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SW_Treiber_Stellermotor

[NOT MAPPED]

SW_gesamt_LWR

Aussentemperatur

Bordnetzspannung

Manuelle_SW_Bildung

[NOT MAPPED]

SW_man_LWRU_Poti_LWR

Dynamische_SW_Bildung

[NOT MAPPED]

Bremslicht_ein

Geschwindigkeit

SW_dyn_LWR

LWR_Sensor_v_Err

LWR_Sensor_h_Err

Sollwertbildung

[NOT MAPPED]

Kanal2_aktiv

Einkanal1
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Bedienelemente_LWR

[NOT MAPPED]
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dyn_LWR_aktiv
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Aufbereitung_Geschwindigkeit

Drehzahl_Rad_HL_Impuls_W 
Drehzahl_Rad_HR_Impuls_W 
Drehzahl_Rad_VL_Impuls_W 
Drehzahl_Rad_VR_Impuls_W

Drehzahl_Impuls

Eingang_Sensor_Drehzahl_Rad_HL 
Eingang_Sensor_Drehzahl_Rad_HR 
Eingang_Sensor_Drehzahl_Rad_VL 
Eingang_Sensor_Drehzahl_Rad_VR

Eingang_Sensor_Drehzahl

Alive_Geschwindigkeit 
Checksumme_Geschwindigkeit

3U �ung_Geschwindigkeit

Geschwindigkeit_Fahrzeug

Geschwndigkeit_Fahrzeug

Geschwindigkeit_Rad_HL (Lo) 
Geschwindigkeit_Rad_HR (Lo) 
Geschwindigkeit_Rad_VL (Lo) 
Geschwindigkeit_Rad_VR (Lo)

Geschwindigkeit_Rad

Wegstrecke 
Wegstrecke_VL 
Wegstrecke_VR

Wegstrecke

Toleranzabgleich_Rad_HL 
Toleranzabgleich_Rad_HR 
Toleranzabgleich_Rad_VL 
Toleranzabgleich_Rad_VR

Toleranzabgleich

%HLVSLHO�DXV�'6&��'\QDPLVFKH�6WDELOLWlWVNRQWUROOH�

3RUW

,QWHUIDFH

,QWHUIDFHV�LPSOHPHQWLHUHQ�3RUWV
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Schaltlogik Automatik 
 

            v_max 
            v_min 
            v_store

Schaltlogik Manuell 
 

 
               v_store

Berechnung_Grenzwerte 
 

          throttle 
          gang

Gangstellung 

     gang

Gangschaltung

Gang : {0,1,2,3,4}

Controller

Gangstellung

Gangstellung : {UP, DOWN}

Grenzwerte_Automatik

v_max_auto(v : Real) 

v_min_auto(v : Real) 

Werte_aktuell

Bedienung_Automatik

Automatik : {EIN,AUS}  

Kontrolle_Manuell

Kontrolle_Manuell : {EIN,AUS}  

Bedienung

Automatik : {EIN,AUS} 

Gangschaltung : {UP, DOWN}

Gasstellung

Gasstellung : Real

Umdrehung

Umdrehung  : Real

Bedienung_Gangschaltung

Gangschaltunx : {UP, DOWN}

Kontrolle_Automatik

Kontrolle_Automatik : {EIN,AUS}  
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%VS� 6WDWHFKDUW GHU�*HWULHEHDQVWHXHUXQJ

Automatik

Manuell

[Umdrehung > max _U  
& gang < 4] 
/ gang:=gang+1 ;  
Gang(gang)

[Umdrehung < min_U  
& gang > 0] 
/ gang:=gang-1 
Gang(gang)

Gangschaltung(UP) 
[gang < 4] 
/ gang:=gang+1 
Gang(gang+1)

Gangschaltung(DOWN) 
[gang > 0] 
/ gang:=gang-1 
Gang(gang-1)

Automatik(EIN) Automatik(AUS)

Automatik(EIN)

Automatik(AUS)
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Gasstellung(throttle : Real)

Umdrehung

Umdrehung( v : Real)

Bedienung

Automatik(x : {EIN,AUS} 
Gangschaltung(x : {UP, DOWN})

Protokoll Bedienung
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Automatik(EIN)

Gangschaltung(UP) 

Automatik(AUS)

Automatik(AUS)Automatik(EIN)
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Verhalten Getriebeansteuerung

Automatik

Manuell

Automatik(EIN)

Gangschaltung(UP)[gang<4] 
/ gang := gang+1 

Automatik(AUS)

Automatik(AUS)Automatik(EIN)

Gangschaltung(DOWN)[gang>0] 
/ gang := gang-1  
 

[Umdrehung > max_U  
& gang < 4] 
/ gang := gang+1; 
Gang(gang)

[Umdrehung < min_U  
& gang > 0] 
/ gang := gang-1; 
Gang(gang)
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*

0..1 
externalPCEs

Bus 
Carrier Type

Unspecified 
Connection

Unspecified  
Connection End

2..*

hardware units and technical components

delegationCEs

externalCEs

<<abstract>> 
HW Unit

<<abstract>> 
Connection End

HW Port
Port  

Connection End

Direction

1

1



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

*UDSKLVFKH�1RWDWLRQ��&DUULHUW\SHQ

D ACC

D

PT-CAN 
(Bus Carrier Type)

Kl.30, Kl.31 
(P2P Carrier Type)

Processor (Regelalgorithmus)
A

S

Radar Sensor

D

      Multifunktionsasic

D

      Linsenheizung

Memory

Flash (768k)

PU

Prozessor

Memory

RAM (48k)

Memory

EEPROM

PU
DSP

Linse_ein 
(P2P Carrier Type)



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

D ACC

D

PT-CAN 
(Bus Carrier Type)

Processor (Regelalgorithmus)
A

S

Radar Sensor

D

      Multifunktionsasic

D

      Linsenheizung

Memory

Flash (768k)

PU

Prozessor

Memory

RAM (48k)

Memory

EEPROM

PU
DSP

Kl.30, Kl.31 
(P2P Carrier Type)

Linse_ein 
(P2P Carrier Type)

*UDSKLVFKH�1RWDWLRQ��9HUELQGXQJHQ



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

Connection 
End

Connector 

Function 
Mapping

HWUnit Function 

Connector 
Mapping

Interface 

Signal 

Port 

Connection  

source

sourceSignal 
1

sourceConnector 
1

sourceSignal 
1

1

sourcePort 
1

target

target

target

external 
CEs

delegation 
CEs

children

parent

relatedFM 
0..1

relatedSMs 
0..2

inPorts outPorts

relatedSMs

relatedCMs 

children

parent

parent parent

startPort

endPort

startCE 
1

endCE 
1

Function 
Redundance

Connector 
Redundance

Signal 
Redundance

2..*

0..1

0..1

2..*

2..*

0..1

Signal 
Mapping

Connection 
Path 

ORJLVFKH�$UFKLWHNWXU WHFKQLVFKH�$UFKLWHNWXU3DUWLWLRQLHUXQJ

'HSOR\PHQW��hEHUJDQJ�YRQ�GHU�ORJLVFKHQ�
$UFKLWHNWXU�DXI�GLH�WHFKQLVFKH�$UFKLWHNWXU�
'LHV�ZLUG�DXFK�3DUWLWLRQLHUXQJ�JHQDQQW�



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

3DUWLWLRQLHUXQJVEHLVSLHO��$&&

ORJLVFKH�$UFKLWHNWXU WHFKQLVFKH�$UFKLWHNWXU

ACC_Regler

D ACC

Processor (Regelalgorithmus)

S

Radar 
Sensor

D

      Multifunktionsasic

D

PU

DSP

PU

Prozessor

Memory

Flash (768k)

Memory

RAM (48k)

Memory

EEPROM

A

      Linsenheizung

ACC

Ansteuerung_ 
Linsenheizung

Aufbereitung_ 
Radar_Sensor_ 
Daten

Verkehrs- 
lagen- 
erkennung

ACC_ 
Bedienung

Fahr- 
geschwindigkeits- 
regelung



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

(LQIDFKH�)XQNWLRQVSDUWLWLRQLHUXQJ �$&&�
%HLVSLHO�

ORJLVFKH�$UFKLWHNWXU WHFKQLVFKH�$UFKLWHNWXU3DUWLWLRQLHUXQJ

ACC_Regler

D ACC

Processor (Regelalgorithmus)

S

Radar 
Sensor

D

      Multifunktionsasic

D

PU

DSP

PU

Prozessor

Memory

Flash (768k)

Memory

RAM (48k)

Memory

EEPROM

A

      Linsenheizung

ACC

Ansteuerung_ 
Linsenheizung

Aufbereitung_ 
Radar_Sensor_ 
Daten

Verkehrs- 
lagen- 
erkennung

ACC_ 
Bedienung

Fahr- 
geschwindigkeits- 
regelung



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

ACC_Regler

D ACC

Processor (Regelalgorithmus)

S

Radar 
Sensor

D

      Multifunktionsasic

D

PU

DSP

PU

Prozessor

Memory

Flash (768k)

Memory

RAM (48k)

Memory

EEPROM

A

      Linsenheizung

ACC

Ansteuerung_ 
Linsenheizung

Aufbereitung_ 
Radar_Sensor_ 
Daten

Verkehrs- 
lagen- 
erkennung

ACC_ 
Bedienung

Fahr- 
geschwindigkeits- 
regelung

9HUWHLOWH�)XQNWLRQVSDUWLWLRQLHUXQJ �$&&�
%HLVSLHO�

ORJLVFKH�$UFKLWHNWXU WHFKQLVFKH�$UFKLWHNWXU3DUWLWLRQLHUXQJ



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

ACC_Regler

D ACC

Processor (Regelalgorithmus)

S

Radar 
Sensor

D

      Multifunktionsasic

D

PU

Prozessor

Memory

Flash (768k)

Memory

RAM (48k)

Memory

EEPROM

A

      Linsenheizung

ACC

Ansteuerung_ 
Linsenheizung

Aufbereitung_ 
Radar_Sensor_ 
Daten

Verkehrs- 
lagen- 
erkennung

ACC_ 
Bedienung

Fahr- 
geschwindigkeits- 
regelung

PU

DSP

PU

DSP’

redundant

5HGXQGDQWH�)XQNWLRQVSDUWLWLRQLHUXQJ �$&&�
%HLVSLHO�

ORJLVFKH�$UFKLWHNWXU WHFKQLVFKH�$UFKLWHNWXU3DUWLWLRQLHUXQJ



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

3DUWLWLRQLHUXQJ YRQ�(LQ� XQG�
$XVJDQJVVLJQDOHQ

ORJLVFKH�$UFKLWHNWXU

WHFKQLVFKH�$UFKLWHNWXU

3DUWLWLRQLHUXQJ

+�

�6�3��

+�

�6�3��

)�)� 3� 3�

6



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

(LQ� XQG�$XVJDQJVVLJQDOSDUWLWLRQLHUXQJ
�('&.�%HLVSLHO�


IstWert_Ventilstrom_VA 

Stellstrom_VA 
 

IstWert_Ventilstrom_HA 

Stellstrom_HA 
 

Power Supply

ADC

ADC

ADC

DC

PT-CAN

EDC_Power

Kl 30, 31

D

EDCK

interface_EDCK_Stromregler

<<Data>>

IstWert_Ventilstrom_VA 

IstWert_Ventilstrom_HA 

interface_EDCK_Stellstroeme

<<Data>>

Stellstrom_VA 
Stellstrom_HA


�(OHNWURQLVFKH�'lPSIHU�.RQWUROOH�.RQWLQXLHUOLFK

ORJLVFKH�$UFKLWHNWXU WHFKQLVFKH�$UFKLWHNWXU3DUWLWLRQLHUXQJ



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

(LQ� XQG�$XVJDQJVVLJQDOSDUWLWLRQLHUXQJ
�$&&�%HLVSLHO�

ACC_Regler

D ACC

Processor (Regelalgorithmus)

S

Radar 
Sensor

D

      Multifunktionsasic

D

PU

DSP

PU

Prozessor

Memory

Flash (768k)

Memory

RAM (48k)

Memory

EEPROM

A

      Linsenheizung

ACC

Ansteuerung_ 
Linsenheizung

Aufbereitung_ 
Radar_Sensor_ 
Daten

Verkehrs- 
lagen- 
erkennung

ACC_ 
Bedienung

Fahr- 
geschwindigkeits- 
regelung

Temperatur_Au�en 
Temperatur_Innen_ACC 
��erspannung_UZMON_ACC

Temperatur_Au�en 
Temperatur_Innen_ACC 
��erspannung_UZMON_ACC

Ausgang_Heizung_Radar

Geschwindigkeit_Fahrzeug 
Winkelgeschwindigkeit_Gier_DSC 
Beschleunigung_Fahrzeug_Quer_DSC

Geschwindigkeit_Fahrzeug 
Winkelgeschwindigkeit_Gier_DSC 
Beschleunigung_Fahrzeug_Quer_DSC

ORJLVFKH�$UFKLWHNWXU WHFKQLVFKH�$UFKLWHNWXU3DUWLWLRQLHUXQJ



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

3DUWLWLRQLHUXQJ YRQ�ORJLVFKHQ�9HUELQGXQJHQ

)�)� 3� 3�

+�+�

6

�6�&�

&

+�

ORJLVFKH�$UFKLWHNWXU

WHFKQLVFKH�$UFKLWHNWXU

3DUWLWLRQLHUXQJ



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

ACC_Regler

D ACC

Processor (Regelalgorithmus)

S

Radar 
Sensor

D

      Multifunktionsasic

D

T

PU

DSP

PU

Prozessor

Memory

Flash (768k)

Memory

RAM (48k)

Memory

EEPROM

A

      Linsenheizung

ACC

Ansteuerung_ 
Linsenheizung

Aufbereitung_ 
Radar_Sensor_ 
Daten

Verkehrs- 
lagen- 
erkennung

ACC_ 
Bedienung

Fahr- 
geschwindigkeits- 
regelung

Pfad

3DUWLWLRQLHUXQJ YRQ�ORJLVFKHQ�9HUELQGXQJHQ�
�$&&�%HLVSLHO�

ORJLVFKH�$UFKLWHNWXU WHFKQLVFKH�$UFKLWHNWXU3DUWLWLRQLHUXQJ



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

%HLVSLHO�I�U�HLQH�UHGXQGDQWH�
9HUELQGXQJVSDUWLWLRQLHUXQJ

I� I�

G�
G� G�

G�

G�

UHGXQGDQW

ORJLVFKH�$UFKLWHNWXU�

WHFKQLVFKH
$UFKLWHNWXU�

3DUWLWLRQLHUXQJ�



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

%HLVSLHO�I�U�HLQH�LPSOL]LW�UHGXQGDQWH�
9HUELQGXQJVSDUWLWLRQLHUXQJ DXI�*UXQG�YRQ�
UHGXQGDQWHQ�6LJQDODEELOGXQJHQ

I� I�

G�
G� G�

G�

G�

UHGXQGDQW UHGXQGDQW

3DUWLWLRQLHUXQJ�

ORJLVFKH�$UFKLWHNWXU�

WHFKQLVFKH
$UFKLWHNWXU�



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

%HZHUWXQJ�YRQ�3DUWLWLRQLHUXQJHQ

KLHUDUFKLVFKH
)XQNWLRQ

VWUXNWXULHUWH�
+DUGZDUHNRPSRQHQWH

ORJLVFKH�$UFKLWHNWXU WHFKQLVFKH�$UFKLWHNWXU3DUWLWLRQLHUXQJ

9
HU
WLN
DO
H�
9
R
OOV
Wl
Q
G
LJ
NH
LW

)
HL
Q
K
HL
W

+RUL]RQWDOH�9ROOVWlQGLJNHLW $EGHFNXQJ



$UFKLWHNWXUHQ
'U��%LHOHIHOG
%0:�*URXS
���������
6HLWH���

3DUWLWLRQLHUXQJVNULWHULHQ
3DUDPHWHU�GHU�%RUGQHW]�(QWZLFNOXQJ

3URGXNWSKLORVRSKLH

3URGXNWDXVI�KUXQJ

9DULDQWH��6W�FN]DKOYROXPHQ
0DWHULDOIOXVV

*HRPHWULVFKH�9HUQHW]XQJ

9HUQHW]XQJ�PLW�=XOLHIHUHUQ

6LJQDOYHUQHW]XQJ
(QHUJLHYHUQHW]XQJ

6RQVWLJH�5HVWULNWLRQHQ

�.XQGHQ]XIULHGHQKHLW
� =XYHUOlVVLJNHLW
�4XDOLWlW

�*OHLFKWHLOH
�.RVWHQ
� )XQNWLRQVLQKDOWH
�0RGXODULWlW

� /RJLVWLN
� -XVW�LQ�WLPH
� 3URGXNWLRQVGHVLJQ
�0RQWDJH
� )HUWLJXQJ
�6W�FN]DKO
�7HLOHDQOLHIHUXQJ

�5HSDUDWXUIUHXQGOLFKNHLW
�'LDJQRVH
�*HZLFKW

�%HODVWXQJ�GXUFK�
� (LQEDXUDXP�
�&UDVKIHVWLJNHLW
�*HVWDOWXQJVIUHLKHLW
�6WLO
� 3DFNDJH� /LHIHUDQWHQEHZHUWXQJ

� (QWZLFNOXQJVULVLNR
� H[WHUQ���LQWHUQ�
� $XIWHLOXQJ

� WHFKQLVFKHV�5LVLNR
�%RUGQHW]DUFKLWHNWXU
�6LJQDOIOX�
�%XVGDWHQUDWH
�%RUGQHW]NRPPXQLNDWLRQ
�.DEHOEDXP
�6WHXHUJHUlWH�

� 3RZHUPDQDJHPHQW
� (QHUJLHYHUVRUJXQJ
�6WHXHUJHUlWH
�.DEHOEDXP
�6LFKHUXQJVNRQ]HSW
�0DVVHNRQ]HSW
� (09

�� JHVHW]OLFKH�9RUVFKULIWHQ
�� 5DKPHQEHGLQJXQJHQ
�� 1RUPHQ
�� %0: 9RUVFKULIWHQ


