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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

Einkanal2

Auskanal

Bedienelemente_LWR

[NOT MAPPED]

U_Poti_LWR

dyn_LWR_aktiv

7HFKQLVFKH�$QIRUGHUXQJHQ
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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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0LW�ZLHYLHOHQ�.RPPXQLNDWLRQVSDUWQHUQ
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),
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JLEW�HV�ORJLVFKH�,QVHOQ�LP�6\VWHP"

(V�ODVVHQ�VLFK�GDQQ�JHQHUDOLVLHUHQGH�'XUFKVFKQLWWVZHUWH�I�U�GDV�
*HVDPWERUGQHW]�DEOHLWHQ�
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'DWHQIOXVV���PDWK��%HVFKUHLEXQJ�\L� �IL�[������[Q�

��GDWD!! ��GDWD!!
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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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Gang

Gang(k : {0,1,2,3,4})

Gasstellung

Gasstellung(throttle : Real)

Umdrehung

Umdrehung( v : Real)

Bedienung

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

Protokoll Bedienung

Automatik

Manuell

Automatik(EIN)

Gangschaltung(UP) 

Automatik(AUS)

Automatik(AUS)Automatik(EIN)

Gangschaltung(DOWN) 
 

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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Carrier Type
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1
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2..*

External 
Port Connection
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Delegation 
Port Connection

2..*

delegationPCEs 
*

0..1 
externalPCEs

Bus 
Carrier Type

Unspecified 
Connection
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hardware units and technical components
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