o

Piloto automat|co

Transpondedor

Amperimetro simulado
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5. ELECTRONICA Y HARDWARE

1 'SOd

2000010-314

Rack de tarjetas
hardware situado detras
de la mesa de instructor

£000010-314 |

800000V-3.14

0530VH-1078 61504 |

s
@
2
b3
2
&£

¥ HOVH101S 2

HUB USB principal,
detras de la mesa de
instructor

g vsg
NIM13g

3

Zona delantera del cockpit. Podemos encontrar multitud de
placas hardware y fuentes de alimentacién. También los
monitores de los instrumentos.

Detalle de dos de las
tarjetas hardware en la
zona delantera




ESCUELA SUPERIOR DE INGENIERIA

@ CA gg'é‘gﬁi'fad Departamento de Ingenieria Mecanica y Disefio Industrial
Simulador de vuelo Piper PA34 Seneca lll clase FNPT Il

SECCION SEGUNDA: MANUAL DE
USUARIO
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1. ENCENDIDO DE LOS EQUIPOS

FASE 1: PRECARGA

1. Abrir el armario de ordenadores con la llave apropiada.
2. Encender el suministro eléctrico (levantar pestafa del general)

VARIOUS
COMPUTERS
FREE

GENERAL

(%]

x
[e]
P
(o3
w
e}
4
a
-
i

3. Retirar la bandeja de control, tirar del asa y abrir la pantalla. EI PC ‘Hardware’ se inicia
por si solo al encender el suministro eléctrico, para visualizarlo debe estar activada la
pantalla 3. (Realizar inmediatamente el siguiente paso)

Bandeja de control

4. Iniciar el PC ‘Visual' (Realizar el siguiente paso al cabo de varios sequndos)

o

Inicial el PC ‘Screens’
6. Iniciar el equipo de sonido y ajustar el volumen

10
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7. Realizar la comprobacién de hardware en ‘PC Hardware’. Tras iniciarse el sistema, se
abriran por si solos los programas FTE_Sound y FTE_IO. En este ultimo, comprobar que
todas las placas se han detectado y estan conectadas correctamente al sistema (Ver
imagen). En caso contrario, NO continuar con la secuencia de encendido y pasar a la
seccidn tercera de este manual.

~FTE_IO {C) FTE 2008 1 =(0f x|

K196 | KNS8O| KFC150 | KX155 | KR87-KT764-SWITCH SECON. FLIG 4| »
Calibrate Primary Flight Controls

M Pitch HRoll B Rudder
Raw data: 1
Hin data:
Hax data:
Scaled data:
Zero data:

Saved Hin:
Saved Hax:
Saved Scaled:
Board Scaled:

CHECK TODO ...0K

N 9)'4

3696969696 96 2 3 36 36 36 36 36 36 3636 26 K I 2 3 36 36 36 36 36 6 36 36 26 K K I 3 3 3 3 36 36 36

8. Activar la pantalla del PC ‘Visual' y comprobar que ha encendido correctamente. Debe
ejecutarse automaticamente el programa Visual, mostrandose una pantalla gris con el
texto ‘OpenGVS Mouse Arena’ (ver figura)

OpenGVS Mouse Arena

v

11
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FASE 2: INICIO DEL PROGRAMA

1. Encender el PC ‘Dynamics’, activar su pantalla correspondiente y presionar F1 para
avanzar el Boot-Up (mientras la placa base del PC no tenga bateria esto ocurrira siempre)

2. Encender el PC ‘IOS'. El componente visual de este PC son los monitores de la mesa de
instructor. Comprobar que se inicia correctamente, debe cargarse la aplicacién Seneca
automaticamente.

452 el programa que desea usar para abrir ¢l Squiente archivo:

| Q’ Archivo: SmTimes

Bloc de notas
& ==
/ Internet Explorer Tneeshe
Microsoft Corpafation

% Reproductor de Windows Media
crosgft Corporation

)

& VLC media player
B idcolAN

ESTA VENTANA

=

CLICK ‘ACEPTAR’ A TODOS LOS
MENSAJES

3. Supervisar el PC ‘Dynamics’. No deben aparecer errores en el programa.
4. Retirar la tapadera del proyector.
5. Encender el proyector con el mando a distancia.

12
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2. CARGA DE ESCENARIO Y EJECUCION

Mientras que el programa ejecutandose en el PC ‘Dynamics’ realiza todos los calculos y es el ‘cerebro’ de
la simulacion, el PC ‘l0OS’ es la interfaz con la que controlaremos la simulacion. El programa I0S, permite
cargar escenarios, iniciar y parar la simulacion, y editar diversos parametros en tiempo real, entre otras
Cosas.

1. Cargar un escenario de la carpeta. O bien, utilizar el escenario cargado por defecto.

2. Ajustar los parametros deseados, mas abajo se comentaran las opciones disponibles.

3. Clic en el boton ‘Play’. Deben encenderse tanto los instrumentos de cabina, como la
visualizacion. (Es posible que los mandos realicen un movimiento violento provocando
un golpe fuerte, por ello se recomienda sujetarlos firmemente.)

4. La simulacion esta en marcha, para terminarla, clic en el botdn stop.

5. Si el avién aparece congelado (inicios desde el aire), apretar el botdn situado en la parte
trasera del cockpit, detras de ambos asientos.

Tras una secuencia de encendido correcta y carga de escenario, el simulador debe encontrarse en el
siguiente estado:

- Pantallas de instrumentos activas. (Las del copiloto no deben quedarse inmaviles)

- Sonido activado (deben escucharse los sonidos del motor, luces de colisién, y demas sonidos del
cockpit)

- Fuerza de retroceso en los mandos. (Los pedales y mandos de control deben estar duros)

- Visualizacion del escenario en el proyector (pista, aeropuerto, cielo, nubes segun configuracion...
etc.)

13
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3. PROCEDIMIENTO DE APAGADO DEL EQUIPO

10.

1.

Cerrar la consola del programa Dynamics
Apagar el ordenador Dynamics mediante el menu de Windows.

Activar la pantalla del PC Hardware, cerrar ambos programas y apagar el PC mediante
el menu de Windows.

Activar la pantalla del PC Screens. PRESIONAR: Doble clic -> ESC -> Alt + F4 ->
ENTER. (Comprobar después que solo se mantiene encendida la primera luz a la
izquierda de la torre)

Activar el PC Visual. Cerrar OpenGVS Arena con ESC, y apagar mediante el menu de
Windows.

Apagar el PC IOS mediante el menu de Windows.

Apagar el Proyector (Doble pulsacién al botdn de encendido) y colocar su tapadera.
Apagar el equipo de audio mediante el boton central.

Una vez que estén todos los PC’s apagados (por favor, compruébese), apagar el

suministro eléctrico mediante el interruptor general en el cuadro eléctrico (primero
a la izquierda, hacia abajo).

Cerrar el armario de ordenadores con llave.

Dejar cerrada la puerta del avion.

14
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SECCION TERCERA: FALLOS DEL
SIMULADOR Y SOLUCIONES
CONOCIDAS

15
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PC Dynamics:

Programa Dynamics:

1. Mensaje en la consola ‘VISUAL COMMS FAIL’
Error:
..VISUAL COMMS FAIL
Causa:
El programa no consigue establecer conexion con el PC ‘Visual'.
Solucion:

Comprobar que el PC ‘Visual' se ha encendido correctamente, y que se ha iniciado la aplicacion tal y como
se describe en el apartado de puesta en marcha. Tras ello cerrar la aplicacion Dynamics y volverla a iniciar.

Revisar la conexién fisica entre el PC Visual y el HUB Ethernet, y la conexion entre el PC Dynamics vy el
HUB Ethernet. Tras ello cerrar la aplicacion Dynamics y volverla a iniciar.

Si el problema persiste apagar el simulador y volver a realizar la secuencia de encendido completa.

Si el problema persiste hay un problema en la configuracion ethernet. Revisar que la direccién IP de ambos
ordenadores esta configurada de forma correcta y dichas direcciones coinciden con las establecidas en el
archivo HOSTS.

2. Mensaje en la consola ‘HARDWARE COMMS FAIL’
Error:
..HARDWARE COMMS FAIL
Causas:
El programa no consigue establecer conexion con el PC ‘Hardware’.
Solucion:

Comprobar que el PC ‘Hardware’ se ha encendido correctamente, y que se ha iniciado la aplicacion tal y
como se describe en el apartado de puesta en marcha. Tras ello cerrar la aplicacién Dynamics y volverla a
iniciar.

Revisar la conexién fisica entre el PC Hardware y el HUB Ethernet, y la conexién entre el PC Dynamics y
el HUB Ethernet. Tras ello cerrar la aplicacién Dynamics y volverla a iniciar.

Si el problema persiste apagar el simulador y volver a realizar la secuencia de encendido completa.

Si el problema persiste hay un problema en la configuracion ethernet. Revisar que la direccion IP de ambos
ordenadores esta configurada de forma correcta y dichas direcciones coinciden con las establecidas en el
archivo HOSTS.

16
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e Seneca_DYN404.exe -0l =l

=

it O - ode fluto A> Hi

3. Error ‘Unable to open WAV file’

Error:

‘Unable to open WAV file: error code 1’

'Q' Unable to open WAV file: error code 1

Aceptar

Causas:
El programa no encuentra los archivos .wav de audio necesarios para su ejecucion.
Solucion:

Comprobar que en el disco duro local C (o donde esté instalado el sistema operativo) hay una carpeta
llamada wav y dentro de la misma hay archivos de audio. Si no es asi, consultar el manual técnico para
copiar de nuevo dicha carpeta donde corresponde.
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1. Errores en el inicio del programa

Error:

Errores varios al inicio del programa.
Causas:

Desconocidas.

Solucion:

Ignorarlos.

18
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PC ‘Hardware’

1. Fallo de una placa:
Error:
PLACA...OK
PLACA...FAIL
PLACA...OK
PLACA...OK

Causa:

El programa no recibe datos de una de las placas. Windows no la debe reconocer como dispositivo. Se
debe tratar de un problema de conexién, puede estar a varios niveles:

Conexién PC — HUB primario

Conexion HUB (primario) — HUB de placas

Conexion HUB de placas — Convertidor (Interfaz desconocida)
Conexion convertidor — placa

Solucion:

En primer lugar, realizar un apagado completo y volver a encender, por si se tratase de un fallo aleatorio.
Si persiste, clic en el menu, y REFRESH, y comprobar que persiste el mismo error.

Dependiendo de donde esté el fallo de la conexién, se debe desconectar y volver a conectar la placa/placas
que no se detectan.

Desconectar la placa que falla, volverla a conectar, y recargar el programa.

ATENCION: Cada tarjeta tiene un rack asignado, NO son intercambiables.

Sino se soluciona el problema, desconectar el cable USB que va desde la placa no detectada al rack USB,
sustituir por otro cable y volver a reiniciar. Si persiste, intercambiar el HUB USB afectado por ofro y
comprobar de nuevo. Si aun asi no se detecta la placa, el fallo puede estar o bien a nivel de software (si el
programa no se ha modificado, esto no deberia ocurrir) o bien a nivel hardware. A nivel hardware la placa
no esta funcionando correctamente, seria necesario estudiar cémo funciona la placa, que hace que no se
detecte y inspeccionar su conexion minuciosamente. Pdngase en contacto con un profesional en electronica
y véase los manuales referidos a las placas de hardware para mas informacién.
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2. Fallo de multiples placas:

Error:
PLACA.....FAIL
PLACA.....FAIL
PLACA.....OK
PLACA.....FAIL
Causa:

El programa no recibe datos de varias placas. Windows no las debe reconocer como dispositivos. Se debe
tratar de un problema de conexion, puede estar a varios niveles:

Conexién PC — HUB primario

Conexion HUB (primario) — HUB de placas

Conexion HUB de placas — Convertidor (Interfaz desconocida)
e  Conexidn convertidor — placa

Solucioén:

En primer lugar, realizar un apagado completo y volver a encender, por si se tratase de un fallo aleatorio.
Si persiste, clic en el menu, y REFRESH, y comprobar que persiste el mismo error.

Dependiendo de donde esté el fallo de la conexién, se debe desconectar y volver a conectar la placa/placas
que no se detectan.

Desconectar las placas que fallan, volverlas a conectar, y recargar el programa.
ATENCION: Cada tarjeta tiene un rack asignado, NO son intercambiables.
Si el problema persiste, en este caso lo mas probable es que falle uno de los siguientes componentes:

e HUB de placas
e Cable USB de conexién HUB (Primario) — HUB de placas

Reemplazar cada componente, tras un reinicio completo, individualmente, y comprobar asi cual es el que
falla. En ambos casos, sustituir el componente por uno nuevo para solucionar el problema. Tenga en cuenta
que Windows necesitara un reinicio extra para instalar nuevos controladores para nuevos dispositivos
instalados.
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3. Lapantalla se queda congelada
Error:
La pantalla se queda congelada o parpadeando, imposibilitando el uso.
Causas:
Fallo del adaptador gréfico/tarjeta gréfica.
Solucion:

Apagar el PC, apretar la conexion del adaptador grafico y el cable. Volver a iniciar el PC y mantener una
actitud positiva. Si el error persiste, tratar de solucionarlo limpiando la conexion grafica-placa base con una
pistola de aire. También se podria buscar una solucién alternativa cambiando el adaptador grafico y tratar
de reemplazar la gréfica.

PC ‘VISUAL’

Error:

El PC no termina de arrancar, se queda con un fondo verde y el puntero de ratdn Unicamente.
Causas:

Desconocidas.

Solucién:

Presionar Ctrl + alt + del. Clic en shut down. Esperar a que se apague, y si aparecen carteles para
confirmar, aceptarlos. Cuando el ordenador se haya apagado, volverlo a encender (requerira varias
pulsaciones hasta que la luz de encendido se encienda).

21



SIMULADOR DE VUELO
PIPER PA34 SENECA i
CLASE FNPT Il

VOL 2. MANUAL TECNICO

, | :
S -
(\%A/'

Y
LCA

de Cadiz

E S I Escuela Superior
de Ingenieria
Cazualn Suparas
o4 Ingeriena



ESCUELA SUPERIOR DE INGENIERIA

@ C g;‘ 'é‘;rgi'f ad Departamento de Ingenieria Mecanica y Disefo Industrial

Simulador de vuelo Piper PA34 Seneca lll clase FNPT Il

INDICE
SECCION I: COMPONENTES DE HARDWARE .........coveeeteeeeeeeeeeeeeseseeeeeeeeeseeesessee e 3
1. CUADRO ELECTRICO (ELEMENTOS BASICOS) .......eoeveeeeeeeeeeeeeeeeeeseeeeeseeeee s 4
1. RACK DE TARJETAS HARDWARE .......coooiveeeieeeseseeee e seee e 5
2. COMPONENTES INTERNOS ......oovomieeieeeeeeeeseeeeee e sese e eesee s 8
3. MONITORES ...t 8
SECCION II: FUNCIONAMIENTO GENERAL DEL SISTEMA ..o 9
2. ORDENADORES QUE FORMAN LA CONFIGURACION ORIGINAL...........cooveerreerrcerreereeanne. 10
3. COMUNICACIONES ENTRE EQUIPOS .........veeeieeeeeeeseeeeeseeeeseese s 11
4. CONEXIONES DE LAS PLACAS AL PC HARDWARE ...........iivereeeereseeseeeeeeeeeeesseeeseseee s 12
5. ESQUEMA GENERAL DEL SISTEMA ........vvoeieeeeeeeeeeeeseeeeeeeeeeeeeseseeeeeseesseeeese e esseeseseeens 13
SECCION [1I: PC HARDWARE (& SOUND)...........coiveeemeeeeeeeeeeseeeeeeeeeeeeeseseesseeses e sseee e esseesesseens 14
1. ESPECIFICACIONES ..o eee s e eeeee e 15
2. SOFTWARE PROPIO ..o eeese e eees e eessesee s aesee s enenens 15
3. SISTEMAS OPERATIVOS COMPATIBLES Y EJECUCION EN OTROPC......coooveovvveerevees 15
4. ARCHIVOS Y CARPETAS BACKUP ORIGINALES.........ccooveieveieeeeieseeeeeseseseeseseessseeeenenens 16
SECCION IV PCIOS ....oovooeeeeveeeeeeeeees s ees s anssenesennessnes 17
1. ESPECIFICACIONES .......oooiveeeeeeeeeeeeeeeeee oo eseee e eesse e 18
2. SOFTWARE PROPIO ... eesse s 18
3. SISTEMAS OPERATIVOS COMPATIBLES .........oiveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeseeseeeeeseseees s 19
4. ARCHIVOS Y CARPETAS BACKUP ORIGINALES.........ccooveimeeieeeeseseeeeeeeeesees s 19
SECCION V: PCDYNAMICS .....ooooveoeveeeveeeeeeeeseee e eseses e seseeesssessesessssesesse s snsse s anss e sneseees 20
1. ESPECIFICACIONES ..o s 21
2. SOFTWARE PROPIO ... ensse s 22
3. SISTEMAS OPERATIVOS COMPATIBLES Y EJECUCION EN OTROPC .....ccooovoorvvereeens 22
4. ARCHIVOS Y CARPETAS BACKUP ORIGINALES..........ccooveoeveiieeeeeseeeeeeseceeseeseserseseeesenenens 23
SECCION VI PC VISUAL ... 24
1. ESPECIFICACIONES ..o 25
2. SOFTWARE PROPIO ... ssse s 25
3. SISTEMAS OPERATIVOS COMPATIBLES .........iiveeeeeeeieeeeeseeeeeeeseeeseeesesseeseseees s 26
4. ARCHIVOS Y CARPETAS BACKUP ORIGINALES..........coooveieeeeeeeeoeseeeseeseceeseesssee s 30
SECCION VI PC SCREENS.........oveoeeeeeeee e eeeeeeeseee e enese e 31
1. ESPECIFICACIONES .....coooooveeeeeee oo 32
2. SOFTWARE PROPIO ..o enesens 32



ESCUELA SUPERIOR DE INGENIERIA

@ C g;‘ 'é‘;rgi'f ad Departamento de Ingenieria Mecanica y Disefo Industrial
Simulador de vuelo Piper PA34 Seneca lll clase FNPT Il

3. SISTEMAS OPERATIVOS COMPATIBLES .........cccootiiiieeeiiitse et 33

4. ARCHIVOS Y CARPETAS BACKUP ORIGINALES..........c.cceoeiiriisceee e 33
SECCION VIII: MODIFICACIONES DEL HARDWARE ..........oooeveevoeeeeee e 34
1. ELEMENTOS IRREMPLAZABLES ........cooiiiiieiciiicsteteee e 35

2. RESTAURACION DE UN DISCO DURO .......cvveieeeeeeeseeeeeesee s eseeesee s 35
SECCION XIX: MODIFICACIONES DEL SOFTWARE...........vveeveeeeeeeeeeeeeee s 36
1. RECOMPILANDO EL PROGRAMA DYNAMICS ........cociiiiiiieeieeie s 37
1.1, Instalacion de Visual Studio B.0...........cceiiieiiiieiiisc e e 37

1.2, Version tradicional Visual Studio 6.0 (VS98) .........ceeeiiriiiiiiiiieiicee e 37

1.3. Version compatible con Visual Studio 2008 y en adelante ............cocovvevninicieinnncnes 39

2. RECOMPILANDO EL PROGRAMA IOS ......coiiiiicictceie et 42

3. RECOMPILANDO LOS PROGRAMAS INSTRUMENTOS, HARDWARE, SOUND..................... 43
SECCION XX: ASPECTOS GENERALES DEL CODIGO FUENTE .......vvvoveereeeeeeeeeeeeeeseeeneisneie 50
1. CODIGO DYNAMICS ...t 51
1.1. Funciones de trasmision y recepcion de datos entre ordenadores ............cocovvvrerrnnnnes 51

1.2, Datos enviados entre ordenadores: ...........ccevreriririeieieiiinreiee e 55

1.3.  Parametros que definen [a @eronave ............ccoccevveieici e e 60
SECCION XIX: INTRODUCCION DE UN NUEVO PC PARAESTUDIOS ........coovrveireeeneeeereeseisneeene. 64
1. CONEXION DEL NUEVO PC AL EQUIPO.........coooeeveeeeeeeeseeeeseeseeeseee e esssesssssssssennees 65
SECCION XX: INTERFAZ DE COMUNICACION CON FLIGHTGEAR..........ooovveereeeneeeneieneeeneisneeen 71
ProOtOCOI0 NALIVO:........coviiiieieiee ettt e 72
ProtOCOI0 GENETICO:.........cvcviiiiicecce et sttt bt 72



ESCUELA SUPERIOR DE INGENIERIA

@ C gg'é‘gﬁi'fad Departamento de Ingenieria Mecanica y Disefo Industrial
Simulador de vuelo Piper PA34 Seneca lll clase FNPT Il

SECCION I: COMPONENTES DE
HARDWARE



ESCUELA SUPERIOR DE INGENIERIA

@ C fj;‘ 'gj{f ad Departamento de Ingenieria Mecanica y Disefo Industrial
Simulador de vuelo Piper PA34 Seneca lll clase FNPT Il

1. CUADRO ELECTRICO (ELEMENTOS BASICOS)
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1. RACK DE TARJETAS HARDWARE

Las placas hardware de las que se compone el sistema se listan a continuacion. En negrita se muestran
las que se situan en el rack trasero (el resto se encuentran en la zona delantera del cockpit):

e FTE-RLO0001
e FTE-FOR2001*

FTE-FOR2001

e FTE-12V0004*
e FTE-12V0005*
e FTE-12V0006*

e FTE-DCL2001

FTE-12V0004

e FTE-ADC0007* ‘. FTE-0I00003
. FTE_ADCOOOS* :’ 7 POS: 13 SLOTVRACK: 50 3

e FTE-7SEG001* (s - REEETT

e FTE-7SEG002*
e FTE-7SEG003* |

o FTE-7SEG004* I 1’3&‘3‘.’.?Acx.aa |

e FTE-DIO0001* ]
e FTE-DIO0002*
e FTE-DIO0003*

 FTE-ADCO007

e  FTE-DIO0004 4 Fos e
e FTE-SERV001* B o

e FTE-5V00001*
e FTE-DAC0001

e IN00012

e MOT200002
e ADO00008

e MOTO00001
o [IN00051

Las dos placas restantes se encuentran en la zona inferior del simulador. (Por comprobar)
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2. COMPONENTES INTERNOS

e Servomotores
e Fuentes de alimentacion
e HUB's USB

L

MONITORES

Monitores externos:
Monitores situados sobre la mesa de instructor. Funcionan como pantalla extendida para el PC 10S.

Monitor principal: situado en la bandeja de control con el que se visualizan los PC’s dynamics, hardware y
Visual.
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SECCION Il: FUNCIONAMIENTO
GENERAL DEL SISTEMA
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2. ORDENADORES QUE FORMAN LA CONFIGURACION ORIGINAL

e PC Dynamics: Calcula el modelo de vuelo, es el ‘cerebro’ del simulador. También genera los
sonidos basicos durante el vuelo.

e PC Hardware (& Sound): Conecta los componentes fisicos (Palancas de mando, interruptores,
etc) al PC Dynamics. (Es como el sistema nervioso). Ademas, incluye el programa de sonido que
gestiona las comunicaciones con auriculares conectados a la cabina, mesa de instructor, y algunos
sonidos de cabina. Permite controlar los equipos de radionavegacion desde el programa, ejecutar
calibraciones, y diversos tests.

e PC Visual: Es el que renderiza el escenario donde se realiza la simulacién. También proporciona
un feedback a Dynamics del entorno con respecto a la aeronave.

e PCIOS: Es la interfaz humana del simulador, desde este PC se controla la simulacion (Start, stop,
freeze, simulacién de fallos, etc), se gestiona el escenario a cargar y se ajustan una serie de
parametros de interés.

e PC Screens: Este PC contiene el software que da vida a los indicadores del cockpit. Recibe los
datos de los instrumentos calculados por Dynamics, y los renderiza en forma de graficos animados
a representar por las pantallas situadas en el panel de instrumentos. Hay que tener en cuenta,
como se explicara en su seccidn, que este PC solo se puede gestionar de forma remota.

10
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3. COMUNICACIONES ENTRE EQUIPOS

Cada PC esta conectado con el resto mediante conexion ethernet. Los cables de conexidn conectan cada
uno de los ordenadores a un ‘hub’ ethernet situado en el mismo rack que los PC’s (parte trasera).

Figura 1. Hub ethernet

Todas las placas hardware se comunican con el PC Hardware mediante conexién USB. Para ello se utilizan
hubs USB que agrupan varias de ellas, y éstos hubs a su vez se conectan a un hub principal que se
encuentra detrds de la mesa. Este Hub por ultimo se conecta al PC Hardware y de esta forma todas las
placas hardware aparecen en ese PC como dispositivos externos individuales.

RiB VsB |
NIM13g

Figura 2. Hub USB principal

11
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4. CONEXIONES DE LAS PLACAS AL PC HARDWARE

PC ‘HARDWARE’

FTE-DI00004

1 A A A A
¥ Hue B

FTE-DACO001
FTE-12V0006
ADO000O8
IN00012 a
MOTO0001

MOT200002
!fi IN00O51

P HuB A

FTE-FOR2001

FTE-12V0005
a FTE-ADCO0O7

FTE-DI0©00O2

<>

{ HUB C

FTE-RLOOOO1
FTE-12V0004
FTE-DCL2001
FTE-DI0000O3
FTE-SERVO01

{ HuB D

FTE-ADCO008
FTE-7SEGOQ1
FTE-7SEG0O02
FTE-7SEGO03
FTE-7SEGO04
FTE-DIO0O0O1
FTE-5V00001

Donde a cada HUB llega cada una de las placas nombradas mediante su propio cable
USB. Dichos cables estan etiquetados con el nombre de la placa a la que corresponde.

12
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5. ESQUEMA GENERAL DEL SISTEMA

- .

PC HARDWARE

Datos/posicidn de Cm:ltr'c_)l servos, . Comandos del Datos de la
; _ indicadores simulador y control
los equipos fisicos - . . aeronave
fisicos.. del escenario

> 7/ Datos a mostrar en
los instrumentos de

Situacidn del avidn Variables de
+ datos de IO0S interaccion con el
vuelo (escenario) entorno

i Todos los ordenadores se conectan al HUB ethernet. PC Dynamics requiere que esté
: previamente funcionando el PC Visual y el PC Hardware. Sin embargo, puede funcionar en |
espera hasta que cargue el PC I0S, ya que al cargarse comienza la simulacion congelada, |
| ala espera de las sefiales de control de 10S. No recibe datos del PC Screens por lo que su
{ funcionamiento no depende de éste. :

13
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SECCION lIl: PC HARDWARE (&
SOUND)
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1. ESPECIFICACIONES

Sistema operativo: Windows XP Professional (5.1, Build 2600) Service Pack 3
Nombre del PC: SENHARD
Procesador: Intel® Core™ 2 Quad CPU Q6600 2.40GHz (4 CPUs)
Memoria: 2046MB RAM
Disco Duro (Particidn 1): 178.5 GBHDD (174.9 GB Libres) NTFS Letra E:
Disco Duro (Particion 2): 60.0 GB HDD (51.9 GB Free) NTFS Letra C:
- Modelo Disco Duro: ST3250310AS
Audio: ESI ESP1010e
Adaptador Grafico 1:
Nombre: NVIDIA GeForce 8600 GT
Fabricante: NVIDIA
Memoria: 512.0 MB
Resolucién actual: 1024 x 768 (32 bit) (60Hz)

192.128.134.181

il

2. SOFTWARE PROPIO

En este ordenador se encuentra el software FTE_IO y FTE_Sound. El primer programa se encarga de
comunicar todo el hardware con el programa Dynamics. FTE_Sound gestiona la reproduccion de los
sonidos de cabina.

FTE_IO:

Al ejecutarse, realiza la comprobacién de las placas de hardware. Si recibe sefial por parte de una placa
muestra OK y si no la recibe muestra FAIL, en el listado.

3. SISTEMAS OPERATIVOS COMPATIBLES Y EJECUCION EN OTRO PC

Este programa es, en principio, compatible con cualquier sistema operativo de Windows (XP y en adelante)
sin embargo, aun no esta resuelta la forma de lograr que opere correctamente en entornos de 64 bits. Esto
es debido a que NO existen DRIVERS de dispositivo de las placas hardware del simulador para sistemas
de 64 bits. Ademas, una de las placas da problemas tras sucesivos intentos de conexién mediante un puerto
USB 3.0.

Por todo lo anterior, la Unica forma de reemplazo del PC Hardware es la siguiente:

15
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Se requiere un PC con Windows XP instalado 32 bits. (Comprobado con SP3)

Copiar al PC la carpeta del programa y la carpeta de Drivers (ver el siguiente apartado). Antes de ejecutar
el programa, conectar el USB del HUB principal. Windows comenzara a reconocer cada una de las placas
como dispositivos desconocidos.

Instalar cada una de las placas como dispositivos de hardware, usando el asistente de Windows segun
vaya apareciendo. El primer asistente que aparezca se realizara de la siguiente forma:

1. No conectar a intemet para buscar controladores (Siguiente)

2. Buscar los controladores en una ubicacién especifica (Siguiente)

3. Seleccionar la carpeta ‘Driver’ y continuar

4. Comenzara la instalacién del controlador. Debe aparecer un cartel de advertencia, clic en Aceptar.

Una vez cerrado el asistente, comenzara otro nuevo asistente para una nueva placa. En esta ocasién y en
las restantes:

1. No conectar a interet para buscar controladores (Siguiente)
2. Buscar automaticamente los controladores en el equipo. (Siguiente)
3. Clic en aceptar al cartel de advertencia.

El total de asistentes debe ser de 19. Las 5 placas restantes se autoconfiguran como dispositivos HID.

Al finalizar, en el administrador de dispositivos, debe poder visualizarse en la seccién de ‘Hardware
desconocido’ en total 19 dispositivos con el mismo nombre ‘FTE — BOARDS'.

Aunque ya se han instalado los controladores de las placas hardware, ain no es posible ejecutar el
programa FTE_IO. Para que el programa se comunique con las placas es necesaria una APl para Windows
llamada libusb. Sin esta libreria o protocolo, el programa no detectara las 19 placas que se instalaron como
hardware desconocido. Para instalar este Ultimo requisito seguir los siguientes pasos:

1. Copiar la carpeta de Libusb en el PC nuevo (contenida en ‘Requisitos’ dentro del paquete de
software de Hardware).

2. Navegar a la carpeta contenida adecuada segun el PC, (normalmente sera la de x86).

Copiar el archivo libusb0.sys a la carpeta [Disco Duro Local\WINDOWS\System32 \Drivers\

4. Ejecutar el programa install-filter.exe. Seguir las instrucciones contenidas en su archivo
Léame.

5. Deben crearse 19 filtros, uno para cada placa, sin que aparezcan errores o advertencias.

6. Una vez completado lo anterior, ejecutar FTE_IO, todas las placas deben ser detectadas y en
estado OK.

w

No olvidar configurar la conexion ethernet del PC acorde a lo que requiera el PC Dynamics.

4. ARCHIVOS Y CARPETAS BACKUP ORIGINALES

16
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SECCION IV: PC 10S
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1. ESPECIFICACIONES

Sistema operativo: Windows 7 Professional 64-bit (6.1, Build 7600)

Nombre del PC: FTE_GEN_RACK

Procesador: Intel® Core™ i3 CPU 560 @ 3.33GHz (4 CPUs)

Memoria: 4096MB RAM

Disco Duro: 953.8 GB HDD (921.1 GBLibres) NTFS Letra C:

- Modelo Disco Duro: ST31000524AS ATA Device

Audio 1: Altavoces (VIA High Definition Audio)

Audio 2: HD Audio HDMI out (VIA High Definition Audio)

Audio 3: SPDIF Interface (TX1) (VIA High Definition Audio)
Adaptador Grafico 1:

Nombre: NVIDIA GeForce GTX 460 SE

Fabricante: NVIDIA

Memoria: 2780 MB (Display) 993 MB (Dedicated) 1787 MB (Shared)

Resolucién actual: 1280 x 1024 (32 bit) (60Hz)

Adaptador Grafico 2:
Nombre: NVIDIA GeForce GTX 460 SE
Fabricante: NVIDIA
Memoria: 2780 MB (Display) 993 MB (Dedicated) 1787 MB (Shared)
Resolucién actual: 1280 x 1024 (32 bit) (60Hz)

192.128.134.183

1]

2. SOFTWARE PROPIO

Este PC ejecuta el software |0S. Esta es la interfaz de inputs y outputs con la que el operador del simulador
carga el escenario, modifica parametros y controla la simulacion. En nombre original del ejecutable es

Seneca.exe

Ademas, en este PC se encuentra instalado el entorno de desarrollo (IDE) RAD Embarcadero (Delphi) en
una de sus versiones contemporaneas. Este software esta licenciado en su instalacién en este PC, no se
puede trasladar a otro PC y no se dispone de su licencia.

El programa |0S esta desarrollado en CPP y desarrollado en VS98. Se dispone del cddigo fuente.

18
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3. SISTEMAS OPERATIVOS COMPATIBLES

El programa |0S es compatible con Windows 7 y Windows 10. No se ha probado en Windows XP pero
deberia ser compatible teniendo en cuenta que ha sido desarrollado en VS98.

4. ARCHIVOS Y CARPETAS BACKUP ORIGINALES

La carpeta de ejecucidn del programa se sitlia en el disco duro local, en la carpeta llamada ‘SENECA’
La copia de seguridad del disco duro del PC IOS incluye dos particiones.
Se ha tratado de realizar lo siguiente:

Se ha creado una maquina virtual con espacio suficiente para albergar los datos de la particién primaria. A
dicha VM se le ha afiadido otro disco duro virtual con espacio suficiente para albergar los datos de la
particién secundaria. A continuacién, se ha creado mediante el software ACRONIS un medio de
recuperacion (un .iso bootable) que se ha insertado como arranque primario para la maquina virtual. De
esta forma, lo que se consigue es revertir la copia de seguridad a los discos duros de la maquina virtual
(como si fuese un ordenador fisico). Sin embargo, tras completar el proceso y arrancar Windows 7 en la
maquina virtual, aparece una pantalla de error critico y la VM se apaga y reinicia continuamente. Esto puede
ser debido a que la instalacién de Windows del PC 10S esta configurada para funcionar con sus dispositivos
(HDD, placa base, etc) y no tolera ejecutarse en un PC distinto. El propésito de este traslado de PC a una
maquina virtual no es otro que poder utilizar el software instalado (RAD Embarcadero) pues como hemos
dicho el software 10S es compatible con cualquier otro PC.
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SECCION V: PC DYNAMICS
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1. ESPECIFICACIONES

Sistema operativo: Windows XP Professional (5.1, Build 2600)
Service Pack 3
Nombre del PC: SENDYNAMIC
Procesador: Intel® Pentium® 4 CPU 2.80GHz (2 CPUs)
Memoria: 512MB RAM
Disco Duro: 38.2 GB HDD (29.4 GBLibres) NTFS
- Modelo Disco Duro: ST340014A
Audio: Realtek AC97 Audio
Adaptador Grafico 1:
Nombre: RADEON 9250 (RADEON 9250 AGP)
Fabricante: ATI Technologies Inc.
Memoria: 256.0 MB
Resolucién actual: 1024 x 768 (32 bit) (60Hz)

192.128.134.182

1]
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2. SOFTWARE PROPIO

En este PC se ejecuta Dynamics, el software que realiza todos los calculos. El nombre del ejecutable es
seneca_DYN404.exe y para su ejecucidon es necesario un acceso directo que le pase una serie de
comandos segun la configuracion de ordenadores y del archivo HOSTS.

Parametros necesarios para el programa y configuracién originales:

-Hhardware -Vvisual -lios -Ssound -CScreens

Seneca_DYN404.eHe Properties

General Shorbcut | Dptiu:unsl Fart I La_l,lnutl EDIDrsI Enmpatil:uilityl

-

Seneca D404 exe

Target type:

Application

Target locatiorn: SEMECA

Target:

I.e:-ce -Hhardware Yvisual Jioz -5 sound -CScreend

Start in:

IE:&SENEE&

Shortcut key: INDne

Fur:

Cornrent:

I Marmal window - |

Find Target... | Ehangelcan...l Advanced... |

3. SISTEMAS OPERATIVOS COMPATIBLES Y EJECUCION EN OTRO PC

2l x|

Se ha experimentado el funcionamiento de Dynamics con sistemas operativos mas modernos, sin éxito. Al

ejecutar el software en Windows 10, con la misma configuracion, aparece el error:

Preste atencion al nimero. Si el cédigo de error es 1 el problema estéa en que la carpeta ‘wav’ no esta
copiada a la carpeta raiz del disco duro local donde se encuentra instalado Windows.

'8' Unable to open WAV file: error code 5

Aceptar

22



ESCUELA SUPERIOR DE INGENIERIA

@ C g;‘ 'é‘;rgi'f ad Departamento de Ingenieria Mecanica y Disefo Industrial
Simulador de vuelo Piper PA34 Seneca lll clase FNPT Il

':8:' Unable to open WAV file: error code 1

Aceptar

Este error es debido a que el programa fue creado para utilizar las herramientas de DirectSound (obsoletas).
Estas herramientas/librerias se utilizan para reproducir sonidos en tiempo real a la vez que se ejecuta el
programa (esto es sonidos del tren de aterrizaje, de impacto con el terreno, motores, viento, etc). En la
versidn de Windows XP no aparece este error, mientras que en Windows Vista y versiones posteriores si,
imposibilitando el uso del programa.

Si se modifica el cddigo fuente para eludir los errores derivados de las rutinas de DirectSound, el programa
se cerrara con el mensaje ‘Este programa dejé de funcionar.’.

Ejecucion en Windows XP
Se ha comprobado el funcionamiento de Dynamics en Windows XP en una maquina virtual.

Mediante el software de maquinas virtuales Oracle VirtualBox (gratuito), se puede crear un sistema
operativo virtual que se ejecute a la vez que el ordenador principal, de forma que podemos tener varias
estaciones trabajando al mismo tiempo en un mismo PC y con diferentes versiones de Windows.

Para ejecutar Dynamics en una maquina virtual se requiere:

e Maquina virtual con Windows XP SP3 funcionando.
e Instalacién de las carpetas tal y como se describe en el siguiente apartado.
e  Configuracion de la conexion de red de la maquina virtual tipo NAT,

No hace falta en principio configurar la direccién IP para esta maquina virtual (ni en el caso de PC fisico).
Pero si surgen problemas desconocidos, tratar de aplicarle dicha configuracién.

4. ARCHIVOS Y CARPETAS BACKUP ORIGINALES

Para el funcionamiento y trabajo con el codigo de forma adecuada, la configuracién de carpetas original
es la siguiente:

Disco local C:

e Carpeta bae-sims
e Carpetawav
e Carpeta SENECA

Escritorio:

Acceso directo al ejecutable seneca_DYN404.exe situado en la carpeta SENECA.
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SECCION VI: PC VISUAL
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1. ESPECIFICACIONES

Sistema operativo:

Microsoft Windows 98 (4.10, Build 1998)

Nombre del PC:

simvi2

Procesador: Intel® Celeron ® CPU 2.60 GHz

Memoria: 240MB RAM

Disco Duro: 9.4 GB HDD (8.7 GB Libres)
Adaptador Grafico 1:

Nombre: Intel® 82865G Graphics Controller

Fabricante: Intel Corporation

Memoria: 14. MB

Resolucién actual: 1024 x 768 (32 bit)

Adaptador Grafico 2:
Nombre: Quantum3D Obsidian2 3D Graphics Card [Voodoo? AGP]
Fabricante: 3dfx Interactive
Memoria: 14. MB
Resolucién actual: 1024 x 768 (32 bit)
]
192.128.134.184 =

2. SOFTWARE PROPIO

El PC visual contiene el programa de visualizacién con el que cuenta el simulador originalmente. Al arrancar
el PC, el software se ejecuta solo. Si se requiere iniciar manualmente por cualquier motivo, ejecutar el

acceso directo situado en el escritorio con el icono de MS-DOS.

El programa estad basado en una antigua plataforma basada, presumiblemente, en OpenGL, llamada
OpenGVS. Esta plataforma/sistema de visualizacién, era propiedad de los fabricantes de la tarjeta grafica
conectada al proyector para la renderizacion de la simulacion (3dfx Interactive, compafiia disuelta en el afio

2002) (Adaptador grafico 2).

Dicho programa, cuyo nombre no se encuentra especificado, es un programa comercial, de cuyo codigo
fuente no se dispone y es s6lo compatible con Windows 98, concretamente con el PC en el que se

encuentra instalado (PC Visual), debido a las siguientes particularidades:

e El programa esta disefiado para funcionar exclusivamente con la tarjeta gréfica instalada
(Adaptador Grafico 2, véase los detalles en el apartado anterior). Si se instala otra grafica en su
lugar, la renderizacion apareceria con el texto ‘DEMO’ por todas partes, imposibilitando el uso del

simulador.




W UC

) , ESCUELA SUPERIOR DE INGENIERIA
Universidad

de Cadiz

Departamento de Ingenieria Mecanica y Disefio Industrial
Simulador de vuelo Piper PA34 Seneca lll clase FNPT Il

e Dicho adaptador esta obsoleto, no se encuentra en el mercado y resultaria casi imposible
encontrar un reemplazo, por lo que cuando el adaptador instalado alcance el final de su vida el PC

Visual dejara de resultar Util y debera ser retirado.

3. SISTEMAS OPERATIVOS COMPATIBLES

A continuacién, se va a explicar como realizar un ‘hack’ del programa Visual para ejecutarlo en cualquier

sistema operativo con cualquier tarjeta gréfica.

Copiar la carpeta del programa tal y como se describe en el siguiente apartado.

Instalar dgVoodoo2_61, usando la version x64 (QEmu).

En el pack de software adjunto a este manual se incluira una version preparada.

La configuracién probada del programa es la que se muestra en las siguientes capturas:

Config folder / Running instance
C:\Database w |- |x || LY || Add

General Glide Directx

[] Disable and passthru to real Direct®
Videocard

dgVoodoo Virtual 30 Accelerated Card

w | VRAM | 255 MB o

Disable Alt-Enter to toggle screen state
Mizcellanneous
[ 18ilinear blit stretch

|:| Force vSync
|:| Fast video memory access

dgVoodoo Watermark

oK Cancel Apply

Texturing Resolution
Filterin dri
d App driven | Unforced o |
|:| Mo mipmapping
Behavior Antialiasing (MSAA)
Application controlled fullscreenjwindowed state
App driven e

[ ] apply Phong shading when possible

About
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ﬁ dgVoodeoe 2,61 - Control Panel

Config folder / Running instance
C:\Database wo x| LY || Add

General Glide DirectX

3Dfx card

Voodoo 2 (8MBf12MB, 2 TMUs) | Onboard RAM | 1ZMB
Texturing Resolution

Memory size [ TMU | 4096 kB o | | Unforced v|
Mumber of TMUs 2 w Antialiasing (MSAA)
[ ]Force bilinear filter [ ] Disable mipmapping App driven >
Miscellanneous
Enable Glide Gamma Ramp Force vSync
[ ] Force emulating true PCI access [ ] 15 bit depth buffer
3Dfx Watermark [ ]3Dfx splash screen
] Paointcast Palette driver build []Enable inactive app state

QK Cancel Apply About

27



R ESCUELA SUPERIOR DE INGENIERIA
M Universidad s g - :
N/ C de Cadiz Departamento de Ingenieria Mecanica y Disefo Industrial
Simulador de vuelo Piper PA34 Seneca lll clase FNPT Il

I3 dgVoodoo 2.61 - Control Panel — >

Config folder f Running instance
C:\Database w | l-=(x|) LY || Add

General Glide Directy
Rendering
Output APT
Best available one W
Adapter(s) to use | enable Full Screen Quitput
All of them ~ | | Default -

Appearance

(C)Full Screen Scaling mode []Progressive scanline order

(® Windowed |Centered, keep Aspet ~ | [] Enumerate refresh rates

Color adjustments Mizcellanneous
Brightness ] 100% Keep window aspect
Color | Morm EII
Capture mouse
Contrast [ | 100%

[ center app window
[ ] inherit Color Profile in full screen mode

oK Cancel Apply About

A continuacién, se muestra el archivo de configuracion donde se pueden editar parametros de interés:
Archivo chanset.cfg

En este archivo se pueden observar parametros de configuracion tales como posicién de la imagen,
resolucion, iluminacion, y FOV (campo de visién). Editando el FOV por ejemplo a 120 grados permitiria
investigar la proyeccién con varios proyectores, o cualquier otra forma para obtener una proyeccion
panoramica.
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ﬁCanig file for openGVS aplication
#3stup # channels

FRAME BUFFERS 1

CHANNEL NC 0O

FERAME BUFFER 0O

LNGLE OFFSET ¥ 0 #initially about y axis extend to x and =
POS OFFSET 0,0,0

LIGHT SCURCET 0.0,10000.0,10000.0

VIEWPCET —-1.0, 1.0, -1.0, 1.0

$RESCLUTICHN 800, 600

RESOLUTION 15%20,1080

#RESCLUTION 640,480

FOV 80.0 #defualt

MEAR CLIF 0.5

#rem far clip is also unlimited fog distance
FAR CLIP 50000.0

XRES 1520

#XRES 800

CFG CHANNEL END
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4. ARCHIVOS Y CARPETAS BACKUP ORIGINALES

El Programa OpenGVS se encuentra en:
Mi PC > Disco Duro local C > Database

En el escritorio se pueden encontrar algunos Drivers propios y el acceso directo al programa Visual, el
nombre debe contener ‘BAE'.
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SECCION VII: PC SCREENS A
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1. ESPECIFICACIONES

!

ATENCION:

En ninglin momento desconectar ningln cable que esté conectado a alguna pantalla,
0 a los adaptadores Matrox TripleHeadToGo. Esto resultaria en la pérdida de la
configuracion de pantallas de instrumentos, requiriendo una nueva configuracién que
se desconoce. Esto supondria la pérdida con dificil o laboriosa recuperacion de los
instrumentos de cabina. Tampoco conectar un monitor extra.

Este PC se opera remotamente desde el PC Hardware, o desde el PC Dynamics mediante el software de
escritorio remoto UltraVNC. Para acceder al mismo, abrir el programa UltraVNC viewer en alguno de los
PC’s anteriores, pulsar ‘Connect’ y escribir como contrasefia ‘1’ sin comillas. Aparecera el escritorio remoto.

]
192.128.134.182 o=

2. SOFTWARE PROPIO

Programa de representacién de los instrumentos de cabina.

FTE_Instruments:

Recibe datos de Dynamics, y utiliza las variables en tiempo real para renderizar todos los elementos de los
instrumentos simulados. Para ello traza vectores, colorea, y representa simbolos mediante geometrias
sencillas, hasta formar la simulacion visual del instrumento real correspondiente.
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3. SISTEMAS OPERATIVOS COMPATIBLES

e Windows Vista
e  Windows 7
e  Windows 10 (Supuestamente, no probado)

4. ARCHIVOS Y CARPETAS BACKUP ORIGINALES

Se adjunta todo el archivo de copias de seguridad del simulador.
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SECCION VIil: MODIFICACIONES DEL
HARDWARE
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1. ELEMENTOS IRREMPLAZABLES

No hay nada irreemplazable como tal, pero si que requiera de una laboriosa reprogramacioén de varios
codigos, y multitud de configuraciones:

e Hardware interno (placas, monitores de las screens)
e Hardware especifico (componentes reales y simulados de la aeronave)
e Bandeja de control

Por ejemplo, en el caso de que se rompa una placa hardware, se tendria que estudiar su funcionamiento,
entradas y salidas, disefiar otra que haga lo mismo y conectarla al PC hardware mediante USB respetando
los valores inputs y outputs tal y como se describe en la documentacion adjunta a dicha placa.

2. RESTAURACION DE UN DISCO DURO

En el pack de software adjunto al manual se incluyen las copias de seguridad de los discos duros de los
PC’s Visual, Hardware, Dynamics e |0S. No se incluye la copia de seguridad del PC Screens ya que éste
PC funciona con una interfaz distinta a SATA y no existe forma de clonar el disco duro. Haria falta un PC
similar para lograr tal operacion.

Para restaurar un disco duro o bien montar virtualmente las imagenes de los discos duros en formato .tib
es necesario el software Acronis True Image. Una vez instalado el proceso para restaurar las copias de
seguridad es bastante intuitivo (consultar la web del programa o la documentacién correspondiente para
mas detalle) y a rasgos generales consiste en:

1. Conectar un disco duro sin formato o en blanco al PC.
2. Arrancar el PC y mediante Acronis, restaurar una imagen de disco al disco duro insertado.
3. Reemplazar el disco duro del PC concreto con el nuevo, el PC no debe notar diferencia alguna.

El proceso ha sido comprobado con un portatil personal y Windows XP.
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SECCION XIX: MODIFICACIONES DEL
SOFTWARE
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1. RECOMPILANDO EL PROGRAMA DYNAMICS

El programa central, dynamics, esta escrito en lenguaje C++, desarrollado en su mayor parte durante el
afio 2000. Para compilarlo y crear el archivo ejecutable que se emplea en la operacion del simulador, se
utilizé el software comercial Microsoft Visual Studio 6.0 (VS98). Este es un entorno de desarrollo de software
de Microsoft® que aun continua en el mercado en la actualidad. Sin embargo, como se explicara mas
adelante, la unica version capaz de recompilar el programa es la versién mencionada. La version que se
ejecuta en el PC Dynamics al momento de la entrega del simulador a la ESI, es una versién compilada con
VS98 y modificada por ultima vez en el afio 2013-2014, con el cédigo situado en la carpeta ‘bae-sims’

1.1.Instalacion de Visual Studio 6.0

En primer lugar, es necesario tener la carpeta de instalaciéon de dicho programa. Dicha carpeta de
instalacién se puede encontrar en la carpeta ‘Documentos’ del pc |OS en un archivo comprimido. También
puede obtenerse por otros medios, se recomienda buscar en internet en caso de no tener acceso al
simulador.

Descomprimir el archivo y copiar la carpeta ‘Microsoft Visual Studio’ a la ruta:
[Disco Duro Local]:\Archivos de programal

Importante remarcar que el disco duro local debe ser el que tenga Windows instalado y que la
carpeta de archivos de programa NO es Archivos de programa (x86).

A continuacién, navegar a la carpeta:
\Microsoft Visual Studio\COMMON\MSDEV98\BIN

Crear un acceso directo al ejecutable MSDEV.EXE situado en dicha carpeta, en el escritorio.
@0 MSDEV.EXE 18/06/1998 5:17 Aplicacién 273 KB

Renombrar el acceso directo como Visual Studio 6, y ejecutarlo para comprobar que funciona.

1.2.Version tradicional Visual Studio 6.0 (VS98)

Esta versidn es la Ultima version utilizada en el simulador durante su vida util. Emplea el sistema de
visualizacion por defecto (PC Visual), y el software y compilador se encuentran instalados en el PC
Dynamics. El cddigo fuente se encuentra en la carpeta ‘bae-sims’ y el programa en la carpeta SENECA.
Es importante mencionar que el programa no funcionara si la carpeta ‘wav’ de archivos de audio no se
encuentra en la ruta preestablecida en el codigo.

Para la compilacién de la version del cddigo aqui tratada (VS98) son necesarias las librerias Wsock32.lib,
Winmm.lib y Dsound.lib. Estan incluidas en el entorno de desarrollo Visual Studio 98. Sin embargo, es
importante tenerlas en cuenta si se tratase de compilar en versiones mas recientes tras realizar las
modificaciones pertinentes.
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En primer lugar, copiar las carpetas ‘bae-sims’ y ‘SENECA’ a la carpeta raiz del disco duro local (en el que
estd Windows instalado).

A continuacion, abrir Visual Studio 6.0.

& Microsoft Visual C++

2 |w

File Edit View Insert Project Build Tools Window Help

M ® B | G4 |RTX_Data

h

| |

=l

alx
&2 Microsoft Visual C++
File Edit View [nsert Project Build Tools Window Help
.
[ Mew... Ctrl+ N E E % Eﬁ
= Open... Ctrl+ 0 J|
x|
Open Workspace... 2l
=]
K
%, Build / Debug Find in Files 1 Find in Files 2 Resuliz SOL Debugq
Feady
—
Recent Files 3
Recent Workspaces »
Exit
& Open Workspace *
Buscar en: Seneca j & & B
MNombre ° Fecha de modifica.. Tipo Tamafic *
FLTDY 18/07/2019 17:30 Carpeta de archivos
MNAY 18/07/2019 17:30 Carpeta de archivos
Release 18/07/2019 17:30 Carpeta de archivos
SOUND 18/07/2019 17:30 Carpeta de archivos
VISUAL 18/07/2019 17:30 Carpeta de archivos
warrior_Fltdy 18/07/2019 17:30 Carpeta de archivos
fa] SENECA.DSW 23/04/2012 17:53 VC++ 6 Workspace
v
£ >
Nombre:  |SENECADSW o
Tipa: |‘.“a'0rkspac:es (.dsw; mdp) > Cancelar
- & seneca files - switch{ (char)*Buffer ptr )
= =3 Source Files
3 2di_av.cpp caze OBJECT_CODE:

E bdy_chl.cpp
E‘ beac_io.cpp
3 beacan.cpp
] com_av.cpp
[#] compass.cpp
3 del_cont.cpp
E Dirsnd.cpp
E dmequip.cpp
E‘ Dynamics.cpp
3 Dynsnd.cpp

< Usually this means an &

obj = (RTE_object_res =)

if (ocbi-robj_id == HOST_ID

if {(obj—error == ERE_N
Tfbh _wtx_=et_ok = FAL
¥

Buffer ptr += obj-:length=
length += obj->»length;
brealk:
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Abrir el workspace SENECA.DSW, situado en la carpeta:
\bae-sims\Seneca

Debe cargarse sin errores y mostrarse el arbol de archivos de cddigo fuente.

Para recompilar el programa: Build -> Rebuild all

@B SEMECA - Microsoft Visual C++ - [C\AVISUAL\REQ_RES.CPP]
[ File Edit View Insert Project |Build Tools Window Help
3 =2 ﬁ 2 @ Compile REQ_RES.CPP Ctrl+F7 ent
Build seneca_DYMNA04. exe F7
| (Globals) || 140 glab.
Batch Build... | ref_id:
r needs to
53 seneca files Clean iz runway._
=1-£29 Source Files
adi_av.cpp Start Debug 3 .
E;topiltoll.cpp Debugger Remote Connection... :2;?;15\,;
ly_ctil.cpp :
beac_in.cpp ! Execute seneca_DYMN40d.exe  Ctrl+F5 ﬁfEf—lDB'/
=_runway_hi
beacon.cpp Set Active Configuration... Iengthy_
COM_av.cpp . ) widib:
compass.cpp Configurations... L :
del_cont.cpp mode == RW
n . Dirgnd.cpp 1 T

Creating browse info file. . .

[EY

=eneca_DVYHi04 exe - 0 errori(s), 2 warning(s)

“ Build / Debug Find in Files 1 Find in Filez 2 Rezultz 50L Debugging

El ejecutable resultante aparecera en la carpeta C:/SENECA/ como seneca_DYN404.exe

1.3.Version compatible con Visual Studio 2008 y en adelante

Debido a lo anteriormente explicado en el apartado PC VISUAL, se desarrollé un nuevo cddigo en la versién
NET de Visual Studio. En esta version lo que se pretende es el desarrollo de un nuevo sistema de
visualizacion, basado en el software libre ‘FlightGear'. Para ello se modifica el archivo de transmision de
datos (etherhost.cpp) de forma que ahora los paquetes de datos no salen hacia el PC Visual sino a un
nuevo PC que se encargaria de la visualizacion, con FlightGear instalado. Las instrucciones para compilar
la version del codigo originalmente encontrada en el PC Dynamics, con Visual Studio 2015 se presenta a
continuacion. (Los pasos podrian ser similares en otras versiones):
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Abrir el workspace (solucion):

a y Diseno Industrial
11l clase FNPT II

[85] fastseneca.exe Aplicacidn T29KB
++ seneca.dsp 6 Project 12 KB
m SEMECA.DSW VC++ 6 Workspace 1 KB
[15] seneca.exe Aplicacion 725 KE
2| SENECA.sIn Microsoft Visual 5., 1KE
++ senecawvcproj VC++ Project 26 KE
shutdown.exe Aplicacion 192 KB W
E: | SENECAsin v]

Todos los archives de proyecte ~

Cancelar

2. Sila version de Visual Studio es posterior a VS9 (clic aceptar):

Revisar cambios de proyecto y solucian

>

Algunos proyectos no se admiten o necesitan modificaciones que afectan al comportamiento de los mismos para abrirse en
esta version de Visual Studic. Los proyectos no mostrados no requieren cambios o se modificaran automaticamente de
forma que su comportamiento no resultara afectade. Para obtener informacion detallada, vea Mas informacic

acion

Actualizacion unidireccional

Visual Studic realizara cambios funcionales automaticamente en los siguientes proyectos para abrirlos. No podra abrir estos
proyectos en la versién de Visual Studic en la que se crearon eriginalmente.

.A\Seneca prueba visual_criginal\seneca.vcpro)
.A\Seneca prueba visual_original\SEMECA.zln

La inforracicon se escribird en el archivo de registro de actualizacién en el directoric d

Copiar infermacion

Aceptar || Cancelar

Archivo  Editar  Ver cto  Compilar  Depurar Equipo  Herramientas  Arquitectura P

F7 ]

Ctrl+Alt+F7

[sd

-l

£ -

Compilar solucion
. Recompilar solucion
Explorador de soluciones - L. ..
Limpiar solucidn

Ejecutar analisis de cadigo en la solucién Alt+F11
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Al recompilar la solucion, aparecera el siguiente error fatal que impedira que se complete:

c:\[..]\visual\req_res.cpp(69): fatal error (C1083: No se puede abrir el archivo
incluir: 'nav\dyn_ios.h': No such file or directory

Para solucionarlo, doble clic en dicha linea para que nos lleve a donde esta el error. Cambiar la linea que
menciona el depurador por la siguiente:

“nav\dyn_ios” ->  ".\nav\dyn_ios.h"

Una vez cambiada la linea, ya deberia de poder crearse el ejecutable. (Probar ambas versiones, relase y
debug).

Podria aparecer también el siguiente error (seguir las instrucciones del mismo):

LINK : fatal error LNK1207: formato PDB incompatible en
'C:\Users\Manolo\Desktop\Seneca prueba visual\Debug\seneca.pdb'; elimine vy
recompile
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2. RECOMPILANDO EL PROGRAMA 10S

El programa I0S (Seneca.exe) esta escrito en C++ y se compila, al igual que Dynamics, con VS98.

Para su compilacion es necesario instalar Microsoft Speech SDK (El que esta situado en el paquete de
software anexo a estos manuales). A continuaciéon, copiar el archivo spchwrap.lib en la ruta tal y como se
observa en la imagen siguiente:

ompartir Vista

» Este equipo » Discolocal (Ct) » Archivos de programa »  microsoft speech sdk + Lib v Q) Bus
” MNombre Fecha de medifica..  Tipo Tamario
1386 14/08/2019 10:01 Carpeta de archivos

47 e

BB spchwrap.lib 23/03/2018 2:57 Object File Library 1.636 KB

En primer lugar, abrir VS98 (seguir las instrucciones del apartado 1 para dynamics).
Abrir el Workspace del codigo fuente de 10S

Realizar las modificaciones necesarias

Compilar la solucién ‘Relase’.

LN~

EFvien| |||

I' & Classhi... ‘ 5] Resour...
| |

LINE . warning LHE409%: defaultlib "MSVCET" conflicts with use of other libs: use ~HODEFAULTLIE: librarv

Seneca.exe — 0 error(s). 17 warningis)

S Build / Debug Find in Files 1 Find in Files 2 Reszults S0L Debugging

El ejecutable se encontrara en la carpeta Relase dentro de la carpeta donde se sitta el workspace abierto.
Nombre: Seneca.exe (comprobar fecha de ultima modificacion para saber si estamos mirando en la carpeta
correcta).

Se realizd una modificacion de este software con éxito en la que se cambio el puerto de comunicaciones
con dynamics de 12000 a 12007 para permitir ejecutar de forma simultanea el software Visual con 10S en
un mismo portatil externo.
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3. RECOMPILANDO LOS PROGRAMAS INSTRUMENTOS, HARDWARE,
SOUND

Para volver a recompilar los programas mencionados se va a emplear Embarcadero Delphi 2010 - RAD
Studio Architect 2010 (Version 7.0). Este es el software instalado en el PC IOS y con el que fueron
modificados por Ultima vez los programas mencionados.

El software de instalacidn se encuentra disponible en el material anexo a este manual. Sin embargo, no se
incluye la licencia, por lo que el uso ‘autorizado’ del programa es en el PC 10S donde se encuentra activado
con licencia. Es posible, sin embargo, realizar pruebas con un periodo limite de 14 dias antes de requerir
activacion.

Instalacion (Windows 10):
En primer lugar, montar la imagen .ISO.

Ejecutar como administrador el instalador

(" install_fr.htm Chrome HTML Da... 24 KB
€ install_ja.htm Chrome HTML Dao... 25 KB
@ install_RADStudio.exe Aplicacion 1.576 KB
@ license_de.rtf Formato de texto ... 155 KB

Instalar el software con los parametros deseados.

Durante la instalacion en Windows 10 es posible que el instalador se quede congelado en el proceso de
‘Installing database pack’. En tal caso, si tras aguardar un buen rato no continta, abrir el administrador de
tareas y tratar de cerrar el proceso de instalacion asociado (no el instalador general). De esta forma el
instalador lo omitira y proseguira con la instalacién del resto de componentes. Es posible que se deba
reintentar la instalacion varias veces hasta lograr sobrepasar este error. Si no hay forma, debe tratar de
instalarse en Windows 7.

Si se llega a completar la instalacion, el siguiente paso es instalar los componentes adicionales para poder
trabajar con los programas del simulador que nos conciernen. Para ello copiar las siguientes carpetas a la
carpeta raiz del programa:

=| readmeiindy.txt Documento de tex.

=| redist_gdiplus.txt Documento de tex...

thtimer Carpeta de archivos

OverbiytelcsV7 Carpeta de archivos
WCL339CompletelCL211-Build3536 Carpeta de archivos
help Carpeta de archivos

Pueden encontrarse en el material adjunto al manual. A continuacidn, procederemos a instalar los 3
componentes de uno en uno.
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JVCL339CompleteJCL211-Build3536

Dentro de esta carpeta se encuentran dos sub-carpetas. Son dos componentes distintos, han de instalarse
por separado.

o B T

jcl 20/08/2019 16:22 Carpeta de archivos

-

el 20/08/2019 16:23 Carpeta de archivos

Dentro de ambas carpetas, acceder a la carpeta ‘bin’ para encontrar los ejecutables de instalacion:

JCL:
-
Nombre Fecha de modifica..  Tipo Tamaric
=] dirinfo.bd Documento de tex... 1KB
| JCL-install.ini Opciones de confi... 6 KB
ﬂ Jedilnstaller.exe Aplicacién 202 KB
|=| RAD Studio 2010.leg Documento de tex... 26 KB
B JED! Installer - O *
Project JEDI Installer il
S
JCL 2.1 Release Build 3536 @ RAD Studie 2010
Select components to install Installation log
v - RAD Studio 2010 ~
v - JEDI Code Library

Sequir los pasos de los instaladores. Clic INSTALL comprobando que los parametros estan configurados
de forma adecuada.

JVCL:

Mombre Fecha de modifica.. Tipo Tamafio

ApplicationHookPlugin Carpeta de archivos

Data Carpeta de archivos

DataPlugin Carpeta de archivos

MDIPlugin Carpeta de archivos
BaseTest.mdb Microsoft Access .. 196 KB
=] bintt Documento de tex.. D KB
|| grass.bmp Archive BMP 30KB
8| human.bmp Archive BMP 11 KB
[®] IWCLCmdStarter.exe Aplicacién 31 KB
ﬂ JVCLInstall.exe Aplicacion 1179 KB
| JWCLInstallini Opciones de cenfi.. 1KB
@ Phenelist.csv Archivo de valores... 1KB
@ TestData.csv Archivo de valores... 58 KB
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Seguir los pasos del instalador.

Ejecutar Delphi Embarcadero. En la pantalla de carga inicial deben aparecer ambos complementos y sus
respectivos iconos.

Embarcadero® RAD Studio 2010

&
«

.% JEDI Code Library
© MPL1.a

JiiH] . — _
.¥ JEDI Visual Component Library
© MPL1.1

£ EMBARCADERO

POWER TO YOUR PLATFORMS
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Instalacion de OverbytelcsVT:
Abrir Embarcadero Delphi.

Abri el ‘Project Group’ que se observa en la imagen:

A continuacién, observar la columna derecha de la interfaz.
Clic con boton derecho a OverbytelcsD2010Run.bpl y seleccionar ‘Build’

Clic con boton derecho a OverbytelcsD2010Design.bpl y seleccionar ‘Install’.

File Edit Search View Refactor Project Run  Component Tools  Window Help @ ‘ &3 ﬁg
-8 @S MEREE £
Bl e
) Open Pas
<« v P <« Embarcadero » RADStudio » 7.0 » OverbytelesV7 » Install v O Buscar en Install P
Organizar = Mueva carpeta = ~ [l 0
4 Descargas = MNombre Fecha de modifica.. Tipo Tamafio L
| Documentos CB2007Install.groupproj 13/12/200 Embarcadero Dev... 2KB
B Escritorio CB200%Install.groupproj 13/12 Embarcaderc Dev... 2KB
=] Imagenes CB2010Install.greupproj 25/ Embarcadero Dev... 2KB
X | D7Install.bpg Archivo BPG I KB
J" Muisica —
D2006Install. bdsgroup Embarcadero Dev... 1 KB
B Objetos 3D D2007Install.groupproj Embarcadero Dev... 2KB
| Videos D2009Install.groupproj Embarcadero Dev... 2KB
‘s Discolocal (C) D2070Install.groupproj Embarcadero Dev... 2KB v
Nombre: |D2[)1 Olnstall. groupproj v| Embarcadero RAD Studio File {* ~

&3 EE OverbytelcsD2010Design.dproj - Project Manager

B -2 @ -
File
T8 D2010Instal
—}- i} OverbytelcsD20 10Run. bpl:
+- 4 Build Configurations
+-[77] Contains
+-[C ] Requires
= OverbytelesD2010Design.bpl
+ 4;} Build Configurations
—[F] Contains
@ OverbytelcsReg.pas
@ CwverBytelcsWSocketE, pas
+-[C ] Requires

il

-

oz
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A continuacion, afiadir la siguiente carpeta a la libreria, abrir las ventanas segun la siguiente imagen:
(Menu tools — options). La carpeta a afiadir es OverbytesV/7\Delphi\Vc32.

bnent  Tools  Window Help l':} |DE1CEIU|t Layout ~ || 1 %
Explorer ~ L
“ . C++ Options Directories
. Paths and Directories Library path: [

-Project Properties | ${BDS)Vib; $(BDSUSERDIR) Imports; $(EDS) Imports; $(B0S)\Lib\Indy 10; SED | |:|

i~ Class Explorer
. Type Library Package output directory:

- Delphi Options €3 Directories pd
i Type Library

-Library - Win32

i Library - Translated
- WCL Designer

w - Editor Options

- Source Oplions

Ordered list of Library paths:

C:\Program Files (x86)\Embarcadero\RAD Studio\7. 0\VCL339CompleteJCL211-Build353€ A
$(BDS)\IVCL339CompleteCL211-Build 3536 jvd ib\D 14

C:\Program Files (x86)\Embarcadero\RAD Studio\7. 0V VCL339Complete ICL 211-Build353¢€
C:\Program Files (x86)\Embarcadera‘\RAD Studio\7. 0 VCL339Complete ICL211-Build353¢

Clolor C:\Program Files (x86)\Embarcadero\RAD Studio! 7. 0'thtimer t
- Display C:\Program Files (x36)\Embarcadera\RAD Studiol7. 0\OverbytelcsV7\Delphi\Ve32
- Key Mappings N
- HTMCLDchlsh'I;:Isght Greyed items denote invalid path.
.. HTML Formatting |C: \Program Files (x86)\Embarcadero\RAD Studio\7.0\0verbytelcsV7\Delphilvc32 =}
. Websnap
v ‘|'|.—an5|aﬁgn Tools Options Replace Add Delete Delete Invalid Paths
i i Color
i Font

- Form Desianer b Cancel Help

oK T cancel |  Hep

- Tavurites. eErecL Frujecs ==

Instalacion de thtimer:

Abrir el pack en la carpeta ‘thtimer’ y realizar un install del package como se realizd antes con overbytes.
Boton derecho y ‘Install’.

E}E thtimer.dproj - Project Manager

[ @B -
File
E_'E' ProjectGroupl

i
1

+ 4’:1 Build Configurations
--[F] Contains
™ THDTIMER.dcr
L THOTIMER. PAS

+-[F7] Requires
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A continuacién, afiadir la carpeta a la libreria igual que se hizo para overbytes:

* - Environment Options
i Object Inspector
w - Tool Palette

- Component Toolbar
--Reopen Menu

- Explarer
w -C.++ Options

i~ Class Explorer
Type Library
* - Delphi Options
Type Library
Library - Win32

-~ WCL Designer
v -E_ditc:r Options
-~ Source Options

- Environment Variables

Directories
Library path:
|5(BDS)'|,|ib; &§(BDSUSERDIR)\Imports; $(B0S) \Imports; $(BDS) \Lib\Indy 10; $(BD | D

Package output directory:

i-- Paths and Directories
Project Properties

‘.- Library - Translated

@ Directories

Ordered list of Library paths:

C:\Program Files (x86)\Embarcadero\RAD Studio}7.0\VCL335CompleteJCL211-Build3! A
$(BDS) IVCL339Complete1CL211-Build3536\jvd \ib'D 14

C:\Program Files (x86)\Embarcadero\RAD Studio\7.0\JVCL339CompleteCL211-Build3!
C:\Program Files (x86)\Embarcadero\RAD Studio'7.04WCL339CompleteJCL211-Build3!
C:\Program Files (x86)\Embarcadero\RAD Studio\7. 0\thtimer
C:\Program Files (x86)\Embarcadero\RAD Studio\7.0\Overbytelcsy 7\Delphitvc32

Greyed items denote invalid path.
|C: \Program Files (x86)\Embarcadera\RAD Studiol7.0 thtimer |

Una vez realizados todos estos pasos, el programa ya deberia estar listo para recompilar los programas
que funcionan en el simulador. Vamos a realizar un ejemplo con FTE_|O,exe, donde vamos a cambiarle el
titulo a la ventana del programa.

Copiamos la carpeta del programa Hardware a un lugar para pruebas. A continuacion, abrimos el archivo

Cancelar

de proyecto Delphi.
-
MNombre Fecha de modifica..  Tipo Tamario
icenos Carpeta de archivos
E% FTE_IO.dpr Delphi Project File TKB
E% FTE_|Q.dproj Delphi Project File & KB
% FTE_1O.exe Aplicacion 2471 KB
12 libusk0.dll Extensién de la apl... ITKB
\=| parte encoders radio quitado.bd Documento de tex... 5KB
|%] SIMCARDS.dII Extension dela apl... 361 KB
| terasio.dll Extension de la aol... 60 KB
& |FI'E_IO.dproj ~ | |Embarcadero RAD Studio File (* ~
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E ggucgre

] Form1
Ua hid

d IvTraylconl

[m)

H g Eﬁ Welcome Page g Unit1

4 FTE_IO (C) FTE 2008

File

! SECOM. ENG.CTR. TEST P.ID.

[Z] Label1s
[=] Label2n
[Z] Label21

El memal
ek

+] Ua MainMenu 1

==
151

DCL

5]

Calibrat

Forml TForm1

Properties | Events

+!

BorderIcons
BorderStyle
BorderWidth
Caption
ClientHeight
ClientWidth
Color
Constraints
CH3D

Cursor
CustomHint
DefaultManitor
DockSite
DoubleBuffered
Dragkind
DragMode

= )

R

+

[bisystemMenu, biMinimize  biMaximize]
bsSizeable

B7OD

[] clBtnFace
(TSizeConstraints)
True

crDefault

dméactiveForm
[JFalse
[JFalse
dkDrag

dmManual
CATe .

p—
@ FTE_IO - Embarcadere RAD Studio 2010 - Unit1

Eile Edit Search View Refactor Project Run Component Tools Window
MR S Hm-8 | &) {2l AddtoProject.  Shift+F11 o
g\ R ,;5 Bemove from Project...
| % Add to Repository...
=[] Form1 Languages H
B% hid View Source
ﬁ% IvTraylconl .
Add New P to..
[E] Label19 5 L
[Z] Labelzo 28 Add Existing Project...
[=] Label21 QA Metrics...
T ﬁ% MainMenul - it
By OA Audits...
memo1l =
e Panel1 Meodeling Support...
+ ﬁ% popTraylcon ?%’ Compile FTE_IO Ctrl+F9
¥} PrintDizlog1 %.: Build FTE_IO Shift+F3
g ;E;:?re [¥ Syntax Check FTE_IO

Tras la compilacion, pueden salir advertencias y ‘hints’ pero NO deben aparecer errores. Si aparecen
errores, leer con atencion el error para tener una pista de qué componente no se ha instalado
correctamente.

& FTE_IO - Escuela Superior de Ingenieria UCA

3636 36 9636 36 96 96 36 3696 36 36-36-36 36-36-36 36 96 96 36 96 96 36-36-36-36-36-36-36 6 96 36 6 9696 3 3 6

4

Calibrate SERY0S

RUDDERE TEIM:

SET MIN

PITCH TRIM:
4

SECON. ENG. CTR. | TEST | PLD. | DCL | GT&s FORCE AND LIGHT
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SECCION XX: ASPECTOS
GENERALES DEL CODIGO FUENTE
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1. CODIGO DYNAMICS

1.1. Funciones de trasmision y recepcion de datos entre ordenadores

Las funciones que realizan el intercambio de datos entre los programas, mediante las conexiones ethernet,
se encuentran en el archivo etherhost.cpp.

Las funciones utilizadas en este archivo relacionadas con los sockets se encuentran en el header winsock. h,
un header obsoleto, pero al tratarse esta de la versidén compilada con Visual Studio 6, no existe ningdn
problema. Este header evoluciond a winsock2.h y mas adelante a Windows.h que incluye a ambos.

El codigo se compone en total de 46 archivos .cpp y 30 headers .h. Asi mismo contiene los archivos de
configuracién config.dat y gtgdata.dat.

Dentro de dicho archivo se encuentran las siguientes funciones, que se dividen en dos grupos:

Funciones de conexion general:

initialise_socket_fns()
e Funcion de inicializacién de sockets.

initialise_socket(void)
e Funcion de inicializacién de sockets.

initialise_ethernet(void)
e Al ser llamada inicializa las funciones anteriores.

close_ethernet(void)
e Ejecuta EtherCleanup()

close_sock(void)
o Cierra el socket si hay algun error.

EtherCleanup()
o Ejecuta la anterior.
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Funciones especificas:

ET_init_visual()
¢ |Inicia el socket para comunicacion con el PC Visual

ET _ex visual data()

e Intercambio de datos conel PC Visual
ET_init_I0S()

e Inicia el socket para comunicacion con el PC |I0S

ET_ex_ios_data()
¢ Intercambio de datos con el PC I0S

ET_init_hardware()
¢ |Inicia el socket para comunicacion con el PC Hardware (Programa FTE_IO)

ET_ex_hardware_data()
e Intercambio de datos con el PC Hardware (Programa FTE_IO)

ET_init_sound()
¢ |Inicia el socket para comunicacion con el PC Hardware (Programa FTE_sound)

ET_ex_sound_data()
¢ Intercambio de datos con el PC Hardware (Programa FTE_sound)

ET_init_screens()
¢ |Inicia el socket para comunicacion con el PC Screens

ET_ex_screens_data()
e Intercambio de datos con el PC Screens

ET_init_screensl()
¢ |Inicia el socket para comunicacion con el PC Screens

ET_ex_screens_datal()
e Intercambio de datos con el PC Screens
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Funciones de inicializacion. Estructura general:

int ret;
char ptr =

unsigned long

host _ptr =

VIS Socket

Funcién que recopila los datos de conexiéon del ordenador al otro extremo,
identificandolo mediante el nombre que se introduce como parametro de
linea de comandos al ejecutar el programa. Ver capitulo de software propio
de Dynamics.

¥

non_blocking = :

a4

gethostbyname (SE_config.Vname) ;

socket (PF_INET, SOCK DGRAM, 0); <:|

Creacidn del socket especifico para
esta conexion. (En este ejemplo es la
de Visual-Dynamics)

desc =

if (setsockopt (VIS Socket desc, SOL SOCKET, SO BROADCAST, &ptr, sizeof(int)) == A
{
printf("setsockopt erroxr™);
return 0; Asignacién de direcciones al socket, se utiliza la estructura declarada al
} principio del archivo VIS_Dest, del tipo sockaddr_in
VIS Dest.sin family = PF INET;
IS Dest.sin port = htons( (int)SOCK DISCARD ) ;

if {connect (VIS Socket desc,

{

becopy (host _ptr->h addr,

&VIS Dest.sin addr, host ptr->h length);

(struct sockaddr *) VIS Dest, sizeof (VIS Dest)) =—

{}

printf ("connect errorTli.:

: return U; [ Conexion del socket mediante los datos de direcciones asignados ]

ret = ioctlsocket (VIS Socket desc, FIONBIC, &non blocking) ;

if (ret = -1) i . . )

{ SOCK_DGRAM es un parametro definido al principio del archivo que
printf("ioctl error"); representa el puerto de conexion. Cada conexion se realiza puerto a
return 0; puerto, por lo que cada funcién de datos tendra un puerto distinto.

}

FD_ZERO (&Fdset) ;
Timeout.tv_sec = 0;

Timeout.tv_usec = 0; /%

return | ;

select timeocut wvalues */
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Funciones de transmision de datos. Estructura general:

void ET_ex hardware data() Paquete enviado. Se invoca como char (bytes), es la estructura que contiene
= , los datos a enviar mediante esta funcién preestablecida (Send())
int bytes sent;
int rec_flag;
static float no rec time = 0.0; {}
bytes sent = send(H_W_Socket desc, (const char *) IO Sen out,sizeof(sen out_ struct), 0);

rec_flag = FALSE;

while ({ recv(H W_Socket desc, (char *) &recv_sen in,sizeof(sen in struct), Yy > 0)
= {
memcpy (IQ0 Sen in,&recv sen in,sizeof(sen in struct));
rec_flag = TRUE;
//PARA LAS SCREENS {}
IO Sen out-»altl cap baro o - e e
IO_Sen_Out‘>ait§_‘;apgbar° = I0 Paquete recibido. Los bytes recibidos se arreglan como estructura
IO0_Sen_out->»alt o_baro = IO : ; .
T0_Sen out—>pilot hsi obs — T0_Sen) preestablecida, y se copian a una estructura con la operacidn memcpy).
IO Sen out->pilot hsi atp = IC Sen “sr—p=—roc—Tr=—=cr—

IO Sen out->copilot hsi obs = I0 Sen in-»copilot hsi cbs ;
I0_Sen_out->copilot_hsi_atp = I0_Sen in->copilot_hsi_atp ;
I0 Sen out->navZ obs = IO Sen in->»navZ obs ;

IO Sen out->pilot ias set = IO Sen in->pilot ias set ;

IO Sen out->copilot ias set = I0Q Sen in-»copilot ias set ;
I0_Sen out->battery _on = IO_Sen_in->elec_battery_switch ;
IO Sen out->pack25[0] = IO_Sen_in—)packZS[j];
B }

if (lrec_flag)

=] {
no_rec time += delta time;
if (no rec time > COMS BREAK TIME)
= {
printf ("\n====================> HARDWARE COMS FAIL"):;
no rec time = 0.0;
5 }
B }
else

no rec time = 0.0;

H#ifdef HARNESS INPUT
SE_update_from_sen kbd():
F#endif

- 1
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1.2. Datos enviados entre ordenadores:

PC DYNAMICS PC HARDWARE (FTE_IO.exe)
== o
o 192.128.134.182 12000 192.128.134.181 o=
Dynamics INPUT Dynamics OUTPUT

Nombre de la estructura de datos:

I0_Sen_in

Nombre del tipo de estructura:

sen_in_struct

En numerosas partes del cddigo se almacenan datos en
la estructura a enviar.

La estructura sen_in_struct viene declarada en
\Seneca\DAT_STRU\IN_HEAD.h.

Tiene una extension significativa, pero en el codigo
vienen organizadas las variables con suficiente claridad.

Longitud en bytes: 372 bytes

Nombre de la estructura de datos:

I0_Sen_out

Nombre del tipo de estructura:

sen_out_struct

En numerosas partes del codigo se almacenan datos en
la estructura a enviar.

La estructura sen_out_struct viene declarada
en \Seneca\DAT_STRU\OUT_HEAD.h.

Tiene una extension significativa, pero en el codigo
vienen organizadas las variables con suficiente claridad.
A continuacion, algunos detalles relevantes:

Longitud en bytes: 480 bytes

PC DYNAMICS PC 10S
oI 192.128.134.183 ]
o 192.128.134.182 12000 o o o o
Dynamics INPUT Dynamics OUTPUT
Nombre de la estructura de d.?tOS: Nombre de la estructura de datos:
ios2dyn pasada a la funcién I0 dvn ios
I0OS get _data_from_1ios(); —dyn_10o )
. i Nombre del tipo de estructura:
Nombre del tipo de estructura: d .
yn_to_ios

ios_to_dyn

Ubicacion del tipo de estructura:
\NAVADYN_IOS.h

Longitud en bytes: 552 Bytes

Se recibe el buffer en bytes con tamafio igual a
MAX_PACKET_SIZE (1472)

Ubicacion del tipo de estructura:
\NAVADYN_IOS.h
Longitud en bytes: 1208 bytes

En amarillo, el puerto de comunicaciones UDP. En azul, la direccion IP configurada del adaptador ethernet
activo del PC. Solo se configura la direccion IP, la mascara de subred debe aparecer automaticamente, el
resto de parametros se dejan en blanco (Gateway, DNS, efc.)




ESCUELA SUPERIOR DE INGENIERIA

@ C fjg 'é%rgi'g ad Departamento de Ingenieria Mecanica y Disefo Industrial
Simulador de vuelo Piper PA34 Seneca lll clase FNPT Il

PC DYNAMICS PC SCREENS (pantalla piloto)
] ]
INPUT OUTPUT

Nombre de la estructura de datos:

recv_sen_qtg pasada tras recibirse como: Nombre de la estructura de datos:

memcpy (I0_Sen_qtg,&recv_sen qtg, I0_Sen_screens

sizeof(sen_qtg_struct)) Nombre del tipo de estructura:

Nombre del tipo de estructura: sen_screens_struct

sen_qtg_struct Ubicacion del tipo de estructura:

Ubicacion del tipo de estructura: ...\DAT_STRU\OUT_HEAD.h

...\DAT_STRU\In_head.h Longitud en bytes: 268 bytes

Longitud en bytes: 12 bytes

PC DYNAMICS PC SCREENS (copiloto)
o= ==
om 192.128.134.182 19000 192.128.134.185 @
INPUT OUTPUT
Nombre de la estructura de datos:
I0_Sen_screens
Nombre del tipo de estructura:
N/A sen_screens_struct

Ubicacién del tipo de estructura:
...\DAT_STRU\OUT_HEAD.h
Longitud en bytes: 268 bytes
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PC DYNAMICS PC HARDWARE (Sonido)
oo 92.12 o
= 192.128.134.182 p— 192.128.134.181 S
INPUT OUTPUT

Nombre de la estructura de datos:
ET_tx_snd

Nombre del tipo de estructura:
dyn_to_snd

Ubicacion del tipo de estructura:
...\DAT_STRU\OUT_HEAD.h
Longitud en bytes: 268 bytes

N/A
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PC DYNAMICS PC VISUAL

il
fil

192.128.134.182 12000 192.128.134.184

La comunicacién entre estos dos ordenadores es la mas complicada de analizar. El software que se ejecuta
en PC Visual tiene un funcionamiento concreto y no se dispone de su cédigo fuente. Por lo que no se puede
estudiar cdmo funciona la comunicacién por su parte.

La primera particularidad que tiene este enlace de comunicacién es que tanto la funcién de envio como la
funcién de recepcién utilizan el mismo buffer: RTX_DATA

recv(VIS_Socket_desc, (char *) &RTX_Data, MAX_PACKET_SIZE, 0)
send(VIS_Socket_desc, (const char *) &RTX_Data, MAX_PACKET_SIZE, ©0)
El buffer se declara en el mismo archivo, tipo char:

char RTX_Data[MAX_PACKET SIZE];

A partir de aqui, con este buffer, trabajan dos funciones, una para codificar el buffer para su envio mediante
la funcion send() y otro para su decodificacién tras recibirlo en la funcién recv():

RR_encode_vis_buffer();
RR_decode_vis_buffer();

Ambas se encuentran en el archivo ..\VISUAL\REQ_RES.cpp

Se van a analizar independientemente:

RR_decode_vis_buffer();
En este archivo tenemos la siguiente variable puntero-declarada:
static char *Buffer_ptr; //Used with RTX Data

Buffer_ptr = RTX_Data;

Ahora el puntero Buffer_ptr sefiala la direccién de memoria del primer elemento del array char RTX_Data.
(Los array utilizan bloques de memoria contiguos, y asi funcionan los punteros).

RTX _header *header;
header = (RTX_header * ) RTX Data;

En la siguiente linea se lee la primera seccidén del buffer, y se guarda como ‘header’
que es el encabezado del buffer donde parece haber informacién de estado de comunicacién,
hora y demds pardmetros bdasicos.

typedef struct
{

float timestamp;/
unsigned short int length; I/
unsigned char status; /!
char chksum; /7

} RTX header;
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Buffer_ptr = (RTX_Data + sizeof(RTX_header));
El puntero ahora sefiala la posicion del buffer tras el header.

e Bucle while
e Bucle switch

Dentro de estos bucles se analiza el buffer de arriba abajo y se interceptan los datos cotejandolos con un

codigo hexadecimal. Se guardan en las variables de memoria apropiadas.

El bucle while esta activo hasta que la longitud marcador llegue a la longitud final del mensaje.

A continuacién, el puntero se invoca como char, de forma que el swITcH selecciona el case segun el
contenido leido para la posicion de memoria que marca el puntero. Si se busca la definicion de los

parametros que definen cada cAsE, se podra observar que consisten en codigos hexadecimales.
Hay varios datos interceptados, se van a comentar los mas relevantes:

coLL_RES_copE — Deteccién de colision

Cuando aparece esta cadena, se considera que el avion se ha estrellado, por eso aparece el comando:

dyn_state = DYN_HALT;
TFB_RES_CODE — Respuesta (feedback) del terreno del escenario.
tfb_res = (RTX_tfb_res *) Buffer_ptr; - Almacena los datos del mensaje

Ejecuta la funcién: Terrain_feedback_response() con el buffer tfb_res

Esta funcion contiene terrain_height = tfbr->set[@].height; donde se obtiene la elevacion del

terreno.
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1.3. Parametros que definen la aeronave
Se van a incluir algunos parametros generales de mayor relevancia. La relacién completa de parametros
se debe consultar, continuar y analizar en el Excel adjunto a este manual.

Fichero FMS_S3FM.h

Aerodinamica:

Nombre Valor Funcion Comentarios

kx 1.9000 calc_FM Ly, =k’m

ky 1.3700 calc_FM Ly =6kim

kz 2.2500 calc_FM L, =k’m

Sw 18.9800 calc_FM Superficie el ala

b 11.8600 calc_FM Envergadura del ala

cbar 1.6000 calc_FM Cuerda promedio

St 3.6000 calc_FM Superficie del estabilizador horizontal

It 5.2200 calc_FM NOT CHECKED: Distancia efectiva desde el centro de masas al

estabilizador horizontal

dCd_cowl_flap | 0.0050 calc_FM Coeficiente de resistencia del Cowl Flap

dCd_gear 0.0300 calc_FM Coeficiente de resistencia asociado al tren de aterrizaje

dCM_gear -0.0050 calc_FM Coeficiente de momentos referido al tren de aterrizaje

Cla_w 5.1000 calc_FM Coeficiente de sustentacién del ala

CMO -0.1000 calc_FM Coeficiente de momentos

alpha_0_w -0.0350 calc_FM Angulo de sustentacion nula ()

deda 0.3000 calc_FM

Cla_t 4.5000 calc_FM Coeficiente de sustentacién del estabilizador de cola

alpha_s_t -0.2500 calc_FM Componente del angulo de ataque... ;cual?

k_pitch_damp | 1.5000 calc_FM

elev_max 15.0000 calc_FM Grados. Maximo angulo del elevador.

rudd_max 25.0000 calc_FM Grados. Maximo angulo de deflexion del timén de cola.

Motor:

thrust_scale 0.7000 calc_FM

eng_min_speed 60.0f calc_FM rad/s - engines don't generate any power
below this speed

eng_shutdown_rate_limit | 100.0000 calc_FM Il rad/s per second. Limites para dx-
>user[X_L_RPM]

eng_shutdown_t 0.5000 calc_FM Script de apagado del motor

k_f_bhp_mix_rich -0.2000 calc_FM

f_mix_bhp_rich_max 2.0000 calc_FM allows 100% rich before poser reduction

idle_passage 0.1300 calc_FM Propulsion forces & moments

t_throt 0.2000 calc_FM Propulsion forces & moments
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t_rpm 0.6660 calc_FM Propulsion forces & moments

max_boost 33.0000 calc_FM dx->user[X_R_BOOST]

max_rpm 2800.0*RPM2RPS | calc_FM Propulsion forces & moments

max_bhp 220.0000 calc_FM BHP Maximo.INSIDE: factor for low
speed/MAP running (straight line bhp laws
don't apply at low rpm or MAP)

t_boost 0.2000 calc_FM

primer_max_ff 8.0000 calc_FM

T_ff 0.5000 calc_FM fuel flow damping

K_mag_fail 0.9900 calc_FM mag fail bhp scale factor.INSIDE: factor for low
speed/MAP running (straight line bhp laws
don't apply at low rpm or MAP)

bhp_mag_fail 1.0000 calc_FM Usado en corte de magnetos. bhp drop for
mag fail

|_bhp_factor 0.0010 calc_FM Usado en corte de magnetos. CJ scale factor
for mag drop cases

r_bhp_factor 0.0015 calc_FM Usado en corte de magnetos. CJ scale factor
for mag drop cases

t EGT 1.0000 calc_FM EGT time constant

t CHT 25.0000 calc_FM CHT time constant

t_OilT 50.0000 calc_FM QOIlT time constant

QilT_0 75.0000 calc_FM QilT nominal temp (deg F)

QilT_man_P 5.0000 calc_FM QilT/manifold pressure relation

QilT_Vu -0.5000 calc_FM QilT/speed relation

dOilT_Vu_cowl -0.5000 calc_FM QilT/speed effect of cowl flap

d_Vu_OilT 10.0000 calc_FM QilT/speed nominal speed

t_OilP 4.0000 calc_FM OIlP time constant

QilP_0 30.0000 calc_FM QilP nominal pressure (psi)

OilP_man_P 1.0000 calc_FM QilP/manifold pressure relation

Qstart 35.0f calc_FM starter motor torque

beta_hi 90.0*D2R calc_FM Blade model

beta_lo 12.0*D2R calc_FM Blade model

rpm_hi 2800.0 ¥ calc_FM

(2*P1)/60.0
rpm_lo 1000.0 * calc_FM
(2*P1)/60.0

CTmax 0.1000 calc_FM Simple blade stall model

Jprop 2.0000 calc_FM Blade model

prop_rad 0.9650 calc_FM m

prop_area 2.9300 calc_FM m*2. Calculo de TpropW y QpropW en Wind
AXES
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flash1_rate 1.0000 KFC150_exec_FDL

flash2_rate 2.0000 KFC150_exec_FDL

ap_Ktheta_p -10.0000 KFC150_exec_FDL pitch_servo_dem
ap_Ktheta_i 0.0000 KFC150_exec_FDL pitch_servo_dem
ap_Kphi_p 10.0000 KFC150_exec_FDL

ap_Kphi_i 0.5000 KFC150_exec_FDL

ap_Kpsi_p 4.0000 KFC150_exec_FDL *fd_roll
ap_theta0 4.0'D2R KFC150_exec_FDL theta_dem
ap_Khdot_p 0.0300 KFC150_exec_FDL theta_dem
ap_Kalt_p 0.0050 KFC150_exec_FDL hdot_dem
ap_Kalt_i 0.0100 KFC150_exec_FDL hdot_dem
ap_Kalt_d 0.0000 KFC150_exec_FDL hdot_dem
ap_phi_max 20.0"D2R KFC150_exec_FDL *fd_roll
ap_theta_max (+)15*D2R KFC150_exec_FDL *fd_pitch
ap_theta_min (-)10*D2R KFC150_exec_FDL *fd_pitch

Mecanica del vuelo (estabilidad y control):

Yv -1.0000 calc_FM Principal Derivatives. side force as a result of Sideslip

Lv -1.0000 calc_FM Principal Derivatives. Roll as a result of Sideslip

Lp -0.5000 calc_FM Principal Derivatives. Roll Damping

Nv 1.0000 calc_FM Principal Derivatives. yaw Daming as a result of Sideslip
Nr -0.5000 calc_FM Principal Derivatives. yaw Daming

Yp 0.0000 calc_FM Secondary Derivatives. side force as a result of Roll Rate
Yr 0.0000 calc_FM Secondary Derivatives. side force as a result of yaw Rate
Lr 0.1000 calc_FM Secondary Derivatives. Roll as a result of yaw Rate

Np 0.0000 calc_FM Secondary Derivatives. yaw as a result of Roll Rate
Yzeta | 0.0000 calc_FM Control Derivatives. side force as a result of rudder

Lzeta | 0.0000 calc_FM Control Derivatives. roll force as a result of rudder

Nzeta | -0.1250 calc_FM Control Derivatives. yaw force as a result of rudder

Yxsi 0.0000 calc_FM Control Derivatives. side force as a result of Aileron

Lxsi -0.2500 calc_FM Control Derivatives. roll force as a result of Aileron

NXxsi 0.0000 calc_FM Control Derivatives. yaw force as a result of Aileron
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K_nose_steer | 0.0500 calc_FM NG = nose gear, RG = right gear, LG = left gear

t_N_gear_1 1.0000 calc_FM

t L_gear_1 1.1000 calc_FM

t R gear_1 1.1200 calc_FM

max_gear_rat | 10.0000 calc_FM Tope maximo de velocidad de bajada de las ruedas

e_1 parece

t N_gear 2 0.5000 calc_FM Mismo que lo anterior pero para despliegue de
emergencia parece

t L_gear 2 0.5500 calc_FM

t R gear 2 0.5700 calc_FM

max_gear_rat | 10.0000 calc_FM Tope maximo de velocidad de bajada de las ruedas

e 2 parece. (caso de emergencia)

NG_k 160000.0000 | calc_FM Parametro asociado a compresién

RG_k 40000.0000 | calc_FM Parametro asociado a compresién

LG_k 40000.0000 | calc_FM Parametro asociado a compresion

NG_b 150000.0000 | calc_FM

RG_b 15000.0000 | calc_FM

LG_b 15000.0000 | calc_FM

NG_x 2.0000 calc_FM Coordenada

RG_x -1.0000 calc_FM Coordenada

LG_x -1.0000 calc_FM Coordenada

NG_y 0.0000 calc_FM Coordenada

RG_y 2.0000 calc_FM Coordenada

LG_y -2.0000 calc_FM Coordenada

NG_xl 2.1000 calc_FM Coordenada

RG_xl 2.0000 calc_FM Coordenada

LG xl 2.0000 calc_FM Coordenada

NG_preload 0.0000 calc_FM

RG_preload 0.0000 calc_FM

LG_preload 0.0000 calc_FM
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SECCION XIX: INTRODUCCION DE UN
NUEVO PC PARA ESTUDIOS
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1. CONEXION DEL NUEVO PC AL EQUIPO

Pasos para afiadir un ordenador al simulador que reciba datos en tiempo real mediante conexién por
protocolo UDP. Revisar los capitulos “Recompilando Dynamics” y “generalidades del codigo”.

Recordatorio: Visual Studio 98 se ha comprobado que funciona perfectamente en Windows 10, sin

necesidad de instalarlo, con compatibilidad a Windows XP SP 2 y ejecutado como Admin. Debe estar

‘instalado’ de la siguiente forma y con la siguiente ruta:

~

El workspace con el que trabajaremos debe estar situado tal y como se muestra en la siguiente figura:

Fompartir Vista

Herramientas de aplicacion BN

Administrar

Mombre

<] EESWT.DLL

] EM.DLL

| FEACP.DLL

| LANGEXT.DAT
] MACROCPP.DAT
W MFCATL.NCB

| MFCCLWZ.DLL
[z] MSDEV.COM

@R MSDEV.EXE

] MSDIST10.0LL

] E‘EEH 1o nll

Fecha de medifica...

c/1000 4717

» Esteeguipo » Discolocal (C:) » Archivos de programa » Microsoft Visual Studie » COMMON > MSDEVIE » BIN »

Tipo Tamafio

Extensién de la apl. 29 KB
Extensidn de la apl... T3KB
Extensidn de la apl... 245 KB
Archivo DAT 1 KB
Archivo DAT 5KB
VC++ Intellizense ... 1,769 KB
Extensidn de la apl... TITKE
Aplicacion M5-D0S I3 KB
Aplicacién 273 KB
Extensidn de la apl... 157 KB
Fopop i " £1 4D

~

l(C:]
E (D:

D (F
(@)
D+
KT ()
v

Mombre

a Seneca.nch
| SEMECA.opt
L] SENECA

| SENECA.PLG
N seneca_dDd.ilk
rTr, shutdown.exe
[ SKEL.CPP

[ sND_coms.cep
| trimres.dat

[F] VERSION.H
E}l’- wind_ctrl.cpp

» Este equipo » Discolocal (C:) » bae-sims » Seneca »

Fecha de modifica...

04/
04/

Tipo Tamafio

VC++ Intellisense ... 2,785 KB
Archivo OPT 52 KB
Acceso directo a p... 1 KB
Archivo PLG TKB
Incremental Linke... 622 KB
Aplicacién 192 KB
Archivo CPP 1 KB
Archivo CPP 5KB
Archivo DAT 1 KB
C/C++ Header 1 KB
Archivo CPP 17T KB

El ejecutable resultante aparecera en la carpeta C\Senecal.

Importante: antes de modificar/afiadir/eliminar cualquier cosa de un PC del simulador, es obligatorio crear

una copia de seguridad de lo que se vaya a manipular.

En primer lugar, es necesario modificar el archivo HOSTS de Windows del ordenador Dynamics donde se
ejecuta el programa que vamos a compilar. Dicho archivo se encuentra en la carpeta System32, drivers,
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etc. En dicho archivo se encontrara una lista de direcciones IP con un nombre asociado a cada una. Son
las direcciones IP de todos los PC’s que forman el simulador, y tendremos que afiadir una nueva linea con
una nueva IP que tendremos que configurarle como IPv4 al ordenador a afiadir, asi como un nombre que
debemos apuntar para después. Se edita el archivo con Notepad, se guarda y se reemplaza.

El siguiente paso es abrir el Workspace del programa con VS98. Los archivos que se editaran para crear
una nueva conexion son:

e Seneca.cpp
o Etherhost.cpp
e Config.h

Abrimos el archivo Seneca.cpp con el VS98.

Al ejecutar el programa final, lo hacemos con un acceso directo en el que hay una serie de parametros de
linea de comandos. Dichos parametros son precisamente los nombres de los PC’s que estan declarados
en el archivo HOSTS editado previamente, antecedidos con un guién y una letra identificadora. Si
quisiéramos afadir un nuevo PC, aparte del nuevo PC que hay en esta versién adjunta del Workspace, en
el acceso directo tendriamos que afiadir un nuevo guién con el nombre del nuevo PC y una letra
identificadora que no esté ya repetida. En este caso ya hay un nuevo PC que se nombr6 en HOSTS, llamado
XSender. La letra identificadora sirve para lo siguiente:

if { argw[i][0]=="'-" && argw[i][l]l=="X") <-AHADIDD POR MANOLO

{

strcpv(SE_config.Xname, argv[1][2]): -ARADIDO POR MAHOLO

SE_config.senderr = TRUE; <oAHADIDD POR MANOLO
> S<Bnd of checlk command line arguments=

(

Si nos vamos a la funcién void command_line_decode(int argc, char *argv[]) veremos como se ha afiadido
un nuevo IF, donde el cédigo lee la linea de comandos, detecta la letra aqui especificada y copia el resto
de la palabra del parametro en una estructura llamada SE_config tipo sen_config. Por lo que aparte,
tendremos que modificar dicha estructura (config.h) para que tengamos el nombre del nuevo pc guardado
también al leerse la linea de comandos.

typedef struct

un=igned wvisual 1
un=igned instructor :1
un=igned =ound 1
un=igned awel?l 1
uns=ighed hardware 1:
un=igned =scresns 1
un=igned =enderr 1

SULTIMA MODIFICACION DE FTE
#-AHADIDO POR MANOLO

char Tname[15]

char Iname[15]

char Sname[15];

char Hname[15]

char Chname[15]

char Ename[15] AoAHADIDD POR HANOLO
SIS A=
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Se puede observar que, si en la linea de comandos encuentra el parametro para la letra identificadora,
entonces copia la palabra y declara TRUE la configuracion. Esto es para que se ejecuten las funciones
socket y de envio de datos asociadas a este nuevo PC, como se ve a continuacion.

Nos movemos ahora a void main (int argc, char *argv[])

1f (SE_config.=enderr == TRUE)
1
SEtEsting*®s

ET_init_SIMULINEoutputs(): ~-AHADIDD POR MANOLO
ET_init_SIMULINKEscr(): ~-aHADIDO PORE MANOLO

ET init SIMULINEhdw{); ~-aHADIDO POR HAHOLO 12 04
SEtesting*s

printf{"~n SEHDER"):

En esta funcion hay que afiadir un nuevo IF donde se llame a las funciones de inicio de los sockets de
transferencia de datos para el nuevo PC, las cuales tienen siempre el prefijo ET_init_.

A continuacion, bajamos a la funcién void ethernet_comms(void) en el mismo archivo.

Aqui afiadimos las nuevas funciones de transferencia de datos, las cuales tienen siempre el prefijo ET_ex_.

if{SE config.senderr == TRUE) ~-aWaDID0 POR MANOLO
1
SEtEzting*®s
ET _ex SIMULINEoutput=(): <-uHADIDD POR HAHOLO
ET_ex SIMULINE=cr(): <-uHADIDD POR MAWOLO 12 04
ET _ex SIMULINEhdw(): SoafADIDD POR MANOLO 12 04
setezting*s

Abrimos ahora el archivo etherhost.cpp. En este archivo es donde estan declaradas todas las funciones
ET_exy ET_init, asi como todo lo relacionado con los sockets.

Se va a comentar a continuacion la conexion y transmision de datos utilizada para afiadir un ordenador que
reciba los datos de la estructura OUTPUTS, de tipo ‘OUTPUTS’, definida en el header Fmgdefs.h.
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int ET_init_SIMULINKoutputs() ~~AHADIDO POR MANOLO
i

int ret;
char ptr = 0:

unszigned long non_blocking = 11;

ho=t_ptr = gethostbynane(SE config. Xname)

SENDER_Socket_desc = socket({PF_INET, SOCE_DGEAM, 03

if (setsockopt (SENDER_ Socket_desc. S0L _SOCKET. S0 _BROADCAST. &ptr. sizeocf(int))

n
1
|

-

—

printf("=setsockopt error"):
return 0

H

SEHDEER_De=st . =in_family = FPF_

SENDERE_ Dest .=sin port = htans( (1nt)195UU R

boopy(host_ptr—»h_addr, &SENDERE Dest =in_addr. host_ptr—:h length):

if {connect (SENDER Socket_desc, {struct sockaddr =) &SENDERR Dest, sizeof (SENDERRE Dest)) == -

printf("connect error"):
return 0

ret = ioctlsocket (SENDER Socket desc, FIONBIO, &non blocking):
if {ret == -1}
printf("ioctl error"):
return 0
H
FD_ZERO{&Fdset )
Timeout . tv_sec = 0;
Timeout tv_usec = 0:

return 1;

1)

La primera variable que se utiliza es el nombre del Host, que el programa ha leido de la linea de
comandos, y que ahora buscara su direccion IP en el archivo HOSTS que editamos al principio.

SR *
<% Locals *®
SR 3*

SOCKET =d:

static sockaddr_in dest:

=tatic szockaddr_in H_W_Dest: <% Does this have to be glohal?? =~
static sockaddr_in IOS Dest: <% Does this have to be global?? =7
static sockaddr_in VIS Dest: s% Does this have to be global?? =~
=tatic szockaddr_in SHD Dest <% Does this have to be global?? =~
static sockaddr_ in SCR Dest:

=tatic sockaddr_in SCE Destl:

=static sockaddr_in SENDERE Dest <#AHADIDO POR MANOLO
=static sockaddr_in SENDERE Dest2: #78BADID0 POR MANOLO_12_04
=tatic sockaddr in SENDERE_Dest3: #aWADID0 POR MANOLO_12_04
=tatic fd_set Fdset:

static timewval Timeout

=tatic hostent *host_ptr;

static int socket_open = 0;

=tatic int H W _Socket_de=sc: -~ Connection =s=ocket descriptor for hardware
static int I0OS_Socket_desc; - Connection socket descriptor for instructor
static int VIS Socket_desc; -~ Connection socket descriptor for Visuals
=tatic int SHD Socket_desc: ~ Connection socket descriptor for sound
=tatic int SCE_Socket_desc; - Connection szocket descriptor for hardware
=tatic int SCE_Socket_descl: ~ Connection socket descriptor for hardware
static int SENDER_Socket_desc: ~-AHADIDO POR MANOLO

static int SENDER Socket_desc?; ~-ANADIDO POR MANOLO 12 04

static int SENDER Socket_descd: ~-ANADIDO POR MANOLO_12_04

Esta funcion utiliza las estructuras con sufijo _Socket_desc y _Dest, por lo que al principio del archivo
tendremos que declararlas para cada funcién que creemos.
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B3 ¥
<% Locals *
B2 ¥

SOCEET =d;

=tatic sockaddr_in dest;

static soclkaddr_in H T De=t #% Does this have to be global?? =7
=tatic sockaddr_in ICS_Dest: <% [Doe= thi= have to be global?? =7
static soclkaddr_in VIS De=t #% Does this have to be global?? =7
=tatic sockaddr_in SHD_Dest: <% Doz this have to be global?? =~
=tatic sockaddr_in SCR_Dest:

static =ockaddr in SCE_Destl:

static zockaddr in SENDERE Dest; <ANADIDO POR MANOLO
static sockaddr_in SENDERE_ DestZ: <-ARADIDD POR MANOLO_12_04
static sockaddr in SENDERE Dest3: <-aRADIDO POR MANOLO_ 1204
=tatic fd_=et Fd=et ;

static timewval Timeout ;

=ztatic hostent *ho=t_ptr:

=tatic int =ocket_open = 0:

static int H_W_Socket_desc; ~ Connection socket descriptor for hardware
=ztatic int I0S_Socket_de=c: - Connection =ocket descriptor for instructor
=tatic int VIS _Socket_de=c: v Connection =ocket descriptor for Visuals
static int SHD Socket_desc; v Connection socket descriptor for sound
=tatic int SCE_Socket_de=sc: 7 Connection =ocket descriptor for hardware
static int SCR_Socket_de=scl; v Connection =socket descriptor for hardware
static int SEHDER Socket_desc; ~-AHADIDO POR HANOLO

static int SEHDER Socket _desc?; ~~-AHADIDO POR MANOLO 12 04

static int SENDER_Socket_desc3: .~ ANADIDO POR HANOLO 12_04

El siguiente parametro que hay que modificar es el puerto, para esta primera nueva funcion se utilizd el
puerto 19500 como se puede ver. Simplemente especificamos un puerto que esté libre.

Por Ultimo, creamos (copiamos y modificamos) la funcion tipo ET_ex, para la cual usaremos la misma
estructura _Socket_desc que antes, y especificaremos que datos queremos enviar. En este caso, los datos
son los contenidos en la estructura outputs, la cual, mas arriba esta declarada como externa (se declara y
se usa en el archivo Dynamics.cpp), pero también hay que especificar el header donde se declara el tipo
de estructura, por lo que aparece Fmgdefs.h como #include. Por ultimo no olvidar escribir el tipo de
estructura anteriormente mencionado en sizeof{().

woid ET_ex SIMNULINEoutputs() ~~aHADIDO POR HANOLOD
{
int bytes sent:

s#*hwtes sent = =end(SENDERE Socket_desc. (const char *) dsendtest . sizeof (sendtest). 0) %~
s#zendtest = =endtest + 1%~ v Contador para prushas

bytes =ent = =end(SENDEE_ Socket_desc., (const char *) doutputs, sizecf(outputs), 03
e

OUTPUTinbox.a = OUTPUTinbox.a + 0.01;

OUTPUTinbox .k = OUTPUTinbox.b + 0.01;

OUTPUTinbox.c = OUTPUTinbox.c + 0.01;

*.
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e * . i
<% External Varisblez =~

x g #include "FLTDY-Fmgdefs h" ~-AHADIDO 1.-04 I

extern dyn_to 1o= IC _dyn_io=;
extern OUTPUTS outputs;

A partir de aqui, si no se ha olvidado nada, el codigo deberia poder compilarse mediante Rebuild All,
resultando en 0 errores y 2 warnings. El ejecutable se encontrara en la carpeta C\Seneca\ con nombre de
archivo seneca_DYN404.exe. Tan solo tendremos que copiar este ejecutable, cambiarle el nombre y
pegarlo en el ordenador del simulador Dynamics, en la misma carpeta donde se encuentra la version
anterior, y crear el acceso directo correspondiente con los parametros tal y como se explicd al principio.

Los datos que se estaran transmitiendo (la estructura outputs), si fuese a ser recibida por otro programa
compilado con .cpp, bastaria con recibir los bytes, y decodificarlos usando una estructura declarada de
forma similar en dicho programa.

En este caso, los datos estan siendo recibidos en Simulink en un ordenador portatil, el cual recibe los
paquetes UDP en tiempo real y los interpreta de la siguiente manera: Los 27 primeros datos son float
simples, ocupan 4 bytes, luego hay lo que parece ser una matriz, un vector float y un vector de enteros.
Hasta ahora, lo que se ha comprobado que funciona es la recepcion de los primeros 27 datos, mediante un
bloque de Simulink al que se le configura el parametro de tipo de datos recibidos como ‘single’ (4 bytes),
decodificando correctamente los datos float de C++. Se esta trabajando para comprobar si el resto de datos
de esta estructura se ha recibido correctamente estableciendo una longitud de mensaje excedente.
Ademas, debe de haber una forma mucho mas precisa de capturar todos los datos de distinto tipo a la vez,
pero por ahora, la forma mas sencilla descubierta de obtenerlos ha sido esta.

Como ltimo recurso, para obtener cualquier dato que se pueda encontrar en el codigo, siempre quedara
declarar una estructura nueva en algun lugar, guardarle el parametro a capturar invocandolo como un float
0 entero, y transmitir dicha estructura por un puerto distinto. Pero hasta ahora se ha optado por no afadir
mas cosas al codigo y usar lo que ya se encuentra en él.

En el siguiente video se puede ver un ejemplo de un ‘replay’ de un log de datos capturados. Es decir, en el
simulador se capturan los datos, se guardan a un archivo timeseries de MATLAB, y luego en cualquier otro
momento se reproducen con el mismo sample rate que fueron capturados en tiempo real.

https://www.youtube.com/watch?v=gJOAnu8VtGe
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SECCION XX: INTERFAZ DE
COMUNICACION CON FLIGHTGEAR
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Otra de las mejoras posibles al simulador gracias a conocer como funciona la transmision de datos, es la
posibilidad de utilizar otro software ya existente para la renderizacion del escenario como reemplazo del
Visual antiguo. Esto se ha logrado con el software libre FlightGear, aunque se conoce que también es
posible con X-Plane. De esta forma, podemos utilizar estos simuladores de vuelo como generadores del
entorno mientras el modelo de vuelo y todo lo asociado al avion sigue siendo tarea de nuestro simulador.

Para lograr esto con FlightGear, se van a describir a continuacién los pasos, sin embargo, es preciso que
el lector ya esté familiarizado con las conexiones ethernet y protocolo UDP con el que trabaja el simulador,
siendo capaz de realizar lo descrito en la seccién anterior de este manual.

Sobre FlightGear:
FlightGear es un simulador de vuelo gratuito que es compatible con la ultima versién de
Windows. En el desarrollo de este manual se ha utilizado la version “FlightGear 2018.3.2” sin

embargo es muy probable que una versién posterior funcione de manera similar.

En primer lugar, instalar este software siguiendo las instrucciones que se muestren en su web. Es
recomendable instalarlo fuera de la carpeta tipica de Archivos de Programa.

Las posibilidades de comunicacién de FlightGear se comentan a continuacién, para mas detalle, consultar
su documentacion oficial y su wiki en internet.

Protocolo nativo:

Se trata de un protocolo de comunicaciones en el que FlightGear se comunica con un programa externo
mediante la red con un paquete de datos prefijado. Este paquete de datos, tanto de salida como de entrada
contiene multitud de variables con un tipo de datos definido. Por tanto, el software externo a FlightGear
debe adaptarse para poder recibir y enviar esos datos de la misma forma que lo hace FlightGear. Un
ejemplo a poner en practica de forma facil con este protocolo puede estudiarse en Simulink, cargando el
ejemplo: “https://www.mathworks.com/help/aeroblks/hl-20-project-with-optional-flightgear-interface.html”

Protocolo genérico:

Este protocolo de comunicaciones es el que va a utilizarse para nuestro caso. Es completamente distinto
del anterior. En este caso, nosotros creamos el paquete de datos que queremos que FlightGear reciba y
emita por la red. Se van a describir los pasos para lograr el objetivo de esta seccién:

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

| Se recomienda utilizar el programa Notepad++ asi como tener conocimientos basicos sobre
. archivos .xml y su sintaxis. Se considera a partir de aqui que FlightGear se ha instalado con
. éxito y puede ejecutarse mediante su lanzador con GUI sin problemas. Para mas informacion
. de este protocolo de comunicaciones consultar http://wiki.flightgear.org/Generic_protocol |
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En primer lugar, navegar a la carpeta:
[RUTA DE INSTALACION].\FlightGear 2018.3.2\data\Protocol\

Y crear un archivo XML mediante Notepad++, el nombre de este archivo sera el nombre de nuestro
protocolo de comunicaciones.

Por ejemplo, se ha creado para este ejemplo un archivo llamado fromvisual.xml

El contenido de un .XML para la tarea que estamos tratando seria el siguiente:

<?xml version="1.0"7%>
El<PropsrtyList>

w ko =

—| <generic>
— <input>

[ %) IS -

<line separator>newline</line separator>
<var_separatur>tab<fvar_separatmr>
<binary mode*true</binary mods>

<byte order>hest</byte order>

£ im |

"L

= <chunk>
<node>RUTA A LA VARIABLE A MODIFICAR</node>
<type>TIPO DE DATO</typs>
<format>%f</format>

</ chunk>

W b2 =

H = =
S I T ¥ S =)
T

(TSI
T

</input>

= <output>

<line separator>newline</line separator>
<var_separatur>tab<fvar_separatmr>
<binary mode*true</binary mods>

<byte order>hest</byte order>

w b2 =

[ T ¥ 3 TS =

<chunk>
<node>RUTA DE LA VARIABLE A EXTRAER</nodel
<type>float</typs>
<format>%f</format>

- </chunk>

]
1]
1]

[Ta =

w b2 =

</output>
</generic>

(90 IS =

[T ST 1S T % T P DY T o TP T o T O % T e T T Y T % T % T L ) =

L</PropertyList>

Donde cada subseccion CHUNK es un parametro a afiadir en el paquete de datos de comunicacién. A
continuacion se va a definir un .XML para nuestro ejemplo:
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<?xml version="1.0"?>
<PropertylList>
<generic>
<input>
<line_separator>newline</line_separator>
<var_separator>tab</var_separator>
<binary_mode>true</binary_mode>
<byte_order>host</byte_order>
<chunk>
<node>/environment/visibility-m</node>
<type>float</type>
<format>%f</format>
</chunk>
<chunk>
<node>/orientation/pitch-deg</node>
<type>float</type>
<format>%f</format>
</chunk>
<chunk>
<node>/orientation/roll-deg</node>
<type>float</type>
<format>%f</format>
</chunk>
<chunk>
<node>/orientation/heading-deg</node>
<type>float</type>
<format>%f</format>
</chunk>
<chunk>
<name>altitude-ft</name>
<type>double</type>
<node>/position/altitude-ft</node>
</chunk>
<chunk>
<name>latitude-deg</name>
<type>double</type>
<node>/position/latitude-deg</node>
</chunk>
<chunk>
<name>longitude-deg</name>
<type>double</type>
<node>/position/longitude-deg</node>
</chunk>
</input>
</generic>
</PropertyList>

Para saber donde encontrar los ‘nodes’ o parametros, en el menu en partida DEPURAR, clic en VISOR
DE PROPIEDADES INTERNAS y navegar por el arbol de parametros.
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Una vez creado éste .XML, creamos la parte correspondiente a nuestro codigo Dynamics.

Se va a utilizar el puerto 12008 y la misma funcidn de transmisién que emplea para VISUAL.

% SEGUNDO WISUAL 14 08 : *
int ET init_SENDEEwi=ual()
{

int zret:
char ptr = 0;

un=signed long non_blocking = 11:

host_ptr = gethostbynanse(SE config. Xname):

SENDER_Soclket_descVi= = =ocket (PF _INET, SOCK DGRAM, 03

if (=etsockopt (SENDEE Socket_descVis, S0L SOCKET, SO BROADCAST, &ptr. =izeocf(intl)) == -—-1)
printf("set=ockopt srror");

SENDERE Visual =in family = PF_INET;

SENDERE_Visual .=in_port = htons( (int)12008 );

boopyihost_ptr—rh_addr, &SENDERE Visual . =in_addr. host_ptr—:h length):

if {connect (SEHDER Soclket descWi=, (=truct sockaddr #*) &SENDERE Visual, =izeof (SENDERE Visuall) == -1}

printf("connect error”):

ret = ioctlsocket (SENDER_Socket_descWis, FIONEIO, &non_blocking):
if (ret == -1}
printf{"ioct]l error");
FD_ZERO{&Fd=et ) ;
Timeout tv_=ec = 0;

Timeout tv_ussc = 0; % zelect timeout valuss =~

return 1;

woid ET ex_wisual datal)

int bytes sent:
int bytes sent to=zender:
int num_bytes:
int rec;
=tatic float no_rec time = 0.0;

<% Need to make sure we do not send too much data, else
receiving PC =lows down %7

< format RTH_Data for send purpose=. Heturn no bytes to send
nun_bytes = RR_encode wvis buffer():

[}

rec = FALSE:
while {{ recv(VIS Socket_des=c, {(char #*) &RETH Data, MAY PACKET SIFE, 0)) » 0)

rec = TRUE;

1f {rec)

<+Since both send and receive use the same buffer. we mnust HOT try
#<and decode RETX Data i1f nothing was received (=ince that would
~#sbe decoding the output datal

RF_decode_wi=s_buffer():
no_rec_time = 0.0;

H
=lze
{
no_rec_time += delta_time;
if (no_rec time > COMS BREALK _TIME)
printf("~n====================3 YISIAL COMS FAIL"):
no rec time = 0.0;
1
+
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Donde la estructura enviada se define como:

typedef =truct {
float wi=;
float theta:
float phi;
float p=i;
double altitude:
double latitude:;
double longitudes;
} FGProtocol: ~<FGPROTOCOL

Y le hemos asignado los datos en el archivo REQ_RES.cpp dentro de las funciones Set_own_craft_req()
y Set_sph_own_craft_req():

< %FGPROTOCOL*.

FGOutput . vis ={float)I05_ati=. Visibility ;
FGOutput . theta ={float)output=s.theta * R2D ;
FGOutput p=i ={float)output=. p=zi * RZD

FGOutput .phi =(floatioutputs.phi * R2D

SCFGOutput  altitude={double)—=tates. D * n2ft
FGOutput  altitude={double)-=tates. D * mZft;
FGOutput . latitude={double)=state=s. latitude * R2D ;
FGOutput . longitude={double)=tates. longitude = R2D
S RPGPROTOCO e

Una vez preparado y recompilado el cddigo, ejecutamos flightgear creando un archivo .bat en el escritorio

con el siguiente contenido:
E:
cd E:\Programas\FlightGear 2018.3.2\

SET FG_ROOT=E:\Programas\FlightGear 2018.3.2\\data

A\bin\fgfs --generic=socket,in,120,,12008,udp,fromvisual --enable-terrasync --airport=LEJR --runway=02
-altitude=2000 --timeofday=noon --fdm=null --disable-panel

Donde ha de ajustarse la ruta del programa de forma adecuada, y el contenido de la linea de comandos
deben estar redactados en una misma linea.
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