VTS 1.21.0 x64

DewesoftX 2023.2

VTS non scrive le proprieta dei sensori nel setup Dewesoft, e sovrascrive le
impostazioni presenti nel setup con i valori di default.

Le proprieta dei sensori impostate nella sessione di VTS non vengono scritte nel setup Dewesoft nel VD
plugin.
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Impostazioni di segno degli assi per misura coordinate sensori
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Vehice dynamics
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Punto di riferimento X

4| Punto di riferimento Y/

0.500

4| Punto di riferimento Z

0.000

44| Velocita imbardata X

0.000

14| Velocita imbardata Y

0.000

14| Velocita imbardata Z

1.000

4| Velocita X

-0.500

14| Velocita ¥

10.300

14| Velocita Z

10.300

Accelerazione X

10.000

Accelerazione Y

10.500

Accelerazione Z

1.000

Sensore altezza ant. sx. X

1.000

Sensore altezza ant. sx. Y

10.000

[ sensore altezza ant. sx. Z

1.000

1| Sensore altezza ant. dx. X

-1.000

4| Sensore altezza ant. dx. Y

0.000

13| Sensore altezza ant. dx. Z

-2.000

[ Sensore altezza pos. sx. X

1.000

[ Sensore altezza pos. sx. Y

10.000

14 Sensore altezza pos. sx. Z

-2.000

14 sensore altezza pos. dx. X

-1.000

4 sensore altezza pos. dx. Y

10.000

Sensore altezza pos. dx. Z
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Qutput Rate |100 Hz ~
OutputCs  [SAE - Maneuver |Slowly Increasing Steer Show channels from inactive maneuve

n | Maneuver settings | Outputs |

Zero point ‘ |
¥ direction Forward positive a
' direction Left positive el
2 direction Up positive ~
jis} Sensor r i ¥ Zz 1 Description
a Reference point 0.00 0.00 0.00
100 SpeedSideslip 0.00 0,00 0,00
200 Velodty 0.00 0.00 0.00
300 Acceleration 0.00 0.00 0.00
400 Ride height FL 0.00 0.00 0.00
410 Ride height FR. 0.00 0.00 0.00
420 Ride height RL 0.00 0.00 0.00
430 Ride heightRR ~ \__ 0.00 0.00 0.00

VTS sovrascrive i valori presenti nel setup con dei valori di default
Valori salvati nel setup manualmente nel setup in Dewesoft

@ Velocity settings OutputRate
ouputcs [ < == s

Calculations based on

tion | Maneuver settings | Outputs |

@ Acceleration settings Zeropoint | Centro assale anteriore |
. X direction Forward positive ~
Acceleration input frame Body w
¥ direction Right positive >
Gravity in acceleration inputs Fully remaoved w Zdrecton | Down positive w
@ Ro“" PItCh i) Sensor X Y z Desaription
) 5 0 Reference point -1.00 0.00 0.00
Rall caleulation based on Roll input channel w
100 Speed Sideslip 0.30 0.50 0.00
Pitch calculations based on Pitch input channel ~ 20 LTy 0.8 0.50 0.00
300 Acceleration -1.50 0.00 .20
& Heading settings 400 Ride height FL 0.40 -1.00 0.00
410 Ride height FR. 0.40 1.00 0.00
Headlng InDUt True head‘ng it 420 Ride height RL -3.00 -1.00 0.00
430 Ride height RR. -3.00 1.00 0.00

Caricando lo stesso setup in VTS i valori vengono sovrascritti

- ouputrae
@ Velocity settings Output s [sAE ~ Maneuver B
Calculations based on Velodty + sideslip ~ fion | Maneuver settings | Outputs |

Zeropoint | |
@ Acceleration settings Xdrecton | Forward positve ~
. . . ¥ directi Left it ~
Acceleration input frame Horizontal ~ rection | (oINS
7 diection Up positive v
Gravity in acceleration inputs Fully present ~
N D Senser X Y z Description
@ Roll / Pitch
o Reference point 0.00 0.00 0.00
- N 100 Speed/Sidesii 0.00 0.00 0.00
Roll calculation based on Roll input channel ~ pecdfSidesip
200 Velodty 0.00 0.00 0.00
Pitch calculations based on Pitch input channel ~ 300 Acceleration 0.00 0.00 0.00
400 Ride height FL 0.00 0.00 0.00
@ Heading settings 410 Ride height FRt 0.00 0.00 0.00
420 Ride height RL 0.00 0.00 0.00
- : »
Headlng InDUt True headlng 430 Ride height RR 0.00 0.00 0.00

Il setup originale non viene modificato: aprendolo in Dewesoft si ritrovano i valori impostati manualmente
ma quando viene aperto in VTS i valori vengono azzerati.



