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Inhaltsverzeichnis: Sektionen
Seite Sektion Version Bezeichner
1830  ACCUE 1.10.0 Ubersicht ACC-Funktionalitét
165 ADVE 3.61.0 Ansteuerung der DV-E mit dem DLR
244 AEKP 18.10.0 Ausgabe EKP-Ansteuerung
920 AES 7.10.0 Ausgabe Einspritzung
939 AEVAB 6.80.0 Ausgabe Einspritzung Ev-Ausblendung
963  AEVABU 1110 Ausgabe EV-Abschaltung durch Uberwachungsfunktionen bei EGAS
964  AEVABZK 2.50.0 Ausgabe Ev-Abschaltung %MDRED + Komplettabschaltung durch Uberwachungsfunktionen
1406  AK 3.10.0 Ubersicht Abgasreduzierung/ Katalysator
1400 AKR 2.40.0 Ansteuerung Abgasklappe (fiir Resonator)
193 ALE 7.20.0 Auslauferkennung
429 AMUENE 3.20.0 Abspeicherung von Motortiberdrehzahlereignissen
421 ARMD 2.60.0 Momentenbasierte Antiruckelfunktion
9 ASCETBLK 1.1.0 Beschreibung der ASCET-Blockbibliothek
12 ASCETSDB 1.24.0 ASCET-SD Blockbeschreibung
30 ASCETSDBE 3.12.0 ASCET-SD Beschreibung der ETAS-Systemlib-Blocke
50 ASCETSDBK 1.10.0 ASCET-SD Beschreibung automotive Blocklibrary
44 ASCETSDBP 3.13.0 ASCET-SD Beschreibung Primitivoperatoren
1402 ATBEG 1.20.0 Abgastemperaturbegrenzung (BMW)
133 ATD 1.10.0 Ansteuerung TD-Signal (segmentsynchron)
1028 ATEV 6.80.0 Ansteuerung Tankentluftungsventil (Periodendauer)
1388 ATM 33.21.0 Abgastemperaturmodell
539 AVVT 1.20.0 Ansteuerung VVT Enable
729 AZUE 7.10.0 Ausgabe Zundung
1831 BBACC 5.60.0 Ein.- und Ausschaltbedingungen ACC (Adaptiv Cruise Control)
1382  BBBO 2.20.0 Betriebsbereich Erkennung Benzin im Ol
649 BBFEWNE 1.20.0 Aufbereitung der Fehlermeldungen des Hardwaretreibers von KW u. NW
440 BBFGR 7.30.0 Ein- und Ausschaltbedingungen Fahrgeschwindigkeitsregler
275 BBGANG 16.20.0 Betriebsbereich Gang
684 BBHWONOF 1.60.0 Betriebsbereich SG HW Startup und abschalten
290 BBKD 1.10.0 Berechnung der Kick-Down-Information
1407 BBKHZ 29.40.0 Betriebsbereich motorisches Katheizen
277 BBKURU 1.10.0 Betriebsbereich Erkennung Kupplung rutscht
262 BBLOWBAT 1.30.0 Betriebsbereich Spannungseinbruch unter 5V
278 BBPEDBR 1.31.0 Plausibilisierung Fahrpedalwert/Bremspedal; Dokumentation
255 BBRCVRY 1.40.0 System Recovery nach Reset
934 BBSAWE 32.60.0 Betriebsbereich Schubabschalten/Wiedereinsetzen
260 BBSTT 11.21.0 Betriebsbereich: Start
999 BBTEGA 9.10.0 Phasensteuerung fuir Tankentliftung und Gemischadaption
379 BBVL 2.90.0 Betriebsbereich Vollast
256 BBWAKEUP 1.90.0 Betriebsbereich SG im wake up Zustand
267 BBWDA 1.40.0 Betriebsbereich WDA-Abschaltung
482 BGANZNMX 1.20.0 Berechnete GroRe Anzeige Nmax
1838 BGBN 1.10.0 Berechnete GroRe Bordnetzversorgung
1512 BGCCM 1.60.0 Berechnete GroRRe CheckControl Meldung
1846 BGCMSGCC 1.40.0 Berechnete Grosse CAN-Botschaft Checkcontrol
1871 BGCMSGGTS 1.10.0 Berechnete Grosse sende CAN-Message Geschwindigkeit_Tempomat
1562 BGCRENG 1.50.0 Berechnete GréRe Strombedarf Motor
1879 BGCVN 7.10.0 Berechnete GroRe Calibration Verification Number CVN
102 BGDETX 1.50.0 Kundenspez. Fehlerart-Erweiterungs-Byte (Status Diagnosefunktion)
148 BGDVE 3.140.0 GrofRen fur DV-E-Ansteuerung aus Lern- und Prifroutinen
968 BGEVAB 1.60.0 Berechnung der tatsachlichen Reduzierstufe durch EV-Abschaltung
1881 BGFDCAN 1.10.0 Berechnete Grosse Freigabe CAN-Diagnose
926 BGFKEZ 1.10.0 Berechnete GroRe zylinderidividuelle Faktoren zur Kraftstoffkorrektur
91 BGKMST 5.10.0 Berechnete GroRe: Kilometerstand
251 BGKV 1.20.0 Berechnungsgroesse verbrauchter Kraftstoff
420 BGMDLM 2.20.0 Berechnete GroRe Motormoment mit Momenteneingriffen
237 BGMIMK 1.40.0 Berechnete GréRe in ind. Moment in Kupplungsmoment
1837 BGMRACC 1.10.0 Berechnete GroRe relatives ACC-Moment
1405 BGMSABG 2.10.0 Berechnung Abgasmassenstrom - bankabhangig
325 BGMSZS 32.80.0 BerechnungsgroRe Massenstrome zum Saugrohr
335 BGMSZSNN 1.11.0 Berechnung Luftmassenoffset LL tiber Temperatur
94 BGNG 8.30.0 Berechnete GroRe Drehzahlgradient
93 BGNMOT 8.20.0 Berechnete GroRe Drehzahl
228  BGODS 1.10.0 Berechnete GréRe Oldruckschalter
1758 BGRBS 8.10.0 Berechnete GroRe Radbeschleunigung aus Raddrehzahl
101 BGRGM 1.20.0 Restgasmodell
341 BGRLG 2.10.0 Berechnete GroRe RL-GRADIENT
340 BGRLMAX 1.30.0 Maximale Fillungsbegrenzung (BMW)
338 BGRML 1.20.0 BerechnungsgroRe relative Luftmasse nach SAE J1979 Mode $01 + $02 PID $04
315 BGSRM 22.90.0 Fullungserfassung Saugrohrmodell
1344 BGSTDKAT 1.20.0 Berechnete GroRe Status Diagnose Katalysator bei Testeraufruf
1436 BGSTDSLS 1.20.0 Berechnete GroRe; Status Diagnose Sekundarluftsystem bei Systemtest
468 BGSTUT 1.50.0 Berechnungsgrof3en Stufentempomat
269 BGTABST 3.100.0 Berechnete GroRe Abstellzeit
309 BGTEMPK 10.30.0 Flllungserfassung Berechnung Temperaturkompensation
312 BGTEV 10.10.0 Berechnungsgrof3e Massenstrom TEV
1967 BGTSCHED 1.10.0 Berechnung / Generation der Zeitraster
1417 BGTWSLP 1.10.0 Berechnete GroRen fiur Temperatur der SLP-Wicklung
464 BGVFGR 2.60.0 Berechnete Geschwindigkeit fir Fahrgeschwindigkeitsregler
248 BGVSEKP 1.50.0 Berechnete GroRe Kraftstoff-Sollvolumenstrom fiir bedarfsgesteuerte EKP
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Seite

147

344
1971

673

120
1781
1835
1882
1809
1788
1864
1803
1821
1814
1824
1944
1812
1787
1944

927

781
1384
1902
1889
1890
1884
1898
1982
1994
1906
1892
1877
1899
1980
1995
1880
1911
1999

715
1092
1088
1045
1074
1096

180

591
1785

342
1773
1492
1979
1498
1769
1959
1984
1990
1987
1961
1969
1970
1098
1983
1105
1565
1083

299
1305
1294
1946

2001
2004
687
1360
1383
1347
1479
848
842
859

Sektion

BGWDKHF
BGWDKM
BGWDOG
BGWNE
BNKABG
BSDUE
CANACC
CANARS
CANCAS
CANDME
CANDSC
CANEGS
CANIHKA
CANINS
CANPWML
CANSRV
CANSZL
CANUE
CCP
COSA
CPEPM
DAKRE
DCACC
DCANA
DCANB
DCARS
DCCAS
DCDACC
DCDC
DCDSC
DCEGS
DCIHKA
DCINS
DCLA
DCOD
DCPWML
DCSZL
DDCY
DDG
DDISA
DDMMVE
DDMPME
DDMTL
DDMTLTC
DDPMEE
DDVE
DEAVANOS
DECJ
DEGFE
DEKPE
DELSE
DEPCL
DETS
DEVE
DFCM
DFFT
DFFTCNV
DFFTK
DFPM
DFPMHIS
DFPMNL
DFPMOVF
DFRZ
DFSTT
DGEN
DHDMTE
DHFM
DHLSHK
DHLSU
DIAGTIME
DIFF
DIMC
DIMCTES
DISA
DKATSP
DKATSPAUX
DKATSPEB
DKOSE
DKRNT
DKRS
DKRTP

Version

2.20.0
1.0.0
1.10.0
1.70.0
1.80.0
1.10.0
3.80.0
1.40.0
1.90.0
4.220.0
1.90.0
3.90.0
1.70.0
3.90.0
1.90.0
1.11.0
1.70.0
3.40.0
2.30.0
6.30.0
1.20.0
3.30.0
2.50.0
1.20.0
1.30.0
1.50.0
1.20.0
1.10.0
2.10.0
1.30.0
1.40.0
1.20.0
7.30.0
7.10.0
1.20.0
1.20.0
1.30.0
15.10.0
16.20.0
1.60.0
5.20.0
5.10.0
4.70.0
2.20.0
5.20.0
7.33.0
1.20.0
24.11.0
2.10.0
14.11.0
2.40.0
1.40.0
3.10.0
8.30.0
6.10.0
1.80.0
13.30.0
2.170.0
3.40.0
1.30.0
4.10.0
2.10.0
20.20.0
1.70.0
1.70.0
1.30.0
81.50.0
2.90.0
2.171.0
1.10.0
27.72.0
28.50.0
5.10.0
1.110.0
9.20.0
1.10.0
3.30.0
9.30.0
11.20.0
33.50.0
11.20.0

Bezeichner

Berechnung Winkel Drosselklappe aus Signal d. Hauptflllungssensors
Berechnung Dk-Winkel Modell

Prufung der ERCOS-Deadlines und Bedienung des Watchdog
Berechnete Basis-GrofRRen fur Winkel- und Drehzahlerfassung
Bankabgleich

Ubersicht Bitserielle Schnittstelle

CAN-Botschafts- und Signaldefinition ACC

CAN-Signal und Botschaftsdefinition ARS-Modul

CAS CAN-Botschafts- und Sinaldefinition Car Access System
DME CAN-Botschafts- und Signaldefinitionen

DSC CAN-Botschafts- und Signaldefinition
CAN-Botschafts- und Signaldefinition Getriebesteuerung
IHKA CAN-Botschafts- und Signaldefinition
CAN-Botschafts- und Signaldefinition Kombiinstrument
Powermanagement Ladespannung

CAN Services

CAN-Botschafts- und Signaldefinition SZ-Lenkséaule
CAN-Ubersicht; Botschaften und Identifier
Ubertragungsprotokoll fiir Applikationstools
Software-Abgleich

Komponentenpaket fir Winkel- und Drehzahlerfassung
Diagnose; Abgasklappe Endstufe

Diagnose; CAN-Timeout ACC-Schnittstelle

Diagnose CAN A

Diagnose CAN B

Diagnose CAN-Timeout ARS-Steuergerat

Diagnose CAN-Timeout CAS-Steuergerat

Diagnose; Zugriff auf Testerdaten

OBDII; Testercode CARB

Diagnose CAN-Timeout DSC-SG

Diagnose CAN-Timeout Getriebesteuergerat

Diagnose CAN-Timeout IHKA-Steuergerat

Diagnose; CAN Timeout Instrument (Kombi)

OBDII; Klassentabelle

Diagnosefunktion Codierung

Diagnose CAN-Timeout PWML-Steuergerat

Diagnose CAN-Timeout SZL-Steuergerat

OBDII; Erflillung Bedingung 'driving cycle’

Diagnose Drehzahlgeber

Diagnose DISA (BMW)

Diagnose Endstufe DM-TL Magnetventil

Diagnose Endstufe DM-TL Pumpenmotor
Tankleckdiagnose mit DM-TL Modul

DMTL Mode 8 und Schnittstelle Testerkommunikation
Diagnose; DM-TL Pumpenmotor Endstufe

Diagnose: EGAS-Steller DV-E

Diagnose Ein- / AuslaB- VANOS

Diagnose; Endstufe CJ4x/9x

Diagnose der EingangsgroRen Fillungserfassung
Diagnose; Elektrokraftstoffpumpe Endstufe

Diagnose; Endstufe E-BOX Lufteransteuerung

Diagnose; Elektronik Powertrain Control Lampe
Endstufendiagnose; elektrische Thermostatsteuerung
Diagnose; Einspritzventil - Endstufe

OBDII; Beschreibung Fehlerspeicher

Diagnose; Freeze Frame Auswahltabelle

Diagnose; Freeze Frame Tabelle, Konvertierung zu Bytes
Diagnose; Kundenspezifische Auswabhlliste fir Freeze Frame-Werte
OBDII; Fehlerpfadmanager

Diagnose Fehlerpfadmanagement; History-Speicher
Diagnose Fehlerpfadmanagement im Nachlauf

Diagnose Fehlerpfadmanagement, Memory Overflow
OBDII; Beschreibung 'freeze frame’

Diagnose Fullstandsgeber Tank

Diagnose BSD-Generator und KL61-Bildung
Endstufendiagnose Heizung DM-TL

Diagnose; Plausibilitatsprifung HFM

Diagnose Sondenheizung hinter Kat

Diagnose Heizung LSU

Deaktivierung CAN-Betrieb tiber Tester

Differenzen Funktionsbeschreibung/Programmrealisierung
OBDII; inspection/maintenance-ready

Diagnose; Inspection-Maintenance Code, Tankentliftungssystem
Differentielle Sauganlage (BMW)

Katalysatordiagnose durch Gemischsprung

Hilfsmodul fir DKATSP zur Behebung von Schnittstellenproblemen
Einschaltbedingungen der Katalysatordiagnose
Diagnose Klimakompressor-Endstufe

Diagnose; Klopfregelung, Nulltest (OBDII)

Diagnose; Klopfsensor (OBDII)

Diagnose; Klopfregelung, Testimpuls (OBDII)
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Seite

294
1194
503
1941
1255
1237
1279
1217
1234
1643
1645
1689
1728
1634
1642
1605
1613
1731
1616
1631
1604
1762
2007
1488
707
603
613
607
599
619
1559
633
1465
1437
1439
1469
1506
1508
721
1767
1778
1031
220
1973
1973
1998
2011
2010
2023
597
242
135
241
551
578
2000
751
872
581
1950
1948
1953

296
785
204
1491
867
874
868
886
897
866
931
884
881
1496
512
521
783
462

Sektion

DKUPPL
DKVS
DLLR
DLOCWVT
DLSAHK
DLSH
DLSSA
DLSU
DLSUV
DMDFLU
DMDFOF
DMDFON
DMDLAD
DMDLFB
DMDLFK
DMDLU
DMDLUA
DMDMIL
DMDSTP
DMDTSB
DMDUE
DMDZAG
DMIL
DMLSE
DNVRBUP
DNWSAUS
DNWSEAUS
DNWSEEIN
DNWSEIN
DNWSZF
DODSNL
DPH
DSLPE
DSLSFFTK
DSLSLRS
DSLVE
DSTA
DSTS
DSUE
DSWEC
DTEVE
DTEVN
DTHS
DTIP
DTOP
DTRIG
DUF
DUMWEX
DUR
DVANOS
DVAT
DVEUE
DVFZ
DWT
DVVTE
DWUC
DZKU

EA
EAVANOS
EEDAT
EEPROM
EEP_CONF
EG
EGFE
EGKE
EGTE
ELS
ESGRU
ESNST
ESSTT
ESUK
ESUKDK
ESVST
ESVW
ESWE
ESWL
ETR

FE
FE_UM
FFZ
FGRAUS

Version

1.40.0
27.10.0
28.70.0
1.20.0
12.80.0
26.200.0
14.90.0
40.30.0
2.40.0
3.10.0
2.50.0
9.60.0
7.20.0
2.40.0
2.30.0
7.40.0
7.10.0
6.60.0
14.80.0
5.30.0
14.20.0
1.10.0
35.40.0
18.21.0
2.10.0
2.21.0
2.20.0
2.20.0
2.20.0
2.10.0
1.30.0
24.60.0
10.20.0
1.10.0
10.40.0
16.20.0
4.20.0
1.20.0
10.20.0
5.20.0
12.21.0
24.80.0
1.40.0
1.30.0
3.40.0
1.10.0
6.41.0
3.20.0
1.22.0
1.10.0
1.30.0
2.16.0
17.11.0
1.140.0
1.11.0
14.20.0
5.70.0
227.10.0
1.60.0
6.53.0
13.10.0
2.10.0
4.0.0
12.10.0
3.10.0
2.20.0
1.20.0
36.10.0
16.20.0
16.51.0
14.40.0
2.50.0
7.10.0
2.70.0
1.60.0
17.10.0
8.50.0
10.21.0
1.10.0
8.40.0
1.20.0

Bezeichner

Diagnose Kupplungsschalter

Diagnose; Plausibilitatsprifung Kraftstoffversorgungssysteme
Diagnose: Leerlaufregelung Erkennung blockierter Steller
Diagnose LOCAN VVT
Lambdasondenalterungsiiberwachung hinter KAT

Diagnose; Sondenbetriebsbereitschaft hinter Kat
Signalausgabe Lambdasonden

Diagnose stetige Lambdasonde LSU

Erkennung vertauschte Lambda-Sonden vor Kat

Diagnose Misfire Detection Filterung der Laufunruhe
Diagnosis Misfire Detection Fuel-off Adaptation

Diagnosis Misfire Detection Fuel-on Adaptation

Logic and Delay; Log. Verknupfung versch. Blocke zur Aussetzererkennung
Diagnose Misfire Detection Berechnung Laufunruhe luts und gefilterte fluts
Diagnose Misfire Detection Korrektur der Laufunruhe luts und fluts
Diagnose misfire detection; Laufunruhe

Diagnose Misfire Detection Laufunruhe Abstandsmass
Fehlerbehandlung der Aussetzererkennung, Ansteuerung der MIL und Heilung
Diagnose Misfire Detection; Stopbedingungen

Diagnosis Misfire Detection Segmentzeitbildung

Diagnose Misfire Detection Overview (Ubersicht)

Diagnose misfire detection: Aussetzergenerator

OBDII; MIL-Ansteuerung

Diagnose; Endstufenpriifung elektrischer Motorlifter
Diagnose NVRAM Backup

Diagnose Nockenwellensteuerung (AuslaRseitig)

Diagnose: Endstufe Nockenwellensteuerung (AuslaRseitig)
Diagnose der Nockenwellenendstufe (einlaBseitig)

Diagnose Nockenwellensteuerung (EinlaBseitig)

Diagnose Nockenwellensteuerung Fehlerzusammenfassung
Diagnose des Oldruckschalters im Nachlauf

Diagnose; Plausibilitatsprifung Phasensensor

Diagnose; Sekundérluftpumpe Endstufe

Diagnose Sekundarluftsystem Kundenspezifischen Freeze Frame Daten
Diagnose Sekundarluftsystem mit stetiger Lambdaregelung
Diagnose; Plausibilitatsprifung Sekundarluftventil-Endstufe
Diagnose; Startautomatik Ansteuerung

Diagnose; Startautomatik Signaleingang

Diagnose; Saugrohrumschaltung Endstufe

Schlechtwegerk. aus Rad-Beschl.,-> mittels CAN von ABS SG zu Motronic
Diagnose; Tankentltftungsventil - Endstufe

Diagnose Tankentluftungsventil (OBDII)

Diagnose Thermostat

OBDII; Tester-Interface Package

Diagnose; Betriebszeit

OBDII; Auswahlbare Trigger fir Fehlerpfad-Management
Diagnose aus der Funktionstberwachung

Diagose; Erweiterte Umweltbedingumgen

Diagnose aus der Rechnertiberwachung

Diagnose VANOS

Diagnose Angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit im Tacho
Ubersicht der DV-E-Ansteuerung

Diagnose: Plausibilitatsprifung Fahrzeuggeschwindigkeit
Diagnose VVT-Steuergerat

Diagnose VVT-Steuergerat-Endstufe

OBDII; Erfullung Bedingung 'warm up cycle’

Diagnose: Ziindkreistiberwachung

Einspritzart

Ein-/Auslassvanos (BMW)

Daten im EEPROM

EEPROM-Behandlung

EEPROM-Layout

EingangsgroRen, incl. deren Diagnose

EingangsgroRen Fillungserfassung

EingangsgroRen Klopferkennung

EingangsgroRen Temperaturerfassung

E-Box Lifter Steuerung

Grundeinspritzungen

Einspritzung Nachstart

Einspritzzeit Start

Einspritzung Ubergangskomp. DK-Anteil
Einspritzung Vorsteuerung

Einspritzung: Berechnung der Vorlagerungswinkel
Einspritzung Schubabschalten Wiedereinsetzen
Einspritzung Warmlauf

Elektrische Thermostatregelung

Fullungseingriffe

BMW Funktion

Folgefunkenziindung

Abschaltung Fahrgeschwindigkeitsregler
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Seite

448
436
1593
529
533
1829
360
1044
346
137
291
1099
296
787
1123
1118
437
279
217
205
231
229
233
234
239
864
971
1117
1087
1301
1290
653
663
1572
1975
1415
1473
832
805
816
1958
253
766
768
1586
768
1509
913
903
904
901
1590
509
1597
500
483
498
485
492
522
1913
1913
1927
1175
990
1138
987
972
1311
1328
1137
1161
1605
389
367
526
433
394
382
380
397

Sektion

FGRMD
FGRUE
FSPVDGEN
FUEDK
FUEVVT
GGAIRB
GGDDSS
GGDMTL
GGDSAS
GGDVE
GGEGAS
GGFSTT
GGHFM
GGKS
GGLSH
GGLSU
GGMFL
GGPED
GGTFA
GGTFM
GGTFUMG
GGTKA
GGTSG
GGUB
GGVFZG
GK

GKEB
GKRA
HDMTL
HLSHK
HLSU
HT2KTPH
HT2KTWNE
IMDGEN
IMMOFF
KHMD
KOS
KRDY
KRKE
KRRA
KTEEP
KTM
KT_DZKU
KT_EAVNS
KT_GEN
KT_ZUEN
KVA
LAKH
LAMFAW
LAMKO
LAMSOLL
LDSTGEN
LLRABG
LLRANH
LLRBB
LLRMD
LLRMR
LLRNS
LLRRM
LOADRESP
LOCANDME
LOCANUE
LOCANWVT
LRA
LRAEB
LRS
LRSBSEL
LRSEB
LRSHKC
LRSHKEB
LRSINI
LRSKA
LURMAN
MDBAS
MDFAW
MDFUE
MDIHGS
MDIST
MDKOG
MDKOL
MDMAX

Version

7.30.0
5.10.0
1.40.0
10.180.0
2.40.0
1.20.0
1.110.0
2.10.0
11.10.0
6.10.0
8.30.0
1.40.0
59.70.0
10.41.0
3.31.0
5.40.0
2.60.0
12.10.0
18.20.0
42.60.0
4.71.0
1.20.0
1.10.0
13.40.0
10.30.0
14.40.0
5.10.0
6.10.0
1.20.0
3.31.0
3.70.0
1.70.0
1.60.0
2.20.0
1.30.0
9.10.0
135.10.0
34.30.0
15.40.0
32.20.0
1.20.0
1.30.0
1.20.0
1.50.0
1.20.0
3.10.0
50.31.0
4.90.0
3.30.0
17.60.0
1.31.0
1.50.0
1.30.0
1.30.0
7.30.0
1.43.0
15.20.0
556.60.0
506.30.0
1.50.0
1.160.0
1.31.0
1.130.0
132.50.0
5.90.0
15.60.0
1.30.0
10.150.0
4.20.0
4.10.0
1.10.0
6.90.0
1.10.0
20.82.0
36.70.0
17.20.0
2.10.0
21.20.0
13.40.0
20.40.0
5.50.0

Bezeichner

Funktionslogik und Regelalgorithmus Fahrgeschwindigkeitsregler
Ubersicht Fahrgeschwindigkeitsregler
Fehlerspeicherverwaltung Generator

Fillungssteuerung (Berechnung DK-Sollwinkel)
Fillungsbeeinflussung tber VVT

Gebergrofl3e Airbag

GebergroRe Differenzdrucksensor Saugrohr

Gebergroesse DM-TL

Gebergrof3e Drucksensoren auBerhalb Saugrohr
GebergrofRen Drosselklappensteller

Gebergrof3e Brems- und Kupplungsschalter

Gebergroesse Fuellstandsgeber Tank

Gebersignal HFM

GebergroRRe Klopfsensor

Gebergrofle Lambdasondensignal (Nernst-Type) hinter Kat
Gebersignal LSU

GebergroRRe Multifunktionslenkrad

GebergroRRe Fahrpedal

GebergroRe TFA Temperaturfihler Ansaugluft

GebergrofRe TFM Temperaturfihler Motor (/-Kiihimittel)
GebergrofRe TFUMG Temperaturfiihler Umgebung (/-sluft)
GebergroRe TKA Temperatur Kiihlerausgang

GebergroRRe und Dokumentation Temperatur Steuergerét
GebergrofRRe Batteriespannung, inkl.Diagnose

Gebergrofle Fahrzeuggeschwindigkeit

Gemischkontrolle

Ubersicht Einschaltbedingungen Gemischkontrolle (LR, LRA, TE)
Ubersicht Gemischkontrolle Regelung und Adaption

Heizung DM-TL

Sondenheizung hinter Kat

Heizung stetige Lambdasonde LSU

Umsetzungsschicht Hardewaretreiber zu Komponententreiber Nockenwelle
Umsetzungsschicht Hardwaretreiber zu Komponententreiber Kurbelwelle
Berechnung des Generatorstromes und Generatormomentes
Immediate Off; Systemsteuerung SG-Abschaltverhalten
Berechnung Reservemoment fiir Katheizen
Klimakompressor - Steuerung

Klopfregelung Dynamik

Klopferkennung

Klopfregelung mit Adaption der zylinderindividuellen Spatverstellung
Komponententreiber EEPROM

Kraftstofftemperaturmodell

Hardware-Interface fur DZKU-Funktion

Komponententreiber EAVanos

Komponententreiber fir den/die Generator/en an der BSD
Komponententreiber Ziindung Masterfunktion fur ME9
Ausgangssignal: Kraftstoff-Verbrauchs-Anzeige
Lambda-Koordination bei Katheizen

Lambda Fahrerwunsch

Lambdakoordination

Lambdasoll Vorgabe

Berechnung Lastzustand Generator
Leerlaufregelung-Solldrehzahl Korrektur mit Tester
Leerlauf-Anhebung

Leerlaufregelung Betriebsbedingungen

Leerlaufregelung auf Drehmomentbasis

Momentenreserve Leerlaufregelung
Leerlaufregelung-Solldrehzahl

Leerlaufregelung Reglereingriff Drehmoment

BMW Funktion

Local-CAN Botschafts- und Signaldefinition DME

Local-CAN Ubersicht; Botschaften und Identifier

Local-CAN Botschafts- und Signaldefinition VVT

Adaptive Vorsteuerung fir Lambdaregelung
Einschaltbedingungen Gemischadaption

Stetige Lambdaregelung

Koordination der durch die Y-Konfig. betroffenen Ein-/Ausgénge der LRS-Fktn.
Einschaltbedingungen stetige Lambdaregelung
Lambdaregelung hinter Kat stetig , Version kontinuierlich
Einschaltbedingungen Lambdaregelung (stetig) hinter Katalysator
Stetige Lambdaregelung, Koordination der Initialisierung
Stetige Lambdaregelung Zusatzfunktion Katalysator-Ausraumen
Lurmin-Manager

Berechnung der Basisgrof3en fir Momentenschnittstelle
Fahrerwunschmoment

Sollwertvorgabe fir Luftmasse aus Sollmoment
Momentenbegrenzung Gangabhangig
Motormomentenberechnung

Drehmomentenkoordination fir Gesamteingriffe
Momentenkoordination auf Fillungsebene

Berechnung maximales indiziertes Motormoment
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398
418
936
1472
402
404
400
410
395
741
2334
1483
264

366
224
632
425
428
1947
2027
1515
1521
1530
1535
1549
1557
69
921
621
2155
1424
2210
1502

419
433
74
63
677

704
87
2031
2032
2034
2035
2037
2038
2039
2040
2044
2040
2050
2067
2053
2079
2080
2082
2082
2083
2085
2084
2086
2088
2090
2160
2093
2095
2099
2101
2102
2104
2113
2115
2117
2118
2119
2121
2123
2124

Sektion

MDMIN
MDNSTAB
MDRED
MDTRIP
MDVER
MDVERAD
MDVERB
MDWAN
MDZUL
MDZW
MINHUBAD
MLS
MOTAUS
MOTOR
MSF
M_TOEL
NLPH
NMAXMD
NPLAUS
NWMOFF
0BDSV
0ZBG
0zGG
OZNIV
OZPERM
OZRESTKM
OZTEMP
PROKON
RKTE
RSTGSSTR
SCATT

sLs
SREAKT
STA
STECK
STMD
STUTUE
SWADP
SYABK
SYSCON
SYSKON
SYSUE
SYSYNC
T2A
T2AMUENE
T2ATP
T2BOS
T2CAl
T2CLMEM
T2CNV
T2CNVRAM
T2COD
T2COSA
T2DCLA
T2DDLI
T2DFA
T2DNMT
T2DTCS
T2EDS
T2END
T2ENMT
T2FCMD
T2FIN
T2GTVN
T2ID
T2LLRABG
T2MODE3
T2PEDBR
T2RADC
T2RCIAUS
T2RCIDBAW
T2RCIDKHF
T2RCIFASTA
T2RCIFUN
T2RCIGEM
T2RCIILB
T2RCILUT
T2RCIMW
T2RCINWG
T2RCISCH
T2RCIVWWT

Version

5.10.0
4.30.0
13.10.0
4.10.0
13.80.0
10.70.0
13.51.0
6.70.0
9.10.0
6.30.0
1.90.0
73.60.0
11.20.0
272.20.0
10.10.0
1.50.0
7.10.0
17.10.0
1.20.0
1.10.0
2.40.0
2.70.0
2.80.0
2.60.0
2.60.0
2.80.0
2.30.0
21.220.0
2.70.0
4100
23.11.0
116.40.0
7.50.0
7.70.0
432.21.0
6.10.0
1.10.0
2.130.0
8.3.0
9.40.0
2.170.0
1.20.0
4100
2.10.0
1.11.0
1.10.0
1.21.0
1.10.0
1.11.0
1.10.0
1.10.0
1.32.0
1.10.0
2.30.0
1.10.0
3.150.0
1.10.0
2.21.0
2.10.0
2.20.0
1.10.0
2.10.0
1.10.0
1.20.0
2.30.0
1.10.0
1.10.0
1.10.0
1.50.0
1.20.0
1.10.0
1.10.0
1.60.0
1.30.0
1.20.0
1.20.0
1.20.0
1.21.0
1.21.0
1.20.0
1.10.0

Bezeichner

Minimales Motormoment Koordination

Drehmoment: Drehzahlstabilisierung

Berechnung Reduzierstufe aus Momentenanforderung
Berechnung der Momentenreserve im Kurztrip
Motor-Verlustmoment

Adaption Verlustmoment

Momentenbedarf der Nebenaggregate (z.B. Klimaanlage, sonst. Verbraucher)
Drehmomentaufnahme des Wandlers

Maximal zulassiges Moment

Berechnung Moment in Sollziindwinkel

Adaption des minimalen VVT-Hubs aus den Laufunruhewerten
Motorlufter-Steuerung

Motor-Abstellen

Motordaten

Ubersicht Motorsteuerungsfunktionen

Notlauf Phasengeber

Drehzahlbegrenzung

Plausibilisierung Motordrehzahl

Abschaltung Netzwerkmanagment

OBD-Statusverwaltung

Ausgabe Fahrerinformation Olzustandssensor
Gebergréssen Olzustandssensor

Auswertung Olniveau

Auswertung Permittivitat

Berechnung Ol-Restlaufstrecke

Aufbereitung Oltemperatur

Projektkonfiguration

Berechnung effektive Einspritzdauer aus relativer Kraftstoffmasse rk
Restgassteuerung (BMW)

SCAN TOOL-Testerschnittstelle

Sekundarluftsteuerung

EGAS: Sicherheitskonzept, Fehlerreaktionen
Startautomatik

Steckerbelegung

Startmoment

Ubersicht Stufentempomat

Software-Adapter

Symbole und Abkirrzungen

Systemzustandssteuerung der Motronic
Systemkonstanten

Ubersicht der Systemsteuerung

System-Synchronisation

KWP2000: Start Communication

KWP2000: Dokumentation Uberdrehzahl lesen/loschen
KWP2000: Access Timing Parameter

KWP2000: Bedarfsorientierte Servicedaten lesen / 16schen
KWP2000(*) - Codieranderungsindex

KWP2000: STRBLI - Request Speicher ldschen
KWP2000: Umrechnungsmodul fir Testerausgabe
KWP2000: STRBLI - NonVolatile RAM Werte l6schen
KWP2000(*): Codierung tber Tester

KWP2000: IOCBLI Abgleichwerte LL-CO vorgeben/lesen/programmieren
KWP2000; Adaptionswerte riicksetzen (I6schen)
KWP2000: Dynamically Define Local Identifier

KWP2000; Diagnosefunktion aktivieren

KWP2000: Disable Normal Message Transmission
KWP2000: Read Diagnostic Trouble Codes By Status
KWP2000: Stop Diagnostic Session

KWP2000: Stop Communication

KWP2000: Enable Normal Message Transmission
KWP2000: Clear Diagnostic Information

KWP2000: Fahrzeugidentifikationsnummer schreiben/lesen
KWP2000: RDBCI - Gatewaytabelle Versionsnummer lesen
KWP2000: Read ECU Information

KWP2000: IOCBLI Korrektur Leerlaufsolldrehzahl lesen/schreiben/progammieren

KWP2000: P-Code Ausgabe nach Mode $03
KWP2000: RDBLI Plausibilitat Fahrpedalwert/Bremspedal
IOCBLI ADC lesen

KWP2000: RDBCI Ausgénge prifen

KWP2000: RDBCI Anzahl Aussetzer lesen
KWP2000: RDBCI DK- und HFM-Abgleich lesen
KWP2000*: RDBCI - FASTA-MeRwerteblock lesen
KWP2000: RDBCI Funktionsstati lesen
KWP2000: RDBCI Gemischadaptionswerte lesen
KWP2000: RDBCI Batterie-Integrator lesen
KWP2000: RDBCI Laufunruhewerte messen
KWP2000: RDBCI MeRwerte lesen

KWP2000: RDBCI NW-Geberadaption lesen
KWP2000: RDBCI Schalter Stati lesen

KWP2000: RDBCI VVT-Messwerte lesen
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2130
2131
2134
2136
2139
2141
2142
2142
2143
2145
2146
2147
2158
2148
2149
2151
2153
2029
2128
2125
2161
2162
2176
2179
2197
2204
2206
2158
1007

994
1561
2278

216
2235
2251
2300
2294
2317
2303
2319
2309
2314
2283
2289
2322
2260
2243
2254
2250
2279
1599
2328
2215
2228
2234
2222
2226
2332
2220
1838

430

540
1943

528

930

784
726
728
735
750
743
738
739

Sektion

T2RCLKVA
T2RCLVAR
T2RDDIMC
T2RDFPM
T2RDHIS
T2RDS2TCM
T2RES
T2RLIBSZ
T2RLIEWS
T2RLIFGR
T2RLIMIL
T2RMBA
T2RZYK
T2SDS
T2SDTC
T2SLIEWS
T2TSP
T2UE
T2VVTBNKAB
T2VVTMHB
T2WMBA
TC1MOD
TC2MOD
TC5MOD
TC6MOD
TC8MOD
TCO9MOD
TCSORT
TEB
TEBEB
TEMPKON
UEINVVT
UETM
UFACCC
UFEING
UFFGRC
UFFGRE
UFMIST
UFMSRC
UFMVER
UFMZF
UFMZUL
UFNC
UFNSC
UFREAC
UFRLC
UFSGSC
UFSPSC
UFUE
UFZWC
UGENKOR
UMAUSC
UMKOM
URADCC
URCPU
URMEM
URPAK
URRAM
URROM
URTPU
VMAXMD
VVTCHK
VVTNTPOS
WDKADP
WES

WFS
ZNDAUS
ZUE
ZUESZ
ZWGRU
ZWKS
ZWMIN
ZWSTT
ZWWL

Version

1.10.0
1.31.0
1.10.0
1.30.0
1.10.0
1.10.0
2.10.0
1.10.0
1.20.0
1.10.0
1.11.0
1.11.0
1.10.0
3.11.0
2.30.0
1.21.0
1.11.0
3.30.0
1.20.0
1.10.0
1.11.0
23.21.0
21.50.0
21.20.0
22.110.0
23.12.0
7.30.0
3.40.0
103.80.0
4.110.0
4100
1.20.0
2.10.0
3.40.0
12.32.0
6.30.0
19.30.0
5.12.0
16.21.0
4.12.0
2.12.0
15.12.0
4.41.0
5.21.0
5.41.0
7.51.0
7.31.0
6.20.0
21.10.0
3.21.0
1.40.0
2.20.0
4100
16.21.0
21.11.0
4100
2.20.0
4.11.0
4.200
1.50.0
3.50.0
1.60.0
1.10.0
1.40.0
1.20.0
41.40.0
8.20.0
313.30.0
4.40.0
44.40.0
2.20.0
10.20.0
7.10.0
10.30.0

Bezeichner

KWP2000: Korrekturfaktor KVA lesen/schreiben

KWP2000: Fahrzeug-Variante lesen/ldschen

KWP2000: RDBLI Readiness-Flags lesen

KWP2000: RDBLI Fehlerspeicher lesen (lang, mit FF und Logistik)
KWP2000: RDBCI Historyspeicher lesen

KWP2000: Status Diagnose Zyklusflags lesen

KWP2000: ECU Reset Request

KWP2000: RDBLI - Betriebsstundenzahler Lesen

KWP2000: EWS-Empfangsstatus abfragen

KWP2000: FGR-Status lesen

KWP2000: RDBLI - Fahrstrecke mit MIL-ON lesen

GMLAN : ReadMemoryByAddress for ME9 GMLAN ($23)
KWP2000: ME9-Zyklusflags lesen

KWP2000: Start Diagnostic Session

KWP2000: Read Status of Diagnostic Trouble Codes (Fehlerspeicher lesen)
KWP2000: EWS Startwertinitialisierung

KWP2000: SG-Prifstempel lesen/schreiben

KWP2000: Ubersicht der beteiligten Funktionen

KWP2000: VVT-Bankabgleich lesen/programmieren

KWP2000: IOCBLI - VVT Minhub lesen/vorgeben/programmieren
KWP2000: Write Memory By Address

Testerkommunikation CARB; Mode 1

Testerkommunikation CARB; Mode 2

Testerkommunikation CARB; Mode 5, Ausgabe SondenmeRwerte
Testerkommunikation CARB/EOBD; Mode/Service 6, Ausgabe Prifschwellen
Testerkommunikation CARB; Mode 8, Funktionsaktivierungen
Testerkommunikation CARB; Mode 9, Request Vehicle Information
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Testerkommunikation CARB; Sortierfunktion
Tankentlliftung beladungsabhangig
Einschaltbedingungen Tankentliftung

Temperatur-Konvertermodul
EGAS Uberwachungskonzept

Motortibertemperatur-Anzeige
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
Generator- Spannungsanhebung
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:
EGAS Uberwachungskonzept:

Drehmomentanforderung von

Anschlagadaption VVT-System

VVT Notlaufposition
Adaption (BMW)

Winkel Einlass Schliesst (BMW-Funktion)

Wegfahrsperre

Ziindung: Anforderungen fir Ausblendung

Grundfunktion - Zindung

Zundung, Berechnung SchlieRzeit

Grundziindwinkel
Zundwinkel Klopfschutz

Berechnung des spétest erlaubten Zindwinkels

Ziindung im Start
Warmlauf Zindwinkel

: Eingangssignale fir VVT-GroRen

ACC Eingangssignaliberwachung der Funktioniberwachung
Eingangssignaliibernahme fir Funktionstiberwachung
FGR-Uberwachung der Funktionsiiberwachung
FGR-Eingangsinfos fiir die Funktionsiiberwachung
Ist-Moment der Funktionsiiberwachung
MSR-Eingriff-Uberwachung fiir die Funktionsiiberwachung
Momentenvergleich der Funktionsiiberwachung
Momentenfilter fur die Funktionsiiberwachung

zulassiges Moment der Funktionsiiberwachung
N-Uberwachung fiir die Funktionsiiberwachung
Nachstarttiberwachung firr die Funktionstiberwachung
Fehlerreaktionstberw.d.Funktionsiiberwachung
Lastsignaltiberw. fir Funktionstuiberwachung
SGS-Eingriff-Uberwachung fiir die Funktionstibersicht
Pedal-Sollwert-U. fiir Funktionsiiberwachung

Ubersicht Funktionsiiberwachung

ZW-Uberwachung fiir Funktionsiiberwachung

Abschaltpfadtest Uberwachungsmodul
Frage/Antwort-Kommunikation zw. UM und FR
AD-Wandler-Test

Befehlstest mit Ebene 2’

Zyklischer Speichertest
Programmablaufkontrolle

RAM-Test

ROM-Test

TPU-Uberwachung fiir Funktionsiiberwachung
VMAX-Regelung
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FU DIFF 27.72.0 Differenzen Funktionsbeschreibung/Programmrealisierung
FDEF DIFF 27.72.0 Funktionsdefinition

%$Blatt/Funktion
BBACC 5.10
Bt

DFFTCNV 1.20

GGHFM 59.20

LOCANDME 1.40

LOCANVVT 1.40

MDNSTAB 4.30
WDKADP 1.40

ZWGRU 18.60

KT far VVvT

BMW Module

Auswertung Stimulibit von Zindaussetzgenerator ZAG:
Uber den Eingang E_S _FGRS (SG-Pin 4-25) wird das Stimulibit in die ME9.2 eingespeist. Bei high Pegel wird das Bit B stimhelp
gesetzt, bei low Pegel geldscht. Die Aktualisierung erfolgt im Synchroraster. Das Bit B_stimhelp ist winkelsynchron zu zzyl und

zzyldmd.

%UFMSRC 6.30

%UFFGRC 2.50

Schnittstellen- / Funktionsbeschreibungen ohne separater Funktionsdefinition

- Kommunikation SW im Boot-Block
kein offizielles LH vorhanden: Programmierung Uber Prof eingebunden

- Flash-Programmierung gem. LH (Uber CAN)
Programm und Daten Ident 7500334.1, Zeichnungsindex c, vom Juni 1999

- Authentisierung/Signatur

Authentisierung und Verschlisselung Konzeptlastenheft 8385800.4, RB Ubergeben am 16.12.98
Ersteller EE-23 H.Kuhls
Authentisierung und Verschlusselung Teil2: System- und Schnittstellenbeschreibung 8385801.4, RB Ubergeben am 16.12.98

Ersteller EE-23 H. Kuhls

- Gateway Funktionalitdt v. KLine/PTCAN auf LOCAN;

Lastenheft Funktionsbeschreibung Diagnosegateway DME, Ident. 7502805.4, Zeichnungsindex a, Version V1.0, prel.August 1999.
Verbindung mit dem Tester Uber K-Leitung mit KWP-2000 und KWP-2000%.

Aufbau der Kommunikation ist nur gemdf IS014230-4 mdglich.

Abweichung

In der BBACC 5.10 werden die Bits B_mxacc und B_npacc abgefragt, momentan gibt es diesen Fehlerpfad
noch nicht. Der Fehlerpfad wird mit der $DACC frih. zum I5 erzeugt da erst ab I5 die Uberwachung der CAN-

moéglich wird ! Die Bits werden somit im Softwareadapter dauerhaft zu Null gesetzt !

benutzt wnwi2 w, daR jedoch nirgends generiert wird. wnwi_w/wnwi2 w und wnwi_u/wnwi2_ u missen

durch geeignete Grufen aus EAVANOS ersetzt werden --> RB

FB, APP und ANM flr 59.10 -> 59.20 nicht aktualisiert --> BMW

Ramzelle puans (FDEF) entspricht pukans (SW), wird spater in SW korrigiert

DME_TOGGLE /2 werden derzeit direkt vom KT mit den Groéfen togglvvt_1 /2 bedient. togglvvt_1 /2 sind
reine Hilfszdhler, die alle 50ms ihren Zustand &ndern.

vvt_sw /2 werden aus SW_VVT /2 abgeleitet. Sie werden in der ME9.2 nicht benutzt und dienen nur der
Anzeige.

vvt_iw /2 werden in der ME9.2 nicht benutzt. Sie dienen der Anzeige fuUr die VVT-Reglerapplikation.
vvt_iw /2 werden aus IW_EX VVT /2 generiert.

FB, APP und ANM fur 4.20 -> 4.30 nicht aktualisiert --> BMW

momentan entspricht die 1.40 der Vorgangerversion 1.30 --> BMW

FB und ANM fir 18.30 -> 18.40 -> 18.60 nicht aktualisiert --> BMW

Wenn keine Kommunikation zum VVT-SG besteht (z.B. wegen falschem VVT-SW-Stand) tragt der KT fir VVT
direkt einen Fehler in den Fehlerspeicher ein.

derzeit sind in der Funktions - Datenbank bei Bosch nicht alle Kundenmodule verfligbar. Bei Bedarf
bitte direkt mit dem Funktionsersteller diskutieren.

Bei Programmstédnden mit PT-CAN ist die %UFMSRC totgelegt ! mmsr_um wird immer auf Null gesetzt.
Damit aber nicht die UE II zuschlagt, miRen vorlaufig die UE-II Daten
KFMPED_UM=99.69% , KFMPNS_UM=99.69% , KFMDZOF_UM=99.69% so gesetzt werden !

Bel Programmstanden mit PT-CAN ist die $UFFGRC teilweise totgelegt

(ACC-Signal und ACC-Alive-Prifung ist deaktiviert) !

Damit aber nicht die UE II zuschlagt, miRen vorlaufig die UE-II Daten
KFMPED_UM=99.69% , KFMPNS_UM=99.69% , KFMDZOF_UM=99.69% so gesetzt werden !

Die Implementierung des Gateways ist nicht intelligent d.h. das Gateway Uberwacht keine Timeouts auf dem CAN-Bus und
analysiert nicht den Inhalt der vermittelten Nachrichten.

Die Gateway-Module sind als 10ms-Tasks implementiert, und voraussichtlich wird damit das vorgeschriebene Timing flir
ECU Uberschritten, d.h. bei der Kommunikation mit Remote-Ecu werden Auftrag-Anwort-Timeouots auftreten.

Das Gateway kann mehrere CAN-Segmente verwalten. Anzahl der zu verwaltenden Segmente ist konfigurierbar.

Die Routing-Tabelle fir den CAN-Bus ist konfigurierbar.

- Standard Core gem. LH; Netzwerkmanagement
SC v2.0.0d
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VS_VERST: nur McMess Treiber entfernt; Ausgangsgrdfen wurden physikalisch auf Neutralwerte gesetzt!

RAM NAME FUNKTION WERT
ram_groesse vVszw %$ZUE 0
ram_groesse vsfrk $ESGRU 1.0
ram_groesse vsns $LLRNS 0
ram_groesse vszwkr $KRRA 0
ram_groesse vske $KRKE 0
ram_groesse vsfpses %RKTE 80 h 1.0
ram_groesse vsrlmx -—-- 0
ram_groesse vsldtv ---- 0
ram_groesse vsSwnws -—-- 0
ram_groesse vVsvw $ESVW 0
ram_groesse vsdmr $MDKOL 0
kennwert CWVSV DRV_MCM (MCMess-Treiber) Treiber entfallt

ABK DIFF 27.72.0 Abkiirzungen

Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung

B_STIMHELP DIFF DMDLFB AUS Zundungs-Aussetzer eingestellt, Stimuli-Signal vom Aussetzergenerator

TOGGLVVT_1 DIFF AUS Toggl-Zahler Bankl

TOGGLVVT_2 DIFF AUS Toggl-Zahler Bank2

VVT_IW DIFF DFFTCNV, LOCANVVT, AUS VVT-Istwert in % bzgl. Verstellbereich Bank1
T2RCIVVT, VVTCHK

VVT_Iw2 DIFF LOCANVVT, T2RCIVVT, AUS VVT-Istwert in % bzgl. Verstellbereich Bank2
VVTCHK

VVT_SW DIFF DFFTCNV, LOCAND- AUS VVT-Sollwert in % bzgl Verstellbereich Bank1
ME, T2RCIVVT, WT-
CHK

VVT_SW2 DIFF LOCANDME, T2RCIVVTAUS VVT-Sollwert in % bzgl Verstellbereich Bank 2
VVTCHK

FB DIFF 27.72.0 Funktionsbeschreibung
APP DIFF 27.72.0 Applikationshinweise

FU ASCETBLK 1.1.0 Beschreibung der ASCET-Blockbibliothek
FDEF ASCETBLK 1.1.0 Funktionsdefinition

Funktionsdarstellung:

Bei der Darstellung von Funktionen wird zwischen physikalischen Informationen (Datenfluf) und
digitaler Steuerinformation (Kontrollfluf) unterschieden.

Datenflufl: Lastsignal, Drehzahl, Regelfaktor

Kontrollfluf: Bedingung Leerlauf, Schalter Fahrstufe, Fehler Kat

Durchgezogene Linien markieren den Datenfluf, gestrichelte Linien den KontrollfluR.

TN nQ Grundblécke (allgemeines):

E M - Bei Blécken mit der Kennzeichnung "NOV" am Ausgang wird der Zustandswert des Blockes

_KO" (Integratorinhalt, Flag, RAM-Zelle, etc.) im Dauer-RAM gespeichert (ansonsten im fllichtigen RAM) .
E U IU Im Ubrigen verhalten sich die Bloécke wie ihre Pendants ohne "NOV".

T - Die Haupteingangs- und Hauptausgangswerte ("in" und "out") weisen im Block-Icon kein Symbol auf;
sie sind mit 0.0 (float) bzw. FALSE (bool) vorbelegt, sofern nichts anderes angegeben ist.
- Nichtbeschaltete Eingdnge sind mit 0.0 (float) bzw. FALSE (bool) vorbelegt, sofern nichts anderes angegeben ist.
- Bei einigen Bldcken kann an der linken oberen Ecke ein "Rastereingang" (default TRUE) angeschlossen werden,
durch den die Berechnungshaufigkeit explizit festgelegt wird. Im folgenden bezeichnet "rasterZeit"
den Abtand zwischen zwei Berechnungen.
- Eine Abweichung von der nachfolgenden Standardbelegung der Ein- und Ausgangen
wird in der Beschreibung des Blockes angegeben.

Kiurzel im Icon Default-Wert Bezeichnung
EINGANGE: E TRUE Berechnung des Blocks freigeben
I FALSE Initialisierung ausldsen
v 0.0 Initialisierungswert
K 0.0 hier: Integrationsfaktor K
MX 1E35 obere Begrenzung der Ausgangsgrofie
MN -1E35 untere Begrenzung der Ausgangsgrofle

ascetblk-teil0

ascetblk-teil0
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Integrator K
neuer Integratorwert := alter Integratorwert + K * rasterZeit * in
EINGANGE: K Integrationsfaktor

Integrator T

neuer Integratorwert := alter Integratorwert + (rasterZeit / T) * in

Der Minimalwert von T wird auf rasterZeit begrenzt.

EINGANGE: T Integrationszeitkonstante

Rekursion

neuer Wert := alter Wert + m * (in - alter Wert)

EINGANGE: m Rekursionskonstante

Tiefpass

neuer Tiefpasswert := alter Tiefpasswert + (rasterZeit / T) * (in - alter Tiefpasswert)
Der Minimalwert von T wird auf rasterZeit begrenzt.

EINGANGE: T Zeitkonstante

Eingangs-UmschalterUnten
Das Icon zeigt die Ruhestellung des Schalters, nichtbeschaltete Eingdnge sind mit 0.0 vorbelegt.

Exklusiv-ODER
Der Ausgang wird TRUE, wenn genau ein Eingang TRUE ist.

FlankeBi
Bel negativer oder positiver Flanke am Eingang, wird wahrend dieses Simulationsschrittes
am Ausgang TRUE ausgegeben. Sonst ist der Ausgang FALSE.

Maximum2
Am Ausgang liegt das Maximum der Eingangswerte an.
Der Ausgang i zeigt den Index des ersten Eingangs an, dessen Wert gleich dem ermittelten Maximum ist.

ascetblk-teill

11

Begrenzer

Am Ausgang wird der auf den Bereich [MN, MX] begrenzte Eingangswert ausgegeben.

Ist eine Begrenzung aktiv, so wird der Ausgang B := TRUE gesetzt; ansonsten ist dieser Ausgang FALSE.

Betrag
Am Ausgang liegt der Betrag des Eingangswertes an.

Hystrese

Der rechte und der linke Schaltpunkt der Hysterese ergibt sich aus der Beschaltung:
>beschaltet linker Schaltpkt rechter Schaltpkt

LSP und delta LSP LSP + delta

LSP und RSP LSP RSP

delta und RSP RSP - delta RSP

Bei allen anderen Beschaltungen der Eingange wird am Ausgang FALSE ausgegeben (fehlerhafte Beschaltung) .
Signum

Ist der Eingangswert < 0.0, liegt am Ausgang der Wert -1.0, ansonsten der Wert 1.0

Akkumulator
Der Akkumulator wird um den Eingangswert additiv verandert und auf den Bereich [MN, MX] begrenzt.

FLAG
Nachbildung einer fliichtigen 1 Bit-Speicherzelle.

RAM
Nachbildung einer fllchtigen Speicherzelle.

ascetblk-teil2
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RS-FF RS-FlipFlop
S [ Das RS-FlipFlop hat einen Set-Eingang S und einen Reset-Eingang R.
R Qr»  Am Ausgang !Q liegt immer der zu Q invertierte Wert. Reset ist gegeniiber Set dominant.

SE VerzdgerungRaster
E 1V °1 Verzdgerung des Signals um ein Raster, d.h. out(i) := in(i-1).
Am Ausgang liegt der jeweils um einen Rastertakt verzdgerte Wert an.
Wenn der Rastereingang offen ist, wird um einen Simulationstakt verzdgert.

ﬁ Ausschalt-Verzégerung
m » Der Ausgang folgt dem Schalten des Eingangs von TRUE nach FALSE nach der Verzdgerungszeit, die am Eingang DELAY

anliegt. Schaltet wahrend der Verzdgerung der Eingang wieder nach TRUE, liegt auch am Ausgang sofort TRUE an.

Einschalt-Verzdgerung
» Der Ausgang folgt dem Schalten des Eingangs von FALSE nach TRUE nach der Verzdgerungszeit, die am Eingang DELAY
anliegt. Schaltet wdhrend der Verzdégerung der Eingang wieder nach FALSE, liegt auch am Ausgang sofort FALSE an.

Timer

Eine positive Flanke am Eingang bewirkt, daf der Timer gestartet wird, d.h.

- der interne Timer wird auf den Wert (in Sekunden) gesetzt, der am Eingang SV anliegt,

- der Ausgang wird TRUE und bleibt TRUE bis der Timer abgelaufen ist.

Eine erneute positive Taktflanke am Eingang hat keine Auswirkung, solange der Timer

noch nicht abgelaufen ist. Liegt an E FALSE, wird der Timer gestoppt, bis E wieder TRUE ist.

EINGANGE: in Starten des Timers
. sv Timerzeit
AUSGANGE : B Timer lauft

Timer-Retrigger
Grundfunktion wie "Timer", jedoch: Eine erneute positive Taktflanke am Eingang bewirkt stets Neustart des Timers.

ascetblk-teil3

ZeitZéhler
TRUE am Eingang R setzt den Zeitzdhler auf 0.0 zurlck. Wird R = FALSE, beginnt der ZeitZahler zu laufen.
c R* Liegt an E FALSE, so wird der Zeitzahler gestoppt. Der Zeitzahler zeigt die abgelaufene Zeit in Sekunden an.
EINGANGE: R Ricksetzen des ZeitZahlers
VBV Zihler
Dieser Block zahlt in jedem Simulationsschritt um eins aufwarts bzw. abwarts. Startwert, Endwert und
E 1 Bt damit die Z&hlrichtung werden festgelegt, wenn am Eingang I TRUE anliegt.

Wenn der Wert von SV grdBer als der Wert von EV ist, dann wird abwarts (ansonsten aufwdrts) gezdhlt,
bis der Endwert erreicht ist. Das Erreichen des Endwertes wird durch ein TRUE am Ausgang B angezeigt.
Der Zahler kann mit dem Eingang E gestoppt werden.

EINGANGE: SV Startwert des Zahlers
EV Endwert des Zahlers
I Zahler starten
AUSGANGE : B Endwert erreicht
Zustandsautomat
o Der Kontrollfluf wird durch logische Gatter und Zustandsautomaten dargestellt. In Zustandsautomaten
1 S ® wird der Funktionsablauf in graphischer Form mit Hilfe von "Zust&nden" und "Ubergdngen" abgebildet.
Zustand: Innerhalb eines Zustandsautomaten ist jeweils genau ein Zustand aktiv, d.h. die zu diesem Zustand
(Ellipse) gehdérenden Aktionen werden ausgefthrt. Der Name des Zustandes ist innerhalb der Ellipse dargestellt.
Ubergang: Der Ubergang von einem Zustand zum anderen erfolgt, wenn die Ubergangsbedingung erfillt ist.
(Pfeil) Dabei werden diesem Ubergang zugeordnete Aktionen ausgefihrt.

Die Bedingung, die erfilt sein muB, damit ein Ubergang stattfindet, steht neben dem jeweiligen Pfeil;
ggf. steht nur ein logischer Name flr die Bedingung und die ausfirliche Beschreibung ist dem
nachfolgenden Text zu entnehmen. Bevorzugt wird die Bedingung mit der niedrigsten Nummer.
Flir jeden Zustandsautomaten ist festgelegt, welcher Zustand beim Start des Automaten angenommen werden soll (S)
und welcher Zustand bei erfiillter RESET-Bedingung (R).

ascetblk-teil4

ascetblk-teil3

ascetblk-teil4
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ABK ASCETBLK 1.1.0 Abklrzungen
FB ASCETBLK 1.1.0 Funktionsbeschreibung
APP ASCETBLK 1.1.0 Applikationshinweise

FU ASCETSDB 1.24.0 ASCET-SD Blockbeschreibung

FDEF ASCETSDB 1.24.0 Funktionsdefinition
Graphische Darstellung der Grundelemente

Die Grundelemente werden im Diagramm durch rechteckige Bloecke dargestellt. Die Kommunikation der Grundelemente
wird durch Verbindungslinien dargestellt.

Die Schnittstellen der Grundelemente sind die Pins am Rand der Bloecke. Jeder Block besitzt einen Returnpin, der

das Ergebnis des Blocks ausgibt. Weiterhin gibt es Argumentpins, die Eingaben in den Block bereitstellen, und
Methodenpins, die bei Methoden ohne Eingabeargumente und Rueckgabewert verwendet werden.

Die Methoden rufen Funktionen im Block auf.

Die Angabe des Prozesses und der Rechenreihenfolge
erfolgt in der Form: "/Rechenreihenfolge/Prozess™

Konstanten: 100 z.B. /10/100ms: Im Rechenraster 100ms der zehnte Aufruf.
Argumentpins: in, inmx, inmn |inmn inmx Returnpin der Methode ml:/10/100ms
. 3 in Accu oy 1
Variable: inXinx " outy
compute
Aufruf der Methode m2: 5/10ms BIocEname
reset
Aufruf der Methode m3: reset Methoden Argumente Rueckgabewert
_— S m1: out - Float
B_reset m2: compute in, inmx, inmn -
m3: reset - -

Obiges Beispiel zeigt einen Block mit 3 Methoden:

- Die Methode m1 "out" hat einen Rueckgabewert.

Die Methode "out" wird durch die Anforderung des Rueckgabewerts vom nachfolgenden Block outy,

der im Rechenraster 100 ms in der Rechenreihenfolge an zehnter Position steht, aufgerufen.

- Die Methode m2 "compute" hat drei Argumente (in, inmn, inmx), jedoch keinen Rueckgabewert.

Die Methode "compute" wird im Rechenraster 10 ms in der Rechenreihenfolge an f nfter Position aufgerufen.

- Die Methode m3 “reset" hat weder Argumente noch Rueckgabewert. Deshalb ist diese durch den

"Methodenpin" dargestellt. Wenn B_reset true ist, wird die Methode "reset" als erstes (1/) in der Rechenreihenfolge
aufgerufen.

ascetsdb-a-beschrei
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Arithmetische Operationen
Mit Hilfe der arithmetischen Operationen (Addition, Subtraktion, Multiplikation und Division)

»EF B koennen Gleichungen beschrieben werden. Gleichungen werden graphisch so dargestellt,
da der Rueckgabewert der einen Operation das Argument der nachfolgenden Operation ist.

—} x| + ——3} x
tnst jr‘ tnst
-1 o+
b b
—3 DJ
C

¢ (@a*b)+c a*(b+c)

Nachfolgend werden die Argumente der Primitivoperationen und deren Rechenreihenfolge dargestellt:

Cc a

b
b b d b b
a+b atb+c atb+c+d a-b alb

al*k b  Negation:b=-a
a-ml b Betrag: b = |a|

g:@» c Maximum der Eingangswerte: ¢ = MAX(a,b)

a e ; e
b:@» c Minimum der Eingangswerte: ¢ = MIN(a,b)
Variablen
) Receive Messages sind Eingangsvariablen der Funktion,
receive_message die von einer anderen Funktion bereitgestellt werden.
Send/Receive Messages sind Ausgangsvariablen der Funktion,

send_receive_message dje sowohl innerhalb als auch ausserhalb der Funktion verwendet werden.

send_r;essage Send Messages sind Ausgangsvariablen der Funktion
und stehen den uebrigen Funktionen zur Verfuegung.
lokale_Variable Lokale Variablen werden nur innerhalb der Funktion bereitgestellt und verwendet.
Konstanten
truel Boolsche Konstanten
Systemkonstanten
Systemkonstanten sind Konstanten, die fest im Programm verankert sind. Diese sind nicht
SY_ZYLZA applizierbar. Die Systemkonstanten koennen Funktionsteile bedingt ein oder ausschalten.
o Beispiel SY_ZYLZA: Zylinderzahl
SY_TURBO SY_TURBO: Motor mit bzw. ohne Turbolader

ascetsdb-al-artihme

tsdb-

tsdb-

ascetsdb-a5-systemk
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Arrays und Matrizen Arrays und Matrizen haben zwei Methoden, um auf die Elemente schreibend
und lesend zuzugreifen. Das Schreiben und Lesen kann unabhaengig von einander
erfolgen
Schreiben Lesen Array:
- Der zu schreibende Wert wird an den linken Pin, der
];lf[ zugehoerige Index an den linken unteren Pin angeschlossen.
e L - Der zu lesende Wert wird an den rechten Pin, der
inValue array Outvalue ) h
zugehoerige Index an den rechten unteren Pin angeschlossen.
IndexOut
IndexOutY Matrix: ) ) ) )
m Matrizen verhalten sich wie Arrays, jedoch haben hier
die Methoden zwei Indexargumente (X,y):
matrix IndexinY - Um schreibend zuzugreifen, wird der Index x unten linken,
L} der Index y oben links angeschlossen.
- Um lesend zuzugreifen, wird der Index x unten rechts,

-3 [EH | C—
inValue J matrix OutValue der Index y oben rechts angeschlossen.

IndexInX

ascetsdb-a3-arrays-

- +—
IndexOutX

Festwerte, Kennlinien, Kennfelder, Gruppenkennlinien, Gruppenkennfelder und Stuetzstellenverteilung

Festwert
EtF nmot Festwerte sind applizierbare Parameter.
con -

NMAX
OneD Kennlinie Kennfeld Kennlinien haben ein Argument,
’ / 2/calc /3/calc Kennfelder haben zwei Argumente als Eingang.
Beide haben einen Rueckgabewert.
. nmot memory memory
E KLXYZN i KFXYZRN
TwoD

Stuetzstellenverteilung Gruppenkennlinie
E [Blcale g Gruppenkennlinien und Gruppenkennfelder
. / 4lcalcr—" memory  greifen mehrere Kennlinien bzw. Kennfelder auf
E}—v{l—rl-l die gleiche Stuetzstellenverteilungen zu.
DTI nmot KLXXXN (SNMO7LRNM) Hierzu wird zuerst aus der abhaengigen Groesse,
distrib SNMO7LRNM z.B. nmot, die aktuelle Stuetzstelle aus der

Gruppenkennfeld Stuetzstellenverteilung, z.B. SNMO7LRNM, berechnet.
Mit dieser aktuellen Stuetzstelle erfolgt die Berechnung des

/5lcale—" % [Tlcalc Ausgabewerts der Gruppenkennlinie bzw. -kennfelds.

SRLO4LRRL KFEXXXRN (SNMO7LRNM,SRLO4LRRL)

ascetsdb-a6-ki-kf-g
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Bitoperationen

El E2 A El E2 A
N El ... 0 0 0 E1f, A ¢ 0 0
21 EleFA unDGlied: {  § ElfA  opERGlied: [ J 7
0 1 0 0 1 1
1 1 1 1 1 1
El E2 A
0 0 0 3
AL E-{'TFA Negation g ? El A Exklusive-Oder: (l) 2 i z
Exor 1 0 Exor 1 1 0 g
Vergleicher Die Vergleicher liefern am Ausgang TRUE, wenn der Vergleich zutrifft.
Ist der Vergleich nicht erfuellt, liefert der Ausgang FALSE.
E» Groesser, Groesser gleich Der Vergleich wird immer von
oben nach unten gelesen (Ausnahme Intervall):
E» Kleiner, Kleiner gleich Wenn vfz groesser als VMAX; ist die Bedingung B_toofast TRUE
-
Tk Gleich,Ungleich oy Jr] =
VMAX -
X Geschlossenes Intervall: — u 3
a 3 —— A f—eeeeeeee -1 S
b ﬂ a<=x<=b b GBMN B_ubok :
. g
UBMX B_ubok = true, wenn UBMN <= ub <= UBMX g

Multiplex Operator "Muxer", "Schalter"

Ein Muxer schaltet abhaengig von Eingangsbedingungen
einen Wert zum Ausgang durch.

CE—-------omn Das Icon des Muxers ist in Ruhestellung dargestellt, d.h.
B_stend wenn die Eingangsbedingungen false sind.
800 Beispiel "Einfach-Muxer":
— - wenn B_stend = false: nsoll = 1100
nsoll -wenn B_stend = true: nsoll = 800

B T Bei kaskadierten Muxern ist jedem Wert eine Eingangsbedingung zugeordnet.
B toofastl : Der oberste Wert, dessen Eingangsbedingung true ist, wird durchgeschaltet.
resnrreesssseessneenn L Ist keine Eingangsbedingung true wird der unterste Wert durchgeschaltet.

Beispiel "Mehrfach-Muxer":

-wenn B_1 = true: nsoll = wertl
-wenn B_1 =false & B_2 = true: nsoll = wert2
-wenn B_1 = false & B_2 = false: nsoll = wert3

ascetsdb-a9-mulipl
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CASE Operator

Der CASE Operator schaltet abhaengig von einem oben anliegenden
diskreten Steuerwert (1,2,3,..) einen der brigen linken Eingaenge auf

den Ausgang durch.
Ist der Steuerwert 1 wird der erste, ist er 2 wird der zweite Wert und
sofort durchgeschaltet.
Ist der Wert au erhalb des Bereiches, wird der unterste Eingang
(default) durchgeschaltet.
zzyl =3 E
2] Y | — zzylmot
zzyl =0 S . - . g
Beispiel: Abbildung der physikalischen Zylindernummer H

auf die Software-Zylindernummer

Der SWITCH Operator aktiviert abhaengig von einem oben anliegenden
diskreten Steuerwert (1,2,3,..) die passenden Kontrolfluesse ueber die rechten
Ausgaenge. Existiert kein passender Ausgang, wird der Kontrollfluss am
unteren Ausgang aktiviert.

Switch

Beispiel:

Abhaengig von zzyl wird eine der folgenden
Operationen ausgefuehrt:
- wenn zzyl = 0: a = memory

' |
‘ d Ly
‘ . -wenn zzyl = 1: b = memory
. c Ly - wenn zzyl = 2: ¢ = memory
':]error b ‘ - wenn zzyl = 3: d = memory
Yy - sonst: error = memory
-} ' + C———

Die If .. Then Operation wertet eine logische Bedingung aus und aktiviert bei TRUE
alle Rechenfolgen, die an den Kontrollflu angeschlossen sind. Die Rechenreihenfolge

ascetsdb-all-kontro

If...... then ist durch die Numerierung festgelegt.
e
B_sten ; y Beispiel: Wenn B_stend nach true wechselt,
o wird tnst = 0 gesetzt.
tnst
i Die If .. Then .. Else Operation wertet eine logische Bedingung aus und aktiviert bei TRUE
alle Rechenfolgen des then-Kontrollzweigs und bei FALSE alle Rechenfolgen des else-Kontollzweigs.
Die Rechenreihenfolge am jeweiligen Kontrollzweig ist durch die Numerierung festgelegt.
then else
Beispiel: Wenn B_stend = true,
else wird tnst im 10 ms Raster um 0.01 sec
————— - erhoeht. Sonst (B_stend = false) wird
WAY, tnst = 0 gesetzt.
—
thst Eselsbruecke zu IF:

I=True <——~@» --> F=False

ascetsdb-a12-kontro
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While-Schleife Die Rechenfolge innerhalb des Kontrollfusses der Schleife wird solange ausgefuehrt, wie die Eingangsbedingung
erfuellt ist, also TRUE ist. Die Schleife wird abgebrochen, wenn die Eingangsbedingung FALSE ist. Der Wert fuer
e das Beenden der While-Schleife wird normalerweise innerhalb der Schleife gebildet. Meistens handelt es sich

hierbei um einen Zaehler, der bis zu einem bestimmten Wert zaehlen soll.

—
izzyl N : ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
;. M ! Beispiel:

SYLZA ! ! Das Array wkrli] wird s_olange mit 0 beschrieben,_
WA, } wie izzyl < SY_ZYLZA ist. Mit der Zaehlvariablen izzyl
2 am Indexeingang des Arrays wird jedes Element .
wkr des Arrays mit 0 initialisiert wird. :
izzyl 8

Break Die Break Operation bricht einen Prozess, z.B. den Funktionsanteil in einem Rechenraster, vorzeitig ab.

Alle nachfolgenden Berechnungen der Funktion im Prozess mit hoeherer Nummer bei der Rechenreihenfolge
Break werden nicht ausgefuehrt.

[o/- /2/100ms
—l Beispiel: L
tnst b ) .
Entsprechend der Rechenreihenfolge wird nach der
/3/100ms ‘i;eak Operation b = a genau dann ein Break ausgeloest,
I =Y wenn B_stend = TRUE ist. Tritt ein Break ein, wird
B_stend der Prozess 100ms angebrochen. Die nachfolgende o
Operation ¢ = memory wird nicht mehr ausgefuehrt. 5
/4/100ms 7
A B
memory c 8
Hierarchie:

Die Hierarchie ist eine grapfische Moeglichkeit Funktionen zu strukturieren.

Der Hierarchieblock ist durch einen doppelten Rand gekennzeichnet.

Mit dem Namen, hier "UND-Verknuepfung", wird die zugehoerige Hierarchieebene identifiziert.
Die Uebergabeelemente sind lediglich Bezeichner fuer die Verbindungen der beiden Ebenen.

Hierarchy

UND-Verknuepfung

S B_inl
B_1 B_oUtj—----eeeeeeeeeeea E’
e -B_in2 poeee 3
B_2 : g
-+ i
B_3

Funktion in der grapfischen Hierarchie "UND-Verknuepfung":

Bezeichner fuer Eingangsverbindungen
I e
: B_toofast 2
B_in2)—----nneeemmnneeeenee . i i 2
[B_in2>— Variable Bezeichner fuer Rueckgabeverbindungen :
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SCET-SD System Bibliothek

ergleicher
ClosedInterval
HEWER ClosedInterval ergibt TRUE, falls der Wert x in dem abgeschlossenen Interva liegt, das durch die
- Grenzen A und B gegebeniist.
M ethoden erhalten JArgumente Riickgabewert
out ITRUE wird zuriickgegeben, fallsA <= x <= B. Ix::Float ITRUE oder FALSE
IAnderenfalls wird FAL SE zuriickgegeben. A::Float
B::Float
L eftOpenlinterval
LeftOpenInterval ergibt TRUE, falls der Wert x in dem links offenen Interva liegt, das durch die
Grenzen A und B gegebenist.
M ethoden ehalten IArgumente Ruckgabewert
out ITRUE wird zurtickgegeben, fallsa < x <= B. Ix::Float ITRUE oder FALSE
IAnderenfalls wird FAL SE zuriickgegeben. |A::Floa
B::Float
Openlnterval
OpenInterval ergibt TRUE, falls der Wert x in dem offenen Interval liegt, das durch die Grenzen A und B
gegeben ist.
M ethoden erhalten IArgumente Rickgabewert
out [TRUE wird zuriickgegeben, falsa < x < B. ::Float ITRUE oder FALSE
IAnderenfalls wird FAL SE zuriickgegeben IA::Float
B::Float

RightOpenlinterval
RightOpenInterva ergibt TRUE, falls der Wert x in dem rechts offenen Interval liegt, das durch die
Grenzen A und B gegebenist.

M ethoden ehalten JArgumente Riickgabewert
out ITRUE wird zuriickgegeben fallsA <= x < B. Ix::Float ITRUE oder FALSE
IAnderenfalls wird FAL SE zuriickgegeben. A::Float
B::Float
GreaterZero
Greaterzero ergibt TRUE, falls der Wert x goesser als O ist.
M ethoden erhalten JArgumente Riickgabewert
out [Eswird TRUE zuriickgegeben, falsx > 0.0. ::Float [TRUE oder FALSE
IAnderenfalls wird FAL SE zurtickgegeben.
ahler & Timer
+ CountDown
i J-"H_SV | CountDown vermindert den Zahler und meldet, wenn der Zahler 0 erreicht.
M ethoden erhalten JArgumente Riickgabewert
start Der Zahler wird auf den Startwert gesetzt. startValue::positiv ganzzahlig |entfallt
compute Der Zahler wird um 1 vermindert . lentfallt lentfallt
out ITRUE wird zuriickgegeben, falls the Zahler groRer als0  fentfallt [TRUE oder FALSE
ist. Anderenfalls wird FAL SE zurlickgegeben.

ascetsdb-etassysl
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CountDownEnabled

Et' CountDownEnabled vermindert den Zahler und meldet, wenn der Z&hler O erreicht. Dieser Zahler mu
—HE |I— explizit freigegeben werden.
M ethoden erhalten IArgumente Rickgabewert
start Der Zahler wird auf den Startwert gesetzt. startValue:: positiv lentfallt
lganzzahlig
compute Falls enable TRUE ist, wird der Zahler um 1 vermindert  |enable:: TRUE oder FALSE  [entféllt
out ITRUE wird zurickgegeben, falls der Zahler groRBer alsOist.  [entfallt [TRUE oder FALSE
IAnderenfalls wird FAL SE zuriickgegeben.

'[ i Counter

H % [~ Counter erhdht den Zahler um 1.
I
M ethoden erhalten JArgumente Riickgabewert
reset Der Zahler wird auf 0 gesetzt. lentfallt lentfallt
compute Der Z&hler wird um 1 erhoht. lentfallt lentfallt
out Der Wert des Z&hlers wird zurtickgegeben. lentféllt positiv ganzzahlig
Counter Enabled

Li. [— Counter erhoht den Z&hler um 1. Dieser Z&hler muR explizit freigegeben werden.

E I

T T
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird der Z8hler auf 0 gesetzt. |initEnable:: TRUE oder FALSE entfallt
compute Fallsenable TRUE, wird der Z&hler um 1 erhoht. lenable:: TRUE oder FALSE entfallt
out Der Wert des Z&hlers wird zuriickgegeben. lentfallt positiv ganzzahligy

StopWatch
o @ | StopWatch erhoht den Zeitzahler um dT.
I
I
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
reset Der Zeitzéhler wird auf 0 gesetzt. lentfallt lentfallt
compute Der Zeitzéhler wird um dT erhéht. lentfallt lentfallt
out Der Wert des Zeitzéhlers, d.h. die verstrichene Zeit seit dem [entfallt IFloat
letzten Start wird zuriickgegeben.

@ | StopWatchEnabled
E I StopWatchEnabled erhht den Zeitzahler um dT. Dieser Z&hler muR explizit freigegeben werden.
T T

M ethoden erhalten JArgumente Riickgabewert

reset Falls initEnable TRUE ist, wird der interne initEnable:: TRUE oder FALSE entfallt
[Zeitzahler auf 0 gesetzt.

compute Fallsenable TRUE ist, wird der Zeitzahler um dT lenable:: TRUE oder FALSE entfallt
lerhht.

out Der Wert des Zeitzahlers, d.h. die verstrichene Zeit seit  |entfallt Float
dem letzten Start und seit enabled TRUE, wird
lzurickgegeben.
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Timer
‘S+-.’-' Timer vermindert den Zeitzéhler um dT und meldet, wenn der Zeitzéhler O erreicht. Der Timer kann nach
[N I\\_ Start nicht umkonfiguriert werden.
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
start Setzen des Zeitzahlers auf den Startwert. Der Zeitzéhler [startTime::Float entfallt
ird auf startTime gesetzt, falls der Wert des Zeitzéhlers
lzuvor kleiner oder gleich O war.
compute Der Zeitzéhler wird um dT vermindert. lentfallt lentfallt
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Wert des lentfallt Float
[Zeitzahlers groer als O ist. Anderenfalls wird FALSE
lzurickgegeben.
SI"'IB Timer Enabled
E I\\_ TimerEnabled vermindert den Zeitzahler um dT und meldet, wenn der Zeitzéhler den Wert O erreicht. Dieser
Zahler muR explizit freigegeben werden.
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
compute Fallsenable TRUE g, in eine steigende Flanke hat  |enable:: TRUE oder FALSE lentfallt
und der Wert des Zeitzahlers kleiner oder gleich Oist,  [in::TRUE oder FALSE
ird der Timer gestartet, d.h. der Wert des Zahlerswird [startTime::Float
auf die Startzeit gesetzt. Ist enable TRUE, hat in keing
steigende Flanke und ist der Wert des Zeitzahlers kleiner
oder gleich O, wird der Zeitzéhler um dT vermindert.
Fallsenable FALSE ist, passiert nichts.
out Es wird TRUE zurtickgegeben, falls der Zeitzahler groRerentfallt Float
als 0 ist. Anderenfalls wird FALSE zurtickgegeben.

+
ot
|

TimerRetrigger

TimerRetrigger vermindert den Zeitzéhler um dT und meldet, wenn der Zeitzahler O erreicht. Dieser Timer

kann nach Start umkonfiguriert werden.

M ethoden erhalten JArgumente Riickgabewert
start Der Zeitzéhler wird auf den Startwert gesetzt. istartTime::Float entfallt
compute Der Zeitzéhler wird um dT vermindert. lentfallt lentfallt
out [Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Wert des lentfallt Float
[Zeitzahlers groRer als 0 ist. Anderenfallswird FALSE
lzurlickgegeben.
+ : .
= TimerRetrigger Enabled
M J\I\B — TimerRetriggerEnabled vermindert den Zeitzahler um dT und meldet, wenn der Zeitzahler O erreicht. Dieser
$ Timer kann nach Start umkonfiguriert werden und muf explizit freigegeben werden.
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
compute Fallsenable TRUE ist und in eine steigende Flanke |enable:: TRUE oder FALSE lentfallt
besitzt, wird der time gestartet, d.h. der Wert des in:: TRUE oder FALSE
[Zeitzahlers wird auf den Startwert gesetzt . Anderenfalls [startValue::Float
ird der Zeitzéhler um dT (ein Rechenzeitschritt)
ermindert. Fallsenable FALSE ist, passiert nichts.
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Wert des lentfallt Float
IZeitzahlers groer als 0 ist. Anderenfalls wird FALSE
lzurickgegeben.
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erzogerungen

DelaySignal

DelaySignal verzdgert das Eingangssignal um einen Ausfiihrungsschritt.

M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert

compute Das Eingangssignal wird in einem internen Puffer signal:: TRUE oder FALSE entfallt
lgespeichert.

out Das gespeicherte Signal wird zuriickgegeben, so daf3 das lentfallt ITRUE oder
Eingangssignal um einen Schritt verzogert ist. FALSE

X DelaySignalEnabled
—N M — DelaySignalEnabled verzogert das Eingangssigna um einen Ausfihrungsschritt. Es muR explizit
E T¥ I freigegeben werden.
TTT

M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert

reset Falls initEnable TRUE ist, wird initValuein einem [initEnable: TRUE oder FALSE lentfallt
internen Puffer gespeichert. initValue::TRUE oder FALSE

compute Fallsenable TRUE ist, wird das Eingangssignal in  [signal::TRUE oder FALSE lentfallt
leinem internen Puffer gespeichert. lenable:: TRUE oder FALSE

out Das gespeicherte Signal wird zuriickgegeben, so dal3das  |entféllt ITRUE oder
[Eingangssignal um einen Schritt verzégert ist. FALSE

DelayValue
@ DelayValue verzogert das Eingangssignal um einen Ausfiihrungsschritt. Der Unterschied zu DelaySignal
liegt im Datentyp des Eingangssignals (hier Float, dort TRUE oder FALSE).

M ethoden erhalten JArgumente Riickgabewert

compute Das Eingangssignal wird in einem internen Puffer aue::Float lentfallt
lgespeichert

out [Das gespeicherte Signal wird zuriickgegeben, so dal3das  [entfallt Float
[Eingangssignal um einen Schritt verzogert ist

S0 b

DelayValueEnabled

E Iv T DelaySignalEnabled verzdgert das Eingangssignal um einen Ausfiihrungsschritt. Es muB3 explizit freigegeben
¥ ¥ T werden. Der Unterschied zu DelaySignalEnabled liegt im Datentyp des Eingangssignals (hier Float, dort

TRUE oder FALSE).

M ethoden erhalten IArgumente Ruckgabewert

reset Falls initEnable TRUE ist, wird initValuein einem initEnable:: TRUE oder FALSE lentfallt
internen Puffer gespeichert. initValue::Float

compute Falls enable TRUE ist, wird das Eingangssignal in alue::Float lentfallt
leinem internen Puffer gespeichert. lenable:: TRUE oder FALSE

out [Das gespeicherte Signal wird zurlickgegeben, so dal3das  [entfallt ITRUE oder
Eingangssignal um einen Schritt verzogert ist. FALSE

+

TurnOffDelay

- _TI_ [ TurnOffDelay verzogert eine fallende Flanke im Eingangssignal.

M ethoden erhalten IArgumente Ruckgabewert

compute Eine fallende Flanke im Eingangssignal wird verzogert.  |signal:: TRUE oder FALSE lentfallt
Falls das Signal von TRUE nach FAL SE springt, wird ein |delayTime::Float
[Zeitzéhler gestartet. Solange das Signal auf FALSE bleibt,

ird der Zeitzéhler um dT erhoht. Wird das Eingangssignal
ieder FALSE , wird der Zeitzéhler auf O zuriickgesetzt.

out ITRUE wird zurtickgegeben, falls das Eingangssignal  |entféllt ITRUE oder
ITRUE ist oder der Zeitzahler delayTime noch nicht FALSE
iberschritten hat. Anderenfalls wird FALSE
lzuriickgegeben

+ TurnOnDelay
¥ _TI_ | TurnOffDelay verzogert eine steigende Flanke im Eingangssignal .
|Meth0den |VerhaJten |Argumente |Riickgabewert ]
|compute |Ei ne steigende Flanke im Eingangssignal wird |sjgnal::TRUE oder FALSE |entf‘allt I
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serzégert. Falls signal von FALSE nach TRUE delayTime::Float
Ispringt, wird ein Zeitzahler gestartet. Solange signal
lauf TRUE bleibt, wird der Zeitzahler um dT erhoht.
ird das Eingangssignal wieder TRUE , wird der
[Zeitzahler auf O zurilickgesetzt.
out FAL SE wird zurtickgegeben, falls das Eingangssignal  |entfallt ITRUE oder
FALSE ist oder der Zeitzahler delayTime noch nicht FALSE
iberschritten hat. Anderenfallswird TRUE
jzurlickgegeben.
peicherzellen
Accumulator
N Accumulator summiert das Eingangssignal .
I
T
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
reset Der Accumulator wird auf initvalue gesetzt. initValue::Float lentfallt
compute Der Accumulator wird um den Eingangswert erhoht, d.hivalue::Float lentfallt
accumulator (new) = accumulator (old)
+ input value.
out | Der Wert des Accumulators wird zuriickgegeben. lentfallt Float
+ + Accumulator Enabled
MM AccumulatorEnabled summiert das Eingangssignal. Er muf explizit freigegeben werden und sein Wert wird
- begrenzt.
E IV I
TFT
M ethoden I Verhalten JArgumente Rickgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird der Wert des initValue::Float lentfallt
IAccumulator auf initValue gesetzt. initEnable:: TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Accumulator umden |value::Float lentfallt
Eingangswert erhoht, d.h.. accumulator (new) = |mn:Float
accumulator (old) + input value.Zusétzlichmx::Float
ird der Wert des Accumulators durch mn und mx lenable:: TRUE oder FALSE
begrenzt.
out Der Wert des Accumulators wird zuriickgegeben lentfallt Float
- - Accumulator Limited
M= AccumulatorLimited summiert das Eingangssignal. Sein Wert wird begrenzt.
- -
Iv
T
M ethoden erhalten IJArgumente Riickgabewert
reset Der Wert des Accumulators wird auf initvalue initValue::Float lentfallt
gesetzt.
compute Der Accumulator wird um den Eingangswert erhoht, alue::Float lentfallt
d.h. accumulator (new) =accumulator (old) |mn:Float
+ input value.Zusaetzlichwird der Wertdes  [mx:Float
JAccumulators durch mn und mx begrenzt.
out Der Wert des Accumulators wird zuriickgegeben. lentfallt Float
-z T RSFlipFlop
FF _ RSFlipFlop ist ein Flipflop mit Eingaengen zum Setzen und Zurlicksetzen, wobei das Zuriicksetzen domi-
B L B—  niert.
M ethoden erhalten JArgumente Riickgabewert
compute Falls r TRUE ist, wird der innere Zustand des Flipflop [r::TRUE oder FALSE lentfallt
lauf FAL SE gesetzt. Anderenfalls wird, falls s TRUE ist, [s: TRUE oder FALSE
der innere Zustand des Flipflop TRUE. Falls beide
Eingange, r und s, FALSE sind, bleibt der innere
[Zustand ungeéndert.
q Der innere Zustand des Flipflop wird zuriickgegeben. lentfallt ITRUE oder
FALSE
ng Der innere Zustand des Flipflop wird negiert lentfallt ITRUE oder
jzurtickgegeben. FALSE
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pezialfunktionen

DeltaOneStep
. E DeltaOneStep ergibt die Differenz zwischen dem aktuellen Eingangswert und dem vorherigen
Eingangswert.
M ethoden erhalten IJArgumente Riickgabewert
compute Das Eingangssignal wird vom vorherigen Eingangswert  value::Float lentfallt
labgezogen.
out Die Dfferenz wird zuriickgegeben. lentfallt Float
DifferenceQuotient
ﬂ___ﬁ + DifferenceQuotient berechnet den Differenzenquotient des Eingangssignals.
M ethoden erhalten JArgumente Riickgabewert
compute Der Differenzenquotient (value - previous alue::Float lentfallt
alue) / 4T wird berechnet.
out Der Differenzenquotient wird zuriickgegeben. lentfallt Float
EdgeBi
[—  EdgeBi erkennt eine bidirektionale Flanke im Eingangssignal.
M ethoden erhalten IArgumente Riickgabewert
compute Der Eingangswert wird mit dem vorherigen Eingangswert|signal:: TRUE oder FALSE lentfallt
erglichen
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der aktuelle und der |entfallt ITRUE oder
orherige Eingangswert sich unterscheiden. Anderenfalls FALSE
ird FAL SE zuriickgegeben.
EdgeFalling
[ EdgeFalling erkennt eine fallende Flanke im Eingangssignal.
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
compute Der Eingangswert wird mit dem vorherigen Eingangswert(signal:: TRUE oder FALSE lentfallt
erglichen.
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Eingangswert  [entfallt ITRUE oder
FALSE ist und der vorherige Eingangswert TRUE war. FALSE
IAnderenfalls wird FAL SE zuriickgegeben.
EdgeRising
EdgeRising erkennt eine steigende Flanke im Eingangssignal.
M ethoden erhalten IArgumente Riickgabewert
compute Der Eingangswert wird mit dem vorherigen Eingangswert|signal:: TRUE oder FALSE lentfallt
erglichen.
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Eingangswert  |entfallt ITRUE oder
ITRUE ist und der vorherige Eingangswert FALSE war. FALSE
IAnderenfalls wird FAL SE zuriickgegeben
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Muxlof4
Mux1of4 (Multiplexer) schaltet zwischen den vier Eingangswerten sIndex = so0, ..., s3 gemds der logischen
(binéren) Darstellung des zugehorigen Index.

-
ooa@a

M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
out Das Eingangssignal si (index i) wird b0:: TRUE oder FALSE Float
durchgereicht, falls i = b0 + 2*b1 mitder b1:: TRUE oder FALSE
|nterpretation FALSE alsOund TRUE s 1, d.h.es  [30::Float
gilt die Tabelle: sL::Float
) bl out Is2::Float
FALSE FALSE <0 53::Float
ITRUE FALSE sl
FALSE TRUE 2
ITRUE TRUE s3
v Mux1of8
o a'8% Mux10of8 (Multiplexer) schaltet zwischen den vier Eingangswerten sTndex = so0, . . ., s7 gemaf der logischen
—H g ? g (bingren) Darstellung des zugehdrigen Index.
:: 14@ |—
]
M 181
|
111
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
out Das Eingangssignal si (index i) wird b0:: TRUE oder FALSE Float

durchgereicht, fallsi = b0 + 2*bl + 4%b2 mit [p1:TRUE oder FALSE
der Interpretation FALSE als 0 und TRUE als 1 (vgl. [02:TRUE oder FALSE

Mux10f4). s0::Float, s1::Float, s2::Float, s3::Float ('i
Is4::Float, s5::Float, s6::Float, s7::Float g
E
ichtlineare Funktionen
+ +
& R Hysteresis-Delta-RSP
- D_ [~  Hysteresis-Delta-RSP stellt eine Hysterese mit Umkehrpunkt rechts und vorgebbarer Breite dar.
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
out Eswird TRUE zuriickgegeben, fallsx > rsp. Ix::Float ITRUE oder
FALSE wird zurtickgegeben, fallsx < (rsp - delta::Float FALSE
delta) . DerRiickgabewert bleibt ungeandert, falls x [fSp:Float
im offenen Intervall zwischen (rsp - delta) und
rsp liegt
+ + .
L A Hysteresis-L SP-Delta
- D‘ | Hysteresis-L SP-Delta stellt eine Hysterese mit Umkehrpunkt links und vorgebbarer Breite dar.
M ethoden erhalten JArgumente Riickgabewert
out Eswird TRUE zuriickgegeben, fallsx > (lsp + [x:Float ITRUE oder
delta). FALSE wird zuriickgegeben, fallsx < | sp::Float FALSE
1sp. Der Riickgabewert bleibt ungeandert, fallsx im [delta::Float
offenen Intervall zwischen 1sp und(1sp +
delta) liegt.
+ +*
L R Hysteresis-L SP-RSP
" D_ | Hysteresis-L SP-RSP stellt eine Hysterese mit linkem und rechtem Umkehrpunkt dar.
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert s
out Eswird TRUE zuriickgegeben, fallsx > rsp. ix::Float ITRUE oder %
FALSE wird zuriickgegeben, fallsx < 1sp.Der  [isp:Float FALSE g
Riickgabewert bleibt ungeandert, falls x im offenen  [rsp-:Float 3
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| |I ntervall zwischen 1sp und rsp liegt. | | |

L+ 4 Hysteresis-M SP-DeltaHalf
M Al Hysteresiss M SP-DeltaHalf Hysteresis-L SP-Delta stellt eine Hysterese mit Umkehrpunkt in der Mitte dar.
- E}' | Diehalbe Breiteist vorgebbar.
M ethoden erhalten JArgumente Riickgabewert
out Eswird TRUE zuriickgegeben, fallsx > (msp + [x:Float ITRUE oder
[deltahalf). FALSE wird zuriickgegeben, falls x [msp::Float FALSE

< (msp - deltahalf).Der Riickgabewert  [deltahalf:Float
bleibt ungedndert, falls x im offenen Intervall
zwischen (msp - deltahalf) und (msp +
[deltahalf) liegt.

<+ <+ Limiter

MK [1% Limiter begrenzt den Eingang.
M F g

M ethoden \Verhalten IArgumente Riickgabewert
out Der Eingangswert x wird begrenzt auf Werte Ix::Float Float
zwischen mn und mx, d.h. eswird berechnet: max ( |mn::Float
in(x, mx), mn).DieBedingungmn <= mx mx::Float
ird nicht gepriift
Signum
Signum ergibt das Vorzeichen des Eingangswerts.

M ethoden \Verhalten IJArgumente Riickgabewert %
out Eswird 1.0 zurlickgegeben fallsx >= 0.0, ix::Float Float §
landerenfalls wird -1.0 zuriickgegeben. g
bertragungsfunktionen
+ + DT1
* T DT1 stellt eine zeitdiskrete Differenz-Ubertragungsfunktion mit Zeitkonstante T und Verstérkungsfaktor K
- E DTa [ dar.
TV
T
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
compute Der Differenzwert wird tiber eine P-Funktion und eine  [in::Float lentfallt
riickgekoppelte I-Funktion berechnet. IT::Float
K::Float
out Der Differenzwert wird zuriickgegeben. lentfallt Float
- P
K P stellt eine zeitdiskrete Proportional-Ubertragungsfunktion mit Verstérkungsfaktor K dar
=k
M ethoden erhalten IArgumente Rickgabewert
out Der Riickgabewert wird berechnet mit out =in* K. in::Float Float
K::Float
+ -
3 T
Pl
- ,-_’ PTI [ PI stellt einen zeitdiskreten Proportional-Integrator mit Zeitkonstante T und Verstarkungsfaktor K dar.
Iy
T @
M ethoden \Verhalten IArgumente Ruckgabewert %
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt. initValue::Float lentfallt §
compute Der Wert der PI-Funktion wird al's Summe einer P- in::Float lentfallt ﬁ
Funktion und einer |-Funktion berechnet. [T::Float %
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| | |K ::Float | |
|0ut |Der Wert der PI-Funktion wird zuriickgegeben. |emfél It |FI oat |

+ S PID

K TuT™|  pID stellt einen zeitdiskreten Proportional-Integrator mit differentiellem Teil mit Zeitkonstanten Tv und Tn
- t iPID |- und Verstarkungsfaktor K dar.
IV
T
M ethoden \Verhalten JArgumente Rickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt. initValue::Float lentfallt
compute Der Wert der PID-Funktion wird als Summe einer - |in::Float lentfallt
Funktion, einer D-Funktion und einer I-Funktion ITv::Float
berechnet. ITn::Float
K::Float
out Der Wert der PID-Funktion wird zuriickgegeben. lentfallt Float

+ b b PIDLimited
g TvTi ) pIDLimited stellt einen zeitdiskreten Proportional-Integrator mit differentiellem Teil mit Zeitkonstanten Tv und
—» h iPID I Tnund Verstarkungsfaktor K dar. Der Wert des Integrators ist begrenzt.

v
T
M ethoden \Verhalten IArgumente Riickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt. initValue::Float lentfallt
compute Der Wert der PID-Funktion wird s Summe einer P- fin::Float lentfallt
Funktion, einer D-Funktion und einer I-Funktion ITv::Float
berechnet, wobei der Wert des Integratorsin der I- ITn::Float
Funktion durch mn und mx begrenzt wird. K::Float
mn::Float
mx::Float
out Der Wert der PID-Funktion wird zuriickgegeben. lentfallt Float 5
£
H
k4
NN PILimited
K MMMz T PILimited stellt einen zeitdiskreten Proportional-Integrator mit Zeitkonstante T und Verstérkungsfaktor K
dar. Der Wert der Integrator ist begrenzt.
N PI
IV
T
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt. initValue::Float lentfallt
compute Der Wert der Pl-Funktion wird al's Summe einer P- in::Float lentfallt
Funktion und einer |-Funktion berechnet, wobei der IT::Float
ert des Integrator in der I-Funktion durch mn und mx |K::Float
begrenzt wird. mn::Float
mx::Float
out Der Wert der Pl-Funktion zuriickgegeben. lentfallt Float
+ +
K T PT1
Ny : ___ IE' :|.4 |- PT1 stellt einen zeitdiskreten Tiefpass mit Zeitkonstante T und Verstarkungsfaktor K dar.
IV
T
M ethoden \Verhalten IJArgumente Riickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt. initValue:Float lentfallt
compute Der Wert der PT1-Funktion wird durch eine I-Funktion |in::Float lentfallt
und eine riickgekoppelte P-Funktion berechnet. IT::Float
K::Float
out Der Wert der PT1-Funktion wird zuriickgegeben. lentfallt Float
g
£
H
g
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+ ¥ 4
ST PT2
— i PTa ™ PT2 stellt eine zeitdiskrete Verzogerungsfunktion mit Zeitkonstante T, Verstérkungsfaktor K und Démpfung
d dar.
I
T
M ethoden Verhalten JArgumente Riickgabewert
reset Die beiden Integratorwerte werden auf initValue gesetzt finitValue::Float entfallt
compute Der Wert der PT2-Funktion wird durch zwei in::Float lentfallt
hintereinandergeschaltete I-Funktionen berechnet, die  [T::Float
Uiber eine Folge zweier P-Funktionen riickgekoppelt K::Float
lsind. d::Float
out Der Wert der PT2-Funktion wird zuriickgegeben. lentfallt Float
ntegratoren
-
K
Integrator K
M i K — IntegratorK stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Verstarkungsfaktor K dar.
IV
T
M ethoden \Verhalten JArgumente Ruckgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt. initValue::Float lentfallt
compute Der Wert des Integrators wird durch integrator in::Float lentfallt
(new) = integrator (old) + in * dT* K |K::Float
berechnet. 2
out Der Integratorwert wird zuriickgegeben. lentfallt Float g
2
+ 4 4
HHK R Integrator KEnabled
— i K — IntegratorKEnabled stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Verstérkungsfaktor K dar. Er muf3 explizit
i freigegeben werden und sein Wert wird begrenzt.
T T T
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
reset FallsinitEnable TRUE ist, wird der Wert des initValue::Float lentfallt
| ntegrators auf initValue gesetzt. initEnable:: TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Integrator wiefolgt  [in::Float lentfallt
(begrenzt durch mn und mx) berechnet: K::Float
Integrator (new) = Integrator(old) + [mn:Float
in * dT * K mx::Float
lenable:: TRUE oder FALSE
out Der Wert des Integrators wird zuriickgegeben. lentfallt Float
+ + o4
MH K s IntegratorK Limited
N i K | IntegratorKLimited stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Verstérkungsfaktor K dar. Sein Wert wird
begrenzt.
IV
T
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt.  [initValue::Float lentfallt
compute Der Integrator wird wie folgt (begrenzt durch mnund  |in::Float lentfallt
mx) berechnet: Integrator (new) = K::Float
Integrator (old) + in * dT * K mn::Float
mx::Float
out Der Wert des Integrators wird zuriickgegeben. lentfallt Float
g
2
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+
T Integrator T
) i T | IntegratorT stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Zeitkonstante T dar.
I
T
M ethoden \Verhalten JArgumente Ruckgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt initValue::Float lentfallt
compute Der Integrator wird wie folgt berechnet: in::Float lentfallt
Integrator (new) = Integrator (old) +(T::Float
in * dT / T
out Der Wert des Integrators wird zuriickgegeben. lentfallt Float
+ + +
M T M= Integrator TEnabled
IntegratorTEnabled stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Zeitkonstante T dar. Er muB explizit
- T .- . 4
freigegeben werden und sein Wert wird begrenzt.
E I I
T T T
M ethoden \Verhalten IArgumente Riickgabewert
reset FallsinitEnable TRUE ist, wird der Wert des initValue::Float lentfallt
| ntegrators auf initValue gesetzt. initEnable:: TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Integrator wiefolgt [in::Float lentfallt
(begrenzt durch mn und mx) berechnet: IT::Float
Integrator (new) = Integrator(old) + |mn:Float
in * dT / T mx::Float
lenable:: TRUE oder FALSE
out Der Wert des Integrators wird zuriickgegeben. lentfallt Float
g
H
+ 4 b
MM T MR Integrator TLimited
i i T IntegratorTLimited stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Zeitkonstante T dar. Sein Wert wird begrenzt.
Iy
T
M ethoden \Verhalten IJArgumente Riickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt initValue::Float lentfallt
compute Der Integrator wird wie folgt (begrenzt durchmnund fin::Float lentfallt
mx) berechnet: Integrator (new) = IT::Float
Integrator (old) + in * dT / T mn::Float
mx::Float
out Der Wert des Integrators wird zurtickgegeben. lentfallt Float
iefpasse
+
K ___nj__ DigitalL owpass
| .—"__‘ |- DigitalLowpass berechnet rekursiv den Mittelwert des Eingangssignals.
m
IV
T
M ethoden erhalten JArgumente Riickgabewert
reset Der Mittelwert wird auf initValue gesetzt. initValue::Float lentfallt
compute Der Mittelwert wird wie folgt berechnet: mean (new)|in::Float lentfallt
= mean(old) + m * ( in - mean(old) ) [m:Float
out Der Mittelwert mean wird zuriickgegeben. lentfallt Float
g
H
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L owpassK
LowpassK stellt eine zeitdiskrete PT1-Funktion mit Verstarkungsfaktor K (Tiefpassfilter) dar.

IY
T
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
reset Der Tiefpasswert wird auf initValue gesetzt. initValue::Float lentfallt
compute Der Tiefpasswert wird wie folgt berechnet: in::Float lentfallt
val (new) = val(old) + (in - K::Float
[val(old) ) * dT * K.
out Der Tiefpasswert val wird zurlickgegeben. lentfallt Float
+
[3
_______ L owpassK Enabled
- i K — LowpassKEnabled stellt eine zeitdiskrete PT1-Funktion mit Verstarkungsfaktor K (Tiefpassfilter) dar.
e v 1 Diese muf3 explizit freigegeben werden.
T T T
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
reset FallsinitEnable TRUE ist, wird der Tiefpasswert auf finitValue::Float lentfallt
initValue gesetzt. initEnable:: TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Tiefpasswert wie folgtfin::Float lentfallt
berechnet: val (new) = val(old) + (in - [K:Float
[val (old) ) * dT * K. lenable:: TRUE oder FALSE
out Der Tiefpasswert val wird zuriickgegeben. lentfallt Float
L owpassT
- LowpassT stellt eine zeitdiskrete PT1-Funktion mit Zeitkonstante T (Tiefpassfilter) dar.
M ethoden erhalten JArgumente Rickgabewert
reset Der Tiefpasswert wird auf initValue gesetzt. initValue:Float lentfallt
compute Der Tiefpasswert wird wie folgt berechnet: in::Float lentfallt
val (new) = val(old) + (in - val(old) [T::Float
) *dr / T.
out Der Tiefpasswert val wird zurlickgegeben. lentfallt Float

L owpassT Enabled
LowpassTEnabled stellt eine zeitdiskrete PT1-Funktion mit Zeitkonstante T (Tiefpassfilter) dar. Diese mul3
explizit freigegeben werden.

M ethoden erhalten JArgumente Riickgabewert
reset FallsinitEnable TRUE ist, wird der Tiefpasswert auf [initValue::Float lentfallt
initValue gesetzt. initEnable:: TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Tiefpasswert wie folgtin::Float lentfallt
berechnet: val (new) = val(old) + (in - [T:Float
al(old) ) * dT / T. lenable:: TRUE oder FALSE
out Der Tiefpasswert val wird zuriickgegeben. entfallt Float

ascetsdb-etassys23

ascetsdb-etassys24
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ABK ASCETSDB 1.24.0 Abklirzungen
FB ASCETSDB 1.24.0 Funktionsbeschreibung
APP ASCETSDB 1.24.0 Applikationshinweise

FU ASCETSDBE 3.12.0 ASCET-SD Beschreibung der ETAS-Systemlib-Blocke

FDEF ASCETSDBE 3.12.0 Funktionsdefinition

ascetsdbe-f1-dummy-language

ABK ASCETSDBE 3.12.0 Abkiirzungen

FB ASCETSDBE 3.12.0 Funktionsbeschreibung
1 Vergleicher

ClosedInterval

ascetsdbe-f2

ClosedInterval ergibt TRUE, falls der Wert x in dem abgeschlossen Intervall liegt, das durch die Grenzen A und B gegeben ist.

Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
out TRUE wird zuriickgegeben, falls A <= x <= B. x::Float TRUE oder FALSE
Andernfalls wird FALSE zurtickgegeben. A::Float
B::Float

LeftOpeninterval

ascetsdbe-f3

LeftOpenInterval ergibt TRUE, falls der Wert x in dem links offenen Intervall liegt, das durch die Grenzen 2 und B gegeben ist.

Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
out TRUE wird zuriickgegeben, falls A< x <= B. x::Float TRUE oder FALSE
Andernfalls wird FALSE zurtickgegeben. A::Float
B::Float

Openinterval

ascetsdbe-f4

OpenInterval ergibt TRUE, falls der Wert x in dem offenen Intervall liegt, das durch die Grenzen & und B gegeben ist.

Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert
out TRUE wird zuriickgegeben, fallsa < x < B. x::Float TRUE oder FALSE
Andernfalls wird FALSE zurtickgegeben. A::Float
B::Float

RightOpeninterval

ascetsdbe-f5

RightOpenInterval ergibt TRUE, falls der WERT x in dem rechts offenen Intervall liegt, das durch die Grenzen 2 und B gegeben ist.
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Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
out TRUE wird zuriickgegeben, fallsa <= x < B. x::Float TRUE oder FALSE
Andernfalls wird FALSE zurtickgegeben. A::Float
B::Float
GreaterZero
GreaterZero ergibt TRUE, falls der Wert x groRer O ist.
8.8 ©
H
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
out Es wird TRUE zurtickgegeben, falls x > 0.0. x::Float TRUE oder FALSE
Andernfalls wird FALSE zurtickgegeben.
2 Zahler & Timer
CountDown
CountDown vermindert den Zahler und meldet, wenn der Zahler 0 erreicht.
E
I N
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
start Der Z&hler wird auf den Startwert gesetzt. startValue::positiv ganzzahlig entfallt
compute Der Z&hler wird um 1 vermindert. entfallt entfallt
out TRUE wird zuriickgegeben, falls der Zahler groRer als O ist. entfallt TRUE oder FALSE
Andernfalls wird FALSE zuriickgegeben.
CountDownEnabled
CountDownEnabled vermindert den Zahler und meldet, wenn der Zahler 0 erreicht. Dieser Zahler muf3 explizit freigegeben werden.
el
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
start Der Z&hler wird auf den Startwert gesetzt. startValue::positiv ganzzahlig entfallt
compute Falls enable TRUE ist, wird der Zéhler um 1 vermindert. enable:: TRUE oder FALSE entfallt
out TRUE wird zuriickgegeben, falls der Z&hler gréRer als 0 ist. entfallt TRUE oder FALSE
Andernfalls wird FALSE zurtickgegeben.
Counter
Counter erhdht den Z&hler um 1.
=",
I e
T
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
reset Der Zahler wird auf 0 gesetzt. entfallt entfallt
compute Der Z&hler wird um 1 erhéht. entfallt entfallt
out Der Wert des Zahlers wird zurtickgegeben. entfallt positiv ganzzahlig
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Lii_

CounterEnabled

CounterEnabled erhdht den Z&hler um 1. Dieser Zahler muf explizit freigegeben werden.

T T g
:
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird der Zahler auf 0 gesetzt. initEnable:TRUE oder FALSE entfallt
compute falls enable TRUE, wird der Z&hler um 1 erhoht. enable: TRUE oder FALSE entfallt
out Der Wert des Zahlers wird zurtickgegeben. entfallt positiv ganzzahlig
StopWatch
StopWatch erhoht den Zeitzahler um 4aT.
W
] 3
T 3
:
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
reset Der Zeitzahler wird auf 0 gesetzt. entfallt entfallt
compute Der Zeitzahler wird um dT erhoht. entfallt entfallt
out Der Wert des Zeitzahlers, d.h. die verstrichene Zeit seit dem letzten Start wird [entfallt Float
zuriickgegeben.
StopWatchEnabled
StopWatchEnabled erhoht den Zeitzdhler um dT. Dieser Zahler muB3 explizit freigegeben werden.
E E I g
T T £
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird der interne Zeitzéhler auf 0 gesetzt. initEnable:TRUE oder FALSE entfallt
compute Falls enable TRUE ist, wird der Zeitzahler um 4T erhoht. enable: TRUE oder FALSE entfallt
out Der Wert des Zeitzahlers, d.h. die verstrichene Zeit seit dem letzten Start und |entfallt Float
seit enabled = TRUE, wird zurlickgegeben.
Timer
Timer vermindert den Zeitzahler um dT und meldet, wenn der Zeitzahler O erreicht. Der Timer kann nach Start NICHT umkonfiguriert werden.
~N
:
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
start Setzen des Zeitzahlers auf den Startwert. Der Zeitzéhler wird auf startTime |startTime::Float entfallt
gesetzt, falls der Wert des Zeitzahlers zuvor kleiner oder gleich 0 war.
compute Der Zeitzahler wird um 4T vermindert. entfallt entfallt
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Wert des Zeitzahlers groRer als 0 ist. |entfallt Float
Andernfalls wird FALSE zurtickgegeben.
TimerEnabled
TimerEnabled vermindert den Zeitzahler um 4T und meldet, falls der Zeitzahler den Wert O erreicht. Dieser Zahler muf3 explizit freigegeben
werden.
E
e I~ :
g
Methoden [Verhalten [Argumente [Riickgabewert

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001




© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

BOSCH

BMW ME9.2.1 N62
11-204/718A560B;0
Funktionsrahmen (in Bearbeitung)

ASCETSDBE 3.12.0

Seite 33 von 2510
10.0KT.2001
Sven Teutsch

speichert.

initvalue::TRUE oder FALSE

compute Falls enable TRUE ist, in eine steigende Flanke hat und der Wert des |enable::TRUE oder FALSE entfallt
Zeitzéhlers kleiner oder gleich 0 ist, wird der Timer gestartet, d.h. der Wert |;,--TRUE oder FALSE
des Zahlers wird auf die Startzeit gesetzt. L
) : ) startTime::Float
Ist enable TRUE, hat in keine steigende Flanke und ist der Wert des
Zeitzahlers kleiner oder gleich 0, wird der Zeitzahler um 4T vermindert.
Falls enable FALSE ist, passiert nichts.
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Zeitzéhler groBer als O ist. entfallt TRUE oder FALSE
Andernfalls wird FALSE zurtickgegeben.
TimerRetrigger
TimerRetrigger vermindert den Zeitzahler um 4T und meldet, wenn der Zeitzahler O erreicht. Dieser Timer kann nach Start umkonfiguriert
werden.
I
H
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
start Der Zeitzahler wird auf den Wert startTime gesetzt. startTime::Float entfallt
compute Der Zeitzahler wird um AT vermindert. entfallt entfallt
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Wert des Zeitzahlers groBer als 0 ist. |entfallt TRUE oder FALSE
Andernfalls wird FALSE zurtickgegeben.
TimerRetriggerEnabled
TimerRetriggerEnabled vermindert den Zeitzéhler um dT und meldet, wenn der Zeitzahler O erreicht. Dieser Timer kann nach Start umkonfigu-
riert werden und muR explizit freigegeben werden.
I
H
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
compute Falls enable TRUE ist und in eine steigende Flanke besitzt, wird der Timer |enable:: TRUE oder FALSE entfallt
gestartet, d.h. der Wert des Zeitzahlers wird auf den Startwert gesetzt. inTRUE oder FALSE
Andernfalls wird der Zeitzahler um dT vermindert. startTime:Flaot
Falls enable FALSE ist, passiert nichts.
out Es wird TRUE zurtickgegeben, falls der Zeitzahler grofer als 0 ist. entfallt TRUE oder FALSE
Andernfalls wird FALSE zuriickgegeben.
3 Verzbégerungen
DelaySignal
DelaySignal verzigert das Eingangssignal um einen Ausfiihrungsschritt.
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
compute Das Eingangssignal wird in einem internen Puffer gespeichert. signal:TRUE oder FALSE entfallt
out Das gespeicherte Signal wird zurtickgegeben, so daf das Eingangssignal um |entfallt TRUE oder FALSE
einen Schritt verzdgert ist.
DelaySignalEnabled
DelaySignalEnabled verzdgert das Eingangssignal um einen Ausfiihrungsschritt. Es muR3 explizit freigegeben werden.
i-1
E IV I ]
H
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird initValue in einem internen Puffer ge- [initEnable::TRUE oder FALSE entfallt
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einen Schritt verzogert ist.

compute Falls enable TRUE ist, wird das Eingangssignal in einem internen Puffer |signal: TRUE oder FALSE entfallt
gespeichert. enable:: TRUE oder FALSE
out Das gespeicherte Signal wird zuriickgegeben, so daf? das Eingangssignal um |entfallt TRUE oder FALSE

—{z-

ascetsdbe-f19

DelayValue

DelayValue verzogert das Eingangssignal um einen Ausfiihrungsschritt. Der Unterschied zu DelaySignal liegtim Datentyp des Eingangssignals

(hier: Float, dort: TRUE oder FALSE).

Zeitzahler < 0 ist.
Andernfalls wird TRUE zuriickgegeben.

Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
compute Das Eingangssignal wird in einem internen Puffer gespeichert. value::Float entfallt
out Das gespeicherte Signal wird zuriickgegeben, so daf? das Eingangssignal um |entfallt Float
einen Schritt verzogert ist.
DelayValueEnabled
DelayValueEnabled verzdgert das Eingangssignal um einen Ausfiihrungsschritt. Es muf3 explizit freigegeben werden. Der Unterschied zu
DelaySignalEnabled liegt im Datentyp des Eingangssignals (hier Float, dort TRUE oder FALSE).
i-1
E I¥ I g
H
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
reset falls initEnable TRUE ist, wird initValue in einem internen Puffer gespei-|initEnable: TRUE oder FALSE entfallt
chert. initvalue::Float
compute Falls enable TRUE ist, wird das Eingangssignal in einem internen Puffer |value::Float entfallt
gespeichert. enable: TRUE oder FALSE
out Das gespeicherte Signal wird zuriickgegeben, so daf? das Eingangssignal um |entfallt Float
einen Schritt verzogert ist.
TurnOffDelay
TurnOf £Delay verzdgert eine fallende Flanke im Eingangssignal.
IS
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
compute Eine fallende Flanke im Eingangssignal wird verzdgert. Falls signal von TRUE|signal: TRUE oder FALSE entfallt
nach FALSE springt, W_ird ei_n Zeitzéhl_er mit delayTime i.nitialisiert. Solange delayTime::Float
signal auf FALSE bleibt, wird der Zeitzahler um dT vermindert.
out FALSE wird zuriickgegeben, falls das Eingangssignal FALSE ist und der |entfallt TRUE oder FALSE

A:) ] _
i B

Start Start

ascetsdbe-f22
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TurnOnDelay
TurnOnDelay verzdgert eine steigende Flanke im Eingangssignal.

Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
compute Eine steigende Flanke im Eingangssignal wird verzdgert. Falls signal von [signal:: TRUE oder FALSE entfallt
FALSE nach TRUE springt, wird ein Zeitzéhler mit delayTime initialisiert. delayTime::Float
Solange signal auf TRUE bleibt, wird der Zeitzéhler um dT vermindert.
out TRUE wird zurtickgegeben, falls das Eingangssignal TRUE ist und der entfallt TRUE oder FALSE
Zeitzahler < 0 ist.
Andernfalls wird FALSE zurtickgegeben.
Start Start §
4 Speicherzellen
Accumulator
Accumulator summiert das Eingangssignal.
AT
IV ¢
T 2
3
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Der Accumulator wird auf initvalue gesetzt. initvalue::Float entfallt
compute Der Accumulator wird um den Eingangswert erhoht, d.h. value::Float entfallt
accumulator (new) = accumulator (old) + input value
out Der Wert des Accumulators wird zuriickgesetzt. entfallt Float
AccumulatorEnabled
AccumulatorEnabled summiert das Eingangssignal. Er mul3 explizit freigegeben werden und sein Wert wird begrenzt.
4+ 4
HH_MH
N 2 .
E I¥ I ¢
Tt £
3
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird der Wert des Accumulator auf initvalue |initValue::Float entfallt
gesetzt. initEnable: TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Accumulator um den Eingangswert erhoht, |value::Float entfallt
d.h. mn::Float
accumulator (new) = accumulator (old) + input value. mx::Float
Zusatzlich wird der Wert des Accumulators durch mn und mn begrenzt. enable: TRUE oder FALSE
out Der Wert des Accumulators wird zuriickgegeben. entfallt Float
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AccumulatorLimited
AccumulatorLimited summiert das Eingangssignal. Sein Wert wird begrenzt.
v 3
TN
AT,
IV g
T 3
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
reset Der Wert des Accumulators wird auf initVvalue gesetzt. initValue:Float entfallt
compute Der Accumulator wird um den Eingangswert erhéht, d.h. value::Float entfallt
accumulator (new) = accumulator (old) + input value mn::Float
Zusatzlich wird der Wert des Accumulators durch mn und mx begrenzt. mx::Float
out Der Wert des Accumulators wird zuriickgegeben. entfallt Float
RSFlipFlop
RSFlipFlop ist ein FlipFlop mit Eingdngen zum Setzen und Zuriicksetzen, wobei das Zurticksetzen dominiert.
2]
FFal &
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
compute Falls R TRUE ist, wird der innere Zustand des FlipFlop auf FALSE gesetzt. |R::TRUE oder FALSE entfallt
Andernfalls wird, falls s true ist, der innere Zustand des FlipFlop TRUE. Falls |s:-TRUE oder FALSE
beide Eingénge R und s FALSE sind, bleibt der innere Zustand ungeéndert.
q Der innere Zustand des FlipFlop wird zuriickgegeben. entfallt TRUE oder FALSE
nq Der innere Zustand des FlipFlop wird negiert zurtickgegeben. entfallt TRUE oder FALSE

5 Spezialfunktionen

+ak

ascetsdbe-f29

DeltaOneStep

DeltaOneStep ergibt die Differenz zwischen dem aktuellen Eingangswert und dem vorherigen Eingangswert.

Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
compute Vom aktuellen Eingangssignal wird der vorherige Eingangswert abgezogen. |value::Float entfallt
out Die Differenz wird zurtickgegeben. entfallt Float
DifferenceQuotient
DifferenceQuotient berechnet den Differenzenquotient des Eingangssignals.
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
compute Der Differenzenquotient (value - previous value) / dT wird berech- [value::Float entfallt
net.
out Der Differenzenquotient wird zurtickgegeben. entfallt Float
EdgeBi
EdgeBi erkennt eine bidirektionale Flanke im Eingangssignal.
H
Methoden [Verhalten [Argumente [Riickgabewert
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compute

Der Eingangswert wird mit dem vorherigen Eingangswert verglichen.

signal: TRUE oder FALSE entfallt

out

Es wird TRUE zurtickgegeben, falls der aktuelle und der vorherige Eingangs- |entfallt

wert sich unterscheiden. Andernfalls wird FALSE zuriickgegeben.

TRUE oder FALSE

pidn

ascetsdbe-f32

EdgeFalling
EdgeFalling erkennt eine fallende Flanke im Eingangssignal.

RN QN 1 L
@

ascetsdbe-f34

Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
compute Der Eingangswert wird mit dem vorherigen Eingangswert verglichen. signal:TRUE oder FALSE entfallt
out Es wird TRUE zurtickgegeben, falls der Eingangswert FALSE ist und der |entfallt TRUE oder FALSE
vorherige Eingangswert TRUE war. Andernfalls wird FALSE zurtickgegeben.
EdgeRising
EdgeRising erkennt eine steigende Flanke im Eingangssignal.
k4
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
compute Der Eingangswert wird mit dem vorherigen Eingangswert verglichen. signal:TRUE oder FALSE entfallt
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Eingangswert TRUE ist und der vorhe-|entfallt TRUE oder FALSE
rige Eingangswert FALSE war. Andernfalls wird FALSE zurtickgegeben.
MuxZlof4
Muxlof4 (Multiplexer) schaltet zwischen den 4 Eingangswerten sIndex = s0...s3 gemaf der logischen (bindren) Darstellung des zugehdrigen
Index.
]

Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert
out Das Eingangssignal si (index i) wird durchgereicht, falls b0:: TRUE oder FALSE Float
i=Db0+ 2 * bl b1:TRUE oder FALSE
mit der Interpretation FALSE als 0 und TRUE als 1, d.h. es gilt die Tabelle: s0...s3:Float
bo bl out
FALSE FALSE s0
TRUE FALSE sl
FALSE TRUE s2
TRUE TRUE s3
Mux1of8
Muxlof8 (Multiplexer) schaltet zwischen den acht Eingangswerten sIndex = s0...s7 gemaf der logischen (bindren) Darstellung des zugehori-
lll gen Index.
HUR
o aan
S 18@
S a1@
S 148 [
S aad
S 184
3 811
{114 8
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
out Das Eingangssignal si (index i=) wird durchgereicht, falls b0: TRUE oder FALSE Float

i =Db0+ 2 * bl + 4 * b2
mit der Interpretation FALSE als 0 und TRUE als 1 (vgl. Muxlof4).

b1:TRUE oder FALSE
b2: TRUE oder FALSE
s0...s7:Float
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6 Nichtlineare Funktionen

Hysteresis_Delta_RSP

Hysteresis_Delta RSP stellt eine Hysterese mit Umkehrpunkt rechts und vorgebbarer Breite dar.
+ 3
A R

I

ascetsdbe-f36

Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert
out Es wird TRUE zurlickgegeben, falls x > rsp. x::Float TRUE oder FALSE
FALSE wir zuriickgegeben, falls x < (rsp - delta). Der Riickgabewert |delta::Float
bleibt ungeandert, falls x im geschlossenen Intervall zwischen (rsp-delta) |rgp::Float
und rsp liegt.

Hysteresis_LSP_Delta
Hysteresis_ LSP_Delta stelt eine Hysterese mit Umkehrpunkt links und vorgebbarer Breite dar.

[l
[

ascetsdbe-f37

Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls x > (1sp + delta). x::Float TRUE oder FALSE
FALSE wird zurtickgegeben, falls x < 1sp. 1sp::Float

Der Ruckgabewert bleibt ungeéndert, falls x im geschlossenen Intervall zwi- |rsp::Float
schen 1sp und (1sp + delta) liegt.

Hysteresis_LSP_RSP
Hysteresis_LSP_RSP stellt eine Hysterese mit linkem und rechtem Umkehrpunkt dar.

i
]

ascetsdbe-f38

Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls x > rsp. x::Float TRUE oder FALSE
FALSE wird zuriickgegeben, falls x < 1lsp. 1sp::Float

Der Riickgabewert bleibt ungeéndert, falls x im geschlossenen Intervall zwi- |rsp::Float
schen 1sp und rsp liegt

Hysteresis_MSP_DeltaHalf
Hysteresis_ MSP_DeltaHalf stellt eine Hysterese mit Umkehrpunkt in der Mitte dar. Die halbe Breite ist vorgebbar.

ascetsdbe-f39

Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls x > (msp + deltahalf). x::Float TRUE oder FALSE
FALSE wird zuriickgegeben, falls x < (msp - deltahalf). msp::Float

Der Riickgabewert bleibt ungeéndert, falls x im geschlossenen Intervall zwi- [deltahal£::Float
schen (msp - deltahalf) und (msp + deltahalf) liegt.

Limiter
Limiter begrenzt den Eingang.

ascetsdbe-f40
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Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
out Der Eingangswert x wird begrenzt auf Werte zwischen mn und mx, d.h. es wird|x::Float Float
berechnet: mn:Float
max (min(x,mx) , mn) mx::Float
Die Bedingung mn <= mx wird nicht geprft.
Signum
Signum ergibt das Vorzeichen des Eingangswertes.
=
-1 5
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
out Es wird 1.0 zuriickgegeben, falls x >= 0.0, andernfalls wird -1.0 zuriickgege-|x::Float Float
ben.
7 Ubertragungsfunktionen
DT1
DT1 stellt eine zeitdiskrete Differenz-Ubertragungsfunktion mit Zeitkonstante T und Verstarkungsfaktor K dar.
+ +
K T
- . OT1
v g
T i
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
compute Der Differenzwert wird Uber eine P-Funktion und eine rickgekoppelte I- |in::Float entfallt
Funktion berechnet. T::Float
K::Float
out Der Differenzwert wird zurtickgegeben. entfallt Float
P
p stellt eine zeitdiskrete Proportional-Ubertragungsfunktion mit Verstarkungsfaktor K dar.
+
K
i
H
Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert
out Der Ruckgabewert wird berechnet mit in::Float Float
out =in*K K::Float
Pl
PI stellt einen zeitdiskreten Proportional-Integrator mit Zeitkonstante T und Verstérkungsfaktor K dar.
+ +
K T
7 PI
v 3
T £
3
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initVvalue gesetzt. initvalue::Float entfallt
compute Der Wert der PI-Funktion wird als Summe einer P-Funktion und einer I-Funktion|in::Float entfallt
berechnet. T:Float
K::Float
out Der Wert der PI-Funktion wird zuriickgegeben. entfallt Float
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PID
PID stellt einen zeitdiskreten Proportional-Integrator mit differentiellem Teil mit Zeitkonstanten Tv und Tn und Verstarkungsfaktor x dar.
+ ++
K TUTH
i
|z PID
v g
T E
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
Reset Der Integrator wird auf den Wert initVvalue gesetzt. InitValue::Float entfallt
compute Der Wert der PI-Funktion wird als Summe einer P-Funktion, einer D-Funktion [in::Float entfallt
und einer I-Funktion berechnet. Tv:Float
Tn::Float
K::Float
out Der Wert der PID-Funktion wird zurtickgegeben. entfallt Float
PIDLimited
PIDLimited stellt einen zeitdiskreten Proportional-Integrator mit differentiellem Teil mit Zeitkonstanten Tv und Tn und Verstarkungsfaktor K dar. Der
Ll e Wert des Integrators ist begrenzt.
KN TUTH
i
|z PID
v g
T E
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initvalue gesetzt. initValue::Float entfallt
compute Der Wert der PI-Funktion wird als Summe einer P-Funktion, einer D-Funktion [in::Float entfallt
und einer I-Funktion berechnet, wobei der Wert des Integrators in der I-Funktion | -Float
durch mn und mx begrenzt wird. .
Tn::Float
K::Float
mn::Float
mx::Float
out Der Wert der PID-Funktion wird zurtickgegeben. entfallt Float
PILimited
PILimited stellt einen zeitdiskreten Proportional-Integrator mit Zeitkonstante T und Verstarkungsfaktor K dar. Der Wert des Integrators ist begrenzt.
+ ¥ 33
KoOMNMx T
_’
PI
TY :
T £
3
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initvalue gesetzt. initvalue::Float entfallt
compute Der Wert der PI-Funktion wird als Summe einer P-Funktion, einer D-Funktion |in::Float entfallt
und einer I-Funktion berechnet, wobei der Wert des Integrators in der I-Funktion |- Foat
durch mn und mx begrenzt wird. k--Float
mn::Float
mx::Float
out Der Wert der PI-Funktion wird zuriickgegeben. entfallt Float
PT1
PT1 stellt einen zeitdiskreten Tiefpass mit Zeitkonstante T und Verstarkungsfaktor K dar.
+ +
K T
2 ; PTq .
TV s
T E
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initvalue gesetzt. initValue::Float entfallt
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compute Der Wert der PT1-Funktion wird durch eine I-Funktion und eine riickgekoppelte|in::Float entfallt
P-Funktioin berechnet. T::Float
K::Float
out Der Wert der PT1-Funktion wird zuriickgegeben. entfallt Float
PT2
pT2 stellt eine zeitdiskrete Verzogerungsfunktion mit Zeitkonstante T, Verstarkungsfaktor K und Dampfung d dar.
+ 3 3
K d T
- / PTaf
TY s
T £
3
Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert
reset Die beiden Integratorwerte werden auf initvalue gesetzt. initValue::Float entfallt
compute Der Wert der PT2-Funktion wird durch zwei hintereinandergeschaltete I- [in:Float entfallt
Funktionen berechnet, die tiber eine Folge zweier P-Funktionen riickgekoppelt| - Float
sind. K:Float
d::Float
out Der Wert der PT2-Funktion wird zuriickgegeben. entfallt Float
8 Integratoren
IntegratorK
IntegratorK stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Verstarkungsfaktor K dar.
+
K
3
v g
T £
3
Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initvalue gesetzt initValue::Float entfallt
compute Der Wert des Integrators wird durch in::Float entfallt
integrator (new) = integrator (old) + in * 4T * K K::Float
out Der Integratorwert wird zuriickgegeben. entfallt Float
IntegratorKEnabled
IntegratorKEnabled stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Verstarkungsfaktor K dar. Er muf3 explizit freigegeben werden und sein Wert wird
Ll L begrenzt.
MM K M
Lk
E_1v 1|8
L
3
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird der Wert des Integrators auf initvalue |initValue:Float entfallt
gesetzt. initEnable: TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Integrator wie folgt (begrenzt durch mn und [in:Float entfallt
mx) berechnet: x::Float
Integrator (new) = Integrator (old) + in * dT * K mn::Float
mx::Float
enable: TRUE oder FALSE
out Der Wert des Integrators wird zuriickgegeben. entfallt Float
IntegratorKLimited
IntegratorKLimited stellet einen zeitdiskreten Integrator K dar. Sein Wert wird begrenzt.
+y 4+ 3
MM K Hx
1k
v g
T i
g
Methoden [Verhalten [Argumente [Riickgabewert
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reset Der Integrator wird auf den Wert initVvalue gesetzt. initValue:Float enfallt
compute Der Integrator wird wie folgt (begrenzt durch mn und mx) berechnet: in::Float entfallt
Integrator (new) = Integrator (old) + in * 4T * K K::Float
mn::Float
mx::Float
out Der Wert des Integrators wird zuriickgegeben. entfallt Float
IntegratorT
IntegratorT stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Zeitkonstante T dar.
+
T
1/
v g
T £
3
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Der Wert des Integrators wird auf initvalue gesetzt. initvalue::Float entfallt
compute Der Wert des Integrators wird wie folgt berechnet: in::Float entfallt
Integrator (new) = Integrator (old) + in * dT / T T::Float
out Der Wert des Integrators wird zuriickgegeben. entfallt Float
IntegratorTEnabled
IntegratorTEnabled stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Zeitkonstante T dar. Er muR3 explizit freigegeben werden und sein Wert ist begrenzt.
¥y 3
MM T M
1/
E_1v 1@
L
3
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird der Wert des Integrators auf initvalue |initValue:Float entfallt
gesetzt. initEnable: TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Integrator wie folgt (begrenzt durch mn und [in::Float entfallt
mx) berechnet: T::Float
Integrator (new) = Integrator (old) + in * dT / T mn::Float
mx::Float
enable: TRUE oder FALSE
out Der Wert des Integrators wir zuriickgegeben. entfallt Float
IntegratorTLimited
IntegratorTLimited stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Zeitkonstante T dar. Sein Wert ist begrenzt.
+y 4+ 3
MM T N
1
v g
T i
g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initvalue gesetzt. initvalue::Float entfallt
compute Der Integrator wird wie folgt (begrenzt durch mn und mx ) berechnet: in::Float entfallt
Integrator (new) = Integrator (old) + in * 4T / T T::Float
mn::Float
mx::Float
out Der Wert des Integrators wird zuriickgegeben. entfallt Float
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9 Tiefpéasse

DigitalLowpass
DigitalLowpass berechnet rekursiv den Mittelwert des Eingangssignals.

v &
T 2
3
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
reset Der Mittelwert wird auf initvalue gesetzt. initvalue::Float entfallt
compute Der Mittelwert wird wie folgt berechnet: in::Float entfallt
mean (new) = mean (old) + m * (in - mean (old)) m::Float
out Der Mittelwert mean wird zurlickgegeben. entfallt Float
LowpassK

LowPassK stellt eine zeitdiskrete PT1-Funktion mit Verstarkungsfaktor k (Tiefpassfilter) dar.

v &
T i
k4
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
reset Der Tiefpassfilter wird auf initvalue gesetzt. initValue::Float entfallt
compute Der Tiefpasswert wird wie folgt berechnet: in::Float entfallt
val (new) = val (old) + (in - val (old)) * 4T * K K::Float

out Der Tiefpasswert val wird zurtickgegeben. entfallt Float

LowpassKEnabled
LowpassKEnabled stellt eine zeitdiskrete PT1-Funktion mit Verstarkungsfaktor x (Tiefpassfilter) dar. Diese muf3 explizit freigegeben werden.

ascetsdbe-f58

Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird der Tiefpasswert auf initvalue gesetzt. [initValue:Float entfallt
initEnable:TRUE oder FALSE
compute Falls initEnable TRUE ist, wird der Tiefpasswert wie folgt berechnet: in::Float entfallt
val (new) = val (old) + (in - val(old)) * dT * K K::Float
enable: TRUE oder FALSE
out Der Tiefpasswert val wird zuriickgegeben. entfallt Float
LowpassT

LowpassT stellt eine zeitdiskrete PT1-Funktion mit Zeitkonstante T (Tiefpassfilter) dar.

_. -
2
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Der Tiefpasswert wird auf initVvalue gesetzt. initvalue::Float entfallt
compute Der Tiefpasswert wird wie folgt berechnet: in::Float entfallt
val (new) = val (old) + (in - val (old)) * dT / T T::Float
out Der Tiefpasswert val wird zuriickgegeben. entfallt Float
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LowpassTEnabled
LowpassTEnabled stellt eine zeitdiskrete PT1-Funktion mit Zeitkonstante T (Tiefpassfilter) dar. Diese muR explizit freigegeben werden.

-
—»
—»
ascetsdbe-f60

Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird der Tiefpassfilter auf initvalue gesetzt. [initValue::Float entfallt
initEnable:TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Tiefpasswert wie folgt berechnet: in::Float entfallt
val (new) = val (old) + (in - val (old)) * dT / T T::Float
enable:TRUE oder FALSE
out Der Tiefpasswert val wird zurtickgegeben. entfallt Float

APP ASCETSDBE 3.12.0 Applikationshinweise

FU ASCETSDBP 3.13.0 ASCET-SD Beschreibung Primitivoperatoren
FDEF ASCETSDBP 3.13.0 Funktionsdefinition

ascetsdbp-f1-dummy-language

ABK ASCETSDBP 3.13.0 Abkiirzungen

FB ASCETSDBP 3.13.0 Funktionsbeschreibung
1 Graphische Darstellung der Grundelemente
Die Grundelemente werden im Diagramm durch rechteckige Blocke dargestellt. Die Kommunikation der Grundelemente wird durch Verbindungslinien dargestellt.

Die Schnittstellen der Grundelemente sind die Pins am Rand der Blocke. Jeder Block besitzt einen Returnpin, der das Ergebnis des Blocks ausgibt. Der Returnpin befindet sich am
rechten Rand. Weiterhin gibt es Argumentpins, die Eingaben in den Block bereitstellen. Die Argumentpins befinden sich am linken und/oder oberen Rand. Methodenpins, die bei
Methoden ohne Eingabeargumente und Riickgabewert verwendet werden, befinden sich am unteren Rand.

Die Methoden rufen Funktionen im Block auf.

Die Angabe des Prozesses und der Rechenreihenfolge erfolgt in der Form: "/Rechenreihenfolge/Prozess”, z.B. /10/_100ms bedeutet den 10. Aufruf im 100ms-Rechenraster dieser
Funktion.

[100) Methoden Argumente Ruckgabewert

Konstanten: o7 m1: out - Float
m2: compute in, inmn, inmx -
m3: reset - -

Aufruf der Methode m2: %

Argumentpins: in, inmn, inmx  |inmn inmx| Returnpin der Methode m1: out
9 P ’ ' P /10/_100ms

Variable: in_x = in out >
in_x out_y

Variable: out_y

reset
T Blockname

Aufruf der Methode m3: /2/ 10ms reset

" SR . o Ju
B_reset

Obiges Beispiel zeigt einen Block mit 3 Methoden:

ascetsdbp-f2

out Die Methode m1 "out” hat einen Ruickgabewert.
Die Methode "out” wird durch die Anforderung des Riickgabewerts vom nachfolgenden Block out_y, der im Rechenraster 100ms in der Rechenreihenfolge an zehnter
Position steht, aufgerufen.
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compute Die Methode m2 "compute” hat drei Argumente (in, inmn, inmx), jedoch keinen Riickgabewert.

Die Methode "compute” wird im Rechenraster 10ms in der Rechenreihenfolge an fiinfter Position aufgerufen.

Die Methode m3 "reset” hat weder Argumente noch Riickgabewert. Deshalb ist diese durch den "Methodenpin” dargestellt.
Wenn B_reset TRUE ist, wird die Methode "reset” als erstes (1/) in der Reihenfolge aufgerufen.

reset

2 Arithmetische Operationen

Nachfolgend die Beschreibung der arithmetischen Grundoperationen:

o4 AR

<]
a
g
]
2
1
&
&
@

Mit Hilfe der arithmetischen Operationen (Addition, Subtraktion, Multiplikation und Division) kdnnen
Gleichungen beschrieben werden. Gleichungen werden graphisch so dargestellt, daR der Riickga-
bewert der einen Operation das Argument der nachfolgenden ist.

b
- >

> x| o+
-1
c

ascetsdbp-f4

(a*b)+c a*(b+c)

Nachfolgend werden die Argumente der Primitivoperationen und deren Rechenreihenfolge dargestellt:

at+b+c+d

at+b+c

Weitere arithmetische Operationen sind:

Negation:b = -a

ascetsdbp-16

Betrag:b = |a|

[ D> IxI > H

a b g
Maximum der Eingangswerte: ¢ = MAX (a,b)

[ >

a MX [ > 2

a

1> c s

ki

b g
Minimum der Eingangswerte: ¢ = MIN(a,b)

oo
o
ascetsdbp-f9

3 Variablen
Es folgt die Beschreibung der verschiedenen Variablenarten:

ascetsdbp-5
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Receive Messages sind Eingangsvariablen der Funktion, die von einer anderen Funktion bereitge-

E] stellt werden.
receive_message g
Send/Receive Messages sind Ausgangsvariablen der Funktion, die sowohl innerhalb als auch
d auferhalb der Funktion verwendet werden.
send_receive_messsage g
Send Messages sind Ausgangsvariablen der Funktion und stehen den Ubrigen Funktionen zur
B Verfligung.
3
send_message 8
Lokale Variablen werden nur innerhalb der Funktion bereitgestellt und verwendet.
lokale_Variable g
4 Konstanten
Konstanten
S
Boolsche Konstanten
trug false §
Systemkonstanten sind Konstanten, die fest im Programm verankert sind. Diese sind nicht applizier-
g bar. Die Systemkonstanten kdnnen Funktionsteile bedingt ein- oder ausschalten.
SY_ZYLZA ]
~ Beispiel: SY_ZYLZA: Zylinderzahl
& SY _TURBO: Motor mit bzw. ohne Turbolader
SY_TURBO 4

5 Arrays und Matrizen
Arrays und Matrizen haben zwei Methoden, um auf die Elemente schreibend und lesend zuzugreifen. Das Schreiben und Lesen kann unabh&ngig voneinander erfolgen.
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Array: e Der zu schreibende Wert wird an den linken Pin, der zugehorige Index an den linken

Schreiben Lesen unteren Pin angeschlossen.
e Der zu lesende Wert wird an den rechten Pin, der zugehdorige Index an den rechten

unteren Pin angeschlossen.
N ];ﬁ[% o >—AT[——r>—
—r InValue OutValue
array array
Indexin E
IndexOut %

Matrix: Matrizen verhalten sich wie Arrays, jedoch haben hier die Methoden zwei Indexargumente

(xy):
IndexOutY e um schreibend zuzugreifen, wird der Index x unten links, der Index y oben links ange-
Schreiben Lesen schlossen
IndexinY e um lesend zuzugreifen, wird der Index x unten rechts, der Index y oben rechts ange-
schlossen.

matrix

InValue
matrix

IndexInX

ascetsdbp-119

L >—
IndexOutX

6 Parameter
Nachfolgend die Beschreibung der Parameter, zu denen Festwerte,, Kennlinien, Kennfelder, Gruppenkennlinien und Gruppenkennfelder sowie Stiitzstellenverteilungen zahlen.

Festwerte sind applizierbare Parameter.

Festwert =
[ n:mot 1=}
con ] g
NMAX g
Kennlinien haben ein Argument.
Kenplinie
At s —r— .
nmot memory &
One_D KLXYZN ]
Kennfelder haben zwei Argumente als Eingang.
Beide haben einen Ruickgabewert.
Kennfeld
-
- E B rl E > 8
memory 5
Two_D nmot KFXYZ 2
g
e Bei Gruppenkennlinien und Gruppenkennfeldern greifen mehrere Kennlinien bzw. Kennfelder auf
Stutzstellenverteilung Gruppenkennllnle die gleiche Stutzstellenverteilung zu.
" e Hierzu muR zuerst aus der abhéngigen GroRe, z.B. nmot, die aktuelle Stitzstelle aus der Stiitz-
| ;f - | i | D stellenverteilung, z.B. SNMO7LRNM berechnet.
distrib SNMO7LRNM KLXYZN_1 (SNMO7LRNM) o Mit dieser aktuellen Stiitzstelle erfolgt die Berechnung des Ausgabewertes der Gruppenkennlinie

bzw. des -kennfeldes.

?—H Gruppenkennfeld
SRLO4LRRL |

KFXYZ_1 (SNMO7LRNM, SRL04LRRL)

ascetsdbp-f23

7 Bitoperationen
Folgende Bitoperationen stehen als Primitivoperationen zur Verfiigung. Weitere Bitoperationen sind in der Systemlib K3 zu finden.
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—>— A 1 0 0
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= > 0 0 0
- A 1 0 1

E2 0 1 1

1 1 1

RrOm
(=Rl

7.1 Vergleicher

ascetsdbp-f24

ascetsdbp-f25

ascetsdbp-126

UND-Glied

ODER-Glied

Negation

Die Vergleicher liefern am Ausgang TRUE, wenn der Vergleich zutrifft. Ist der Vergleich nicht erfullt, liefert der Ausgang FALSE.

GroRer, GroRRer gleich

[
ascetsdbp-f27

Kleiner, Kleiner gleich

Ky
ascetsdbp-128

Gleich, Ungleich

EY
ascetsdbp-29

Geschlossenes Intervall:

a <= X <=b

j+5)
ascetsdbp-131

8 Multiplex Operator ”"Muxer”, " Schalter”
Der Multiplexoperator wird in der 1. Dimension auch als "Schalter” bezeichnet.

Der Vergleich wird immer von oben nach unten gelesen (Ausnahme: Intervall)

Wenn vfz groBer ist als VMAX, ist die Bedingung B_toofast TRUE

[ >
z e
a B_toofast
VMAX

ascetsdbp-f30

Wenn UBMN <= ub <= UBMX ist, dann ist die Bedingung B_ubok TRUE

[ >
ub

UBMN B_ubok
[+ ]

UBMX

ascetsdbp-132
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Ein Muxer schaltet abhangig von Eingangsbedingungen einen Wert zum Ausgang durch.
Das Icon des Muxers ist in Ruhestellung dargestellt, d.h. wenn die Eingangsbedingungen FALSE

=E»—-- sind.

B_stend Beispiel "Einfach-Muxer”:

% e wenn B_stend = FALSE: nsoll = 800
3 e wenn B_stend = TRUE: nsoll = 1100
g
Bei kaskadierten Muxern ist jedem Wert eine Eingangsbedingung zugeordnet.
Der unterste Wert, dessen Eingangsbedingung TRUE ist, wird durchgeschaltet.
Ist keine Eingangsbedingung TRUE, wird der oberste Wert durchgeschaltet.
Beispiel: "Mehrfach-Muxer”
- wenn B_1 = FALSE & B_2 = FALSE : ausgang = wertl
" wenn B_1 = FALSE & B_2 = TRUE : ausgang = wert2
wenn B_1 = TRUE : ausgang = wert3
3
H
9 CASE Operator
Der CASE Operator schaltet abhéngig von einem oben anliegenden diskreten Steuerwert (1,2,3...)
einen der linken Eingange auf den Ausgang durch.
Ist der Steuerwert 1, wird der erste, ist der Steuerwert 2, wird der zweite Wert sofort durchgeschaltet.
Ist der Wert auBerhalb des Bereiches oder 0, wird der unterste Eingang (default) durchgeschaltet.
Beispiel: e wenn zzyl=1: zzylmot=a
i e wenn zzyl=2: zzylmot=b
e wenn zzyl=3: zzylmot=c
e wenn zzyl=0 oder zzyl > 3: zzylmot=d
[ D>
zzylmot
d

10 KontrollfluRelemente
Mit KontrollfluBelementen 143t sich der Ablauf der Funktion steuern.

Der SWITCH Operator aktiviert abhangig von einem oben anliegenden diskreten Steuerwert
(0,1,2,3,...) die passenden Kontrollflisse Gber die rechten Ausgange. Existiert kein passender Aus-

Switch gang, wird der Kontrollfluss am unteren Ausgang aktiviert.

[= >
SY_ZYLZA

77777 5 Ly Beispiel: Abhé&ngig von SY_ZYLZA wird eine der folgenden Operationen ausgefihrt:

hl

1

Ji: Ju
© ; Dy vy b : e wenn SY_ZYLZA = 3: a = memory
i Ly Ju = ° ; e wenn SY_ZYLZA = 4: b = memory
o l—ﬁ? J—? ’_m wenn SY_ZYLZA = 5: ¢ = memory
- ‘ ‘ ‘ wenn SY_ZYLZA = 6: d = memory

memory

ascetsdbp-136

wenn SY_ZYLZA = 8: e = memory
e sonst: error = memory

Die If...Then-Operation wertet eine logische Bedingung aus und aktiviert bei TRUE alle Rechenfol-
gen, die an den KontrollfluR angeschlossen sind. Die Rechenreihenfolge ist durch die Numerierung

festgelegt.
If ... then
I B_stend Eg : . Beispiel:
LJu 5 Wenn B_stend nach TRUE wechselt, wird tnst = 0 gesetzt.
tnst 2
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Die If...Then...Else-Operation wertet eine logische Bedingung aus und aktiviert bei TRUE alle
Rechenfolgen des Then-Kontrollzweiges und bei FALSE alle Rechenfolgen des

[0 —— then _ _ _. 5 ELSE-Kontrollzweiges. Die Rechenreihenfolge am jeweiligen Kontrollzweig ist durch die
B_stend ‘Jl Numerierung festgelegt.
else;J " tnst E_ Beispiel:
AN % Wenn B_stend = TRUE, wird tnst um 0.01 erhéht.
tnst & Sonst (B_stend = FALSE) wird tnst = 0 gesetzt.
Die Rechenreihenfolge innerhalb des Kontrollflusses der while-Schleife wird solange ausgefiihrt, wie
while die Eingangsbedingung erfilllt, also TRUE ist.
= ‘ e [~ » oL PR R SE R SRR ] Die Schleife wird abgebrochen, wenn die Eingangsbedingung FALSE ist. Der Wert fiir das Beenden
SV LZA LJu 1] 2 der While-Schleife wird normalerweise innerhalb der Schleife gebildet. Meistens handelt es sich
N o0 1 & hierbei um einen Zahler, der bis zu einem bestimmten Wert zéhlen soll.
i wkr g Beispiel:
izzyl & Das Array wkr[i] wird solange mit O beschrieben, wie izzyl < SY_ZYLZA ist. Mit der Z&hlvariablen
izzyl am Indexeingang des Arrays wird jedes Element des Arrays mit O initialisiert.
In der Schleife wird izzyl um 1 erhéht.
11 Break
Die BREAK-Operation bricht einen Prozef3, z.B. den Funktionsanteil in einem Rechenraster, vor-
zeitig ab. Alle nachfolgenden Berechnungen der Funktion in dem ProzeR mit hoherer Nummer der
/1/_100ms Rechenreihenfolge werden nicht ausgefiihrt.
e a b .
Beispiel:
/2/_100ms Bll}eak Entsprechend der Rechenreihenfolge wird nach der Operation b = a genau dann ein Break aus-
Iikd"'*‘ o geldst, wenn B_stend = TRUE ist. Tritt ein Break ein, wird er Proze 100ms abgebrochen. Die
B_sten e nachfolgende Operation ¢ = memory wird nicht mehr ausgefiihrt.
/3/_100ms :
memory c %
12 Hierarchie
Die Hierarchie ist eine graphische Mdglichkeit, Funktionen zu strukturieren.
Hierarchy| UND-Verkniipfung ¢ Der Hierarchieblock ist durch einen doppelten Rand gekennzeichnet.
S - g_'n; B_out £ Mit dem Namen, hier "UND-Verkniipfung”, wird die zugehérige Hierarchieebene identifiziert.
- e = B_in: 2 ..
L= - g Die Ubergabeelemente sind lediglich Bezeichner fur die Verbindungen der beiden Ebenen.

Funktion in der graphischen Hierarchie "UND-Verknuipfung”

Bezeichner fiir Eingangsverbindungen

---------------------- -----------------------------

Bezeichner fur Rickgabeverbindungen

w
5
N
L
ascetsdbp-f42

FU ASCETSDBK 1.10.0 ASCET-SD Beschreibung automotive Blocklibrary
FDEF ASCETSDBK 1.10.0 Funktionsdefinition
ABK ASCETSDBK 1.10.0 Abkilrzungen

FB ASCETSDBK 1.10.0 Funktionsbeschreibung
1 Arithmetics

Floor
Floor ermittelt den groBten ganzzahligen Wert, der kleiner oder gleich der Eingangsgrofe ist.

ascetsdbk-floor-de

Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
calc Fur in >= 0 wird int(in) zurtickgegeben, fir in < 0 wird (int(in) - 1) zurtick- [in::Float ganzzahlig
gegeben.
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ascetsdbk-median-de

Median_5

Median_5 berechnet die Median-Funktion fur flinf Werte, d.h. es wird der mittlere Wert aus den finf Werten ermittelt.

Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
sort Median_5 ermittelt den mittleren (drittgro3ten) Wert aus 5 Werten. inArray::FloatArray Float
Modulo
Modulo ermittelt (a mod b), d.h. den Rest der Division von a geteilt durch b.
MODULD — 2
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
calc Es wird der Divisionsrest von in geteilt durch mod zurtickgegeben. in::ganzzahlig ganzzahlig
mod::ganzzahlig
2 Bit_Operations
bitComplement
Die Klasse bitComplement berechnet das Einerkomplement der Eingangsgrofie.
g
-
Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert

calc

Das Einerkomplement der Eingangsgrof3e wird zuriickgegeben.

in::positiv ganzzahlig

positiv ganzzahlig

ascetsdbk-bitwiseand-de

bitwiseAND
BitwiseAND Operation fiir zwei Operanden.

Methoden

Verhalten

Argumente

Ruckgabewert

calc

Beide Eingange werden bitweise mit AND verknipft.

inl::positiv ganzzahlig
in2::positiv ganzzahlig

positiv ganzzahlig

ascetsdbk-bitwiseor-de

Sy

bitwiseOR
BitwiseOR Operation fiir zwei Operanden.

Methoden

Verhalten

Argumente

Rickgabewert

calc

Beide Eingange werden bitweise mit OR verknupft.

inl::positiv ganzzahlig
in2::positiv ganzzahlig

positiv ganzzahlig

ascetsdbk-bitwisexor-de

bitwiseXOR
BitwiseXOR Operation fiir zwei Operanden.
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Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
calc Beide Eingénge werden bitweise mit XOR verknuipft. inl::positiv ganzzahlig positiv ganzzahlig
in2::positiv ganzzahlig
clrBit
Die Klasse c1rBit setzt das Bit an der gewahlten Position auf FALSE.
CLREIT|— 2
2
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
clrBit Setzt ausgewahltes Bit auf FALSE. bitPosition::positiv ganzzahlig positiv ganzzahlig
bitLeiste:positiv ganzzahlig
getBit
Die Klasse getBit ermittelt den Wert des Bits an der gew&hlten Position.
GETBIT}— 2
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
getBit Gibt den Wert des ausgewahlten Bits zuriick. bitPosition::positiv ganzzahlig TRUE oder FALSE
bitLeiste:positiv ganzzahlig
putBit
Die Klasse putBit setzt das Bit an der ausgewahlten Position auf den am Eingang anliegenden Wert.
PUTBIT] 3
2
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
putBit Setzt den Wert des ausgewahlten Bits auf den am Eingang anliegenden Wert. |bitPosition::positiv ganzzahlig positiv ganzzahlig
bitLeiste::positiv ganzzahlig
bitValue:TRUE oder FALSE
setBit
Die Klasse setBit setzt das Bit an der gewahlten Position auf TRUE.
SETBIT— 2
2
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
setBit Setzt ausgewabhltes Bit auf TRUE. bitPosition::positiv ganzzahlig positiv ganzzahlig
bitLeiste:positiv ganzzahlig
shiftLeft
. Die Klasse shiftLeft multipliziert das Argument mit 2%,
£
KK |-2
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
shiftLeft Multiplikation mit 2. in::ganzzahlig ganzzahlig
k::positiv ganzzahlig
shiftRight
. Die Klasse shiftRight dividiert das Argument durch 2K.
kK> |2
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Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
shiftRight Division durch 2. in::ganzzahlig ganzzahlig
k::positiv ganzzahlig
3 Delay
DelayTime_ds
DelayTime_ds ist ein variables Totzeitglied auf Basis eines "FlieBbandmodells mit variabler Transportzeit”. Die Totzeit wird als relative Strecke
2 vorgegeben.
2
s - ¢
DS M| 3
TOT
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
compute Ruckgabe des aktuellen Wertes. Das Eingangssignal wird in einem internen |in_val::Float Float
Puffer gespeichert. ds::Float
init Festlegung der ArraygroRe und Initialisierung der Array-Elemente auf Null. init_value:Float entfallt
DelayTime_Tt
DelayTime Tt ist ein variables Totzeitglied auf Basis eines "FlieBbandmodells mit variabler Transportzeit”. Die Totzeit ist Tt.
E
S
Tt v f;u
T T &
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
calculate Rickgabe des aktuellen Wertes. Das Eingangssignal wird in einem internen |in::Float Float
Puffer gespeichert. delayTime:Float
init Festlegung der ArraygrofRRe und Initialisierung der Array-Elemente auf Null. initvalue::Float entfallt

4 DFPM\Holen_und_Rueckgeben_des_lokalen_Fehlerspeichers

ascetsdbk-sfp-de

Sfp

Sfp erlaubt, eine lokale Kopie des Inhalts eines Fehlerpfades xyz aus dem Status-Array auszulesen und den Inhalt der lokalen Kopie in das

Status-Array zurlickzuschreiben.

Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
getSfp Erzeugt eine lokale Kopie des Inhalts eines Fehlerpfades aus dem Status-Array. |dfp::positiv ganzzahlig entfallt
repSfp Schreibt den Inhalt der lokalen Kopie eines Fehlerpfades in das Status-Array |dfp::positiv ganzzahlig entfallt
zurtick.
5 DFPM\DFPM_Trigger
femTrig
Die Klasse £cmTrig meldet einen neuen DFPM-Trigger wie dcy, wuc, time etc.
femTrig| 3
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
fcmTrig Meldet einen neuen DFPM-Trigger. femTrig:: TRUE oder FALSE entfallt
6 DFPM\Lesen_aus_DFPM
getCIf
Die Klasse getC1f£ liest das Clear-Flag B_clxyz eines Fehlerpfades xyz aus dem Status-Array.
dfpgetCIfi— 3
2
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
getCIf Liest das Clear-Flag aus dem Status-Array. dfp::positiv ganzzahlig TRUE oder FALSE
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ascetsdbk-geterf-de

getErf

Die Klasse getErf liest das Error-Flag E_xyz eines Fehlerpfades xyz aus dem Status-Array.

Methoden

Verhalten

Argumente

Rickgabewert

getErf

Liest das Error-Flag aus dem Status-Array.

dfp::positiv ganzzahlig

TRUE oder FALSE

ascetsdbk-getzyf-de

getzyf

Die Klasse getzyf liest das Zyklus-Flag Z_xyz eines Fehlerpfades xyz aus dem Status-Array.

Methoden

Verhalten

Argumente

Rickgabewert

getzyf

Liest das Zyklus-Flag aus dem Status-Array.

dfp::positiv ganzzahlig

TRUE oder FALSE

7 DFPM\Lesen_aus_FCM

dfpgetinfoDfp

ascetsdbk-getinfodfp-de

getinfoDfp

Die Klasse getInfoDfp ermittelt, ob fir den angegebenen Fehlerpfad ein Eintrag im Fehlerspeicher existiert und gibt Teile des FCM-Inhalts fur

diesen Fehlerpfad zurtick.

Methoden

Verhalten

Argumente

Rlckgabewert

getinfoDfp

Ermittelt, ob der angegeben Fehlerpfad im Fehlerspeicher steht und gibt Teile
von dessen Inhalt zuriick.

dfp::positiv ganzzahlig

TRUE oder FALSE

getinfoErfAct

ascetsdbk-getinfoerfact-de

getinfoErfAct

Die Klasse getInfoErfAct liefert fir den angegebenen Fehlerpfad das Error-Flag aus der Fehlerspeicherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.

Methoden

Verhalten

Argumente

Rlckgabewert

getinfoErfAct

Liefert fur den angegebenen Fehlerpfad das Error-Flag.

getInfoDfp:Klasse

TRUE oder FALSE

getinfoErfPrl

ascetsdbk-getinfoerfprl-de

getinfoErfPrl

Die Klasse getInfoErfPrl liefert das entprellte Error-Flag fur den angegebenen Fehlerpfad aus der Fehlerspeicherkopie, die mit getinfoDfp

erzeugt wurde.

Methoden

Verhalten

Argumente

Rlckgabewert

getinfoErfPrl

Liefert fur den angegebenen Fehlerpfad das entprellte Error-Flag.

getInfoDfp::Klasse

TRUE oder FALSE

ascetsdbk-getinfomil-de

getinfoMil

Die Klasse getInfoMil liefert den Wert der MIL-Anforderung (0...MIL aus, 1...MIL leuchtet) fir den angegebenen Fehlerpfad aus der Fehlerspei-

cherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.

Methoden

Verhalten

Argumente

Rickgabewert

getinfoMil

Liefert fur den angegebenen Fehlerpfad den Wert der MIL-Anforderung.

getInfoDfp:Klasse

TRUE oder FALSE
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getinfoScatt

Die Klasse get InfoScatt liefert den Wert der Scan-Tool-Relevanz (0...Fehlerspeichereintrag mit Scan-Tool nicht auslesbar, 1...Fehlerspeicherein-

:‘3 trag mit Scan-Tool auslesbar) fiir den angegebenen Fehlerpfad aus der Fehlerspeicherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.
5
getinfoScatt]_ 3
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
getinfoScatt Liefert fir den angegebenen Fehlerpfad den Wert der Scan-Tool-Relevanz. getInfoDfp:Klasse TRUE oder FALSE
getinfoDauer
Die Klasse getInfoDauer liefert den Wert der Mode-3-Relevanz des entsprechenden Fehlerspeichereintrags (0...Eintrag aktuell nicht Mode-3-
< sichtbar, 1...Eintrag aktuell Mode-3-relevant) fur den angegebenen Fehlerpfad aus der Fehlerspeicherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.
3
getinfoDauer]_ &
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
getinfoDauer Liefert fur den angegebenen Fehlerpfad den Wert der Mode-3-Relevanz. getInfoDfp:Klasse TRUE oder FALSE
getinfoZyfAct
Die Klasse get InfoZyfAct liefert das Zyklus-Flag fur den angegebenen Fehlerpfad aus der Fehlerspeicherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.
getinfozZyfAcl &
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
getinfoZyfAct Liefert fur den angegebenen Fehlerpfad das Zyklus-Flag. getInfoDfp:Klasse TRUE oder FALSE
getinfoActMax
Die Klasse getInfoActMax liefert den Wert des Fehlertypes "Max” bei letztem Fehlerauftreten fiir den angegebenen Fehlerpfad aus der Fehler-
3 speicherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.
3
getinfoActMak_ §
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
getinfoActMax Liefert fur den angegebenen Fehlerpfad den Wert des Fehlertypes "Max”. getInfoDfp:Klasse TRUE oder FALSE
getinfoActMin
Die Klasse getInfoActMin liefert den Wert des Fehlertypes "Min” bei letztem Fehlerauftreten fir den angegebenen Fehlerpfad aus der Fehler-
3 speicherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.
getinfoActMin_ §
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
getinfoActMin Liefert fur den angegebenen Fehlerpfad den Wert des Fehlertypes "Min”. getInfoDfp:Klasse TRUE oder FALSE
getinfoActSig
Die Klasse get InfoActSig liefert den Wert des Fehlertypes "Sig” bei letztem Fehlerauftreten fur den angegebenen Fehlerpfad aus der Fehlerspei-
{; cherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.
getinfoActSid_ 3

Methoden

Verhalten

Argumente

Ruckgabewert

getinfoActSig

Liefert fur den angegebenen Fehlerpfad den Wert des Fehlertypes "Sig”.

getInfoDfp::Klasse

TRUE oder FALSE
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getinfoActNpl

Die Klasse get InfoActNpl liefert den Wert des Fehlertypes "Npl” bei letztem Fehlerauftreten fiir den angegebenen Fehlerpfad aus der Fehlerspei-

;'3‘ cherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.
getinfoActNp]_ 3
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
getinfoActNpl Liefert fir den angegebenen Fehlerpfad den Wert des Fehlertypes "Npl”. getInfoDfp:Klasse TRUE oder FALSE
getinfolniMax
Die Klasse getInfoIniMax liefert den Wert des Fehlertypes "Max” bei erstem Fehlerauftreten fur den angegebenen Fehlerpfad aus der Fehler-
3 speicherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.
g
getinfolniMax_ &
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
getinfolniMax Liefert fur den angegebenen Fehlerpfad den Wert des Fehlertypes "Max”. getInfoDfp:Klasse TRUE oder FALSE
getinfolniMin
Die Klasse get InfoIniMin liefert den Wert des Fehlertypes "Min” bei erstem Fehlerauftreten fir den angegebenen Fehlerpfad aus der Fehlerspei-
i: cherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.
£
getinfolniMir_ &
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
getinfolniMin Liefert fur den angegebenen Fehlerpfad den Wert des Fehlertypes "Min”. getInfoDfp:Klasse TRUE oder FALSE
getinfolniSig
Die Klasse get InfoIniSig liefert den Wert des Fehlertypes "Sig” bei erstem Fehlerauftreten fiir den angegebenen Fehlerpfad aus der Fehlerspei-
g cherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.
getinfolniSig|_ &
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
getinfolniSig Liefert fir den angegebenen Fehlerpfad den Wert des Fehlertypes "Sig”. getInfoDfp:Klasse TRUE oder FALSE
getinfolniNpl
Die Klasse getInfoIniNpl liefert den Wert des Fehlertypes "Npl” bei erstem Fehlerauftreten fir den angegebenen Fehlerpfad aus der Fehlerspei-
i cherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.
getinfolniNpl_ &
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
getinfoErfPrl Liefert fur den angegebenen Fehlerpfad den Wert des Fehlertypes "Npl”. getInfoDfp:Klasse TRUE oder FALSE
getinfoValLast
Die Klasse get InfovalLast liefert den Wert "zur Ursache validiert” (0...nicht zur Ursache validiert, 1...zur Ursache validiert) fur den angegebenen
3: Fehlerpfad aus der Fehlerspeicherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde.
getinfovalLadt #

Methoden

Verhalten

Argumente

Rlckgabewert

getinfoValLast

Liefert fur den angegebenen Fehlerpfad den Wert "zur Ursache validiert”.

getInfoDfp::Klasse

TRUE oder FALSE
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ascetsdbk-getinfovalever-de

getinfoValEve

getinfoValEver
Die Klasse get InfovalEver liefert den Wert "jemals zur Ursache validiert”

angegebenen Fehlerpfad aus der Fehlerspeicherkopie, die mit getinfoDfp erzeugt wurde..

(0...nie zur Ursache validiert, 1...jemals zur Ursache validiert) fiir den

Methoden

Verhalten

Argumente Rickgabewert

getinfoValEver

Liefert fur den angegebenen Fehlerpfad den Wert "jemals zur Ursache vali-
diert”.

getInfoDfp::Klasse TRUE oder FALSE

8 DFPM\Lesen_aus_lokalem sfp

getSfpBak
Die Klasse getSfpBak liest das Ersatzwert-Flag B_bkxyz aus der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.
sfpgetSfpBaki— &
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
getSfpBak Liest das Ersatzwert-Flag B_bkxyz. sfp::Klasse TRUE oder FALSE
getSfpErf
Die Klasse getSfpErf liest das Error-Flag E_xyz aus der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.
sfp getSfpErf- &
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
getSfpErf Liest das Error-Flag E_xyz. sfp::Klasse TRUE oder FALSE
getSfpMax
Die Klasse getSfpMax liest das Flag fir Max-Fehler B_mxxyz aus der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.
sfpgetSfpMax— &
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
getSfpMax Liest das Flag fur Max-Error B_mxxyz. sfp:Klasse TRUE oder FALSE
getSfpMin
Die Klasse getSfpMin liest das Flag fur Min-Fehler B_mnxyz aus der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.
sfp getSfpMin— &
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
getSfpMin Liest das Flag fur Min-Error B_mnxyz. sfp:Klasse TRUE oder FALSE
getSfpNpl
Die Klasse getSfpNpl liest das Nicht-Plausibel-Flag B_npxyz aus der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.
sfp getSfpNpl— &

Methoden

Verhalten

Argumente Rickgabewert

getSfpNpl

Liest das Nicht-Plausibel-Flag B_npxyz.

sfp::Klasse TRUE oder FALSE
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sfp getSfpSig

ascetsdbk-getsfpsig-de

getSfpSig

Die Klasse getSfpSig liest das Signal-Fehler-Flag B_sixyz aus der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.

Methoden

Verhalten

Argumente

Rickgabewert

getSfpSig

Liest das Signal-Fehler-Flag B_sixyz.

sfp::Klasse

TRUE oder FALSE

sfpgetSfpTyp

ascetsdbk-getsfptyp-de

getSfpTyp

Die Klasse getSfpTyp liest den Fehlertyp aus der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.

Methoden

Verhalten

Argumente

Rlckgabewert

getSfpTyp

Liest den Fehlertyp fiir den Fehlerpfad xyz.

sfp::Klasse

positiv ganzzahlig

sfp getSfpZyf

ascetsdbk-getsfpzyf-de

getSfpzyf

Die Klasse getSfpzyf liest das Zyklus-Flag Z_xyz aus der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.

Methoden

Verhalten

Argumente

Rlckgabewert

getSfpZyf

Liest das Zyklus-Flag Z_xyz.

sfp::Klasse

TRUE oder FALSE

9 DFPM\Schreiben_auf_lokalem sfp

fov]

ascetsdbk-sfpcirbackup-de

sfpClrBackup

Die Klasse sfpClrBackup loscht das Backup-Flag B_bkxyz in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.

sfpCIrError

sfpClrBackup
Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert
sfpClrBackup Loscht das Backup-Flag B_bkxyz. sfp::Klasse entfallt
sfpClrBe
Die Klasse sfpClrBe loscht das Flag fur die Bandendepriifung B_bexyz in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt
3 wurde.
sfp | £
sfpCIrBe §
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
sfpClrBe Loscht das Flag B_bexyz fiir die Bandendeprufung. sfp:Klasse entfallt
sfpClrError
Die Klasse sfpClrError loscht das Error-Flag E_xyz sowie die Flags B_mnxyz, B_mxxyz, B_npxyz und B_sixyz in der lokalen Kopie des
3 Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.
sfp | £

Methoden

Verhalten

Argumente

Rlckgabewert

sfpClrError

Loscht die Flags E_xyz, B_mnxyz, B_mxxyz, B_npxyz und B_sixyz.

sfp::Klasse

entfallt
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BMW ME9.2.1 N62 ASCETSDBK 1.10.0

sfpClrFt
Die Klasse sfpClrFt I6scht das Flag fur die Testeranforderung B_ftxyz in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.
sfp | £
sfpCIrFt
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
sfpCIrFt Loscht das Flag fur die Testeranforderung B_ftxyz. sfp::Klasse entfallt
sfpHealing
Die Klasse sfpHealing l6scht in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz das Error-Flag E_xyz, die Flags B_mnxyz, B_mxxyz, B_npxyz und
{’; B_sixyz und setzt das Zyklus-Flag Z_xyz in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz. Die lokale Kopie wurde mit getSfp erzeugt.
é
sfp | £
sfpHealing §
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
sfpHealing Loscht die Flags E_xyz, B_mnxyz, B_mxxyz, B_npxyz und B_sixyz und setzt [sfp::Klasse entfallt
das Flag Z_xyz.
sfpMaxError
Die Klasse sfpMaxError loscht in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz die Flags B_mnxyz, B_npxyz und B_sixyz und setzt die Flags E_xyz,
3 Z_xyz und B_mxxyz in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz. Die lokale Kopie wurde mit getSfp erzeugt.
sfp £
sfpMaxError §
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
sfpMaxError Loscht die Flags B_mnxyz, B_npxyz und B_sixyz und setzt die Flags E_xyz, [sfp::Klasse entfallt
Z_xyz und B_mxxyz.
sfpMinError
Die Klasse sfpMinError loscht in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz die Flags B_mxxyz, B_npxyz und B_sixyz und setzt die Flags E_xyz,
3 Z_xyz und B_mnxyz in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz. Die lokale Kopie wurde mit getSfp erzeugt.
sfp £
sfpMinError §
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
sfpMinError Loscht die Flags B_mxxyz, B_npxyz und B_sixyz und setzt die Flags E_xyz, [sfp::Klasse entfallt
Z_xyz und B_mnxyz.
sfpNplError
Die Klasse sfpNplError loschtin der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz die Flags B_mxxyz, B_mnxyz und B_sixyz und setzt die Flags E_xyz,
2 Z_xyz und B_npxyz in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz. Die lokale Kopie wurde mit getSfp erzeugt.
sfp :
3
sfpNplError §
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
sfpNolError Ldscht die Flags B_mxxyz, B_mnxyz und B_sixyz und setzt die Flags E_xyz, [sfp::Klasse entfallt
Z_xyz und B_npxyz.
sfpSigError
Die Klasse sfpSigError l6scht in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz die Flags B_mxxyz, B_mnxyz und B_npxyz und setzt die Flags
3 E_xyz, Z_xyz und B_sixyz in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz. Die lokale Kopie wurde mit getSfp erzeugt.
sfp :
: 3
sfpSigError §
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Methoden

Verhalten

Argumente Rickgabewert

sfpSigError

Loscht die Flags B_mxxyz, B_mnxyz und B_npxyz und setzt die Flags E_xyz, [sfp::Klasse

Z_xyz und B_sixyz.

entfallt

sfpSetBackup
Die Klasse sfpSetBackup setzt das Backup-Flag B_bkxyz in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.
o] |
sfpSetBackup §
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
sfpSetBackup Setzt das Backup-Flag B_bkxyz. sfp:Klasse entfallt
sfpSetBe
Die Klasse sfpSetBe setzt das Flag fir die Bandendepriifung B_bexyz in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.
sfp | £
sfpSetBe §

Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
sfpSetBe Setzt das Flag B_bexyz fiir die Bandendeprifung. sfp:Klasse entfallt
sfpSetFt
Die Klasse sfpSetFt setzt das Flag fiir die Testeranforderung B_ftxyz in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.
sfp | £
sfpSetFt §
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
sfpSetFt Setzt das Flag B_ftxyz fur die Testeranforderung. sfp:Klasse entfallt
sfpSetCycle
Die Klasse sfpSetCycle setzt das Zyklus-Flag Z_xyz in der lokalen Kopie des Fehlerpfadstatus xyz, die mit getSfp erzeugt wurde.
sfp S
sfpSetCycle §
Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert
sfpSetCycle Setzt das Zyklus-Flag Z_xyz. sfp:Klasse entfallt
10 DPS
DE_CIrErr
DE_ClrErr loscht den zugehdrigen Fehlereintrag im Error-Trace-Buffer der Hardwarekapsel.
§ DPS_ ... Endstufenindex (festgelegt in der Hardwarekapsel)
DE_CIrErr § CWPS ... Codewort Powerstage (O fiir inaktiv, >0 fiir aktiv)
- DPS_ %5
- CWPS 8
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
compute Loscht zugehdrigen Fehlereintrag im Error-Trace-Buffer wenn CWPS > 0 ist. |DPS_::positiv ganzzahlig entfallt

CWPS::positiv ganzzahlig

DE_CIrErrTrace

ascetsdbk-de-clrerrtrace-de

DE_CIrErrTrace

DE_ClrErrTrace loscht alle Fehlereintrage im Error-Trace-Buffer der Hardwarekapsel.
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Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
compute Loscht alle Fehlereintrage im Error-Trace-Buffer. entfallt entfallt
DE_Error
DE_Error liefert als Returnwert den zugehdrigen Fehlerstatus aus dem Error-Trace-Buffer der Hardwarekapsel.
‘E DPS_ ... Endstufenindex (festgelegt in der Hardwarekapsel)
DE_Error %
+DPS_ err|- §
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
err Liefert als Returnwert den zugehdrigen Fehlerstatus. DPS_::positiv ganzzahlig positiv ganzzahlig
DE_lInit
DE_Init initialisiert die Instanzvariablen.
f; DPS_ ... Endstufenindex (festgelegt in der Hardwarekapsel)
DE_lInit| £
- DPS g
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
compute Initialisiert die Zustandsvariablen. DPS_::positiv ganzzahlig entfallt
DE_Recovery
DE_Recovery Verifiziert den Fehlerstatus im Error-Trace-Buffer der Hardwarekapsel mit der in locSfp_xyz Gibergebenen Fehlerart. Sind die Fehler-
3 arten nicht identisch, dann ist als Ergebnis in locSfp_xyz das Error-Bit und das zugehdorige Fehlerarten-Bit geléscht. Das Zyklus-Bit wird unabhangig
g vom Fehlerstatus gesetzt.
DE_Recovery é DPS_ ... Endstufenindex (festgelegt in der Hardwarekapsel)
— Sfp g
— DPS 8
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
compute Verifiziert den Fehlerstatus im Error-Trace-Buffer der Hardwarekapsel. Sfp:Klasse entfallt
DPS_::positiv ganzzahlig
DE_StdDiag
DE_sStdDiag Standard-Diagnose-Ablauf mit Verifikation und zyklischer Heilungsprifung. Das Zyklus-Bit in locSfp_xyz wird gesetzt, wenn kein
13 Endstufenfehler vorliegt. Wurde ein Fehler erkannt, werden das Zyklus und das Error-Bit gesetzt, nachdem der Fehler nochmals verifiziert wurde.
;E DPS_ ... Endstufenindex (festgelegt in der Hardwarekapsel)
DE_StdDiag| ¢
- Sfp =
- DPS g
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
compute Standard-Diagnose-Ablauf. sfp::Klasse entfallt
DPS_::positiv ganzzahlig
DE_Tstimp
DE_TstImp setzt einen SPI-Testimpuls fir die zu priifende Endstufe ab.
g DPS_ ... Endstufenindex (festgelegt in der Hardwarekapsel)
g
DE_Tstimp| £
— DPS 8
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
compute Setzt einen SPI-Testimpuls fiir die zu priifende Endstufe ab. DPS_::positiv ganzzahlig entfallt
DE_Verify
DE_Verify verifiziert den Fehlerstatus im Error-Trace-Buffer der Hardwarekapsel mit dem in "err” iibergebenen Fehlerstatus. Sind die Fehlerarten
identisch, dann werden in locSfp_xyz das Error-Bit und das zugehorige Fehlerarten-Bit gesetzt. Das Zyklus-Bit wird unabhangig vom Fehlerstatus
DE_Verify| i gesetzt.
5 DPS_ ... Endstufenindex (festgelegt in der Hardwarekapsel)
A Sfp_ H
- err z
- DPS g
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Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
compute Verifiziert den Fehlerstatus im Error-Trace-Buffer der Hardwarekapsel mit dem|sfp_::Klasse entfallt

n "err” ibergebenen Fehlerstatus. err:positiv ganzzahlig

DPS_::positiv ganzzahlig

11 DSCHED\Lesen_von_Bits_im_Status_Byte

getDscPermission

Die Klasse getDscPermission gibt den aktuellen Permission State B_scxyz fiir die gegebene FID zuriick.

fidgetDscPermission| §

Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert

getDscPermission

Gibt den aktuellen Permission State fiir die gegebene FID zuriick.

fid::positiv ganzzahlig

TRUE oder FALSE

12 DSCHED\Ruecksetzen_von_Bits_im_Status_Byte

ascetsdbk-resetdscactive-de

resetDscActive

Die Klasse resetDscActive setzt das Active-Bit B_avxyz im Scheduler fir die gegebene FID zuriick.

resetDscActive
- fid
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
resetDscActive Setzt das Active-Bit im Scheduler fiir die gegebene FID zuriick. fid::positiv ganzzahlig entfallt
resetDscReady
Die Klasse resetDscReady setzt das Ready-Bit B_pyxyz im Scheduler fir die gegebene FID zuriick und I6scht auch die Bits B_scxyz und zol.
8
resetDscReady| £
| fid
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
resetDscReady Setzt das Ready-Bit im Scheduler fir die gegebene FID zurtick. fid::positiv ganzzahlig entfallt

13 DSCHED\Schreiben_ins_urgency_Byte

ascetsdbk-setdscurgency-de

setDscUrgency

Die Klasse setDscUrgency teilt dem Scheduler die Dringlichkeit mit, mit der die Funktion (FID) aus physikalischer Sicht laufen soll.

urgency::positiv ganzzahlig

setDscUrgency
- fid
- urgency
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
setDscUrgency Informiert Uber die Dringlichkeit fur die gegebene FID. fid::positiv ganzzahlig entfallt

14 DSCHED\Setzen_von_Bits_im_Status_Byte

setDscActive
- fid

ascetsdbk-setdscactive-de

setDscActive

Die Klasse setDscActive setzt das Active-Bit B_avxyz im Scheduler fir die gegebene FID.
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Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
setDscActive Setzt das Active-Bit im Scheduler fiir die gegebene FID. fid::positiv ganzzahlig entfallt
setDscReady
Die Klasse setDscReady setzt das Ready-Bit B_pyxyz im Scheduler fir die gegebene FID.
setDscReady| £
- fid
Methoden Verhalten Argumente Rlckgabewert
setDscReady Setzt das Ready-Bit im Scheduler fir die gegebene FID. fid::positiv ganzzahlig entfallt
setDscSleep
Die Klasse setDscSleep setzt das Sleep-Bit B_lcxyz im Scheduler fiir die gegebene FID.
setDscSleep| £
- fid
Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert
setDscSleep Setzt das Sleep-Bit im Scheduler fur die gegebene FID. fid::positiv ganzzahlig entfallt
15 Logics

XOR
XOR berechnet das exklusives ODER (XOR) fur zwei logische Operatoren.

ascetsdbk-xor-de

Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
out Exklusives ODER in1:TRUE oder FALSE TRUE oder FALSE
in2::TRUE oder FALSE

APP ASCETSDBK 1.10.0 Applikationshinweise

FU SYABK 8.3.0 Symbole und Abklrzungen

FDEF SYABK 8.3.0 Funktionsdefinition
SYMBOLE :
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Verzweigung von Signalleitungen Kreuzen von Signalleitungen Mono-Flop 10ms

| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
I | -
Fl1 ->0--- Additionspunkt F1 + F2 | F1 ->0 Subtraktionspunkt F1 - F2 | --->|&|--> UND-Glied
+ " F2 | -" F2 | --->]
| | | | ot
| |
! |
---->|V|---->  ODER-Glied | +-+ | -
---->] | (in Beschreibungen | --s>0|] |----> Negierung am Eingang | --->| |o---> Negierung am Ausgang
+-+ wird auch "/" ver- | +-+ (in Beschreibungen wird | +-+
wendet) | auch "!" verwendet) |
| |
B 1r Schalter; sie sind in | Blindstecker |
" / Ruhestellung gezeichnet | +-+ (ersetzt Ausgang von |"
--0 o-- Text beschreibt Umschalt- | |o]-* * * ---- im Fkt-Rahmen n. vor-|
bedingung | o handener Sektion) |
| |
+-+ | | +-+
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+-+ (b kann auch von | oo + | o von unten kommmen)
unten kommen) |
| |
tommmmm- + Totzeitglied | R + | dommmmmm - + Zweipunktglied
xe | Tt+----| xa | B_s --->|s| Flip |---> R/S -Flip | xe | +-- 1 | xa
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| |
R T + Einschalt- | e + Komplexe Funktion siehe | e 4----- + a Betragsbildung
B_lr| TBLRH +-- | B 1lrhk verzdgerer | | %zwB | Blatt %ZWB | > x| | --->
- ------ +o->t [ --> | e + | o + a = |el
dommmmmm oo + | |
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| |
dommmmm- + | tommmm - + | tommmmm- +
|WMAX +--| obere Begrenzung auf WMAX | | +----- | obere Begrenzung auf | | TLMIN /| untere Begrenzung auf
| / | und untere Begrenzung auf | -->|/ TLMX |---> TLMX | == ----- + == TLMIN
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foeeeees . | |
| |
| | +--<--+---- LR ein
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| |
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SB1l, SB2... Spezifikationsbedingung 1 bzw. 2

Fl, F2.... Fehler 1 bzw. 2

SB1 & SB2 Bedingung 1 und Bedingung 2 erfullt

SB1 \ SB2 Bedingung 1 oder Bedingung 2 erfillt

ISB1 Bedingung 1 nicht erfillt

Fl: SBl Fehler 1 wird gesetzt, wenn Bedingung 1 erfullt ist

F2: SB1 & !SB2 Fehler 2 wird gesetzt, wenn Bedingung 1 erfillt und Bedingung 2 nicht erfullt ist
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FU MOTOR 272.20.0 Motordaten

FDEF MOTOR 272.20.0 Funktionsdefinition
Fahrzeugtyp : E60 / E65

Motor: Typ/Bauart/Kihlart : N62 / V8 (90 grad) / Wasser
4 Ventile pro Zylinder; 2x2 obenl. Nockenwellen (Einfachkette)
Einlaf / AuslaR-VANOS; 5-fach gelagerte Kurbelwelle;
variable Sauganlage
Motor-Typ: N62B44

Hubraum : 4398 [ecm™3]
Verdichtungsverhaeltnis : 10.5 : 1

maximale Motorleistung : 230 [kW] bei 6200 [Upm]
maximales Drehmoment : 440 [Nm] bei 3300 [Upm]
Drehzahlband : 550 ... 6500 [Upm]

Luftbedarf : 12 ... 900 [kg/h]
Luftmassenmesser : HFM 5 - 9.7

Hub / Bohrung : 82.7 [mm] / 92 [mm]
Drosselklappendurchmesser : 80 [mm]

mittlere Kolbengeschwindigkeit : 17.9 [m/s]
Ventilschaft-Durchmesser : 6.0 [mm]
Ventilteller-Durchmesser E/A : 35.0 / 29.0 [mm]

Ventilhub E/A : 10.0 / 9.7 [mm]

Steuerzeiten : A 254/60...120 - E 282/64...124 [grad Kw]
Schwingrohre : D =40/ L = 300...700 [mm]

Motor-Typ: N62B36

Hubraum : 3599 [cm™3]
Verdichtungsverhaeltnis : 10.5 : 1
maximale Motorleistung : 190 [kW] bei 6200 [Upm]
maximales Drehmoment : 360 [Nm] bei 3300 [Upm]
Drehzahlband : 550 ... 6500 [Upm]
Luftbedarf : 10 ... 700 [kg/h]
Luftmassenmesser : HFM 5 - 6.4
Hub / Bohrung : 81.2 [mm] / 84 [mm]
Drosselklappendurchmesser : 80 [mm]
mittlere Kolbengeschwindigkeit : 17.6 [m/s]
Ventilschaft-Durchmesser : 6.0 [mm]
Ventilteller-Durchmesser E/A : 32.0 / 29.0 [mm]
Ventilhub E/A : 10.0 / 9.7 [mm]
Steuerzeiten : A 254/60...120 - E 282/64...124 [grad Kw]
Schwingrohre : D=40 / L = 300...700 [mm]
Leerlaufabgaswerte : 0.6 [ co]
Leerlaufabgaswerte Toleranz : 0.2 [$ cCO]
Anlasserdrehzahlbereich : max NSTNM
zundfolge : 1-5-4-8-6-3-7-2
Zu erflllende Abgasgesetze : LEV - MJ’99; EOB xx

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001



© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

BMW ME9.2.1 N62
11-204/718A560B;0
Funktionsrahmen (in Bearbeitung)

BOSCH ©®

STECK 432.21.0 Seite 66 von 2510
10.0KT.2001

Sven Teutsch

FU STECK 432.21.0 Steckerbelegung
FDEF STECK 432.21.0 Funktionsdefinition
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STECK 432.21.0

Steckerbelegung ME9 C2-Muster

C2-Muster
Signalname

Beschreibung

B D DIAK
M_M_EL
M_M_EV
M_M_ES
U_U_UBD
U_U_UBR

E A PTC1
A_S_LSHHK2
A A LSVP1
E A LS2HK
A A LSVP2
E A LS1HK
E A PTC2
E_A TGBOX
E A LSVP1
E A LSVR1
E_A LSVP2
E_A LSVR2
A S HR

E A HR

201
202
203
204
205
206
207
208
209
210
211
212
213
214
215
216
217
218
219
220
221
222
223
224

KoK OX XX KX

%

E I R ]

KX XX

A_S_LSHVK1
A_S_LSHVK2

A_S_LSHHK1
M_R_LSVR1 / M_R_LSV1
M_R_LS2HK
M_R_LSVR2 / M_R_LSV2

A_S_LSHHK2
A A _LSVP1
E_A LS2HK
A_A_LSVP2

E A TGBOX / E A RES3 / M_C_CAN

E_A LSVP1

E_A LSVR1

E_A LSVP2

E_A LSVR2
A S HR

E A THK2

nicht kontaktiert, JPT fuir Prog. Station K1.15
Ausgang EBOX-Lufter

Diagnose (Programmierstation)

Masse Elektronik

Masse Einspritzventile

Masse Endstufen

Dauerplus K1.30

UBat HR K1.87

Hauptrelais (Ansteuerung)

Heizung Lambdasonde Vor_ Kat 1
Heizung Lambdasonde Vor_ Kat 2
Fahrzeug CAN-Schnittstelle LOW
Fahrzeug CAN-Schnittstelle HIGH
Masse Kat Temperatur 2

Heizung Lambdasonde Hinter Kat 1
Masse Lambdasonde Vor_ Katl

Masse Lambdasonde Hinter Kat 2

Masse Lambdasonde Vor Kat 2

Masse Lambdasonde Hinter Kat 1
Kat-Temperatur 1

Heizung Lambdasonde Hinter Kat 2
Pumpstrom Stetigesonde Vor Kat 1
Lambdasonde Hinter Kat 2

Pumpstrom Stetigesonde Vor Kat 2
Lambdasonde Hinter Kat 1

Masse Kat-Temperatur 1
Gearboxtemperatur / Analogeingang RES3 / CAN-Schirm
Stetigesonde, Pumpzelle Vor Kat 1
Lambdasonde, Referenzzelle Vor_Kat 1
Stetigesonde, Pumpzelle Vor Kat 2
Lambdasonde, Referenzzelle Vor_Kat 2
Hauptrelais (Ansteuerung)
Kat-Temperatur 2
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B-Muster C2-Muster
Pin E A Signalname Beschreibung
E_A HFM 301 x E_A HFM HeiRfilmluftmassenmesser
E_A _SDS 302 x E_A_SDF Saugrohr Diff Druck Sens
E_P_KWG 303 x E_A_TANS Ansauglufttemperatur
A U HFM 304 x A U HFMREF Referenz 5V HFM5
A U DKG 305 x E F OLN / E S OLD Olniveaugeber / Oldruckschalter
A P _EV3 306 x A _P_EV3 Einspritzventil 4
A P_EV2 307 x A P_EV2 Einspritzventil 5
A_P_EV5 308 X A P EV5 / A_T RES2 Einspritzventil 6 / Reseveausgang 2
A T NWAl 309 x A T NWAl / A_T_NWE2 Ansteuerung Auslafvanos 1/ Einlaf- 2
A T NWE1l 310 x A T NWE1l Ansteuerung Einlafvanos 1
A_P_EV7 311 X A P EV7 / A_T RES1 Einspritzventil 7 / Reserveausgang 1
A _T_KFK 312 x A T KFK / A_S_SSP Kennfeldklthlung (Geregelte Wasserpumpe) / Saugstrahlpumpe
A P EV1 313 x A P EV1 Einspritzventil 1
M M ANALOG 314 x M _R_ANALOG Masse Elektronik/2 (M _HFM)
M _R_DKG 315 x A T MSV1 Mengensteuerventil 1
E_P_NWGE2 316 x E_P_NWGAl Nockenwellengebersign. Auslafl 1
E_P_NWGA2 317 x E_P_NWGA2 / E_P_SGA Nockenwellengebersign. Auslaf 2 / Steuergerdteauswahl
A T VVT 318 x A P VVT VVT-enable-Leitung
D_BSD 319 x x D_BSD Genaratorschnittstelle
A_S_TURBOE 320 x A _T_NWAl Ansteuerung Einlafvanos 2 / AuslaRvanos 1
A T_TEV 321 x A T_TEV Tankentluftungsventil
A_T NWE2 322 x A_T MSV2 Mengensteuerventil 2
A T NWA2 323 x A T NWA2 Ansteuerung Auslafvanos 2
A _S_TURBS 324 x A P EV8 / A S SSP Einspritzventil 2 / Saugstrahlpumpe
A P_EV4 325 x A P_EV4 Einspritzventil 8
A P _EV6 326 X A P EV6 / A_S_SSP Einspritzventil 3 / Saugstrahlpumpe
E_A_TANS 327 x E_P_KWG Kurbelwellensensor (Drehzahlgeber)
E_A TMOT 328 x E_A TMOT NTC-Wasser (Motortemperatur)
E_P_NWGEl 329 x E_P_ NWGE1l Nockenwellengeber Einlaf 1
E_P_NWGAL 330 x E_P_NWGE2 / E_P_NWGAl Nockenwellengeber EinlaR 2 / Auslaf 1
E_A DKG1 331 x E_A_DKG1 Drosselklappengeberl
E_A DKG2 332 x E_A DKG2 Drosselklappengeber2
E A KS1B 333 x E A KS1B Klopfsensor 1 b(Diff-Signal!
E A KS2B 334 x E A KS2B Klopfsensor 2b(Diff-Signal!
M_C_KS2 335 x E_A KS3B / M_R RES1 Reservemasse / Klopfsensor 3 b
M_C_Ks4 336 x E_A_KS4B / M_C_LOCAN LOCAN Masseschirm / Klopfsensor 4 b
M M DIGITAL 337 x M M DIGITAL Masse Digital (KWG)
B D LOCANH 338 x B D LOCANH Lokaler CAN-High
A S SLV 339 x A S SLP2 / M R _RES zweite Stufe SLP / Resevereverenzmasse
A T DISAl 340 x A T DISAL DISA-Motor 1
A T DISA2 341 x A T DISA2 DISA-Motor 2
A T MDK1 342 x A T MDK1 Ansteuerung 1 Drosselklappe
A T MDK2 343 x A T MDK2 Ansteuerung 2 Drosselklappe
E_A_TOIL 344 x E_A_TOIL / E_A RDF Oltemperatursensor / Raildruckflhler
E_A DISA 345 x E_A DISA Lagerlickmeldung DISA
E_A KS1A 346 x E_A KS1A Klopfsensor 1 a(Diff-Signall!
E A KS2A 347 x E A KS2A Klopfsensor 2a(Diff-Signal!
E A KS3A 348 x E A KS3A / M R RES3 / E_A RES3 Klopfsensor 3a(Diff-Signal!) / Reservemasse / Reserveanalogeingang 3
E_A_KS4A 349 x E_A_KS4A / M_R_RES4 / E_A RES4 Klopfsensor 4a(Diff-Signal!) / Reservemasse / Reserveanalogeingang 4
E_F _OLN 350 x A_U_DKG Spannungsvers. DKGI1,2
B_D_LOCANL 351 x B_D_LOCANL Lokaler CAN-low
A P _EV8 352 x M_R_DKG Masse Drosselklappengeber

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001



© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

BOSCH

BMW ME9.2.1 N62
11-204/718A560B;0

Funktionsrahmen (in Bearbeitung)

PROKON 21.220.0

Seite 69 von 2510
10.0KT.2001
Sven Teutsch

B-Muster C2-Muster

Pin E A Signalname Beschreibung
B_CANWD1 401 x E_A RES2 / E_A KORELD /E_A_TADE Analogeingang Reserve 2 / Kompressorrelaisdruck / Tankdeckelschalter
A_T ELUE3 402 X A_S ELUE3 / A_S_SPV Relais E-Lufter 3 / Ausgang Spulventil
A_S_SLP 403 x A T_SLP1 Sekundarluftppe.Stufe 1
A T ELUE1 404 x A T ELUE1l Elektr. Liiffter 1 (getaktet)
M _M_EL 405 x M M _EL Masse elektr. (HFM2-Masse)
E_S_START 406 x E_S_START / E_S_FGRSB Startwunschschalter / FGR Beschleunigen
M R _FW1 407 x M_R_FWG1 Fahrerwunschl (PWG1l) Masse
E_A FW1 408 x E_A_FWG1 Fahrerwunschl (PWG1l) Geber
A U FW1 409 x A U FWG1 Spannungsversorgung 5V (PWG1)
A S _EKP 410 x A S _EKP Relais EKP
B_CANWD2 411 x E_A RES1 analog input reserve 1
M _R_FW2 412 x M_R_FWG2 PWG2 Masse
E A FW2 413 x E A FWG2 Fahrerwunsch2 (PWG2)
A U FW2 414 x A U FWG2 Spannungsversorgung 5V (PWG2)
E_A HFM2 415 x E_A HFMS Diagnose Sekund&rluft (HFMS)
E_S_FGRSB 416 x A_U_RES2 zusatzl. 5V Versorgung
A _F_TD 417 x A _F_TD Drehzahlausgang
E_S_FGRSV 418 x A S _AKL Abgasklappe
A S ELUE2 419 x A S ELUE2 / A S EBOXL Relais E-Lufter 2 / EBOX-Lufter
A_S_DMTL 420 x A_S_DMTLP Tankleckdiagn. Pumpe Ansteuerung
E_A TIP 421 x A_S_GLF Ausgang gesteuerte Luftflihrung
E_F VFZ 422 x E_F VFZ Fahrzeuggeschwindigkeit (ABS)
E_S KUP 423 x E_S_KUP Kupplungsschalter
E_S BLS1 424 x E_S BLS Bremslichtschalter
E_S_FGRS 425 x E_S_FGRS / E_S_OLD FGR Reset (Hauptschalter)
E_S_KL15 426 x E_S_KL15 FZG-Pin KL15
D_FGRD 427 x D_FGRD Multifunkt.Lenkrad Schnittst.
E_S BLS2 428 x E_S BLTS Bremslichttestschalter
A_S_KOREL 429 x A_S_KOREL Relais Kompressor
A_T LDP 430 x A_S_DMTLV Leckage Diagnose Pumpe
E_A GEAR 431 x A_S_SLP2 zweite Stufe SLP
B D DIAK 432 x x B D DIAK Diagnose
D EWS 433 x X D_EWS Wegfahrsperre EWS3/4
E_S LDPR 434 x E S LOCK / E_S_FGRSV Startlockschalter flir KSG / FGR Verzdgern
M_C_CAN 435 x M_C_CAN Schirmung CAN-Leitung (Masse
B_D_CANH 436 x B_D_CANH Fahrzeug CAN-Schnittstelle HIGH
B D CANL 437 x x B D CANL Fahrzeug CAN-Schnittstelle LOW
M_R_TKA 438 x M_R_TKA Masse Temperatur Kihlwasseraustritt
E_A TKA 439 x E_A TKA Temperatur Kihlwasseraustritt
A S START 440 X A_S_START Autostart
A P ZUE7 501 x A P ZUE6 zZindung Zylinder 3
A P ZUE4 502 x A P ZUE3 zZindung Zylinder 4
A _P_ZUES8 503 x A _P_ZUE1l zindung Zylinder 1
A_P_ZUE6 504 x A_P_ZUE7 zindung Zylinder 7
M_M ZUE 505 x M_M_ZUE Ztindung Masse
A P ZUE1l 506 x A P ZUE4 zZindung Zylinder 8
A P ZUE3 507 x A P ZUES Zindung Zylinder 2
A _P_ZUE2 508 x A _P_ZUE5 zindung Zylinder 6
A_P_ZUES 509 x A_P_ZUE2 zindung Zylinder 5

ABK STECK 432.21.0 Abkirzungen

FB STECK 432.21.0 Funktionsbeschreibung
APP STECK 432.21.0 Applikationshinweise

FU PROKON 21.220.0 Projektkonfiguration
FDEF PROKON 21.220.0 Funktionsdefinition

B_nswol =0;
B_nswo2 =0;

cd_bitsl_w = 0; /* resetet alle EURO-switches in ini-Phase */
cd_bits2_w = 0;

if (nmot > NSWO1)

{

B_nswol = 1;

B_nswol = 0;

if (nmot > NSWO)

{
}

B_nswo2 = 1;
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else
{
B nswo2 = 0;
}
zzbank = (uint8)SY ZZBANK;

/******************************************************************/
/******************************************************************/
/* EUROSWITCHES ---> ini und 100ms */
/**~k~k**************************************************************/
/**~k~k**************************************************************/
PUT_B_cdkvs (KW_CDKVS & MASK(0)) ;
PUT_B_cdlatv (KW_CDLATV & MASK(0));
PUT_B cdlatp (KW_CDLATP & MASK(0)) ;
PUT_B_cdlash (KW_CDLASH & MASK(0))
PUT_B_cdllr (KW _CDLLR & MASK(0));
PUT_B_cdmd (KW_CDMD & MASK(0)) ;
PUT_B_cdtankl (KW_CDTANKL & MASK(0)) ;
PUT_B_cdsls (KW_CDSLS & MASK(0));
PUT_B_cdtes (KW_CDTES & (
PUT_B_cdldp (KW_CDLDP & (
PUT_B_cdlsv (KW_CDLSV & (
PUT_B_cdagr (KW_CDAGR & MASK(
( & (
( & (
( & (
&

i

PUT_B_cdhsv (KW_CDHSV
PUT_B_cdhsh (KW_CDHSH
PUT B cdlsh (KW _CDLSH
PUT_B_cdkat (KW_CDKAT
PUT B cdlsvv (KW _CDLSVV & MAS
PUT_B_cdswe (KW_CDSWE & MASK(

B_ndsav = GET_CW_BIT (KW_CWNSABG, 0);
B_auakt = 0;
B_etol = 0;
B katfz = GET_CW_BIT (KW_CWKONABG, 0);
B_nokatfz !B_katfz;
B lsv = GET_CW_BIT (CWKONLS, 0);
B lsh = GET_CW_BIT (CWKONLS, 1);
B lsv2 = GET_CW_BIT (CWKONLS, 4);
B_lsh2 = GET_CW_BIT (CWKONLS, 5);
B zwappl GET_CW_BIT (CWMDAPP, 0);
B fpwdkap = GET_CW_BIT (CWMDAPP, 1);
B wdksapcw = GET_CW_BIT (CWMDAPP, 2);
B_fphubap = GET_CW_BIT (CWMDAPP, 3);
B_hubap = GET_CW_BIT (CWMDAPP, 4);
B psapp = GET_CW_BIT (CWMDAPP, 5);
B_mrfavl = GET_CW_BIT(CWVL, 0);
B_fzg on = GET_CW_BIT(FZG_ON, 0);
B uhrrmin = GET_CW_BIT (CWUHR, 0);
B_uhrrsec = GET_CW_BIT(CWUHR, 1);
B_abstnl = GET_CW_BIT (CWUHR, 2);
B tfu = GET_CW_BIT (CWTF, 0);
B_psger = GET_CW_BIT (CWPSGER, O0);
B genl = GET_CW_BIT (CWGEN1, O0);
B gen2 GET_CW_BIT (CWGEN2, O0);
B_cwggmfl = GET_CW_BIT (CWGGMFL, O0) ;
B_cwggmfll GET_CW_BIT (CWGGMFL, 1) ;
B cdkatsp = GET_CW_BIT (CDKATSP, 0);
B_cdkatspt = GET_CW_BIT (CDKATSPF, 0);
B_cdkatspf = GET_CW_BIT (CDKATSPF, 1);
B cdenws GET_CW_BIT (CDNWS, 0);
B_cdanws = GET_CW_BIT (CDNWS, 1);

/* ---> %DDMTL */
B cddmtl = GET_CW_BIT (CDDMTL, O);

/* <--- $DDMTL */

/* ---> %DFSTT */
B_cdfst = GET_CW_BIT (CDEFST, 0);

/* <--- SDFSTT */

/* ---> %DHLSU */
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B_cdhsvsa =

/* <--- %$DHLSU */

/* ---> $DLSAHK */
B_cwlshsch
B_cwlshdyn =
B_cwlshvl =

/* <--- %$DLSAHK */

/* --> CARB-Tester: */
B_kmmilsct =
/* <-- CARB-Tester: */

/* TCSORT */
cw_erfil =

GET_CW_BIT (CDHSVSA, 0);

GET_CW_BIT (CWLSHA,
GET_CW_BIT (CWLSHA,
GET_CW_BIT (CWLSHA,

GET_CW_BIT (CWKMMILSCT,O) ;

CWERFIL;

/* switch on/off several scan tool modes or services */

/* bit = 0:
B_mde8e =
B_mdede =

switched off */

GET_CW_BIT (CWSCTMDE,
GET_CW_BIT (CWSCTMDE,

0);
1);

ABK PROKON 21.220.0 Abkiirzungen

Parameter Source-X

CDAGR
CDDMTL
CDEFST
CDFALSH
CDFALSH2
CDHSH
CDHSV
CDHSVSA
CDKAT
CDKATLK
CDKATSP
CDKVS
CDLASH
CDLATP
CDLATV
CDLDP
CDLLR

CDLSH
CDLSV
CDLSVV
CDMD
CDNWS
CDSLS
CDSLSFZ
CDSWE
CDTANKL
CDTES
CWBBFGR
CWBWEEN
CWCANVVTO
CWCANVVTO02
CWCANVVT2
CWCANVVT22
CWCANVVT3
CWCANVVT32
CWCANVVT4
CWCANVVT42
CWCANVVT5
CWCANVVT52
CWCANVVT6
CWCANVVT62
CWDASC
CWDEGFE
CWDKRNT
CWDKROF
CWDKRTP
CWDKS1
CWDKS2
CWDKS3
CWDKS4
CWDLSAHK
CWDMFAB
CWDSLSY
CWDVMX
CWESVW
CWFASL
CWFGRMD
CWGEN1

Source-Y Art

FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW (REF)
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW

Bezeichnung

Codewort DAGR abschalten (EURO-Codierung), CD..=0 -> keine Diagnose

Codewort DMTL-Diagnose einschalten (EURO-Codierung), CD..=0 -> keine Dia
Codewort DFSTT abschalten (EURO-Codierung), CD..=0 -> keine Diagnose

Codewort Funktionsanforderung Lambdasonde hinter Kat

Codewort Funktionsanforderung Lambdasonde hinter Kat 2

Codewort Heizerdiagnose hinter Kat (CDHSH = 0 => keine Diagnose)

Codewort Heizerdiagnose vor Kat im (CDHSV = 0 => keine Diagnose)

Codewort Heizerdiagnose vor Kat im Schub (CDHSVsa = 0 => keine Diagnose)
Codewort Katalysator-Diagnose im OBDII-Mode (invers: Europa-Mode)

Codewort furr B_Irka aktiv

Codewort Katalysator-Diagnose im OBDII-Mode (invers: Europa-Mode)

Codeword DKVS aktiv/inaktiv, CD..=0 -> keine Diagnose

Codewort Lambdasondenalterungsdiagnose (SHK) im OBDII-Mode (invers: Europa-Mode)
Codewort Lambdasondenalterungsdiagnose (TP) im OBDII-Mode (invers: Europa-Mode)
Codewort Lambdasondenalterungsdiagnose (tv) im OBDII-Mode (invers: Europa-Mode)
Codewort LDP-Diagnose im OBDII-Modus (invers: Europa-Modus), CD..=0 -> keine Dia
Codewort DLLR abschalten (EURO-Codierung), CD..=0 -> keine Diagnose

Codewort Sondendiagnose hinter Kat im OBDII-Mode (invers: Europa-Mode)

Codewort Sondendiagnose vor KAT im OBDII-Mode

Codewort Diagnose vertauschte Sonden vor Kat im OBDII-Mode (invers: Europa-Mode)
Codewort DMD abschalten (EURO-Codierung), CD..=0 -> keine Diagnose

Codewort DNWS abschalten (EURO-Codierung), CD..=0 -> keine Diagnose

Euro-Byte fur Diagnose Sekundérluft-System

Codewort Fahrzeug mit Sekundarluftsystem

Codewort DSWE abschalten (EURO-Codierung), CD..=0 -> keine Diagnose

Codewort DTANKL abschalten (EURO-Codierung), CD..=0 -> keine Diagnose
Codewort Tankentliftungsdiagnose abschalten (EURO-Codierung), CD..=0 ->keine Dia
Codewort fiir BBFGR

Codewort zur Deaktivierung der Bewegungserkennung

Codewort fiir CAN-Botschaft fir VVT-SG:
Codewort fiir CAN-Botschaft fur VVT-SG:
Codewort fur CAN-Botschaft fur VVT-SG:
Codewort fiir CAN-Botschaft fur VVT-SG:
Codewort fiir CAN-Botschaft fur VVT-SG:
Codewort fiir CAN-Botschaft fir VVT-SG:
Codewort fur CAN-Botschaft fur VVT-SG:
Codewort fiir CAN-Botschaft fur VVT-SG:
Codewort fiir CAN-Botschaft fur VVT-SG:
Codewort fir CAN-Botschaft fur VVT-SG:
Codewort fiir CAN-Botschaft fur VVT-SG:
Codewort fiir CAN-Botschaft fir VVT-SG:

MODE_SW
MODE_SW2

R_EX

R_EX2
SET_ANSCHLAG
SET_ANSCHLAG2
AD_NULL
AD_NULL2
AD_VOLL
AD_VOLL2
LERN_ANSCHLAG
LERN_ANSCHLAG2

Code fiir ASC-Uberwachungsumschaltung

Codewort fiir Abschaltung der Funktion %DEGFE
Codewort: KR-Diagnose Integratorsteigung

Codewort: KR-Diagnose Resetwert

Codewort: KR-Diagnose Testimpuls

Codewort: Klopfsensordiagnose Sensorl

Codewort: Klopfsensordiagnose Sensor 2

Codewort: Klopfsensordiagnose Sensor 3

Codewort: Klopfsensordiagnose Sensor 4

Codewort CWDLSAHK fir Alterung Sonde hinter KAT
Codewort Sw-Schalter fiir Anderungsbegrenzung

Codewort in der Diagnose Sekundarluftsystem

Codewort SW-Schalter fur Integratorinit. bei VMAX-Regelung
Codewort: Einspritzung Vorlagerungswinkel

Codewort: Testereingriff Sekundérluftdiagnose

Codewort fur FGRMD

Codewort: kein Einfluss des Generatormomentes auf mdverl
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Parameter

CWGEN2
CWGGEGAS
CWGGLSH
CWGGLSV
CWGGMFL
CWKHMD
CWKHZ
CWKONABG
CWKONLS
CWKR
CWMDAPP
CWMDKOG
CWMDWAN
CWNSABG
CWPINCAM
CWPSGER
CWPWF
CWQUICKSYN
CWSLS
CWSTA
CWTEMPK
CWTEZW
CWTF
CWUHR
CWVL
cWVsv
CwwL
CWZWE
CWZWVMX
CW_FFZ
FZG_ON
NSWO
NSWO1
VVT_ON

Systemkonstante

SY_2SG
SY_AGR
SY_AIRBAG
SY_ATR
SY_CAN
SY_CONFSL
SY_DFPMENV
SY_DFPMTIM
SY_DFPMVAR
SY_DVEADA
SY_EGAS
SY_EGFE
SY_ENVBLOK
SY_F1GETR
SY_FCMSIZE
SY_FFESIZE
SY_FFXSIZE
SY_FREQCPU
SY_GRDWRT
SY_INGASOS
SY_KS1
SY_KS2
SY_KS3
SY_KS4
SY_M1I00A
SY_M11008
SY_M1100C
SY_M1100D
SY_M2100A
SY_M21008
SY_M2100C
SY_M2100D
SY_MS5IHO0A
SY_M5IH00B
SY_MS5IH00C
SY_M5IH00D
SY_MS5IV00A
SY_M5IV00B
SY_MS5IV00C
SY_M5IV00D
SY_MS5IV20A
SY_M5IV20B
SY_MS5IV20C
SY_MS5IV20D

Source-X

Source-Y

Art

FW
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW
FW
FW (REF)
FW
FW (REF)
FW (REF)
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW
FW
FW
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW (REF)
FW
FW
FW
FW

Art

SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS

Bezeichnung

Codewort: kein Einfluss des Generatormomentes auf mimin

Codewort fir GGEGAS

Codeword fiur Ri-Auswertung fir Sonde hinter KAT

Codeword fur Ri-Auswertung fur Sonde vor KAT (Heizung nicht voll ein)
Codewort fiir %GGMFL ( Auswertung Multifunktionslenkrad)

Codewort fiir Drehmomentenreserve bei Katheizen

Codewort firr Katheizsteuerung

Codewort fiir Konfiguration Abgasbehandlung

Codewort fir Konfiguration Lambda Sonden

Codewort Klopfregelung

Codewort Applikation ohne Drehmomentfunktionen

Codewort MDKOG: Ziindwinkelspatverstellung bei Unterdruckbegrenzung
Codewort fur Drehmomentaufnahme des Wandlers

Codewort Einstellen Leerlauf-Solldrehzahl mit Diagnosetester
Codewort Pinstatus Nockenwelle

Codewort Umschaltung Saugrohrdruck von modelliertem auf gerechneten
Codewort Powerfail

Codewort Schnellsynchronisation

Codewort fir Sekundarluftsystem

Codewort flir Ansteuerung Start-Relais - Automatik

Codeword fur Adressierung FWFTBRTA (tans/evtmod)

Codewort Zundwinkeleingriff bei TEV-Prufung

Codewort fur Konfiguration Temperaturfiihler

Codewort fur Uhr

Erkennung Vollast Gber relativen Fahrerwunsch (CWVL=1)

Codewort fir Deaktivierung VS_VERST (CWVSV = 0: VS_VERST nicht aktiv)
Codewort fur Warmlaufsteuerung

Codewort ZW-Eingriffe fur MD-Struktur aktiv

Codewort Zundwinkeleingriff bei VMAX-Begrenzung

Codewort Folgefunken (aktiv: >0)

Betrieb im Fahrzeug

Drehzahlschwelle Umschaltg. zur Rechenzeitersparnis
Drehzahlschwelle 1 Umschaltg. zur Rechenzeitersparnis

VVT aktiviert

Bezeichnung

Systemkonstante 2 Steuergerate vorhanden

Systemkonstante AGR vorhanden

Systemkonstante Airbagsignal vorhanden

Systemkonstante Abgastemperaturregler vorhanden

Systemkonstante CAN Konfiguration

Systemkonstante: Sekundarluft vorhanden

Systemkonstante: Umweltbedingungen im Fehlerspeicher

Systemkonstante: Zeitinfo im Fehlerspeicher

Systemkonstante: DFPM-Version

Systemkonstante BGDVE: Sperren von Einspritzung durch DV-E-Adaption erlaubt
Systemkonstante E-GAS vorhanden

Systemkonstante EingangsgroRe Fullungserfassung

Systemkonstante; Anzahl Umweltblécke im Fehlerspeicher

Systemkonstante F1-Getriebe vorhanden

Systemkonstante: Maximale Anzahl von Fehlerspeichereintragen

Systemkonstante: Lange der Freeze Frame-Erweiterung

Systemkonstante: Lange des CARB Freeze Frame

Systemkonstante CPU-Frequenz

Systemkonstante Grundwert, Abstand SW-Bezugsmarke zu OT in ° KW
Systemkonstante: GroRe Ringspeicher fir Berechnung Drehzahlgradient
Systemkonstante: Eingang des CC195, an den Klopfsensor 1 angeschlossen ist
Systemkonstante: Eingang des CC195, an den Klopfsensor 2 angeschlossen ist
Systemkonstante: Eingang des CC195, an den Klopfsensor 3 angeschlossen ist
Systemkonstante: Eingang des CC195, an den Klopfsensor 4 angeschlossen ist
Systemkonstante Codierung von DATA A in Mode 1 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA B in Mode 1 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA C in Mode 1 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA D in Mode 1 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante:Codierung von DATA A in Mode 2 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA B in Mode 2 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA C in Mode 2 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA D in Mode 2 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA A in Mode 5 PID $00 nach SAE J1979 f. S.h.Kat
Systemkonstante Codierung von DATA B in Mode 5 PID $00 nach SAE J1979 f. S.h.Kat
Systemkonstante Codierung von DATA C in Mode 5 PID $00 nach SAE J1979 f. S.h.Kat
Systemkonstante Codierung von DATA D in Mode 5 PID $00 nach SAE J1979 f. S.h.Kat
Systemkonstante Codierung von DATA A in Mode 5 PID $00 nach SAE J1979 f. S.v.Kat
Systemkonstante Codierung von DATA B in Mode 5 PID $00 nach SAE J1979 f. S.v.Kat
Systemkonstante Codierung von DATA C in Mode 5 PID $00 nach SAE J1979 f. S.v.Kat
Systemkonstante Codierung von DATA D in Mode 5 PID $00 nach SAE J1979 f. S.v.Kat
Systemkonstante Codierung von DATA A in Mode 5 PID $20 nach SAE J1979 f. S.v.Kat
Systemkonstante Codierung von DATA B in Mode 5 PID $20 nach SAE J1979 f. S.v.Kat
Systemkonstante Codierung von DATA C in Mode 5 PID $20 nach SAE J1979 f. S.v.Kat
Systemkonstante Codierung von DATA D in Mode 5 PID $20 nach SAE J1979 f. S.v.Kat
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PROKON 21.220.0

Systemkonstante

SY_M6I00A
SY_M6I00B
SY_M6I00C
SY_M6I00D
SY_M8I00A
SY_M8I00B
SY_M8I00C
SY_M8I00D
SY_NWS
SY_PHTWIN
SY_REDMX
SY_RLTEST
SY_SEGL
SY_STEREO
SY_STERHK
SY_STERSY
SY_STERVK
SY_STETLR
SY_TABST
SY_TEBF
SY_TFA
SY_TFBA
SY_TFMA
SY_TFMAP
SY_TFMO
SY_TFNS
SY_TFRK
SY_TFUMG
SY_TFVA
SY_TFWL
SY_TLR
SY_TN
SY_TURBO
SY_TVWVR
SY_UBDEDIS
SY_UBDEEN
SY_UBOKDIS
SY_UBOKEN
SY_UMALS
SY_USOFF
SY_WT
SY_WMAX
SY_WMIN
SY_WNBM
SY_zYLZA
SY_ZZBANK

Variable Quelle

B_ABSTNL
B_AUAKT
B_CDAGR
B_CDANWS
B_CDDMTL

PROKON
PROKON
PROKON
PROKON
PROKON

B_CDENWS
B_CDFST
B_CDHSH
B_CDHSV

PROKON
PROKON
PROKON
PROKON

B_CDHSVSA
B_CDKAT
B_CDKATSP

PROKON
PROKON
PROKON

B_CDKVS
B_CDLASH
B_CDLATP
B_CDLATV
B_CDLDP
B_CDLLR
B_CDLSH
B_CDLSV
B_CDLSWV
B_CDMD
B_CDSLS

PROKON
PROKON
PROKON
PROKON
PROKON
PROKON
PROKON
PROKON
PROKON
PROKON
PROKON

B_CDSWE
B_CDTANKL
B_CDTES

PROKON
PROKON
PROKON

Art

SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS
SYS

Referenziert von Art

BGTABST AUS
LAMKO, LRAEB AUS
T2RDDIMC, TC6MOD  AUS
DNWSAUS AUS
BGDETX, DDMMVE, AUS
DDMPME, DDMTL,

DDMTLTC, ...
DNWSEIN AUS
DFSTT AUS

BGDETX, DHLSHK AUS
BGDETX, DHLSU, AUS
DIMC, T2RDDIMC

BGDETX, DHLSU AUS
DIMC, TC6MOD AUS
BGDETX, DKATSP, AUS
DKATSPEB, TC6MOD
BGDETX, DKVS, TCIMOWS

DLSAHK AUS
AUS
AUS
DIMC AUS
DLLR AUS
DLSH AUS

DIMC, DLSU, T2RDDIMQAUS
BGDETX, DLSUV AUS
DMDSTP, TCIMOD AUS
BGDETX, DIMC, DSLSLRSS
T2RDDIMC, TC6MOD
BGRBS, DSWEC AUS
AUS
BGDETX, DIMC, DIMC- AUS
TES, DTEVN, T2RDDIMC,

Bezeichnung

Systemkonstante Codierung von DATA A in Mode 6 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA B in Mode 6 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA C in Mode 6 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA D in Mode 6 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA A in Mode 8 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA B in Mode 8 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA C in Mode 8 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Codierung von DATA D in Mode 8 PID $00 nach SAE J1979
Systemkonstante Nockenwellensteuerung: keine, 2-Pkt. oder stetig
Systemkonstante 1/2-Phasengebersystem (Geber, Geberrad), 2. PG vorhanden
Systemkonstante maximale Reduzierstufe

Systemkonstante Test rivsol_w

Systemkonstante Segmentlange

Systemkonstante Bedingung Stereolambdaregelung

Systemkonstante Bedingung Stereo hinter Kat

Systemkonstante Bedingung Stereolambdaregelung symmetrisch
Systemkonstante Bedingung : Stereo vor Kat

Systemkonstante Bedingung stetige Lambda-Regelung vorhanden
Systemkonstante: Abstellzeit vorhanden (Initial. GGTFM-Ersatzwert)
Systemkonstante Kraftstofferstbefillung Anforderung tber Tester

Konfiguration der Einbaustelle fir Ansaugluftsensor

Systemkonstante Testereingriff BA

Systemkonstante: TANS-Sensor vorhanden (Initial. GGTFM-Ersatzwert)
Systemkonstante: TANS-Sensor-Beschaltung mit Parallel-Widerstand
Systemkonstante: TOEL-Sensor vorhanden (Initial. GGTFM-Ersatzwert)
Systemkonstante Testereingriff Nachstartfaktor

Systemkonstante Testereingriff Korrekturfaktor relative Kraftstoffmasse rk
Systemkonstante: Umgebungstemperatur_Sensor vorhanden

Systemkonstante Testereingriff VA

Systemkonstante Testereingriff Warmlauffaktor

Systemkonstante Testereingriff LR-Regelung, Verstellung tv-Zeit
Systemkonstante tn-Signal, SY_ZYLZA/SY_TN = Anzahl tn-Impulse tiber 1 NW-Umdr.
Systemkonstante Turbolader

Systemkonstante Freigabe der Testeranbindung an VMAX-Regelung
Ubatt-Schwelle fur Sperren der DV-E-Endstufe

Ubatt-Schwelle fur Freigeben der DV-E-Endstufe

Systemkonstante UB-Wert fur ES-Abschaltung von DC-Motor

Systemkonstante UB-Wert fur ES-Freigabe von DC-Motor

Systemkonstante Spannungsdifferenz zwischen Sondenmasse und Elektronikmasse
Systemkonstante Spannungsdifferenz zwischen Sondenmasse und Elektronikmasse
Systemkonstante variabler Ventiltrieb VVT

Systemkonstante friihester ausgebbarer Zindwinkel

Systemkonstante spatester ausgebbarer Zundwinkel

Systemkonstante Winkel Zahnabstand Kurbelwellensignal

Systemkonstante Zylinderanzahl

Systemkonstante Zylinderzuordnung Bank1 u. B.2, 0 B.1, 1 fur B.2, als Binarzahl

Bezeichnung

Bedingung Abstellzeitermittlung tiber SG-Nachlauf
Bedingung Abgasuntersuchung aktiv

Funktion Uiber Codewort CDAGR freigegeben

Funktion tber Codewort CDNWS freigegeben (AuslaR)
Funktionfreigabe per Codewort

Funktion Gber Codewort CDNWS freigegeben (Einlaf?)
Fullstandsgeberdiagnose tiber Euro-Codewort CDEFST freigeben
Funktion tiber Codewort CDHSH freigegeben

Funktion Giber Codewort CDHSYV freigegeben

Funktion Gber Codewort CDHSVSA freigegeben
Funktion Gber Codewort CDKAT freigegeben
Funktion tiber Codewort CDKATSP freigegeben

Funktion tiber Codewort CDKVS freigegeben
Funktion tiber Codewort CDLASH freigegeben
Funktion tber Codewort CDLATP freigegeben
Funktion Giber Codewort CDLATV freigeben
Funktion Gber Codewort CDLDP freigegeben
Funktion tiber Codewort CDLLR freigegeben
Funktion tiber Codewort CDLSH freigegeben
Funktion Uber Codewort CDLSV freigegeben
Funktion Giber Codewort CDLSVV freigegeben
Funktion tiber Codewort CDMD freigegeben
Funktion tber Codewort CDSLS freigegeben

Funktion tiber Codewort CDSWE freigegeben
Funktion tiber Codewort CDTANKL freigegeben
Funktion tber Codewort CDTES freigegeben
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_CWGGMFL PROKON AUS Bedingung Funktionsfreigabe tiber Codewort CWGGMFL erteilt
B_CWGGMFL1 PROKON AUS Bedingung FGR-Lampe aus bei Low-Range ( tber Codewort CWGGMFL)
B_ETOL PROKON GGTFM AUS Bedingung Fehler in Oltemperatur
B_FALSH PROKON DLSH, LAMKO, LRSH- AUS Bedingung Funktionsanforderung Lambda-Sonde hinter KAT
KEB, PROKON
B_FALSH2 PROKON DLSH, LAMKO, LRSH- AUS Bedingung Funktionsanforderung Lambda-Sonde hinter KAT Bank2
KEB, PROKON
B_FPHUBAP PROKON FUEVVT AUS Bedingung Hubsteuerung direkt tiber Fahrpedal
B_FPWDKAP PROKON FUEDK, GGDDSS AUS DK-Steuerung direkt tiber Fahrpedal
B_FZG_ON PROKON AUS Bedingung Betrieb im Fahrzeug aktiviert
B_GEN1 PROKON MDVERB AUS Bedingung kein Einfluss des Generatormomentes auf mdverl
B_GEN2 PROKON MDVER AUS Bedingung kein Einfluss des Generatormomentes auf mimin
B_HUBAP PROKON FUEVVT AUS Bedingung Hubsteuerung tber Festwert
B_KATFzZ PROKON DIMC, T2RDDIMC AUS Bedingung Kat in Fahrzeug eingebaut
B_KATH PROKON DIMC AUS Bedingung Kat Heizung in Fahrzeug eingebaut
B_LSH PROKON DHLSHK, DLSAHK, AUS Bedingung Lambda-Sonde hinter Kat verbaut
DLSH, GGLSH, TC1IMOD,
B_LSH2 PROKON DHLSHK, DLSAHK, AUS Bedingung Lambda-Sonde hinter Kat verbaut (Bank2)
DLSH, GGLSH, TC1IMOD,
B_LSV PROKON GGLSH, TC1MOD, AUS Bedingung Lambda-Sonde vor Kat verbaut, 1. Sonde nach Auslaf (Bank1)
TC5MOD
B_LSV2 PROKON GGLSH, TC1MOD, AUS Bedingung Lambda-Sonde vor Kat verbaut, 1. Sonde nach Auslaf (Bank2)
TC5MOD
B_MRFAVL PROKON BBVL AUS Vollasterkennung Uber relativen Fahrerwunsch
B_NDSAV PROKON AUS Bedingung EEPROM-Emulation aktiv
B_NSWO1 PROKON DLLR, LLRMR, LLRNS, AUS Bedingung Drehzahl > NSWO1
LLRRM, LRS, ...
B_NSWO2 PROKON DHLSU, DKATSPEB, AUS Bedingung Drehzahl > NSWO2
ESUK
B_PSAPP PROKON AUS Bedingung delta Saugrohrdruck Vorsteuerung fir Applikation
B_PSGER PROKON BGSRM AUS Bedingung Umschaltung Saugrohrdruck auf gerechnetem
B_PWF PROKON ADVE, AMUENE, ATM, AUS Bedingung Powerfail
BBBO, BBPEDBR, ...
B_SLSFzZ PROKON BBKHZ, BGDETX, AUS Bedingung SLS in Fahrzeug eingebaut
DSLSLRS, LAMKO,
PROKON, ...
B_TFU PROKON ATM, BGTABST, GGT- AUS Bedingung Temperaturfuihler Umgebung vorhanden
FUMG
B_UHRRMIN PROKON AEKP, ATM, BGTABST AUS Bedingung Uhr mit relativem Minutenzahler
B_UHRRSEC PROKON ATM, BGTABST AUS Bedingung Uhr mit relativem Sekundenzahler
B_VVT_ON PROKON AUS Bedingung VVT-Betrieb aktiviert
B_WDKSAP PROKON FUEDK, GGDDSS AUS DK-Steuerung Uber Festwert, Bit 1 hat Prioritat
B_ZWAPPL PROKON ZUE AUS Bedingung Zundwinkelapplikation ohne Drehmomenteingriffe
NMOT BGNMOT ADVE, AES, AEVABU, EIN Motordrehzahl
AKR, ARMD, ...

FB PROKON 21.220.0 Funktionsbeschreibung
APP PROKON 21.220.0 Applikationshinweise

FU SWADP 2.130.0 Software-Adapter
FDEF SWADP 2.130.0 Funktionsdefinition

Rk ko ko ok kK k Kk k kK k kK ok kK ok kK k kK ko ko k ko ok kK ko ko ok kK k kKKK ko ko Kk Kk Rk K/
startddisa = FALSE;

/*****************************************************************************/

ugen = 0x20; /* generator voltage set to default value, 13.8V */

[/ 3 ok ok ok ok ok ok ko kS ok ok ok ok ok ok ok ok ok kK Sk ok ok ok ok ok ok ok ok Sk sk sk ok ok ok ok ok ok k ke k ok ok ok k ko ok ko k ok k ok ok ok ok /

address = 0x06; /* address of generator */
Adexws = 0;
Adevhubs = 0;
ahkat = 0;

#1f (SY_STERVK)
ahkat2 =

I
o

#endif

anzeausb =
AS_epee =
AS_mar =
AS_res =
azlrdkt

o o ooo

/*****************************************************************************/

#if (SY_PTCAN == 0)
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B_acc
B_accdme
#endif
B_agr =

#if (SY PBRPW > 0
B_bkva
#endif

B_bkvleer =

#if (SY_PBRPW > 0
B_bkvv
#endif

B_craus =
B_crdmtl =
B cvt =
B_dktlp =
B_dldpte =
B _dluerk =
B_druck =
B _dslsk =
B_dtefrr =
B_dwg =
#if (SY_PTCAN ==
B_egslcok = B_egs
#endif
B_faan
B_faatm =

#if (SY_PBRPW > 0
B_fabr
#endif

B_fakvs =
B_falrshk =
B_fanwsaa =
B_fanwsea =
B_fash =

#if (SY_STERHK >
B_fash2
#endif

B_fhz
B_ftedab =

#if (SY PTCAN ==
B got2 =
#endif

B_gsaf =

#if (SY_PTCAN ==
B_hdc =
#endif

B_hkwnll =

#if (SY_PTCAN ==
B_hls =
#endif

B _hz =

#1f (SY_PTCAN ==
B_koger =
#else
B_kovar
#endif

B_kftvar =
B_ldeffw =
B_lowra =
B_lrndia =

if (CWLROFF > 0)

{

SET B_lro
}
else
{

CLR_B_1ro
}

FALSE;

)

FALSE;

)

FALSE;
FALSE;
FALSE;
FALSE;
FALSE;
FALSE;
TRUE;
FALSE;
FALSE;
FALSE;
0)

2cok =

FALSE;
FALSE;

)

FALSE;
FALSE;
FALSE;
FALSE;
FALSE;

0)

FALSE;
FALSE;

0)

FALSE;

FALSE;

1)

FALSE;

FALSE;

0)

FALSE;

FALSE;

0)
TRUE;

FALSE;
FALSE;
FALSE;
FALSE;

ff;

ff;

= FALSE;
= FALSE;
= FALSE;
= FALSE;
/* fuer LRINI, Neutralwert */
B_egscok; /* there is only 1 EGS message in CAN11H!*/
/* Funktionsanford. allg. Drehzahlerhdhung */
= FALSE;
= FALSE;
/* windshield heating off */
= TRUE;
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B_lsvvsp = FALSE;
B_masterhw = FALSE;
B_mdmin = FALSE;
B_mdwaner = FALSE;
B_npac2_um = FALSE;
B_nnot = FALSE;
B nws = FALSE;
B_phsnl = FALSE;
#if (SY_PTCAN == 0)

PUT_B_oelverb (GET_B_mol_vb) ;
PUT_B_oelverl (GET_B_mol_vl);
#endif /* end SY_PTCAN == 0 */

B_phsnlinv = FALSE;
B_ripuv = FALSE;
#if (SY_STERVK == 1)

B_ripuv2 FALSE;
#endif
B_sacvt = FALSE;
#if (SY_PTCAN == 0)

B_savacc FALSE;
#endif
B_sch = FALSE;
#if (SY_PTCAN == 0)

B_sgsanf FALSE;
#endif
B_siac2_um = FALSE;
B_sl = FALSE; /*Servolenkung ist aktivx/
if (CDSLSFZ)
{

B_slsfz = TRUE;
}
else
{

B_slsfz = FALSE;
}
B_staa = FALSE;
B_svuerf = FALSE;
#if (SY_STERVK == 1)

B_svuerf2 FALSE;
#endif
B_teza = FALSE; /* Bed. Tankeentllftung zwangsaktiv */
B_tfstok = TRUE;
B_tfst2ok = TRUE;
#if (SY_PTCAN == 0)
PUT_B_togerr (GET_B_mol_sf) ;
PUT_B_togupl (GET_B_mol_sf) ;
#endif /* end (SY PTCAN ==0) */
B vs = FALSE;
#if (SY_PTCAN == 0)

batt_anz 0;
#endif
bbhz_m = 0;

/% 3 ok ok ok ok ok ok ko ko ok ok ok ok ok ok ok ok K Kk Sk ok ok ok ok ok ok ok K K sk sk sk ok ok ok ko k ko ke k ok ok ok k ko ko ko k ok k ok ok ok ok /

for (i=0;i<12 ;i++

{

dbawcnt [i]
}
dbawstatus = 0;
dmrkrll
drlfue_ w =

)

= 0;

0;
0;

/3 3 ok ok ok ok ok ok ko ke ok ok ok ok ok ok ok ok kK K Sk ok ok ok ok ok ok ok K Sk sk sk ok ok ok ok ok ok k ke k kk ok k ko ko ko kk sk k ok ok ok /

E_disasch = FALSE;

#if (SY_PTCAN ==

1)

ekpausc = 0;

#endif
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/*****************************************************************************/

frdter w = 0x8000; /* fuer LRINI, frdter w = lphys. */
fukaba_ w = 0x4000; /* fukaba w = 1lphys */
fukava_w 0x4000; /* fukava_w = lphys */

/3 3 ok ok ok ok ok ok ko ke ok ok ok ok ok ok ok ok K Kk ke ok ok ok ok ok ok ok ok ok kK Sk sk sk ok ok ok ok ok ok k ko ke kk ok ok ok ok ko ko k ok ok k ok ok ok /

#if (SY_PTCAN == 0)
gen_htar = 0;
gen_last = 0;
#endif

/*****************************************************************************/

#if (SY_PTCAN == 0)
i_dmesys = 0;
idbosrst = 255; /* default value from CANINS */
idfbosrt_w = 65535; /* default value from CANINS */
#endif
igenmess = 0;

/*****************************************************************************/

kopwm = O0x7f; /* 50% TV */
kstaa = 0x80;

/*****************************************************************************/

#if (SY_PTCAN)

L fgr = FALSE;
#endif
#if (SY_PTCAN == 0)
L p oil = 0;
L tp sw = 0;
#endif
lamsbrs_w = lamsons_w;

#if (SY_STERHK > 0)
lamsbrs2_w = lamsons2_w;
#endif

[/ 3 ok ok ok ok ok ok ko ok ok ok ok ok ok ok ok kK K Sk ok ok ok ok ok ok ok o kK Sk sk sk ok ok ok ok ok ok k ke kk ok ok k ko Rk ko kk sk k ok k ok /

#if (SY_PTCAN == 0)
mdarsp_w = 0;
misgs_w = 0;
misgsl_w = 0;
mracc_w 0;
#endif
mims_w = OXFFFF;
missgse w = 0;
missgsr_ w = 65535;
mizsolv_u = OXFF;
mssp_w = 0;

/% 3 ok ok ok ok ok ko ko ok ok ok ok ok ok ok ok kK ok ek Sk ok ok ok ok ok ok ok ok Kk Sk sk sk ok ok ok ok ok ok k ke kk ok ok ok ok ko ok ko k ok sk kk ok ok /

psagr_w = 0;
psl = 0; /* no oil pressure from power steering */
pte = 0;

/*****************************************************************************/

#if (SY_STETLR)
rinv.w = 0;
#endif

#if ((SY_STETLR) && (SY_STERVK))
rinv2_ w = 0;

#endif

for (i=0;1i<SY_ZYLZA ;i++ )

{
}

/*****************************************************************************/

rkwez_w[i] = 0;

#if (SY PTCAN == 0)
S_eza = 0;
S k130h = 0;

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001




© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

BMW ME9.2.1 N62
11-204/718A560B;0
Funktionsrahmen (in Bearbeitung)

BOSCH

SWADP 2.130.0

Seite 78 von 2510
10.0KT.2001
Sven Teutsch

S_shl = 0;
S wl = 0;
stvfzg = 7;
#endif
sumode = 0;

/*****************************************************************************/
#1f (SY_PTCAN == 0)
tabkl50pm = 0x80;
#endif
*6 /

talsufTemp_w = ( ((uint32)talsuf_w) (5 * 256)) -

if (talsufTemp_w > MAXUINTS8)

45;

{
talsuf = MAXUINTS;
}
else
{
talsuf = (uint8) talsufTemp_w;
}
#1f (SY_STERVK > 0)
talsufTemp w = ( ((uint32)talsuf2_w) *6 / (5 * 256))- 45;
if (talsufTemp_w > MAXUINTS)
{
talsuf2 = MAXUINTS;
}
else
{
talsuf2 = (uint8) talsufTemp w;
}
#endif
tfst2 = 0;
tistzyl = 0;
tkatmf = tkatm;
#if SY STERHK
tkatmf2 = tkatm2;
#endif
#if (SY_PTCAN == 0)
tmot_kalt = 0;
#endif
#if (SY_PTCAN == 0)
tp_sw = 0;
#endif
tpsvkmf_w = 0;
#1f (SY_STERVK)
tpsvkmf2_w = 0;
#endif
tzlrdkt_w = 0x50; /* 0.8 s */

[/ 3 ok ok ok ok ok ok ko ke ok ok ok ok ok ok ok ok kK K Sk ok ok ok ok ok ok ok ok K sk sk sk ok ok ok ok ok ok k ko ok kk ok ok ok ok kR ko kkk ok k ok ok /

uSrefl = 0;
uSref2 = 0;
udsl w = 512 ; /* 2,5V %/
#if (SY_STETLR)
usvk = 0;
#endif
#if ((SY_STETLR) && (SY_STERVK))
usvk2 = 0;
#endif
#if ((SY_STETLR) && (SY_STERVK))
uusvk2 w = 0;
#endif
uusvmb_w = 0;
#if (SY_STERVK == 1)
uusvmb2_w = 0;
#endif
uusvob_w = 0;
#if (SY_STERVK == 1)

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001



BMW ME9.2.1 N62 SWADP 2.130.0 Seite 79 von 2510

11-204/718A560B;0 10.0KT.2001
Funktionsrahmen (in Bearbeitung) Sven Teutsch

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

uusvob2_w = 0;
#endif

[/ 3 ok ok ok ok ok ok ko ok ok ok ok ok ok ok ok ok Kk Sk ok ok ok ok ok ok ok o kK Sk sk sk ok ok ok ko ko ko ke kk ok k ko ko ko ko kk sk k ok ok ok /

#if (SY_PTCAN == 0)
vbost = 255;
vizgk w = 0;

#endif
Vsa_btsoll = wnwatst;
vsdmr = 0; /* Drehmomentreserve : 0 */
Vse_btsoll = wnwetst;
vsfpses = 0x80; /* Saugrohrdruck 1 */
vsfrk = 0x80; /* Gemischfaktor : 1,0 */
vske = 0; /* Klopferkennungschwelle : 0 */
vsns = 0; /* Solldrehzahl : 0 */
vVSVW = 0; /* Vorlagerungswinkel : 0 */
vsSZW = 0; /* Zlndwinkel : 0 */
for (i=0;i<8 ;i++ )
{

vszwkr [i] = 0; /* zZindwinkel Zzyl. i : 0 */
}

/*****************************************************************************/

#if (SY_PTCAN == 0)
w_fpdk_mod = 0;
#endif

[/ 3 ok ok ok ok ok ko ko ok ok ok ok ok ok ok ok kK Kk ok ok ok ok ok ok ok ok ok kK sk sk sk ok ok ok ok ok ok k ko ke kk ok ok k ko Rk ok k ok sk kk ok ok /

#if (SY PTCAN == 0)

ztageabs_ w = 0;

zrbosr = Oxff; /* default value in CANINS...*/
#endif
zyleausb = 0;

ABK SWADP 2.130.0 Abklirzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
CDSLSFz FW Codewort Fahrzeug mit Sekundarluftsystem
CWLROFF FW Drehzahlschwelle fiir Loadresp-Funktion des Generators ausschalten
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_2SG SYS (REF) Systemkonstante 2 Steuergerate vorhanden
SY_ABGY SYS Systemkonstante: Y-Konfiguration des Abgassystems
SY_ATR SYS (REF) Systemkonstante Abgastemperaturregler vorhanden
SY_CSBVAR SYS (REF) Systemkonstante: Checksummenberechnungsvariante
SY_DOPZW SYS (REF) Systemkonstante doppelte Ziindausgabe eingebaut
SY_ELKUP SYS (REF) Codewort fiir Fahrzeug (electronische Kupplung)
SY_PBRPW SYS (REF) Systemkonstante Plausibilitatspriifung Bremse/PWG
SY_PTCAN SYS (REF) Systemkonstante PT-CAN Konfiguration
SY_STERHK SYS (REF) Systemkonstante Bedingung Stereo hinter Kat
SY_STERVK SYS (REF) Systemkonstante Bedingung : Stereo vor Kat
SY_STETLR SYS (REF) Systemkonstante Bedingung stetige Lambda-Regelung vorhanden
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
ADEVHUBS SWADP FUEVVT AUS Adaptionswert EinlaBventil Hub
ADEXWS SWADP DVVT, FUEVVT AUS Adaptionswert Exzenterwellenwinkel
AHKAT SWADP DFFTK AUS Mittelwert der Amplitude Sondensignal hinter Kat. korrigiert mit KB
AHKAT2 SWADP DFFTK AUS Mittelwert der Amplitude Sondensignal hinter Kat. korrigiert mit KB (2.Bank)
ANZEAUSB SWADP AEVAB AUS Anzahl der auszublendenen Einspritzungen; begrenzt zwischen 4 und 7
AZLRDKT SWADP LRS AUS Lambdaregler-Zwangsamplitude aus Kat-Diagnose
BBHZ_M SWADP FE AUS MaRnahmenaforderung Zuheizen
B_ACC SWADP BBACC, BBFGR, BG- AUS Bedingung: ACC-Steuergerat vorhanden
CCM, BGCMSGGTS,
BGMRACC, ...
B_ACCDME SWADP AUS Bedingung Quittierung der ACC-Anforderung
B_AGR SWADP BGTEMPK, LRA, T2RCLY}AS Bedingung AGR ein
B_AVVTST SWADP VVTNTPOS AUS Bedingung Funktionsanforderung ein/aus
B_BKVA SWADP GGPED AUS Bedingung BKV angesteuert
B_BKVLEER SWADP BBKHZ, DSLSLRS, AUS Bedingung Bremskraftverstarker ohne ausreichenden Unterdruck
KHMD
B_BKVWV SWADP GGPED AUS Bedingung BKV verbaut (fir Auswertung Bremse)
B_CRAUS SWADP LRSEB AUS Ausgewertet durch LREB: Werkstattbit zum Stillegen LR
B_CVT SWADP BBSAWE AUS Bedingung continuously variable transmission
B_DKTLP SWADP LRS AUS Umschaltung der Lambdaregelungsparameter angefordert
B_DLDPTE SWADP BBTEGA, TEBEB AUS Anforderung TEV schlieRen aus Tankentliiftungsdiagnose
B_DLUERK SWADP DMDLAD AUS Aussetzer erkannt, aus DMDDLU
B_DRUCK SWADP DTEVN AUS Bedingung Drucklosprifung erfllt, System drucklos
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Variable

B_DSLSK
B_DTEFRR
B_DWG
B_EGS1COK

B_EGS2COK

B_EGSCOK
B_EVASEL
B_FAAN
B_FAATM
B_FAAVVT
B_FABR
B_FAKAT2

B_FAKVS
B_FALRSHK
B_FANWSAA
B_FANWSEA
B_FASH
B_FASH2
B_FHZ
B_FTEDAB
B_GOT2
B_GSAF
B_HDC
B_HKWNLL
B_HLS
B_HZ
B_KAS
B_KOGER

B_KOVAR
B_LDEFFW
B_LOWRA

B_LRNDIA
B_LROFF
B_LSVVSP
B_MASTERHW

B_MDEE_KUP
B_MDMIN
B_MDWANER
B_MOL_SF
B_MOL_VB
B_MOL_VL
B_NNOT
B_NPAC2_UM
B_NWS
B_NWSE
B_OELVERB
B_OELVERL
B_PHSNL
B_PHSNLINV
B_RIPUV
B_RIPUV2
B_SACVT
B_SAVACC
B_SCH

B_SGSANF
B_SIAC2_UM
B_SL
B_SLSFZ

B_STAA
B_SVUERF
B_SVUERF2
B_TEZA
B_TFST20K
B_TFSTOK
B_TOGERR
B_VS
DBAWCNT
DBAWSTATUS
DMRKRLL
DRLFUE_W

Quelle

SWADP
SWADP
SWADP
SWADP

SWADP

SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP

SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP

SWADP
SWADP
SWADP

SWADP
SWADP
SWADP
SWADP

SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP

SWADP
SWADP
SWADP
SWADP

SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP
SWADP

Referenziert von

LRSEB

LRSINI

SLS

DCEGS, ETR, MLS,
OBDSV, SWADP
CANEGS, DCEGS,
ETR, MLS

Art

AUS
AUS
AUS
AUS

AUS

LLRNS, OBDSV, SWADPAUS

DMDSTP, SWADP
LRA

ATM

VVTNTPOS

GGPED

BGSTDKAT, DKATSP,
DKATSPEB, LLRNS,
SWADP

DKVS, LRA
LRSHKEB
DNWSAUS
DNWSEIN

DLSAHK

DLSAHK

LLRNS, T2DDLI
TEBEB

ETR, SWADP
ATBEG

BBFGR

LLRNS

CANIHKA, DTHS
FE, LLRNS

AEVAB

CANIHKA, MDVERB,
T2RCLVAR

DKOSE

LAMKO

BBFGR, DDMTL,

DFSTT, DTEVN, DTHS,

BGDVE

KT_GEN

LRA

BGCRENG, BGDVE,
BGMIMK, BGVSEKP,
CANDME, ...

LLRRM

MDWAN
BGCCM, OZBG
BGCCM, SWADP
BGCCM, OZBG
LLRNS

DMDSTP
LRSEB

AEVAB, DMDSTP
ALE

GGLSH

GGLSH

BBSAWE

SWADP

DMDLUA, DMDMIL,
DMDSTP, GGTFM
DCEGS, MDRED

LLRMD, MDVERB
BBKHZ, BGDETX,
DSLSLRS, LAMKO,
PROKON, ...
ESNST, ESVST
SWADP

SWADP

BBTEGA

DFSTT

LRSEB
T2RCIDBAW
T2RCIDBAW
LLRMR

AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS

AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS

AUS
AUS
AUS

AUS
AUS
AUS
AUS

AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS

AUS
AUS
AUS
AUS

AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS
AUS

Bezeichnung

Bedingung Diagnose Sekundarluftsystem fir Kurztest
Bedingung Lambdareglerreset bei Tankentliiftungsdiagnose
Bedingung fiir Diagnose Waste- Gate

Bedingung CAN-Botschaft EGS vorhanden

Bedingung CAN-Botschaft EGS vorhanden

Bedingung Getriebebotschaft CAN empfangen

Status alle fur DASE relevant. lokalen Einspritzventile d. SG werden angesteuert
Bedingung Funktionsanforderung Allgemeine Drehzahlerh6hung

Bedingung Funktionsanforderung kurze Taupunktendezeiten

Bedingung Funktionsanforderung Ausgabe Tastverhaeltnis auf Enable-Signal
Bedingung Fahrer bremst aus CAN-Botschaft

Bedingung Funktionanforderung Katalysatoriiberwachung (Stereo 2.Bank)

Funktionsaufforderung Diagnose Kraftstoffsystem fiir Schnelltest
Bedingung Funktionsanforderung LRSHK

Bedingung Funktionsanforderung Diagnose NWS aktiv (Auslaf)
Bedingung Funktionsanforderung Diagnose NWS aktiv (EinlaB)
Bedingung Funktionsanforderung Schwingungspriifung
Bedingung Funktionsanforderung Schwingungspriifung Bank2
Bedingung Frontscheibenheizung

Bedingung Spilrate fiir Diagnose zusteuern

Bedingung Getriebedl-Ubertemperatur Stufe |1

Bedingung Getriebe-Schalteingriff-Anforderung

Bedingung Hill Desent Control aktiv

Bedingung Leerlaufanhebung durch HKW

Bedingung Heizung Lambdasonde

Bedingung ZuheizmaflRnahme ein (Klima, Heater)
Kat.schutzfunktion aktiv

Bedingung geregelter/ungeregelter Klimakompressor

Variantenbit fur Klimakompressor vorhanden
Bedingung : definiertes Soll-Lambda Bank1 durch Fahrerwunsch
Bedingung Zwischengelege fir Low Range zugeschaltet

Bedingung: DV-E-Adaption und Priifungen per Diagnose-Tester aktivieren

Bedingung: Drehzahlschwelle fiir Loadresponse-Funktion des Generators ausschalten
Bedingung Vertauschte Lambda-Sonden, Regelung sperren

Bedingung Master-SG gemaR Codier-Pin (plausibilisiert)

Bedingung Momentenreduzierung Uber Einspritzung fur F1-Getriebe
Bedingung minimal erreichbares indiziertes Moment erreicht
Bedingung Fehler auf mdwan_w

Bedingung Sensorfehler Olzustandssensor

Bedingung Olverbrauchswarnung

Bedingung Olverlustwarnung

Bedingung Drehzahlanhebung im Notlauf

Bedingung ACC-SG Checksumme fehlerhaft

Bedingung Nockenwellensteuerung

Bedingung Nockenwellensteuerung (EinlaBseitig)
Bedingung Oelverbrauch

Bedingung Oelverlust

Bedingung Phasensuche wahrend PG-Notlauf

Bedingung Phaselage invertieren

Bedingung Strom-Pumpen fiir Sonde vor KAT

Bedingung Strom-Pumpen fiir Sonde vor KAT Bank2
Bedingung Schubabschaltunterstiitzung fur CVT-Getriebe
Bedingung: Schubabschalteverbot von ACC

Bedingung Betriebsart Schicht

Bedingung SGS-Soll-Eingriff aktiv

Bedingung ACC-SG Alivecounter wird nicht korrekt inkrement. bzw. bleibt stehen
Bedingung Servo-Lenkung

Bedingung SLS in Fahrzeug eingebaut

Bedingung Startadaption aktiv im Nachstart
Bedingung Sondenspannung vor KAT erfassen
Bedingung Sondenspannung vor KAT erfassen Bank2
Bedingung Tankentliftung zwangsaktiv

CAN: Fuellstandssignal Geber 2 okay

CAN: Fuellstandssignal Geber 1 okay

Fehlerzéhler > TOG_CNTMAX

Bedingung Ventilhub gross

Array: Aussetzerzahler

Status der Diagnosefunktion DBAW

Lastkorrektur des Fullungsreglers
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
EKPAUSC SWADP GGAIRB AUS CAN-Botschaft EKP-Abschaltung uber Crash-Sensor Airbag-SG
E_DISASCH SWADP DISA AUS Fehlerflag
FRDTER_W SWADP LRSINI AUS Faktor Regelung Referenz fiir TE-Diagnose
FUKABA_W SWADP ESUK AUS UK.Adaptions.Faktor BA
FUKAVA_W SWADP AUS UK-Adaptions-Faktor VA
IDBOSRST SWADP 0ZGG, SWADP AUS ID BOS-Reset
IGENMESS SWADP IMDGEN AUS gemessener Generatorstrom
KOPWM SWADP MDVERB AUS Klimakompressor-Signal als PWM-Signal
KSTAA SWADP ESNST, ESSTT, ESVST AUS Aktueller Startmengenadaptionsfaktor
LAMSBRS2_W SWADP LRSHKEB, LRSKA AUS Soll-Lambda-Brennraum bezogen auf die Einbauort der Sonde (Bank 2)
LAMSBRS_W SWADP LRSHKEB, LRSKA AUS Soll-Lambda-Brennraum bezogen auf die Einbauort der Sonde
LAMSONS SWADP AUS Lambda-Sollwert bezogen auf Einbauort Lambda-Sensor
LAMSONS_W SWADP BBTEGA, DFFTCNV, AUS Lambda-Sollwert bezogen auf Einbauort Lambda-Sensor
DKATSPEB, DLSAHK,
DLSSA, ...
L_FGR SWADP T2DDLI AUS Status FGR-Bereitschafts-Leuchte
MDARSP_W SWADP BBSAWE, MDVERB, AUS Pradiziertes Moment aus ARS-Eingriff
SWADP
MIMS_W SWADP BGMDLM AUS indiziertes Motormoment zum Motorschutz
MISGSL_W SWADP DCEGS, MDKOL AUS Inneres Soll-Motormoment luftseitig fir Drehzahlsynchr. bei Getriebeschaltung
MISGS_W SWADP MDKOG, SWADP AUS Inneres Soll-Motormoment fiir Drehzahlsynchronisation bei Getriebeschaltung
MISSGSE_W SWADP MDKOG AUS Indiziertes Soll-Motormoment vom SSG schnell erhéhend
MISSGSR_W SWADP MDKOG AUS Indiziertes Soll-Motormoment vom SSG schnell reduzierend
MIZSOLV_U SWADP DFFT AUS Indiziertes resultierendes Sollmoment fiir ZW-Eingriff vor Momentenbegrenzung
MRACC_W SWADP FGRAUS, SWADP AUS Relativer Momentenwunsch von ACC
MSSP_W SWADP BGMSZS, FUEDK AUS Massenstrom uber das Ventil der Saugstrahlpumpe
PSAGR_W SWADP BGSRM AUS Partialdruck durch externes Restgas (Restluft+Inertgas)
PSL SWADP LLRNS AUS Oldruck von der Servo-Lenkung
PTE SWADP AUS Tankdifferenzdruck, Eingangssignal, (nach AD-Wandler)
RINV2_W SWADP DFFTCNV AUS Istwert (word) Innenwiderstand Ri-Nernstzelle der Lambdasonde vor KAT Bank2
RINV_W SWADP DFFTCNV AUS Istwert (word) Innenwiderstand Ri-Nernstzelle der Lambdasonde vor KAT
RKWEZ_W SWADP AES, RKTE AUS Vektor additive Kraftstoffmenge bei Wiedereinsetzen
STVFZG SWADP LLRNS, SWADP AUS Status Fahrzeug Fahrzustand
SUMODE SWADP AUS Zustand der Saugrohrumschaltung
TABKL50PM SWADP IMMOFF AUS Timer Abschaltung der KI30 durch Powermodul
TALSUF2 SWADP DFFTK AUS gefilterte Abgastemperatur aus Modell, Bank2
TFEST2 SWADP GGFSTT AUS Tankfuellstand Tank 2
TISTZYL SWADP ESSTT AUS Zylindernummer der ersten Einspritzung und Ziindung
TKATM SWADP BBKHZ, BBSAWE, AUS Katalysatortemperatur aus Modell
DFFT, DSLSLRS, LO-
ADRESP, ...
TKATM2 SWADP DFFT, SWADP, T2DDLI AUS Katalysatortemperatur aus Modell, Bank2
TKATMF SWADP DFFTK AUS gefilterte Katalysatortemperatur aus Modell
TPLRVK2_W SWADP AUS Periodendauerwert Rohwert der Sonde vor Kat, ermittelt in %LR, Bank 2
TPLRVK_W SWADP AUS Periodendauerwert Rohwert der Sonde vor Kat, ermittelt in %LR
TPSVKMF2_W SWADP DFFTCNV, DLSSA AUS gefilterter Periodendauerwert des Sondensignals vor Kat, Bank2 (Word)
TPSVKMF_W SWADP DFFTCNV, DLSSA AUS gefilterter Periodendauerwert des Sondensignals vor Kat. (Word)
TZLRDKT_W SWADP LRS AUS Lambdaregler-Periodendauer aus Katdiagnose
USREF1 SWADP AUS ADC-Wert 5 Volt-Referenzspannung 1 (Byte)
USREF2 SWADP AUS ADC-Wert 5 Volt-Referenzspannung 2 (Byte)
UGEN SWADP DFFTK, IMDGEN, AUS phys. Wert Generatorsollspannung (Volt) fir Komponententreiber Generator
KT_GEN, SWADP,
T2DDLI
USVK SWADP DFFT, DLSSA AUS Spannung Lambdasonde vor Kat
USVK2 SWADP DFFT, DLSSA AUS Spannung Lambdasonde vor Kat 2
UUSVK2_W SWADP DFFTCNV, GGLSH, AUS ADC-Spannung Lambdasonde vor Katalysator 2 (Word)
T2DDLI, T2RADC
UUSVMB2_W SWADP SWADP AUS Spannung (word, 1 ms-Raster) Lambdasonde mit Widerstand belastet vor KAT Bank2
UUSVMB_W SWADP SWADP AUS Spannung (word, 1 ms-Raster) Lambdasonde mit Widerstand belastet vor KAT
UUSVOB2_W SWADP SWADP AUS ADC-Spannung (word, 1 ms-Raster) Sonde ohne Belastung vor Katalysator Bank2
UusvoB_W SWADP SWADP AUS ADC-Spannung (word, 1 ms-Raster) Sonde ohne Belastung vor Katalysator
VBOST SWADP 0ZGG, SWADP AUS Verfuigbarkeit des Giberwachten Verschleissteils (BOS-Meldung) in %
VFZGK_W SWADP BGVFGR, VMAXMD  AUS Fahrzeuggeschwindigkeit, korrigiert
VSA_BTSOLL SWADP RSTGSSTR AUS
VSDMR SWADP MDKOL AUS Vorgabe Drehmomentreserve Uber Verstellsystem VSxy
VSE_BTSOLL SWADP RSTGSSTR AUS
VSFPSES SWADP RKTE AUS Faktor zur Verstellung Saugrohrdruck zur Applikation Einspritzung
VSFRK SWADP ESGRU AUS Korrektur der relativen Kraftstoffmasse tiber Verstellsysteme
VSKE SWADP KRKE AUS verstellbarer Offset fiir Klopferkennungsschwelle tiber VS20
VSNS SWADP LLRNS AUS Anderung der Solldrehzahl tiber Verstellsystem VSxy
VSVW SWADP ESVW AUS Anderung Einspritzvorlagerungswinkel iiber Verstellsystem
VSZW SWADP ZUE AUS Zundwinkelkorrektur durch Verstellsystem
VSZWKR SWADP KRRA AUS Zylinderindividuelle ZW-Verstellung durch Verstellsystem
WNWATST SWADP SWADP AUS Vorsteuerwert fiir Auslass-Nockenwellenwinkel; Vorgabe Diagnosetester
WNWETST SWADP SWADP AUS Vorsteuerwert fiir Einlass-Nockenwellenwinkel; Vorgabe Diagnosetester
ZRBOSR SWADP 0ZGG, SWADP AUS Zé&hler Riickstellung BOS
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FB SWADP 2.130.0 Funktionsbeschreibung

APP SWADP 2.130.0 Applikationshinweise

FU SYSKON 2.170.0 Systemkonstanten
FDEF SYSKON 2.170.0 Funktionsdefinition

systemkonstante SY 2SG
systemkonstante SY_ 2SLS
systemkonstante SY 2TEV
systemkonstante SY AAU
systemkonstante SY AAV
systemkonstante SY ABGY
systemkonstante SY_ ABMZND
systemkonstante SY ABGYUBP
systemkonstante SY AGR
systemkonstante SY AGRKOMP
systemkonstante SY AGR_DSS
systemkonstante SY AIRBAG
systemkonstante SY ANNWSYN
systemkonstante SY ANSKL
systemkonstante SY ASR
systemkonstante SY ATR

systemkonstante SY BATTORT
systemkonstante SY BATTSG
systemkonstante SY BDE
systemkonstante SY_ BLOOP
systemkonstante SY CARBPROT
systemkonstante SY C95ANZ
systemkonstante SY CAN
systemkonstante SY CONFSL
systemkonstante SY DEGFE
systemkonstante SY DGANZ
systemkonstante SY DISA
systemkonstante SY DKAT

systemkonstante SY DKATLRS
systemkonstante SY DKATSP
systemkonstante SY DKATTH
systemkonstante SY DKATEF
systemkonstante SY DKATSPF
systemkonstante SY DLDP
systemkonstante SY DLSHV
systemkonstante SY DLSU
systemkonstante SY DLSUV
systemkonstante SY DLSUVBK
systemkonstante SY DMDZAG

systemkonstante SY DMTL
systemkonstante SY DOPZW
systemkonstante SY DSL10MS
systemkonstante SY DSL2MS
systemkonstante SY DSM
systemkonstante SY DTES
systemkonstante SY DVEADA
systemkonstante SY DZKDMD
systemkonstante SY_ EGAS

systemkonstante SY_ EGFE

systemkonstante SY_ ELKUP

O O®HOOOOOOOOOOO

H P ONNDOOOO

SY_SGANZ;

-

PP EHOOOOOORERO

H P OOoOOoOOoOOoOOoH:HR

)

0;

systemkonstante SY ERCOS_TIMER INPUT SEL 5;

systemkonstante SY ESTZ
systemkonstante SY ETKBYP
systemkonstante SY EXHDEVE
systemkonstante SY F1GETR
systemkonstante SY FLC

systemkonstante SY_ GAP
systemkonstante SY_ GENMX
systemkonstante SY GRDWOF

systemkonstante SY GRUNDWERT

54;

systemkonstante SY_ GRDWRT SY_ GRUNDWERT/ 6;

/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*

/*

/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*

/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*

/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*

/*
/*
/*

/*
/*
/*

/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*
/*

0 = ein Steuergerdt, 1 = zweli Steuergerdte */
Systemkonstante SLS-Fehlerpfad fur Bank 2 vorhanden */
Systemkonstante TEV-Fehlerpfad fiir Bank 2 vorhanden */
lambda by tester */

Systemkonstante mit/ohne externem AAV */

Y-Abgasanlage l=ja O=nein */

Einspritzausblendung bei Zindfehler */

Abgasruckfihrung vorhanden ? 1 : 0 */
Absolut-Drucksensor am Saugrohr */
Anzahl Nockenwellenmuster zur Erkennung */

Ansaugklappe vorhanden */
1: ASR available */

0: no exhaust-gas temperature controller existing */
1: an exhaust-gas temperature controller exists */
Systemkonstante Batterie-Einbauposition variabel */

Systemkonstante 2 Batterie Bordnetz-Konzept */

0: SRE 1: BDE */

1=Rlicksetzen irrev. EGAS-Fehler beim FSP-L&schen méglich */
0 = kein CARB-Protokoll; 1 = IS09141-2; 2 = IS014230-4 */
Anzahl CC195 */

0:DEGFE nicht vorhanden, 1:%DEGFE2.x, 2:%DEGFE6.x vorhanden */
Anzahl DG (default = SY_SGANZ) */

1 = DISA vorhanden, 0 = keine DISA */

0: DKATLRS/DKATSP nicht vorhanden */

1: DKATLRS vorhanden */

2: DKATSP vorhanden */

3: DKATLRS und DKATSP vorhanden */

DKATLRS verbaut (1) */

DKATSP verbaut (1) */

Statusinformation Uber vorhandene Katalysatordiagnose */

Systemkonstante mit/ohne DLDP */

SysKonst Bedingung $%DLSHV (Sonde-Vertauschung h.KAT) vorhanden */
Flir DLSU */

Enabled / Disabled Module %DLSUV */

Systemkonstante DLSUV abhdngig von BNKABG (VVT-Bankabgl.) */
System constant misfire stimulator via ignition fade out */
1: interface kt_zuen--> dmdzag active, */

0: inactive (saves exec. time) */

DMTL verbaut (1) */

"1": DZA fUr NLPHG aktiv */

LD-Sensor Auswertung 10ms */

LD-Sensor Auswertung 2ms */

Systemkonstante Diagnosesystem-Manager */

Systemkonstante Diagnose Tankenliftungssystem */

DVE adaptation is able to disable injection */

DZKU Evaluierung durch DMD ja/nein 0/1 */

1: EGAS implemented */

0: EGAS not implemented */

Eingangsgroesse Fuellungserfassung */

0/1 Bit 0: HFM vorhanden */

0/2 Bit 1: Drucksensor hinter der DK */

0/4 Bit 2: Drucksensor vor der DK */

0/8 Bit 3: Umgebungsdrucksensor;Pu-Sensor */

1 = mit el. Kupplung */

SysKonst Bedingte Copmpilierung Uberhitzungsschutz DV-E-Endstufe */
enable (1), disable(0) bypass function in DISTAB */
0=HDEV-Endstufe nicht vorhanden, 1=HDEV-Endstufe vorhanden */

System-constant: FLC trigger, number of driving cycles */
2 for OBDII, 3 for EOBD */
Anzahl fehlender Zahne auf dem KW-Geberrrad */

Grundwertoffset: */

Abstand 1. zu 2. SW-Bezugsmarke in °KW */
Winkel zwischen Segmentbeginn und */

OT. (entspicht G_OT in syklll.c) */

Offset ’Softwarebezugsmarke’ to OT in 6°KW */
SY GRDWRT = Z OT = G OT / G ZAHN = */
example: 108 / (720 / NWZAEHNE) = */

108 / (720 / 120) = 18 */
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systemkonstante SY_ IGNMX 255; /* Pruefmaske DZKU Zuendkanaele vollstaendig */
/* 8 Zyl.: 255; 4 Zyl.: 15 */

systemkonstante SY INGASOS SY ZYLZA + SY OVERSIZE; /* tseg, nmot-array with SY ZYLZA+2 elements */

systemkonstante SY KOPWM 0; /* 1: Klima-Kompressor-Lastauswertung (PWM) */

/* Systemkonstanten fir Zuordnung Klopfsensoren KS1 bis KS4 zu Klopfeing&ngen KEx des CC195 */
/* der Eingabewert ist Sensor: Klopfeingang-1 */

systemkonstante SY_KS1 0; /* KS1 liegt an KE1; CC195 #1 */
systemkonstante SY_KS2 1; /* KS2 liegt an KE2; CC195 #1 */
systemkonstante SY_KS3 4; /* KS3 liegt an KE1; CC195 #2 */
systemkonstante SY KS4 5; /* KS4 liegt an KE2; CCl95 #2 */
systemkonstante SY LAMBTS 1;
systemkonstante SY LECK 0; /* Systemkonstante: Bedingte Compilierung flr Projekte */
/* mit erhdhter Leckluft im Steller */
systemkonstante SY LSFNVK 0;
systemkonstante SY LSFNVK2 0;
systemkonstante SY LOWRA 0; /* Bedingung low range vorhanden */
systemkonstante SY MLSUBQF 130; /* corresponds to 13 V with a Ubatt-quantisation of 0,1 V */
systemkonstante SY NOHK 0; /* Systemkonstante Bedingung NOx-Sensor hinter Kat */
systemkonstante SY NOXKAT 0; /* NOx-Speicherkat in Abgassystem verbaut (1) */
systemkonstante SY NVRAMBK 1; /* 1l=Rambackup implementiert, O=nicht implementiert */
systemkonstante SY NWACED1 1; /* Position storing: crgl234F1 */
/* 0 means never */
systemkonstante SY NWACED2 1; /* 1 means at falling edges only */
/* 2 means at rising edges only */
systemkonstante SY NWACED3 1; /* 3 means at all edges */
/* actually only the vlues 1 and 2 are allowed */
systemkonstante SY NWACED4 1;
systemkonstante SY_ NWGE 1; /* 0 = not used #001CR_F1*/ /* 1. inlet camshaft */
/* 1..4 = Channel used for this camshaft #001CR_F1*/
systemkonstante SY NWGA 2; /* 0 = not used #001CR_F1l*/ /* 1. outlet camshaft */
/* 1..4 = Channel used for this camshaft #001CR_F1%*/
systemkonstante SY NWGE2 3; /* 0 = not used #001CR_F1l*/ /* 2. inlet camshaft */
/* 1..4 = Channel used for this camshaft #001CR_F1%/
systemkonstante SY NWGA2 4; /* 0 = not used #001CR_F1l*/ /* 2. outlet camshaft */
/* 1..4 = Channel used for this camshaft #001CR_F1l*/
systemkonstante SY NWS 2; /* 0 = Ohne Nockenwellensteurung */
/* 1 = Mit Nockenwellensteurung (2 Punkt)*/
/* 2 = Mit variabler Nockenwellensteurung (VANOS)*/
systemkonstante SY NWSA 2; /* 0 = Ohne Nockenwellensteurung #001CR_F1*/
/* 1 = Mit Nockenwellensteurung (2 Punkt)*/
/* 2 = Mit variabler Nockenwellensteurung (VANOS) */

systemkonstante SYNWS1 4; /* Systemkonstante VANOS (BMW) -> klaeren */
/* 1:Einlass 4 Zyl */
/* 2:Einlass 8 Zyl */
/* 3:Ein-, Auslass 4 2Zyl */
/* 4:Ein-, Auslass 8 Zyl */
systemkonstante SY_ NWVAR 4; /* Systemkonstante DNWS... */

/* 1: 1 EinlassNW */

/* 2: 2 EinlassNW */

/* 3: 1 Ein-, 1 AuslassNW */
/* 4: 2 Ein-, 2 AuslassNW */
/* 5: 1 AuslassNW */

/* 6: 2 AuslassNW */

systemkonstante SY NWZUHW1 1; /* Assingment of Camshaft channel to TPU HW-Pin crgl234F1 */
/* 1 means NWGEl (Equal to TPU-PIN: TPUA9) */

systemkonstante SY_ NWZUHW2 2; /* 2 means NWGAl (Equal to TPU-PIN: TPUALOQ) */
/* 3 means NWGE2 (Equal to TPU-PIN: TPUALL)*/
systemkonstante SY NWZUHW3 3; /* 4 means NWGA2 (Equal to TPU-PIN: TPUAl2)*/
/* 0 means Camshaft channel not connected (not used) */
systemkonstante SY NWZUHW4 4;
systemkonstante SY_ODT_100MS 10; /* Anzahl ODTs fiir CCP in 100ms-Raster */
systemkonstante SY ODT_ 10MS 5; /* Anzahl ODTs flir CCP in 10ms-Raster */
systemkonstante SY ODT_SYN 2; /* Anzahl ODTs flr CCP in Syncro */
systemkonstante SY OVERSIZE 2; /* tseg, nmot-array with SY ZYLZA+2 elements */
systemkonstante SY_0Z 1; /* 0: Oelzustandssensor nicht vorhanden */
/* 1: Oelzustandssensor vorhanden */
systemkonstante SY PBRPW 1; /* Plausibilitdt Bremse + PWG */
systemkonstante SY PGRAD 4;
systemkonstante SY PGRAD2 4;
systemkonstante SY_ PGRAD3 4;
systemkonstante SY_ PGRAD4 4;
systemkonstante SY_ PGTPO 1;
systemkonstante SY PHTWIN 0; /* 0 = 1 Diagnose-fdhiger Phasengeber */
/* >0 = 2 Diagnose-fi&hige Phasengeber */
systemkonstante SY_ PTCAN 1; /* 0:CAN_11h 1: PT_CAN */
/* 3 Systemkonstanten fur Funktion Rasteraufweitung */
systemkonstante SY RASFAKM 160; /* Faktor, um den Raster max. aufgeweitet werden soll
Quantisierung: 128 = 1

Wenn keine Aufweitung gewlunscht, 128 einsetzen.
Wichtig: SY RASFAKM >= 128 */
systemkonstante SY RASNMIN 75; /* Drehzahlschwelle, ab der Rasteraufweitung beginnt */
systemkonstante SY RASNMAX 138; /* Drehzahlschwelle, bei der Rasteraufweitung die
maximale Aufweitung erreicht, Quantisierung 1=40 UpM
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systemkonstante SY REDMX SY_ZYLZA;
systemkonstante SY RLTEST 50;
systemkonstante SY SEGL 720/SY_ZYLZA;
systemkonstante SY_ SGANZ 1;
systemkonstante SY_ SLPANZ 1;
systemkonstante SY SLS 1;
systemkonstante SY_ SLWG 0;
systemkonstante SY_ STA 1;
systemkonstante SY STERBTS 1;
systemkonstante SY_ STEREO 1;
systemkonstante SY STERHK 1;
systemkonstante SY STERSY 1;
systemkonstante SY STERVK 1;
systemkonstante SY STETLR 1;

/* ATTENTION: only one SY SWE x can be activated! */
/* Khkhkhkhkhhhkhkhkhhkhkhkhhhkhkhhhdkhhhkhkhkhkhkdkhkhkhkhkhkrkrdkhrddhkkxk */

systemkonstante SY SWE_B 0;
systemkonstante SY SWE_C 1;
systemkonstante SY SWE_K 0;
systemkonstante SY SWE_S 0;
systemkonstante SY TABST 1;
systemkonstante SY_ TEBF 0;

systemkonstante SY TEETH 60;
systemkonstante SY TFA 0;
systemkonstante SY TFBA 0;
systemkonstante SY TFMA 1;
systemkonstante SY TFMAP 0;
systemkonstante SY TFMHST 1;
systemkonstante SY TFMO 1;
systemkonstante SY TFNS 0;
systemkonstante SY TFRK 0;
systemkonstante SY TFUMG 1;
systemkonstante SY TFVA 0;
systemkonstante SY TFWL 0;
systemkonstante SY TGET 1;
systemkonstante SY_ TKAT 0 ;
systemkonstante SY TLR 0;
systemkonstante SY TN 1;
systemkonstante SY TRLX o ;
systemkonstante SY_ TURBO 0;
systemkonstante SY_ TVVR 0;
systemkonstante SY TWDKS 0;
systemkonstante SY UB13V 138;
systemkonstante SY UBDEDIS 74 ;
systemkonstante SY UBDEEN 86 ;
systemkonstante SY UBOKDIS 63;
systemkonstante SY UBOKEN 74 ;
systemkonstante SY UBR 0;
systemkonstante SY UBSQ W 965;
systemkonstante SY_ UMALS 0;
systemkonstante SY USOFF 205 - SY_UMALS;
systemkonstante SY VS 0;
systemkonstante SY VVT 2;
systemkonstante SY WFS 1;
systemkonstante SY WMAX 72;
systemkonstante SY WMIN -32;
systemkonstante SY_ WNBM 6;
systemkonstante SY ZAS 0;
systemkonstante SY ZKANZ 8;
systemkonstante SY_ ZMS 0;

/* Eingriff flr Werkstatt-Tester auf rlmax vorhanden */

Wichtig: SY_RASNMAX > SY RASNMIN !*/

/* 50 = Testkonstante fur rlvsol w */

/* Segmentzeit in 1°KW */

/* SG-Anzahl */

/* Anzahl der vorhandenen Sekundirluftpumpen */
/* 0: SLS nicht vohanden */

/* 1: SLS vorhanden */

/* Systemkonstante Bedingung Sekunddrluft/Turbo
/* Wastegate vorhanden */

/* Systemkonstante: Startautomatik */

/* 0 = Mono-Lambdaregelung-Bauteileschutz;

/* 1 = Stereo-Lambdaregelung-Bauteileschutz */

/* 0 = Mono-Lambdaregelung; 1 = Stereo-Lambdaregelung */

/* 0 = Mono-Lambdaregelung hinter Kat; */

/* 1 = Stereo-Lambdaregelung hinter Kat */

/* 0 = unsymmetrische Abgasanlage; 1 = symmetrische Abgasanlage */
/* 0 = Mono-Lambdaregelung vor Kat; 1 = Stereo-Lambdaregelung vor Kat*
/* 0 = Zweipunkt-Lambdaregelung; 1 = stetige Lambdaregelung */

/* Schlechtwegeerkennung mittels PWM-Signal vom ABS */

/* Schlechtwegeerkennung mittels CAN */

/* Schlechtwegeerkennung lber Karosserie-Beschleunigungssensor via
/* %DSWEB */

/* Schlechtwegeerkennung Uber Laufunruhe Statistik */

/* %AEKP 2.30: system constant initial filling fuel system */
/* 0: no tester intervention possible */

/* 1: tester intervention possible */

/* Anzahl Z&hne auf dem KW-Geberrrad */

/* 0 = TANS-Sensor im HFM; 1 = TANS-Sensor nicht im HFM */
/* Systemkonstante Testereingriff Anreicherungsfaktor */
/* Sensor Tans existing? 1:0 */

/* 0 = TANS-Sensor built in with no parallel resistor

/* 1 = TANS-Sensor built in with parallel resistor */

/* 1 = TANS-Sensor built in with parallel resistor */

/* Diagnosis Tmotmax with hot start also */

/* Sensor Toel existing? 1:0 */

/* 0: disable afterstart factor by tester intervention */
/* 1: enable afterstart factor by tester intervention */

/* 0 = kein Umgebungslufttemperaturfiihler installiert */

/* 1 = Umgebungslufttemperaturfuhler installiert */

/* 1 = Umgebungslufttemperaturfiuhler installiert */

/* Systemkonstante Testereingriff Abmagerungsfaktor */

/* 0: disable warm-up factor by tester intervention */

/* 1: enable warm-up factor by tester intervention */

/* 0: Getriebetemperatur nicht vorhanden */

/* 1: Getriebetemperatur vorhanden */

/* Systemkonstante: Anzahl Katalysatortemperatursensoren pro SG */

/* 0: kein */

/* 1: 1 pro SG */

/* 2: 2 pro SG */

/* 0: disable tester intervention for LR */

/* 1 enable tester intervention for LR */

/* 0 --> Frequenz des TN-Signals = Synchro-L&nge */

/* 1 --> Frequenz des TN-Signals = (Synchro-L&nge)/2 */

/* 0 = ohne LDR */
/* fir %VMAXMD1.30 */
/* Systemkonstante: Vorgabe Sollwinkel DVE Uber Tester mdglich */

/* UB-Wert fuer 7V untere Hysterese-Schwelle */

/* bei Quantisierung 0,0942 V/incr (BMW) */
/* UB-Wert fuer 8V obere Hysterese-Schwelle */

/* bei Quantisierung 0,0942 V/incr (BMW) */
/* UB-Wert fuer 6V untere Hysterese-Schwelle */

/* bei Quantisierung 0,0942 V/incr (BMW) */

/* UB-Wert fuer 7V obere Hysterese-Schwelle */

/* bei Quantisierung 0,0942 V/incr (BMW) */

/* Systemkonstante UB-Abgriff vom Hauptrelais */
/* quant. of ub with gquant. of 1/10,24mV */

/* SY_USOFF = 1V - SY UMALS */ /* 1V in [0...5V] = 205Inc. */
/* Systemkonstante Ventilhubsteuerung: keine, 2-Pkt. */
/* 0 = kein VVT, 1 = VVT Bank 1, 2 = VVT Bank 1 + 2%/

/* frihester ausgebbarer ZW */ /* entspricht 54 Grad KW */
/* spétester ausgebbarer ZW */ /* entspricht -24 Grad KW */
/* Grad KW pro Zahn */

/* Anzahl Zuendkreise */
/* Systemkonstante ZMS-Schutzfunktion */
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systemkonstante SY_ ZNDAUS 1; /* 1=Einzelfunkenspulem, 2=Doppelfunkenspulen */
systemkonstante SY ZWCALC 0; /* System constant cylinder spec. array instead of chronologic ar-
ray */
/* 0: zwout_ar[] ==> SRE; 1: zwcalcar[] ==> BDE */
systemkonstante SY_ ZYLZA 8
systemkonstante SY ZZBANK 90; /* system constant cylinder assignment bankl/bank2, 0 bankl,

/* 1 b.2, binary value 90dez = 01011010 bin */

/*
Khkhkhkhkkhkhhhhkhkhhkhhhkhkhhhhhkhhkhhhhkhkhdhhhkhkkhhhkhkhkhkhhhhkhkhhhdhhkhkhkhhkhkhkkhhhhkkkhhdkkx*x
*

* Systemkonstanten DFPM

*

Kokkkkkkkkkkhkkk kA kkkkkkhkh ok hkhkkk kA kkkkkkkhhkhhkkkkkkkkkkkkkkkhkkkkkkkkkkkk*

*/
systemkonstante SY_ FCMIRD 0 ; /* 0 flr DFPM Version < 9 */

/* Uber die Systemkonstante SY FCMIRD kénnen die */

/* Zugriffe auf die Schnittstelle zum jeweiligen */

/* DFPM angepasst werden.*/

/* SY_DFPMIRD = 0: wie bisher */

/* SY_FCMIRD = 1: Anpassung an DFCM mit Anbindung an DVAL */
systemkonstante SY DELFCMS 0 ; /* O=clear all errors via scatt; l=clear only carb relevant errors */
systemkonstante SY DFPMENV 4 ; /* number of environments stored in freeze frame muR gerade sein, wegen Ali-
gnment */
systemkonstante SY DFPMTIM 2 ; /* size of time (in Bytes) */
systemkonstante SY DFPNL 3 ; /* Fehlerspeicher-Nachlauf-Array: Anzahl Words */
systemkonstante SY FFESIZE 0o ; /* size of extended freeze frame */
systemkonstante SY FFXSIZE 11; /* size of carb freeze frame */
systemkonstante SY FCMSIZE 11; /* number of FCM lines */
systemkonstante SY FCMDISP 1; /* number of interpreted FCM lines */
systemkonstante SY DFPMVAR 3 ; /* DFPM typ, wich is installed in this system */
systemkonstante SY ENVBLOK 3 ; /* DFPM: number of blocks with envs and env-ext */
systemkonstante SY HLCCARB 4 ; /* DFPM: Initialwert des DFPM Heilungszdhlers */
systemkonstante SY DLCPEN 20; /* DFPM: Initialwert des DFPM L&schzdhler Im Zustand pending */
systemkonstante SY DLCKD 10; /* DFPM: Initialwert des DFPM L&schzdhler im Zustand kundendienstrelevant */
systemkonstante SY_ CDCSIZE 4 ; /* size of CDC */
systemkonstante SY_ CDKSIZE 1 ; /* size of CDK */
systemkonstante SY CDTSIZE 1 ; /* size of CDT */
systemkonstante SY CLASIZE 1 ; /* size of CLA */
systemkonstante SY TSFSIZE 1 ; /* 1 x/
systemkonstante SY FFTSIZE SY DFPMENV ; /* SY DFPMENV muf3 gerade sein, wegen Alignment */
systemkonstante SY M1I00A 0xBF; /* System support for Mode 1 PIDs 0x01 - 0x08 */

/* 10111111 = PIDs 01, 03, 04, 05, 06, 07, 08 */
systemkonstante SY M1I00B 0x9F; /* System support for Mode 1 PIDs 0x09 - 0x10 */

/* 10111111 = PIDs 09, 0C, 0D, OE, OF, 10 */
systemkonstante SY M1I00C 0xE8; /* System support for Mode 1 PIDs 0x1ll - 0x18 */

/* 11101001 = PIDs 11, 12, 13, 15, 18 */
systemkonstante SY M1I00D 0x91; /* System support for Mode 1 PIDs 0x19 - 0x20 */

/* 10010000 = PIDs 19, 1C, 20 */
systemkonstante SY M1I20A 0x80; /* System support for Mode 1 PIDs 0x21 - 0x28 */

/* 10000000 = PID 21 */
systemkonstante SY M1I20B 0x00; /* System support for Mode 1 PIDs 0x28 - 0x30 */

/* 00000000 = no activ PIDs */
systemkonstante SY M1I20C 0x11; /* System support for Mode 1 PIDs 0x31 - 0x38 */

/* 00000000 = no activ PIDs */
systemkonstante SY M1I20D 0x00; /* System support for Mode 1 PIDs 0x38 - 0x40 */

/* 00000000 = no activ PIDs */
systemkonstante SY M2I00A 0x7F; /* System support for Mode 2 PIDs 0x01 - 0x08 */

/* 01111111 = PIDs 02, 03, 04, 05, 06, 07, 08 */
systemkonstante SY M2I00B 0x98; /* System support for Mode 2 PIDs 0x09 - 0x10 */

/* 10111000 = PIDs 09, 0C, OD */
systemkonstante SY M2I00C 0x00; /* System support for Mode 2 PIDs 0x1ll - 0x18 */

/* 00000000 = PIDs none */
systemkonstante SY M2I00D 0x00; /* System support for Mode 2 PIDs 0x1ll - 0x1l */

/* 00000000 = PIDs none */
systemkonstante SY M5IVOOA 0x00; /* System support for Mode 5 TIDs 0x01 - 0x08 v */

/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV00B 0x00; /* System support for Mode 5 TIDs 0x09 - 0x10 v */

/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV00C 0x00; /* System support for Mode 5 TIDs 0x1ll - 0x18 v */

/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV00D 0x01; /* System support for Mode 2 PIDs 0x19 - 0x20 vor */

/* 00000001 = TIDs 20 */
systemkonstante SY M5IV20A 0x00; /* System support for Mode 5 TIDs 0x20 - 0x28 vor */

/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV20B 0x00; /* System support for Mode 5 TIDs 0x29 - 0x30 vor */

/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV20C 0x00; /* System support for Mode 5 TIDs 0x31 - 0x38 vor */

/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV20D 0x01; /* System support for Mode 5 TIDs 0x39 - 0x40 v */

/* 00000000 = TIDs 40 */
systemkonstante SY M5IV40A 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x41 - 0x48 vor */
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/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV40B 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x49 - 0x50 vor */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV40C 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x51 - 0x58 vor */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV40D 0x01; /* Support for Mode 5 TIDs 0x59 - 0x60 vor */
/* 00000000 = TIDs 60 */
systemkonstante SY M5IV60A 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x61 - 0x68 vor */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV60B 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x69 - 0x70 vor */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV60C 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x71 - 0x78 vor */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV60D 0x01; /* Support for Mode 5 TIDs 0x79 - 0x80 vor */
/* 00000000 = TIDs 80 */
systemkonstante SY M5IV80A 0xFO0; /* Support for Mode 5 TIDs 0x81 - 0x88 vor */
/* 11110000 = TIDs 81, 82, 83, 84 */
systemkonstante SY M5IV80B 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x89 - 0x90 vor */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV80C 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x91 - 0x98 vor */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IV80D 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x99 - 0xAO0 vor */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IHOOA 0xC3; /* System support for Mode 5 TIDs 0x01 - 0x08 h */
/* 11000011 = TIDs 01, 02, 07, 08, */
systemkonstante SY M5IHOOB 0x00; /* System support for Mode 5 TIDs 0x09 - 0x10 h */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IH00C 0x00; /* System support for Mode 5 TIDs 0x1ll - 0x18 h */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IH00D 0x00; /* System support for Mode 5 TIDs 0x19 - 0x20 h */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M5IH20A 0x00; /* support for Mode 5 TIDs 0x20 - 0x28 hint */
systemkonstante SY M5IH20B 0x00; /* support for Mode 5 TIDs 0x29 - 0x30 hint */
systemkonstante SY M5IH20C 0x00; /* support for Mode 5 TIDs 0x31 - 0x38 hint */
systemkonstante SY M5IH20D 0x00; /* support for Mode 5 TIDs 0x39 - 0x40 hint */
systemkonstante SY M5IH40A 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x41 - 0x48 hint */
systemkonstante SY MS5IH40B 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x49 - 0x50 hint */
systemkonstante SY MS5IH40C 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x51 - 0x58 hint */
systemkonstante SY M5IH40D 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x59 - 0x60 hint */
systemkonstante SY M5IH60A 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x61 - 0x68 hint */
systemkonstante SY MS5IH60B 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x69 - 0x70 hint */
systemkonstante SY MS5IH60C 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x71 - 0x78 hint */
systemkonstante SY M5IH60D 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x79 - 0x80 hint */
systemkonstante SY M5IH80A 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x81 - 0x88 hint */
systemkonstante SY M5IH80B 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x89 - 0x90 hint */
systemkonstante SY M5IH80C 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x91 - 0x98 hint */
systemkonstante SY M5IH80D 0x00; /* Support for Mode 5 TIDs 0x99 - 0xAO hint */
systemkonstante SY M6I00A 0xA8; /* System support for Mode 6 TIDs 0x01 - 0x08 */
/* 10101000 = TIDs 01, 03, 05, */
systemkonstante SY M6I00B 0x80; /* System support for Mode 6 TIDs 0x09 - 0x10 */
/* 00001000 = TIDs 0xO0D */
systemkonstante SY M6I00C 0x00; /* System support for Mode 6 TIDs O0x1ll - 0x18 */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M6I00D 0x00; /* System support for Mode 6 TIDs 0x19 - 0x20 */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M8IO00B 0x80; /* System support for Mode 8 TIDs 0x01 - 0x08 */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M8I00C 0x00; /* System support for Mode 8 TIDs 0x09 - 0x10%*/
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M8I00D 0x00; /* System support for Mode 8 TIDs 0x1ll - 0x18%/
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M8IOOE 0x00; /* System support for Mode 8 TIDs 0x19 - 0x20 */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M9IO00A 0xFC; /* System support for Mode 8 VITs 0x01 - 0x08 */
/* 00111100 = VITs 03, 04, 05, 06 */
systemkonstante SY MSIOO0B 0x00; /* System support for Mode 8 VITs 0x09 - 0x10%/
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY M9I00C 0x00; /* System support for Mode 8 VITs 0x1ll - 0x18 */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY MSIO0OD 0x00; /* System support for Mode 8 VITs 0x19 - 0x20 */
/* 00000000 = TIDs none */
systemkonstante SY CSBVAR 0x00; /* version of checksum determination */
systemkonstante SY M7VAR 0;
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SYSYNC 4.10.0

ABK SYSKON 2.170.0 Abktirzungen
FB SYSKON 2.170.0 Funktionsbeschreibung
APP SYSKON 2.170.0 Applikationshinweise

FU SYSYNC 4.10.0 System-Synchronisation
FDEF SYSYNC 4.10.0 Funktionsdefinition

+R_syn B_camsync——— e »
B_camsync
-4 B_nmin
I - B_rstsyn B_waitsync——— &>
B_nldg EdgeRising C_waitsync
- B_norm C_syn
B_norm C_syn
-4 B_nachl C stal———= >
B_nachl C_stall
SYNC_STATE
sysync-main
o
1
trigger/

trigger/

<I(B_norm || B_nachl)>1
<B_norm || B_nachl>

sysync-sync-state

trigger/
R_syn>

trigger/
<(B_nmin) && R_syn

trigger/
<B_rstsyn

trigger/
</* (B_camsync

|| ((!\B_camsync) trigger/
&& dr_cam_GetSyncLevel() == SYNC_ALE) ) <R_syn>
&& R_Syn */>

sysync-on

Die Sektion %SYSYNC beschreibt die Zustande der Systemsynchronisation. SYNC_STATE steuert die Initialisierung der Synchroprozes-

se und

die Synchrozustinde, die Bezugsmarkensuche und die Bezugsmarkentberpriifung erfolgt im Hardwaretreiber. Bei den Ubergdngen
Normalbetrieb in Notlauf-DG bzw. Notlauf-DG in Normalbetrieb wird uUber den Reset-Eingang an SYNC_STATE eine Neusynchronisation
erzwungen. Eine Neusynchronisation wird ebenfalls durch Setzen von B_rstsyn (steigende Flanke auf B nmin) erzwungen.

Zustandsautomat SYNC_STATE:

Fir die folgenden Systemzustdnde sind die Bedingungen C_* definiert:

sysync-main

sysync-sync-state

sysync-on

A waitsync: C_waitsync
A syn: C_syn
A stall: C_stall
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ABK SYSYNC 4.10.0 Abklrzungen

Fir die verschiedenen Zustdnde (drrev_sta) sind folgende Konstanten vereinbart:

Konstante Wert Bedeutung
SYN 1 synchronisiert
WAITSYNC 2 nicht synchronisiert
STALL 3 nicht synchronisiert, Motor abgewlrgt oder Synchronisation verloren
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_CAMSYNC SYSYNC AUS System ist tiber Nockenwelle synchronisiert
B_NACHL MOTAUS ATM, BBWAKEUP, EIN Steuerung SG-Nachlauf
DDMTL, MLS, SYSUE,
B_NLDG DDG ALE, BBACC, CANDME,EIN Bedingung Drehzahlgeber-Notlauf ist aktiv.
DLLR, DMDSTP, ...
B_NMIN BGWNE ADVE, AEKP, AZUE, EIN Bedingung Unterdrehzahl: n < NMIN
BGNMOT, BGTABST, ...
B_NORM BBWAKEUP IMMOFF, SYSCON, SY-EIN SG-Bedingung normaler Motorsteuerungsbetrieb
SUE, SYSYNC
C_STALL SYSYNC AUS SG-Bedingung Motor abgewdirgt
C_SYN SYSYNC AUS SG-Bedingung Winkelsynchronisation vorhanden
C_WAITSYNC SYSYNC AUS SG-Bedingung keine Winkelsynchronisation vorhanden
R_SYN BGRLG, DMDTSB, EIN Synchro-Raster

ESSTT, SYSYNC

FB SYSYNC 4.10.0 Funktionsbeschreibung
In diesen Zustandsautomaten werden Zustdnde definiert, die beztiglich der Winkelsynchronisation des Systems eingenommen
werden kénnen. Jedem Zustand ist eine Bedingung C_* zugeordnet.

Beschreibung der einzelnen Zusténde:

Initialisierung der Winkelsynchronisation, dieser Zustand dient der Initialisierung der winkelrelevanten
Funktionen wie z.B. Drehzahlerfassung, Bezugsmarkensuche, Synchronisation aufgrund von Auslauferkennung
und Phasensynchronisation sowie Diagnosefunktionen $%DDG, $DPH

A inisyn wird bei der Systeminitialisierung (C_ini), beim Ubergang vom/nach Notlauf DG, bei
Synchronisationsverlust (B_syn 1 -> 0) , durch Setzen von B_rstsyn oder bei Unterdrehzahlausstieg

(B nmin and B _k115) erreicht. Ubergang zu A nsuch erfolgt nach Beendigung der Initialisierung.

A waitsync: Warten auf Synchronisation.

Die Initialisierung der Synchro-Prozesse (Einspritzung, Zundung, Klopferkennung, Aussetzererkennung ...),
welche friher dem Zustand A firstsyn zugeordnet war, ist jetzt einer Ubergangsaktion zugeordnet. Beim
Ubergang nach A _syn wird der ContainerprozeR (container firstsyn aufgerufen)

A syn: Synchronisierter Zustand. Der Zustand wird erreicht durch Synchronisierung tber Auslauferkennung, Schnell-
start bzw. Uber Phasensynchronisation. Solange das System noch nicht Uber die Phase synchronisiert ist
wird UberprlUft ob sich die Synchronisierung geandert hat (z.B. Auslauferkennung -> Schnellstart). Die
Anderung des Synchronisationszustand wird durch den Hardwaretreiber ausgelodst.

A stall: Unsynchronisierter Zustand. Der Zustand wird erreicht durch Abwirgen des Motors (Unterdrehzahl) oder bei
Synchronisationsverlust. Der Zustand bleibt so lange erhalten, bis die Unterdrehzahlbedingung (B_nmin)
aufgehoben wird.
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APP SYSYNC 4.10.0 Applikationshinweise

FU WFS 41.40.0 Wegfahrsperre
FDEF WFS 41.40.0 Funktionsdefinition

ok kkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk ko kkkkkkkkkkk ok kk ko kkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk ok sk kk ok ko k ok

* Wegfahrsperre EWS3 BMW *
* *
* Wegfahrsperren System nach Lastenheft *
* "Schnittstelle EWS3 flUr DME Steuergerate Common Platform" Ident-Nr. 7 507 798, *
* Index b vom 20.11.00. Bearbeiter: BMW EA-33 Hr. Noll *
* *
* *
* *

*

Aus Geheimhaltungsgrinden wird die EWS-Spezifikation hier nicht dokumentiert!

*

ok kkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk ko kkkkkkkkkkk ok kk ko kkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkkk kkk ko kk

Nachlaufverhalten beziglich RlUcknahme der Freigabe hat sich geédndert. Diese wurde nicht
zusdtzlich im Lastenheft dokumentiert, da dies nicht dem Lastenheft entspricht, aber vom
Kunden akzeptiert wurde: "Da die jetzige SW-Losung einen Kompromiss darstellt und um das

Risiko einer grdferen Programménderung zu minimieren!"

Motorlauf nur mit giltiger EWS3 Botschaft moéglich

Fehlerhandhabung:

Fur alle Fehler gilt: Léschen und neu Bewerten bei jedem "K115 ein".

Bei der Fehlerbehandlung werden 3 Fehlerorte unterschieden:

1. Botschaftsfehler , Fehlerpfad: CDTDWA

Bei diesem Fehler bleibt die Schnittstelle immer auf Empfang und bei ersten Empfang eines glltigen

Telegramms wird dieses verwendet.

a

Empfangsfehler in EWS-Telegramm (Start-, Stopbitfehler oder Telegramm-, mehr als
drei mal Bytezwischenzeit-Fehler) .

Fehlerart: B_mndwa

Fehlerheilung: ebensoviele glltige Telegramme empfangen, wie vorher fehlerhafte.

b) Mehr als 3 Parity-Fehler erkannt

Fehlerart: B_npdwa

Fehlerheilung: ebensoviele fehlerfreie Ubertragung, wie vorher fehlerhafte.

c) Timeoutfehler: 10 Sekunden nach K1.15 EIN noch kein EWS-Telegramm empfangen bzw.

10 Sekunden nach absenden eines Auftrages (z.B StW-Rucksetzen)

Fehlerart: B_sidwa

Fehlerheilung: ein glultiges Telegramm empfangen

Die Umweltbedingungen Ul bis U4 sind applizierbar und mit sinnvollen Werten fir nmot

2. Manipulationsversuch erkannt, Fehlerpfad: CDTWFS

a) Kein Startwert programmiert.

= 0 zu belegen

Fehlerart: B_mnwfs

Fehlerheilung: Startwert programmieren

b) Falsche EWS-Telegramme empfangen. Die Fangbereichsrechnung ist flir mindestens 5 Telegrammauswertungen

fehlgeschlagen.

Fehlerart: B_npwfs

Fehlerheilung:im Keyout-Nachlauf

c) Fehler beim Programmieren oder Ricksetzen des Startwertes.

Fehlerart: B_siwfs

Fehlerheilung: Noch einmal versuchen, ggf. zuerst EWS-SG rucksetzten

d) 1. Startwert im Flash zerstdrt. 2-aus-3-Auswahl fehlgeschlagen oder
2. Fehlerrlckmeldung: Startwertprogrammierroutine

Fehlerart: B_mxwfs

Fehlerheilung: bei 1.) keine
bei 2.) Erfolgreiche Startwertprogrammierung

Die Umweltbedingungen Ul bis U4 sind applizierbar und mit sinnvollen Werten fir nmot

= 0 zu belegen
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3. Uberwachung der Wechselcodeablage, Fehlerpfad: CDTWCA

a) Fehler Ablage (z.B. Powerfail) Fehlerart: B_mnwca
Fehlerheilung: Ablage wieder ok.

b) Lesen der Wechselcodeablage in EEPROM-Spiegel war fehlerhaft. Fehlerart: B_mxwca
Fehlerheilung: Fzg steht, weil mit "EEPROM lesen" angezeigt wird, daR EXRAM
defekt (Powerfail) ist. Heilungsversuch mit "K115 aus/ein"
c) Schreiben auf die Wechselcodeablage im EEPROM fehlerhaft. Fehlerart: B_siwca
Fehlerheilung: Neuer Schreibversuch bei nachfolgender Weiterschaltung, in
einem der nachfolgendem Fahrzyklen. Bei Erfolg Fehlerheilung.
Die Umweltbedingungen Ul bis U4 sind applizierbar und mit sinnvollen Werten fur nmot = 0 zu belegen

ABK WFS 41.40.0 Abklrzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung

CDCDWA BLOKNR KL Codewort CARB: Diebstahlwarnanlage

CDCWCA BLOKNR KL Codewort CARB: Wegfahrsperre Wechselcode-Ablage
CDCWFS BLOKNR KL Codewort CARB: Wegfahrsperre

CDKDWA FW Codewort Kunde: Diebstahlwarnanlage

CDKWCA FW Codewort Kunde: Wegfahrsperre Wechselcode-Ablage
CDKWFS FW Codewort Kunde: Wegfahrsperre

CDTDWA FW Codewort Tester: Diebstahlwarnanlage

CDTWCA FW Codewort Tester: Wegfahrsperre Wechselcode-Ablage
CDTWFS FW Codewort Tester: Wegfahrsperre

FLCDWA FW Entprellung Fehler: Diebstahlwarnanlage

FLCWCA FW Entprellung Fehler: Wegfahrsperre Wechselcode-Ablage
FLCWFS FW Entprellung Fehler: Wegfahrsperre

HLCDWA FW Entprellung Heilung: Diebstahlwarnanlage

HLCWCA FW Entprellung Heilung: Wegfahrsperre Wechselcode-Ablage
HLCWFS FW Entprellung Heilung: Wegfahrsperre

LDDWA FW Fehler -> Lampe: Diebstahlwarnanlage

LDWCA FwW Fehler -> Lampe: Wegfahrsperre Wechselcode-Ablage
LDWFS FwW Fehler -> Lampe: Wegfahrsperre

TSFWCA FW Fehlersummenzeit: Wegfahrsperre Wechselcode-Ablage
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung

B_MNDWA WFS LOK Fehlertyp min.: Diebstahlwarnanlage

B_MNWCA WFS LOK Fehlertyp min.: Wegfahrsperre Wechselcode-Ablage
B_MNWFS WFS LOK Fehlertyp min.: Wegfahrsperre

B_MXWCA WFS LOK Fehlertyp max.: Wegfahrsperre Wechselcode-Ablage
B_MXWFS WFS LOK Fehlertyp max.: Wegfahrsperre

B_NPDWA WFS LOK Fehlertyp unplausibel: Diebstahlwarnanlage
B_NPWFS WFS LOK Fehlerart: Wegfahrsperre

B_SIDWA WFS LOK Fehlertyp Signal: Diebstahlwarnanlage

B_SIWCA WFS LOK Fehlertyp Signal: Wegfahrsperre Wechselcode-Ablage
B_SIWFS WFS LOK Fehlerart: Wegfahrsperre

FB WFS 41.40.0 Funktionsbeschreibung
APP WFS 41.40.0 Applikationshinweise

FU EG 4.0.0 Eingangsgr6f3en, incl. deren Diagnose
FDEF EG 4.0.0 Funktionsdefinition

Die Funktionsgruppe EG enthdlt die Erfassung der Eingangsgrofen des Motorsteuerungssystems und deren Diagnose. Dariber hinaus
werden aus den gemessenen Motorgrdflen weitere Eingangsgrdéflen berechnet.
Sie gliedert sich in folgende Untergruppen:

EGNWE - EingangsgrdfRen Drehzahl- und Winkelerfassung
EGFE EingangsgroéfRen Flullungserfassung

EGTE Eingangsgroéfen Temperaturerfassung

EGAK - EingangsgroéfRen Abgas Katalysator

EGEG - EingangsgrdRen EGAS-System
EGKE - EingangsgréfRen Klopferkennung
EGAG - EingangsgréRen allgemein
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ABK EG 4.0.0 Abklrzungen
FB EG 4.0.0 Funktionsbeschreibung

Die Funktionsgruppe Eingangsgrdfen trennt die von der Erfassungs-Sensorik abhdngigen Systemteile von den in MSF (Motorsteuerungs-
funktionen) enthaltenen Hardware-unabhdngigen Teilen. Die Eingdnge der Gruppe EG sind die von den Gebern kommenden Eingangs-
signale (z.B. Ausgangssignal des Induktiv-Drehzahlgebers), aus denen von den einzelnen Funktionen physikalische, sensorunab-
hangige Zustandsgréfen des Motors oder Fahrzeugs aufbereitet werden (z. B. Drehzahl nmot in 1/min). Die erfassten Signale

werden diagnostiziert, bei erkannten Fehlern werden Ersatzmafnahmen definiert. SchlieRlich werden aus den direkt gemessenen
GroRen aufgrund physikalischer Zusammenhdnge weitere MotorgrdRen berechnet (z.B. Drehzahlgradient aus der Drehzahl, relative
Fillung aus der angesaugten Luftmasse). Hierzu werden einfache Zusammenhdnge wie Differenzenquotienten zur Gradientenberechnung
wie auch komplexe pysikalische Modelle bei der Fullungserfassung benutzt.

Die jeweiligen Funktionen werden i.allg. nach folgender Konvention bezeichnet:

________ o o oo C o ___
Kurzel | Beschreibung
,,,,,,,, o o m e o e
- EG... | Funktionsgruppe Eingangsgrofenerfassung...
- GG... | Gebergroflenfunktion, beschreibt die Auswertung von Sensorsignale, enthdlt oft auch die Sensor-
| diagnose. Diese Funktionen sind geberspezifisch und SG-Hardware-abhangig
- D | Diagnosefunktion, beschreibt die Uberpriifung der erfaBten Sensorsignale soweit nicht in
| GG-Funktionen enthalten.
- BG... | Berechnete GroRe..., beschreibt die Zusammenhdnge zur Ermittlung von Motorgrdfen, welche nicht
|

direkt gemessen werden.

APP EG 4.0.0 Applikationshinweise

FU BGKMST 5.10.0 Berechnete Gréf3e: Kilometerstand
FDEF BGKMST 5.10.0 Funktionsdefinition

1000.0

Rttt = I

[DEPM (T)
fes_dauer
dfp_all

C_femelr

Information von
CAN-Kombi

fmstand >

----PqB_kmstinc kmst_w

kmstand

------------------ »{B_pwf

bgkmst-bgkmst

bgkmst-bgkmst
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Berechnung Wegstrecke aus Fahrzeuggeschwindigkeit und Wegstrecke mit aktiver MIL

v v
MN MX N
>0
> 9 st

---------------------------------------

et

bgkmst-kmst-fz

Teilfunktion: Berechnung gesamt zurlckgelegte Fahrzeug-Wegstrecke mit Aufldsung 6 [km]

ABK BGKMST 5.10.0 Abklrzungen

Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_INS2COK CANINS BGKMST, BGTABST, EIN Bedingung: CAN-Botschaft INSTR2 vorhanden
BGVSEKP, DCINS,
GGTFM
B_KMMIL DMIL BGKMST EIN MIL-Ansteuerung mit Relevanz zu Kilometererfassung
B_NMOT BGWNE ADVE, ALE, BBFEWNE,EIN Bedingung Motordrehzahl: n > NMIN
BBKHZ, BBPEDBR, ...
B_PWF PROKON ADVE, AMUENE, ATM, EIN Bedingung Powerfail
BBBO, BBPEDRBR, ...
C_FCMCLR BGKMST ADVE, BGDVE, BGKMST,OK Systemzustand: Fehlerspeicher 16schen
BGRBS, DDCY, ...
KMSTAND CANINS AMUENE, BBPEDBR, EIN Fahrstrecke des Fahrzeugs als Information tiber CAN
BGKMST, DVANOS, FE,
KMSTMIL_W BGKMST T2RLIMIL, TCIMOD  AUS Zuruckgelegte Fahrstrecke mit MIL on
KMST_W BGKMST LRSHKEB AUS Zuruckgelegte Fahrstrecke seit Powerfail
R_T1000 BGKMST, DKUPPL EIN Zeitraster 1000 ms
VFZG_U DFFTCNV BGKMST, DFFT EIN Fahrzeuggeschwindigkeit, mit def. Quantisierung fur Tester

FB BGKMST 5.10.0 Funktionsbeschreibung

EOBD fordert die Erfassung der mit aktivierter MIL zurlckgelegten Fahrstrecke.

Diese wird in kmstmil w aus der Fahrgeschwindigkeit vfzg u aufintegriert.

Die Quantisierung und Ausgabe von kmstmil w erfolgt gemdRf SAE J1979, Mode 1, PID$21. ->%TCIMODX.y

Fir Kundendiensttester wird zusdtzlich die Fahrstrecke kmst_w seit powerfail ermittelt.

APP BGKMST 5.10.0 Applikationshinweise

Zur Steuerung der Funktion Uber B_kmmil wird eine entsprechend angepasste DMIL bendtigt. ->%DMIL
Achtung: B_kmmil ermittelt nur den MIL-Status der Motorsteuerung, andere Systeme missen eine entsprechende
Funktion aufweisen.

Zur Werteausgabe ist eine entsprechend angepasste SCAN-TOOL-Kommunikation ndtig: ->%TC1MOD

bgkmst-kmst-fz
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FU BGNMOT 8.20.0 Berechnete GroRe Drehzahl

FDEF BGNMOT 8.20.0 Funktionsdefinition
BGNMOT 8.20: Calculation of the engine speed

i -—1nmot_f is calculated in 10ms process
inmot_w is calculated in 2ms process | to avoid changing of register set
i while engine is not fully synchronized |

synstate

nmot_f

nmot

[ ]
D> nmotll
SY_ZYLZAINC

I
L2l
nmotlifil

MINSPEED

[E»—--¢----2 B_nmin
B_nmin

bgnmot-main

Motordrehzahl

Berechnung der Motordrehzahl in verschiedenen Quantisierungen. Die Motordrehzahlen nmot_w und nmot_f werden im Betrieb im
Synchro aus der Segmentzeit tseg_l (wird im HWT wahrend C_bmsuch aus Zahnzeit bestimmt) berechnet. Die Gréfen nmot und
nmotll werden im 10ms Raster von nmot w Ubernommen. Wahrend der Synchronisaton wird die Drehzahl nmot_w im 2ms Raster und
nmot_f im 10ms Raster bestimmt. Sobald Uber die Liicke synchronisiert wurde (synstate >= 3), wird die Drehzahl pro Segment
berechnet. Die Drehzahlen sind auf maximal 10000 U/min begrenzt. Die Gréfe nmot_f wird aus nmot_w abgeleitet und ist
dementsprechend ungenau.

Drehzahl flr unteren Drehzahlbereich

Im 10ms Raster wird die aktuelle Drehzahl von nmot_w in nmotll mit der entsprechenden Quantisierung abgespeichert. Ist die
Motordrehzahl gréfer als 2550 U/min, so wird nmotll auf 2550 U/min begrenzt.

Die Drehzahl nmotll wird uUber ein PT1-Glied gefiltert und ergibt nmotllfil. Die Zeitkonstante des Filters ist unterschiedlich,
abhdngigdavon, ob eine Beschleunigung oder Verzdgerung vorliegt. Diese gefilterte Drehzahl wird nur bis zu einem Wert von
1500 U/min berechnet, um die Laufzeitbelastung gering zu halten.

Der Filteralgorithmus 1laRt sich in folgende Form Uberfihren:
7 * nmotfill (k-1) + nmotll (k)

nmotllfil(k) = ------------mmmmm oo bei Beschleunigung

3 * nmotfill(k-1) + nmotll (k)
nmotllfil(k) = -----------mmmmmmm oo bei Verzodgerung

bgnmot-main
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MINSPEED: In case of nmot < NMIN (B_nmin = true)
--------------- all nmots are set to 0.0

00! oY

N
A
bgnmot-minspeed

bgnmot-minspeed

Unterdrehzahl

Wird auf Unterdrehzahl erkannt (B _nmin = TRUE), so werden alle Motordrehzahlgroéfen auf Null gesetzt.

ABK BGNMOT 8.20.0 Abkiirzungen

Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_ZYLZA SYS (REF) Systemkonstante Zylinderanzahl
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_NMIN BGWNE ADVE, AEKP, AZUE, EIN Bedingung Unterdrehzahl: n < NMIN
BGNMOT, BGTABST, ...
NMOT BGNMOT ADVE, AES, AEVABU, AUS Motordrehzahl
AKR, ARMD, ...
NMOTLL BGNMOT BGDVE, LLRNS, STMD AUS Motordrehzahl im Leerlaufbereich
NMOTLLFIL BGNMOT AUS Gefilterte Drehzahl nmotll
NMOT_F BGNMOT DMDFOF, DMDFON, AUS Motordrehzahl
DMDLFB
NMOT_W BGNMOT ALE, AMUENE, ARMD, AUS Motordrehzahl
ATBEG, BBGANG, ...
SYNSTATE BGWNE BGNMOT, BGWNE, EIN Aktueller Synchronisierzustand
HT2KTPH, HT2KTWNE,
KT_ZUEN
TSEG_L HT2KTWNE BGNG, BGNMOT, EIN Winkel-Segmentzeit
BGRLMAX, BGWNE,
ESUK, ...

FB BGNMOT 8.20.0 Funktionsbeschreibung

Die Berechnung der Segmentzeit tseg 1 erfolgt in der TPU bzw. im Hardware-Treiber. Die Segmentzeit ist dabei die Zeit die wahrend
des Winkels 720 °KW / Zylinderzahl verstreicht. Gemessen wird die Zeit dabei jeweils am Synchro Zahn. Wahrend der Bezugsmarkensuch-
phase (C_bmsuch) wird die Segmentzeit im HWT aus der Zahnzeit berechnet. Solange noch keine Zahninterrupts in der TPU vorliegen,
wird flir tseg_l der Maximalwert angegeben. Die Segemtzeit wird mittels eines Funktionsaufrufs in der Funktion $HT2KTWNE vom HWT
erfragt und in die RAM Zelle tseg 1l abgespeichert.

Die Berechnung der Motordrehzahl und Unterdrehzahlerkennung erfolgt auch im SG-Nachlauf.

APP BGNMOT 8.20.0 Applikationshinweise

FU BGNG 8.30.0 Berechnete GroRRe Drehzahlgradient
FDEF BGNG 8.30.0 Funktionsdefinition

Die Funktion $%BGNG liefert folgende GroéRen:

- dnmot_w: Die Differenzdrehzahl dnmot_w wird im Synchro-Raster Uber jeweils ein Segment gebildet:
dnmot_w(k) = nmot (k) - nmot(k-1)
- dnmotas_w: Die Drehzahlanderung Uber ein Arbeitsspiel wird im 10 ms -Raster gerechnet:
dnmotas_w (k) = nmot_w(k) - nmot_w(k-SY ZYLZA) .
Die hierzu notwendigen Drehzahlwerte nmot_w(k) werden im Synchro-Raster in einem Ringpuffer
abgespeichert.
- tsas_w: Die Zeit Uber ein Arbeitsspiel mit:

tsas_w = Summe(tseg w(i), i=1, SY ZYLZA).
Die hierzu notwendigen Segmentzeiten tseg w(i) werden im Synchro-Raster in einem Ringpuffer

abgespeichert.
- ngas_w: Der Drehzahlgradient Uber ein Arbeitsspiel ergibt sich im 10 ms-Raster mit:
ngas_w = (dnmotas_w / tsas_w) .
- ngfil_w: Gefilterter Drehzahlgradient aus ngas_w mit der Zeitkonstante ZNGFIL.

(Filtercharakteristik &ndert sich Uber die Drehzahl, da Filter im 10ms Raster gerechnet wird)
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Drehzahlgradienten am Beispiel eines 4-Zylindermotors mit SY ZYLZA = 4:

<=—=------- tsas w -------- >
<tseg 1->
R_syn: | \ \ \ | \ \ [ L e | | |
nmot w
\
‘ *okkk ok kK
‘ * kK * kKK
| . * %
| LR e nmot (k) * ok
‘ * %k ~ * %
‘ ** | *kk
\ o |
| I et T dnmotas w
\ o " |
| * ok dnmot_w |
| * v v
| et e P nmot (k-SY_ZYLZA)
‘ *
‘ *
o T T T o o o o oo o o o o oo —o—oooo—-o-- >t
. - : : Detection of the
BGNG: Calculation of the engine speed gradient first Synchro
Prm—mrm e m i m e m -
I
Ju @
[TE B e Sy B
B_syn2nd /INC
L.o_Ju
(5n o -] B
nmot_w dnmot_w
nmot_old_w [sec]
nmotarr_w ZNGFIL
NMOTZYLZA
B 3
nmot0_wiH| - F—IE»——{x | = F——e— |, - T [S)
= ngfil_w ngfil
nmotas_)\
ms -> secC -
TSEGZYLZA
irspsyn e p—
; - irspsyn
tseg_| irspsyn_old
tseg_| tsas_w.
B_ngasoK > e p—
B_ngasok

The 10 ms process of this function is
only calculated if B_ngasok = true

bgng-main

bgng-main
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Differenzdrehzahl pro Segment (dnmot_w)

Uber B syn2nd wird sichergestellt, daf die Differenzdrehzahl tiber ein Segment (dnmot_w) erst ab dem zweiten Synchro berechnet wird.
dnmot_w (k) = nmot_w(k) - nmot_w(k-1)

Die RAM-Zelle irspsyn ist ein Zeiger auf den nachsten zu beschreibenden Eintrag im Ringspeicher array nmot und wird in der
Hierarchie TSEGZYLZA gebildet. Der Wert von irspsyn lauft dabei immer von 0 bis SY_ ZYLZA+1l. Die RAM-Zelle irspsyn old ist ein
Zeiger auf den Eintrag mit der Drehzahl vom vorangegangenen Segment.

Berechnung des Drehzahlgradienten pro Arbeitsspiel (ngas_w)

Im Block NMOTZYLZA wird die aktuelle Drehzahl und die Drehzahl 2 Umdrehungen zuvor (1 Arbeitsspiel) bereitsgestellt. Die Differenz
beider Drehzahlen ergibt die Differenzdrehzahl Uber ein Arbeitsspiel (dnmotas_w). Durch Division mit der Zeit Uber ein Arbeitsspiel
(tsas_w) ergibt sich der Drehzahlgradient Uber ein Arbeitsspiel (ngas_w). Der Drehzahlgradient wird dann noch als gefilterte GroéRe
(ngfil_w und ngfil) zur Verfligung gestellt.

In der Hierarchy TSEGZYLZA werden die Segmentzeiten in dem Array tsegrsp_l abgespeichert. Aufgrund der Eintrdge in diesem Array
wird die Zeit Uber ein Arbeitsspiel tsas_w gebildet.

Die Berechnung des Drehzahlgradienten wird mit der Bedingung B_ngasok freigegeben, wenn der Ringspeicher erstmalig die Werte Utber
ein Arbeitsspiel enthdlt.

Mit der Multiplikation von dnmotas_w mit 1000 erfolgt eine Umrechnung der GrdRe tsas_w von ms in sec.
dnmotas_w [U/min]
ngas_w [U/min/s]

Beide Grofien werden nur einmal pro Arbeitsspiel berechnet.

ABK BGNG 8.30.0 Abkurzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
ZNGFIL FW Zeitkonstante fir Drehzahlgradient-Filter
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_ZYLZA SYS (REF) Systemkonstante Zylinderanzahl
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_NGASOK BGNG BGRLG AUS Bedingung Ringspeicher fir ngas-Berechnung ok
DNMOTAS_W BGNG AUS Differenzdrehzahl tber ein Arbeitsspiel
DNMOT_W BGNG AUS Differenzdrehzahl zwischen zwei folgenden Segmenten
INISYNMON BBFEWNE, BGNG, EIN Monitor-Array mit Griinden der letzten Anforderung einer Neusynchronisation
BGWNE, DPH, HT2KTPH,
IRSPSYN BGNG BGRLG AUS Index fur Ringspeicheradressierung tsegrsp_w, nmotrsp_w, rirsp_w
IRSPSYNOLD BGNG LOK Ein Arbeitsspiel alter Index fiir die Ringspeicheradressierung
NGAS_W BGNG ARMD, KRDY, LLRMD, AUS Drehzahlgradient tiber ein Arbeitsspiel
MDIHGS
NGFIL BGNG BBSAWE, LLRMD, AUS gefilterter Drehzahlgradient
LLRNS, LLRRM
NGFIL_W BGNG DMDSTP, MDFAW, AUS gefilterter Drehzahlgradient
NMAXMD
NMOTARR_W BGNG LOK Ringspeicher fur Drehzahlen
NMOTAS_W BGNG LOK Motordrehzahl von 2 Umdrehungen (1 Arbeitsspiel) zuvor
NMOT_W BGNMOT ALE, AMUENE, ARMD, EIN Motordrehzahl
ATBEG, BBGANG, ...
TSAST_L BGNG LOK Zeit uber ein Arbeitsspiel genau
TSAS_W BGNG LOK Zeit Uber ein Arbeitsspiel fur ngas_w
TSEGRSP_L BGNG BGRLG AUS Array mit Segmentzeiten Uiber das letzte Arbeitsspiel
TSEG_L HT2KTWNE BGNG, BGNMOT, EIN Winkel-Segmentzeit
BGRLMAX, BGWNE,
ESUK, ...

FB BGNG 8.30.0 Funktionsbeschreibung

Berechnung des Drehzahlgradienten

Die Grdéflen nmot_w (%$BGNMOT) und tseg 1 (%HT2KTWNE) werden bei jedem Synchro in einen Ringspeicher geschrieben.
Der Ringspeicher enthdlt dabei jeweils SY ZYLZA + 2 Werte.

Im 10ms Raster werden die bendtigten Grodfen aus dem Ringspeicher ausgelesen und der Drehzahlgradient wie folgt berechnet:
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dt tseg 1(k) + tseg 1l(k-1) + .. + tseg 1l(k-zylza+l)

APP BGNG 8.30.0 Applikationshinweise

Empfehlung fir Erstapplikation:

Fur die Zeitkonstante des Tiefpassfilters kann zur Erstapplikation

ZNGFIL = 50 ms

benutzt werden.

FU DDG 16.20.0 Diagnose Drehzahlgeber

FDEF DDG 16.20.0 Funktionsdefinition

Sy_PGRAD2 |->

SY_PGRAD2

zrph2_1 |->

rph2_1 B_temp2

SY_PGRAD3
zrph3_1

SY_PGRAD4
zrph4_1

--+

ZIDFBM il

=

.
I e

-------- .

RAM_[——7#—

bmloss_w [E_IV

el

EEEE

LT ECT T X ]

[ertosctrs [

DDG 16.10 vom 17.02.2000

ddg-ddg
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:

> >PGFLWA

SY_PGRAD2 [->] = otmmmmmmmm o oo o e oo

zrph2_1 |[->

B_temp2

SY_PGRAD4

ddg-pgfi-det

ddg-pgfl-det

ddg-nldg

ddg-nldg

Die Sektion DDG beschreibt die Diagnose des Drehzahlgebers (DG) an der Kurbelwelle.
Die Diagnose wird anhand folgender Signale bzw. Ereignisse durchgefihrt:

- DG-Diagnose Uber Auswertung der Phasengeber (PG bzw. PG2, PG3, PG4)-Flankenwechsel bei Minimaldrehzahl
- DG-Diagnose Uber Verlust bzw. Fehler der Bezugsmarke

Zur Auswertung Verlust der Bezugsmarke wird der Bezugsmarkenverlustzahler bmlosctr w bei C_inisyn zwischengespeichert und bei jedem
C_inisyn mit dem Zahlerstand aus der letzten Initialisierung verglichen. Hat sich der Zahlerstand verdndert, so liegt eine Neu-
synchronisierung durch Liickenverlust vor. Fiir diese Funktion muf ein durchlaufender Zahler, der sich bei Uberlauf resetiert
realisiert sein.
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Fehlerspeicherverwaltung:

Status Fehlerpfad N: SFPN Status Fehlerpfad BM SFPBM
Errorflag N: En Errorflag BM E_bm
Zyklusflag N: Zn Zyklusflag BM Z_bm
Fehlerart N: B_sin Fehlerart BM B_plaus

Loéschen Fehlerpfad: C_fcemeclr & B_cln Loschen Fehlerpfad: C_fcmelr & B _clbm

Fehlerpfad N: CDTN Fehlerpfad BM: CDTBM
Fehlerklasse N: CLAN Fehlerklasse BM: CLABM
Fehlerschwere N: TSFN Fehlerschwere BM: TSFBM
Carb-Code N: CDCN Carb-Code BM: CDCBM
Umweltbedingungen N: FFTN Umweltbedingungen BM: FFTBM

Fehler Fehlerart Beschreibung

En B_sin wahrend Drehzahlsuchphase kein DG-Signal

(PGFLWA PG-Flankenwechsel wahrend B nmin = 1 => kein DG-Signal)
E_bm B_plaus im Normalbetrieb "mehrmals" Liickenverlust oder Bezugsmarkenfehler.

(z&dhlerwert = BMFMX)

ABK DDG 16.20.0 Abkiirzungen

DG N/BM-Geber an Kurbelwelle
PG Phasengeber

PG2 optionaler 2. Phasengeber
PH Phasensignal an Nockenwelle
BM Bezugsmarke

LBMHYS (Wert: 100) Immediate-Konstante Hysterese zum Vergleich LBMMX zu bmloss_ctr

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

B_templ
: Beschreibungsvariable im VS100 nicht sichtbar

B_temp2
Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
LBMINIT FW Initialisierungswert des Z&hlers Bezugsmarkenverlust, wenn SG zuvor im NLDG war
LBMMX FW Maximalwert fir Z&hler Bezugsmarkenverlust
PGFLWA FW Anzahl PG-Flankenwechsel fur DG-Fehler B_signal
ZIDFBM FW Zahler-Inkrementierung je Liickenkorrektur bei BM-Uberpriifung
ZIDNOBM FW Zahler-Inkrementierung nach Verlust der Bezugsmarke
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_PGRAD2 SYS (REF) Systemkonstante: Art des 2. Phasengebersignals
SY_PGRAD3 SYS (REF) Systemkonstante: Art des 3. Phasengebersignals
SY_PGRAD4 SYS (REF) Systemkonstante: Art des 4. Phasengebersignals
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
BMLOSCTR_W BBFEWNE DDG EIN Zahler (Word) Neusynchronisationen durch Liickenverlust
BMLOSS_W DDG LOK Zahler BM-Fehler fir DG Diagnose
B_CLBM DDG EIN Bedingung Fehlerpfad Bezugsmarkengeber ldschen
B_CLN DDG EIN Bedingung Fehlerpfad Drehzahlgeber 16schen
B_FBM BBFEWNE DDG, DMDSTP EIN Bedingung Bezugsmarkenfehler => mindestens 1 Zahn zuviel oder zuwenig erkannt
B_NLDG DDG ALE, BBACC, CANDME,AUS Bedingung Drehzahlgeber-Notlauf ist aktiv.

DLLR, DMDSTP, ...
B_NMIN BGWNE ADVE, AEKP, AZUE, EIN Bedingung Unterdrehzahl: n < NMIN

BGNMOT, BGTABST, ...
B_PLAUS DDG AUS Fehlertyp "Wert unplausibel’ erkannt
B_SIN DDG AUS Fehlertyp: kein Drehzahlsignal vorhanden
C_FCMCLR ADVE, BGDVE, BGKMSTEIN Systemzustand: Fehlerspeicher I6schen

BGRBS, DDCY, ...
C_INI ADVE, AEKP, ARMD, EIN SG-Bedingung Initialisierung

BBBO, BBKHZ, ...
C_INISYN BGRLG, DDG EIN SG-Bedingung Initialisierung Winkelsynchronisation
C_PWF SYSCON BBKHZ, BGDVE, BGRBEIN SG-Bedingung Powerfail-Initialisierung

BGTABST, DDCY, ...
E_BM DDG DMDSTP, LRAEB AUS Errorflag: Bezugsmarkengeber
E_N DDG DMDSTP AUS Errorflag: Drehzahlsignalgeber
R_PH DDG EIN Raster Phasensignal
R_T100 SYSCON BBBO, BBKHZ, DDG, EIN Zeitraster 100ms

DDMTL, DKRS, ...
ZRPH2_L HT2KTPH DDG, DPH EIN Zahler Raster Phasensignal 2
ZRPH3_L HT2KTPH DDG, DPH EIN Zahler Raster Phasensignal 3
ZRPH4 L HT2KTPH DDG, DPH EIN Zahler Raster Phasensignal 4
ZRPH_ L HT2KTPH DDG, DPH EIN Zahler Raster Phasensignal
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
Z_BM DDG AUS Zyklusflag: Bezugsmarkengeber
Z_N DDG AUS Zyklusflag: Drehzahlsignalgeber

FB DDG 16.20.0 Funktionsbeschreibung

Die Eingangssignale der DDG werden in den Sektionen $HT2KTPH, $HT2KTWNE und %BBFEWNE gebildet.
Fehler E n: Die Diagnose des DG erfolgt auf folgendem Weg:

Auswertung der PG (bzw. PG2....PG4) -Flankenwechsel bei Unterschreitung der Minimaldrehzahl:

Das PG-Signal wird als Referenz verwendet. Treten am PG-Signal mehrere Flankenwechsel im Phaseninterrupt R_ph auf, ohne
dass ein Drehzahlsignal registriert wird, so liegt ein DG-Ausfall vor. Hierzu wird die Anzahl der Phaseninterrupt Uber
den freilaufenden Phaseninterrupt-Zahler zrph 1 bei Minimaldrehzahlunterschreitung B_nmin geprtft. Wird seit Erreichen
der Unterdrehzahlbedingung eine applizierbare Anzahl von Flankenwechsel PGFLWA erreicht, so fuhrt dies zum Setzen

des Fehlers E n mit der Fehlerart B_sin.

Eine Heilung des so entstandenen Fehlers erfolgt, wenn Drehzahl erkannt wird.

C_inisyn +
Tt
DG- Signal
R_ph + + + + + +
——————— B e e e e e
PGFLWA PGFLWA -> Ho-mmmm -
oo +
z&hler zrph 1/zrph2 1;.... P +
B L L +
D i +
+o-mm - +
0 ------- +
B_sin dommmmmmm e
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, +
En tommmmm -
______________________________________________________________________________________________ +
Zn dommmmmmm e
______________________________________________________________________________________________ +

Fehler E_bm: Die Diagnose des DG erfolgt auf folgendem Weg:

Im synchronisierten Betrieb wird in der $BBFEWNE im Synchro ein Liuckencheck Uberprift. Bei Lickenverlust
wird eine Neu-Synchronisation ausgelést (B_bm 1 -> 0) und ein Fehlerzdhler wird inkrementiert. Liegt die Lilicke um einen

Zahn falsch, dann wird eine Liickenkorrektur durchgefihrt und das Flag B_fbm gesetzt. Zur Diagnose werden diese Ereignisse
verwendet. Bei Lickenverlust wird der Zahler bmloss_w um ZIDNOBM, bei einer Liuckenkorrektur um ZIDFBM inkrementiert. Tritt

nach dem Luckencheck kein Fehler auf, dann wird der Zahler um 1 dekrementiert. Sobald der Zahler den Wert LBMMX erreicht,
wird die Fehlerart B_plaus gesetzt. Erreicht der Zahler den Wert 0, dann wird der Fehler zurlckgesetzt (Fehlerheilung).

APP DDG 16.20.0 Applikationshinweise

Empfehlung fur Erstapplikation:

PGFLWA: 8, abhangig von Anzahl der Flanken pro Umdrehung sollten mindestens 8 Umdrehungen appliziert werden
ZIDFBM: 150

ZIDNOBM: 1200

LBMINIT: 1000

LBMMX : 4000

CDTN: 110 CDTBM: 111

CLAN: 3 CLABM: 6

TSFN: 255 TSFBM: 255

CDCN : 824,823,821,822d CDCBM: 824,823,821,822d

FFTN: ub, tmot FFTBM: ub, tmot
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Vorgehen Funktionsprufung:

1. Folgende Signale mit VS100-VSO erfassen:
- Ramzellen: nmot, B_nmin, zrph, E_n, E bm, Z n, Z_ bm, B sin, B_fbm, bmlosctr_w, B plaus
- Parameter: PGFLWA, ZIDFBM, ZIDNOBM, LBMINIT, LBMMX

2. Prifung: DG-Signal vorhanden:
zindung einschalten: B_nmin=true, zrph=0, E n=false, Z n=false; E_bm=false, Z_bm=true;
Motor starten: B_nmin = false, Z n=true zrph wird inkrementiert; nmot plausibel, E_n=false;

3. Prifung: DG-Signal nicht vorhanden: (DG abziehen oder beide DG-Verbindungen im SG-Adapter ziehen)
zindung einschalten: B_nmin=true, zrph=0, E n=false, Z n=false;
Anlasser betdtigen, Motor startet nicht: B _nmin = true, Z n=false, zrph wird inkrementiert;
wenn zrph>PGFLWA wird E n=true und Z_n=true, B_sin=true;

4. Heilung des Fehlers: DG-Signal wieder bereitstellen
zindung einschalten: B_nmin=true, zrph=0, E n=true, Z_n=false;

Motor starten: B_nmin=false -> E n=false, Z n=true;

5. Bei Systemen mit 2. Phasengeber, PG abziehen und Versuche wiederholen wobei zrph durch zrph2
ersetzt werden muf3.

6. Prufung Wackelkontakt:
Kontakt herstellen, Motorstarten und warten bis Z_bm = true. Danach DG-Leitung kurz trennen und wieder

verbinden, dabei Z&hler bmfz_w beobachten. Sobald Fehler E_bm gesetzt ist Kontakt wieder herstellen
und warten bis Fehler geheilt ist (E_bm = 0).

FU BGRGM 1.20.0 Restgasmodell
FDEF BGRGM 1.20.0 Funktionsdefinition

4-Zylinder-EA-Vanos

[ r |
RGNFAK

rg_proz_w

rg_uef_w

KLZYLU

dps_w
; -] 8-
s ! 1
SYNWS1 V | |
8-Zylinder-EA-Vanos ] |
> .
I
KLZYLN2 |
[+ ] /3l
RGNFAK2
rg_proz2_w
uefl2_w
spuefot2_w
KLZYLU2
=»
dps_w
bgrgm-main

Das im Zylinder verbleibende Restgas rg_proz_w fuer die interne Abgasrueckfuehrung wird prozentual
zum gesamten Zylindervolumen angegeben und setzt sich aus zwei Komponenten zusammen. Der erste Teil
rg_avs_w ergibt sich aus dem Kurbelwellenwinkel avs w, zu dem das Auslassventil schliesst. Dieser
Anteil ist drehzahlabhaengig. Der zweite Teil ergibt sich aus der Groesse uefl w und Lage (Schwer-
punkt) spuefl w der Ventilueberschneidungsflaeche und dem Differenzdruck dps_w.

Die Systemkonstante SYNWS1 gibt ueber die Art des verwendeten VANOS Auskunft. Bei 8-Zylinder-EAVANOS
wird zusaetzlich auch noch der Restgasanteil rg_proz2_w berechnet. Ist kein Auslass-VANOS vorhanden,
wird das Restgasmodell nicht gerechnet.

bgrgm-main
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ABK BGRGM 1.20.0 Abklrzungen

Parameter Source-X Source-Y Art
KLRGMDPS NMOT KL
KLRGMN NMOT KL
KLRGMOF NMOT KL
KLZYLN AVS_W KL
KLZYLN2 AVS2_W KL
KLZYLU SPUEFOT_W KL
KLZYLU2 SPUEFOT2_W KL
RGNFAK FW
RGNFAK2 FW
Systemkonstante Art
SYNWS1 SYS (REF)
Variable Quelle Referenziert von Art
AVS2_W BGSRM BGRGM EIN
AVS_W BGSRM BGRGM EIN
DPS_W GGDDSS BGMSZS, BGRGM, EIN

BGSRM, BGTEV,

DHFM, ...
NMOT BGNMOT ADVE, AES, AEVABU, EIN

AKR, ARMD, ...
RGMDPS BGRGM LOK
RGMOF BGRGM LOK
RG_AVS2_W BGRGM LOK
RG_AVS_W BGRGM LOK
RG_PROZ2_W BGRGM AUS
RG_PROZ_W BGRGM AUS
RG_UEF2_W BGRGM LOK
RG_UEF_W BGRGM LOK
SPUEFOT2_W BGSRM BGRGM EIN
SPUEFOT_W BGSRM BGRGM EIN
UEFL2_W BGSRM BGRGM EIN
UEFL_W BGSRM BGRGM EIN

Bezeichnung

Korrekturfaktor fuer Differenzdruck

drehzahlabhangiger Verstarkungsfaktor fur Restgas
Offset-Korrektur fuer Drehzahl

normiertes Zylindervolumen ueber Kurbelwellenwinkel
normiertes Zylindervolumen ueber Kurbelwellenwinkel Bank 2
normiertes Zylindervolumen invertiert

normiertes Zylindervolumen invertiert Bank 2

Korrekturfaktor fuer Drehzahl

Korrekturfaktor fuer Drehzahl Bank 2

Bezeichnung

Systemkonstante variable Nockenwellensteuerungs-Funktion

Bezeichnung

Winkel Auslassventil schliesst bez. auf OT Bank 2
Ueberschneidungsflaeche: AV schliesst nach OT
delta-Saugrohrdruck

Motordrehzahl

Korrekturfaktor fuer Differenzdruck

Offset-Korrektur fuer Drehzahl

Restgasanteil aus Auslassspreizung Bank 2
Restgasanteil aus Auslassspreizung

prozentualer Restgasanteil im MotorBank 2

prozentualer Restgasanteil im Motor

Restgasanteil aus Ventilueberschneidungsflaeche Bank 2
Restgasanteil aus Ventilueberschneidungsflaeche

Winkel Schwerpunkt der Ventilueberschneidungsflaeche Bank 2
Schwerpunkt Ueberschneidungsfl. nach LOT

Groesse der Ventilueberschneidungsflaeche Bank 2
Groesse der Ventilueberschneidungsflaeche

FB BGRGM 1.20.0 Funktionsbeschreibung
APP BGRGM 1.20.0 Applikationshinweise

Die Bedatung der Kennlinie KLZYLU(2) ergibt sich wie folgt:

KLZYLU =
KLZYLU2 =

1 - KLZYLN
1 - KLZYLN2

FU BGDETX 1.50.0 Kundenspez. Fehlerart-Erweiterungs-Byte (Status Diagnosefunktion)

FDEF BGDETX 1.50.0 Funktionsdefinition

1. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu %BGDVE

Fehlerpfad
sfp_dvef * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxdvef
B T B T B T dommemme oo D e D e D e D e +
|7 l6 Is |4 I3 |2 [1 lo
D R D R B T E e B et B it ommmmmmo- Fommmmmo- Fommmmmmo- +
Byte etxdvef | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z dvef | stopped | activ |
B T B T B T dommemme oo D e D e D e D e +
Fehlerpfad _dvef FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 ---------------- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil R e + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —-------------oommm o + | |
\ \
If B fprzvb = True then etxdvef.l = TrUE ---------------o oo oo + |
\
If B fprakt = True then etxdvef.0 = True -----------—--—- e m - +
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Fehlerpfad
sfp_dvefo * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxdvefo
B B B B i B e T Fommmm- oo e B +
[7 le Is |4 I3 |2 [1 lo \
B T B B B e e e +
Byte etxdvefo | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_dvefo | stopped | activ |
B T B B B e e e +
Fehlerpfad dvefo FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ------------—--—- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil R e + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —---------o-mmmmoommo oo + | |
\ \
If B fprovb = True then etxdvefo.1l = True -------------—--- e - + |
\
If B fprakt = True then etxdvefo.0 = True ---------------- - +
Fehlerpfad
sfp_dvev * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxdvev
B B B B i B e T Fommmm- oo e B +
[7 l6 [s |4 I3 |2 [1 lo \
B T B B B e e e +
Byte etxdvev | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z dvev | stopped | activ |
B B B B i B e T Fommmm- oo e B +
Fehlerpfad _dvev FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ------------—--—- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  —--------ommmmmmmmomomoooooooo + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —--------------ommmm o + | |
\ \
If B lrnvb = True then etxdvev.l = TrUE —-------=------- - + |
\
If B lrnakt = True then etxdvev.0 = True -—------------ - oo +
2. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu %DDVE
Fehlerpfad
sfp_dveu * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxdveu
B B B B i B e T Fommmm- oo e B +
[7 I Is |4 I3 |2 [1 lo \
B T B B B e e e +
Byte etxdveu | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_dveu | stopped | activ |
B B B B i B e T Fommmm- oo e B +
Fehlerpfad _dveu FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ------------—--—- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  —--------mmmmmmmmomoooooooooo + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —--------------ommmm oo + | |
\ \
If B lrnvb = True then etxdveu.l = Tru@ ------------- e - + |
\
If B _lrnakt = True then etxXdveu.0 = TrUE —------- - - oo oo oo +
Fehlerpfad
sfp_dven * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxdven
B T B B B e e e +
[7 l6 Is |4 I3 |2 1 lo \
B T B B B e e e +
Byte etxdven | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z dven | stopped | activ |
B B B B i B e T Fommmm- oo e B +
Fehlerpfad _dven FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ----------—-—--—- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  —--------ommmmmmmomomooooooo + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —-------------oommmm oo + | |
\ \
If B lrnvb = True then etxdven.l = TIUE --------=-=----- - + |
\
If B _lrnakt = True then etxdven.0 = True -----------—- - e oo +
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Fehlerpfad
sfp_dveuw * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxdveuw
s s s Fommmm - Fmmmmmmmm e oo Fomm e Fomm e +
[7 l6 Is l4 E [2 1 lo \
Frmmmmmmmmm o Frmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmmm e fmmmmmmmm e mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
Byte etxdveuw | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_dveuw | stopped | activ
Frmmmmmmmmm o Frmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmmm e fmmmmmmmm e mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
Fehlerpfad dveuw FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ------------—--—- + | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil R e + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —---------o-mmmmoommo oo + | |
\ \
If B lrnvb = True then etxdveuw.l = True =------------ - —e—mm o + |
\
If B _lrnakt = True then etxXdveuw.0 = TrU@ —-------- - - - - - oo oo +
3. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu $%DLSU
Fehlerpfad
sfp_lsv * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxlsv
s s s Fommmm - Fmmmmmmmm e oo Fomm e Fomm e +
[7 l6 Is l4 E 2 1 lo \
s s s Fommmm - Fmmmmmmmm e oo Fomm e Fomm e +
Byte etxlsv | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | z_1lsv | stopped | activ
Frmmmmmmmmm o Frmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmmm e fmmmmmmmm e mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
Fehlerpfad lsv FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 ---------------- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil R e + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —----------ommmmmomm oo + | |
\ \
If B _cdlsv = False then etxlsv.l = True ------------—---- e mm - + |
\
If B_cdlsv = True then etx1sV.0 = TrUE —------- - - oo oo oo +
Anmerkung: Berechnung und Ausgabe erfolgt nur wenn SY STERVK = TRUE (bei Mono-Abgassystem ist Variable nicht vorhanden)
Fehlerpfad
sfp_lsv2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxlsv2
Frmmmmmmmmm o Frmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmmm e fmmmmmmmm e mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
[7 I6 [s l4 E 12 [1 lo \
s s s Fommmm - Fmmmmmmmm e oo Fomm e Fomm e +
Byte etxlsv2 | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z 1lsv2 | stopped | activ |
Frmmmmmmmmm o Frmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmmm e fmmmmmmmm e mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
Fehlerpfad _1lsv2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ---------------- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil R e + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —------------mommmm o + | |
\ \
If B _cdlsv = False OR SY stervk = False then etxlsv2.1l = True ---------------------- + |
\
If B _cdlsv = True & SY_stervk = True then etxlsv2.0 = True ------------------"--~-——~—~—~—~—~—~—~—~—~—~—- +
4. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu $%DLSUV
Anmerkung: Berechnung und Ausgabe erfolgt nur wenn SY DLSUV = TRUE (bei Mono-Abgassystem ist Variable nicht vorhanden)
Fehlerpfad
sfp_lsvv * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxlsvv
Frmmmmmmmmm o Frmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmmm e fmmmmmmmm e mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
[7 I6 Is l4 E 12 [1 lo \
s s s Fommmm - Fmmmmmmmm e oo Fomm e Fomm e +
Byte etxlsvv | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z lsvv | stopped | activ
Frmmmmmmmmm o Frmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmmm e fmmmmmmmm e mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
Fehlerpfad lsvv FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | |
FCMTAB.fes.dauer = | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil R e + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —-----------mmmmmomm oo + | |
\ \
If cdlsvv = False OR SY DLSUV = False then etxlsvv.l = True -------------------—~—~-———~-- + |
\
see follow definition of EEX]1BVV.0 =-mmmmm o e e e e e +
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bgdetx-etxlsvv
5. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu %DLSH
Fehlerpfad
sfp_lsh * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxlsh
Frmmmmmmmmm o frmmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmmm e fmmmmmmmm e mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
[7 l6 Is l4 E [2 1 lo \
s s s Fommm e Fmmmmmmmm e Fommmmmm e Fommmmmm e oo mm e +
Byte etxlsh | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_1sh | stopped | activ |
Fehlerpfad 1lsh FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 ---------------- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil R e + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 ------------mmmmmmomm oo + | |
\ \
If B _cdlsh = False then etxlsh.l = True ------------—-“~—-~—— e + |
\
If B_cdlsh = True then etxlsh.0 = True --------------“"“-~“““““~“— - +

Anmerkung: Berechnung und Ausgabe erfolgt nur wenn SY STERHK = TRUE (bei Mono-Abgassystem ist Variable nicht vorhanden)

Fehlerpfad
sfp_1lsh2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxlsh2
Fommmmmm e Fommmmmmm e R i LD T tommm e +-mmmmm - o tmmmmm - tmmmmm i — - +
[7 I6 Is l4 E 12 [1 lo \
Fommmmmm e Fommmmmmm e R i LD T tommm e +-mmmmm - o tmmmmm - tmmmmm i — - +
Byte etxlsh2 | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z 1sh2 | stopped | activ |
Fommmmmmmmmm - e b Fo e mm - Fommmmmm - Fommmmmm - e Fommmmm - Fommmm - +
Fehlerpfad _1sh2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 ---------------- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  —--------mmmmmmmmomoooooooooo + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —--------------ommmm oo + | |
\ \
If B _cdlsh = False OR SY sterhk = False then etxlsh2.1 = True ---------------------- + |
\
If B _cdlsh = True & SY_sterhk = True then etxlsh2.0 = True --------------~-~-~-"-"----~"-~-~—~—~~~~—~—~—~- +

6. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu %DLSA (nur fir 2-Punkt-Lambdaregelung)

Fehlerpfad
sfp_latp * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxlatp
e oo oo Fommm - Fom oo Fommm oo Fommmm oo Fommmm - +
[7 I6 Is l4 E 12 [1 lo \
fommm oo R e T L dommm oo R it R et LR T e T TR LR +
Byte etxlatp | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z latp | stopped | activ |
e oo oo Fommm - Fom oo Fommm oo Fommmm oo Fommmm - +
Fehlerpfad _latp FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ---------------- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  —--------ommmmmmmomommoooooo + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —-------------oommmm oo + | |
\ \
If B _cdlatp = False OR B_lsastp = True then etxlatp.l = True ----------------------- + |
\
If B _cdlatp = True then etxlatp.0 = True@ ~—--------- - e - +
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Anmerkung: Berechnung und Ausgabe erfolgt nur wenn SY STERVK = TRUE (bei Mono-Abgassystem ist Variable nicht vorhanden)

Fehlerpfad
sfp_latp2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxlatp2
Frmmmmmmmmm o Frmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmm e fmmmmmmmm mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
[7 I6 Is l4 E 12 [1 lo \
Frmmmmmmmmm o Frmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmm e fmmmmmmmm mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
Byte etxlatp2 | Initvalue |  Initvalue | 0 | MIL on | E by fa | z latp2 | stopped | activ
s s e Fommmm e Fmmmm e m oo Fomm e Fomm e +
Fehlerpfad _latp2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ------------—--—- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1 = —------o-ommmmmmoomomoooooooo + | | |
| | \
Not used = Init-Value = 0 —--------------ommm o + | |
| \
If B _cdlatp = 0 OR B_lsastp = 1 OR SY stervk = 0 then etxlatp2.1 = True ------------ + |
\
If B _cdlatp = True then etxlatp2.0 = True@ -—---------— - e e —m - +
Fehlerpfad
sfp_latv * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxlatv
Frmmmmmmmmm o Frmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmm e fmmmmmmmm mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
[7 l6 Is l4 E [2 1 lo \
s s e Fommmm e Fmmmm e m oo Fomm e Fomm e +
Byte etxlatv | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z latv | stopped | activ |
Frmmmmmmmmm o Frmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmm e fmmmmmmmm mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
Fehlerpfad latv FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ---------------- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil R e + | | |
| | \
Not used = Init-Value = 0 —-----------mmmmmomm oo + | |
| \
If B _cdlatv = False OR B_lsastp = True then etxlatv.l = True ----------------—-—-~-~-—-—-- + |
\
If B _cdlatv = True then etxlatv.0 = True =~-----------c--— o m e m e +

Anmerkung: Berechnung und Ausgabe erfolgt nur wenn SY STERVK = TRUE (bei Mono-Abgassystem ist Variable nicht vorhanden)

Fehlerpfad
sfp_latv2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxlatv2
s s e Fommmm e Fmmmm e m oo Fomm e Fomm e +
[7 I6 [s l4 E 12 1 lo
Frmmmmmmmmm o Frmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmm e fmmmmmmmm mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
Byte etxlatv2 | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | z latv2 | stopped | activ |
s s e Fommmm e Fmmmm e m oo Fomm e Fomm e +
Fehlerpfad _latv2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ------------—--—- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  —--------ommmmmmmomomoooooooo + | | |
| | \
Not used = Init-Value = 0 —-------------oommm oo + | |
| \
If B _cdlatv = 0 OR B_lsastp = 1 OR SY stervk = 0 then etxlatv2.1l = True ------------ + |
\
If B _cdlatv = True then etxlatv2.0 = True -—---------— - - e e m - +

7. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu $%DLSAHK

Fehlerpfad
sfp_lash * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxlash
D R B R E T B T D D it ommmmmmo- Fommmmmmo- R R +
[7 l6 [s |4 I3 |2 1 lo \
B T B T B T e domm oo D e D e D e D e +
Byte etxlash | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_lash | stopped | activ
D R B R E T B T D D it ommmmmmo- Fommmmmmo- R R +
Fehlerpfad _lash FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ----------—-—--—- + | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  =—--------ommmmmmmomomoooooooo + | | |
| | \
Not used = Init-Value = 0 —-------------oommm o + | |
| \
If B cdlash = False then etxlatp.l = TrUE ------=-=-=--------oooooo oo + |
\
If B_cdlash = True then etxlash.0 = True ---------------- - +
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Anmerkung: Berechnung und Ausgabe erfolgt nur wenn SY STERHK = TRUE (bei Mono-Abgassystem ist Variable nicht vorhanden)

Fehlerpfad
sfp_lash2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxlash2
fommm oo R T L dommm oo ettt R et LR T e T TR TR +
[7 I6 Is l4 E 12 [1 lo \
fommm oo R T L dommm oo ettt R et LR T e T TR TR +
Byte etxlash2 | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | z lash2 | stopped | activ
e e oo Fommm oo Fommmm oo Fommm - Fommmm oo Fommmm oo +
Fehlerpfad _lash2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ------------—--—- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1 = —------o-ommmmmmoomomoooooooo + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —--------------ommm o + | |
\ \
If B _cdlash = 0 OR SY STERHK = 0 then etxlash2.1 = True -----------------------~-~-- + |
\
If B _cdlash = True & SY STERHK then etxlash2.0 = True ----------—----- oo +

8. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu $%DHLSU

Fehlerpfad
sfp_hsv * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxhsv
B B B B il R e e T Fommmm- oo e B +
[7 l6 [s |4 I3 |2 1 lo \
B T B e B dommmmemoo - e e e +
Byte etxhsv | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_hsv | stopped | activ |
B B B B il R e e T Fommmm- oo e B +
Fehlerpfad _hsv FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ---------------- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  —--------ommmmmmmomomooooooo + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —------------mommmm oo + | |
\ \
If B cdhsv = False then etxhsv.l = TRUE ------------oomoom oo + |
\
see follow definition of etXhSV.0 —---mmmm e e +

Gilt flr SY_STETLR = 0

|ub |_>|—>—| UBDLS <X <UBDLSMX |----:_

Gilt flr SY_STETLR > 0

[ubsg_w [->}-{ UBDHLSUMNEX <UBDHLSUMX}- -

Eev ]

bgdetx-etxhsy

bgdetx-etxhsv
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Anmerkung: Berechnung und Ausgabe erfolgt nur wenn SY STERVK = TRUE (bei Mono-Abgassystem ist Variable nicht vorhanden)

Fehlerpfad
sfp_hsv2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxhsv2
fommm oo R T L dommm oo ettt R et LR T e T TR TR +
[7 I6 Is l4 E 12 [1 lo \
fommm oo R T L dommm oo ettt R et LR T e T TR TR +
Byte etxhsv2 | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z hsv2 | stopped | activ |
e e oo Fommm oo Fommmm oo Fommm - Fommmm oo Fommmm oo +
Fehlerpfad _hsv2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ------------—--—- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1 = —------o-ommmmmmoomomoooooooo + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —--------------ommm o + | |
\ \
If B _cdhsv = False OR SY stervk = False then etxhsv2.1 = TRUE ---------------------- + |
\
see follow definition of etxXhSV2.0 —---mmmm e e e +

------------- etxhsv2.0

Gilt fiir SY_STETLR = 0 booptteeees >
R
: H !
[wb [->}—{ UBDLS =X UBDLSMX }---, R Do
- ! '
st
Gilt fir SY_STETLR > 0 e ' ,
Ll ' 1
[upsg_w [->H UBDHLSUMNEX <UBDHLSUMX}--' ' '
' 1
b
' 1
:
1
1
:
H
:
2
g
5
2
bgdetx-etxhsv2
Fehlerpfad
sfp_hsvsa * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxhsvsa
D R D R B T E e B et B it ommmmmmo- Fommmmmo- Fommmmmmo- +
|7 3 Is |4 I3 |2 1 lo \
B T B T B T dommemme oo D e D e D e D e +
Byte etxhsvsa | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_hsvsa | stopped | activ
D R D R B T E e B et B it ommmmmmo- Fommmmmo- Fommmmmmo- +
Fehlerpfad _hsvsa FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ------------—--—- + | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  —--------ommmmmmmmmmooooooooo + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —------------moommm o + | |
\ \
If B _cdhsvsa = False then etxhsvsa.l = TRUE --------------m- e e e e - + |
\
see follow definition of etxXhsvVsa.0 —---- oo +
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------------------

Gilt fiir SY_STETLR = 0
[ub [->}—>{ UBDLS __ =X <UBDLSMX }---,

-»
Gilt flir SY_STETLR > 0
[upsg_w [->H UBDHLSUMNEX <UBDHLSUMX}- -

g
g
2
bgdetx-etxhsva
Fehlerpfad
sfp_hsvsa2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxhsvsa2
s s s Fommm e Fmmmmmmmm e Fommmmmm e Fommmmmm e oo mm e +
17 6 Is 4 3 |2 1 lo
Frmmmmmmmmm o frmmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmmm e fmmmmmmmm e mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
Byte etxhsvsa2 | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | z_hsvsa2 | stopped | activ
s s s Fommm e Fmmmmmmmm e Fommmmmm e Fommmmmm e oo mm e +
Fehlerpfad hsvsa2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 ---------------- + | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  —------o-ommmmmmmommmooooooo + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —-------------oommm oo + | |
\ \
If B _cdhsvsa = False OR SY stervk = False then etxhsvsa2.1l = TRUE ------------------ + |
\
see follow definition of etXhsVea2.0 —--- - - oo +

--------- >
SY_stervk |->f-------- >

[ubsq_w [->M UBDHLSUMNEX <UBDHLSUMX}- -

g e
Gilt fir SY_STETIR = 0 S
[ub J->}-{ UBDLS =X <UBDLSMX |----:_> E :
B : E
Gilt fir SY_STETLR > 0 > :

w
I
o)
—
0
c
<
|
\2
|
'
'
'
'
.
bgdetx-etxhsvsa2

bgdetx-etxhsvsa2
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9. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu $%$DHLSHK

Fehlerpfad
sfp_hsh * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxhsh
fommm oo R T L dommm e ettt R et LR T e T TR TR +
[7 I6 Is l4 E 12 [1 lo \
e e oo Fommm oo Fom oo Fommm - Fommmm oo Fommmm oo +
Byte etxhsh | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_hsh | stopped | activ |
fommm oo R T L dommm e ettt R et LR T e T TR TR +
Fehlerpfad _hsh FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 ---------------- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil R e + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —----------mmmmmmomm oo + | |
\ \
If B cdhsh = False then etxhsh.l = TRUE ------------oomommommoooom oo + |
\
see follow definition of etxhsh.0 —---cmmmmccc e e e +

"""""""""""""""""""""""""

[ub [->}—-{ UBDLS <X <UBDLSMX }---,
:

Gilt flir SY_STETLR > 0
[ubsq_w [->M UBDHLSHMNE X <UBDHLSHMX}- -

-

Gilt fiir SY_STETLR = 0

tahsomw |->}—{ TADHMNH =X <TADHMKH }----=-----==----= '

bydetx-etxhsh

bgdetx-etxhsh
Anmerkung: Berechnung und Ausgabe erfolgt nur wenn SY STERHK = TRUE (bei Mono-Abgassystem ist Variable nicht vorhanden)

Fehlerpfad
sfp_hsh2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxhsh2

Byte etxhsh2 | Initvalue |  Initvalue
Fehlerpfad hsh2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ---------------- + |

|

FCMTAB.fes.mil = 1 e e oo +

Not used = Init-Value = 0 —------------ommmmm oo +

If B_cdhsh = False OR SY sterhk = False then etxhsh2.1 = TRUE ---------cooooooomooo 4

see follow definition of etxhsh2.0 -—--------mmmmm - +
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R ) s >
-----------

Gilt flr SY_STETLR = 0

[ub [->}—- usbDLs

Gilt flir SY_STETIR > 0 i
[ubsq_w [->M UBDHLSHMNEX <UBDHLSHMx}- -

<X <UBDLSMX }---

[tahsom2_w [->}——{ TADHMNH <X <TADHMXH }

bgdetx-etxhsh2

10. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu %DSLSLR

Fehlerpfad

sfp_sls * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC =
s s Fommmm -
[7 l6 Is
Frmmmmmmmmm o frmmmmmmmm e drmmmm -

Byte etxsls | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0
s s Fommmm -

Fehlerpfad _sls FCMTAB.fes.ePrl = 0 & |
FCMTAB.fes.dauer = 1  ---------------- +
FCMTAB.fes.mil = 1  =-------mmmmmmomoe
If B fasla =1 & E_ sls =1 then etxsl
See follow definition of etxsls.l -----
If B dsls = True then etxsls.0 = Tru

Anmerkung: Berechnung und Ausgabe erfolgt nur wenn SY STERVK =

Fehlerpfad

sfp_sls2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC =
fommm oo R e T L R
[7 l6 Is
e oo oo

Byte etxsls2 | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0
fommm oo R e T L R

Fehlerpfad sls2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & |
FCMTAB.fes.dauver = 1 = ---------------- +
FCMTAB.fes.mil =1  meeeemmeeeeeeeee-
If B fasla =1 & E sls2 =1 then etxs
See follow definition of etxsls2.1 -----
If B dsls = 1 & SY STERVK = 1 then et

""""""""" etxhsh2.0

3
]
2
etxsls
——————— B e T et L EE TS
|4 I3 |2 [1 lo
——————— B e ettt e e et s
| MIL on | E by fa | z_sls | stopped | activ
——————— B e T et L EE TS
| \ \ \
| \ \ \
| \ \ \
------------- + | | |
\ \ \
s.3 = True ------------- + | |
\ \
77777777777777777777777777777777777777777777777 +
\
I b et T +
TRUE (bei Mono-Abgassystem ist Variable nicht vorhanden)

etxsls2
——————— R e e e e e T e e e e e
l4 E [2 [1 lo \
——————— B e e
| MIL on | E by fa | Z_sls2 | stopped | activ
——————— R e e e e e T e e e e e
| \ \ \
| \ \ \
| \ \ \
————————————— : | | |
\ \ \
1s2.3 = True =----------- + | |
\ \
77777777777777777777777777777777777777777777777 +
\
x5182.0 = TrUE ~----------m - - oo oo +
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bgdetx-etxsls

Fehlerpfad

sfp_slv * Bitfeld E
Frmmmmmmmmm o +
[7 |
s +

Byte etxslv | Initvalue |
Frmmmmmmmmm o +

Fehlerpfad _slv FCMTAB. fes.ePrl
FCMTAB. fes.dauer
FCMTAB.fes.mil

If B fasla =1 &
See definition of
If B dsl2e =

True

Anmerkung: Berechnung und Ausgabe erfo

Fehlerpfad

sfp_slv2 * Bitfeld E
Fommmmmmmm oo +
17 |
oo +

Byte etxslv2 | Initvalue |
Fommmmmmmm oo +

Fehlerpfad _slv2 FCMTAB. fes.ePrl
FCMTAB. fes.dauer
FCMTAB.fes.mil

If B fasla =1 &
See follow defini

If B dsl2e =1 &

disable condition
of sls diagnostic function

etxslv2.1l

rweiterterStatusOfDTC = etxslv
——————————————— B et e e e L
6 |5 |4 |3 |2 |1 |o
——————————————— B e et kLT
InitvValue | HLC = 0 | MIL on | E by fa |z _slv | stopped | activ
——————————————— B et e e e L
=0 \ | \ \ \
---------------- . ! | | |
| \ \ \
R e + | |
\ \ \
E slv = 1 then etxslv.3 = True ------------- + | |
\ \
EEXS LV . L mmmmm oo m oo oo e oo +
\
then etxs8lv.0 = True ------------— - e m e +
lgt nur wenn SY STERVK = TRUE (bei Mono-Abgassystem ist Variable nicht vorhanden)
rweiterterStatusOfDTC = etxslv2
——————————————— B e e G LT
6 |5 |4 |3 |2 |1 |o
——————————————— B et e e
InitValue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_slv2 | stopped | activ
——————————————— B e e G LT
=0s& \ | \ \ \
=1 eeeeeeeeeeeeees . ! | | |
| \ \ \
L R e + | |
\ \ \
E slv2 = 1 then etxslv2.3 = True ----------- + | |
\ \
tion Of etxXSIV2.1 — = - - - - oo m oo +
\
SY STERVK = 1  then  etxslv2.0 = TIUE ------===- === o o— - - oo oo +

bgdetx-etxsls
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11. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu $DTEVN

Fehlerpfad
sfp_tes

Byte etxtes

Fehlerpfad _tes

bgdetx-etxtes

* Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxtes

B e LT dmmmm e e e et LT B B T dmmmmmm e dommmmm e +
[7 l6 [s I3 |2 [1 lo \
Fom e Fom e m e B Fomm - Fommm - Fomm - Fomm - +
| Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 MIL on | E by fa | Z_tes | stopped | activ |
B e LT dmmmm e e e et LT B B T dmmmmmm e dommmmm e +

FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |

FCMTAB.fes.dauer = 1 ---------------- + | | | |

| \ \ \

FCMTAB.fes.mil R e + | | |

\ \ \

If B fates =1 & E tes =1 then etxtes.3 = True ---------- + | |

\ \

See follow definition Of EEXEES.1 ------ - --mm oo oo oo + |

\

See follow definition of etxtes.0 --------------- - +

12. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu $%DDMTL, wenn SY_DMTL > 0

Anmerkung: Berechnung und Ausgabe erfolgt nur wenn SY DMTL = TRUE (%DDMTL und Fehlerpfade vorhanden)

Fehlerpfad
sfp_dmtl

Byte etxdmtl

Fehlerpfad _dmtl

Fehlerpfad
sfp_dmtk

Byte etxdmtk

Fehlerpfad _dmtk

* Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxdmtl
e e B Fom oo Fommm - Fommmm oo Fommmm oo +
[7 l6 Is E [2 1 lo \
fommm oo R e T L R R LS P e R et LR T e T TR TR +
| Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 MIL on | E by fa | Z_dmtl | stopped | activ
e e B Fom oo Fommm - Fommmm oo Fommmm oo +
FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ---------------- + | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  —--------ommmmmmmommooooooooo + | | |
\ \ \
If B fadmtl =1 & E dmtl = 1 then etxdmtl.3 = True ---------- + | |
\ \
See follow definition of etxdmtl.l --------------ooom oo +
\
See follow definition of etxdmtl.0 ---------mommmm oo +
* Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxdmtk

FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | \
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ---------------- + | \ ‘
FCMTAB.fes.mil =1  mmmmmmmmmomomoooooooooo-o-o--- l } }
If B fadmtl =1 & E_dmtk = 1 then etxdmtk.3 True ---------- l } }
See follow definition of etxdmtk.l ----------------ommmmm l
See follow definition of etxdmtk.0 --------------- oo e l

bgdetx-etxtes
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Fehlerpfad
sfp_dmtknm * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxdmtknm
o oo oo Fmmmm e o o mm e e o mm e +
|7 l6 Is 4 3 |2 1 lo \
L EEEE L L] R ELELEE L] R ELEL LR LR rmmmmmmm e mmmmmmm e 4mmmmmm e 4rmmmmmmm o 4rmmmmmmm o +
Byte etxdmtknm | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_dmtknm | stopped | activ
L EEEE L L] R ELELEE L] R ELEL LR LR rmmmmmmm e mmmmmmm e 4mmmmmm e 4rmmmmmmm o 4rmmmmmmm o +
Fehlerpfad dmtknm FCMTAB.fes.ePrl = 0 & |

FCMTAB.fes.dauer =

I
'
'
'
'
'
'
|
|
'
'
'
|
|
'
'
|
+

\
\
\
FCMTAB.fes.mil = 1 e e +
If B fadmtl =1 & E_dmtknm = 1 then etxdmtknm.3 = True ------ + }
See follow definition of etxdmtKRmm.l ---------m oo oo oo + }
See follow definition of etxXAmMtKIM. 0 === - - - === oo oo oo oo J‘,

"""""""""""""""" ) A GO [>-[etxdnt.0 |

T S oo
------------------------------- HE =

---------------

[B_dtekfa [->]----#{ NOT }---------- —

RN O 9~ - ctxaner 1 ]
B_dmtlhe |->|----»{NOT }----- T

_.__.__o._.__._

------------------------- - E

£
B_cddmbL |- 5|7 ---{>-]etxdmtknm. 1 i
g
bgdetx-etxdmtl
13. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu %DKATSP
Fehlerpfad
sfp_kat * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxkatsp
s s s Fommm e Fmmmmmmmm e Fommmmmm e Fommmmmm e oo mm e +
[7 l6 Is l4 E [2 1 lo \
Frmmmmmmmmm o frmmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmmm e fmmmmmmmm e mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
Byte etxkatsp | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_kat | stopped | activ
Frmmmmmmmmm o frmmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmmm e fmmmmmmmm e mmmmmmmm drmmmmmmmm dmmmmmm e +
Fehlerpfad kat FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ---------------- + | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  —--------ommmmmmmommooooooooo + | | |
\ \ \
If B fakat =1 & E kat = 1 then etxkatsp.3 = True ---------- + | |
\ \
See follow definition of etxkatsp.l ---------------------m o +
\
See follow definition of etxkatsSp.0 ------------ommmm o +
Fehlerpfad
sfp_kat2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxkatsp2
s Fommm oo s Fommm e Fmmmmmmmm e Fommm e Fommmmmmm e Fomm e +
[7 I6 Is l4 E 12 [1 lo \
Frmmmmmmmmm o frmmmmmmmm e Frmmmmmmmm o frmmmmmmmm e fmmmmmmmm e mmmmmmmm drmmmmmmmm drmmmmmm e +
Byte etxkatsp2 | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | z kat2 | stopped | activ |
s Fommm oo s Fommm e Fmmmmmmmm e Fommm e Fommmmmmm e Fomm e +
Fehlerpfad _kat2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 ---------------- + | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  —--------mmmmmmmmmmomooooooo + | | |
\ \ \
If B fakat =1 & E_kat2 = 1 then etxkatsp.3 = True --------- + | |
\ \
See follow definition of etxkatsp2.l --------------ommmmmm oo +
\
See follow definition of etxkatsSp2.0 ---------------o oo +
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'''''''''''''''''''''''''''''''' «s
& [t
B_cdkatsp [->}-=-r-mmommemmomeonneoes ROty » |
©-»{ NOT }------ ]
ST R
____________ >.

""""""""""""""" Poo

bgdetx-etxdkatsp

14. Fehlerart-Erweiterungs-Byte zu %DKVS

Anmerkung: Berechnung und Ausgabe erfolgt nur wenn SY_ STERVK =

TRUE
Fehlerpfad
sfp_rkat * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxrkat
fommm oo R e T L dommm oo R it R et +--
[7 I6 Is l4 E 12
e e oo Fommm - Fom oo +--
Byte etxrkat | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa |
fommm oo R e T L dommm oo R it R et +--
Fehlerpfad _rkat FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 ---------------- + | |
FCMTAB.fes.mil e R e + |
Not used = Init-Value = 0 ------------------mmmmm oo~ +
see follow definition of etxrkat.l -----------------------“““-————————-
see follow definition of etxrkat.0 ---------------~--“~“~“~-—“—~—--—----———————_
Fehlerpfad
sfp_rkat2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxrkat2
fommm oo R e T L dommm oo R it R et +--
[7 l6 Is l4 E [2
e oo oo Fommm - Fom oo +--
Byte etxrkat2 | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa
fommm oo R e T L dommm oo R it R et +--
Fehlerpfad rkat2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 ---------------- + | |
FCMTAB.fes.mil R e + |
Not used = Init-Value = 0 ------------mmmmmmmm oo +
see follow definition of etxrkat2.1l -------------"--~--“~--—“—~--—----————————_
see follow definition of etxrkat2.0 ---------------“-------—-—-——————-
Fehlerpfad
sfp_rkaz * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxrkaz
e oo oo Fommm - Fom oo +--
[7 l6 Is l4 E [2
fommm oo R e T L dommm oo R it R et +--
Byte etxrkaz | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa
e oo oo Fommm - Fom oo +--
Fehlerpfad rkaz FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ------------—--—- + | |
FCMTAB.fes.mil = 1  —--------ommmmmmmomomooooooo + |
Not used = Init-Value = 0 ------------------mmmm oo~ +

see follow

see follow

definition of

definition of

etxdkatsp2.0

etxdkatsp2.1

etxrkaz.1l

etxrkaz.0

Mono-System / Bank 1

Stereo-System / Bank 2

(bei Mono-Abgassystem ist Bank2-Variable nicht vorhanden)

,,,,,,,, o m e mmepmmmmmeemeo
1 lo
________ O
Z rkat | stopped | activ
,,,,,,,, o mmm e mmmpmmmmmeemeo
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
————————————— +
\
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, +
,,,,,,,, o mm e mmmepmmmmmeem oo
1 lo
________ O
Z_rkat2 | stopped | activ
,,,,,,,, o mm i mmmepmmmmmeemeo
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
7777777777777 +
\
________________________ +
________ S
1 lo
,,,,,,,, o mm e mmmepmmmmmeemeo
Z_rkaz | stopped | activ
________ R
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
\ \
7777777777777 +
\
________________________ +

bgdetx-etxdkatsp
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Fehlerpfad
sfp_rkaz2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxrkaz2
e e oo Fommm oo Fom oo Fommm - Fommmm oo Fommmm oo +
[7 l6 Is l4 E [2 1 lo \
fommm oo R T L dommm e ettt R et LR T e T TR TR +
Byte etxrkaz2 | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_rkaz2 | stopped | activ
fommm oo R T L dommm e ettt R et LR T e T TR TR +
Fehlerpfad rkaz2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ---------------- + | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil R e + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —---------o-mmmmoommo oo + | |
\ \
see follow definition of etxrkaz2.l ----------------ooo oo +
\
see follow definition of etxXrkaz2.0 —----------oooom oo +
Fehlerpfad
sfp_frau * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxfrau
fommm oo R T L dommm e ettt R et LR T e T TR TR +
[7 I6 [s l4 E 12 [1 lo \
e e oo Fommm oo Fom oo Fommm - Fommmm oo Fommmm oo +
Byte etxfrau | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z frau | stopped | activ
e e oo Fommm oo Fom oo Fommm - Fommmm oo Fommmm oo +
Fehlerpfad _frau FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 ---------------- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil = 1  —--------ommmmmmmomooooooooo + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —-------------ommmm oo + | |
\ \
see follow definition of etxfrau.l ----------------"-“~--~-““--“-““““ - +
\
see follow definition of etxfrau.0 --------------“"-"-“““------ - +
Fehlerpfad
sfp_frau2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxfrau2

Byte etxfrau2

Fehlerpfad frau2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ---------------- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil R e + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —-----------mmmmoomm oo + | |
\ \
see follow definition of etxfrau2.l ----------------“~““~---—---- +
\
see follow definition of etxfrau2.0 ---------------“““------ - +
Fehlerpfad
sfp_frao * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxfrao
e e oo Fommm oo Fom oo Fommm - Fommmm oo Fommmm oo +
[7 l6 Is l4 I3 [2 [1 lo \
fommm oo R T L dommm e ettt R et LR T e T TR TR +
Byte etxfrao | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_frao | stopped | activ
fommm oo R T L dommm e ettt R et LR T e T TR TR +
Fehlerpfad frao FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ------------—--—- + | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil R e + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 ------------mmmmmmomm oo + | |
\ \
see follow definition of etxfrao.l ---------------“-““~“~“~“~““---- - +
\
see follow definition of etxfrao.0 ------------------ - +
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Fehlerpfad
sfp_frao2 * Bitfeld ErweiterterStatusOfDTC = etxfrao2
e e oo Fommm oo Fom oo Fommm - Fommmm oo Fommmm oo +
[7 l6 Is l4 E [2 1 lo \
fommm oo R T L dommm e ettt R et LR T e T TR TR +
Byte etxfrao2 | Initvalue |  Initvalue | HLC = 0 | MIL on | E by fa | Z_frao2 | stopped | activ |
fommm oo R T L dommm e ettt R et LR T e T TR TR +
Fehlerpfad frao2 FCMTAB.fes.ePrl = 0 & | | | | |
FCMTAB.fes.dauer = 1 = ------------—--—- + | | | |
| \ \ \
FCMTAB.fes.mil R e + | | |
\ \ \
Not used = Init-Value = 0 —-----------momomomm oo + | |
\ \
see follow definition of etxfrao2.l ---------------“-““----- + |
\
see follow definition of etxfraoc2.0 --------------ommm +

Diagnosestatus $%DKVS

T
'
'
'
v
1

B_norkaz |[->|""""TTTTTTTTTTTTTTTTT I

---------------------------------- 2

bgdetx-etxdkvs

- ' etxrkat.0

J e Ey
1
|

etxrkat.1l

bgdetx-etxdkvs
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Diagnosestatus $%$DKVS bei SY STERVK = 1 (Bank2)

-------

etxrkat2.0

etxrkaz2.0

etxfrau2.0

etxfrao2.0

>1 etxrkat2.1
r >1 etxrkaz2.1
' b
! 1 —_—
' l —
: RN & ----etxfrauZ,l
e »{>1 [0
''''''''''''''''''''''''''''''''''''''''''''''''''' g W
*==7[>-[etxfrao2.1 B
bgdetx-etxdkvs2
ABK BGDETX 1.50.0 Abkiirzungen
Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
TADHMNH FW (REF) untere Temperaturschwelle fur die Heizerdiagnose hinter Kat
TADHMXH FW (REF) obere Temperaturschwelle fiir die Heizerdiagnose hinter Kat
UBDHLSHMN FW (REF) untere Batteriespannungsschwelle zur Freigabe der Lambdasonden-Heizer-Diagnose
UBDHLSHMX FW (REF) obere Batteriespannungsschwelle fiir die Lambdasonden- Heizer-Diagnose
UBDHLSUMN FW (REF) Batteriespannungsschwelle zur Freigabe der Heizer-Diagnose LSU
UBDHLSUMX FW (REF) obere Batteriespannungsschwelle fur die Heizer-Diagnose LSU
UBDLS FW (REF) Batteriespannungsschwelle zur Freigabe der Sonden-Diagnose
UBDLSMX FW (REF) obere Batteriespannungsschwelle fiir die Sonden-Diagnose
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_ABGY SYS (REF) Systemkonstante: Y-Konfiguration des Abgassystems
SY_STERHK SYS (REF) Systemkonstante Bedingung Stereo hinter Kat
SY_STERVK SYS (REF) Systemkonstante Bedingung : Stereo vor Kat
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_ADMTLL BGDETX, DDMTL, EIN Bedingung DDMTL-Automat laeuft
DDMTLTC, T2DFA
B_ATMTPK ATM BGDETX, DHLSHK, EIN Bedingung Taupunkt hinter Kat ueberschritten
DLSH, HLSHK, T2RCIFASTA
B_ATMTPK2 ATM BGDETX, DHLSHK, EIN Bedingung Taupunkt2 hinter Kat ueberschritten
DLSH, HLSHK
B_CDDMTL PROKON BGDETX, DDMMVE, EIN Funktionfreigabe per Codewort
DDMPME, DDMTL,
DDMTLTC, ...
B_CDHSH PROKON BGDETX, DHLSHK EIN Funktion tiber Codewort CDHSH freigegeben
B_CDHSV PROKON BGDETX, DHLSU, EIN Funktion Giber Codewort CDHSYV freigegeben
DIMC, T2RDDIMC
B_CDHSVSA PROKON BGDETX, DHLSU EIN Funktion Giber Codewort CDHSVSA freigegeben
B_CDKATSP PROKON BGDETX, DKATSP, EIN Funktion tiber Codewort CDKATSP freigegeben
DKATSPEB, TC6MOD
B_CDKVS PROKON BGDETX, DKVS, TCIMGDN Funktion Giber Codewort CDKVS freigegeben
B_CDLSVV PROKON BGDETX, DLSUV EIN Funktion tiber Codewort CDLSVV freigegeben
B_CDSLS PROKON BGDETX, DIMC, DSLSLES\ Funktion tiber Codewort CDSLS freigegeben
T2RDDIMC, TC6MOD
B_CDTES PROKON BGDETX, DIMC, DIMC- EIN Funktion tiber Codewort CDTES freigegeben
TES, DTEVN, T2RDDIMC,
B_CWDSLT BGDETX, DSLSLRS, EIN Bedingung: Freigabe Ventildichtheitsprifung

TC6MOD
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_DKTB DKATSPEB BBTEGA, BGDETX, EIN Bedingung: Beginn der Katdiagnose
BGSTDKAT, DKATSP
B_DKTB2 DKATSPEB BGDETX, BGSTDKAT, EIN Bedingung: Beginn der Katdiagnose
DKATSP
B_DKTSBS DKATSPEB BGDETX EIN Bankspezifische Stoppbedingung
B_DKTSBS2 DKATSPEB BGDETX EIN Bankspezifische Stoppbedingung (Stereo 2.Bank)
B_DKVSF DKVS BGDETX EIN Bedingung: Freigabe des Fehlers
B_DMTKLM BGDETX, DDMTL, EIN Bedingung Kleinstleckmessung aktiv
DDMTLTC
B_DMTLHE BGDETX, DDMTL EIN Bedingung Hauptfreigabe Grob-/Kleinstleckmessung
B_DSLERR BGDETX, DSLSLRS  EIN Zusammenfassung Abbruchmerkmale Sekundarluftdiagnose
B_DSLO BGDETX, BGSTDSLS, EIN Diagnose Sekundarluftmassenoffset
DSLSLRS
B_DSLOAB BGDETX, DSLSLRS  EIN Diagnose Sekundarluftoffset, MeRabbruch
B_DSLS DSLSLRS BBSAWE, BGDETX, EIN Aktive Diagnose: Sekundérluft-System
BGSTDSLS, DKATS-
PEB, DLLR, ...
B_DTEBEL DTEVN BGDETX EIN Eingangsbedingungen der Beladungspriifung erfillt
B_DTEBN DTEVN BGDETX, LLRMR EIN Beginn der Drehzahlprifung
B_DTEKFA BGDETX, DDMTL EIN Bedingung Funktionsanforderung Feinstleckpruefung
B_ELSU DLSU BGDETX, DHLSU, GGL-EIN Bedingung Fehler oder Fehler-Vormerkung LSU (keine Betriebsbereitschaft)
SuU
B_ELSU2 DLSU BGDETX, DHLSU, GGL-EIN Bedingung Fehler oder Fehler-Vormerkung LSU Bank2 (keine Betriebsbereitschaft)
SuU
B_ELSUV DLSUV BGDETX, DHLSU, GGL-EIN Bedingung Fehler LSU vertauscht rechts/links (keine Betriebsbereitschaft)
SuU
B_FADMTL T2DFA BGDETX, DDMTL, EIN Bedingung Funktionsanforderung Tankentliftungssystem
DHDMTE, T2DFA
B_FRAO LRA BBTEGA, BGDETX, EIN Einschaltbedingung fir Adaption von frao
DKVS, DTEVN
B_FRAU LRA BGDETX, DKVS, DTEVNEIN Einschaltbedingung fur Adaption von frau
B_HSV HLSU BGDETX, DHLSU, GGL-EIN Bedingung Heizung Sonde vor Kat einschaltbereit
SuU
B_HSV2 HLSU BGDETX, DHLSU, GGL-EIN Bedingung Heizung Sonde2 vor Kat einschaltbereit
SuU
B_INI BGDETX EIN Bedingung Initialisierung
B_LRA LRAEB BGDETX, DKVS, LRA EIN Bedingung Gemischadaption freigegeben
B_LRA2 LRAEB BGDETX, DKVS, LRA EIN Bedingung Gemischadaption 2 freigegeben
B_LRS LRSEB BGDETX, DLSU, DL- EIN LRSEB: Bedingung Lambdaregelung intern (vor Kat), Bank 1
SUV, LRS
B_LRS2 LRSEB BGDETX, DLSU, DL- EIN LRSEB: Bedingung Lambdaregelung intern (vor Kat), Bank 2
SUV, LRS
B_NMOT BGWNE ADVE, ALE, BBFEWNE,EIN Bedingung Motordrehzahl: n > NMIN
BBKHZ, BBPEDBR, ...
B_NOFRA LRA BGDETX, DKVS EIN Bedingung Sperren der multiplikativen Gemischkorrektur
B_NOMILKL BGDETX, DDMTL EIN No MIL on bei Feinleck
B_NORKAT LRA BGDETX, DKVS EIN Bedingung additive Korrektur der Gemischadaption pro Zeit abgeschaltet
B_NORKAZ LRA BGDETX, DKVS EIN Bedingung additive Korrektur der Gemischadaption pro Ziindung abgeschaltet
B_RINH GGLSH BGDETX, DHLSHK EIN Bedingung Innenwiderstand Ri-Messung der Nernstsonde aktiv hinter Kat
B_RINH2 GGLSH BGDETX, DHLSHK EIN Bedingung Innenwiderstand Ri-Messung der Nernstsonde aktiv hinter KAT Bank2
B_RKAT LRA BGDETX, DKVS, DTEVNEIN Bedingung Lernbereich additive Korrektur pro Zeit aktiv
B_RKAZ LRA BGDETX, DKVS, DTEVNEIN Bedingung Lernbereich additive Korrektur pro Ziindung aktiv
B_SLSFz PROKON BBKHZ, BGDETX, EIN Bedingung SLS in Fahrzeug eingebaut
DSLSLRS, LAMKO,
PROKON, ...
B_STEND BBSTT AEKP, ALE, ARMD, EIN Bedingung Startende erreicht
ATM, AZUE, ...
TAHSOM2_W TEMPKON BGDETX, DHLSHK, DL-EIN Abgastemperatur an Sonde hinter Kat aus Modell, Bank 2
SAHK, DLSH
TAHSOM_W TEMPKON BGDETX, DHLSHK, DL-EIN Abgastemperatur an Sonde hinter Kat aus Modell
SAHK, DLSH
uB GGUB ADVE, AEKP, ATEV, BG-EIN Batteriespannung
CRENG, BGDETX, ...
UBSQ_W GGUB BGDETX, DDMMVE, EIN Bordnetzspannung, umgerechnet in Standard-Quantisierung
DDMTL, DHLSHK, DHL-
SuU
Z_TES DTEVN BBTEGA, BGDETX, EIN Zyklusflag: Tankentliftungssystem
DIMCTES, DKVS,
DLLR, ...
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Funktionsrahmen (in Bearbeitung)

FB BGDETX 1.50.0 Funktionsbeschreibung
Die Fehlerart-Erweiterung wird fur bestimmte nicht ununterbrochen aktive Fehlerpfade aus Diagnosefunktion bestimmt
und zeigt den aktuellen Diagnosestatus an.
Fur Fehlerpfade die kontinuierlich aus der Diagnosefunktion Uberwacht werden, wird das Fehlerpfaderweiterungs-Byte
Initialisierungs-Werten bestimmt.

Definition des Fehlerart-Erweiterungs-Byte etx

Bit 0:
Bit 1:
Bit 2:

TRUE =
TRUE =
TRUE =

TRUE =
TRUE =
TRUE =

nicht definiert,

(aktueller Status sfp)

Aktiv-Status der Diagnosefunktion;

Diagnosefunktion gestoppt oder beendet;

Diagnosefunktion vollstandig durchlaufen und Zyklusflag Z _xyz = TRUE
Rlcksetzen mit System-Initialisierung oder Ldschen Fehlerspeicher
Fehlerflag E_xyz = TRUE & Anforderung System-Diagnose aus Testeraufruf B_fa
Fehlerlampe aus Fehlereintrag angesteuert (Dfcm: Fes.mil = 1)

MIL Entprellung war bereits erreicht, MIL aktuell aus Fehlereintrag nicht
angesteuert und SCAN-Tool Ausgabe noch mdéglich

(Dfcm: fes.dauer= 1 & fes.eprl= 0)

not used

nicht definiert, not used

APP BGDETX 1.50.0 Applikationshinweise

FU BNKABG 1.80.0 Bankabgleich

FDEF BNKABG 1.80.0 Funktionsdefinition
Bankabgleich 1.80

Steuerung durc

Init-vValue =

Init-Value

Init-Value =

Init-Value =

Init-Value

Init-Value =

Init-Value =
Init-Value =

h CLEARBGL:

0: Normalbetrieb

Initialisierung Zeitkonstanten / Tester

Bit 0 ges.(1): oh
Bit 1 ges.(2): oh

ofwnkadbg[i], B

ne B_fofrl
ne B_Ir && B_Ir2

Bit 7 ges.(128-254): anhalten
255: reset (Initialisierung wird aufgerufen)
und ofwnkbg1l, ofwnkbgl_temp, ofwnkbg2,
ofwnkbg2_temp, ofwnkbg, ofwnkbg_temp,

_begr

werden Null gesetzt.

mit

Freigabebed. Bankabgleich
faofwnkbg
evhubi_w
evhubi_w - zbglofw|
. dlubbgl
evhubi2_w
evhubi2_w - dlubbglp
E»— nmot
nmot
tmot
tmot B )
----{ B_stend Aktivierung Bankabgleich
B_stend Laufunruheberechnung bankbez. dlubbgla
e Pp—----B_flubl dlubbglp
_flubl
SE>—---— B_flub2 flubl_w flubl_w
B_flub2 flub2 flub2_w
Bfr]_ B fofr B_flogll—--r-rmrm e - B_fbgl
| - lamsoni_w e N :3e_f|bgl_old Bankgleichstellung
amsoni_w E>—ite_|
B . & te2_| — faofwnkbgl
5] — -
Iams:)niz w lamsoniz_w 2 57 |sw bglofw ofwnkbg1l
B EWISW F s
[E»—--¢ % B_nokatfz —
B_nokatfzi — Ev.v adbereich B_qgtebglg—------ -1 B_qgtebgla
L E T TR TR e e e P PPRR SR ERR R PEEETPPRR SRR adhereich ... - B_nokatfz B_bgl—------ -B_bgl
]
Bbordy |°—9"Y B bgibd—B bgib2  ofwnkbgd-
_ ,,,,,,,,
B > B
B2 ...l B fofrl
B_fofrl

bnkabg-main

bnkabg-main
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Bankabgleich sperren
durch andere Funktionen
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Einschaltbedingungen Bankabgleich
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Aktivierung/Deaktivierung Bgl
Akthlerung Bedlngung B_bgl

teb la

Bdlubbgla }
P stértbgl_count

BG1
*EF

[+ } ETBI
CLEARBGL

Deaktivierung Bedingung B_bgl

BG1 } ”._* 7777777 J 5

o GETBIT [falsel—- B bg'

CLEARBGL _—F—  ._._._. J 20/
7

—Mep—
m “B_bgl_old

S TH - } t ,,,,,,, J10/

—L>—
B_bglp

: [false}— B
[B_fogl_old>—---- bgl
= S _ Jzo/
' —NSPp—
M “B_bgl_old
,,,,,,, ~J30/

Setzen B_bglrdy

—Mep—
M ‘B_fbgl_old

[}
TBGLRDY
compute

[2] L/ 10/_

rrrrrr B

bnkabg-aktivierung-dekativierung-bgl

I
stabogl_rdy_co
.10/ [o]

Bestimmung der aktiven Bank

''''''''' J 10/

el

!
i
! B_bgltebB_| bglb2
i
]

| S,
1 10
B_bgl_olf:l“ 4 ‘ Lo}
(o] 1

B_bgllubB_| ngb2
e . _.J30/
B_bgl B_bgl_old

bnkabg-bestimmung-der-aktiven-bank

i

I’U

-4B_bgl

Bestlmmung der aktiven Bank

—{B_bgih2>

3 B_bglb2—
B byl

Ruecksetzen B_bglrdy

o —ftpfr---

! [false}-—iz»—
I

B_bglrdy

EdgeFalling
1

I
TBGLRD

compu x
+-J/20 ﬁ

| bgl_rdy_count
L __/ 30/ ofwnkadbg
[o]

bglrdy

q —
C
-
O
5
bnkabg-aktivierung-dekativierung-bgl

bnkabg-bestimmung-der-aktiven-bank

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001



© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

11-204/718A560B;0
Funktionsrahmen (in Bearbeitung)

BMW ME9.2.1 N62 BNKABG 1.80.0

Seite 126 von 2510
10.0KT.2001
Sven Teutsch

Bankgleichstellung » i
gl

Adaptionsbereich
B_begif—---- o
evhubs_w

evhubs_w

EN
ofwnkbg_temp

[ r |
MAXANDADBG

J 10/

bg #

J 10/

Jm, ‘
[} + ER '
|
/10

[+ }
MAXANDADBG ofwnkbg_tempofwnkbg

INT1

[= ]
ofwnkbg_temp

XTI F

_pr

I
' [ r | :
CLEARB =

1 [255

|

i

}

|

|

|

|

+
INT1

ofwnkbg_temp

=) = 77777 B
ofwkbg ‘ L/ 10/ Offsetwinkel

ofwnkbg_temp

bnkabg-bankgleichstellung

faofwnkbg| faofwnkbgl ofwnkbgl] ofwnkbgl
ofwnkbg? ofwnkbg2

adbereich

bnkabg-bankgleichstellung

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001




© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

BMW ME9.2.1 N62
11-204/718A560B;0
Funktionsrahmen (in Bearbeitung)

BOSCH

Seite 127 von 2510
10.0KT.2001
Sven Teutsch

BNKABG 1.80.0

Adaptionsbereich ermitteln

Break
il U 10/
vibglw J: "'J —
[0.0] . _ ./ 28lbereich adbereich  adbereich_old
- R 10/
E ~
__ ./ 28bbereich
VIBGL  vibgl_w H - R
- DBGL L J 286bereich

10/
L o] - _J10/
adbereich_old " [0 F—— 5]
- i | (e = — T._—/_. ofwnkbg_temp
| J O _J201 ofwnkadbg L/lO/
' | D
_ ! i TBGLADgI_ad_count ofwng femp
adbereic T o __J30/ =
> ; Ttrug—-—rE»— -
adbereich_old L 74/10/ B_begr adbereich
evhubs_w } @ ***********************
EVHUBADBGL ; E F PO _J20!

]

I —r >
| TBGLADgI_ad_count

o ___Jso/
1 /10/ [trug—-—1»—-{ B_begr
o> B_begr
adbereich

'*EF ''''' —mme— 1,/10/

]
[ > [= ]
ADBGLHYST ofwnkbgl_temp T ofwnkbg_temp
>

ofwnkbg2_temp

bnkabg-adaptionsbereich

. _J1of
[5]
Jzﬁgbereich
77777 . _J10
5
[5] adbereich
. _J20/
,J
adbereich

Berechnung bgladrdy

—————— - B_bgl

B_fbgl
—————— -1 B_fbgl
B_bgl
- adbereich
adbereich

" ofwnkadbg !
L/ 10/

=]
ofwnkbg_temp

adbereich_old

adbereich_old

[5]
adbereich

bnkabg-adaptionsbereich

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001



© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

BMW ME9.2.1 N62
11-204/718A560B;0

BOSCH

Funktionsrahmen (in Bearbeitung)

Seite 128 von 2510
10.0KT.2001
Sven Teutsch

BNKABG 1.80.0

Berechnung bgladr:

d
rrrrrrrrrrrrr , 5‘ F ,,,,,,,
. i TBG ADRD

compute
10/

bnkabg-berechnung-bgladrdy

Offsetwinkel
[5)
ofwnkbg E B L o
g -/10/ ; ofwnkbg ofwnkbgl INV
N N e Bl e 3 . _J200
| ofwnkbg2 /NV \g
. [ )
| ofwnkbg ! ofwnkbgafwnkkj?%f)t/emp
''''''''''''' 120/ - bl o
P o> ! ofwnkbg2 /NV
. ofwnkbg2_temp | _ 401
3 ofwkbg " [0 >
S -1/30/ ofwnkbg2_temp
! 5]
I ofwnkbgl /NV
e 1,/40/
ofwnkbgl_temp
faofwnkbgl| E
L -y
[o]
Sl oS Ly
‘ :j—.—_-ofwnkb 1
\ ofwnkbgl /NV . ofwnkbgl /NV {
\
‘ faofwnkbgl

R "

ofwnkbgz INV

1>
faofwnkbgl

bnkabg-offsetwinkel

*************** L1

adberelc?] :l F ''''' \Jl/
bgladrd

F fffffff Ly
rd

bglad
J 1/

adberelcl} :I F ''''' Q/ 1/
bgladrd

adberewIJ; :l F ''''' Q/l/
bgladrd

«F fffffff Ju
bgladrd

[}
o
CT
m
=
Q
=)
|
|
g Q‘
2 [
g- g
=3
bnkabg-berechnung-bgladrdy

bnkabg-offsetwinkel

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001



BMW ME9.2.1 N62 BNKABG 1.80.0 Seite 129 von 2510

11-204/718A560B;0 10.0KT.2001
Funktionsrahmen (in Bearbeitung) Sven Teutsch

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

Laufunruheberechnung bankbezogen
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Abweichung flutbgl vom Mittelwert
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Zeitkonstanten / Tester

[ 1
ZBGLOFWLL
[ 1
ZBGLOFWTL

[ D>
zbglofw

B_ll :

[+ 1
DLUBBGLALL
[ r 1
DLUBBGLATL

[ D>
dlubbgla

B_Il :

[ r 1
DLUBBGLPLL
[ 1
DLUBBGLPTL

CW_FABGL

[+ ]
FAOFWNKTST faofwnkbg
ofwnktest

bnkabg-zeitkonstanten—tester

ABK BNKABG 1.80.0 Abkiirzungen

Parameter Source-X Source-Y Art
ADBGLHYST FW
CLEARBGL FW
CW_FABGL FW
DFLUBGLM FW
DLUBBGLALL FW
DLUBBGLATL FW
DLUBBGLPLL FW
DLUBBGLPTL FW
DPSSOLBGL FW
EVHUBBGL FW
FAOFWNKTST FW
FRAUBGL FW
FRMBGL FW
LAMSONIBGL FW
MAXANDADBG FW
NMOTBGL FW
OFWNKMX FW
QTEBGLA FW
QTEBGLP FW
RKATBGL FW
TBBGL FW
TBGLAD FW
TBGLADRDY FW
TBGLLR FW
TBGLRDY FW
TBGLST FW
TMOTBGL FW
VTBGL FW
ZBGLOFWLL FW
ZBGLOFWTL FW
ZFLUBBGL FW
ZQTEBGL FW
Systemkonstante Art
SY_ZYLZA SYS (REF)
Variable Quelle Referenziert von Art
ADBEREICH BNKABG AUS
BGLADRDY BNKABG MINHUBAD AUS
BGL_FLAGS1 BNKABG BNKABG, T2RCIFASTA LOK
BGL_FLAGS2 BNKABG BNKABG, T2RCIFASTA LOK
BGL_FLAGS3 BNKABG BNKABG, T2RCIFASTA LOK
BGL_FLAGS4 BNKABG BNKABG, T2RCIFASTA LOK
B_BAG ESUK BNKABG, DSLSLRS, EIN
LRSEB

B_BEGR BNKABG LOK
B_BGL BNKABG MINHUBAD AUS
B_BGLB2 BNKABG AUS
B_BGLLUB2 BNKABG LOK

tester

bnkabg-zeitkonstanten

Bezeichnung

Hysterese fir Adaption Bankabgleich

Steuerwort Bankabgleich

Codewort Freigabe Testerexenteroffsetwinkel ueber Kennwert vorgeben
Schwelle maximal zulassige Abweichung flutbgl_w vom Bankmittelwert
Schwelle fur Differenz aus Laufunruhen im Leerlauf, Regelung ein
Schwelle fur Differenz aus Laufunruhen in Teillast, Regelung ein
Schwelle fir Differenz aus Laufunruhen im Leerlauf, Regelung aus
Schwelle fir Differenz aus Laufunruhen in Teillast, Regelung aus
Differenzdruckschwelle zum sperren des Bankabgleichs

Schwelle, unter welchen VVT-Isthub der Bankabgleich erlaubt ist
Testerexenteroffsetwinkel ueber Kennwert vorgeben

Schwelle multipl. Gemischadaptionsfaktor unt. mult. Bereich

Schwelle schneller Mittelwert des Lambdaregelfaktors

Schwelle Differenz Lambda Istwert

Aenderungsbegrenzung bei Winkeladaption

Schwelle, bis zu welcher Motordrehzahl der Bankabgleich erlaubt ist
Schwelle maximale Exzenterwinkelverstellung durch Bankabgleich
Schwelle, ab welchen fgtebgl_w der Bankabgleich aktiv wird (B_dqtebgla)
Schwelle, ab welchen fgtebgl_w der Bankabgleich passiv wird (B_dqgtebglp)
Schwelle additive Gemischkorrektur (pro Zt) der Gemischadaption
Verzoegerung B_bgl

Sperrzeit ab Bereichswechsel

Sperrzeit fuer Readymeldung der Adaptionsbereiche

Zeitverzogerung nach Lambdaregler aktiv

Sperrzeit fur Readymeldung

Zeitverzdgerung nach Startende

Schwelle, ab welcher Kiihlwassertemperatur der Bankabgleich erlaubt ist
Verzdgerung 1000ms Zeitscheube Bankabgleich

Winkel Inkrement 1 (Leerlauf) f. Integrator

Winkel Inkrement 2 (Teillast) f. Integrator

Zeitkonstante Laufunruhe PT1

Zeitkonstante PT1-Filterung qgtebgl_w

Bezeichnung

Systemkonstante Zylinderanzahl

Bezeichnung

Adaptionsbereich Bankabgleich

Entsprechender Adaptionsbereich Bankabgleich fertig gelernt
Status Sperren Bankabgleich

Status Sperren durch andere Funktionen / Diagnose
Freigabe Flag 3

Freigabe Flag 4

Bedingung starke Beschleunigungsanreicherung

Freigabe Berechnung Momentenbegrenzung
Bedingung Bankabgleich aktiv

Bedingung Eingriff auf Bank2

Bank 2 ausgewahlt tiber Laufunruhebewertung
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Variable

B_BGLP
B_BGLRDY
B_BGLTEB2
B_BGL_OLD
B_DLUBBGLA
B_DLUBBGLP
B_DTES

B_EDKVS

B_EDKVS2

B_FA

B_FBGL
B_FBGL_OLD
B_FLUB1
B_FLUB2
B_FOFR1
B_LL

B_LR

B_LR2

B_LUSTOP

B_MDARV

B_MDEIN
B_NOKATFZ
B_PWF
B_QTEBGLA
B_QTEBGLP
B_SA
B_STEND
B_TE
B_TEBH
B_VAG
B_VVTNOTL

DLUBBGL_W
DPSSOL_W

EVHUBI2_W

EVHUBI_W

EVHUBS_W

E_ANWS
E_ANWS2
E_ENWS
E_ENWS2
E_LSW
E_MD

FDLUBBGL_W
FLUBL W
FLUB2 W
FLUTBGL_W
FQTEBGL_W

Quelle

BNKABG
BNKABG
BNKABG
BNKABG
BNKABG
BNKABG
DTEVN

DKVS

DKVS

T2DFA

BNKABG
BNKABG
BNKABG
BNKABG
DMDFOF
MDFAW

LRSEB

LRSEB

DMDSTP

DMDMIL

MDKOG

PROKON
BNKABG
BNKABG
MDRED
BBSTT

TEBEB

ESUK

DWT

BNKABG
FE

FUEVVT

FUEVVT

DNWSAUS
DNWSAUS
DNWSEIN
DNWSEIN
DLSUV
DMDMIL

BNKABG
BNKABG
BNKABG

BNKABG

Referenziert von Art

LOK
DLSUV, T2RCIFASTA AUS
LOK
AUS
LOK
LOK
ATEV, BBTEGA, BN- EIN
KABG, DKATSPEB,
DLLR, ...
BBTEGA, BNKABG, EIN
DKATSPEB, DLSAHK,
DMDSTP, ...
BBTEGA, BNKABG, EIN
DKATSPEB, DLSAHK,
DMDSTP, ...
BBKHZ, BNKABG, EIN
DDMTL, DKATSPEB,

DKVS, ...

MINHUBAD AUS
AUS

DVVT AUS

DVVT AUS

BNKABG, DMDFON, EIN
DVVT, T2RCILUT
ADVE, ARMD, BBKHZ, EIN
BBSAWE, BBTEGA, ...
BBTEGA, BNKABG, EIN
DKATSPEB, DKVS, DL-
SAHK, ...
BBTEGA, BNKABG, EIN
DKATSPEB, DKVS, DL-
SAHK, ...
BNKABG, DMDFON, EIN
DMDLAD, DMDLFB,
DMDLU, ...
BNKABG, DKATS- EIN
PEB, DLSAHK, DLSU,
DMDSTP, ...
BNKABG, DMDSTP, LL-EIN
RBB
BNKABG, COSA, DMIL,EIN
GGTFM, T2RCLVAR
ADVE, AMUENE, ATM, EIN
BBBO, BBPEDER, ...
LOK
LOK
ARMD, ATM, BGMIMK, EIN
BNKABG, CANDME, ...
AEKP, ALE, ARMD, EIN
ATM, AZUE, ...
BBTEGA, BNKABG, EIN
DKVS, DSLSLRS,
LRAEB, ...
BNKABG EIN
BNKABG, DSLSLRS, EIN
LRSEB
BGMSZS, BNKABG, EIN
DHFM, FE, GGDDSS,

LOK
BGWDKHF, BNKABG, EIN
FUEDK, GGDDSS,
LLRMR, ...
BGMSZS, BGSRM, BN-EIN
KABG, T2RCIFASTA,
UEINVVT
BGMSZS, BGSRM, BN-EIN
KABG, DHFM, EA, ...
BGMSZS, BNKABG, EIN
FUEVVT, T2RCIFASTA,
WES

BNKABG EIN
BNKABG EIN
BNKABG EIN
BNKABG EIN
BNKABG, DIMC EIN

BNKABG, DKATSPEB, EIN
DMDSTP
BNKABG, T2RCIFASTA LOK

BNKABG, DVVT LOK
BNKABG, DVVT LOK
BNKABG, MINHUBAD EIN

LOK

Bezeichnung

Passivbedingung Bankabgleich

Bedingung Bankabgleich abgeschlossen

Bank 2 ausgewabhlt Uber Einspritzzeitverhaltniss Bank1/Bank2
Aktivbedingung Bankabgleich iber Laufunruhebewertung

Passivbedingung Bankabgleich tber Laufunruhebewertung
Aktive Diagnose: Tankentlliftungssystem

Bedingung Adaptionsfehlerschwellen aktuell iiberschritten

Bedingung Adaptionsfehlerschwellen Bank 2 aktuell tiberschritten

Bedingung Funktionsanforderung allgemein

Bedingung Freigabe Bankabgleich

Bedingung Abweichung flutbgl_w von Bank1 zum Mittelwert Bank1 zu gross
Bedingung Abweichung flutbgl_w von Bank2 zum Mittelwert Bank2 zu gross
Drehzahlbereich 1 fertig gelernt (ready)

Bedingung Leerlauf

LREB: Bedingung Lambdaregelung (vor Kat); (Bank 1)

Bedingung Lambdaregelung (vor Kat); Bank 2

Laufunruhe-Berechnung gesperrt

kritische Aussetzerrate vorhanden

Bedingung Momenteneingriff aktiv

Bedingung Nicht-KAT Fahrzeug

Bedingung Powerfail

Aktivbedingung Bankabgleich Uiber Einspritzzeitverhaltniss Bank1/Bank2
Passivbedingung Bankabgleich tUber Einspritzzeitverhaltniss Bank1/Bank2
Bedingung Schubabschalten

Bedingung Startende erreicht

Bedingung Tankentluftung

Bedingung starke Verzégerungsabmagerung

Bedingung VVT-Notlauf

Betrag Delta gefilterte Laufruhe Bankmittelwerte Bank1/Bank2
Solldifferenzdruck Saugrohr

Istwert Hubverstellung Bank 2

Istwert Hubverstellung

Sollwert Hubverstellung

Errorflag: Nockenwellensteuerung (Auslal,Bank1)
Errorflag: Nockenwellensteuerung (Auslai,Bank2)
Errorflag: Nockenwellensteuerung (Einlaf3,Bank1)
Errorflag: Nockenwellensteuerung (Einlaf3,Bank2)
Errorflag: Vertauschte Lambda-Sonden vor Kat
Errorflag: Aussetzer, Summenfehler (multiple)

Differenz aus den Laufunruhen gefiltert

Mittelwert Laufunruhe gefiltert Bank1

Mittelwert Laufunruhe gefiltert Bank2

Array gefilterte Laufunruhewerte fur Bankabgleich
Gefilterter Quotient Einspritzzeitverhaltniss Bank1/Bank2
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung

FRAU2_W LRA BNKABG, DFFTCNV, EIN multipl. Gemischadaptionsfaktor unterer mult. Bereich der Bank 2 (Word)
DKVS

FRAU_W LRA BNKABG, DFFTCNV, EIN multiplikativer Gemischadaptionsfaktor unterer mult. Bereich (Word)
DKVS

FRM2_W LRS BNKABG, DFFTCNV, EIN schneller Mittelwert des Lambdaregelfaktors Bank 2(Word)
DKVS, DLSUV, DSLSLRS,

FRM_W LRS BNKABG, DFFTCNV, EIN schneller Mittelwert des Lambdaregelfaktors (Word)
DKVS, DLSUV, DSLSLRS,

| BNKABG BBSAWE LOK Vektor Initialisierungsflags (nur SG-Modell)

LAMSONI2_W GGLSU BNKABG, DFFTCNV, EIN Lambda-Istwert Bank2

DLSSA, DLSU, DSLSLRS,

LAMSONI_W GGLSU BNKABG, DFFTCNV, EIN Lambda-Istwert
DLSSA, DLSU, DSLSLRS,

MINADRDY MINHUBAD BNKABG, T2RCIFASTA EIN Feld zum Anzeigen ob Minhubadaption l&uft oder abgeschlossen ist

NMOT BGNMOT ADVE, AES, AEVABU, EIN Motordrehzahl
AKR, ARMD, ...

OFWNKADBG BNKABG BNKABG, T2RCIFASTA LOK Adaption Excenterwinkel

OFWNKBG BNKABG LOK Offset VVT-Excenterwinkel

OFWNKBG1 BNKABG DVVT, LOCANDME, AUS Offset VVT-Exzenterwinkel fir Bankl durch Bankabgleich
T2RCIFASTA

OFWNKBG2 BNKABG DVVT, LOCANDME, AUS Offset VVT-Exzenterwinkel fir Bank2 durch Bankabgleich
T2RCIFASTA

OFWNKTEST T2VVTBNKAB BNKABG EIN

QTEBGL_W BNKABG LOK Quotient Einspritzzeitverhaltniss Bank1/Bank2

RKAT2_W LRA BNKABG, DKVS, T2RCIGEWM additive Gemischkorrektur (pro Zeit) der Gemischadaption Bank 2 (Word)

RKAT_W LRA BNKABG, DKVS, T2RCIGEWM additive Gemischkorrektur (pro Zeit) der Gemischdaption (Word)

S_TDFBA2 BNKABG, MINHUBAD EIN

TE2_L RKTE BNKABG EIN effektive Einspritzzeit (long), Bank 2

TE_L RKTE BNKABG EIN effektive Einspritzzeit (long)

TMOT GGTFM AKR, ALE, ARMD, ATM, EIN Motor-Temperatur
BBKHZ, ...

VTBGL_W BNKABG LOK Vorteiler 1000ms Zeitschweibe fiir Bankabgleich

ZBGLOFW BNKABG LOK Filterzeitkonstante Integrator ofwnkbg1/2

Z_LSVV DLSUV BNKABG, DIMC EIN Zyklusflag: Vertauschte Lambda-Sonden vor Kat

FB BNKABG 1.80.0 Funktionsbeschreibung
APP BNKABG 1.80.0 Applikationshinweise

Die Kennlinie EVHUBADBGL muf3 streng monoton steigend bedatet werden.

FU ATD 1.10.0 Ansteuerung TD-Signal (segmentsynchron)
FDEF ATD 1.10.0 Funktionsdefinition

Das TD-Signal ist ein getaktetes Signal, daR segmentsynchron zur Motordrehzahl lduft. Die negative Flanke an der Software
Bezugsmarke mufl genauestens eingehalten werden. Die Periodendauer ist von der Anzahl der Zylinder abhdngig und ergibt sich
folgendermafen:

Periodendauer : (360 grad KW * 2) / SY ZYLZA

4 - Zylinder: (SY_ZYLZA = 4)

58 1 2] 3 17 32
+-+ +- +-4+ -+ -+ +-+ +-+ +-+ +-+ +-+ +-+ -+ +-+
[ FEr T (I (I Ll (I (I o KW - Signal
o+t - + ottt - -+ - -+ - Rk -+ - -+ - Rk
| \ \
——————————————————————— + B o
| TD - Signal
oo oo m o m—— oo - + +-----
|<-=mmmmmmm- 15 Zihne ------------ >|lcmmmmmmmm - 15 Z&hne ------------ > |
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6 - Zylinder: (SY_ZYLZA = 6)

58 12| 3 12 22
+-+ +- -+ -+ -+ +-+ -+ -+ +-+ -+ +-+ +-+ +-+
[ FEr T [ T [ [ (I I KW - Signal
B e + o - - L -+ +- 4+ -+ 4 -+ - -+ -+ - -+ 4+ -+ +-
| | |
—————————————————————— + B
| | | TD - Signal
s m s mmm e m oo + o s mm e
|<-=----- 10 Z&hne ------- >|<------- 10 Z&hne ------- >|

8 - Zylinder: (SY_ZYLZA = 8)

58 1 2] 3 10 17 25 32
ot 4- ot ot 4ot ot ot ot 4ot ot ot -+ -t
Ll LT il L ol il KW - signal
R it I B T B T EE R N R
| \ \ \ \
—————————————— + Hommmmmmoo—oooy Hommmmmeoooooy
| | | | | TD - Signal
e R LT + e L L + oo
|<---- 8 z&hne --->|<--- 7 Z&hne -->|

ABK ATD 1.10.0 Abkiirzungen

Systemkonstante Art Bezeichnung

SY_ZYLZA SYS (REF) Systemkonstante Zylinderanzahl
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FB ATD 1.10.0 Funktionsbeschreibung
APP ATD 1.10.0 Applikationshinweise

FU DVEUE 2.16.0 Ubersicht der DV-E-Ansteuerung
FDEF DVEUE 2.16.0 Funktionsdefinition

overview throttle control
only command signals

ME7-HW,
A
"~ ] apc T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T SW Throttle Control !
| (10 B} }
|
| |
} N %GGDVE }
i
} udkp1_w i
| udkpiv_w I
| |
\ kP2 g gkt |-, |
\ wdkba_w | | }
\ i
[ i !
| i
! %BGDVE : aove ‘l
| o [
| dkpstg_w dkpstg_w > BE:IS MV |
} udkpla_w udkpta_w wakba_w } \ throttle
| udkp2a_w udkp2a_w | actuator
“‘\ udkp1sv udkp1sv |
I udkp1vv_w udkp1vv_w | DV-E5
| | uckpt_w udkp1vo_w udkp1vo_w !
| R ’—L
! Py udkpiv_w dirspid_w o P {Rom w
‘ udkp2_w B_dirspid |-— -] © [PYMVZ5 power AN
| wdks_w P_dveeson |-~ | 57 stage -
I dirspid_w  B_dkaden f--------------------—--—-—- - - - P> B_dkaden ! )
| I -——- B_dIrspid wdkada_w wdkada_w !
| : ! | IP1S  IP2S
\ [— B_dcdisfr wdknlp_w wdknlp_w | |
I P B p_) p_\
| i | Pyl wdkba_w B_dodisr |~~~ F--- P B_dedisr | I throttle
i L F P wdks_w  B_dcdisfr |- -, | I position
| L o } sensor
} P ‘ |
| |
I %FUEDKSA l }
! \
| |
\ |
?
s
E]
. Loe g
3
]
g
3

dveue-dveue-ans0O

ABK DVEUE 2.16.0 Abklrzungen
FB DVEUE 2.16.0 Funktionsbeschreibung

Die Ansteuerung der DV-E umfasst verschiedene Funktionen:

Block ADC: Istwerterfassung mit 10 Bit-AD-Wandler

FDEF GGDVE: Normierung und Uberwachung der Istwerte

FDEF BGDVE: Lernen des unteren mechanischen DK-Anschlags
Abgleich des Istwertverstdrkers
Notluftposition des DV-E prufen und lernen
Riuckstellfederprifung
Prufung der 6ffnenden DK-Feder

FDEF ADVE: digitaler Lageregler (DLR)

Koordination der DV-E-Endstufenansteuerung (disable/enable)
DK-Lageliberwachung (Uberwachung bei Notluftfahren bzw. Soll-/Istvergleich)
Uberwachung des DLR-Bereichs

Batteriespannungstiberwachung fur DV-E-Endstufe und Potiversorgung
Power save - Funktion bei Zundung EIN

Applikationshilfe fur DK-Notluftfahren

Uberhitzungsschutz DV-E-Endstufe (nur flir Langsbau-DV-E5)
DK-Sollwertbegrenzung im DK-Potinotfahren

pradizierende Sollwertentjitterung

variable Verzdgerung flur DK-Pradiktion

Diagnose zur GGDVE

Diagnose zur ADVE

Diagnose zur BGDVE

Koordination der Abschaltpfade und Fehlerreaktionen

FDEF FUEDKSA:

FDEF DDVE:

FDEF SREAKT:

Teilfunktionen der genannten FDEF werden in der SG-Initialisierung oder im SG-Nachlauf
abgearbeitet.

Hinweise zur Wahl der Systemkonstanten fur bedingte Compilierung:
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Um die Plattform auf jeweilige Projektspezifische Hardware-Anforderungen
anpassen zu kénnen gibt es folgende Systemkonstanten:

SY_2SG: Verwendung der ADVE/BGDVE im 2-SG-Concept (2 Steuergerdte mit CAN-Bus)

SY 2SG = true: Code flr Betrieb im 2-SG-Concept wird eingebunden
SY 2SG = false: Code fir 1-SG

SY UBR: Verwendung der EGAS-Funktionen mit Steuergerdten, die die Mdglichkeit bieten, uber
= Zusatzlich
missen getrennte Spannungsmefpfade flir Spannung an K115 und Spannung nach dem
genannten Hauptrelais vorhanden sein. (Betrifft aktuell nur AUD/VW-Projekte) .

SY UBR = true: Code flir 1-SG Betrieb mit obiger HW
SY UBR = false: Code fur Standard-Steuergeradte

SY LECK: Bedingte Compilierung in BGDVE flr Projekte mit erhoéhter Leckluft. Bietet die
== Moglichkeit,den Wert aus der tempordren UMA-Adaption udkpat_w im Dauer-RAM zu
speichern und im ndchsten Fahrzyklus zu verwenden.

SY LECK = true: Code flr obige Funktionalitdt wird eingebunden
(In diesem Fall bitte unbedingt Riicksprache mit ESI1 Sed/Loehr)
SY LECK = false: Standard-Code

SY BLOOP: Rilicksetzen irreversibler Fehlerbits bei Léschanforderung vom Tester (C_fcmclr-
Process) mdglich/verboten.

SY BLOOP = true: Rucksetzen irreversibler Fehlerbits bei Testeranforderung
Achtung: SY BLOOP = true sollte nicht mehr verwendet werden !

SY BLOOP = false: kein Rlcksetzen irreversibler Fehlerbits bei
Testeranforderung gilt fir alle ME7-Projekte !!!

SY ESTZ: Systemkonstante Endstufentberhitzungsschutz. Bedingte Compilierung fur

= = Uberhitzungsschutz der DV-E5 Endstufe im Heiss-LL. Funktionalitat darf
nur in Verbindung mit DV-E5 Opel-Langsbausteller (z.B. INNOVATE-Projekt)
verwendet werden !!!

SY ESTZ = true: Code fur Endstufentberhitzungsschutz wird eingebaut.
SY ESTZ = false: ohne Code fir Endstufeniliberhitzungsschutz

SY TWDKS: Bedingte Compilierung: Powersave-Funktion nicht aktiv wenn Stellgliedtest

auf Testeranforderung druchgefihrt wird. (B_cwdk = true). Ein Teil der Umwelt-
bedingungen flr UMA-Lernen und Federprufung wird bei Stellgliedtest (B_lrnwt = 1)
Ubersprungen.

SY TWDKS = true: keine Powersave-Funktion, keine Umweltbedingungen
bei Stellgliedtest. Nur OPEL !
SY TWDKS = false: alle uUbrigen Kundenprojekte.
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APP DVEUE 2.16.0 Applikationshinweise
FU GGDVE 6.10.0 Gebergréf3en Drosselklappensteller
FDEF GGDVE 6.10.0 Funktionsdefinition
PLAUS -BE»— B wdkzsel |
udkpl_w B_dkple B_wdkzsel
udkp2_w B_dkp2e =
udkp2a_w wdkba_w
dkpstg_w
udkp2_w
DUDKP1HY
udkplsv
udkpl_w ”B_udklnv 77777777777777777

B_wdklv

udkpl_w
-1 ey
udkplv_w
udkplvo_w udkplwv_w
ggdve-main

udkpla_w

dwdkba_w

ggdve-main
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GGDVE: Berechnung des Drosselklappenwinkels

L >—
wdkl
A >—
wdk2

E»—
wdkhf_w

ggdve-plaus

Teilfunktion PLAUS:

udkpl_w

WDK12G

B dkple aaiie Iﬁiiiii**f**ffﬁ— 77777777777 .

-
[ r 1

UDKP1U

ggdve-bpudkpl

- >—
wdklg
A >—

wdk2g

A >—
wdk3g

s S R ey

B dkp2e

udkp2a_w

udkp2_w

A D>—
wdklg

L >—
wdk3g

A D>—
wdk2g

L >—
wdk3g

- >—
wdk1g
L >—
wdk2g
L D>—

wdk3g

5]
dkpstg_w

GLPWDK13

GLPWDK23

POTIAUSW

Ubersicht der Plausibilitdtsprifungen

B_dkplnp

B_dkp2np

S — e -
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BPUDKP1
B_dkplmx
udkpl_w >
B_dkplmn
BPUDKP2
B_dkp2mx
udkp2_w
B_dkp2mn
GLPWDK12
wdkl D
o> B_dkpaw
wdk2
ERSBED | B wdk2sel
B_dksbeg
B_edks
B_cldk 3
B cldk1p FCMCLR
B_cldk2p 3
| |
I
; Q—C
I
I
. I
I
. I
I
. I
! I
/3l ‘
- |
B_dkple
I
I
i
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Teilfunktion BPUDKP1l: Bereichsprifung flr DK-Poti 1

B_dkp2e
o X7 G—

UDKP20

UDKP2U :

—As >
B_dkp2mn

nmot

[ 1
NDKPPU

ggdve-bpudkp2

Teilfunktion BPUDKP2: Bereichsprufung flr DK-Poti 2

B_dkplev

B_dkp2ev

7‘ §

[ | :
NDKPPU :

[ r |
DWDK120

ggdve-glpwdk12

ggdve-bpudkp2

ggdve-glpwdk12
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Teilfunktion GLPWDK12: Gleichlaufprifung zwischen DK-Poti 1 und 2

>
B_dkp2ev "

B_wdk12ev v
; . nmot i
—E»—- v : ! TFWDKPN '
B_dkple @ § : i ! !
: : | I reset |

LD>— 3 | J@M .
B_dkplev : ; . i
——————————————— o

B_wdkhfu : Iy

>
B_dkplev™

B_wdklZév v
P i © nmot |
> ¥ i ! TFWDKPN : ‘
B_dkpze @ 3 i ! J@M | reset |
L D>—- I 1/ T W oy
B_dkp2ev 5 A et S b [ 7777 = o L/
——————————————— A P wdk2 o wdk2g
B_wdkhfu i I

| reset |
J L2/
=) i D>—
wdkhf_w wdk3g g
ggdve-wdk12g
Teilfunktion WDK12G: Begrenzung und Filterung der DK-Winkel fir Vergleich mit Ersatzwert aus Fullung
A P—------ 4{ F"”“
B_dkple :
O R e T
v ' I I I
B_dkp2e "7, ! i ! !
N o ! ; i i
B_dkpaw ! '
I I I
I .
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I . . .
I I I
—————— I e ! | | |
B_dkplev 3 ! ; | |
By { F ———————————— ! X X X
B_wdkhfu L \ ! : :
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nmot ! !
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1> [ Y B wakizey L et
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B_ehfs é:
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Teilfunktion GLPWDK13: GleichlaufprUfung zwischen DK-Poti 1 und Ersatzwert aus Fullung

- >—
B_dkp2ev

—————— 0

B_wdkhfu

nmot I
[+ ! !
NWDK3

i i
/3l 4l
B_dkp2e B_dkp2np

%
[} H 3
wdk3g DWbK2so . E—e ‘ g
B_ehfs g
ggdve-glpwdk23
Teilfunktion GLPWDK23: Gleichlaufprifung zwischen DK-Poti 2 und Ersatzwert aus Fullung
= 3T = I N [ _Ju
e e (1=
B_dkp2e : B_dkpaw
,,,,,,,,,,, B DKPAW | B dkpinp
B_wdk2st >
i B_dkp2np
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Teilfunktion POTIAUSW: Auswahl des intakten DK-Potis fir DK-Sensor-Ersatzbetrieb

B_dkpaw 77777777777777 o
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Teilfunktion DKPAW: Berechnung und Auswertung der Zahler flr DK-Poti-Auswahl
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GGDVE 6.10.0

Teilfunktion ERSBED:

B_cldklp

——. dfpgetClf—-—-—--—----¢--
DFP_DK1P /V -

[ G} dfpgetCIf

P i ctwdk12

B_cldk2p [

‘ BNE ﬂ——4777777777777+ 7777777777777777 -
o e Dl 1 S
'

Break

SY_BLOOP NV m

ggdve-fcmclr
Teilfunktion FCMCLR: MaRnahmen beim Léschen des Fehlerspeichers

ABK GGDVE 6.10.0 Abkiirzungen

Parameter Source-X Source-Y Art
DUDKP1HY FW
DWDK120 FW
DWDK130 FW
DWDK230 FW
NDKPPU FwW
NWDK3 FwW
TDKPAW FwW
TFWDKPN NMOT KL
TVPDKP1 FW
TVPDKP2 FW
TVPWDK12 FwW
TVPWDK13 FwW
TVPWDK23 FW
UBVDKPO FW
UBVDKPU FW
UDKP10 FwW
UDKP1U FW
UDKP20 FW
UDKP2U FW
Systemkonstante Art
SY_2SG SYS (REF)
SY_BLOOP SYS (REF)
Variable Quelle Referenziert von Art
B_CLDK GGDVE EIN
B_CLDK1P GGDVE EIN
B_CLDK2P GGDVE EIN
B_DKP1E GGDVE ADVE, BGDVE, DDVE, AUS
SREAKT

Berechnung der Bedingungen flUr DK-Sensor-Ersatzbetrieb

>
cpawl

>
cpaw2

I compute
/3l

] compute ‘
L /3
S

3 [faisel- B_dkp2e 1 B_dkp2mx

; ctakp2 !

: L s

F T compute o

| TVPWDK23 L,/TL i ez

oL JG/

. e
ctwdk23 B_dkp2np

ggdve-femelr

Bezeichnung

Offset flr Hysterese bei Umschaltung auf verstarktes Signal von DK-Poti 1
Maximal zulassige Abweichung zwischen den DK-Winkeln aus Poti 1 und 2
Maximal zulassige Abweichung zwischen DK-Winkel aus Poti 1 und Ersatzwert
Maximal zulassige Abweichung zwischen DK-Winkel aus Poti 2 und Ersatzwert
Minimaldrehzahl fir Plausibilisierung DK-Poti 2 nach unten im Normalbetrieb
Minimaldrehzahl fir Berechnung DK-Winkel-Ersatzwert aus Fillungssignal

Zeit fur DK-Poti-Auswahl

Zeitkonstante fur Filterung der DK-Winkel vor Vergl. mit Ersatzwert aus Fllung
Fehlertoleranzzeit bei Bereichspriifung DK-Poti 1

Fehlertoleranzzeit bei Bereichspriifung DK-Poti 2

Fehlertoleranzzeit bei Gleichlaufpriifung der DK-Potis

Fehlertoleranzzeit bei Gleichlaufpriifung DK-Poti 1 und Ersatzwert aus Fillung
Fehlertoleranzzeit bei Gleichlaufpriifung DK-Poti 2 und Ersatzwert aus Fillung
Batteriespannungsschwelle fiir Umschaltung auf verstérktes Signal von DK-Poti 1
Batteriespannungsschwelle fiir Umschaltung auf unverstérktes Signal von DK-Poti 1
Maximale zulassige Spannung von DK-Poti 1

Minimale zulassige Spannung von DK-Poti 1

Maximale zulassige Spannung von DK-Poti 2

Minimale zul&ssige Spannung von DK-Poti 2

Bezeichnung

Systemkonstante 2 Steuergerate vorhanden
Systemkonstante Riicksetzen irreversibler EGAS-Fehler beim FSP-Léschen moglich

Bezeichnung

Bedingung Fehlerpfad DK (Drosselklappen-Poti) l6schen
Bedingung Fehlerpfad DK1P (Drosselklappen-Poti 1) I6schen
Bedingung Fehlerpfad DK2P (Drosselklappen-Poti 2) I6schen
Bedingung Fehler DK-Poti 1
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Variable

B_DKP1EV
B_DKPIMN
B_DKPIMX
B_DKPINP
B_DKP2E

B_DKP2EV
B_DKP2MN
B_DKP2MX
B_DKP2NP
B_DKPAW
B_DKPU

B_DKSBEG
B_DKSBEGT
B_DKSBEG_C
B_EDKS
B_EHFS
B_ST

B_UBPVG
B_UBVDKP
B_UDKINV
B_WDK12EV
B_WDK13EV
B_WDK1V
B_WDK23EV
B_WDK2SEL

B_WDK2ST
B_WDKHFU
CPAW1
CPAW2
DFP_DK

DFP_DK1P
DFP_DK2P
DFP_DVEV
DKPSTG_W
DWDKBA_W
E_DVEV
NMOT

uB

UDKP1A_ W
UDKP1SV
UDKP1VO_W
UDKP1VV_W
UDKP1V_W

UDKP1 W

UDKP2A_W
UDKP2_W

WDK1
WDK1G
WDK2
WDK2G
WDK3G
WDKBA

WDKBA_ W

WDKHF_W

Quelle

GGDVE
GGDVE
GGDVE
GGDVE
GGDVE

GGDVE
GGDVE
GGDVE
GGDVE
GGDVE
SREAKT

GGDVE
GGDVE

GGDVE
DHFM
BBSTT

ADVE

GGDVE
GGDVE
GGDVE
GGDVE
GGDVE
GGDVE
GGDVE

GGDVE
BGWDKHF
GGDVE
GGDVE
GGDVE

GGDVE
GGDVE
GGDVE
BGDVE
GGDVE
DDVE
BGNMOT

GGUB

BGDVE
BGDVE
BGDVE
BGDVE

BGDVE

GGDVE
GGDVE
GGDVE
GGDVE
GGDVE
GGDVE

GGDVE

BGWDKHF

Referenziert von

DDVE

DDVE

DDVE

ADVE, BGDVE, DDVE,
SREAKT

DDVE

DDVE

DDVE

GGDVE, SREAKT
AEVABU, BBACC,
DLLR, DMDSTP, DVVT,

GGPED

GGDVE

DHFM

DUF, GGDVE, UFRLC
ADVE, AEKP, ATM,
BBKHZ, CANDME, ...
GGDVE, GGPED

ADVE, GGDVE

ADVE, BGDVE, DUF,
UFRLC

GGDVE

DKATSPEB, GGDSAS,
GGDVE, LRAEB

DDVE

GGDVE

KRDY

BGDVE, GGDVE
ADVE, AES, AEVABU,
AKR, ARMD, ...

Art

LOK
AUS
AUS
AUS
AUS

LOK
AUS
AUS
AUS
LOK
EIN

AUS
AUS
EIN
AUS
EIN
EIN

EIN

LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
AUS

LOK
EIN

LOK
LOK
DOK

DOK
DOK
DOK
EIN
AUS
EIN
EIN

ADVE, AEKP, ATEV, BG-EIN

CRENG, BGDETX, ...
DFFTCNV, GGDVE
GGDVE

GGDVE

GGDVE

BGDVE, GGDVE,
T2DDLI, T2RADC
ADVE, BGDVE, DFFT-
CNV, GGDVE, T2DDLI,

GGDVE
ADVE, BGDVE, DFFT-
CNV, GGDVE, T2DDLI,

BGMSZS, DFFT, DISA,
ETR, GGDSAS, ...
ADVE, BBVL, BGDVE,
BGMSZS, DHFM, ...
GGDVE

EIN
EIN
EIN
EIN
EIN

E

N

EIN
EIN

LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
AUS

AUS

EIN

Bezeichnung

Bedingung Vorlaufige Bereichsverletzung DK-Poti 1
Bedingung Bereichsverletzung DK-Poti 1 nach unten
Bedingung Bereichsverletzung DK-Poti 1 nach oben
Bedingung DK-Poti 1 unplausibel zu Ersatzwert aus Fllung
Bedingung Fehler DK-Poti 2

Bedingung Vorlaufige Bereichsverletzung DK-Poti 2
Bedingung Bereichsverletzung DK-Poti 2 nach unten
Bedingung Bereichsverletzung DK-Poti 2 nach oben
Bedingung DK-Poti 2 unplausibel zu Ersatzwert aus Fillung
Bedingung DK-Poti-Auswahl fir DK-Sensor-Ersatzbetrieb
Bedingung Sicherheitskraftstoffabschaltung (SKA)

Bedingung DK-Sollwertbegrenzung

Bedingung DK-Sollwert-Begrenzung (fur CAN bei 2-SG-Anwendung)
Bedingung DK-Sollwertbegrenzung vom anderen SG tber CAN
Bedingung Fehler Drosselklappen-Sensor

Bedingung Ersatzwert Hauptfillungssensor

Bedingung Start

Bedingung Batteriespannung ausreichend fur 5V-Potiversorgung

Bedingung Batteriespannung ausreichend fiir Verstarkung von DK-Poti 1
Bedingung Spannung DK-Poti 1 oberhalb des Verstarkungsbereichs
Bedingung Vorlaufiger Gleichlauffehler der DK-Potis

Bedingung Vorlaufige Unplausibilitat zw. DK-Poti 1 und Ersatzwert aus Fullung
Bedingung Berechnung des DK-Winkels aus verstarktem Signal von Poti 1
Bedingung Vorlaufige Unplausibilitat zw. DK-Poti 2 und Ersatzwert aus Fullung
Bedingung DK-Winkel-Berechnung fur Lageregler aus Poti 2

Bedingung DK-Winkel-Berechnung fiir Lageregler temporéar aus Poti 2
Bdg: Berechnung Winkels DK aus Signal des HF-Sensors ungedrosselt
Zahler fir Poti 1 bei DK-Poti-Auswahl

Zahler fiir Poti 2 bei DK-Poti-Auswahl

SG-int. Fehlerpfadnr.: Fehler Drosselklappenpoti I6schen

SG-int. Fehlerpfadnr.: Drosselklappe 1.Poti

SG-int. Fehlerpfadnr.: Drosselklappe 2.Poti

SG-int. Fehlerpfadnr.: DV-E Fehler bei Verstarkerabgleich
Steigung DK-Poti (% DK/ V)

Gradient DK-Winkel

Errorflag: DV-E Fehler bei Verstarkerabgleich
Motordrehzahl

Batteriespannung

Spannung DK-Poti 1 am unteren Anschlag

Maximalwert DK-Poti 1 fir Verwendung des verstérkten Signals
Spannungsoffset Verstarker DK-Poti 1

Verstarkung DK-Poti 1

Verstarkte Spannung DK-Poti 1

Spannung DK-Poti 1

Spannung DK-Poti 2 am unteren Anschlag
Spannung DK-Poti 2

Drosselklappenwinkel aus Poti 1

DK-Winkel aus Poti 1 begrenzt u. gefiltert fur Vergl. mit Ersatzwert aus Fullung
Drosselklappenwinkel aus Poti 2

DK-Winkel aus Poti 2 begrenzt u. gefiltert fur Vergl. mit Ersatzwert aus Fullung
Gefilterter Drosselklappenwinkel berechnet aus Hauptfiillungssignal
Drosselklappenwinkel bezogen auf unteren Anschlag

Drosselklappenwinkel bezogen auf unteren Anschlag

Berechneter Winkel der Drosselklappe aus dem Hauptfillungssignal
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FB GGDVE 6.10.0 Funktionsbeschreibung

Der Drosselklappenwinkel wird mit zwei Potentiometern (Poti 1 und Poti 2) erfaRt, die aus dem Steuergerdt gemeinsam mit 5V ver-
sorgt werden. Durch geeigneten Anschluf besitzt Poti 1 eine steigende Kennlinie (d.h. grofRere Poti-Spannung bedeutet grdRerer
Drosselklappenwinkel) und Poti 2 eine fallende (d.h. grdéfRere Poti-Spannung bedeutet kleinerer Drosselklappenwinkel). Man spricht
auch von gekreuzten Kennlinien. Die unterschiedlichen Kennlinien sind notwendig, um ggf. einen Kurzschluf3 der Poti-Signalleitungen
erkennen zu kénnen. Im Falle eines Leitungsabrisses einer der beiden Signalleitungen wird das entsprechende Poti-Signal durch den
Eingangswiderstand im Steuergerat auf einen Wert gebracht, der eine voll gedbffnete Drosselklappe signalisiert. Poti 1 wird also
gegen 5V gezogen, Poti 2 gegen 0. Die GroRe der Eingangswiderstdnde stellt einen Kompromif dar zwischen Unempfindlichkeit gegen
Ubergangswiderstinde am Poti und der Mdéglichkeit zur Erkennung eines Abrisses der Signalleitung.

Um die geforderte Leerlaufdrehzahl moglichst exakt uUber die Fillung einstellen zu kdénnen, ist im Bereich kleiner Drosselklappen-
winkel eine hohere Aufldsung des Istwerts notwendig. Zu diesem Zweck wird das Spannungssignal von Poti 1 durch eine Analogschal-
tung im Steuergerdt um ca. Faktor 4 verstdrkt, wodurch die durch den A/D-Wandler vorgegebene Aufldsung von 10 bit um 2 bit gestei-
gert werden kann. Bei Berechnung des Drosselklappenwinkels aus dem verstdrkten Signal ergibt sich damit eine Aufldésung von ca.
0,025 Grad, bei Verwendung des unverstarkten Signals im Bereich grofRerer Drosselklappenwinkel betragt die Aufldsung nur noch ca.
0,1 Grad. Im Normalbetrieb dient immer Poti 1 zur Berechnung des Drosselklappenwinkels und Poti 2 zur Uberwachung von Poti 1.

Um bei einem Einfachfehler eine ungewollte Leistungserhbhung durch eine zu weit gedffnete Drosselklappe oder ein Ausgehen des Mo-
tors durch eine fdlschlicherweise zu weit geschlossene Drosselklappe zu vermeiden, werden die beiden Poti-Signale einer Plausibi-
litatsprtfung unterzogen. Bei der Bereichsprifung werden die mechanisch nicht zugdnglichen Spannungsbereiche zur Erkennung von
Kurzschllissen und Leitungsabrissen genutzt. Beim Flhrungspoti (Poti, aus dem der Drosselklappenwinkel berechnet wird; im Normalbe-
trieb Poti 1) ist die Bereichspriifung nach oben und unten stdndig aktiv. Signalverfdlschungen durch Ubergangswiderstdnde sind hier
nicht dauerhaft wirksam, da sie aufgrund des geschlossenen Lageregelkreises zu einer Bewegung der Drosselklappe flhren. Bei Poti 2
ist die Bereichsprifung im Normalbetrieb nach oben standig aktiv, wahrend sie nach unten wegen méglicher Signalverfdlschungen
durch Ubergangswiderstdnde nur auferhalb des Leerlaufbereichs aktiviert wird. Als Kriterium flir die Erkennung des Leerlaufbereichs
dient die Drehzahl. Bei endglltig erkannten Fehlern an einem Poti wird die entsprechende Bereichsprifung nicht mehr ausgefihrt.
Wird bei der Bereichspriifung an einem Poti ein Fehler erkannt, erfolgt ein Ubergang in den DK-Sensor-Ersatzbetrieb, wobei das ver-
bliebene intakte Poti mit dem Fillungssignal Uberwacht wird. Ist an beiden Potis eine Bereichsverletzung aufgetreten, wird wegen
des unbekannten Drosselklappenwinkels SKA (Sicherheitskraftstoffabschaltung) ausgeldst.

Fur die Gleichlaufprufung wird aus Poti 1 und Poti 2 unter Berlcksichtigung der Lernwerte am unteren mechanischen Anschlag jeweils
der Drosselklappenwinkel berechnet. Aufgrund der mechanischen Kopplung beider Potis missen die beiden berechneten Drosselklappen-
winkel innerhalb einer gewissen Toleranz liegen. Auch die Gleichlaufpriifung ist wegen moéglicher Signalverfdlschungen durch Uber-
gangswiderstande an Poti 2 einseitig nur auferhalb des Leerlaufbereichs aktiv. Die Gleichlaufprifung wird nur solange ausgefuhrt,
wie kein Fehler an einem der beiden Potis erkannt ist. Bei einem Gleichlauffehler wird das defekte Poti durch Vergleich der aus
den beiden Poti-Signalen errechneten Drosselklappenwinkel mit dem Fullungssignal ermittelt. Anschliefend erfolgt DK-Sensor-
Ersatzbetrieb mit dem intakten Poti, uUberwacht mit dem Fullungssignal.

Flir die Auswahl des intakten Potis im Falle eines Gleichlauffehlers und flir die Uberwachung im DK-Sensor-Ersatzbetrieb wird in der
Funktion BGWDKHF aus dem Flllungssignal ein Ersatzwert flr den Drosselklappenwinkel ermittelt.

Da ein eindeutiger Zusammenhang zwischen Fullung und Drosselklappenwinkel im ungedrosselten Bereich nicht mehr gegeben ist, wird im
ungedrosselten Bereich dieser Vergleich abgeschaltet.

Fur den Vergleich mit dem so ermittelten Ersatzwert werden nicht direkt die aus den Poti-Signalen berechneten Drosselklappenwinkel
verwendet. Vielmehr wird das dynamische Verhalten des Saugrohrs durch Filterung der aus den Poti-Signalen berechneten Drossel-
klappenwinkel mit drehzahlabhdngiger Zeitkonstante angendhert. Auf diese Weise kdénnen die erforderlichen Toleranzen und Fehler-
toleranzzeiten verringert werden. Bei einem Fehler des Hauptlastsensors ist eine Uberwachung des Drosselklappenwinkels mit dem
Fullungssignal nicht mehr méglich. In diesem Fall wird SKA ausgeldst, sobald ein endglltiger Bereichs- oder Gleichlauffehler an den
Drosselklappen-Potis auftritt.

APP GGDVE 6.10.0 Applikationshinweise

Eine Grundbedatung flUr TFWDKPN ist in der Datei TFWDKPN.DCM auf K3SGMOD enthalten. Die Werte mlissen durch Multiplikation mit
einem Faktor gemeinsam so verdndert werden, dafl der Verlauf der gefilterten DK-Winkel (wdklg bzw. wdk2g) und des Ersatzwerts
aus dem Fillungssignal (wdk3g) bei instationdren Zustanden anndhernd Ubereinstimmen.

Die Ubrigen Daten sind in der Datei GGDVE.DCM auf K3SGMOD enthalten. Sie ergeben sich entweder aus der DV-E-spezifischen
Toleranzrechnung oder beruhen auf Erfahrungswerten.
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FU BGWDKHF 2.20.0 Berechnung Winkel Drosselklappe aus Signal d. Hauptfiillungssensors

FDEF BGWDKHF 2.20.0 Funktionsdefinition

>
pvdkds_w

mshfm_w

ftvd

bgwdkhf-main

dpssol_w

kho_w

[ D>
dpwdkhf_w

KLDPIPOL

[ D
mshfmad

KFWDKDPS

KLDPSDKM

[ D
dpwdkhf_in

ABK BGWDKHF 2.20.0 Abklrzungen

Parameter

BGWDKDPSGR
KFWDKDPS
KFWDKMSN
KLAF
KLDPIPOL
KLDPSDKM
MSNLG

Variable

B_VL

B_WDKHFU
DPIPOWDKHF
DPSSOL_W

DPWDKHF_IN
DPWDKHF_W
FTVDKHO_W

MLWDKNSHF
MSHFMAD
MSHFM_W
NMOT_W
PVDKDS_W
WDKHFU_W
WDKHF_W

WDKS_W

WDKUGD_W

Source-X

MSHFMAD

MLWDKNSHF
DPWDKHF_IN
DPWDKHF_W
DPWDKHF_W

Quelle

BBVL

BGWDKHF
BGWDKHF
FE

BGWDKHF
BGWDKHF
FE

BGWDKHF
BGWDKHF
GGHFM
BGNMOT
GGDSAS
BGWDKHF
BGWDKHF
FUEDK

FUEDK

Source-Y Art

FW
KF (REF)
KF (REF)
KL (REF)
KL (REF)
KL (REF)
FW (REF)

DPIPOWDKHF
NMOT_W

Referenziert von Art

ATBEG, BGMSZS, EIN
BGWDKHF, DVVT, ETR,

GGDVE AUS

LOK
BGWDKHF, BNKABG, EIN
FUEDK, GGDDSS,
LLRMR, ...

LOK

LOK
BGTEV, BGWDKHF, EIN
FUEDK

LOK

LOK
BGMSZS, BGWDKHF, EIN
T2DDLI, T2RCIMW,
TC1MOD
ALE, AMUENE, ARMD, E
ATBEG, BBGANG, ...
BGMSZS, BGSRM, EIN
BGWDKHF, FE_UM,
FUEDK

N

LOK
GGDVE AUS
ADVE, BGDVE, BGWDKEIN
HF, T2RCIFASTA
BGMSZS, BGWDKHF, EIN
DVVT

[ D>
wdkhfu_w wakit w
wdks_w
wdkugd_w
-
KFWDKMSN B vl B_wdkhfu

dpssol_w

nmot_w

[ r 1
BGWDKDPSGR

Bezeichnung

Grenzwert dp fir Berechnung DK-Winkel aus HFM-Signal ungedrosselt
Kennfeld Drosselklappensollwinkel

Kennfeld fiir Drosselklappen-Sollwinkel

Ausflukennlinie

Kennlinie dp Interpolation

Ueberblendung zwischen Ansteuerung DK bei gedrosseltem oder VVT-Betrieb
Leckluft DK geschlossen

Bezeichnung

Bedingung Vollast

Bdg: Berechnung Winkels DK aus Signal des HF-Sensors ungedrosselt
Kennlinieninterpolation aus dp fur BGWDKHF
Solldifferenzdruck Saugrohr

Eingang KL Interpolation fiir BGWDKHF in Integer
Eingang KL Interpolation fir BGWDKHF

normierter Luftmassenstrom fiir DK-Winkel aus HFM-Signal
Luftmassenstrom korrigert fur Berechnung DK-Winkel aus HFM-Signal
Massenstrom HFM 16-Bit GroRe

Motordrehzahl

Druck vor Drosselklappe von Drucksensor (word)

WK-Winkel ber. aus Massenstrom d. Haupfiillungssensors ungedrosselt
Berechneter Winkel der Drosselklappe aus dem Hauptflllungssignal

Sollwert Drosselklappenwinkel, bezogen auf (unteren) Anschlag

Drosselklappenwinkel, bei dem 95% Fiillung erreicht wird

bgwdkhf-main
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FB BGWDKHF 2.20.0 Funktionsbeschreibung

Wird bei den Potis der Drosselklappe Unstimmigkeiten festgestellt,so wird ein noch glltiges Poti bestimmt und dieser

Wert mit einem plausibilisierten Drosselklappenwinkel verglichen (vgl.

Funktion GGDVE) .

Der plausibilisierte Drosselklappenwinkel lasst sich aus dem gemessenen HFM-Signal und dem Differenzdruck Uber Drosselklappe

berechnen.

Dieses Modell arbeitet im Bereich gréRerer Differenzdrlicke ausreichend genau. Unterschreitet der Differenzdruck die applizierbare
so ist die Bedingung B_wdkhfu (ungedrosselter Betrieb) erfillt. Diese Bedingung ist ebenfalls bei Vollast

Schwelle BGWDKDPSGR,

sowie bei einem Drosselklappenwinkel,

APP BGWDKHF 2.20

FU BGDVE 3.140.0 Gré3en fiir DV-E-Ansteuerung aus Lern- und Prfroutinen

.0 Applikationshinweise

FDEF BGDVE 3.140.0 Funktionsdefinition

OVERVIEW

der bei 95% der FUllung erreicht wird, erfullt.

BGDVE
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B_fprrdy

B_fprzvb

--
B_fprrdy

P
B_Irnrdy L] : :

;
B_Irnvb L] :

Ao -
B_lIrnerf

B_fprordy

——————————————————————————————— :
B_Irnrdy :

Irnstep_c E
P

C—
CWDVEFO !

B_fprovb
bgdve-bgdve

-
Init B_lImnerf wdks_w o
(. D ;
— B_lrnws WDKSTMUMA P 3
Initialization P
tmot ; :
- : :
TTMUMASTA : :
ce— |- !
- - B_dIrspid :
retsprich B_fprzok ;
gremsren e
B_fprrdy :
- :
return spring check fprs?ep_c """" tempUMA
temporary UMA-adaption
B_Irnws
UMAlearn
B_lrnerf
Irnrd
; B_Irnr
UMA-learning/
amplifier adaption Imstep_c
- o]
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, opsprich B_fprook
- _fprordy
open spring check
fprstep_c

bgdve-bgdve
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For more information read "Detailed description of function
chapter 5.1 "DV-E-adaption steady-state part"

Irnstep_

Irnstep9

amplifier adjustment

Irnstep10

store adaption values in EEPROM

true]

UMA-learning and amplifier adjustment

bgdve-umalearn

e 1 o
P+

Irnstep4 1 3/
B_umae o nipne: o/ = J S
— ludkplas_w) udkplasr_w
move DK to UMA and learn UDKP1AURI /2! ;‘J4/
1 voltage at UMA ‘ 1
udkp2as_w! udkp2asr_w
3 1 L /5l
! UDKP2AURI */
: B_lIrnrdy
4 Irstep5 Be ””””””””””” ’’’’’’’ L2
— r ]
L, WDKNLPMI wdknlp_w
H ;- calculate relative NLP wdknip_w
[9]

/2 10
e 0] Imstep_c
. B_Irnrdy
[0.0 Ju
udkplsv

o] '
B_Irmws ol 5 & ]
=T ‘J 1y Irnstep_c
! S - E _Ju

successfully stored ?
No @ Yes

o .
LJu t
- T I (o]
B_Irnrdy | Irnstep_c <
' 2/ g
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For more information read "Detailed description of function™
chapter 5 "DV-E-adaption" part 5.2 "temporary part"

51
dirspid_w |~ [
1 :
DLRPIDSTMN :
= - |
I I
A, Ju —
S tmpumast
tmpumast

incrementation of
temp. UEA-Offset

decrementation of
temp. UEA-Offset

i +]
udkplas_w udkpla_w
calculation of
udkpat_w resultant UEA
5 -1 e —
udkp2as_w udkp2a_w
udkpat_w

temporary UMA-adaption

bgdve-tempuma

For more information read "Detailed description of function™
chapter 4 "DV-E-spring check"

fprstepl B_fprze ‘ 7
oE— - Y :
: — . I.. \
move DK to wdknlp_w + ; B_dedisr Jl/
WDKFPRZ1 S U (2 forstep.c
true] g prstep_
... B_dcdisr
oy 1
fprstep2 B_fprze - 7J
: | true B K
Lol : _fprzol
currentless DK must reach B—fprzatt/ﬂ - @r -
wdknlp_w + WDKFPRZ2 Lo_._Ju
B_fprrdy e j—- % .
B_nlpreq '
true e 3—- ! :
B_pwf 3 :
:
;
fprstep3 B_lIrnerf
B_nlpnew fr—-—- % -1
] waYi
NLP-learning B_Imerf 5} ;
fprstep_c .
Ju o
(2]
fprstep_c
—————
fprstep4 ‘ B_nipreq
end of check ;  B_dodisr
return spring check with NLP-Learning i  B_fprdy 8
and DV-E-exchange detection H

bgdve-retsprich

bgdve-tempuma
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BGDVE 3.140.0

floating mean value formation
of udknlpl, udknlp2

floatmean udknipl

udknlp2

{5 —
I B_nlpnew ]
WU WAV
‘ o] (o]
DUDKNLPO ' B_Imerf wdknlpr_w wdknlp_w
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udknlp2r = T J 5]
WDKNLPMI wdknlp_w
DV-E-exchange detectet
DUDKNLPO
1
udknlp2r
]
DUDKNLPU g
NLP-learning and £
DV-E-exchange detection 5
bgdve-fprstep3
For more information read "Detailed description of function"
chapter 4 "DV-E-spring check™
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ABK BGDVE 3.140.0 Abkiirzungen
Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
CWDVEFO FW Codeword 6ffnende Federpriifung
DKPSTGMIN FW min. Steigung des DK-Poti zur Umr. abs. auf rel. Winkel im worst case
DLRPIDSTMN FW min. Schwelle fir PWM-Tastverhéltnis des DLR bei temp. UMA-Adapt.
DUDKNLPO FW Toleranzband fiir NLP nach oben (inkl. RU)
DUDKNLPU FW Toleranzband fir NLP nach unten
DUDKP1HY FW Offset fir Hysterese bei Umschaltung auf verstarktes Signal von DK-Poti 1
DUDKPTMP FW Delta eines Rampenschrittes bei der temp. UMA-Adaption
FPRAT FW Ansauglufttemperaturschwelle fur DV-E-Federprifung
FPRMT FW Motortemperaturschwelle fir DV-E-Federpriifung
FPRNMAX FW Motordrehzahlschwelle fiir DV-E-Federpriifung
FPRTIM1_T FW DV-E-Federprifung, Wartezeit in Priifschritt 1
FPRTIM2_T FW DV-E-Federpriifung, Wartezeit in Priifschritt 2
FPRTIM3_T FW DV-E-Federpriifung: Wartezeit in Priifschritt 5
FPRTIM4_T FW DV-E-Federprifung: Wartezeit in Priifschritt 6
LRNST1_T FW Wartezeit in Lernschritt 1
LRNST3_T FW Wartezeit in Lernschritt 3
LRNST7_T FW Wartezeit in Lernschritt 7
LRNSTO_T FW Wartezeit in Lernschritt 9
LRNVB_T FW Lernverbotszeit fir 'normales Lernen’
NLPST1T FW Wartezeit 1 im NLP-Lernen
NLPST2T FW Wartezeit 2 im NLP-Lernen
SY_LECK FW Systemkonstante: Bedingte Compilierung fiir Projekte mit erhohter
TCIDIS FW max. Zeit bis nach Startende die CAN-Kommunikation gestoppt wird
TDKNACH FW Zeit im Nachlauf bis stromlose DK im NLP einschwingt
TDLRPIDMX FW max. Zeit fur PWM-Tastverhéltnis des DLR bei temp. UMA-Adapt.
TMSUTMUMA FW untere Tmot-Schwelle fir temporare UMA-Adaption
TTMUMASTA FW Zeitdauer fur Stationarzustand bei temp. UMA-Adaption
UANAUFRP FW Schrittweite fiir AUF-Rampe
UANNMAX FwW Motordrehzahlschwelle fiir Freigabe UMA-Lernen und Verstarkerabgleich
UANPEDMAX FwW Pedalschwelle fiir UMA-Lernen erlaubt
UANPIDMIN FW Abbruchschwelle PID-Summe fir ZU-Rampe
UANPIDMINA FW Abbruchschwelle PID-Summe fur AUF-Rampe
UANUATS FW untere Ansauglufttemperaturschwelle fur Lernfreigabe
UANVFZG FW Geschwindigkeitssschelle fur DV-E-Prifung/Lernroutine
UANZURP FW Schrittweite fur ZU-Rampe
UAN_O_MT FW obere Motortemperaturschwelle fur Anschlag
UAN_STORE FW Schwelle fur Abspeicherung neuer Lernwerte
UAN_U_MT FW untere Motortemperaturschwelle fiir Anschlag
UB_UANL FW Batteriespannungsschwelle fiir Lernfreigabe
UDKNLP1N FW Nennwert-Spannung DK-Poti 1 in NLP-Stellung
UDKNLP2N FW Nennwert-Spannung DK-Poti 2 in NLP-Stellung
UDKP1AMAX FW max. Spannung DK-Poti 1 am unteren DK-Anschlag
UDKP1AMIN FW min. Spannung DK-Poti 1 am unteren DK-Anschlag
UDKP1AURI FW Spannung DK-Poti 1 am unt. DK-Anschlag, Initial. Wert
UDKP1DUS FW Nennumschaltschwelle zur DK-Poti-1-Umschaltung
UDKP1NHUB FW Nennhub der Drosselklappe im DV-E, (Poti 1)
UDKP1VID FW Nennverstarkung fir DK-Poti 1
UDKP1VOMA FW max. Offsetfehler fiir DK-Poti-1-Verstarker
UDKP1VOMI FW min. Offsetfehler flir DK-Poti-1-Verstarker
UDKP1VVMA FW ob. Wert Verstarkungsfehler fir Verstarker
UDKP1VVMI FW unt. Wert Verstarkungsfehler fir Verstarker
UDKP2AMAX FW max. Spannung DK-Poti 2 am unteren DK-Anschlag
UDKP2AMIN FW min. Spannung DK-Poti 2 am unteren DK-Anschlag
UDKP2AURI FW Spannung DK-Poti 2 am unt. DK-Anschlag, Initial. Wert
UDKPALOS FW Spannungsoffset zur Erkennung des Losldsens
UDKPAOFF FW Spannungsoffset am unteren Anschlag
UDKPATMX FW max. moglicher Offset der temp. UMA-Adaption
UPVGNENN FW Nennwert fiir DV-E Potiversorgungsspannung
WDKFPRO2 FW Priifschwelle DK-Istwert fiir 6ffnende DV-E-Federpriifung
WDKFPROO FW Obere Abschaltschwelle DK-Istwert fur 6ffnende DV-E-Federprifung
WDKFPROU FW Untere Abschaltschwelle DK-Istwert fir 6ffnende DV-E-Federprifung
WDKFPRZ1 FW Abschaltschwelle DK-Istwert fir DV-E-Ruckstellfederprifung
WDKFPRZ2 FW Priifschwelle DK-Istwert fiir DV-E-Ruckstellfederpriifung
WDKNLPMA FW oberer erlaubter Istwert fur NLP-Stellung
WDKNLPMI FW unterer erlaubter Istwert fir NLP-Stellung
WDKNPLAUS FW Schwelle rechnerische Plausibilisierung NLP wdknlp_w in Ini2
WDKNSTORE FW Schwelle Abspeichern neuer Lernwerte relativer NLP
WDKSFPR FW DK-Sollwert fur DV-E-Rtickstellfederprifung
WDKSFPRO FW DK-Sollwert fur 6ffnende DV-E-Federprifung
WDKSTMUMA FW DK-Winkel-Schwelle fir temporare UMA-Adaption
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_2SG SYS (REF) Systemkonstante 2 Steuergerate vorhanden
SY_BLOOP SYS (REF) Systemkonstante Riicksetzen irreversibler EGAS-Fehler beim FSP-Ldschen moglich
SY_NVRAMBK SYS Systemkonstante NVRAM-Backup verwendet
SY_TWDKS SYS (REF) Systemkonstante: Vorgabe Sollwinkel DVE iber Tester mdglich
SY_UBR SYS (REF) Systemkonstante: Spannung hinter Hauptrelais ubr existiert
SY_UBSQ_W SYS (REF) Systemkonstante Umrechnungsfaktor ub-Erfassung auf Standard-Quantisierung ubsq
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Variable

B_2WART
B_ABGLE
B_CIDIS
B_CLDVEF
B_CLDVEFO
B_CLDVEN
B_CLDVEU
B_CLDVEUW
B_CLDVEV
B_DCDISFR
B_DCDISR
B_DKADEN
B_DKNACH
B_DKNOLU

B_DKNOT
B_DKP1E
B_DKP2E

B_DKPIU
B_DLRIEN
B_DLRSPID
B_DVEADA
B_DVEADAMC
B_DVEADASC
B_DVEADAT
B_DVETE
B_DVETV
B_EEPWF

B_FPRAKT
B_FPROAB
B_FPROE
B_FPROOK
B_FPRORDY
B_FPROVB
B_FPRRDY
B_FPRZAB
B_FPRZE
B_FPRZOK
B_FPRZVB
B_I_SKA_UM

B_LRNAKT
B_LRNDIA
B_LRNERF
B_LRNFG
B_LRNRDY

B_LRNTESA
B_LRNVB
B_LRNWS
B_LRNWT
B_MASTERHW

B_NLPE
B_NLPERF
B_NLPNEW
B_NLPREQ
B_PWF
B_STEND
B_UBDVE
B_UMAE
B_UMAUAB
B_WDK2SEL

CIDISTIM
C_FCMCLR

C_INI
C_NACHL

C_PWF

Quelle

BGDVE
BGDVE
BGDVE

ADVE
BGDVE
BGDVE
BGDVE
SREAKT

SREAKT
GGDVE
GGDVE

SREAKT
BGDVE
ADVE
BGDVE

BGDVE
ADVE
BGDVE
BBHWONOF

BGDVE
BGDVE
BGDVE
BGDVE
BGDVE
BGDVE
BGDVE
BGDVE
BGDVE
BGDVE
BGDVE
UFSPSC

BGDVE
SWADP
BGDVE
BGDVE
BGDVE

BGDVE
BGDVE
BGDVE
SWADP
BGDVE
BGDVE
BGDVE
BGDVE
PROKON
BBSTT
ADVE
BGDVE
BGDVE
GGDVE

BGDVE

SYSCON

SYSCON

Referenziert von Art
LOK
DDVE AUS
LOK
BGDVE, DDVE EIN
BGDVE, DDVE EIN
BGDVE, DDVE EIN
BGDVE, DDVE EIN
BGDVE, DDVE EIN
BGDVE, DDVE EIN
BGDVE EIN
ADVE AUS
ADVE, DDVE AUS
LOK

ADVE, AEVABU, BBACCEIN
BBFGR, BGDVE, ...
BBACC, BBFGR, BGD- EIN
VE

ADVE, BGDVE, DDVE, EIN
SREAKT

ADVE, BGDVE, DDVE, EIN
SREAKT

ADVE, BBFGR, BGDVE EIN

ADVE AUS
BGDVE EIN
AES, AEVABZK AUS
BGDVE EIN
BGDVE EIN

AUS
BGDVE EIN

LOK

AMUENE, BBPEDBR, EIN
BGDVE, BGTWSLP, CA-
NACC, ...

ADVE, BGDVE LOK
DDVE, SREAKT AUS
DDVE AUS
DDVE AUS
DDVE AUS

LOK
DDVE AUS
DDVE, SREAKT AUS
DDVE AUS

LOK

LOK

ADVE, AEVABU, BBACCEIN
BGDVE, DUF, ...

ADVE, DDVE AUS
BGDVE EIN
DDVE AUS

LOK

ADVE, DDVE, T2RCIFASANS
T2RCIFUN

LOK
DDVE AUS
DDVE AUS
BGDVE EIN

BGCRENG, BGDVE, EIN
BGMIMK, BGVSEKP,

CANDME, ...

DDVE AUS
DDVE AUS
DDVE AUS

AUS
ADVE, AMUENE, ATM, EIN
BBBO, BBPEDER, ...
AEKP, ALE, ARMD, EIN

ATM, AZUE, ...
BGDVE, DVVT, SRE- EIN
AKT, UMAUSC
DDVE, T2DDLI AUS
DDVE, SREAKT AUS

ADVE, BGDVE, DUF, EIN
UFRLC

LOK
ADVE, BGDVE, BGKMSTEIN
BGRBS, DDCY, ...
ADVE, AEKP, ARMD, EIN
BBBO, BBKHZ, ...

ADVE, AEKP, BBKHZ, EIN
BGDVE, BGTABST, ...
BBKHZ, BGDVE, BGRBEIN
BGTABST, DDCY, ...

Bezeichnung

Bedingung: Auf Einspritzfreigabe vom 2.SG warten

Bedingung: Fehler beim Verstéarkerabgleich

Bedingung: Verriegelung CAN-Kommunikation nach Startende
Flag fiir Léschung: DV-E Fehler bei Federpriifung

Flag fir Loschung: Fehler bei Federpriifung "Offnen”

Flag fur Loschung: DV-E Fehler bei Prifung Notluftposition

Flag fur Loschung: DV-E Fehler beim UMA-Lernen

Flag fur Loschung: Fehler bei UMA-Wiederlernen

Flag fur Loschung: DV-E Fehler bei Verstarkerabgleich
Bedingung: Disable DV-E-Endstufe durch den Funktionsrechner
Bedingung: DV-E-Endstufenabschaltung wird angefordert
Bedingung: DK-Sollwert aus DK-Adaption und -Prifung verwenden
Dauer-RAM, Bedingung: DK im Nachlauf stromlos und in NLP
Bedingung Drosselklappensteller stromlos

Bedingung DK-Poti-Notfahren aktiv
Bedingung Fehler DK-Poti 1
Bedingung Fehler DK-Poti 2

Bedingung: irreversible SKA

Bedingung: keine temp. Begrenzung des I-Anteils im DLR durchfiihren
Bedingung: DLR, Vorzeichen der Summe der PID-Anteile, =1: positiv, =0: negativ
Bedingung: DV-E-Adaption sperrt Einspritzung

CAN-Receive-Message: Master hat Einspritzverbot erteilt
CAN-Receive-Message: Slave hat Einspritzverbot erteilt

CAN-Send-Message: Master oder Slave erteilt Einspritzverbot

Bedingung: Erweiterte Stellertauscherkennung

Bedingung: Verriegelungsbit erweiterte Stellertauscherkennung

Bedingung Powerfail EEPROM

DK-Riickstellfeder-Prufung aktiv

Bedingung: DV-E-Prufung 6éffnende Feder Abbruch, Feder 6ffnet nicht
Bedingung: Offnende Federpriifung Fehler

Bedingung: 6ffnende Federprifung i.O.

Bedingung: Offnende Federpriifung fertig

Bedingung: Offnende Federpriifung verboten
DK-Riickstellfeder-Priifung beendet

Bedingung: DV-E-Riickstellfederpriifung Abbruch, Feder schlieRt nicht
Bedingung: Fehler in der DV-E-Ruickstellfederpriifung

Bedingung: DV-E-Ruickstellfederpriifung i.O.

Bedingung: DV-E-Riickstellfederpriifung verboten

Fehlerreaktion irrev. SKA (Sicherheitskraftstoffabschaltung) aus Fkt-Uberwachung

Lernaktiv Bit

Bedingung: DV-E-Adaption und Priifungen per Diagnose-Tester aktivieren
Lernerfolg Bit

Lernfreigabe Bit

Lernen ist beendet

Bedingung: UMA-Lernen u. Verst.abgl wegen Tester-Anford. aktiviert
Lernverbot Bit

Lernwertspeicherung Bit

Bedingung: DV-E-Adaption per Tester (Ende Saugmodul-Fertigung)
Bedingung Master-SG gemaR Codier-Pin (plausibilisiert)

Bedingung: Fehler in NLP-Prufung u. -Lernen

Dauer-RAM, Bedingung: NLP-Erfassung erfolgreich

Bedingung: NLP-Position ist noch nicht bekannt

Bedingung: NLP-Lernen anfordern

Bedingung Powerfail

Bedingung Startende erreicht

Bedingung: Batteriespannung fir DV-E-Ansteuerung i.O.

Bedingung: Fehler beim UMA-Lernen

Bedingung: UMA-Lernen wahrend Urinitialisierung abgebrochen (SKA)
Bedingung DK-Winkel-Berechnung fiir Lageregler aus Poti 2

Zeitzahler zum Sperren der CAN-Kommunikation nach Startende
Systemzustand: Fehlerspeicher I16schen

SG-Bedingung Initialisierung
SG-Bedingung SG-Nachlauf

SG-Bedingung Powerfail-Initialisierung
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
DKPSTG_W BGDVE GGDVE AUS Steigung DK-Poti (% DK / V)
DLRMXT BGDVE LOK timer fir DLR im UMA in der Begrenzung
DLRSPID_W ADVE BGDVE EIN DLR fir DV-E: Summe der PID-Anteile
DVEADCHST BGDVE DDVE AUS DV-E-Adaption: Status Priifbedingungen
E_DVEF DDVE BGDVE EIN Errorflag: DV-E Fehler bei Federprifung
E_DVEFO DDVE BGDVE EIN Errorflag: DV-E-Fehler bei Federpriifung "Offnen”
E_DVEN DDVE BGDVE EIN Errorflag: DV-E Fehler bei Priifung Notluftposition
E_DVEV DDVE BGDVE, GGDVE EIN Errorflag: DV-E Fehler bei Verstérkerabgleich
FPRSTEP_C BGDVE DDVE, T2RCIFASTA  AUS Schrittzahler DK-Riickstellfeder-Priifung
FPRTIM_C BGDVE LOK Zeitzahler DK-Riickstellfeder-Prifung
LRNSTAT BGDVE AUS Statusbyte DV-E-Adaption fur Testerkommunikation
LRNSTEP_C BGDVE DDVE, T2RCIFASTA  AUS Zahler fur Lerndauer eines Lernsteps
LRNTIM_C BGDVE LOK Zeitzahler fur Wartezeit in den Lernschritten
LRNVB_C BGDVE LOK Lernverbotszéhler (Wartezeit)
NLP1TIM BGDVE LOK Zeitzahler fir Wartezeit 1 im NLP-Lernen
NMOTLL BGNMOT BGDVE, LLRNS, STMD EIN Motordrehzahl im Leerlaufbereich
TANS GGTFA ADVE, ATM, BBKHZ, EIN Ansaugluft - Temperatur
BBSTT, BBTEGA, ...
TDKNACH_W BGDVE LOK Zeitzahler im Nachlauf bis stromlose DK in NLP einschwingt
TLOOP BGDVE LOK Ringzahler firr Zeitdifferenzmessungen
TMOT GGTFM AKR, ALE, ARMD, ATM, EIN Motor-Temperatur
BBKHZ, ...
TMPUMAST BGDVE LOK Status fur temporare UMA-Adaption
TNACHL_W AEKP, BGDVE, DODS- EIN SG-Nachlaufzeit
NL, MLS, MOTAUS
TTMUMAD BGDVE LOK Zeitdifferenz fur temorare UMA-Adaption
uB GGUB ADVE, AEKP, ATEV, BG-EIN Batteriespannung
CRENG, BGDETX, ...
UBRSQ ADVE, BGDVE EIN Bordnetzspannung tiber Hauptrelais, Standard-Quantisierung
UBUANLR BGDVE LOK Spannungsschwelle fir UMA-Learning in Quantisierung von ubrsq
UDKNLP1 BGDVE ADVE, BGDVE LOK Spannung DK-Poti 1 im NLP
UDKNLP1R BGDVE LOK Dauer-RAM: Spannung DK-Poti 1 im NLP
UDKNLP2 BGDVE ADVE, BGDVE LOK Spannung DK-Poti 2 im NLP
UDKNLP2R BGDVE LOK Dauer-RAM: Spannung DK-Poti 2 im NLP
UDKP1A BGDVE UFRLC AUS Spannung Drosselklappen-Poti 1 am (unteren) Anschlag
UDKP1AALT BGDVE LOK temp. Spannung DK-Poti 1 am unteren DK-Anschlag
UDKP1ASR_W BGDVE LOK Dauer-RAM: Spannung DK-Poti 1 am unteren DK-Anschlag, stationarer Anteil
UDKP1AS_W BGDVE AUS Spannung DK-Poti 1 am unteren Anschlag, stationarer Anteil
UDKP1A_W BGDVE DFFTCNV, GGDVE AUS Spannung DK-Poti 1 am unteren Anschlag
UDKP1ROB BGDVE LOK realer DK-Poti-1-Wert am ob. Abgleichpkt.
UDKP1RUN BGDVE LOK realer DK-Poti-1-Wert am unt. Abgleichpkt.
UDKP1SV BGDVE GGDVE AUS Maximalwert DK-Poti 1 fur Verwendung des verstarkten Signals
UDKP1VOR BGDVE LOK Dauer-RAM: Spannungsoffset bei DK-Poti-1-Verstarkung
UDKP1VOU BGDVE AUS Diagnose: 8 Bit Kopie von udkplvo_w als UmweltgroRe
UDKP1VO_W BGDVE GGDVE AUS Spannungsoffset Verstéarker DK-Poti 1
UDKP1VROB BGDVE LOK realer verstarkter DK-Poti-1-Wert am ob. Abgleichpkt.
UDKP1VRUN BGDVE LOK realer verstérkter DK-Poti-1-Wert am unt. Abgleichpkt.
UDKP1VV BGDVE AUS Diagnose: 8 Bit Kopie von udkplvv_w als Umweltgrof3e
UDKP1VVR BGDVE LOK Dauer-RAM: Verstarkung bei DK-Poti-1-Verstarkung
UDKP1VV_W BGDVE GGDVE AUS Verstarkung DK-Poti 1
UDKP1V_W BGDVE, GGDVE, EIN Verstarkte Spannung DK-Poti 1
T2DDLI, T2RADC
UDKP1_W ADVE, BGDVE, DFFT- EIN Spannung DK-Poti 1
CNV, GGDVE, T2DDLI,
UDKP2A BGDVE UFRLC AUS Spannung Drosselklappen-Poti 2 am (unteren) Anschlag
UDKP2AALT BGDVE LOK temp. Spannung DK-Poti 2 am unteren DK-Anschlag
UDKP2ASR_W BGDVE LOK Dauer-RAM: Spannung DK-Poti 2 am unteren DK-Anschlag, stationarer Anteil
UDKP2AS_W BGDVE AUS Spannung DK-Poti 2 am unteren Anschlag, stationarer Anteil
UDKP2A_W BGDVE GGDVE AUS Spannung DK-Poti 2 am unteren Anschlag
UDKP2_W ADVE, BGDVE, DFFT- EIN Spannung DK-Poti 2
CNV, GGDVE, T2DDLI,
UDKPATR_W BGDVE LOK Dauer-RAM: temporéarer UEA-Offset des DK-Poti
UDKPAT_W BGDVE LOK temporarer UEA-Offset des DK-Poti
VFZG GGVFZG ADVE, AKR, ARMD, EIN Fahrzeuggeschwindigkeit
ATM, BBSAWE, ...
WDKADA_W BGDVE ADVE AUS Sollwert DK-Winkel, aus DV-E Adaption- und Pruffunktion
WDKBA_W GGDVE ADVE, BBVL, BGDVE, EIN Drosselklappenwinkel bezogen auf unteren Anschlag
BGMSZS, DHFM, ...
WDKNLP BGDVE AUS Diagnose: 8 Bit Kopie von wdknlp_w als Umweltgro3e
WDKNLPR BGDVE AUS Diagnose: 8 Bit Kopie von wdknlpr_w als Umweltgré3e
WDKNLPR_W BGDVE AUS Dauer-RAM: Sollwert DK-Winkel in NLP-Stellung, bez. auf UMA
WDKNLP_W BGDVE ADVE AUS DK-Winkel der Notluftposition
WDKS_W FUEDK ADVE, BGDVE, BGWDKEIN Sollwert Drosselklappenwinkel, bezogen auf (unteren) Anschlag
HF, T2RCIFASTA
WDKVABOB BGDVE LOK DK-Sollwert fiir oberen Abgleichpunkt
WDKVABUB BGDVE LOK DK-Sollwert fur unteren Abgleichpunkt
WPED GGPED ADVE, BGDVE, DFFT, EIN Normierter Fahrpedalwinkel
MDZUL, NMAXMD, ...
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FB BGDVE 3.140.0 Funktionsbeschreibung
0. Uberblick

EinflUhrung
Initialisierung
NLP-Lernen (DV-E-Tauscherkennung)
DV-E-Federprufung
Ruckstellfederprifung
Uberblick
2 detaillierter Ablauf
Prifung 6ffnende Feder
Uberblick
.2 detaillierter Ablauf
DV-E-Adaption
stationdrer Anteil
Uberblick
detaillierter Ablauf
tempordarer Anteil
resultierender Anteil
Sperren der Einspritzung
DV-E-Adaption per Testeranforderung
Dauer-RAM- und EEPROM-Ablage
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1. Einfiuhrung

Da flUr die Drosselverstelleinrichtung DV-E5 kein Abgleich zwischen der Istwerterfas-
sung mit dem Potentiometer und der mechanischen Drosselklappen-Stellung (DK) vorhanden
ist, muf? in der ME eine Adaption durchgefiihrt werden. Wahrend der Adaption wird der
untere mechanische DK-Anschlag (UMA) und die Notluftposition (NLP) des DV-E5 gelernt
und ein Abgleich des Istwertpotentiometer-Verstdrkers durchgefthrt. Die gelernten Wer-
te werden im Dauer-RAM bzw. im EEPROM abgespeichert. Zusatzlich werden die Federn des
DV-E5 Uberpruft. Diese Adaption kann unter bestimmten Eingangsvoraussetzungen bei Zin-
dung EIN erneut ablaufen.

Es sind deshalb folgende Teilfunktionen in der BGDVE realisiert:

- Lernen und Prufen der DV-E-Notluftposition (NLP-Lernen) mit DV-E-Tauscherkennung
- DV-E-Federprufung (Rlckstellfeder und o&ffnende Feder)

- Lernen des unteren mechanischen DK-Anschlags (UMA-Lernen)

- Verstarkerabgleich, Offset und Steigung

Nur wenn alle genannten Teilfunktionen bei einem Urstart erfolgreich durchlaufen wer-
den, wurde eine ‘Urinitialisierung’ durchgefihrt. Die Variablen missen dann wie folgt

belegt sein:

B lrnws = 1, B_lrnerf = 1, B fprzok = 1, (B_fprook = 1 nur bei CWDVEFO = 1)
und lrnstep_c = 11.

(B_nlperf wird ab BGDVE3.110 zur Ablaufsteuerung nicht mehr bendétigt und hat nun lediglich
Dummy - Funktion. B_nlperf = 1 wird zyklisch refresht und hat keine Bedeutung mehr.)

2. Initialisierung

Die Initialisierungsphase besteht aus 3 Teilen:

"- Teil 1: EEPROM-Werte ins Dauer-RAM kopieren"
B_lrnerf, B_lrnws, udknlplr, udknlp2r, udkplasr_w,
udkp2asr_w, udkplvor, udkplvvr, wdknlpr_ w

"- Teil 2: Dauer-RAM-Werte ins RAM kopieren"
udkplasr -> udkplas_w, udkplasr w -> udkpla
udkp2asr -> udkp2as_w, udkp2asr w -> udkp2a
udkpatr w -> udkpat_w
udkplvor -> udkplvo_w, udkplvvr -> udkplvv_w
wdknlpr w -> wdknlp w

"- Teil 3: Ini-Werte berechnen und ins RAM schreiben"
Potisteigung dkpstg w := 100.0 %DK / UDKP1NHUB
Umschaltschwelle udkplsv := UPVGNENN / udkplvv_w - UDKP1DUS

Falls das EEPROM geldscht oder defekt ist, werden im Teil 1 Festwerte ins Dauer-RAM
geschrieben. Die Zuordnung lautet wie folgt:

udkplasr_w := UDKP1AURI
udkp2asr_w := UDIP2AURI
udkplvor := 0.0
udkplvvr := UDKP1VID
B_lrnws := false
B_lrnerf := false
udknlplr := UDKNLP1N
udknlp2r := UDKNLP2N
wdknlpr w := WDKNLPMA

Weiterhin werden im Teil 3 folgende Plausibilisierungen durchlaufen:
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if (udkplasr w < UDKP1AMIN) OR (udkplasr w > UDKP1AMAX + UDKPAOFF)
OR (udkp2asr_w < UDKP2AMIN - UDKPAOFF) OR (udkp2asr_w > UDKP2AMAX)

then
B_lrnws := false
B_lrnerf := false
udkplasr w := UDKP1lAURI
udkp2asr_w := UDKP2AURI
udkplas_w := UDKP1AURI
udkpla := UDKP1AURI
udkp2as_w := UDKP2AURI
udkp2a := UDKP2AURI

endif

if (udkplvo_w < UDKP1VOMI) OR (udkplvo_w > UDKP1VOMA) OR
(udkplvv_w < UDKP1VVMI) OR (udkplvv_w > UDKP1VVMA)

then
B _lrnerf := false
udkplvo_w := 0.0
udkplvv_w := UDKP1VID
endif

dkpstg w := 100.0 %DK / UDKP1NHUB;
templ := (udknlpl - udkplas_w) * dkpstg w;
if ((wdknlp w < WDKNLPMI) OR (wdknlp w > WDKNLPMA) OR (|wdknlp w - templ| > WDKNPLAUS))
then
B _lrnerf := false
endif

if (B_lrnerf = false)
then

wdknlp w := WDKNLPMA
endif

wdknlp w wird zusédtzlich mit udknlpl, udkplas_w rechnerisch plausibilisiert.

Bei Projekten mit zusdtzlichem MeRpfad fir die Spannung ubrsg hinterm Hauptrelais
(bedingte Compilierung, SY UBR = true) ist eine Umquantisierung der Spannungsschwelle
UB_UANL in die Auflésung von ubrsq erforderlich. In diesem Fall ersetzt dann ubuanlr
die Umweltbedingung UB_UANL. (Siehe dazu 5.1.2 Startbedingungen DV-E Adaption) .

if (SY_UBR)
then

ubuanlr := UB_UANL * SY UBSQ W
endif

3. NLP-Lernen (DV-E-Tauscherkennung)

Die NLP wird zum einen fir den digitalen Lageregler (DLR) und zur Erkennung eines DV-
E-Adaptionsbedarfs, z.B. bei Stellertausch bendtigt.

Bei ZUndung EIN wird die NLP, solange der DV-E noch stromlos ist Uber die Istwertpo-
tentiometer eingelesen (Ergebnis in udknlpl und udknlp2) und mit dem im Speicher abge-
legten Werten (udknlplr und udknlp2r) plausibilisiert. Falls sich die Werte unter-
scheiden wird auf Adaptionsbedarf erkannt und nach der Prifung der Rickstellfeder im
Prifschritt 3 (fprstep _c = 3) die NLP gelernt. Die NLP wird als wdknlp w dem DLR in
der ADVE zur Verfligung gestellt.

Zur Vermeidung einer fehlerhaften DV-E-Tauscherkennung bei einem schnellen Wechsel von
zundung EIN -> AUS -> EIN wird in der SG-Initialisierung die DV-E-Tauscherkennung erst
zugelassen, wenn im vorangegangen SG-Nachlauf die DK mindestens fir eine Zeit

tdknach _w >= TDKNACH stromlos war (dann ist B_dknach = true). Damit wird sichergestellt,
daf® die DK im stromlosen Zustand sicher in die NLP einschwingen kann.

Falls der DV-E getauscht und eine Adaption durch Tester in der Werkstatt versdumt wur-

de, udknlpl und udknlp2 aber noch innerhalb der Plausibilisierungstoleranzen fir den
Vergleich mit den gespeicherten Werten liegen,dann spricht die Tauscherkennung zu-

nachst nicht an und es wird nicht adaptiert. Im Betriebsfall Zundung EIN ohne Bewegung

des Gaspedals kann nun, falls der UMA des neuen DV-E Uber dem des Alten liegt die
Strombegrenzung der ADVE aktiv werden. In diesem Fall 1&st die ‘erweiterte DV-E-
Tauscherkennung’ Einspritzverbot und eine DV-E-Adaption aus. Die ’erweiterte DV-E
Tauscherkennung’ ist nur bei nmot = 0, wdks_w < (UDKP1AURI - udkplas_w)* dkpstg_ w

und B_stend = false aktiv. Nach erfolgtem Start ist die ’'erweiterte Stellertauscherkennung’
Uber B_dvetv = true verriegelt. Sie kann erst nach Zindung AUS --> EIN wieder aktiv werden.

Siehe auch Kapitel 6., Sperren der Einspritzung.

4. DV-E-Federprifung

4.1 RlUckstellfederprifung

Durch Offnen der DK aus der NLP in Richtung DK AUF und anschliefendem Abschalten der
DV-E-Endstufe (DV-E-ES) wird der durch die Ruckstellfeder erzwungene Rucklauf kontrol-
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liert. Im Fehlerfall wird Uber B_fprzab = 1 die DK-Antriebersatzfunktion (ehemals DK-
Notluftfahren) angefordert. Der Ablauf kann anhand des Prifschrittzdhlers fprstep c
verfolgt werden. Die PrUfung erfolgt nur einmalig indem diese Uber das Prufready-Bit
B_fprrdy verriegelt ist.

Die Prufung wird nur durchgefihrt, wenn keine der folgenden Voraussetzungen verletzt
ist, sonst wird Prifverbot (B_fprzvb = true) gesetzt. Bei Verletzung einer Vorausset-
zung wird der Statuszdhler dveadchst gesetzt, mit dem festgestellt werden kann, wieso
ein Abbruch der RlUckstellfederprifung erfolgt ist.

Statuszahler dveadchst:

((B_dkpiu = 0) AND I

(B_dknolu = 0) AND I

(B_i_ska_um = 0) AND I 1
I

(vfzg < UANVFZG) AND I 5

(nmotll <= FPRNMAX) AND I 6

(B_wdk2sel = false) AND I 4

(B_ubdve = true) AND I 9

(tmot >= FPRMT) AND I 7

(tans >= FPRAT) I 8

Bei bedingter Compilierung mit SY TWDKS = 1 werden beim Saugmodultest am

Bandende auf Testeranforderung B_lrnwt = 1 die Umweltbedingungen 5,6,7,8 uUbersprungen,
in Umweltbedingung 1 wird B_dkpiu = 0 durch B _dkunb = 0 ersetzt.

(B_lrnwt = 1 exisitiert nur bei SY TWDKS = 1).

4.1.2 detaillierter Ablauf

Federprifschritt 0 (B_fprakt = 0 -> 1 AND fprstep_c = 0):

Vorgabe des Sollwinkels WDKSFPR flir Ausgangsposition, Start des Federpruftimers
fprtim_c und Umschalten der DV-E-Ansteuerung auf ’Sollwertvorgabe durch Adaption’
(B_dkaden = 1).

Federprufschritt 1 (fprstep c = 1):

Erreicht der DK-Istwinkel in einer max. Zeit (fprtim_c <= FPRTIM1_T) die Schwelle der
Ausgangsposition ( wdkba_w >= (wdknlp w + WDKFPRZ1)) wird mit B_dcdisr = 1 eine DV-E-
Endstufenabschaltung angefordert. Wird die max. Zeit Uberschritten oder die Pruf-
schwelle nicht erreicht, wird der interne Priffehler B fprze = 1 gesetzt und die DV-E-
RlUckstellfederprifung abgebrochen.

Federprifschritt 2 (fprstep_c = 2):

Infolge der DV-E-Endstufenabschaltung lauft die DK durch die Ruckstellfeder in Rich-

tung NLP zurtck. Erreicht der DK-Istwinkel in einer max. Zeit (fprtim_c <= FPRTIM2_T)

die Schwelle der Ausgangsposition ( wdkba_w < (wdknlp_w + WDKFPRZ2)) wird die Prufung

als 1.0. erkannt, das Prufbit B_fprzok = 1 gesetzt und ’Federprifung aktiv’ zurickgesetzt
B_fprakt = 0.

Wird die max. Zeit Uberschritten oder die untere PrlUfschwelle nicht erreicht, heifdt

das, daR die Ruckstellfeder die DK nicht in der erforderlichen Zeit zuruckgestellt hat
oder daR die Ruckstellfeder keine Rlckstellung mehr durchfihren kann. In diesem Feh-
lerfall wird die DK-Antriebersatzfunktion (ehemals DK-Notluftfahren) Uber B_fprzab = 1
angefordert.

Weiterhin wird geprift, ob ein Lernen des NLP angefordert wurde (B_nlpreq = 1). Gilt

B _nlpreq = 0 und B_lrnerf = 1 und liegt kein Powerfail (B_pwf = false bzw. B_eepwf = false
bei bedingter Compilierung SY NVRAMBK = true (nur ME9)) vor, so wird der Priufstepzahler
auf 4 gesetzt, anderenfalls wird der PrlUfstepzdhler auf 3 gesetzt.

Federprufschritt 3 (fprstep c = 3):

Lernen der DK-NLP im Zustand der stromlosen DK. Nach einer Wartezeit (nlpltim >
NLPST1T), in der die DK in die NLP eingeschwungen ist, werden beide DK-
Istwertpotentiometer udkpl w und udkp2 w solange eingelesen, bis eine bestimmte Zeit-
dauer nlpltim >= (NLPST1T + NLPST2T) abgelaufen ist. Wahrend dieser Mefzeit wird Uber
eine gleitende Mittelwertbildung die absolute NLP der DK (udknlpl und udknlp2) be-
stimmt.

Federprufschritt 4 (fprstep c = 4):
Prifung ist beendet; Anforderung der DV-E-Endstufenabschaltung wird zurtckgenommen
(B_dcdisr = 0), Prifung beendet wird gesetzt (B_fprrdy = 1) und DV-E-Ansteuerung wird

fir den regularen Betrieb freigegeben (B_dkaden = 0).

4.2 Prufung Offnende Feder
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Durch Schliefen der DK aus der NLP in Richtung ZU und anschlieRendem Abschalten der
DV-E-Endstufe (DV-E-ES) wird der durch die 6ffnende Feder erzwungene Rucklauf in den
NLP kontrolliert. Im Fehlerfall wird tUber B_fproab = 1 die DK-Antriebersatzfunktion
(ehemals DK-Notluftfahren) angefordert. Der Ablauf kann anhand des Prifschrittzdhlers
fprstep_c verfolgt werden. Die Priifung erfolgt nur einmalig indem diese Uber das
Prufready-Bit B fprordy verriegelt ist.

Die Prufung der offnenden Feder erfolgt nur im Urlernen bzw. bei Lernen auf Testeranforderung.
War die Prufung der 6ffnenden Feder erfolgreich, so wird dies durch das B_fprook angezeigt.

Die Prufung wird nur durchgefihrt, wenn keine der folgenden Voraussetzungen verletzt
ist, sonst wird Prifverbot (B_fprovb := true) gesetzt. Bei Verletzung einer Vorausset-
zung wird der Statuszdhler dveadchst gesetzt, mit dem festgestellt werden kann, wieso
ein Abbruch der &ffnenden Federprifung erfolgt ist.

Die &ffnende Federprifung ist Uber Codewort CWDVEFO = 0 abschaltbar.

Statuszdhler dveadchst:

((B_dkpiu = 0) AND I

(B_dknolu = 0) AND I

(B_i_ska um = 0) AND I

(B_wdk2sel = 0)) AND I 40
I

(vfzg < UANVFZG) AND 1 44

(nmotll <= FPRNMAX) AND I 45

(tmot >= FPRMT) AND I 46

(tans >= FPRAT) I 47

Bei bedingter Compilierung mit SY TWDKS = 1 werden beim Saugmodultest am

Bandende auf Testeranforderung B_lrnwt = 1 die Umweltbedingungen 44-47 Ubersprungen,
in Umweltbedingung 40 wird B_dkpiu = 0 durch B_dkunb = 0 ersetzt.

(B_lrnwt = 1 exisitiert nur bei SY TWDKS = 1).

4.1.2 detaillierter Ablauf

Federprufschritt 4 (B_fprakt = 0 -> 1 AND fprstep c = 4):

Vorgabe des Sollwinkels WDKSFPRO flir Ausgangsposition, Start des Federpruftimers
fprtim_c und Umschalten der DV-E-Ansteuerung auf ’Sollwertvorgabe durch Adaption’
(B_dkaden = 1).

Federprufschritt 5 (fprstep c = 5):

Erreicht der DK-Istwinkel in einer max. Zeit (fprtim_c <= FPRTIM3_T) das Zielband
zwischen WDKFPROU und WDKFPROO (WDKFPROU <= wdkba_ w <= WDKFPROO) wird mit B dcdisr = 1
eine DV-E-Endstufenabschaltung angefordert. Wird die max. Zeit Uberschritten oder

die Prtfschwelle nicht erreicht, wird der interne Priuffehler B fproe = 1 gesetzt

und die DV-E-Ruckstellfederprifung abgebrochen.

Federprufschritt 6 (fprstep c = 6):

Infolge der DV-E-Endstufenabschaltung wird die DK durch die &ffnende Feder in Richtung

NLP zurlck gestellt. Erreicht der DK-Istwinkel in einer max. Zeit (fprtim c <=

FPRTIM4_T) die Schwelle der Ausgangsposition ( wdkba w >= (wdknlp_w - WDKFPRO2)), wird

die PrGfung als i.0. erkannt, das Prifbit (B_fprook = 1) gesetzt und ’'Federprifung aktiv’ zu-
rickgesetzt (B_fprakt = 0), die Anforderung der DV-E-Endstufenabschaltung wird zurlck-
genommen (B_dcdisr = 0), Prifung beendet wird gesetzt ((B_fprordy = 1).

Wird die max. Zeit uUberschritten oder die obere Prufschwelle nicht erreicht, heift
das, daR die 6ffnende Feder die DK nicht in der erforderlichen Zeit gedffnet hat oder
daR die Feder keine Offnung mehr durchfiihren kann. In diesem Fehlerfall wird die DK-
Antriebersatzfunktion (ehemals DK-Notluftfahren) tber B_fproab = 1 angefordert und
Priffehler (B_fproe = 1) gesetzt.

Der stationdre Anteil der DV-E-Adaption umfaRt das UMA-Lernen und den Abgleich des
Istwertpotentiometer-Verstdrkers. Der stationdre Anteil muf prinzipiell nur einmal
wahrend der Inbetriebnahme eines neuen Steuergerdtes bzw. bei Tausch einer DV-E durch-
gefiuhrt werden. Die Mdglichkeit einer erneuten Adaption bei Zindung EIN kann Uber die
Lernverbotszeit LRNVB_T gesteuert werden. Je klirzer diese Zeit ist, desto wahrschein-
licher wird die Durchflhrung einer erneuten Adaption.

Beim Lernen des UMA wird die DK vom max. mdéglichen UMA in Schritten an den UMA gefah-
ren. Durch die Beobachtung des Istwertpotentiometers wird erkannt, daR sich die DK
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nicht mehr bewegt. Der zugehdrige Wert wird eingelesen und um einen Offset UDKPAOFF
erhéht als unterer elektrischer DK-Anschlag (UEA) plausibilisiert und im Dauer-RAM
bzw. EEPROM gespeichert. Die UEA udkplas_w und udkp2as_w werden der Funktion GGDVE zur
Verfliigung gestellt. Beim Abgleich des Verstarkers werden durch Anfahren zweier MeR-
punkte mit der DK der Offset und die Verstdrkung der OP-Schaltung bestimmt. Die be-
rechneten Werte udkplvo_w und udkplvv_w werden der Funktion GGDVE zur Verfiigung ge-
stellt. Der Abgleich wird im Anschlufl an das UMA-Lernen durchgefihrt.

Tritt wdhrend der Urinitialisierung bzw. bei nicht gesetztem Lernwertspeicher-Bit
(B_lrnws = 0) ein Fehler auf, wird Uber B_umauab = 1 irreversibles Sicherheitskraft-
stoffabschalten (SKA) angefordert. Der Adaptionsablauf kann anhand des Lernschrittzdh-
lers lrnstep_c verfolgt werden.

Die Adaption kann auch Uber einen Tester angestof’en werden. Siehe Kapitel 7.

Im Adaptionsschritt 0 ... 4 wird der UMA gelernt
5 wird die rel. NLP berechnet
6 ... 9 wird der Verstarker abgeglichen

5.1.2 detaillierter Ablauf

Startbedingungen:

Die Adaption lauft nur ab, wenn die Rickstellfederprifung beendet ist (B_fprrdy = 1)
und wenn keine der folgenden Eingangsvoraussetzungen verletzt ist, sonst wird Lernver-
bot (B_lrnvb = true) gesetzt. Bei Verletzung einer Voraussetzung wird der Statuszéh-
ler dveadchst gesetzt, mit dem festgestellt werden kann, wieso ein Abbruch der DV-E-
Adaption erfolgt ist.

Statuszdhler dveadchst:

((B_dkpiu = 0) AND I
(B_i_ska um = 0) AND I
(B_dknolu = 0) AND I
(B_fprze = 0) AND I
(B_dknot = 0)) AND I 20
(nmotll <= UANNMAX) AND I 24
*) I
(vfzg <= UANVFZG) AND I 25
(wped < UANPEDMAX) AND I 26
(ub > UB_UANL) AND I 27
((tmot >= UAN_U_MT) AND I
(tmot <= UAN O _MT)) AND I 28
(tans >= UANUATS) I 30
*): Die nachfolgenden Bedingungen werden erst getestet, wenn
(lrnvb_c > LRNVB_T) OR
B pwf = 1 OR
(B_lrnws = 0 OR

)

(B_lrnerf = 0)

(Bei ME9-Systemen mit SY NVRAMBK = true wird B_pwf = 1 durch B_eepwf = 1 ersetzt.)
Wenn der Motor dreht, wird der Lernverbotszdhler lrnvb_c gestoppt.

Bei bedingter Compilierung mit SY TWDKS = 1 werden beim Saugmodultest am

Bandende auf Testeranforderung B_lrnwt = 1 die Umweltbedingungen 24-26,28,30 Ubersprungen,
in Uweltbedingung 20 wird B_dkpiu = 0 durch B_dkunb = 0 ersetzt.

(B_lrnwt = 1 exisitiert nur bei SY TWDKS = 1).

Bel Projekten mit zusdtzlichem MeRpfad fir die Spannung ubrsg hinterm Hauptrelais

(Bedingte Compilierung,SY UBR = true) ist eine Umquantisierung der Spannungsschwelle UB_UANL
in die Aufldésung von ubrsqg erforderlich. In diesem Fall ersetzt dann ubuanlr die
Umweltbedingung UB_UANL.

Im Falle alle Eingangsvoraussetzungen erfiillt, wird Adaptionsfreigabe erteilt
(B_lrnfg = 1), im Falle der Verletzung einer Bedingung wird Adaptionsverbot gesetzt
(B_lrnvb = 1).

Adaptionsschritt 0 (B_lrnfg = 0 -> 1 AND lrnstep_c = 0):

Initialisierung der DV-E-Adaption. Umschalten der DV-E-Ansteuerung auf ’‘Sollwert von
der BGDVE’ (B_dkaden = 1) und Laden der UMA-Werte mit den worst case Werten (udkplas w
= UDKP1AMAX und udkp2as_w = UDKP2AMIN) .

Adaptionsschritt 1 (lrnstep c = 1):

Die DK wird durch die Reduzierung von udkplas w Uber eine Rampe an den UMA gefahren

(Schrittweite UANZURP). Sobald der Lagereglerausgang eine Min-Schwelle unterschreitet
(Bedingung: B_dlrspid = 0 AND dlrspid w > UANPIDMIN) wird ein Wartezeitzahler
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(lrntim_c) gestartet. In dieser Zeit wird der Lernwert Uber eine gleitende Mittelwert-
bildung in udkplaalt und udkp2aalt gebildet. Nach der Wartezeit (lrntim c >= LRNST1_T)
werden die ermittelten Werte udkplas_w und udkp2as_w auf den zuldssigen Wertebereich
(UDKP1AMIN und UDKP2AMAX) Uberpruft. Im Fehlerfall wird der Lernfehler gesetzt (B_umae
= 1) und die UMA-Abbruch-Funktion durchlaufen.

Adaptionsschritt 2 (lrnstep c = 2):

Der gelernte UMA, im vorigen Schritt in udkplas_w und udkp2as_w abgelegt wird um den
Offset (UDKPAOFF) erhdht und somit zum UEA. Anschliefend werden die UEA-Werte auf den
zuldssigen Wertebereich (UDKP1AMAX und UDKP2AMIN) uUberpruft. Im Fehlerfall wird der
Lernfehler gesetzt (B_umae = 1) und die UMA-Abbruch-Funktion durchlaufen.

Adaptionsschritt 3 (lrnstep_c = 3):

In diesem Schritt wird Uber den Sollwert wdkada_w solange eine Rampe mit der Schritt-
weite UANAUFRP an die DK vorgegeben, bis der Lagereglerausgang die Min-Schwelle wieder
Uberschreitet (Bedingung: B_dlrspid = 0 AND dlrspid w <= UANPIDMINA). Sobald die
Schwelle Uberschritten wurde, wird nach einer Wartezeit (lrntim ¢ >= LRNST3_T) ge-
pruft, ob sich die DK vom UMA geldst hat (udkpl_w > udkplaalt) bzw. nicht weiter als
ein Delta vom UEA entfernt ist (udkpl w <= udkplas_w + UDKPALOS). Im Fehlerfall wird
der Lernfehler gesetzt (B_umae = 1) und die UMA-Abbruch-Funktion durchlaufen.

Adaptionsschritt 4 (lrnstep_c = 4):

Teil 1 der Adaption, das UMA-Lernen ist erfolgreich abgeschlossen; Bit Lernwert-
Speicherung wird gesetzt (B_lrnws = 1). Falls nachfolgende Bedingungen erfullt sind,
werden die aktuellen gelernten UEA ins Dauer-RAM lbernommen (udkplasr_w und
udkp2asr_w) .

Bedingungen: (|udkplas_w - udkplasr_w| > UAN_STORE) OR
(B_pwf = 1) OR
(B_lrnerf = 0) OR
(B_lrntesa = 1)

(Bei ME9-Systemen mit SY NVRAMBK = true wird B_pwf = 1 durch B eepwf = 1 ersetzt.)
Adaptionsschritt 5 (lrnstep c = 5):

Der wéhrend der Federprlifung ermittelte Wert fir die absolute NLP wird in einen rela-

tiven Wert (wdknlp w) umgerechnet. Der berechnete Wert wird mit dem fir die DV-E zu-
léssigen NLP-Toleranzband (WDKNLPMI und WDKNLPMA) plausibilisiert. Wird das Toleranz-

band eingehalten, wird NLP-Neu zurltickgesetzt (B nlpnew = 0). Liegt der Wert nicht im
Toleranzband, wird die NLP-Abbruch-Funktion durchlaufen und NLP-Fehler gesetzt (B_nlpe = 1).
Die korrekten NLP-Werte werden ebenfalls ins Dauer-RAM Ubernommen (udknlplr, udknlp2r und
wdknlpr w), falls nachfolgende Bedingungen erfiillt sind:

(|udknlpl - udknlplr| > UANSTORE) OR
(|wdknlp_w - wdknlpr w| > WDKN_STORE) OR
B_pwf =1 OR
(B_lrnerf = false) OR

B_lrntesa
(Bei ME9-Systemen mit SY NVRAMBK = true wird B_pwf = 1 durch B eepwf = 1 ersetzt.)
Adaptionsschritt 6 (lrnstep c = 6):
Initialisierung fur den Verstarkerabgleich (Verst.abgl.). Berechnen der Abgleichpunkte
(wdkvabub und wdkvabob), Regelung auf unverstdrktes Poti umstellen (udkplsv = 0) und
Sollwert flr oberen Abgleichpunkt vorgeben (wdkada_w = wdkvabob) .

Adaptionsschritt 7 (lrnstep c = 7):

Nach einer Wartezeit (lrntim c >= LRNST7_T) werden die Istwerte im oberen Abgleich-
punkt eingelesen (udkplrob und udkplvrob) .

Adaptionsschritt 8 (lrnstep c = 8):

Sollwert flr unteren Abgleichpunkt vorgeben (wdkada_w = wdkvabub) .

Adaptionsschritt 9 (lrnstep c = 9):

Nach einer Wartezeit (lrntim_c >= LRNST9_T) werden die Istwerte im unteren Abgleich-

punkt eingelesen (udkplrun und udkplvrun). AnschlieRend wird die Verstdrkung und der Offset
berechnet (udkplvo w und udkplvv_w) und plausibilisiert (UDKP1VOMI, UDKP1VOMA, UDKP1VVMI und
UDKP1VVMA) .Abschlieend wird die Umschaltschwelle aktualisiert (udkplsv), Verstdrkung und Offset ins
Dauer-RAM geschrieben (udkplvor und ukdplvvr), Lernerfolg gesetzt (B_lrnerf = 1), d

In allen Fehlerfdllen wird die Verst.abgl.-Abbruch-Funktion durchlaufen.

Adaptionsschritt 10 (lrnstep c = 10):

In lrnstep_c = 10 werden die adaptierten Werte ins EEPROM gespreichert. War das Abspeichern
erfolgreich, so wird lrnstep _c = 11 gesetzt. War das Abspeichern nicht erfolgreich,
so wird die DV-E-Adaption mit lrnstep_c = 10 beendet und die adaptierten Werte werden dann

im SG-Nachlauf ins EEPROM geschrieben. Die DV-E-Ansteuerung wird fir den reguldren Betrieb wieder
freigegeben (B_dkaden = 0), die Einspritzung ist wieder freigegeben (B dveada = 0) und Lernende
wird gesetzt (B_lrnrdy = 1 und B_lrnakt = 0).
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Adaptionsschritt 11 (lrnstep c = 11):

Das Abspeichern der adaptierten Werte ins EEPROM war erfolgreich. Die DV-E-Ansteuerung wird
flir den reguldren Betrieb wieder freigegeben (B_dkaden = 0), die Einspritzung ist wieder
freigegeben (B_dveada = 0) und Lernende wird gesetzt (B_lrnrdy = 1 und B_lrnakt = 0).

UMA-Abbruch-Funktion:

Falls noch keine ’‘Uradaption’ durchgefiihrt worden ist (B_lrnws = 0), wird irreversib-
les SKA ausgegeben (B_umauab = 1). War eine Uradaption durchgefthrt, wird bei erkann-
tem Stellertausch (B_nlpnew = 1) eine Grundinitialisierung durchgefiihrt (udkplasr w =
UDKP1AURI, udkp2asr w = UDKP2AURI und dkpstg w = DKPSTGMIN) und B_lrnerf = false gesetzt,
um im nachsten Fahrzyklus ein erneutes Lernen zu starten. Weiterhin werden die
Dauer-RAM-Werte ins RAM umgeladen (udkplasr_ w und ukdp2ar w) und die Einstellungen fir
die Adaption zurtickgesetzt (B_dkaden = 0, B_dveada = 0, B_lrnrdy = 1 und B_lrnakt = 0).

NLP-Abbruch-Funktion:

Setzen des NLP-Fehlers (B_nlpe = 1)und Einstellungen fliir die Adaption zurlcksetzen
(B_dkaden = 0, B_dveada = 0 ,B _lrnrdy = 1 und B_lrnakt = 0).

Verst.abgl.-Abbruch-Funktion:
Setzen des Abgleichfehlers (B_abgle = 1), Betrieb mit verstarktem Potisignal verbieten
(udkplsv = 0) und Einstellungen fur die Adaption zurlcksetzen (B_dkaden = 0, B_dveada = 0,

B lrnrdy = 1 und B_lrnakt = 0).

5.2 tempordrer Anteil

Bei den DV-E mit in der Bohrung anlaufenden DK wandert der UMA unter Temperaturein-
fluR. D.h., daf’ bei einer Sollwertvorgabe << 1 %DK die DK am UMA anlaufen kann und
deshalb Uber die DLR-Bereichstberwachung der DV-E stromlos geschaltet werden kann bzw.
die Leerlaufregelung (LLR) die Leerlaufdrehzahl nicht mehr einregeln kann.

Aus diesem Grund wird der UEA schrittweise angehoben bzw. wieder auf den gelernten
Wert gesenkt.

Die Offsetbildung wird nur erlaubt, wenn die Motortemperatur tmot eine Schwelle
TMSUTMUMA Uberschritten und die Sollwertvorgabe wdks_w eine Schwelle
WDKSTMUMA unterschritten hat.

Ein temp. Offset wird aufgebaut, wenn der DLR-Ausgang (dlrspid w mit B_dlrspid) lber
eine Zeit (dlrmxt >= TDLRPIDMX) den Wert DLRPIDSTMN tUberschreitet. Der Offset
(udkpat_w) wird in jedem Rechenraster (50 ms) um ein Delta (DUDKPTMP) erhdht.

Der Offset wird im Dauer-RAM gespeichert (udkpatr w) und steht so fir den

nachsten Fahrzyklus zu Verflgung. Maximal ist ein Offset von UDKPATMX mdglich.
Sobald der Offset so grofl ist, daR der DLR nicht mehr am Anschlag (DLRPIDSTMN) ist,
wird eine Zeitdifferenzmessung gestartet

(ttmumad) .

Wird fur mindestens eine Zeit (TTMUMASTA) der Offset nicht mehr aufgebaut, wird der
tempordre Offset wieder abgebaut. Das Delta pro Rechenraster betrdgt DUDKPTMP/4.

Sobald der temp. Offset > 0 ist, wird die Steigung des Istwertpotentiometer (dkpstg w)
korrigiert, um bei einer Sollwertvorgabe von 100 %DK ein Anlaufen der DK im oberen
mechanischen Anschlag (OMA) zu verhindern. Die DK steht maximal im oberen elektrischen
DK-Anschlag (OEA) .

Der Zustand der temp. Offsetbildung wird in tmpumast angezeigt.

tmpumast = 0 keine Offset Bildung, bzw. Offset (udkpat_w) = 0
1: Offset flr UEA wird erhdht, bzw. ist > 0
2 Offset flUr UEA wird abgebaut
5.2 tempordrer Anteil

Der resultierende UEA wird aus dem stationdren UEA und dem tempordren UEA-Offset ge-
bildet. Es gilt: wudkpla_ w := ukdplas_w + udkpat_w
udkp2a_w := udkp2as_w - udkpat_w

udkpla := udkpla_w
udkp2a := udkp2a_w
6. Sperren der Einspritzung

Uber die Systemkonstante SY DVEADA kann eingestellt werden, ob die Einspritzung bei
Adaptionsbedarf durch die BGDVE gesperrt werden kann oder nicht. Bei Sperrwunsch ist
B_dveada = 1. Uber den Sperrwunsch (B_dveada = 1) kann sichergestellt werden, dafl ein
Uber die DV-E-Tauscherkennung angeforderte DV-Adaption vom System trotz Startversuch
sicher durchgefiihrt werden kann.

7. DV-E-Adaption per Testeranforderung
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Zusatzlich kann das Lernen des NLP, UMA und des Verstarkerabgleichs Uber eine Te-
steranforderung angestoffen werden. Das B_lrndia muf hierzu auf 1 gesetzt werden. Die
Adaptionsroutine kann vom Tester erst wieder aktiviert werden, wenn ein Ubergang

B_lrndia = true -> false -> true erfolgt ist. Wahrend eines SG-Zykluses EIN kann die
Adaptionsroutine wiederholt angestofen werden. Um sichergehen zu kdénnen, dass bei

einem Anstossen der Adaptionsroutine durch den Tester auch fur den Fall, dass die
Adaptionsroutine gerade lauft wieder vollstandig adaptiert wird, wird bei Testeranforderung
udkplsv = UPVGNENN / UDKPVID - UDKP1DUS initialsisiert.

Bei bedingter Compilierung (SY TWDKS = 1)fir Adaption am Bandende Saugmodulfertigung werden
die Umweltbedingungen fir die Adaption per Testeranforderung Ubersprungen,
wenn B_lrnwt = 1 ist. (B_lrnwt = 1 exisitiert nur bei SY TWDKS = 1).

Siehe auch Kapitel 6. ’Sperren der Einspritzung’.

8. Dauer-RAM- und EEPROM-Ablage

Folgende RAM-Zellen sind im Dauer-RAM und EEPROM abgelegt:

RAM Dauer -RAM EEPROM
B_lrnerf B_lrnerf ja
B_lrnws B_lrnws ja
tnachl_w tnachl w --
udknlpl udknlplr ja
udknlp2 udknlp2r ja
udkpat_w udkpatr_w --
udkplas_w udkplasr_w ja
udkplvo_w udkplvor ja
udkplvv_w udkplvvr ja
udkp2as_w udkp2asr_w ja
wdknlp_w wdknlpr_ w ja

APP BGDVE 3.140.0 Applikationshinweise

1. Ausschalten von Funktionsteilen

Beim Abschalten folgender Funktionsteile ist zu beachten, daR dann eine Uradaption
nicht korrekt ausgefihrt werden kann.

Label Passivwert deaktiviert

CWDVEFO 0 6ffnende Federprifung

DUDKNLPO 5V NLP-Prtufen und -Lernen (DV-E-Tauscherkennung)
DUDKNLPU 5V dto.

FPRAT 143,25 °C DV-E-Federpriufung (O6ffnen/Riickstellen)

LRNVB_T FFFF (=1310,72 s) selbstdtiges UMA-Wiederlernen in DV-E-Adaption
UAN_U_MT 143,25 °C UMA-Lernen und Verstdrkerabgleich

TMSUTMUMA 143,25 °C temp. UEA-Adaption

WDKSTMUMA 0 %$DK dto.

WDKNPLAUS 100 %DK Rechnerische NLP-Plausibilisierung wdknlp w Ini2

2. Prufung der DV-E-Rickstellfeder/éffnende Feder

Die Drehzahlschwelle FPRNMAX sollte so eingestellt werden, daf3 beim Drehen des Anlas-
sers die Schwelle ohne Einspritzung nicht uUberschritten wird. Es wird damit sicherge-
stellt, daR bei DV-E-Tauscherkennung und gleichzeitigem Verbot der Einspritzung, siehe
Kapitel 6 der Funktionsbeschreibung, die DV-E-Adaption ordnungsgemdfR durchgefihrt
wird.

3. Lernen des UMA und Verst.abgl.

Die Drehzahlschwelle UANNMAX sollte so eingestellt werden, daf3 beim Drehen des Anlas-
sers die Schwelle ohne Einspritzung nicht uberschritten wird. Es wird damit sicherge-
stellt, daR bei DV-E-Tauscherkennung und gleichzeitigem Verbot der Einspritzung, siehe
Kapitel 6 der Funktionsbeschreibung, die DV-E-Adaption ordnungsgemafR durchgefihrt
wird.

4. temporare UEA-Adaption

Eine Erhdhung des Offset muf3 so schnell erfolgen, daf die DV-E-ES nicht in die Tempe-
raturabschaltung gelangt. Der Abbau des Offset erfolgt um den Faktor 4 langsamer. Die-
ser Wert ist nicht applizierbar. D.h., daf der Rampenschritt nicht kleiner als 4 In-
kremente, entspricht 4,884 mV sein darf. Der max. zuldssige Offset wird Uber das Para-
meterberechnungsprogramm (siehe Block ANM) bestimmt. Die Zeit, nach der ein Abbau des
Offsets zugelassen wird (TTMUMASTA), sollte grob an das Abkuhlverhalten der DV-E ange-
paRt sein. Der Wert ist auf 2 Minuten voreingestellt.

5. DV-E-Tauscherkennung
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Die Zeit TDKNACH zur Vermeidung einer fehlerhaften DV-E-Tauscherkennung bei einem
schnellen Wechsel von Zindung EIN -> AUS -> EIN, sollte so eingestellt sein, daR in
dieser Zeit die Drosselklappe sicher in die NLP einschwingen kann. Beim Einsatz eines
DV-E5 sollte diese Zeit nicht kleiner als 4 s sein. Es ist sicherzustellen, daR die
min. SG-Nachlaufzeit TNLSGMN in der Funktion MOTAUS groRer als TDKNACH ist.

Damit die erweiterte Stellertauscherkennung greifen kann, sollte im Kennfeld
FPWDKAPP flr wped = 0 ein DK-Sollwert wdks_w < 4.7%DK vorgegeben werden.

6. Notluftposition (NLP) des DV-E

Die mit dem DCM-File zur Verfligung gestellten Daten gehen von einem DV-E mit einer

Standard NLP von 5 DK Uber UMA aus. Falls der Notluftquerschnitt gedndert wird, mus-
sen die Parameter DUDKNLPU, DUDKNLPO, WDKPFPRZ1l, WDKPFPRZ2, WDKNLPMI und WDKNLPMA an-
gepaflt werden. Zur Anpassung sollte die Toleranzrechnung bei K3/ESI1 verwendet werden.

7. Sperren der Einspritzung

Damit beim Erkennen auf DV-E-Tausch bei Zundung EIN eine komplette DV-E-Adaption
durchgefiuhrt wird, sollte die Systemkonstante SY DVEADA generell = 1 gesetzt werden.
Falls die Einspritzung bei erkanntem DV-E-Tausch nicht verboten wird, erfolgt bei ei-
nem Motorstart keine DV-E-Grundadaption und es werden deshalb Initialisierungswerte
fur die weitere Fahrt geladen. --> Leerlaufsdgen ist méglich.

8. Wahl des DK-Durchmessers flr gutes Leerlaufverhalten/

Bertcksichtigung zusdtzlicher Leckluft im System

Generell gilt: je grdRer der DK-Durchmesser, desto kleiner werden die DK-Sollwinkel
bei der Leelaufregelung. Auch eventuell zusdtzliche Leckkluftquellen im System sind zu
bertcksichtigen. Deshalb sollte der DK-Durchmesser im Verhdltnis zum Hubraum

nicht zu groff gewdhlt werden.

Damit 1&Bt sich vermeiden, daf im Leerlauf dann z.B.: zwischen 0 %DK und 1 %DK geregelt werden
muf3. (Dies ist zwar aus Sicht der DV-E-Regelung zuldssig, wird aber von manchen Kunden nicht
akzeptiert.)

Ein Verringern des Offset UDKPAOFF zwischen UMA und UEA als Mittel zur Leckluftreduktion
ist nicht zuldssig !

9 Sonstiges

Bei Anderungen an der DV-E-Dynamik, wie z.B. verklirzte Stellzeiten, miissen die Funk-
tionen DV-E-Federprifung, UMA-Lernen und der Verstarkerabgleich Uberprift werden.
Bitte auch den Block ANM beachten!

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001



urew-anpe

Seite 165 von 2510
10.0KT.2001
Sven Teutsch

=2 [)
- S |5 ¢ 8B g g 3| 9 =3
2 ShmE M marma Mo s (N mh=] 2 12 4o
=3 o| & aw S lo|= [o|= [o|3 = 6|2 [o|2 |o|2 a.bm o'
5 & L= 0= 05 s, 0= 05 015 05 00> [0 [e
| =
O o To T2 To To T T0 T To T T ' T3

ADVE 3.61.0

Overview
ADVE

Funktionsrahmen (in Bearbeitung)

BMW ME9.2.1 N62
11-204/718A560B;0

e 1—

P_dveeson CWDKNOLU

wped
CWDLRIKL

0w =z
i
= 8 i NN 213 |3
S_ ° [a) [a)] 2 he 1_ 2_ < © o |
HEEE [2 P Fs b b HE HE HE HE HE HE
s-e U_ | AW w ] S 5 g 2 M
S > W = S = =
n

Input

©

> S0 | =

'hS G NE pepE oe ne

£ R o i

1 U U U’ U= U= L
| o om

2

dk|

Q| = = r S =] ) )
ghe b2 g Lg Lo oLy L8
5 Slal 2 [0S lw 0 S e = | n| S
»d'C_ .C_ ‘d_ o< [oZ .d_ B _>d_
o 0 o o ¢ o o o

o

FU ADVE 3.61.0 Ansteuerung der DV-E mit dem DLR

FDEF ADVE 3.61.0 Funktionsdefinition

BOSCH

adve-main

'sun 19q 1yda13qeBIaNIdM pun -131doy aim ‘SIuBNagSBUNYDINUSKGA Spar USBUNPIBWILEBSIYIBIZINYDS UOA |[e<f USP Ny 4oNe ‘HOWS Ydsog 1aqoy 19q a1yday |y @

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001



BMW ME9.2.1 N62 ADVE 3.61.0 Seite 166 von 2510

11-204/718A560B;0 10.0KT.2001
Funktionsrahmen (in Bearbeitung) Sven Teutsch

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

&1+ P ]
dwdks_w . B_nlpne
monltorlng
ub B_ubdve
P_dveesor] B_ubpvg
: B_dIrspid B_ub_ok
. ) | dirspid_w
dwdks_w | manipulation of I-quota ;
wdknlp_w :
Ce— 1
o :
Vﬁ%‘pw dlriamax :
diriant_| i 1
- diriantman| i _ :
. digital PID-controller 3
dlrikiman :
e +— :
B_st :
'
wdkada_w preparation of set value B_wdklv :
:
wks w wdkdir_w j
B_dkaden — §
diriant_| :
— e
B_dirspid
- 1 A +——¢
~ dwdkdlr_ dirspid_w
5 Limiterl ;
wdkba_w :
B+ =3 :
i : ower-stage-releas|
B_dknolu B_i_ska_um|qisoh on_coordination of DV-E-power-stdge i dirspid_w P ¢
—{ o 1— 1 oo
B_appnolu B_dveesh ;%?fr """" : B_dlrspid
Cs 1— _ o
B_dcdisr B_ubdve B_dcdisfr
[+ -+

adve-adve

B_dkpiu  B_pwrsv

adve-adve

quantization of set valjle ~ - —1—
wdkdIr_w

B_dkaden DV-E-powersave

wped B_pwrsv

IApplikationshilfe DK-Notluftfahfien :
B_dkp2e || B e :
(e B_appnolu

CWDKNOLU
nmot

adve-preparatio

preparation of set value

adve-preparatio

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001



© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

BMW ME9.2.1 N62
11-204/718A560B;0
Funktionsrahmen (in Bearbeitung)

BOSCH

Seite 167 von 2510
10.0KT.2001
Sven Teutsch

ADVE 3.61.0

Code of block DV-E-powersave:

-- DV-E-powersave
-- task rate 10 ms

if ((( B_dkaden = false ) AND (wped = 0)
AND (nmot = 0) #if (SY_TWDKS) then AND (B_cwdk =
#endif))
then
if ((dpwrsvc < TPWRSV))
then

-- Zeitzdhler flr Powersave incrementieren

dpwrsve := dpwrsvc + 10 ms;

else

-- Anforderung DV-E-Endstufenabschaltung
B_pwrsv := true;

endif;

else
-- Zeitzahler flir Powersave und DV-E-
-- Endstufenabschaltung zurticknehmen

dpwrsve := 0;
B_pwrsv := false;
endif;

Code of block Applikationshilfe DK-Notluftfahren:

-- Applikationshilfe DK-Notluftfahren
-- task rate 1000 ms

false)

reset of I-quota

dlriamax

precontrol of I-quota

in default idle position

diriantman

... and preset of I-quota in

e 1+—
CWDLRIKL

UMA idle position

if (CWDKNOLU AND (nmot > 0))
then
if (B_apnoluv = false)
then
B_appnolu := true;
B_apnoluv := true;
endif;
else
B_appnolu := false;
B_apnoluv := false;
endif;
""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""" '
B_dcdisfr :
Cr}
DLRIAMAXA
=1
dwdks_w
e
diriant | NLP-UMA-FKt.
wdkba_w ;
By il diriantnl
wdkdIr_w
e 1+—
wdknlp_w
=}
dwdks_w small-I-quota
L+ dirikimar
dwdkdlr_w
=}
B_wdk1v

. 1
[0.0} dirikiman

manipulation of I-quota

adve-manipulati

precontrol of small
I-quota

please note: diriantnlp, dirikiman only serve
for documentation purpose and do not exist as
labels in ADVE 3.10

adve-manipulati
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Code of block throttle blade position:

-- monitoring of position from throttle blade
-- task rate: 20 ms
if ((B_dkpiu = false) AND (B_i_ska um = false) AND B_ubdve
# if (SY_2SG) then AND (B_dcdiscan = false) endif #
then
if ((B_dknolu) AND (B_appnolu = false))
then
-- Uberwachung der DK-NLP im DK-Notluftfahren ohne Applikationshilfe
if (E_dvet)
then
-- Stellertausch ohne Adaption, UMA nicht bekannt, es kann nur auf
-- Absolutwerte der Potispannung im Notluftpunkt Uberwacht werden
if ( (B_wdk2sel = false))
then
if ((udkpl_w > (udknlpl + UDKNLPTOL))
then
-- reversible SKA anfordern
B_nlpne := true;
else
-- reversible SKA zurlicknehmen
B_nlpne := false;
endif;
else
if ((udkp2_w < (udknlp2 - UDKNLPTOL))
then
-- reversibel SKA anfordern
B_nlpne := true;
else
-- reversibel SKA zurlicknehmen
B_nlpne := false;
endif;
endif;
else
-- UMA bekannt, es kann auf relative NLP Uberwacht werden
if (wdkba_w > (wdknlp_w + WDKNLPTOL))
then
-- reversibel SKA anfordern
B_nlpne := true;
else
-- reversibel SKA zurlcknehmen
B_nlpne := false;
endif;
endif;
else
-- Uberwachung von DK-Soll-/Istwert
if (B_dkaden = false) AND (B_pwrsv = false)
then
-- Sollwerténderung aus der FUEDK Ubernehmen und
-- den Betrag bilden.
-- ACHTUNG: Bereich gwdkdlr_w von -50 .. 0 .. +50 $DK
gwdk_kge := abs(gwdkdlr w);
-- erlaubte Abweichung bestimmen
-- Wert aus einer Tabelle ermitteln, ohne Interpolation
dwdksimx := DWDKSBAMX (gwdk_kge) ;
if (abs(wdksfi_w - wdkba_ w) > dwdksimx)
then
if (dklagerc > DKLAGERT)
then
-- Fehlerreaktionszeit ist abgelaufen, d.h.
-- Fehlerflag setzen, um Notluftfahren ohne
-- Applikationshilfe anzufordern
B_wdksive := true;
else
-- Fehlerzahler inkrementieren
dklagerc := dklagerc + 20 ms;
endif;
else
-- Fehlerzédhler dekrementieren
dklagerc := dklagerc - TDKLAGDE;
-- und im SG auf min 0 begrenzen
dklagerc := limit (0,dklagerc, DKLAGERT+20ms) ;
endif;
-- DK-Sollwert zur Pradiktion des DK-Istwertes
-- mit PT1 filtern. Filterwert aber erst im
-- nachsten Rechenraster verwenden, damit DK-An-
-- laufverhalten beriticksichtigt wird (PT2)
wdksfi w := wdksfi_w + (wdkdlr w - wdksfi_w) * ZKWDKSPT1;
endif;
-- Wenn nicht Notluftgefahren wird reversible SKA zurlcknehmen
B_nlpne: = false;
endif;
endif;
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Code of block PID-setting range:

-- monitoring of PID-setting range
-- task rate: 10 ms
if ((B_dknolu = false) OR (B_dknolu AND B_appnolu))

AND (B_dkpiu = false)

AND (B_i_ska_um = false)

# 1f (SY_2SG) then AND (B_dcdiscan = false) endif #)
then

if (B_ubdve AND (B_dkaden = false)
AND (B_pwrsv = false))

then
if ((dlrspid_w > DLRPIDMAX) AND B_dlrspid)
then
-- Bereichsuberschreitung
FKT DLRBER-Test () ;
else
if ((dlrspid_w > DLRPIDMIN) AND (B_dlrspid = false))
then
-- BereichslUberschreitung
FKT DLRBER-Test () ;
else
-- rev. SKA zurlUcknehmen
B_dlrbe := false;
-- Fehlerzdhler decrementieren
dlrpidc := dlrpidc - TDLRPIDDEC;
dlrpidc := limit (0,dlrpidc,DLRPID2T + 10 ms) ;
-- Entprellzdhler zurlcksetzen
dveesc := 0;
endif;
endif;
endif;
else

-- Fehlerzdhler decremntieren
dlrpidc := dlrpidc - TDLRPIDDEC;

dlrpidc := limit (0,dlrpidc,DLRPID2T + 10 ms);
-- Entprellzdhler und Abschaltanforderung zurlUcksetzen
dveesc := 0;
B _dveesh := false;
-- Erweiterte Stellertauscherkennung rucksetzen
B _dvete := 0;
endif;
-- Bei Notluftfahren wird reversible SKA zuruckgenommen
B _dlrbe := false;

endif;
-- function FKT DLRBER-Test ()

if (dlrpidc > DLRPID2T)
then
-- Das im Folgenden abzufragende Bit
-- B_dveeson, stellt den Zustand des Status-
-- flags P_dveeson des DV-E-Endstufenports dar.
-- Z.B. Statusflag an P3.15,
-- fir die DV-E-ES CJ220 gilt Zustand = ok,
-- wenn Leitung auf 'high’.
-- D.h. es gilt B_dveeson = P3.15
if (B_dveeson = false)

then
-- DV-E-Endstufen-Fehler setzen
B_dveese := true;

endif;

-- Fehler 'DLR-Stellbereich am Anschlag’ setzen,
-- und dadurch Reaktionswunsch DK-Notluftfahren
-- ohne Applikationshilfe signalisieren
B_dlrpide := true;
else
if (dlrpidc > DLRPIDIT)
then
-- reversibel SKA anfordern
B_dlrbe := true;
else
if ((dlrpidc > DLRPIDOT) AND (wdkdlr w < WDKETE)
AND (nmot = 0) AND (B_dlrspid = false) )

then
-- Erweiterte Stellertauscherkennung
B_dvete := true;
endif;
endif;

-- Fehlerzahler inkrementieren
dlrpidc := dlrpidc + 10 ms;
if (B_dveeson = false)
then
-- DV-E-power-stage restart test
if (dveesc >= DVEEST)
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then
-- Abschaltanforderung flir DV-E-Endstufe zu-
-- rlUcknehmen. Damit wird eine neg. Flanke
-- erzeugt, die die ES wieder aktivieren kann.
B_dveesh := false;
else
-- Entprellzdhler inkrementieren
dveesc := dveesc + 10 ms;
if (dveesc >= DVEEST)
then
-- Abschaltanforderung fir DV-E-Endstufe setzen,
-- um durch ein nachfolgendes Zurlcknehmen der
-- Abschaltanforderung eine neg. Flanke zur Ak-
-- tivierung der ES erzeugen zu kdnnen.
B_dveesh := true;
endif;
endif;
else
-- Entprellzahler zurucksetzen
dveesc := 0;
endif;

endif;

Auswertung der Fehlerzustande in der SREAKT7.xx. Dort werden abhdngig vom
erkannten Fehler geeignete Ersatzfunktionen (DK-Notluftfahren oder Sicherheits-
kraftstoffabschaltung) eingeleitet.

bcheck_2SG bcheck_1SG

adve-check-of-b

check of battery voltage

adve-check-of-b

if (SY_2SG = false) theh

/1/100ms
peeennoe
SY_UBDEEN | / B ubdve

2/100ms
;
SY_UBDEDIS P
H B_ubpvg
/3/100ms
o e T
_______________________________________________ ¢
ub : /4/100ms B_ub_ok
HysteresisLSPRSP T R
Lo Ju
—————————————
B_appnolu

adve-bcheck-1sg

check of battery-voltage in 1_SG_Concept
adve-bcheck-1sg
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B_dcdisr

B_dknolu™™ "

—{ e —-
B_appnolu
e +—

B_dcdiscan T L

adve-switch-on-

ABK ADVE 3.61.0 Abkiirzungen

Parameter Source-X

DANTGESWNV
DANTGESWV
DANTSCHWNV
DANTSCHWV
DKLAGERT
DKNOTBEGR
DLRDWDKSS1
DLRDWDKSS2
DLRHAFTMN
DLRHAFTST
DLRIAMAXA
DLRIKLPAR
DLRININI
DLRKDONLPO
DLRKDUNLPO
DLRKDUNLP1
DLRKDUNLP2
DLRKDUNLP3
DLRKIONLPO
DLRKIUNLPO
DLRKIUNLP1
DLRKIUNLP2
DLRKPONLPO
DLRKPUNLPO
DLRKPUNLP1
DLRKPUNLP2
DLRKPUNLP3
DLRKREIS
DLRKREISST
DLRNLPD
DLRPIDOT
DLRPID1T
DLRPID2T
DLRPIDERH
DLRPIDMAX
DLRPIDMIN
DLRUBSOLL
DLRUMABAND
DLRUMAIINI
DNMOTERH
DVEEST
DWDKERH
DWDKSBAMX
DWDKSIKLS
KDLRIDDVE
NMOTERH
PIDERHBEG

NMOT

DWDKDLR_W
DWDKDLR_W
DWDKDLR_W
DWDKDLR_W

GWDK_KGE

B_dcdisfr

adve-switch-on-

switch on coordination of DV-E-power-stage

Source-Y Art Bezeichnung
FW Schwelle Aktivierung D-Anteil (Geschwindigkeit) im unverstarkten Bereich
FW Schwelle Aktivierung D-Anteil (Geschwindigkeit) im verstarkten Bereich
FW Schwelle Aktivierung D-Anteil (Abweichung) im unverstarkten Bereich
FW Schwelle Aktivierung D-Anteil (Abweichung) im verstarkten Bereich
FW zulassige Fehlerzeit fur DK-Soll-/Istvergleich

KL Sollwertbegrenzung bei DK-Potinotfahren als f(nmot)

FW DLR, obere Grenze zur Parameterumschaltung

FW DLR, untere Grenze zur Parameterumschaltung

FW min. notwendiger I-Anteil im Haftreibunsfall

FW max. Sollwertgradient zur Aktivierung der Haftreibunsroutine
FW maximal zulassiger I-Anteil

FW DLR, I-Klein Parameter

FW I-Anteil bei Inititialisierung der NLP-Funktion

FW DLR, D-Parameter tber NLP

FW DLR, D-Parameter unter NLP (schwach)

FW DLR, D-Parameter unter NLP (mittel)

FW DLR, D-Parameter unter NLP (stark)

FW DLR, D-Parameter unter NLP (unverstarktes Poti)

KL I-Anteil als f(abs(dwdkdIr_w)), Gber NLP

KL I-Anteil als f(abs(dwdkdIr_w)), unter NLP (schwach)

KL I-Anteil als f(abs(dwdkdIr_w)), unter NLP (mittel)

KL I-Anteil als f(abs(dwdkdlr_w)), unter NLP (stark)

FW DLR, P-Parameter (iber NLP

FW DLR, P-Parameter unter NLP (schwach)

FW DLR, P-Parameter unter NLP (mittel)

FW DLR, P-Parameter unter NLP (stark)

FW DLR, P-Parameter unter NLP (unverstarktes Poti)

FW DLR, Faktor Kreisverstarkung

FW DLR, Faktor Kreisverstarkung zur Zeit des Motorstarts

FwW Unschérfebereich fur DK-Notluftposition

FW Fehlerzeit fur DLR-Stellbereich im Anschlag zur erweiterten Stellertauscherkenng
FwW zulassige Fehlerzeit 1 fur DLR-Stellbereich am Anschlag
FW zulassige Fehlerzeit 2 fir DLR-Stellbereich am Anschlag
FwW max. Tastverhaltnis zur Aktivierung Uberhitzungsschutz DV-E-ES
FwW max. zuléssiges PWM-Tastverhéltnis fiir DLR

FW min. zulassiges PWM-Tastverhaltnis fir DLR

FW DLR, Batterie Normalspannung

FwW Unsicherheitsband bei Sprung aus UMA-Bereich

FW Vorladewert I-Anteil bei Sprung aus UMA-Bereich

Fw max. Drift LL-Drehzahl bei Uberhitzungsschutz DV-E-ES
FW Zeit fur Heilungsversuch der DV-E-Endstufe

FwW max.Sollwertgradient bei aktivem Uberhitzungsschutz DV-E-ES

KL max. Soll-/Ist-DK-Winkel-Abweichung als f(dwdks)

FW Schwelle zur Aktivierung des I-Kleinanteils

FW Identifizierung des DLR-Parametersatzes zu DV-E-Typ

Fw Max. zulassige Motordrehzahl bei aktivem Uberhitzungsschutz DV-E-Endstufe
FwW Wert fir Tastverhéltnisbegrenzung Uberhitzungsschutz DV-E-ES

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001



© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

BOSCH

BMW ME9.2.1 N62
11-204/718A560B;0
Funktionsrahmen (in Bearbeitung)

ADVE 3.61.0 Seite 173 von 2510
10.0KT.2001
Sven Teutsch

Parameter

TANERH
TDKLAGDE
TDLRHAFTMX
TDLRPIDC
TERHMX
TERHOL
TPWRSV
TWDKNL
UDKNLPTOL
VFZERH
WDKBAMAX
WDKBEWS
WDKERH
WDKNLPTOL
WDKREIB
WDKSAPNOL
WDKSTFEIN
WDKSTGROB
ZKUBDLR
ZKWDKSPT1

Systemkonstante

SY_25G
SY_BLOOP
SY_ESTZ
SY_TWDKS
SY_UBDEDIS
SY_UBDEEN
SY_UBR
SY_UBSQ W

Variable

B_APNOLUV
B_APPNOLU
B_CLDVEE
B_CLDVEL
B_CLDVER
B_CWDK
B_DCDISCAN
B_DCDISFR
B_DCDISR
B_DKADEN
B_DKBEW
B_DKNOLU

B_DKP1E
B_DKP2E

B_DKPIU
B_DLRBE
B_DLRIEN
B_DLRIKLA
B_DLRIKLST
B_DLRPARC
B_DLRPIDE
B_DLRSPID
B_DLRUMZU
B_DVEERH
B_DVEESE
B_DVEESH
B_DVEESON
B_DVETE
B_ERHSTAT
B_FPRAKT
B_IKLREST
B_IKLSTAR
B_I_SKA_UM

B_KL15

B LL

B_LRNAKT
B_LRNRDY

B_NLDVE
B_NLPNE

Source-X

Quelle

ADVE
ADVE

SREAKT
ADVE
BGDVE
BGDVE
ADVE
SREAKT

GGDVE
GGDVE

SREAKT
ADVE
BGDVE
ADVE
ADVE
ADVE
ADVE
ADVE
ADVE
ADVE
ADVE
ADVE

ADVE
ADVE

ADVE
ADVE
UFSPSC

BBWAKEUP

MDFAW

BGDVE
BGDVE

ADVE
ADVE

Source-Y Art

FwW
FW
FW
FwW
FwW
FW
FW
FwW
FW
FW
FwW
FW
FwW
FW
FW
FW
FW
FW
FW
FW

Art

SYS (REF)
SYs

SYS (REF)
SYS (REF)
SYS (REF)
SYS (REF)
SYS (REF)
SYS (REF)

Referenziert von Art

LOK
SREAKT AUS
ADVE EIN
ADVE EIN
ADVE EIN
ADVE EIN
ADVE EIN
BGDVE AUS
ADVE EIN
ADVE, DDVE EIN

LOK
ADVE, AEVABU, BBACCEIN
BBFGR, BGDVE, ...
ADVE, BGDVE, DDVE, EIN
SREAKT
ADVE, BGDVE, DDVE, EIN
SREAKT
ADVE, BBFGR, BGDVE EIN

DDVE, SREAKT AUS
ADVE EIN
LOK
LOK
LOK
DDVE, SREAKT AUS
BGDVE AUS
LOK
LOK
ADVE, DDVE LOK
LOK
ADVE EIN
BGDVE AUS
LOK
ADVE, BGDVE EIN
LOK
LOK

ADVE, AEVABU, BBACCEIN
BGDVE, DUF, ...
ADVE, AKR, BGCMSG- EIN
CC, BGCMSGGTS, BG-
CRENG, ...
ADVE, ARMD, BBKHZ, EIN
BBSAWE, BBTEGA, ...
ADVE, DDVE EIN
ADVE, DDVE, T2RCIFASEMN
T2RCIFUN

AUS
SREAKT AUS

Bezeichnung

minimale Ansaugtemperatur fiir Uberhitzungsschutz DV-E-ES
Zeitdelta fir Fehlerzahlerldschung bei DK-Soll-/Istvergleich
Verweildauer fur Aktivierung der Haftreibungsroutine

Zeitdelta zur Fehlerzeitdecrementierung bei DLR-Stellbereichstiberwachung
Wartezeit bis Aktivierung Uberhitzungsschutz DV-E-ES

Dauer Tastveraltnisbegrenzung bei Uberhitzungsschutz DV-E-ES
Wartezeit bis DV-E Powersave aktiv wird

Zeit nach nmot = 0 und KI.15 AUS bis Nachlauf gestartet wird
zulassige Potispannungs-Toleranz des NLP

max. Fahrzeuggeschwindigkeit Uberhitzungsschutz DV-E-ES
max.DK-Istwertdrift bei aktivem Uberhitzungsschutz DV-E-ES
Schwelle zur DK-Bewegungserkennung (I-Klein)

maximaler DK-Sollwert fiir Uberhitzungsschutz DV-E-ES
zulassige DK-Winkel-Toleranz des NLP

Haftreibungsanteil der DK fir I-Klein

DK-Sollwert bei Applikationshilfe DK-Notluftfahren

Schwelle zur Stationaritatserkennung (verstarkter Bereich)
Schwelle zur Stationaritatserkennung (unverstarkter Bereich)
DLR, Zeitkonstante fir Filterung von Ubatt

Zeitkonstante flir Pradiktion DK-Winkel aus Sollwert

Bezeichnung

Systemkonstante 2 Steuergerate vorhanden

Systemkonstante Riicksetzen irreversibler EGAS-Fehler beim FSP-Léschen mdglich
Systemkonstante Bedingte Copmpilierung Uberhitzungsschutz DV-E-Endstufe
Systemkonstante: Vorgabe Sollwinkel DVE iber Tester moglich

Ubatt-Schwelle fir Sperren der DV-E-Endstufe

Ubatt-Schwelle fur Freigeben der DV-E-Endstufe

Systemkonstante: Spannung hinter Hauptrelais ubr existiert

Systemkonstante Umrechnungsfaktor ub-Erfassung auf Standard-Quantisierung ubsq

Bezeichnung

Verriegelungsbit: Applikationshilfe DK-Notluftfahren

Bedingung: DK-Notluftfahren durch Applikation angefordert
Flag fur LoschmafRnahmen: DV-E Endstufe

Flag fur LoschmafRnahmen: DV-E Lageabweichung

Flag fur LoschmafRnahmen: DV-E Regelabweichung
Stellgliedtest DCPIDCM

Bedingung: Abschaltanforderung DV-E wegen CAN-Fehler
Bedingung: Disable DV-E-Endstufe durch den Funktionsrechner
Bedingung: DV-E-Endstufenabschaltung wird angefordert
Bedingung: DK-Sollwert aus DK-Adaption und -Priifung verwenden
Bedingung: DK hat sich bewegt

Bedingung Drosselklappensteller stromlos

Bedingung Fehler DK-Poti 1
Bedingung Fehler DK-Poti 2

Bedingung: irreversible SKA

Bedingung: DLR-Stellbereich wurde tGberschritten

Bedingung: keine temp. Begrenzung des I-Anteils im DLR durchfiihren
Bedingung: DLR, I-Klein aktiv

Bedingung: Erster Durchlauf I-Klein nach Start

Bedingung: SollgréBensprung steht an

Bedingung: Fehler, DLR-Stellbereich am Anschlag

Bedingung: DLR, Vorzeichen der Summe der PID-Anteile, =1: positiv, =0: negativ
Bedingung: NLP-Umladen zugelassen

Bedingung: DV-E-Enstufen-Heilung in Uberhitzungsschutz

Bedingung: DV-E-Endstufen-Fehler

Bedingung: DV-E-Enstufen-Heilung

Bedingung: DV-E-Endstufe ist eingeschaltet = P_dveeson

Bedingung: Erweiterte Stellertauscherkennung

Bedingung Uberhitzungsschutz DV-E-ES aktiv

DK-Riickstellfeder-Priifung aktiv

Bedingung: Retriggerung I-Klein

Bedingung: I-Klein soll starten

Fehlerreaktion irrev. SKA (Sicherheitskraftstoffabschaltung) aus Fkt-Uberwachung

Bedingung Klemme 15

Bedingung Leerlauf

Lernaktiv Bit
Lernen ist beendet

Anforderung Steuergeratenachlauf von DVE
Bedingung: Bei gefordertem DK-Notluftfahren wurde NLP nicht erreicht
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B_NMIN BGWNE ADVE, AEKP, AZUE, EIN Bedingung Unterdrehzahl: n < NMIN
BGNMOT, BGTABST, ...
B_NMOT BGWNE ADVE, ALE, BBFEWNE,EIN Bedingung Motordrehzahl: n > NMIN
BBKHZ, BBPEDBR, ...
B_PWF PROKON ADVE, AMUENE, ATM, EIN Bedingung Powerfail
BBBO, BBPEDRBR, ...
B_PWRSV ADVE LOK Bedingung: DV-E-powersave ist aktiv
B_ST BBSTT ADVE, AEKP, ATM, EIN Bedingung Start
BBKHZ, CANDME, ...
B_UBDVE ADVE BGDVE, DVVT, SRE- AUS Bedingung: Batteriespannung fiir DV-E-Ansteuerung i.O.
AKT, UMAUSC
B_UBPVG ADVE GGDVE, GGPED AUS Bedingung Batteriespannung ausreichend fiir 5V-Potiversorgung
B_UB_OK ADVE DUF, SREAKT, UFEING AUS Batteriespannung o.k.
B_UMERH ADVE LOK Umweltbedingungen fiir aktivieren Uberhitzungsschutz erfiillt
B_WDK1V ADVE, GGDVE EIN Bedingung Berechnung des DK-Winkels aus verstarktem Signal von Poti 1
B_WDK2SEL GGDVE ADVE, BGDVE, DUF, EIN Bedingung DK-Winkel-Berechnung fiir Lageregler aus Poti 2
UFRLC
B_WDKSAUF ADVE LOK Bedingung: DLR, Sollsprung in Richtung AUF
B_WDKSIVE ADVE DDVE, SREAKT AUS Bedingung: Fehler im Vergleich DK-Winkel-Sollwert/-Istwert
CWDKNOLU ADVE EIN Codewort:Applikationshilfe DK-Notluftfahren
CWDLRIKL ADVE EIN Codewort: DLR-I-Klein-Anteil aktiv
C_FCMCLR ADVE, BGDVE, BGKMSTEIN Systemzustand: Fehlerspeicher I6schen
BGRBS, DDCY, ...
C_INI ADVE, AEKP, ARMD, EIN SG-Bedingung Initialisierung
BBBO, BBKHZ, ...
C_NACHL SYSCON ADVE, AEKP, BBKHZ, EIN SG-Bedingung SG-Nachlauf
BGDVE, BGTABST, ...
DKLAGERC ADVE LOK Fehlerzahler DK-Lagelberwachung
DLRBATKP_W ADVE LOK Kompensationsfaktor Schwankung UBatt
DLRD ADVE LOK DLR, D-Parameter
DLRDANT_W ADVE LOK D-Anteil
DLRDSV_W ADVE LOK Schwelle Aktivierung D-Anteil (Geschwindigkeit)
DLRDSW_W ADVE LOK Schwelle Aktivierung D-Anteil (Abweichung)
DLRHAFTAK ADVE LOK Zeitzahler Haftreibungsroutine
DLRI ADVE LOK DLR, |-Parameter
DLRIAMAX ADVE LOK DLR, maximal mdglicher I-Anteil
DLRIANT_L ADVE LOK DLR, I-Anteil
DLRIANT_W ADVE LOK DLR, I-Anteil, highword von diriant_|
DLRIHAFTC ADVE LOK DLR, Zahler fur DV-E in Haftreibung
DLRIKLST_W ADVE LOK Vorladewert I-Kleinanteil
DLRIKL_W ADVE LOK DLR, I-Kleinanteil
DLRINI_W ADVE LOK I-Anteil bei Initialisierung der NLP-Function
DLRKOMP ADVE LOK DLR, Faktor Kreisverstarkung
DLRNDIF_W ADVE LOK Istwert aktuell - Istwert letzter fur D-Anteil des DLR
DLRP ADVE LOK DLR, P-Parameter
DLRPANT_L ADVE LOK DLR, P-Anteil
DLRPIDC ADVE LOK Fehlerzahler DLR-Stellbereichsiiberwachung
DLRRAST ADVE LOK DLR-Rasterzahler
DLRSPID_W ADVE BGDVE AUS DLR fir DV-E: Summe der PID-Anteile
DLRUBRSQ ADVE LOK Batterie-Normalspanung in Quantisierung von ubrsq
DNS LLRNS ADVE, DLLR, LLRMR, EIN LLR: Drehzahlabweichung zur stationaren Solldrehzahl
LLRRM
DPWRSVC ADVE LOK Zeitzahler DV-E-Powersave
DVEEHC ADVE LOK Entprellzahler fiir DV-E-Endstufe in Uberhitzungsschutz
DVEESC ADVE LOK Entprellzéhler fur DV-E-Endstufe
DWDKDLRA_W ADVE LOK DLR, Wert zur Erkennung VZ-Wechsel bei I-Klein
DWDKDLR_W ADVE LOK Differenz-DK-Winkel Sollwert - Istwert (wdkdIr_w - wdkba_w)
DWDKSIMX ADVE LOK max. zulassige Abweichung zwischen DK-Soll- u. Istwinkel
E_DVET DDVE ADVE EIN Errorflag: DV-E-Tauscherkennung ohne Adaption
GWDKDLR_W ADVE LOK Anderung des Drosselklappen-Sollwinkels, Betrag fir Kennlinieneingang
GWDK_KGE ADVE LOK Anderung des Drosselklappen-Sollwinkels, Betrag fiir Kennlinieneingang
NMOT BGNMOT ADVE, AES, AEVABU, EIN Motordrehzahl
AKR, ARMD, ...
TANS GGTFA ADVE, ATM, BBKHZ, EIN Ansaugluft - Temperatur
BBSTT, BBTEGA, ...
TERHC ADVE LOK Zahler Uberhitzungsschutz: max. Tastverhaltnis tiberschritten
TERHOLC ADVE LOK zahler Uberhizungsschutz: Zeit in der Tastverhéltnis begrenzt wird
TWDKNLC ADVE LOK Zahler Motorstillstand nach KL.15 aus
uB GGUB ADVE, AEKP, ATEV, BG-EIN Batteriespannung
CRENG, BGDETX, ...
UBDEDIS ADVE LOK Untere Hstereseschwelle zur DV-E Unterspannungserkennung 8Bit-Quant.
UBDEEN ADVE LOK Obere Hystereseschwelle zur DV-E Unterspannungserkennung 8 Bit
UBRSQ ADVE, BGDVE EIN Bordnetzspannung tber Hauptrelais, Standard-Quantisierung
UDKNLP1 ADVE, BGDVE EIN Spannung DK-Poti 1 im NLP
UDKNLP2 ADVE, BGDVE EIN Spannung DK-Poti 2 im NLP
UDKP1_W ADVE, BGDVE, DFFT- EIN Spannung DK-Poti 1
CNV, GGDVE, T2DDLI,
UDKP2_W ADVE, BGDVE, DFFT- EIN Spannung DK-Poti 2
CNV, GGDVE, T2DDLI,
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
VFZG GGVFZG ADVE, AKR, ARMD, EIN Fahrzeuggeschwindigkeit
ATM, BBSAWE, ...
WDKADA_W BGDVE ADVE EIN Sollwert DK-Winkel, aus DV-E Adaption- und Priffunktion
WDKBAALT_W ADVE LOK alter DK-Istwert zur Bestimmung des D-Anteils
WDKBAERH ADVE LOK max. DK-Istwertdrift bei Tastverhaltnisbegrenzung im Uberhitzungsschutz
WDKBAS_W ADVE LOK DK-Istwert zur Bewegungserkennung fiir I-Klein
WDKBA_W GGDVE ADVE, BBVL, BGDVE, EIN Drosselklappenwinkel bezogen auf unteren Anschlag
BGMSZS, DHFM, ...
WDKDLRA_W ADVE LOK Alter Sollwert DK-Winkel in 12 Bit-Auflésung
WDKDLR_W ADVE LOK Sollwert DK-Winkel in 12 Bit-Aufldsung
WDKNLP_W BGDVE ADVE EIN DK-Winkel der Notluftposition
WDKSFI_W ADVE LOK aus wdks_w pradizierter DK-Winkel
WDKSSTSW_W ADVE LOK Schwelle zur Stationaritatserkennung fir I-Klein
WDKS_W FUEDK ADVE, BGDVE, BGWDKEIN Sollwert Drosselklappenwinkel, bezogen auf (unteren) Anschlag
HF, T2RCIFASTA
WPED GGPED ADVE, BGDVE, DFFT, EIN Normierter Fahrpedalwinkel
MDZUL, NMAXMD, ...
WwuB ADVE, GGUB, T2DDLI, EIN Batteriespannung; vom AD-Wandler erfalter Wert
T2RADC

FB ADVE 3.61.0 Funktionsbeschreibung
0. Uberblick

Einfiuhrung
Initialisierung
DK-Lageregelung
DK-Sollwert und DK-Istwert
DV-E-power-save
Applikationshilfe DK-Notluftfahren
Vorsteuerung des I-Anteils
Kompensation der Batteriespannungsschwankung
digitaler PID-Regler
DV-E-Endstufenansteuerung
Koordination der DV-E-Endstufenfreigabe
Batteriespannungsuberwachung
DK-Lagetberwachung
.1 Uberwachung der DK-Notluftposition
.2 Uberwachung von DK-Soll-/Istwert
Uberwachung des DLR-Stellbereichs
Schutz der DV-E-Endstufe vor Uberhitzung im Heiss-LL
0. Diagnose

o Ul WN R

1.
2.
3
3
3
3
3
3
3
4.
5.
6.
7.
7
7
8.
9.
1

Wichtiger Hinweis:

Sowohl eine ausfihrliche Variablen- und Parameter-Liste, als auch ein Struktogramm
liegen auf der DUA87 im Verzeichnis [k3__sg-modelle.adve.x.y] der K3-ASCET-/ARCUS-
Bibliothek vor. (Windows Explorer, Laufwerk verbinden: \\Si0285\K3sgmod\M%USERNAME,
USERNAME und Password flr TW-Cluster verwenden) .

Des weiteren liegen in diesem Verzeichnis auch DCM-Konserven , MeRkonfigurationen und
Excel-Dokumente flir die Applikationsunterstlitzung bereit.

Einfiuhrung

Aufgabe der Funktion ist es, die Drosselverstell-Einrichtung (DV-E) anzusteuern und
Fehler im Ansteuerkreis zu diagnostizieren. Die Position der Drosselklappe (DK) wird
mit einem digitalen Lageregler (DLR), der an die DV-E-Endstufe (DV-E-ES) ein PWM-
Tastverhdltnis und ein Richtungsbit ausgibt geregelt. Die DV-E-ES ist als integrierte
H-BruUcke mit interner Strombegrenzung ausgefihrt. Die Eingangsgréfen sind zum einen
der DK-Sollwert (wdks_w), der in der Funktion FUEDK generiert wird und zum anderen der
DK-Istwert (wdkba_w), der in der Funktion GGDVE gebildet wird.

AuRRerdem wird der Lageregelkreis auf unzuldssige Soll-/Ist-Abweichung (wdks w zu
wdkba_w), auf Bereichstberschreitung des Stellsignals (dlrspid w mit B_dlrspid) und
auf den Betriebszustand der DV-E-ES (B_dveeson) Uberwacht.

2. Initialisierung

In der Initialisierung werden folgende RAM-Zellen mit Festwerten beschrieben:

B_dlrparc := true
B_dlrumzu := true
B_ubdve := true
B_ubpvg := true
B_ub_ok := true
dlrbatkp w := 1.0
dlrkomp := DLRKREIS
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dlrd := DLRKDONLPO

dlri 1.0

dlrp DLRKPONLPO
dlrhaftak DLRHAFTMN/DLRKREIS
dlrini w DLRININI/DLRKREIS

Zusatzlich bei Systemen mit zweitem Mefpfads fir SPG.
hinterm HR (bedingte Compilierung, SY_UBR = true):
Anpassung der Quantisierung fur Spannungsschwellen:

ubdedis := SY UBDEDIS * SY UBSQ W

ubdeen  := SY UBDEEN * SY UBSQ W

dlrubrsqg := DLRUBSOLL * SY UBSQ W
3. DK-Lageregelung

3.1 DK-Sollwert und DK-Istwert

Der Sollwert fur die DK-Lageregelung wird von der FUEDK als 16 Bit Wert (wdks_w)
geliefert und im 10 ms Raster erfaft. Da der DK-Istwert (wdkba_w) mit einer maximalen
Aufldésung von 0,0244 $DK (100 %DK / (2el2 - 1)) im verstdrkten und von 0,0978 %DK (100
%DK / (2el0 - 1)) im Ubrigen (unverstdrkter) Bereich vorliegt, muf3 der Sollwert an den
Istwert angepafRt werden. Zundchst wird der Sollwert um 4 Bitstellen nach rechts
geschoben, das entspricht einer Aufldsung von 12 Bit. Flir den unverstarkten Bereich
(B_wdklv = false) wird der Sollwert zusdtzlich mit der Bitmaske O0xOFFCh lber ein AND
verknupft, damit die Aufldsung 10 Bit betragt.

Im Adaptions- und Lernvorgang fir die DK wird der Sollwert von der Funktion BGDVE
vorgegeben (B_dkaden = true). Bei aktiver Applikationshilfe Notluftfahren
(B_appnolu = true) kann der Sollwert Uber das Label WDKSAPNOL vorgegeben werden.

Der DK-Istwert wdkba w muf von der GGDVE fur das 1 ms - Raster des DLR vor Aufruf des
DLR aktualisiert worden sein. Die max. Totzeit zwischen AD-Wandlung und Ausgabe des
DLR-Tastverhdltnisses darf 0,2 ms nicht Uberschreiten. Je klirzer diese Totzeit, desto
besser flr das Regelverhalten.

3.2 DV-E-powersave

Um die KFZ-Batterie nicht unndétig zu belasten, wird bei nicht drehendem Motor (nmot =
0) und keinem Fahrersollwert (wped = 0) nach einer vorgebbaren Wartezeit TPWRSV lber
das Bit B _pwrsv eine DV-E-Endstufenabschaltung angefordert. So kann bei léngeren
Standpausen mit Zindung EIN eine Dauerbestromung der DV-E vermieden werden. Startet
der Fahrer (nmot != 0) oder betatigt er das Gaspedal (wped != 0), so kann die DV-E
sofort wieder bestromt werden (B_pwrsv = false).

Beim Opel-Stellgliedtest wird die Power-Save-Funktion ebenfalls sofort beendet, sobald
B_cwdk = true ist (gilt nur wenn Systemkonstante SY_ TWDKS =1) .

(Siehe auch: BLOCK FDEF ’'Code of DV-E-powersave'’) .

3.3 Applikationshilfe DK-Notluftfahren

Als Unterstltzung fur die Applikation kann durch Setzen des Codewortes CWDKNOLU
Notluftfahren eingeleitet werden. CWDKNOLU triggert das B_appnolu := true mit dem in
SREAKT Notluftfahren angefordert wird (SREAKT setzt B_dknolu). Bei gesetztem
B_appnolu wird in der Sollwerterfassung auf auf den Sollwert WDKSAPNOLU umgeschaltet
und die DV-E wird nicht wie beim richtigen Notluftfahren stromlos geschaltet. Die
Uberwachung der DK-NLP ist nicht in Betrieb. Bei Auftreten einer Fehlerbedingung
(B_dkple OR B_dkp2e OR B_i_ska um OR !B_ubdve OR B_wdksive OR B_dlrpide OR B_dlrbe)
wird B_appnolu zurlckgesetzt (*). Damit ist sichergestellt, daf ein ’‘echter’ Fehler
Prioritdt vor einem klinstlich eingeleiteten Notluftfahren hat. Erst bei Ubergang von
CWDKNOLU true -- > false -- > true kann B_appnolu erneut gesetzt werden.

(Siehe auch: BLOCK FDEF ’‘Code of Applikationshilfe DK-Notluftfahren’) .

*: im Block Sollwerterfassung realisiert

3.4 Reset des I-Anteils im Haftreibungsfall

Tritt bei einer DV-E bei hbheren Temperaturen unterhalb des NLP zusatzlich zum Moment

der O6ffnenden Feder ein untypisch hoher Haftreibungsanteil auf, so wird sich beim Aus-
regeln der Soll-Ist-Abweichung der I-Anteil unndétig weit aufziehen. Er zieht sich dann
so stark auf, daR der max. zuldssige Dauerstrom der DV-E Uberschritten wird.

Zur Abhilfe wird mit nachfolgend aufgefihrten Kriterien der aktuelle I-Anteil auf den

min. notwendigen I-Anteil zurlckgesetzt.

Code of block reduction of I-quota in case of static friction
-- task rate: 50 ms

if (B_dlrien)
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then
if ((highword)dlriant 1 < dlrhaftak) AND
(abs (dwdks_w) <= DLRHAFTST)

then
if (dlrihaftc > TDLRHAFTMX)
then
(highword)dlriant_1 := dlrhaftak;
dlrihaftc := 0;
else
dlrihaftc := dlrihaftc + 50 ms;
endif;
else
dlrihaftc := dlrihaftc - 50 ms;
dlrihaftc := 1ilmit (0,dlrihaftc, TDLRHAFTMX) ;
endif;
endif;

3.5 Vorsteuerung des I-Anteils

Aufgrund der stark nichtlinearen Regelstrecke wird bei einer DK-Bewegung durch den
Notluftpunkt (NLP) und aus dem Bereich des UMA heraus, der I-Anteil Uber eine
Vorsteuerung manipuliert.

Befindet sich die DK in der N&he des UMA, so zieht sich der I-Anteil aufgrund der dort
stark erhéhten Reibung auf grofle negative Werte auf. Daher wird, wenn der DK-Sollwert
Uber die Schwelle DLRUMABAND steigt und sich der I-Anteil auf Uber DLRUMAIINI
aufgezogen hat, der I-Anteil auf den kleineren Vorladewert DLRUMAIINI gesetzt.

Bei einer Bewegung der DK durch den NLP findet dort eine Momentensprung mit
Richtungsumkehr statt. Dieser Sprung wird mit einem Delta-I-Anteil DLRININI
kompensiert. Der Ablauf dieser Vorsteuerung ist nachfolgend beschrieben:

Code of block precontrol of I-quota in default idle position:

-- fir schlieflende Richtung
if (wdkdlr_w < (wdknlp_w - DLRNLPD) AND B_dlrumzu)

then
if (abs(wdkba_w - wdknlp_w) > DLRNLPD)
then
(highword)dlriant_1 := (highword)dlriant_1 - dlrini_w
endif

-- Richtungsumkehr drehen
B_dlrumzu = false
endif
-- fur 6ffnende Richtung
if (wdkdlr w > (wdknlp_w + DLRNLPD) AND (B dlrumzu = false))

then
if (abs(wdkba_w - wdknlp_w) > DLRNLPD)
then
(highword)dlriant_1 := (highword)dlriant_1 + dlrini_w
endif

-- Richtungsumkehr drehen
B_dlrumzu = true
endif

Das highword von dlriant_1 ist flir Messungen mit dem VS100 in dlriant_w verfligbar.

3.6 Kompensation der Batteriespannungsschwankung

Da eine Schwankung der Batteriespannung proprotional in die Kreisverstdrkung des DLR
direkt eingeht, wurde dieser Effekt Uber eine Funktion kompensiert. Die
Batteriespannung ub wird Uber ein PT1 mit der Konstanten ZKUBDLR gefiltert. Die
Kompensation hat allerdings im Startfall ihre Grenzen. Der Anlasser kann bei schwacher
Batterie die Spannung so weit nach unten ziehen, daf trotz Kompensation die DK zum
Schwingen angeregt werden kann. Um diesen Fall zu entscharfen, wird im Startfall ((B_st
= true) AND (B_nmot = true)) auf eine eigene Kreisverstdrkung DLRKREISST umgeschaltet.
Die dadurch etwas langsamere DK-Bewegung hat auf das Startverhalten keinen Einfluf.

3.7 digitaler PID-Regler

Die Reglerstruktur besteht aus einem PID-Regler, wobei der D-Anteil nur mit dem
Istwert gebildet wird. Die Nichtlinearitéaten der Strecke werden sowohl in den
Kennlinien fUr den I-Anteil, als auch in bereichsabhdngigen Parametern berucksichtigt.
Eine Bewegung der DK durch den NLP der DV-E wird durch Umladen des I-Anteils
unterstitzt, siehe Kapitel 3.2.

Der Regler wird in einem 1 ms - Grundraster und einem 3-fach verschranktem 1 ms -
Raster (entspricht einem 3 ms - Raster) abgearbeitet.

Im 1 ms - Raster werden die Regelabweichung dwdkdlr w, der D-Anteil, die Summer aller
Regleranteile (dlriant_ 1, dlrikl w, dlrpant_1l und dlrdant_w) und das PWM-Signal

(Betrag dlrspid w und Vorzeichen B_dlrspid) berechnet (siehe Bild DLR im Block FDEF) .
Der D-Anteil wird auf +/- 1000 %PWM begrenzt. Zusdtzlich wird vor der Bereitstellung
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des PWM-Signals der resultierende Wert (dlrkomp) aus der Kompensation und der
verdnderten Kreisverstdrkung eingerechnet. Das PWM-Signal ist auf +/- 100 %PWM
begrenzt.

Im 3 ms - Raster werden die einzelnen Raster in der Zdhlweise 2 1 0 2 1

abgearbeitet. Im Raster 2 wird der I-Kleinanteil dlrikl_w berechnet. Dieser I-
Kleinanteil wird zum Losreif’en der DK aus der Haftreibung verwendet. Der I-Kleinanteil
wird auf +/- 100 %PWM begrenzt. Im Raster 1 werden die Reglerparameter in Abhdngigkeit
von der DK-Position (Uber/unter NLP mit wdkba_w) und unter dem NLP (wdkba_w <
wdknlp w) in Abhdngigkeit von der Sprunghdhe des DK-Sollwertes (gwdkdlr w) bestimmt.
Weiterhin wird hier der I-Anteil dlriant_l berechnet und auf +/- dlriamax begrenzt. Im
Raster 0 wird der P-Anteil berechnet und auf +/- 1000 %PWM begrenzt.

Der I-Klein-Anteil ist Uber das Codewort CWDLRIKL = false abschaltbar.

Fir den Betrieb des DV-E5 mit unverstdrktem Potentiometer (B_wdklv = false) unterm NLP
steht ein eigener Parametersatz zu Verfigung.

4. DV-E-Endstufenansteuerung

Das vom DLR ausgegebene Stellsignal wird in ein PWM-Signal mit Betrag (dlrspid w) und
Richtungssignal (B_dlrspid) gewandelt und vom Funktionsrechner (FR) an die DV-E-
Endstufe (DV-E-ES) ausgegeben. Die PWM-Frequenz betragt 2000 Hz.

5. Koordination der DV-E-Endstufenfreigabe

Hier werden die, aus den verschiedenen Funktionen kommenden Abschaltanforderungen in
einem resultierenden Bit B_dcdisfr zusammengefaflt. Dieses Bit bedient den Port des
FR’s, der die Disable-Leitung der DV-E-ES bedient. Darstellung im Block FDEF im
Ubersichtsbild Teil ‘coordination of the DV-E-power-stage release’

6. Batteriespannungsiberwachung

Fur einen einwandfreien Betrieb der DV-E mit der DV-E-ES wird eine Mindestversorgungs-
spannung vorausgesetzt. Um bei Unterspannung kein laufendes AUS-/EIN-Schalten der DV-
E-ES zu erhalten, wird deshalb mit einer Hysterese (SY_UBDEEN und SY UBDEDIS) uber das
Bit B_ubdve die ES geschaltet. Des weiteren wird auch mit dieser Unterspannungser-
kennung ein Bit B_ubpvg bedient, das die Plausibilisierung der Potentiometer-Istwerte
von PWG und DV-E sperrt bzw. freigibt. Siehe Bild check of battery-voltage im Block
FDEF.

Bel Systemen mit zusdtzlichem Messpfad fir die Versorgungspannung des DV-E5 ubrsqg
hinterm Hauptrelais wird bei der Batteriespannungsiberwachung unterschieden (nur bei
bedingter Compilierung, SY UBR = true):

Plausibilisierung der DV-E5 Spannung ubrsqg durch Vergleich mit den Hystereseschwellen
ubdedis und ubdeen. (Siehe dazu auch: 2.Initialisierung) .

Plausibilisierung der HFM und DV-E-Potiversogungsspannnug Spannung an KL.15 wub mit
den Hystereseschwellen SY UBDEDIS und SY UBDEEN.

7. DK-Lagetberwachung

Darstellung im Block FDEF im Bild monitoring of position from throttle blade.

7.1 Uberwachung der DK-Notluftposition

Im Falle der DK-Antriebersatzfunktion (B_dknolu = 1) wird geprift, ob sich die DK

nicht weiter als in einem zuldssigen Band oberhalb der DK-NLP (wdkba w <= (wdknlp_w +
WDKNLPTOL) ) befindet.Ist der UMA noch nicht bekannt, wird diese Uberpriifung mit Hilfe
der Poti-Spannungen durchgefihrt. (siehe Darstellung im Block FDEF im Bild monitoring

of position from throttle blade). Solange die DK beim Ubergang vom reguldren Betrieb in
die DK-Antriebersatzfunktion die DK-NLP nicht erreicht hat, wird reversibles
Sicherheitskraftstoffabschalten (rev. SKA) angefordert.

Im Betriebsfall ’Applikationshilfe DK-Notluftfahren’ ist die Uberwachung der
Notlufposition nicht aktiv.

7.2 Uberwachung von DK-Soll-/Istwert

Im reguldren Betrieb wird die Abweichung zwischen DK-Soll- und Istwert mit einer
zuldssigen Abweichung verglichen und bei Uberschreitung die DK-Antriebersatzfunktion
angefordert. Die Abweichung wird aus der Differenz des mit einem PT1 gefilterten und
um ein Rechenraster verzdgerten DK-Sollwertes (wdksfi w, grobe Pradiktion) und dem DK-
Istwert errechnet. Die zulédssige Abweichung liegt in einer Kennlinie (DWDKSBAMX) als
Funktion des DK-Sollwertgradienten (gwdk_kge) vor.

Bei einer Verletzung der zuldssigen Abweichung wird ein Fehlerzdhler (dklagerc) inkre-
mentiert, welcher bei einer Heilung wieder um TDKLAGDE zuruckgezahlt werden kann.

8. Uberwachung des DLR-Stellbereichs
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Zur Vermeidung einer Uberhitzung der DV-E oder DV-E-ES infolge einer schwergdngigen DK
wird der DLR-Stellbereich Uberwacht. Zusdtzlich wird versucht, falls die DV-E-ES aus
Hardwaregrunden selbst abgeschaltet hat, die ES wieder einzuschalten. Dieser
Einschaltversuch wird nur tUber 2 Zyklen (2 x 10 ms) durchgefihrt.

Im Fehlerfall wird rev. SKA bzw. die DK-Antriebersatzfunktion angefordert.

Darstellung im Block FDEF im Bild monitoring of PID-setting range and monitoring of
DV-E-power-stage status.

9. Schutz der DV-E-Endstufe vor Uberhitzung im Heiss-Leerlauf (nur bei SY ESTZ = 1)

Um bei extremen Umweltbedingungen eine Uberhitzung der DV-E-Enstufe im Heiss-LL
zu verhindern, wird unter bestimmmten Voraussetzungen das Ansteuertastverhdltnis fir die Endstufe
kurzzeitig begrenzt um so die Mdglichkeit zur Abkthlung zu schaffen.

Die Bedingungen sind: stehendes Fahrzeug (vfzg < VFZERH) und hohe Umgebungstemperatur

(tans > TANERH). Uberschreitet dann das Tastverhdltnis dlrspid_w eine Schwelle DLRPIDERH

fur eine Zeit terhc >= TERHMX, so wird bei negativem Tastverhdltnis am Reglerausgang auf
dlrspid w = PIDERHBEG und negatives Vorzeichen (B_dlrspid = false) begrenzt. Diese Begrenzung
bleibt flUr die Zeit terholc = TERHOL bestehen, so daR die Endstufe abkihlen kann. Nach dieser
Zeit liegt wieder das Reglerausgangstastverhdltnis an der Endstufe an.

Gibt der Fahrer wdhrend der Schutzmafinahme Gas (B_1l1 = false), setzt sich das Fahrzeug in Bewegung,
driftet der Klappen-Istwert, schwankt die Leerlaufdrehzahl um mehr als DNMOTERH, Ubersteigt die
Motordrehzahl nmot die Schwelle NMOTERH oder steigt die Soll-Ist-Abweichung dwdkdlr w > DWDKERH,

so wird die Tastverhdltnisbegrenzung ebenfalls sofort abgebrochen und das Reglerausgangsverhdltnis
liegt wieder an der Endstufe an.

Kriterien flir die Verwendung der Systemkonstante SY ESTZ siehe Funktion DVEUE.

10. Diagnose

Zur Werkstatt- und CARB-Diagnose sind 3 Fehlerpfade definiert worden.

- Pfad 'DVEL’: zeigt an, daf3 die DK der DV-E die Sollage nicht mehr erreicht

- Pfad 'DVEE’: zeigt an, daB die DV-E-Endstufe z.B. wegen Ubertemperatur,
Uberstrom oder Unterspannung abgeschaltet hat

- Pfad 'DVER’: zeigt an, daf der DLR auferhalb des gultigen Regelbereiches liegt.

10. Funktion zur Unterdrickung von Abstellrasseln

Bei Projekten mit der Moglichkeit, den DV-E5 auch im Nachlauf nach KL.15 aus Uber

ein Hauptrelais zu versorgen, bleibt Uber bedingte Compilierung (SY UBR = true) der
Lageregler auch im Nachlauf aktiv. Uber einen Drehzahlabhidngigen DK-Sollwert aus der Funktion
FUEDK wird die Klappe nach KL.15 AUS bis auf wdkba = 0 zugefahren. Wenn der Motor

aufgehoért hat zu drehen (B_nmin = true) wird der DV-E5 nach Ablauf einer Wartezeit

TWDKNL stromlos geschaltet. Die Funktion ADVE teilt dann durch B_nldve = 0 mit, daB

sie Ihren Nachlauf beendet hat. (Das B_nldve existiert nur bei bedingter Compilierung

flir Systeme mit Hauptrelais).
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APP ADVE 3.61.0 Applikationshinweise

1. Identifizierung der DLR-Version

Zur Identifizierung der DLR-Parametersatze wird folgendes Identifikationsbyte

verwendet :
KDLRIDDVE = 1: DV-E5 langsbauweise und doppelflutig
2: Standard DV-E5
X:
2. Ausschalten von Funktionsteilen
Label Passiv-Wert deaktiviert
DLRININI 0 %$PWM I-Anteil bei Sprung uber NLP umladen
WDKNLPTOL 100 %DK Uberwachung der DK-Antriebersatzfunktion (DK-
Notluftfahren)
SY_UBDEDIS 0 Volt Batteriespannungsiberwachung
DLRUMAIINI 0 %PWM Vorbelegung des I-Anteils bei Sprung aus dem
UMA-Band
CWDLRIKL false I-Kleinanteil
DWDKSBAMX 100 %DK 6berwachung DK-Soll-/Istwert
DLRPIDMAX 100 %$PWM DLR-Stellbereichs-Uberwachung
DLRPIDMIN -100 %PWM ! ! !
DLRHAFTMN -100 %$PWM Reset des I-Anteils im Haftreibungsfall
3. DK-Lageregelung

Eine Abstimmung des PID-Reglers direkt im Fahrzeug mit einem VS100 ist nicht mdéglich.
Die Abstimmung muf3 mit dem entsprechenden ASCET-Modell und hw in the loop am
Laborplatz erfolgen (siehe auch Block ANM Kapitel 4.). Einzig Uber die
Kreisverstdrkung DLRKREIS kann eine Anpassung im Fahrzeug auf besondere Gegebenheiten
erfolgen. Fir den Start (B_st = true) gilt der Kreisverstarkungsfaktor DLRKREISST
(siehe auch Block FB Kapitel 3.3). Beim Anpassen Uber die Kreisverstdrkung DLRKREIS
fur ein bestimmtes Projekt ist zur schnelleren Identifizierung der Parameter KDLRIDDVE
gemafR? obiger Tabelle einzustellen bzw. ein Wert zu erganzen.

4. Batteriespannungsiberwachung

Je kleiner die Abschaltschwelle SY UBDEDIS gewahlt wird, desto grdfer muf die
Hysterese gewdhlt werden, da die Leistungskurve einer Autobatterie mit abnehmender
Spannung bei Belastung steiler abknickt. D.h., die Einschaltschwelle SY UBDEEN =
SY UBDEDIS + Hysterese. Die gewahlten Einstellungen sind im Auto mit einer
entsprechenden Batterie oder aber im Labor mit einer passenden Simulation zu
Uberprufen. Die DV-E-ES darf nicht zwischen Ein- und Ausschalten flattern.

5. Uberwachung

Wird der DLR neu abgestimmt, so ist die Filterzeitkonstante ZKWDKSPT1 der DK-
Lageluberwachung anzupassen. Zur Bestimmung kann das Excel-Dokument DKNBPT20.XLS
verwendet werden.

6. Absicherung der maximalen Hub-Zahl des DV-E5 Uber Lebensdauer

Um sicherzustellen, daf die Maximale Zahl der Istwerthllbe des DV-E5 Uber Lebensdauer

nicht Uberschritten wird, sind die Groéssen wdkba w, wdkdlr w, dlrspid w, B_dlrspid wdhrend eines
FTP-Zyklus mitzumessen und an K3/ESI 1 zur Auswertung weiterzuleiten. Vorgehensweise gemifR
Dokument k3appdat\Funktionen\DV-E-Ansteuerung\Absicherung der Lebensdauer-Belatung DV-E5.doc.

FU DDVE 7.33.0 Diagnose: EGAS-Steller DV-E
FDEF DDVE 7.33.0 Funktionsdefinition

1. Einfihrung

In Blockdiagrammen werden Fehlertyp-Informationen ebenso wie Zyklus- und Error-Flags
als Ausgange dargestellt. Die Ausgabe erfolgt aber nicht durch das Ubertragen einzel-
ner Bits, sondern durch Zurlckschreiben des gesamten Statusworts sfpxyz des Fehlerpfa-
des XYZ in die zentrale Diagnoseverwaltung DFPM. Die Bits E_xyz, Z_xyz, B_mnxyz usw.
sind Inhalt dieses Statusworts. FUr Error- und Zyklusflag fremder Fehlerpfade, die als
Eingange auftreten, stehen Zugriffsmethoden zur Verfigung, die diese Informationen
direkt aus dem DFPM verwalteten Fehlerpfad-Status einlesen.

2. Fehlerpfade
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bgdve diagnosis

ggdve diagnosis

adve diagnosis

ddve-main

2.1 Funktion GGDVE

Fur jeden Fehlerpfad x

GrofRen definiert:

Status Fehlerpfad x:

Fehlerflag x:
Zyklusflag x:
Fehlertyp x:

DK, DK1P oder DK2P dieser Diagnosefunktion sind folgende

L&schen Fehlerpfad:

Ersatzwert aktiv:
Fehlerpfadcode x:

Fehlerklasse x:
Fehlerschwere x:
CARB Code x:

Tabelle der Umweltbed. x:

H

ddve-main

sfpx
E x
Z_X
TYP_x: (B_mxx, B_mnx, B_six, B_npx)
B_clx
B_bkx (optional)
CDTX
CLAX
TSFX
CDCX
FFTX

@
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B_dkp2np
ddve-ggdve-diag

ddve-ggdve-diag
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2.2 Funktion BGDVE

Fur jeden Fehlerpfad x = DVEF, DVEFO, DVEN, DVET,
Diagnosefunktion sind folgende GroéfRen definiert:

sfpMaxError
. Ju

sfp

sfpMinError
_.Ju

sfpNplError
_ o Ju
p

sf

sfpHealing
_.Ju

sfp

DVEV, DVEU, DVEUW oder DVEUB dieser

Status Fehlerpfad x: sfpx
Fehlerflag x: E_x
Zyklusflag x: Z x
Fehlertyp x: TYP_x: (B_mxx, B_mnx, B_six, B_npx)
Loschen Fehlerpfad: B_clx
Ersatzwert aktiv: B_bkx (optional)
Fehlerpfadcode x: CDTX
Fehlerklasse x: CLAX
Fehlerschwere x: TSFX
CARB Code x: CDCX
Tabelle der Umweltbed. x: FFTX

ddve-dk2p
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2.3 Funktion ADVE

Fur jeden Fehlerpfad x =
GrofRen definiert:

Status Fehlerpfad x:
Fehlerflag x:
Zyklusflag x:
Fehlertyp x:

Léschen Fehlerpfad:

Ersatzwert aktiv:
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Fehlerklasse x:
Fehlerschwere x:
CARB Code x:

Tabelle der Umweltbed. x:
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DVEL, DVEE oder DVER dieser Diagnosefunktion sind folgende
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(B_mxx, B _mnx, B_six, B_npx)
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compute E
[1ini1 £
ddve-init
ABK DDVE 7.33.0 Abkiirzungen
Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
TPNSE FW Priifzeit nach Startende fur DVE-Diagnose
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
BLOKNR DAKRE, DCACC, DCA- EIN DAMOS-Source fir Blocknummer
NA, DCANB, DCARS, ...
B_ABGLE BGDVE DDVE EIN Bedingung: Fehler beim Verstérkerabgleich
B_BKDVEN DDVE LOK Ersatzwert aktiv: DV-E Notluftposition
B_BKDVEU DDVE LOK Ersatzwert aktiv: DV-E UMA-Lernen
B_BKDVEUW DDVE AUS Bedingung Ersatzwert aktiv: Fehler bei UMA-Wiederlernen
B_BKDVEV DDVE AUS Ersatzwert aktiv: DV-E Verstérkerabgleich
B_CLDVEF BGDVE, DDVE EIN Flag fur Loschung: DV-E Fehler bei Federpriifung
B_CLDVEFO BGDVE, DDVE EIN Flag fur Léschung: Fehler bei Federpriifung "Offnen”
B_CLDVEN BGDVE, DDVE EIN Flag fur Loschung: DV-E Fehler bei Prifung Notluftposition
B_CLDVEU BGDVE, DDVE EIN Flag fur Loschung: DV-E Fehler beim UMA-Lernen
B_CLDVEUW BGDVE, DDVE EIN Flag fur Loschung: Fehler bei UMA-Wiederlernen
B_CLDVEV BGDVE, DDVE EIN Flag fur Loschung: DV-E Fehler bei Verstarkerabgleich
B_DKADEN BGDVE ADVE, DDVE EIN Bedingung: DK-Sollwert aus DK-Adaption und -Priifung verwenden
B_DKP1E GGDVE ADVE, BGDVE, DDVE, EIN Bedingung Fehler DK-Poti 1
SREAKT
B_DKP1MN GGDVE DDVE EIN Bedingung Bereichsverletzung DK-Poti 1 nach unten
B_DKP1MX GGDVE DDVE EIN Bedingung Bereichsverletzung DK-Poti 1 nach oben
B_DKP1NP GGDVE DDVE EIN Bedingung DK-Poti 1 unplausibel zu Ersatzwert aus Fillung
B_DKP2E GGDVE ADVE, BGDVE, DDVE, EIN Bedingung Fehler DK-Poti 2
SREAKT
B_DKP2MN GGDVE DDVE EIN Bedingung Bereichsverletzung DK-Poti 2 nach unten
B_DKP2MX GGDVE DDVE EIN Bedingung Bereichsverletzung DK-Poti 2 nach oben
B_DKP2NP GGDVE DDVE EIN Bedingung DK-Poti 2 unplausibel zu Ersatzwert aus Fiillung
B_DLRBE ADVE DDVE, SREAKT EIN Bedingung: DLR-Stellbereich wurde uberschritten
B_DLRPIDE ADVE DDVE, SREAKT EIN Bedingung: Fehler, DLR-Stellbereich am Anschlag
B_DVEESE ADVE, DDVE EIN Bedingung: DV-E-Endstufen-Fehler
B_FPROAB BGDVE DDVE, SREAKT EIN Bedingung: DV-E-Prufung 6ffnende Feder Abbruch, Feder 6ffnet nicht
B_FPROE BGDVE DDVE EIN Bedingung: Offnende Federpriifung Fehler
B_FPROOK BGDVE DDVE EIN Bedingung: 6ffnende Federprifung i.O.
B_FPRORDY BGDVE DDVE EIN Bedingung: Offnende Federpriifung fertig
B_FPRRDY BGDVE DDVE EIN DK-Rickstellfeder-Priifung beendet
B_FPRZAB BGDVE DDVE, SREAKT EIN Bedingung: DV-E-Riickstellfederpriifung Abbruch, Feder schliet nicht
B_FPRZE BGDVE DDVE EIN Bedingung: Fehler in der DV-E-Ruickstellfederpriifung
B_LRNAKT BGDVE ADVE, DDVE EIN Lernaktiv Bit
B_LRNERF BGDVE DDVE EIN Lernerfolg Bit
B_LRNRDY BGDVE ADVE, DDVE, T2RCIFASEA Lernen ist beendet
T2RCIFUN
B_LRNVB BGDVE DDVE EIN Lernverbot Bit
B_LRNWS BGDVE DDVE EIN Lernwertspeicherung Bit
B_MNDK DDVE LOK Fehlertype: KurzschluR3 nach Masse Drosselklappenpoti
B_MNDK1P DDVE LOK Fehlertyp min.: Drosselklappe 1. Poti
B_MNDK2P DDVE LOK Fehlertyp min.: Drosselklappe 2. Poti
B_MNDVEE DDVE LOK Fehlerzyp min.: DV-E Endstufe
B_MNDVEF DDVE AUS Fehlertyp min.: DV-E Fehler bei Priifung der 6ffnenden Feder
B_MNDVEFO DDVE AUS Fehlertyp min.: Fehler bei Federpriifung "Offnen”
B_MNDVEL DDVE LOK Fehlertyp min.: DV-E Lageabweichung
B_MNDVEN DDVE LOK Fehlertyp min.: DV-E Fehler bei Priifung Notluftposition
B_MNDVER DDVE LOK Fehlerzyp min.: DV-E Regelbereich, kurzfristig tberschritten
B_MNDVEU DDVE LOK Fehlertyp min.: DV-E Fehler beim UMA-Lernen
B_MNDVEUB DDVE LOK Fehlertyp min.: DV-E-Adaption Abbruch wg. Umweltbed/Unterspng
B_MNDVEV DDVE LOK Fehlertyp min.: DV-E Fehler bei Verstarkerabgleich
B_MXDK DDVE LOK Fehlertype: KurzschluR nach Ubat Drosselklappenpoti
B_MXDK1P DDVE LOK Fehlertyp max.: Drosselklappe 1. Poti
B_MXDK2P DDVE LOK Fehlertyp max.: Drosselklappe 2. Poti
B_MXDVEE DDVE LOK Fehlertyp max.: DV-E Endstufe
B_MXDVEF DDVE AUS Fehlertyp max.: DV-E Fehler bei Priifung der Ruckstellfeder
B_MXDVEFO DDVE AUS Fehlertyp max.: Fehler bei Federpriifung "Offnen”
B_MXDVEL DDVE LOK Fehlerzyp max.: DV-E Lageabweichung
B_MXDVEN DDVE LOK Fehlertyp max.: DV-E Fehler bei Prifung Notluftposition
B_MXDVER DDVE LOK Fehlertyp max.: DV-E Regelbereich, langfristig verletzt
B_MXDVEU DDVE LOK Fehlertyp max.: DV-E Fehler beim UMA-Lernen
B_MXDVEUB DDVE LOK Fehlertyp max.: DV-E-Adaption Abbruch wg. Umweltbedingung
B_MXDVEV DDVE LOK Fehlertyp max.: DV-E Fehler bei Verstéarkerabgleich
B_NLPE BGDVE DDVE EIN Bedingung: Fehler in NLP-Prifung u. -Lernen
B_NLPERF BGDVE DDVE EIN Dauer-RAM, Bedingung: NLP-Erfassung erfolgreich
B_NLPNEW BGDVE DDVE EIN Bedingung: NLP-Position ist noch nicht bekannt
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_NPDK DDVE LOK Bedingung unplausible Potisignale von der Drosselklappe
B_NPDK1P DDVE LOK Fehlertyp unplaus.: Drosselklappe 1. Poti
B_NPDK2P DDVE LOK Fehlertyp unplaus.: Drosselklappe 2. Poti
B_NPDVEE DDVE LOK Fehlerzyp unplaus.: DV-E Endstufe
B_NPDVEF DDVE LOK Fehlertyp unplaus.: DV-E Fehler bei Federprifung
B_NPDVEL DDVE LOK Fehlerzyp unplaus.: DV-E Lageabweichung
B_NPDVEN DDVE AUS Fehlertyp unplaus.: DV-E Fehler bei Prifung Notluftposition
B_NPDVER DDVE LOK Fehlerzyp unplaus.: DV-E Regelbereich
B_NPDVET DDVE LOK Fehlertyp "unplausibel”: DV-E-Tauscherkennung ohne Adaption
B_NPDVEU DDVE AUS Fehlertyp unplaus.: DV-E Fehler beim UMA-Lernen
B_NPDVEUW DDVE AUS Fehlertyp "unplausibel” bei UMA-Wiederlernen
B_NPDVEV DDVE AUS Fehlertyp unplaus.: DV-E Fehler bei Verstérkerabgleich
B_PWF PROKON ADVE, AMUENE, ATM, EIN Bedingung Powerfail

BBBO, BBPEDBR, ...
B_SIDK1P DDVE LOK Fehlendes Signal: Drosselklappe 1. Poti
B_SIDVEE DDVE LOK Fehlertyp sig.: DV-E Endstufe
B_SIDVEF DDVE LOK Fehlertyp sig.: DV-E Fehler bei Federpriifung
B_SIDVEL DDVE LOK Fehlertyp sig.: DV-E Lageabweichung
B_SIDVEN DDVE LOK Fehlertyp sig.: DV-E Fehler bei Priifung Notluftposition
B_SIDVER DDVE LOK Fehlertyp sig.: DV-E Regelbereich
B_SIDVEU DDVE LOK Fehlertyp sig.: DV-E Fehler beim UMA-Lernen
B_SIDVEV DDVE LOK Fehlertyp sig.: DV-E Fehler bei Verstarkerabgleich
B_STEND BBSTT AEKP, ALE, ARMD, EIN Bedingung Startende erreicht

ATM, AZUE, ...
B_UMAE BGDVE DDVE, T2DDLI EIN Bedingung: Fehler beim UMA-Lernen
B_UMAUAB BGDVE DDVE, SREAKT EIN Bedingung: UMA-Lernen wahrend Urinitialisierung abgebrochen (SKA)
B_WDKSIVE ADVE DDVE, SREAKT EIN Bedingung: Fehler im Vergleich DK-Winkel-Sollwert/-Istwert
DFP_DVEE DDVE DOK SG-int. Fehlerpfadnr.: DV-E Endstufe
DFP_DVEF DDVE DOK SG-int. Fehlerpfadnr.: DV-E Fehler bei Federpriifung
DFP_DVEFO DDVE DOK Fehlerpfad: DV-E-Fehler bei Federpriifung "Offnen”
DFP_DVEL DDVE DOK SG-int. Fehlerpfadnr.: DV-E Lageabweichung
DFP_DVEN DDVE DOK SG-int. Fehlerpfadnr.: DV-E Fehler bei Prifung Notluftposition
DFP_DVER DDVE DOK SG-int. Fehlerpfadnr.: DV-E Regelbereich
DFP_DVET DDVE DOK Fehlerpfad: DV-E-Tauscherkennung ohne Adaption
DFP_DVEU DDVE LRAEB DOK SG-int. Fehlerpfadnr.: DV-E Fehler beim UMA-Lernen
DFP_DVEUB DDVE DOK Fehlerpfad: DV-E-Adaption Abbruch wg. Umweltbedingung
DFP_DVEUW DDVE DOK Fehlerpfad: UMA-Wiederlernen
DFP_DVEV DDVE DDVE DOK SG-int. Fehlerpfadnr.: DV-E Fehler bei Verstarkerabgleich
DVEADCHST BGDVE DDVE EIN DV-E-Adaption: Status Priifbedingungen
E_DK DDVE BGMSZS, DHFM, AUS Errorflag: DK - Potentiometer

DKATSPEB, DTEVN,

FE, ...
E_DK1P DDVE AUS Errorflag: Drosselklappe 1. Poti
E_DK2P DDVE AUS Errorflag: Drosselklappe 2. Poti
E_DVEE DDVE AUS Errorflag: DV-E Endstufe
E_DVEF DDVE BGDVE AUS Errorflag: DV-E Fehler bei Federprifung
E_DVEFO DDVE BGDVE AUS Errorflag: DV-E-Fehler bei Federpriifung "Offnen”
E_DVEL DDVE GGDDSS AUS Errorflag: DV-E Lageabweichung
E_DVEN DDVE BGDVE AUS Errorflag: DV-E Fehler bei Priifung Notluftposition
E_DVER DDVE AUS Errorflag: DV-E Regelbereich
E_DVET DDVE ADVE AUS Errorflag: DV-E-Tauscherkennung ohne Adaption
E_DVEU DDVE LRAEB AUS Errorflag: DV-E Fehler beim UMA-Lernen
E_DVEUB DDVE AUS Errorflag: DV-E-Adaption Abbruch wg. Umweltbedingung
E_DVEUW DDVE AUS Errorflag: Fehler bei UMA-Wiederlernen
E_DVEV DDVE BGDVE, GGDVE AUS Errorflag: DV-E Fehler bei Verstérkerabgleich
FPRSTEP_C BGDVE DDVE, T2RCIFASTA  EIN Schrittzahler DK-Ruckstellfeder-Prifung
LRNSTEP_C BGDVE DDVE, T2RCIFASTA  EIN Zahler fir Lerndauer eines Lernsteps
SFPDK DDVE EIN Status Fehlerpfad DK: Drosselklappe
SFPDK1P DDVE EIN Status Fehlerpfad DK1P: Drosselklappe 1. Poti
SFPDK2P DDVE EIN Status Fehlerpfad DK2P: Drosselklappe 2. Poti
SFPDVEE DDVE EIN Statuswort: DV-E Endstufe
SFPDVEF DDVE EIN Statuswort: DV-E Fehler bei Federprufung
SFPDVEFO DDVE EIN Status Fehlerpfad: DV-E-Fehler bei Federpriifung "Offnen”
SFPDVEL DDVE EIN Statuswort: DV-E Lageabweichung
SFPDVEN DDVE EIN Statuswort: DV-E Fehler bei Prufung Notluftposition
SFPDVER DDVE EIN Statuswort: DV-E Regelbereich
SFPDVET DDVE EIN Status Fehlerpfad: DV-E-Tauchserkennung ohne Adaption
SFPDVEU DDVE EIN Statuswort: DV-E Fehler beim UMA-Lernen
SFPDVEUB DDVE EIN Status Fehlerpfad: DV-E-Adaption Abbruch wg. Umweltbedingung
SFPDVEUW DDVE EIN Status Fehlerpfad: UMA-Wiederlernen
SFPDVEV DDVE EIN Statuswort: DV-E Fehler bei Verstarkerabgleich
Z_DK DDVE AUS Zyklusflag: DK - Potentiometer
Z_DK1P DDVE AUS Zyklusflag: Drosselklappe 1. Poti
Z_DK2P DDVE AUS Zyklusflag: Drosselklappe 2. Poti
Z_DVEE DDVE AUS Zyklusflag: DV-E Endstufe
Z_DVEF DDVE AUS Zyklusflag: DV-E Fehler bei Federprifung
Z_DVEFO DDVE AUS Zyklusflag: DV-E-Fehler bei Federpriifung "Offnen”
Z_DVEL DDVE AUS Zyklusflag: DV-E Lageabweichung
Z_DVEN DDVE AUS Zyklusflag: DV-E Fehler bei Priifung Notluftposition
Z_DVER DDVE AUS Zyklusflag: DV-E Regelbereich
Z_DVET DDVE AUS Zyklusflag: DV-E-Tauscherkennung ohne Adaption
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung

Z_DVEU DDVE AUS Zyklusflag: DV-E Fehler beim UMA-Lernen

Z_DVEUB DDVE AUS Zyklusflag: DV-E-Adaption Abbruch wg. Umweltbedingung
Z_DVEUW DDVE AUS Zyklusflag: Fehler bei UMA-Wiederlernen

Z_DVEV DDVE AUS Zyklusflag: DV-E Fehler bei Verstarkerabgleich

FB DDVE 7.33.0 Funktionsbeschreibung

1. Diagnose

Zur Werkstatt- und CARB-Diagnose sind 3 Fehlerpfade definiert worden.

- Pfad 'DK’: zeigt an, daf ein Poti fehlerhaft und das andere Poti plausibel zum Er-
satzsignal aus Last und Drehzahl ist,
oder daR beide Poti unplausibel sind.

- Pfad ’'DK1P: zeigt an, daf® Poti 1 fehlerhaft ist.

- Pfad 'DK2P: zeigt an, daf3 Poti 2 fehlerhaft ist.

1.2 Funktion BGDVE

Zur Werkstatt- und CARB-Diagnose sind 8 Fehlerpfade definiert worden.

- Pfad 'DVEF’: zeigt an, dafl die DV-E-Ruckstellfederprufung fehlerhaft ablief.

- Pfad 'DVEFO’: zeigt an, daf die Prufung der &ffnenden DV-E-Feder fehlerhaft ablief.

- Pfad 'DVEN’: zeigt an, dafl die erkannte Notluftposition falsch ist.

- Pfad 'DVET’: zeigt an, daf bei erkanntem DV-E-Tausch keine Neuadaption durchgefihrt wurde.

- Pfad 'DVEV’: zeigt an, dafl der Verstdrkerabgleich fehlerhaft ablief.

- Pfad 'DVEU’: zeigt an, daf das UMA-Lernen wahrend der Urinitialisierung fehlerhaft durchgefihrt wurde.
- Pfad 'DVEUW’: zeigt an, daf das UMA-Lernen im Wiederholfall fehlerhaft durchgefihrt wurde.

- Pfad 'DVEUB’: zeigt an, daf das UMA-Lernen wegen verletzter Eingangsbedingungen abgebrochen worde.

1.3 Funktion ADVE

Zur Werkstatt- und CARB-Diagnose sind 3 Fehlerpfade definiert worden.

- Pfad 'DVEL’: zeigt an, daf’ die DK des DV-E die Sollage nicht mehr erreicht

- Pfad 'DVEE’: zeigt an, daR die DV-E-Endstufe z.B. wegen Ubertemperatur, Uberstrom
oder Unterspannung abgeschaltet hat

- Pfad 'DVER’: zeigt an, daf3 der DLR auflerhalb des gultigen Regelbereiches liegt.

APP DDVE 7.33.0 Applikationshinweise

FU ALE 7.20.0 Auslauferkennung
FDEF ALE 7.20.0 Funktionsdefinition

Die Auslauferkennung liefert die Position des Motors, bei der der Motor zum Stillstand kommt. Die gefundene Abstellposition
wird beim folgenden Motorstart im HW-Treiber zur Schnellstart-Synchronisation herangezogen.

Die Berechnung der Auslauferkennung findet in der SG-Nachlauftask statt. Die Signale des Drehzahlgebers werden wahrend des
Motorauslaufs ausgewertet. Die korrekt gefundene Abstellposition (wkwstop w) wird am Ende im Dauer-RAM abgelegt und die Bedingung
flir diese Abstellposition gesetzt (B_ale). Wird der Motor im Nachlauf nach dem Setzen von B_ale weiter gedreht, so wird das Bit
nach Erreichen des Differenzwinkels AWALEMX rlckgesetzt.

Uber eine Riickdreherkennung wird festgestellt, ob der Motor beim Abstellen riickwdrts dreht und gegebenenfalls die Riickdreh-
position des Motors abgespeichert. Ohne RlUckdrehbewegung ergibt sich die Abstellposition direkt aus dem aktuellen Kurbelwellen-
winkel (wkwale w). Mit Ruckdrehbewegung ergibt sich die Abstellposition aus der Position des Richtungswechsels (wkwrale w)
minus dem rlckgedrehten Kurbelwellenwinkel.
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Auslauferkennung mit Ruckdreherkennung (bezogen auf 60 Zahnerad) :
B k115
———————— + 1
o T T o o o oo oo o o oo ——-—-o- 0
B enabale
B i 1
———————— + 0
B nlale
e e T il D ittt e e et et et + 1
77777777 + +--- 0
B_ale
+--- 1
77777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777777 + 0
<-100 ms->
Vorwdrts --->|---> Ruckwarts
BM  BM BM BM BM BM
e O e I I e Y S I S e - | | | |
Kurbelwellenwinkel wkwale w(6 °KW): 360 366.... 372 378 384 390 396 402 408 414
reale Motorposition (6 °KW): 360 366.... 372 378 384 384 378 372 366 360
Rickdreherkennung | | .
i oo R i +---
| | \
+--> wkwrale_w = 390 | |
wkwale w = 414 <-+ |
Abstellposition: wkwstop_w = 360 <-+
ALE7026 ; :
: CALC_BK_TRND_ANGLE
wkwale_w :
i Rt e SR - B_enabale ;
P wkwrale_w i B_alechk
r = B_rrdet wkwalerr_w 1 :
{ | HWT_CONNECT P S ‘
- B_enabale : i ik X : ' e - _J2
nmot_w wkwale_)\ B_ifengstop B_ifralectr I ! : 5
toothtim wkwale_w | F wkwstop. w /NV
CALC_WKW_ALE B_ifralectr|— X !
********** : B_phsnlinv wkwaskor_w wkwaskor : : ol
=) ? : ALE_PLAUS § § R
nmot_w : : B_aleundeff—#------- 0 """"""""" I B 3
: RALE_CTR - B ralectr B_raleok| : ; ! B_aleundef INV
7777777777777 ; : wkwale_w i - P ) | o
B_phsnlinv L SRRREELEE — B_enabale B_ralectr [#---------mmmmemn s l !
toothtim_| L B_rrdet )
tmot P 'i
tmot -— B_notalecheck : RSFF alecheck; i
' i H 1
| o--- |
H [l
' |
: i
|
B_engstop
ENGINE_STOP
B_enabalg----t----— B_enabale B_engalive
ENABLE_ALE B_nlale
CWALE
B_stend
B_nmot i J4/
B_bm
B nidg wkwale o0 -ALE INITIALISATION ; B_ale /NV
—H CWALE RSFF_alestop ! Stop
———————————————————————————————————————————— - B_nldg : position
————————————————————————————————————————————————————— - B_zprel : found
B_zprel B ale §
g %
ale-main
Funktionstbersicht Auslauferkennung
- Berechnung wkwstop_w
- Ruckdreherkennung mit Setzen eines RS-Flipflops bei erstmaliger Erkennung
- Logik zum Setzen und Rlcksetzen von B_enabale, B_nlale, B_ale und B_aleundef
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ale-enable-ale

————————

—A>—
B_enabale

: RSFF_enable

ENABLE_ALE: Freischaltung der ALE-Funktionalitédt

Solange das Codewort CWALE nicht
schaltet (B_enabale=False). Erst
zusatzlich die Bedingungen:

- Bezugsmarke erkannt

- Motordrehzahl: n>NMIN

- Startende erreicht
alle erfullt sind,

>
B_strtswof

"""" e 1

E O U= AL

aktiviert wird oder ein Drehzahlgeber-Notlauf vorliegt,
wenn hier eine Freischaltung erfolgt ist

(B_bm)
(B_nmot)
(B_stend)

erfolgt das Setzen von B_enabale.

SetIntToothN

A P

(das verwendete RS-FF ist rlUcksetztdominant),

Hierarchy: ENABLE_ALE

wird die Auslauferkennung nicht freige-
und

Hierarchy: HWT_CONNECT

500 tooth
dr_rev_SetintToothN
e Ty
B_enabint; R o S, ol
B_strtint

NALEMIN

INIT_INT
B_strtint

ﬁ
g
S
3
g
0
2

500 -~
h tooth

[0 J—| master

status —
time
dr_rev_GetToothTimeStamp

Ay .

ttstamp_|

[ >
ottstamp_|

[ D>
ttstmpmx_|

toothtim_|

- 1
toothtim_|

CO_WNBM

[ ]
wkwale_w

ale-hwt-connect

% wkwale_w >

ale-enable-ale

ale-hwt-connect
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HWT_CONNECT & INIT_INT: Schnittstelle zum HW-Treiber mit Winkel-Berechnung

In dieser Hierarchie ist die Schnittstelle zum HW-Treiber realisiert. Mit der Funktion dr rev_SetIntToothN kann der Zahninterrupt
gesteuert werden. Beim Aufruf der Funktion mit ‘-1’ wird an jedem Zahn ein Interrupt ausgeldst. Bei Parametern, die grdRer als
zweimal Zahnzahl (erster Zahn Nr.’0’ ) sind, ist der Zahninterrupt ausgeschaltet. Die Freischaltung des Interrupts erfolgt, sofern
B_enabale gesetzt und die applizierbare Drehzahlschwelle NALEMIN unterschritten wird. Sollte NALEMIN wieder iiberschritten oder
B_enabale zuruckgesetzt werden, wird der Zahninterrupt ausgeschaltet.

Bei dem ersten Zahninterrupt wird mit Hilfe von dr_ rev_GetPosition und ’‘DECORRECTION’ der dekorrigierte Kurbelwellen-

winkel (wkwale w) einmalig gespeichert. Die weitere Berechnung des Winkels erfolgt in einer Schleife im Zahninterrupt. Dabei wird
die Llcke jedoch nicht korrigiert. Weiterhin werden beim ersten Zahninterrupt einige Variablen initialisiert.

Mit jedem Zahninterrupt wird ein absoluter Zeitstempel (ttstamp_l) vom HW-Treiber erzeugt. Dieser kann mit Hilfe der Funktion
dr_rev_GetToothTimeStamp abgefragt werden. In dieser Hierarchie erfolgt die Differenzbildung zur Berechnung der Zahnzeiten und
auBerdem die Uberlaufkorrektur mit ttstmpmx 1.

............. e Hierarchy: INIT_INT

temp_tn_| B_strtint

compute

* 777777777777777 /5/

| [0 }J——— master  gtatus— L/ 6/

i time———LD>—
| dr_rev_GetToothTimeStamp

l-< e e e e - — - — - — - —/T

| |
i DECORRECTION i

\,J/ — \,4‘/8/

wkwale_w

ttstamp_|

wkwalkor

wkwalkor_w

dr_rev_GetPosition
- = .
W360 /NC

SY_TEETH

GAP_TOOTH
CO_WNBM

[ D>
CO_WNBM

ale-init-int

ale-init-int
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- > .
temp_tn1_| Hierarchy: RALE_CTR
- >
temp_tn2_|
B_ralectr
——————————— DB _raesr >
o ek (B _ralectr >

_Ju

B_strtsworfr 7 . ) T‘
B C

KLALETM

Ju

>
temp_klt_|

B_notalechec

i i i
i i i
i i i
[ wkwale_w | | |
I I I
i i i
+ ' ' '
CO_GAP ! ! !
I I I
CO_WNBM i i i
I I I
i i i
I I I
i /3l 2l U
[ toothtim_| — — -
temp_tn_| temp_tn1_| temp_tn2_|
ale-rale-ctr

RALE CTR: Uberwachung der Zahnzeiten mit Berechnung nach einer Liicke

Solange kein Rlckdrehen erkannt wird, werden die letzten drei Zahnzeiten (toothtim 1) in einem Schieberegister (temp_tn...)
zwischengespeichert. Im Zahninterrupt werden die Werte gespeichert und auf die Bedingung:

temp_tn_ 1 < temp_tnl_ 1 >= temp_tn2 1

gepruft. Uberschreitet der Wert temp tnl 1 zusitzlich temp klt 1, wird der Verdacht auf Riickdrehen (B ralectr=1) gesetzt. Die
Initialisierung des Schieberegisters erfolgt mit der ersten Freigabe durch B_enabale. Der aktuelle Wert aus der Temperatur-
kurve (KLALETM) wird mit B_strtswof=true am Anfang des Nachlaufes gelesen und auf temp_klt_1 geschrieben.

Da die Zahnzeit in der Liucke dreimal so lang ist, muf hier noch eine Umrechnung erfolgen. Dabei wird der aktuelle Kurbelwellen-
winkel (wkwale w) verglichen mit dem berechneten Wert fir die ndchste Llicke. Wird der ndchste Interrupt nach der Licke erwartet,
so wird der Switch verstellt und so eine mittlere Zahnzeit Uber der Lucke gebildet.
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BOSCH

Hierarchy: CALC_WKW_ALE

B_ifralectr B
————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————— : ;

wkwale_w + -
l [ D> wkwaskor_w

wkwaskor_w

W720 /NC
- > -
CO_GAP
1 1
W360 /NC W720 INC
[ D> 3
CO_WNBM %
[(m > <
SY_GAP 3
©
ale-calc-wkw-ale
CALC_WKW_ALE: Korrektur des Winkels wkwale_w
Korrektur des Winkels wkwale w um die fehlenden Z&hne der Liucken. Liegt wkwale w nach der ersten Liicke, dann wird der Korrektur-
winkel der fehlenden Zahne aufaddiert. Liegt diese Position nach der zweiten Licke, dann wird dieser Winkel nochmals aufaddiert.
Wenn im aktuellen Fahrzyklus das Bit Phasenlageinvertieren (B_phslinv=1) gesetzt wird, muf der Winkel wkwale_ w korrigiert werden.
Das Setzen des Bits erfolgt vom Phasengebernotlauf bei der Erkennung, dafl die Winkelposition um eine Kurbelwellenumdrehung falsch
ist.
yj_ o Hierarchy: ALE_PLAUS
5 temp_w2 ; :l
1 f
temp_w4 ;
Cr} :
W360 /INC R :
[a > 90" (4-cyl.) :
SY_ZYLZA :
[m > >
SY_GRDWRT temp_w1l temp_w3 :
1> RDUNDEF §
CO_WNBM :
Modulo  angle in segment
T 2/
wkwaskor_w MoDuLD -
| : S
X _raleol
- B \
W720 /NC |
[m > JS/
¢ 3 -
SY_ZYLZA o -] f -—IP>—--—B_aleundef
180" (4-cyl.) | B_undef
I
|
- B_ifralectr g
E]
<
s
@
]

ale-ale-plaus
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ALE_PLAUS: Uberpriifung des Kurbelwellenwinkels wkwalkor w auf plausiblen Riickdrehbereich

Mit der Bedingung B_ralectr wird der aktuelle koorigierte Kurbelwellenwinkel (wkwalkor w) auf plausiblen Rickdrehbereich Uber-
pruft. Der Motor befindet sich in einem plausiblen Bereich, wenn sich der Kolben in dem in der Kompression befindlichen Zylinder
innerhalb einem halben Segment vor ZOT befindet. Es ergibt sich daher die Bedingung flUr den plausiblen RlUckdrehbereich:

B_raleok untere Grenze < Winkel im Segment < obere Grenze
mit: untere Grenze = SY GRDWRT + 2 Zahninkremente - Segment/2 ==> temp_tnl_1 bei Segment/2 vor ZOT
obere Grenze = SY _GRDWRT + 2 Zahninkremente - RDUNDEF ==> temp_tnl_1 bei ZOT - Festwert

Zahninkrement = 360° KW / Anzahl Z&hne
Die Korrektur um 2 Zahninkremente erfolgt, da die Ruckdrehposition erst 2 Zahne spater erkannt wird. Treten die entsprechenden
Zahnzeiten direkt vor oder am ZOT auf, so ist keine Aussage mdglich, ob der Motor zurlckdreht oder noch Uber den OT lauft und
somit vorwdrts weiter dreht. In diesem Fall wird die Bedingung B_aleundef gesetzt.
Da der Winkel im Segment immer >= 0 ist, ergeben sich fur die untere Grenze folgenden 2 Falle:

1. untere Grenze >= 0:

ZOT
Segmentbeginn | Segmentende
| | RRRRRRRRRRRRRRRRRRRRRRRRRR | UU | |
———————————————— B e s e
0 untere Grenze obere Grenze Wis
2. untere Grenze < 0:
ZOoT
Segmentbeginn | Segmentende
| RRRRRRRRRRRRRR | UU | | RRRRRRRRRRR |
e Hommmmmmm - B +ommmmm e +ommmmm -
untere Grenze 0 obere Grenze untere Grenze+WiS Wis
RRRR = plausibler Ruckdrehbereich
uu = Bereich undefiniert
Hierarchy: ENGINE_STOP
A D>—-----
B_enabint
tooth10ms

A D

"""""""""""""""" B_engalive
B_enabale -

ale-engine-stop

ENGINE STOP: Uberwachung der Zahnzeiten

Hier erfolgt die Uberpriifung, ob der letzte Zahninterrupt l&nger als 100ms her ist. Dies ist die Bedingung flir Motor steht. Es
wird die Variable toothlOms im 10ms Prozefs hochgezdhlt und durch einen Zahninterrupt wieder auf NULL gesetzt. Durch Aktivieren
des Ausgangs (B_engstop = 1) wird der aktuelle Kurbelwellenwinkel in wkwstop w gespeichert und die Nachlaufanforderung der ALE
wird beendet.

ale-engine-stop
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——————— Hierarchy: CALC_BK_TRND_ANGLE
———————————

%wkwrale w)

wkwale_w —— > - [ D> wkwalerr_w
wkwalerr_W
wkwalerr_w

[ r |
RALEMAX

ale-calc-bk-trnd-angle

ale-calc-bk-trnd-angle

CALC_BK_TRND_ANGLE: Berechnung des Rlickdrehwinkels

Speichert den Wert (wkwrale_w), bei dem Riickdrehen erkannt wurde und berechnet den Winkel nach dem Ruckdrehen. Unstetigkeitsstellen
im Winkelbereich werden eliminiert. Zur Berechnung wird der unkorrigierte Gesamtwinkel des Arbeitsspiels CO_WAS benutzt, dieser
Wert wird im Init-ProzeR berechnet, da er sich nur mit dem Geberrad &ndert.

Da bei gréReren RUckdrehwinkeln der Verdacht auf Pendeln gegeben ist, wird der maximale Rickdrehwinkel RALEMAX und nicht der
gemessene Wert, zur Berechnung des RlUckdrehwinkels benutzt.

Von wkwrale_w werden 2 Zahninkremente abgezogen, da die Rickdrehposition erst 2 Zahne spater erkannt wird.

Hierarchy: RESET_ALE

[false]
B_ale /NV

RSFF_alestop

,,,,,,,,,,
B_ale INV

[ wkwale_w

RSFF_alestop

[ r 1
,,,,,, AWALEMX

f wkwalold_w No GAP-Correction!!!

|
B_aio—{T b COWAS

B_strtswofi 7 E’ . 7

|
1
[falsel—-—_1>—

B_strtswof

ale-reset-ale

ale-reset-ale
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RESET_ALE: Rlcksetzen

Diese Hierarchie teilt sich in drei Bereiche. Im ersten Teil erfolgt das eventuelle Ricksetzen von B_ale aufgrund von Motordaten und
-zustanden. Das bedeutet, daf bei der Bedingung ’'Drehzahlgeber-Notlauf’ oder ’Zahnentprellung erfolgt’ B_ale unbedingt zurlckgesetzt
wird. Auch erfolgt bei Abschaltung der B_ale-Funktionalitat durch CWALE eine Resetierung.

Der zweite Teil dieser Hierarchie wird erst aktiviert, wenn die Stop-Position (wkwstop_w) gefunden und B_ale gesetzt wurde. Solange
der SG-Nachlauf nicht beendet ist (dieser Teil der Funktion beeinfluft den Nachlauf nicht), erfolgt eine Detektierung des Kurbel-
wellenwinkels (wkwale w). Andert sich dieser um mehr als AWALEMX, wird die Bedingung B ale zuriickgesetzt. Der zuvor in wkwstop w ge-
speicherte Wert wird nicht verandert. Auferdem kann hier Aufgrund der sehr unterschiedlichen Zahnzeiten eine Luckenkorrektur nicht
erfolgen.

Im dritten Teil dieser Hierarchie wird am Ende des ersten Durchlaufs des 10msSwOff-Prozesses das B_strtswof resetiert. Dieses Bit
diente lediglich dem Erkennen des ersten Durchlaufs der Nachlauftask und wird beim ndchsten Start der Nachlaufphase wieder gesetzt.

ABK ALE 7.20.0 Abkilrzungen

BM = Bezugsmarke

WiS = Winkel im Segment = 720° / SY ZYLZA
ZOT = ZUnd-OT

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
AWALEMX FW max. Drehwinkel nach Motorstop
CWALE FW (REF) Auslauferkennung aktiv
GAP_TOOTH FW Differenz Liicke SW-Benchmark in Zahnen
KLALETM TMOT KL Kennlinie fir Rickdreh Zahnzeiten
NALEMIN FW Drehzahl,untehalb der der Zahnint. aktiviert wird
RALEMAX FW Begrenzungswinkel fur max Rickdrehen
RDUNDEF FW Winkelbereich in dem keine Plausibilisierung des Ruckdrehverdachts maglich ist
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_GAP SYS (REF) Systemkonstante: Anzahl fehlender Zahne in Liicke
SY_GRDWRT SYS (REF) Systemkonstante Grundwert, Abstand SW-Bezugsmarke zu OT in ° KW
SY_TEETH SYS (REF) Systemkonstante: Teilung auf Kurbelwellengeberrad
SY_ZYLZA SYS (REF) Systemkonstante Zylinderanzahl
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_ALE ALE HT2KTWNE AUS Bedingung Motorabstellposition erkannt
B_ALECHK ALE LOK Bedingung Rickdrehen erkannt
B_ALEUNDEF ALE AUS Ruckdreherkennung im undefiniertem Bereich
B_BM HT2KTWNE ALE, BBFEWNE, BGW- EIN Bedingung Bezugsmarke erkannt
NE
B_ENABALE ALE LOK Bedingung: Freigabe zur Berechnung der Motorabstellposition
B_ENABINT ALE LOK Bedingung Zahninterrupt fiir ALE aktiviert
B_ENGSTOP ALE LOK Bedingung Motor steht langer als 100ms
B_NLALE ALE MOTAUS AUS Anforderung Steuergeratenachlauf von Funktion ALE
B_NLDG DDG ALE, BBACC, CANDME,EIN Bedingung Drehzahlgeber-Notlauf ist aktiv.
DLLR, DMDSTP, ...
B_NMOT BGWNE ADVE, ALE, BBFEWNE,EIN Bedingung Motordrehzahl: n > NMIN
BBKHZ, BBPEDBR, ...
B_PHSNLINV SWADP ALE EIN Bedingung Phaselage invertieren
B_RALECTR ALE LOK Bedingung letzte Zahnzeit > TRD
B_RALEOK ALE LOK Bedingung letzter Zahn liegt im plausiblen Rickdrehbereich
B_RRDET ALE LOK Bedingung Riickdrehen erkannt
B_STEND BBSTT AEKP, ALE, ARMD, EIN Bedingung Startende erreicht
ATM, AZUE, ...
B_STRTINT ALE LOK Bedingung Start Zahninterrupt (Initialisierung)
B_STRTSWOF ALE LOK Bedingung Nachlaufphase beginnt
B_UNDEF ALE LOK Bedingung Riickdreherkennung im undef. Bereich (Zwischenspeicher)
B_ZPREL HT2KTWNE ALE, BGWNE, NPLAUS EIN Bedingung Zahnentprellung erfolgt
CO_GAP ALE LOK Winkel zur Liickenkorrekturerkennung
CO_WAS ALE LOK Winkel zur Lickenerkennung
CO_WNBM ALE LOK Winkel pro Zahn
NMOT_W BGNMOT ALE, AMUENE, ARMD, EIN Motordrehzahl
ATBEG, BBGANG, ...
OTTSTAMP_L ALE LOK Berechnungsgrosse letzte Zahnzeit absolut
TEMP_KLT_L ALE LOK Zahnzeit aus KLALETM mit der Temperatur zum Beginn der Nachlaufphase
TEMP_TN1_L ALE LOK Ringpuffervariable, letzte Zahnzeit
TEMP_TN2_L ALE LOK Ringpuffervariable, vorletzte Zahnzeit
TEMP_TN_L ALE LOK Ringpuffervariable, aktuelle Zahnzeit
TEMP_W1 ALE LOK Zwischenwerte fir Plausibilisierung
TEMP_W2 ALE LOK Zwischenwerte fir Plausibilisierung
TEMP_W3 ALE LOK Zwischenwerte fir Plausibilisierung
TEMP_W4 ALE LOK Zwischenwerte fir Plausibilisierung
TMOT GGTFM AKR, ALE, ARMD, ATM, EIN Motor-Temperatur
BBKHZ, ...
TOOTH10MS ALE LOK Zahlvariable; fir die Abfrage, ob der letzte Zahnint langer als 100ms her ist
TOOTHTIM_L ALE LOK Zahnzeit
TTSTAMP_L ALE LOK Berechnungsgrosse aktuelle Zahnzeit absolut
TTSTMPMX_L ALE LOK Uberlauf Zahnzeit Ausgabe aus HW-Treiber
WKWALERR_W ALE LOK unkorrigierter Auslaufwinkel
WKWALE_W ALE LOK Kurbelwellenwinkel im Arbeitsspiel ohne Liickenkorrektur
WKWALKOR_W ALE LOK Winkel inklusive Liicke bei Start ALE
WKWALOLD_W ALE LOK Kurbelwinkel zum Zeitpunkt B_ale = 1

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001




© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

BMW ME9.2.1 N62 ALE 7.20.0 Seite 202 von 2510

11-204/718A560B;0 10.0KT.2001
Funktionsrahmen (in Bearbeitung) Sven Teutsch

Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung

WKWASKOR_W ALE LOK korrigierter Auslaufwinkel

WKWRALE_W ALE LOK Winkel Kurbelwelle beim ersten riickdrehenden Zahn (word)
WKWSTOP_W ALE HT2KTWNE AUS Motorabstellposition im Arbeitsspiel mit Liickenkorrektur

FB ALE 7.20.0 Funktionsbeschreibung

Die Freigabe der Berechnung der Abstellposition erfolgt im SG-Nachlauf, sofern das Startende erreicht wurde (B_stend), auf Motor-
drehzahl (n>NMIN) erkannt wird (B_nmot) und kein Notlauf DG vorliegt ==> B_enabale = true. In diesem Fall wird ebenfalls das
Nachlaufbit (B _nlale) gesetzt.

Tritt wahrend des Motorauslaufs eine Zahnperiode (toothtim 1) mit einer gréferen Periodenzeit auf (B_ralectr) und liegt die
aktuelle Motorposition in einem plausiblen Rickdrehbereich (B_raleok), dann wird auf Rickdrehen erkannt und die Kurbelwellen-

winkelposition (wkwale w) in wkwrale_ w gespeichert.

Nach der Ruckdreherkennung lauft der Zahler wkwale_w weiter. 100 ms nach dem letzten Zahninterrupt (Counter: ttoothlOms > 10)
wird die Auslauferkennung abgebrochen und die Abstellposition wkwstop w berechnet. Dabei missen drei Falle unterschieden werden:

1. Ruckdrehen erkannt und Motor hat mindestens 2 Zdhne rilckgedreht.
Der rlUckgedrehte Kurbelwellenwinkel ergibt sich aus dem aktuellen Kurbelwinkel (wkwale w) und dem Kurbelwinkel der zum
Zeitpunkt des Ruckdrehens (wkwrale w) abgespeichert wurde. Zur Minimierung des Fehlers bei einem weiteren ’Rlckdrehen’
des Motors (Motor dreht wieder vorwdrts), wird dieser Winkel auf RALEMAX begrenzt. Diese Winkeldifferenz mit einer
eventuellen Lickenkorrektur mufs vom Ruckdrehpunkt subtrahiert werden und ergibt dann die Abstellposition:
wkwstop_w = wkwrale w - 2*CO_WNBM - (Min(wkwale w - (wkwrale w - 2*CO_WNBM)), RALEMAX)
Anschliefend muf noch ein eventuell vorkommender Uberlauf im Arbeitsspiel korrigiert werden.
2. Motor hat nicht rtckgedreht.
Die aktuelle Abstellposition ergibt sich aus.
wkwstop_w = wkwale w

3. Motor hat im undefiniertem Bereich ’gedreht’

Wird der RlUckdrehverdacht im undefiniertem Bereich gesetzt, so kann keine Aussage Uber die tatsdchliche Drehrichtung
gemacht werden. Es wird dann der Winkel, bei dem RlUckdrehen erkannt wurde, gespeichert, so daf

wkwstop_w = wkwrale_ w
wird. Die Markierung dieses Falls erfolgt durch das Setzen von B_aleundef.

Nach der Berechnung von wkwstop w wird in den ersten beiden Fallen die Bedingung Auslauferkennung glultig (B_ale = 1) gesetzt und
das Nachlaufbit (B_nlale) zurlickgesetzt. Im dritten Fall erfolgt das Setzen von B_ale nicht.

B_ale wird resetiert bei ‘Zahnentprellung erfolgt’ (B_zprel) sowie beim ’‘Notlauf DG’ (B_nldg 0->1) und beim SG Neustart.

Wird nach dem Abstellen des Fahrzeugs die Motorposition verdndert (z.B. Schieben mit eingelegtem Gang), so wird die tatsdchliche
Motorposition verdndert. Hier sind zwei Falle zu unterscheiden. Im ersten Fall ist der SG-Nachlauf noch nicht beendet. Es wird der
verdnderte Kurbelwellenwinkel detektiert. Bei Uberschreitung von AWALEMX wird B_ale resetiert und damit der gefundene Auslaufwinkel
wkwstop_w fir ungliltig erkldrt. Im zweiten Fall ist der SG-Nachlauf bereits beendet, dadurch kann keine Detektierung erfolgen. Die
Startposition stimmt nicht mit der gespeicherten Auslaufposition Uberein, und beim Neustart kann ein Timingfehler der ersten Ein-
spritzimpulse bis zur Neusynchronisation auftreten.

Die Berechnung der Auslaufposition kann iiber das Codewort CWALE abgeschaltet werden. Das Bit B_ale wird dann im Nachlauf mit FALSE
beschrieben.

Im Nachlauf des SG sind somit folgende Falle mdglich:

Nr. | B_ale | B_aleundef | wkwstop_w | Beschreibung
B B ettt e L e PR PP PP B e e
1 | true | false | wkwale w | Auslauf ohne Riickdrehen
2 | true | false | wkwrale_w - 2*CO_WNBM - (wkwale_w - (wkwrale_w - 2*CO_WNBM)) | Auslauf mit Riickdrehen
3 | true | false | wkwrale_w - 2*CO_WNBM - RALEMAX | Auslauf mit Pendeln
4 | false | true | wkwrale w | Auslauf mit Riickdrehen im undef. Bereich
5 | false | | | Weiterdrehen nach Speicherung von wkwstop w

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001




© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

BMW ME9.2.1 N62 ALE 7.20.0 Seite 203 von 2510

11-204/718A560B;0 10.0KT.2001
Funktionsrahmen (in Bearbeitung) Sven Teutsch

APP ALE 7.20.0 Applikationshinweise

AWALEMX :
Winkel um den der Motor nach Erkennung der Abstellposition (B_ale=1) im SG-Nachlauf noch drehen darf. Dreht der Motor um
einen gréReren Wert, so wird B_ale wieder rlckgesetzt. Die Grenziliberwachung endet mit dem SG-Nachlauf.

CWALE :

BitoO: TRUE : Auslaufposition wird bei reguldrem Motor-Abstellen bestimmt
FALSE: Auslaufposition wird nicht berechnet. Das Bit B_ale wird auf false gesetzt
Bitl: TRUE : Die Abstellposition wkwstop_w wird flr Neustart benutzt.
FALSE: Die Abstellposition wkwstop_w wird nicht flir Neustart benutzt.

Das BitO sollte immer mit eins bedatet werden, da Uber die Auslauferkennung nicht nur die Synchronisation im Start
erfolgen kann, sondern die Auslaufposition auch fiur den Phasengeber-Notlauf bendétigt wird. Das Bit0 dient zum Ab-
schalten der Auslauferkennung fur Testzwecke.

KLALETM:
Kennlinie fur Zahnperiodenzeiten der RlUckdrehzahnzeit in Abhéngigkeit der Motortemperatur (interpoliert)
Die Ruckdrehzahnzeiten kdénnen von System zu System sehr unterschiedlich sein. Werden die Zeiten zu klein gewahlt, so kann
dies zu Problemen beim Kaltstart fihren.
Um die RUckdrehzeiten bei dem jeweiligen Projekt zu bestimmen, muR das DG Signal analog mitgeschrieben werden (z.B. INCA-
VADI). Bei kaltem bzw. warmen Motor kann durch Motor ausschalten und durch Motor abwirgen (bei gleichzeitigen KL15 aus) ein
Vorwarts- und RUckwartsdrehen getestet werde. Aufgrund des analogen Signalverlaufs kann dann die RlUckdrehzeit anhand des
Zahnsignals bestimmt werden. Der Versuch ist mehrmals zu wiederholen um die kleinste Riuckdrehzeit zu bestimmen.

NALEMIN:
Untere Drehzahlschwelle zur Freischaltung des Zahninterrupts. Da die Ausgabe der Interrupts und die darin stattfindende Be-
rechnung sehr rechenintensiv ist, darf die Schwelle nicht zu hoch angesetz werden. Andererseits kann bei einer zu niedrig
eingestellte Schwelle die Berechnung zu spat bzw. gar nicht mehr ausgefihrt werden.

RALEMAX:
Dieser Wert gibt den maximal erlaubten rlUckgedrehten Winkel an. Liegt der RUckdrehpunkt kurz vor ZOT, dann dreht der Motor
weit zurlck und dreht in die zuruckliegende Kompression. Dies kann zu einer erneuten Drehrichtungsumkehr fihren, so daR der
Motor wieder vorwdarts dreht. Da nur die erste Drehrichtungsumkehr detektiert werden kann, wird die Anzahl rlckdrehender
Zahne durch die Winkelangabe begrenzt.

RDUNDEF :

Undefinierter Winkelbereich vor ZOT flUr Plausibilisierung des RlUckdrehpunktes (RDUNDEF muf3 auf jeden Fall kleiner sein als
der Winkel SY GRDWRT, da ansonsten eine Bereichsgrenze uUberschritten wird)

Bedatungsvorschlag von Plattform

AWALEMX = 20 °KW

KLALETM

NALEMIN = 800 1/min

RALEMAX = (1 Segment) /2 entspricht 720°/(Anzahl Zylinder*2)

RDUNDEF = 12 °KW
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FU EGTE 2.20.0 Eingangsgr63en Temperaturerfassung
FDEF EGTE 2.20.0 Funktionsdefinition

Overview: GGTFM
wtmot tmot
wtmot tmot
a
ml ’—u {QLst_w tmew
tmew
tnst_w
tabst_w tum_ tmrw
9 tmrw
tnst w tol tmotab
- tans tmotab
tmst————— & ]
tmst
GGTFA
wtans tans o o]
wtans tans
GGTOL
wtol tol 9
wtol tol
CANINS
tumg 6]
tumg
GGTKA
wtka tka
wtka tka
GGTSG
witsg tsg
wtsg tsg
GGTGET
=t wiget tget——( =]
wtget tget
GGVVTEMOT
wvvtemot tvvtemot
wvvtemot tvvtemot <
wvvtemot2  tvvtemot2 £
wvvtemot2 tvvtemot2 %.
egte-main
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ABK EGTE 2.20.0 Abklrzungen
FB EGTE 2.20.0 Funktionsbeschreibung
APP EGTE 2.20.0 Applikationshinweise

FU GGTFM 42.60.0 Gebergrte TFM Temperaturfiihler Motor (/-Kihlmittel)
FDEF GGTFM 42.60.0 Funktionsdefinition

r : err Detect
- ‘ B_bktmj—-------------

tmotlin__tmrw :
ZFTMOT IV
*
> |, - T e
tmotvt tmot

Iv
tmotlinc reset
/1l
,,,,,,,,,,,,,, . _J
reference temp :
tmrw ;
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, l oy
substitue temp >
' : tmotab /NV
tmew
conditions
B_resel—-------------=---ssmnooooooooeenneee oo :
B_tmotal—---------oerrroommmme e
1S | e IR |1 | 5 el 1
i
I
blockheater ;
| LJu
o
tmst
[ >
FCMCLR tmotvt

ggtfm-main

ggtfm-main
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[tmotin >$—— (| e . mmntm L
TMDMX M
- B_bktm
B_bktm
B_nmot
B_stend
TM DFPM
B_tmsrt
t---- maxError
- healing
tmst
; nplError
1 ST - minError
7777777777777777777777777777 YL O B
B_nokatfz : B_sigtm : B_sig
tmot_dekr ‘
tdlirtm : Action Table for fault path * in DFPM:
: e E * Z * B_mx* B_mn* B_si* B_n
[0.0] = . """ : maxError: S S S R R R
; B lambda minError: S S R S R R
decrementation of warming-up waiting time sigError: S S R R S R .
up to check of reaching cut-in temperature nplError: S S R R R S g
for lambda closed loop control Healing: R S§ R R R R s
S:set R:reset -
ggtfm-err-detect
Die Divisionen durch 100 und durch 10 sorgen fur die richtige Einheit: DTLRTML 0...1
Nach Division durch 100: 0...100%, Division durch 10 ist notwendig, damit Bezug auf 1s
hergestellt wird (Akku wird alle 0,1s gerechnet), Einheit also DTLRTML
SY_BDE tdirtm_Accu
MM M
z =
E IV I tdirtm_w
lamsbg ‘ 1
rrrrrrrrrr ATy
B_sa
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
B_stend :
B_nmot
P
tmst B
TWLRTMS /V
B_tmsrt '+_ ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, H
ffffff JTRLIR
B_st B_rst_tdirtm £
ggtfm-tmot-dekr
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B_dmm2new
——————
B_masterhw

Wabhrheitstabelle fur B_fgdtm:

SY_2SG B_masterhw B_dmm2new B_fgdtm

0 0 0 1
0 0 1 1
0 1 0 1
0 1 1 1
1 0 0 0
1 0 1 1
1 1 0 1
1 1 1 1

B_fgdtm=0 verhindert bei 2 -SG-Konzepten einen GGTFM-Fehlereintrag im
Slave-SG, wenn der LOCAN ausféllt. Der TMOT-Fehler wéare dann ein Folgefehler,
eingetragen werden soll jedoch nur der ursachliche LOCAN-Fehler.

ggtfm-freigabe-diagnose

ggtfm-freigabe-diagnose

[ r 1
TMDMMER

tmrwend
tmst
TMLRTMS /V
ref-temp-mod
endwert
My
_AT/_T anfwert tmrw tmrw
[+ ] anfwert - steig
TADMM

g T,

B_tmsrt :

- B_tadmm

msttmrw

tum /NC KFDTMTU /V
TUMDETM .

i =

KFDTMTR /V

ggtfm-reference-temp

ggtfm-reference-temp
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[endwert
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ggtfm-substitue-temp
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[endwert

[ steig

[anfwert

B_ins2cok
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B_nmin
ffffffffff 7777777777777777777777 .
B st B_st rE : ‘
;
B_anf rE :
tabst w = s B
B tabst rE
> :
SY_2SG
.
B_masterhw B_st_f :
B dmm2newl
Thalse}~ B_stend

B_dmm2new_Edge_FF

ggtfm-subst-temp-mod
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B_bktm /NC

£ mpof Tt
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%tmew >
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tmotvt e : P
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A b |
DTMSRT :
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PTG
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R FF 3 B_tmsrt
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ggtfm-subst-temp-mod

ggtfm-blockheater
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B_masterhw ; B_nmin
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: EdgeRising E
B_dmm2new_Edge FF =
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B_masterhw TMDMN E&
tmotlin_w
L ch—
wtmot_w g tmst
= tmotlin
TMOTELI IV
tmotlinc
ini reference temp| g
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tmrwi— Ly
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ggtfm-initialize
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GGTFM 42.60.0

o o o o -
CDTTMN CLATM/N TSFTM/V CDKTM V

=

CDCTM IV FFTTM IV

ggtfm-ggtfm
Fehlerspeicherverwaltung:
Status Fehlerpfad TMOT: SFPTM
Errorflag TMOT: E_tm
Zyklusflag TMOT: Z_tm
Fehlerart TMOT: B_mxtm

B_mntm

B _nptm

B_sitm
Loschen Fehlerpfad: C_fcemelr & B_cltm
Fehlerpfad TMOT CDTTM
Fehlerklasse TMOT: CLATM
Fehlerschwere TMOT: TSFTM
Carb-Code TMOT: CDCTM
Umweltbedingungen TMOT: FFTTM
ABK GGTFM 42.60.0 Abkurzungen
Parameter Source-X Source-Y Art
CDCTM BLOKNR KL
CDKTM FW
CDTTM FW
CLATM FW
DTLRTML MLL1 KL
DTMDMA FW
DTMDNPO FW
DTMSRT FW
FABSTT TABST_W KL
FFTTM BLOKNR KL
FRWKSCH FW (REF)
KFDTMTE MLL1 TMEW KF
KFDTMTR MLL1 TMRW KF
KFDTMTU MLL1 TUM KF
KLDTMRS TMRW KL
TADMM FW
TDTM FW
TDTMMA FW
TDWWSCH FW (REF)
TMDMMA FW
TMDMMAT TABST_W KL
TMDMMAU FW
TMDMMEE FW
TMDMMER FW
TMDMN FW
TMDMX FW
TMLRTMS TMST KL
TMMXRT FW
TMOTELI WTMOT_W KL
TNSRT FW
TSFTM FW
TUMDETM FW
TWLRTMS TMST KL
TWTMNHST FW
ZFTMOT FW
Systemkonstante Art
SY_2SG SYS (REF)
SY_BDE SYS (REF)
SY_PTCAN SYS (REF)
SY_TABST SYS (REF)
SY_TFMA SYS (REF)
SY_TFMHST SYS (REF)
SY_TFMO SYS (REF)
SY_TFUMG SYS (REF)
Variable Quelle Referenziert von Art
BLOKNR DAKRE, DCACC, DCA- EIN

NA, DCANB, DCARS, ...

B_BETM GGTFM AUS

ggtfm-ggtim

Bezeichnung

Codewort CARB: Motortemperatur TMOT

Codewort Kunde: TMOT

Codewort Tester: TMOT

Fehlerklasse: Motortemperatur TMOT

Bewertungsfaktor Zeitdekrementierung fur Erreichen tmot-Einschaltschwelle LR
Abstand Motortemperaturmodell zur Starttemperatur

Abstand Motortemperaturmodell zur oberen Unplausibilitatsschwelle
Delta Motortemp.zu Starttemp. f.Retrigg. Modelle (Blockheater-Erkennung)
Faktor Abstellzeit fir Modelltemparatur

Freeze Frame Tabelle: Motortemperatur TMOT

Faktor Reduzierung Warmeeintrag Kuhimittel bei Schichtbetrieb
Kennfeld Motortemperaturgradient fur Ersatztemperatur

Kennfeld Motortemperaturgradient fur Referenztemperatur

Kennfeld Korrekturgradient Motortemperatur bei geringer Erwarmung
Kennlinie Motortemperatur-Gradient im Schub fur Referenzmodell

1. Stufenbreite (Zeit) fur Motortemperaturmodell

Entprelizeit Fehlererkennung TMOT

Verzdgerungszeit Anfangswert Motortemperaturmodell

Zeitkonstante fur Wirkungsgradanderung bei Wechsel Betriebsart Schicht
Anfangstemperatur fir Motortemperaturmodell

Ersatztemperatur abh. Abstellzeit wahrend TDTMMA

Unterster Anfangswert aus tans fiir Motortemperaturmodell
Endtemperatur fur Ersatzwert Motortemperatur

Endtemperatur fir Referenzwert Motortemperatur

Motortemperatur min.

Motortemperatur max.

Motortemperaturschwelle fiir LR ein abh. von Starttemperatur

max. Motortemperatur f. Retrigg. Modelle (Blockheater-Erkennung)
Temperatur Motor Erfassung u. Linearisierung, Inverskennlinie
Max.-Zeit ab Start fiir Retriggerung Berechnung Motortemperaturmodell
Fehlersummenzeit: Motortemperatur TMOT
Umgebungslufttemperatur-Ersatzwert fur Motortemperatur-Modell
Wartezeit fir Diagnose TMOT-Einschaltbedingung lambda-Regelung
Wartezeit fir tmot-Max-Diagnose nach HeiBstart

Zeitkonstante Tiefpaffilter tmot

Bezeichnung

Systemkonstante 2 Steuergerate vorhanden

Systemkonstante Benzin-Direkteinspritzung

Systemkonstante PT-CAN Konfiguration

Systemkonstante: Abstellzeit vorhanden (Initial. GGTFM-Ersatzwert)
Systemkonstante: TANS-Sensor vorhanden (Initial. GGTFM-Ersatzwert)
Systemkonstante: Tmot-Max-Diagnose auch bei Hei3start
Systemkonstante: TOEL-Sensor vorhanden (Initial. GGTFM-Ersatzwert)
Systemkonstante: Umgebungstemperatur_Sensor vorhanden

Bezeichnung

DAMOS-Source fiir Blocknummer

Bedingung Bandende-Funktionsanforderung Motortemperaturfiihler
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Variable

B_BKTM
B_CLTM
B_DMM2NEW
B_ETOL
B_ETUM
B_FGDTM
B_INS1COK
B_INS2COK

B_MASTERHW

B_MNTM
B_MXMNTM
B_MXTM
B_NMIN

B_NMOT
B_NOKATFZ

B_NPTM
B_PWF

B_SA
B_SCH

B_SITM
B_ST

B_STEND

B_TMDMME
B_TMMN
B_TMSRT
DFP_CINS
DFP_TA

DFP_TM
E_CINS
ETA

E TM

FKTMSCH
LAMSBG
MANFTMEW
ML

MLL1
MSTTMEW
MSTTMRW
SFPTM
TABST_W

TDLRTM_W
TMEW
TMEWAB
TMOT

TMOTAB
TMOTLIN
TMOTLINC
TMOTLIN_W
TMOTVT
TMRW
TMRWEND
TMST

TOL

TUMG

Quelle

GGTFM

PROKON
GGTFUMG
GGTFM
CANINS
CANINS

SWADP

GGTFM
GGTFM
GGTFM
BGWNE

BGWNE

GGTFM
PROKON

MDRED
SWADP

GGTFM
BBSTT

BBSTT

GGTFM
GGTFM
GGTFM
GGTFM
GGTFM

GGTFM
DCINS
GGTFA

GGTFM

GGTFM

GGTFM
BGSRM

GGTFM
GGTFM
GGTFM
GGTFM
BGTABST

GGTFM
GGTFM
GGTFM
GGTFM

GGTFM
GGTFM
GGTFM
GGTFM
GGTFM
GGTFM
GGTFM
0ZBG

GGTFUMG

Referenziert von Art
AUS
GGTFM EIN
GGTFM EIN
GGTFM EIN
BGTABST, GGTFM EIN
AUS
DCINS, GGTFM EIN

BGKMST, BGTABST, EIN
BGVSEKP, DCINS,
GGTFM
BGCRENG, BGDVE, EIN
BGMIMK, BGVSEKP,
CANDME, ...
AUS
AUS
AUS
ADVE, AEKP, AZUE, EIN
BGNMOT, BGTABST, ...
ADVE, ALE, BBFEWNE,EIN
BBKHZ, BBPEDBR, ...
BNKABG, COSA, DMIL,EIN
GGTFM, T2RCLVAR
AUS
ADVE, AMUENE, ATM, EIN
BBBO, BBPEDER, ...
ARMD, ATM, BGMIMK, EIN
BNKABG, CANDME, ...
DMDLUA, DMDMIL, EIN
DMDSTP, GGTFM
AUS
ADVE, AEKP, ATM, EIN
BBKHZ, CANDME, ...
AEKP, ALE, ARMD, EIN
ATM, AZUE, ...
AUS
LOK
AUS
BGVSEKP, GGTFM DOK
FSPVDGEN, GGTFM, DOK
LRAEB
BGCCM, DTHS, GGTFMDOK
LRAEB
BGTABST, BGVSEKP, EIN
GGTFM, GGTFUMG
ATM, BBKHZ, BGTABSTEIN
DLLR, DSLSLRS, ...

BBKHZ, BGCCM, AUS
BGTABST, COSA,
DDMTL, ...
LOK
GGTFM EIN
AUS

BBKHZ, BGMSABG, EIN
DFFT, DKVS, GGTFM,

AUS
AUS
AUS
AUS
AEKP, ATM, BBKHZ, EIN
BGTWSLP, DDMMVE,

AUS
DFFT, LRAEB AUS
AUS
AKR, ALE, ARMD, ATM, AUS
BBKHZ, ...
AEKP, BBKHZ, BGTABSRAUS
DLSH, DSLSLRS, ...
DFFT, DFFTCNV, LR- AUS

SEB, TCIMOD

GGTFM EIN
AUS
LOK

DFFT, LRSEB AUS
LOK

ARMD, ATM, BBBO, AUS
BBKHZ, BBSAWE, ...
GGTFM, MDVER, EIN
M_TOEL, T2DDLI

ATM, BGTABST, BGTWSER\
CANPWML, DDMTL, ...

Bezeichnung

Bedingung Ersatzwert fiir Motortemperatur

Bedingung Fehlerpfad Motortemperatur TMOT léschen
Bedingung DME-Masterbotschaft 2 empfangen
Bedingung Fehler in Oltemperatur

Bedingung Fehler in Umgebungstemperatur
Bedingung Freigabe Diagnose Tmot

Bedingung: CAN-Botschaft INSTR1 vorhanden
Bedingung: CAN-Botschaft INSTR2 vorhanden

Bedingung Master-SG gemaR Codier-Pin (plausibilisiert)

Fehlertyp: Minimalwertunterschreitung Motortemperatur
Bedingung min-oder max-Fehler Motortemperaturfiuhler vorhanden
Fehlertyp: Maximalwertuiberschreitung Motortemperatur
Bedingung Unterdrehzahl: n < NMIN

Bedingung Motordrehzahl: n > NMIN
Bedingung Nicht-KAT Fahrzeug

Fehlerart: Motortemperatursignal nicht plausibel ggii. Modell
Bedingung Powerfail

Bedingung Schubabschalten
Bedingung Betriebsart Schicht

Fehlerart: Motortemperaturschwelle fir Lambdaregelungsfreigabe nicht erreicht
Bedingung Start

Bedingung Startende erreicht

Bedingung Endtemperatur von Motortemperaturmodell erreicht
Bedingung: Blockheater erkannt

Bedingung Retriggerung Motortemperaturmodell nach Start
SG int. Fehlerpfadnr.:CAN-Schnittstelle, Timeout Instrument
SG-int. Fehlerpfadnr.: Ansauglufttemperatur TANS (-Ladeluft)

Interne Fehlerpfadnummer: Motortemperatur
Errorflag: CAN-Schnittstelle, Timeout Instrument
Errorflag: Ansauglufttemperatur

Errorflag: TMOT

Korrekturfaktor fur Steigung Modelltemperatur bei Schichtbetrieb
Lambdasoll Begrenzung

Monitor Anfangswert TMEW-Bildung

Luftmassenflul

LuftmassenfluB bezogen auf lambda=1
Monitor Steigung TMEW-Bildung

Monitor Steigung TMRW-Bildung

Status Fehlerpfad: Motortemperatur TMOT
Abstellzeit

Diagnosezeit fiir Uberschreitung Motortemperaturschwelle fiir Lambda-Regelung
Motortemperatur-Ersatzwert aus Modell

Motortemperatur-Ersatzwert aus Modell beim Abstellen

Motor-Temperatur

Motortemperatur beim Abstellen
Motortemperatur, linearisiert und umgerechnet

CAN-Signal: Motortemperatur, linearisiert und umgerechnet
Motortemperatur, linearisiert und umgerechnet, 16Bit-Wort
Motortemperatur vor Tiefpalfilter
Motortemperatur-Referenzwert aus Modell

Endwert fur Referenzwert Motortemperatur-Modell
Motorstarttemperatur

Motor-OL-Temperatur

Umgebungstemperatur
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
WTMOT_W GGTFM EIN A/D-Wert fur tmot 10 bit
Z_T™ GGTFM DTHS AUS Zyklusflag: TMOT

FB GGTFM 42.60.0 Funktionsbeschreibung

Beschreibung Ubersicht und Blockheater-Erkennung:

holt!

Die Motortemperatur tmot wird im Normalfall aus dem uUber TMOTELI linearisierten Eingangssignal utmot gebildet,

aufler es handelt sich um das Slave-SG bei einem 2-SG-Konzept, dort wird tmotlinc Uber den CAN eingelesen.

Im Fehlerfall, der Uber die Fehlererkennung ermittelt wird, wird sofort auf eine Ersatztemperatur, die aus einem Modell
berechnet wird, umgeschaltet (B_bktm=true). Signalspringe werden Uber einen TiefpaR mit der Zeitkonstanten ZFTMOT gedampft
auf den Ausgang tmot weitergegeben. Die Fehlererkennung pruft neben den Min- und Max-Werten auf Plausibilitat des
Temperaturverlaufs.

Der erste erfaRte Temperaturwert wird bei der Initialisierung als Starttemperatur (in tmst) abgelegt, Aktualisierung
bei Startbeginn. Beim Slave-SG wird diese Initialisierung mit dem Empfang der ersten Koppelbotschaft mit tmotlinc wieder-

Solange kein Fehler bzw. die Umschaltbedingung fir Ersatzwert nicht vorliegt, kann wahrend eines Zeitfensters nach
Startende aus dem gemessenen Temperaturverlauf ggf. auf einen Start mit Vorheizung (Blockheater) geschlossen werden.
Liegt der gemessene Wert um mehr als ein applizierbares Delta unter den Startwert (B_tmsrt=true), wird zur Nachtriggerung
der Modellinitialisierungen die Starttemperatur nachgefihrt. Erst nach Wegfall dieser Bedingung werden die Berechnungen
der unteren Plausibilititsgrenze (Referenztemperatur) bzw. der Wartezeit bis zur Priifung auf Uberschreiten der Temperatur
fir Lambdaregelungsbereitschaft gestartet. Da dieser Funktionszusatz in erster Linie zur Absicherung gegeniber u.U.
falschen Modellvorgaben fur CARB-relevante PrUfungen dient, wird die Blockheatererkennung oberhalb einer Maximal-
Temperaturschwelle ausgeblendet.

Um bei ’Zindung aus’ eine Abstelltemperatur (tmotab) bereitzustellen, wird im Normalbetrieb nach Startende zyklisch
der momentan gliltige Motortemperaturwert in eine(r) Dauer-RAM-Zelle Uberschrieben; dies erfolgt bereits auch nach
einem erkanntem Start bis zu einem mdglichen Startabbruch.

Beschreibung der Fehlererkennung:

Wenn die linearisierte Motortemperatur tmotlin die maximale oder minimale Plausibilit&tsgrenze Uberschreitet, werden
B_mxtm bzw. B_mntm, sowie nach Ablauf der Entprellzeit TDTM das Error- und Zyklusflag gesetzt.

Eine Plausibilitatsprifung der Motortemperatur erfolgt Uber einen Vergleich der gemessenen Motortemperatur tmotlin mit
einer Referenztemperatur tmrw. Die standig gebildete Referenztemperatur tmrw wird um den Sicherheitsabstand DTMDMA
reduziert und mit der erfaRten Temperatur verglichen. Steigt diese nicht im erwarteten Maf (z. B. Nebenschlufl oder
durch Kurzschluf auf plausibles Potential), wird nach derselben Entprellzeit TDTM wie oben das Fehlerflag gesetzt.
Wahrend der Retriggerphase bei erkanntem Blockheaterstart wird sicherheitshalber die Plausibilitdtsabfrage unterdrickt.

Weiterhin wird Uberpruft, ob die Motortemperatur die Lambda-Regelungs-Einschaltschwelle Uberschreitet. Die Motor-
temperatur muf3 nach Ablauf einer vorgebbaren, von der Starttemperatur abhdngigen Wartezeit diese Schwelle
Uberschreiten. Die Abarbeitung der Wartezeit tdlrtm wird abhdngig vom Luftmassendurchsatz beeinfluf’t. Insbesondere
wird im Schubbetrieb die Wartezeit angehalten. Wird die LR-Einschaltschwelle nach Ablauf dieser Zeit nicht erreicht,
wird B_sitm=true gesetzt und es erfolgt ein Fehlereintrag mit E_tm.

Da die Wartezeit bis zum Erreichen der Einschaltschwelle von dieser Temperatur selbst abhdngig ist, muf3 die
Wartezeit bei einer Anderung der Temperaturschwelle entsprechend angepaft werden.

Der Fehlerpfad B_sitm wird nach einem Start mit Blockheater solange unterdrickt, wie die Bedingungen daftr vorliegen
(B_tmsrt=true) .

Das Zyklusflag wird mit Auftreten eines Fehlers E_tm unmittelbar gesetzt. Ohne Fehlereintrag wird das Zyklusflag erst
gesetzt, wenn sowohl die Wartezeit tdlrtm abgelaufen ist als auch die Referenztemperatur tmrw die LR-Einschaltschwelle
erreicht hat.

Liegt flr die Entprellzeit TDTM kein Fehler vor, wird das Fehlerflag zurtckgesetzt. Diese Entprellzeit ist erforderlich,
damit bei eingestreuten Stdérungen, z.B. bei abgefallener Leitung, nicht immer wieder i.0. erkannt wird.

B_mxtm=true : - Niedrige Eingangsspannung durch Kurzschluf® nach Masse
Die Messwerterfassung beim RB-Standard-NTC-Motortemperaturfihler gestattet die direkte Angabe
eines unplausiblen Temperaturbereichs oberhalb TMDMX.

B_mntm=true : - Hohe Eingangsspannung durch Kabelabfall oder Kurzschluf nach UB
Bei der Beschaltungsvariante ohne R_parallel muf diese Abfrage unwirksam gemacht werden, also TMDMN=00h.

B_nptm=true : - Anstieg Motortemperataur unplausibel

B_sitm=true : - Lambda-Regelung-Motortemperaturschwelle nach Wartezeit nicht erreicht

Modelltemperaturen:

Mittels einer Modellbildung der Motortemperatur wird eine Referenztemperatur fur die Diagnose und eine Ersatztemperatur,
auf die bei Vorliegen einer Fehlerbedingung umgeschaltet wird, gebildet. Beide Modelltemperaturen laufen unabhdngig
voneinander.

Beschreibung der Referenztemperatur:

Beginnend mit der gemessenen Starttemperatur wird nach einer Verzdgerungszeit TADMM die Referenztemperatur

mit einem Gradienten (steigend oder fallend) kennfeldabhdngig vom Luftmassendurchsatz und dem aktuell berechneten
Temperaturniveau aktualisiert. Der Anstieg der Modelltemperatur nach oben wird durch den Endwert tmrwend begrenzt.

Der Endwert wird aus dem Maximum von TMDMMER und der Motortemperatur-Einschaltschwelle fir die Lambda-Regelung gewonnen.
Im Gegensatz zu den Versionen bis 25.xx werden mdgliche Absenkungen der Motortemperatur bzw. sehr langsame Anstiege,

wie sie zB. bei sehr tiefen AuRentemperaturen und Betrieb nahe Leerlauf/Schub vorkommen, bei der Berechnung der
Referenztemperatur bertcksichtigt; d. h. im Kennfeld KFDTMTR bzw. in der bei Schub wirksamen Kennlinie KLDTMRS kénnen
Temperaturgradienten (=steig) mit negativem Vorzeichen abgelegt werden.
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Beschreibung der Ersatztemperatur:
Die Ersatztemperatur wird dhnlich wie die Referenztemperatur gebildet. Sie unterscheidet sich allerdings in folgenden
Punkten: Um einer Falschwahl bei spater erkannter Unplausibilitdt von tmotlin vorzubeugen, wird hier nicht mit dem Start-
meBwert initialisiert. Stattdessen wird der Anfangswert, sofern vorhanden (Systemkonstante SY TFMO=true) und fehlerfrei,
aus der Motordltemperatur, andernfalls von der Ansauglufttemperatur tans Ubernommen. Schlieflich wird bei einem gesetzten
Fehler E_ta=true bzw. nicht vorhandenem Tans-Sensor (SY TFMA=false) ein Ersatzwert TMDMMA Ubernommen. Der gegebenenfalls
aus tans Ubernommene Anfangswert wird auf TMDMMAU begrenzt.
Bei der Initialisierung des Modells fuhrt die fruhestmdgliche Erkennung eines unplausiblen Tmot-Wertes (nach
der ersten AD-Wandlung bzw. bei bereits gesetztem E_tm aus dem vorherigen Zyklus) zur Auswahl des Ersatzwertes.
Im Gegensatz zu den Versionen bis 25.xx sind Berechnungen zur Absenkungen der Ersatztemperatur bei Betrieb nahe
Leerlauf zugelassen (im Kennfeld KFDTMTE sind also ebenfalls negative Temperaturgradienten méglich) .

APP GGTFM 42.60.0 Applikationshinweise

Vorgehensweise fur Applikation:

WICHTIG (Bei Nichtbeachtung droht OBDII-Recall):
Fur alle Messungen im Rahmen der GGTFM-Applikation ist die Innenraumheizung auf gréfter Heizleistung zu betreiben,
d. h. auch Gebladse auf hdéchster Stufe, AuRenluftansaugung, Fenster offen (sog. "Kaffeestart"-Bedingungen) .
Zumindest die beiden mit (***) gekennzeichneten Messungen sind in der Kdltezelle bei -40 °C durchzuflhren.
Hierbei ist ein Gebldse zur Motorraumdurchstrémung auf den Kihlergrill zu richten.

1. Es sind folgende MeRgroRen aufzuzeichnen: Luftmassenstrom, Drehzahl, Motortemperatur. Abtastung im Sekundentakt
ist ausreichend.

2. Zur Generierung der Kennfelder KFDTMTR,-E sind 5 Warmlaufkennlinien aufzunehmen:
- (***) Warmlauf im Leerlauf bei Leerlauf-Solldrehzahl (minimaler Luftmassenstrom)
- Warmlauf bei Vollast und Nenndrehzahl (maximaler Luftmassenstrom)
- dazwischen 3 weitere Warmldufe mit folgender Stufung von Drehzahl und Luftmassenstrom:
- (***) doppelte Leerlaufdrehzahl und dreifacher Leerlaufluftmassenstrom
- halbe Nenndrehzahl und 25% des maximalen Luftmassenstroms
- 75% der Nenndrehzahl und 60% des maximalen Luftmassenstroms

3. Die Ableitung der Temperatur nach der Zeit ist in Abhdngigkeit von Luftmassenstrom und Temperatur in die zugehdrigen
Kennfeldpunkte einzutragen. WICHTIG: Der Gradient 0 ist fur den Leerlaufluftmassenstrom bei der Temperatur einzu-
tragen, die sich unter worst-case-Bedingungen minimal im stationdren Leerlaufbetrieb einstellt. Oberhalb dieser
Temperatur sind die Gradienten negativ!

4. Die Totzeit bis zum Einsetzen der Temperaturmodellierung (TADMM) wird folgendermaRen ermittelt:
- Die aufgenommenen Temperaturkurven sind durch Ausgleichsgeraden anzundhern.
- Der Schnittpunkt dieser Ausgleichsgeraden mit der Anfangstemperatur ergibt die Totzeit.
- Fur die Totzeit ist der maximale Wert aus den 5 aufgenommmenen Temperaturkurven einzusetzen.

5. DTMDMA ist so zu setzen, dafl die tatsadchliche Motortemperatur keinesfalls unter (tmrw-DTMDMA) fallen kann
(Anhaltswert 10 °C).

6. Die Anfangstemperatur TMDMMA, die flUr das Modell als Starttemperatur angenommen wird, wenn sowohl die Kihl-
mitteltemperatur als auch ggf. 0l- und Ansauglufttemperaturen bereits als fehlerhaft erkannt wurden, ist so zu
setzen, daR der Motorstart unter mdéglichst allen Bedingungen gelingt (insbesondere bei warm abgestelltem Motor) .
Dies gilt sinngemdR auch fir die untere Begrenzung TADMMAU des aus der Ansauglufttemperatur Ubernommenen Wertes.

7. Die Endwerte fir die Temperaturmodelle sind folgendermafen zu setzen:
- TMDMMEE = Sollféffnungstemperatur des Kihlerthermostatventils (Anhaltswert 90 °C)
- TMDMMER = minimal mdgliche Temperatur im Normalbetrieb unter worst-case-Bedingungen (Anhaltswert 60 °C)

8. Die Zeit flr eine mdégliche Nachtriggerung des Modells TNSRT berticksichtigt eine Absenkung der Motortemperatur
nach Start fir den Fall einer Motorvorwdrmung (Blockheater). TNSRT ist so zu setzen, daf die Ausgangstemperatur
innerhalb dieser Zeit erreicht wird, auch wenn der Motor stark vorgewdrmt wurde (Anhaltswert 2 min).

Der Festwert DTMSRT dient als Hystereseschwelle flr das RlUcksetzen der Retrigger-Bedingung (Anhaltswert 2grd C).

9. Die Kennlinie DTLRTML ist so mit Werten zu flillen, daR mindestens bis zum doppelten Leerlaufluftmassenstrom
0 enthalten ist. Darlber kann der Wert auf 1 gesetzt werden.

Flir Projekte, in denen die Mindesterwdrmungszeit bis zur Freigabe der Lambdaregelung nicht tiiberwacht werden muf3/soll
(z.B. durch "Veroderung" der Freigabe Lambdaregelung bei Erreichen Temperaturschwelle oder spatestens nach Ablauf
Wartezeit), kann in dieser Funktion der Fehlerpfad B_sitm folgendermaRen stillgelegt werden:
* Kennlinie TWLRTMS = 0 (= const.) --> Preset starttemperaturabhdngige Wartezeit flir tdlrtm unwirksam
* KL DTLRTML = 0 (= const.)
Beide Mafnahmen zusammen bewirken, daR
* einerseits die Voraussetzung zum Setzen des Zyklusflags gegeben ist (tdlrtm = 0)
* und andererseits sichergestellt ist, dafl der Trigger flr den Temperaturvergleich ausbleibt, d.h. keine Flanke
durch Ablauf von tdlrtm erscheint!

Hinweis: Kleine Differenz in der Software-Realisierung:
Bei erstem Durchlauf wird auf tdlrtm = 1Ink gepruft; erst danach kann tdlrtm richtig initialisiert sein, danach
Abfrage auf 0 wie in FDEF dokumentiert.

In friheren Versionen war dies nicht so realisiert, daher erschien dort der Trigger fuUr den Temperaturvergleich.
In diesen Fallen muf als zusdtzliche MaRnahme die Freigabetemperatur-Kennlinie TMLRTMS = f (tms) = -48 GrdC
programmiert werden, damit bei der Prufung die Bedingung B_sitm nicht gesetzt werden kann.

Dies kdénnte zu Problemen flhren, wenn die Kennlinie TMLRTMS in anderen Funktionen, insbesondere unter
Lambdaregelungseinschaltbedingungen verwendet wird.
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FU UETM 2.10.0 Motortibertemperatur-Anzeige
FDEF UETM 2.10.0 Funktionsdefinition

g e B e
..............

-

----- >
[FALsE ]+
!

-

DUETMOT

4

1 B_nouetm 3 |>--

»|_E IV I Vv

uetm-uetm

ABK UETM 2.10.0 Abklrzungen

Parameter

DUETMOT
TUETM
UETMOT

Variable

B_KL15

B_NMIN

B_NOUETM
B_STEND

B_UETM
B_UETMC
C_INI

C_NACHL

E_TM

TMOT

TNST_W

Source-X

Quelle

BBWAKEUP

BGWNE

UETM
BBSTT

UETM
UETM

SYSCON

GGTFM

GGTFM

BBSTT

Source-Y Art
FW
FW
FW
Referenziert von Art

ADVE, AKR, BGCMSG- EIN
CC, BGCMSGGTS, BG-
CRENG, ...
ADVE, AEKP, AZUE, EIN
BGNMOT, BGTABST, ...
LOK
AEKP, ALE, ARMD, EIN
ATM, AZUE, ...

BGCCM AUS

AUS
ADVE, AEKP, ARMD, EIN
BBBO, BBKHZ, ...

ADVE, AEKP, BBKHZ, EIN
BGDVE, BGTABST, ...
BBKHZ, BGCCM, EIN
BGTABST, COSA,

DDMTL, ...

AKR, ALE, ARMD, ATM, EIN
BBKHZ, ...

AKR, BBKHZ, BGTABSTEIN
DLSU, DMDLFHB, ...

FB UETM 2.10.0 Funktionsbeschreibung

Mit diesem Signal wird der Status "Ubertemperatur" an das Kombiinstrument zur Ansteuerung einer Warnlampe Ubertragen

Funktion ist aktiv mit K1.15 EIN
B_nouetm muf im nichtfllichtigen RAM gespeichert werden

Bezeichnung

Delta Motoriibertemperatur-Schwelle
Zeitubertemperatur nach Start
Motoriibertemperatur-Schwelle

Bezeichnung

Bedingung Klemme 15

Bedingung Unterdrehzahl: n < NMIN

Bedingung keine Ubertemperatur im Nachlauf
Bedingung Startende erreicht

Bedingung Ubertemperatur
Bedingung Ubertemperatur; CAN-Sende-Botschaft
SG-Bedingung Initialisierung

SG-Bedingung SG-Nachlauf

Errorflag: TMOT

Motor-Temperatur

Zeit nach Startende

uetm-uetm
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APP UETM 2.10.0 Applikationshinweise

FU GGTFA 18.20.0 GebergrofRe TFA Temperaturfiihler Ansaugluft
FDEF GGTFA 18.20.0 Funktionsdefinition

GGTFA acquisition and diagnostic checks of
signal from intake air temperature input

EEEEE

ggtfa-ggtfa

ggtfa-ggtfa

Fehlerspeicherverwaltung:

Status Fehlerpfad TANS: SFPTA

Errorflag TANS: E_ta
Zyklusflag TANS: Z _ta
Fehlerart TANS: B_mxta

B_mnta

(B_npta)

(B_sita)
Loschen Fehlerpfad: C_fcmclr & B_clta
Fehlerpfad TANS : CDTTA
Fehlerklasse TANS: CLATA
Fehlerschwere TANS: TSFTA
Carb-Code TANS: CDCTA
Umweltbedingungen TANS: FFTTA

ABK GGTFA 18.20.0 Abkurzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung

CDCTA BLOKNR KL Codewort CARB: TANS

CDTTA FwW Codewort Tester: TANS

CLATA FW Fehlerklasse: Ansauglufttemperatur TANS (/Ladeluft-)

FFTTA BLOKNR KL Freeze Frame Tabelle: Ansauglufttemperatur TANS (/Ladeluft-)
TADE FW ErsatzgroRRe Lufttemperatur im Fehlerfall

TADMN FW Ansauglufttemperatur min.

TADMX FW Ansauglufttemperatur max.

TANSELI WTANS KL Temperatur Ansaugluft-Erfassung u. Linearisierung, Inverskennlinie
TDNSTA FW Auspufferwérmzeit ab Start, fur TANS - Diagnose

TDTA FW Entprelizeit Fehlererkennung TANS

TDTAL FW TANS Fehlererkennung / Zeitsperre ab B_LL =1

TSFTA FW Fehlersummenzeit: Ansauglufttemperatur TANS

ZFTANS FW Zeitkonstante Tiefpaffilter Ansauglufttemperatur
Systemkonstante Art Bezeichnung

SY_TFMAP SYS (REF) Systemkonstante: TANS-Sensor-Beschaltung mit Parallel-Widerstand
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
BLOKNR DAKRE, DCACC, DCA- EIN DAMOS-Source fir Blocknummer
NA, DCANB, DCARS, ...
B_BKTA GGTFA AUS Bedingung Ersatzwert fur Ansauglufttemperatur (/Ladelufttemp.)
B_CLTA GGTFA EIN Bedingung Fehlerpfad Ansauglufttemperatur (/Ladeluft-) TANS l6schen
B_LL MDFAW ADVE, ARMD, BBKHZ, EIN Bedingung Leerlauf
BBSAWE, BBTEGA, ...
B_MNTA GGTFA AUS Fehlertyp: Minimalwertunterschreitung Ansauglufttemperatur TANS
B_MXTA GGTFA AUS Fehlertyp: Maximalwertiiberschreitung Ansauglufttemperatur TANS
B_SA MDRED ARMD, ATM, BGMIMK, EIN Bedingung Schubabschalten
BNKABG, CANDME, ...
B_STEND BBSTT AEKP, ALE, ARMD, EIN Bedingung Startende erreicht
ATM, AZUE, ...
C_FCMCLR ADVE, BGDVE, BGKMSEIN Systemzustand: Fehlerspeicher 16schen
BGRBS, DDCY, ...
C_INI ADVE, AEKP, ARMD, EIN SG-Bedingung Initialisierung
BBBO, BBKHZ, ...
C_NORM SYSCON GGTFA, SYSUE EIN SG-Bedingung normaler Motorsteuerungsbetrieb
C_PWF SYSCON BBKHZ, BGDVE, BGRBEIN SG-Bedingung Powerfail-Initialisierung
BGTABST, DDCY, ...
E_TA GGTFA ATM, BBKHZ, BGTABSTAUS Errorflag: Ansauglufttemperatur
DLLR, DSLSLRS, ...
R_T100 SYSCON BBBO, BBKHZ, DDG, EIN Zeitraster 100ms
DDMTL, DKRS, ...
R_T1S BGTSCHED AEKP, BGTABST, BGT- EIN Zeitraster 1 s
SCHED, GGTFA, SY-
SUE
SFPTA GGTFA AUS Status Fehlerpfad: Ansauglufttemperatur (Ladeluft-) TANS
TANS GGTFA ADVE, ATM, BBKHZ, AUS Ansaugluft - Temperatur
BBSTT, BBTEGA, ...
TANSAB GGTFA ESSTT AUS Ansauglufttemperatur beim Abstellen
TANSLIN GGTFA TC1MOD AUS Ansauglufttemperatur, linearisiert und umgerechnet
WTANS GGTFA, T2DDLI, T2RADEIN A/D-Wert fur Ansauglufttemperatur tans
Z_TA GGTFA AUS Zyklusflag: TANS

FB GGTFA 18.20.0 Funktionsbeschreibung

Funktionsvariante flr TANS-NTC-Beschaltung mit R_vor und R_parallel (Beispiel 2,87 kOhm bzw. 36,5 kOhm) --> SY TFMAP=1 !

Fehlererkennung (Setzen E_ta)

Ohne weitere Bedingungen werden Schwellwertlberschreitungen abgefragt. Eine fUr die Fehlerpfade gemeinsame Entprellzeit (um den
Aufwand an Zdhlern zu minimieren) UuUberdeckt auf die Leitungen eingekoppelte sowie leitungsgebundene Stérungen, auch Wackelkontakte.
In einer Toleranzrechnung wurden folgende Fehlerfdlle betrachtet

- KurzschluR am Sensoreingang (E.A.TANS) nach UBat/5V : Abtastung Maximalwert von utans --> tanslin unterschreitet TADMN.
In der Regel Sensor oder/und Leiterbahn verschmort bei KurzschluR nach UB, bei KS nach 5V abhdngig von Temperatur bzw.
Strom beim Auftreten des Fehlers!

- Kurzschlufzs am Sensoreingang (E.A.TANS) nach Masse : Abtastung Minimalwert von utans --> tanslin Uberschreitet TADMX
Unter Berlcksichtigung von Spannungsabfdllen und weiteren Unsicherheiten kann die Schwelle so gewédhlt werden, daR sie dem
MeRwert einer reguldren Ansauglufttemperatur von mehr als ca. 125 grdC entspricht (kommt nicht vor) .

- Unterbrechung der Sensorleitungen : Abtastung Maximalwert von utans --> tanslin unterschreitet TADMN
Unter Annahme Nebenschluf am Sensoreingang (E.A.TANS) von RN = 500 kOhm entspricht die flr diesen Fehler zu programmierende
Schwelle einer noch plausiblen Ansauglufttemperatur von unter -35 grdC.

Fehlerldéschung erfolgt erst nach einer Entprellzeit zur Verhinderung der Umschaltung auf fehlerhafte plausible Werte durch z.B.
Einstreuungen bei abgefallenem Kabel.

Zyklusflag Z_ta wird gesetzt entweder, sobald die Prifung eines Fehlerpfads ein positives Ergebnis gebracht hat oder, solange kein
Fehler festgestellt wird, nachdem samtliche Prufzweige durchlaufen wurden.
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Funktionsvariante flr TANS-NTC-Beschaltung nur mit R vor (zB: 1 kOhm), ohne R_parallel --> SY TFMAP=0 !

Fehlererkennung (Setzen Errorflag E_ta)

Abfrage Schwellwertiberschreitung nur fir Maximaltemperatur ohne Zusatzbedingungen sinnvoll. Entprellzeiten Uberdecken auf die
Leitungen eingekoppelte sowie leitungsgebundene Stdérungen, auch kurze Wackelkontakte.

In einer Toleranzrechnung wurden folgende Fehlerfdlle betrachtet

- KurzschluR am Sensoreingang (E.A.TANS) nach UBat/5V : Abtastung Maximalwert von utans --> tanslin unterschreitet TADMN.
In der Regel Sensor oder/und Leiterbahn verschmort bei KurzschluR nach UB, bei short-circuit nach 5V abhingig von Temperatur bzw.
Strom beim Auftreten des Fehlers!

- Kurzschluf3 am Sensoreingang (E.A.TANS) nach Masse : Abtastung Minimalwert von utans --> tanslin Uberschreitet TADMX.
Unter BerlUcksichtigung von Spannungsabfdllen und weiteren Unsicherheiten kann die Schwelle so gewdhlt werden, daR sie dem
MeRwert einer reguldren Ansauglufttemperatur von mehr als ca. 140 grdC entspricht (kommt nicht vor) .

- Unterbrechung der Sensorleitungen : Abtastung hoher Wert flr utans --> tanslin unterschreitet TADMN (?)
Unter Annahme Nebenschlufz am Sensoreingang (E.A.TANS) von RN = 500 kOhm entspricht die fur diesen Fehler zu progammierende
Schwelle einer noch plausiblen Ansauglufttemperatur von (-30 ..-32) grdC. Dies wird in vielen Fallen fur Kaltstarts
nicht tief genug liegen.
Um diesen Fehler dennoch diagnostizieren zu kénnen, werden weitere Bedingungen (Zeit TDNSTA nach Startende abgelaufen,
Leerlaufbetrieb fir mindestens die Zeit TDTAL, kein Schubabschneiden) abgefragt, bei deren Erfiillung sicher davon ausgegangen
werden kann, daf der TANS-Sensor (durch Warmelbergang vom Motor) einen hdheren Wert anzeigen mufRte.
Andernfalls --> Unterschreitung TADMN

Fehlerldéschung erfolgt erst nach einer Entprellzeit zur Verhinderung der Umschaltung auf fehlerhafte plausible Werte durch z.B.
Einstreuungen bei abgefallenem Kabel.

Zyklusflag Z_ta wird gesetzt entweder, sobald die PrlUfung eines Fehlerpfads ein positives Ergebnis gebracht hat oder, solange kein
Fehler festgestellt wird, nachdem samtliche Prufzweige durchlaufen wurden.

APP GGTFA 18.20.0 Applikationshinweise
Die Ueberpruefung der Fehlererkennung tanslin < TADMN die als Folge eines Kurzschusses -> UB oder einer Unterbrechung entstehen
kann, ist nur durch Unterbrechung zu provozieren; das Anlegen von UB kann u.U. zur Zerstoerung des NTC-Fuehlers fuehren !

Anhaltswerte flr RB-Standard-TANS - Sensor in der Parallel-Beschaltungsvariante,
hier fir Dimensionierungsbeispiel R vor = 2.87 kOhm und R_par = 36.5 kOhm
TADMX ca. 125 grd C ; TADMN ca. -35 grd C (Toleranz!) ; TADE 20 grd C ; TDTA ca. 200 msec

Anhaltswerte flr RB-Standard-TANS - Sensor ohne Parallel-Beschaltung,
Dimensionierungsbeispiel R_vor = 1 kOhm , (kein R_par):
TADMX ca. 140 grd C ; TADMN ca. -30 grd C (Toleranz!) ; TADE 20 grd C ; TDTA ca. 200 msec , TDNSTA ca. 4 min
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FU DTHS 1.40.0 Diagnose Thermostat
FDEF DTHS 1.40.0 Funktionsdefinition
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Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
CDCTHS KWB Codewort CARB DTHS
CDKTHS FW Codewort Fehlerpfad DTHS
CDTTHS FW Codewort Standard-Fehlerpfad DTHS
CIDTHS FW Component-ID fur Thermostatdiagnose
CLATHS FW Codewort Fehlerklasse DTHS
CWLOWRA FW Codewort LOWRA aktiv
CW_DTHS FW Codewort DTHS
FFTTHS KWB Umweltbedingungen DTHS
NMXTHS FW Maximale Motordrehzahl fur DTHS
TKA_DELTA FW Temperaturdifferenz fur Diagnosestart
TMOT_SOLL FW Motorsolltemperatur fir Diagnose DTHS
TSFTHS FW Schwelle fur Fehlerschwere DTHS
T_SA_MAX FW Maximale Schubdauer fir DTHS
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
BLOKNR DAKRE, DCACC, DCA- EIN DAMOS-Source fiir Blocknummer
NA, DCANB, DCARS, ...
B_BETHS DTHS AUS Bandendeprifung
B_BKTHS DTHS AUS Diagnose verwendet Ersatzwert
B_CLTHS DTHS EIN Flag fur Loschen der Diagnosedaten
B_CWDTHM DTHS TC6MOD AUS Bedingung: Diagnose Thermostat Motor-Kiihimittel eingeschaltet
B_DTHS1 DTHS AUS Bedingung fuir TKA-Diagnoseschwelle
B_DTHSAB DTHS AUS Bedingung fur Abbruch der Diagnosefunktion
B_DTHSFR DTHS AUS Bedingung fir Freigabe der Diagnosefunktion
B_DTHSST DTHS AUS Bedindung fir Diagnosestop
B_ETR ETR DETS, DTHS, T2RCIAUEIN Bedingung elektrische Thermostatregelung
B_FTTHS DTHS AUS Prifung durch Kundendiensttester
B_HEATHS DTHS AUS Bedingung Fehler DTHS geheilt
B_HLS CANIHKA CANIHKA, DTHS EIN Bedingung Heizung Lambdasonde
B_LOWRA SWADP BBFGR, DDMTL, EIN Bedingung Zwischengelege fir Low Range zugeschaltet
DFSTT, DTEVN, DTHS,
B_MINTHS DTHS AUS Bedingung Fehler DTHS erkannt
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_MNTHS DTHS AUS Minimaler Wert unterschritten
B_MXTHS DTHS AUS Maximaler Wert Uberschritten
B_NPTHS DTHS AUS Signal unplausibel
B_PWF PROKON ADVE, AMUENE, ATM, EIN Bedingung Powerfail
BBBO, BBPEDRBR, ...
B_SA MDRED ARMD, ATM, BGMIMK, EIN Bedingung Schubabschalten
BNKABG, CANDME, ...
B_SITHS DTHS AUS Signal inaktiv
B_STEND BBSTT AEKP, ALE, ARMD, EIN Bedingung Startende erreicht
ATM, AZUE, ...
DFP_THS DTHS DOK Interne Nummer des Fahlerpfades THS
DFP_TKA DTHS DTHS DOK SG-int. Fehlerpfad-Nr.: Temperatur Kuhler Auslass
DFP_TM DTHS BGCCM, DTHS, GGTFMPOK Interne Fehlerpfadnummer: Motortemperatur
LRAEB
E_THS DTHS AUS Fehlerflag DTHS
E_TKA GGTKA DTHS EIN Errorflag: Temperatur Kiihlerausgang
E_T™M GGTFM BBKHZ, BGCCM, EIN Errorflag: TMOT
BGTABST, COSA,
DDMTL, ...
M6CTHM DTHS TC6MOD AUS Mode 6 - Speicher: Component ID fir Thermostat-Monitoring
M6STHM_W DTHS TC6MOD AUS Mode 6 - Speicher: Schwellwert fiir Thermostat-Monitoring
M6WTHM_W DTHS TC6MOD AUS Mode 6 - Speicher: MeRBwert fiir Thermostat-Monitoring
NMOT BGNMOT ADVE, AES, AEVABU, EIN Motordrehzahl
AKR, ARMD, ...
SFPTHS DTHS AUS Status Fehlerpfad DTHS
TKA GGTKA DISA, DTHS, KTM, MLS,EIN Temperatur Motorkiihlerausgang (Kihimittel)
T2DDLI
TKA_LOC DTHS LOK Lokale Variable fur TKA-Startwertberechnung
TKA_START DTHS AUS Startwert der Kuhleraustrittstemperatur
TMOT GGTFM AKR, ALE, ARMD, ATM, EIN Motor-Temperatur
BBKHZ, ...
T_SA DTHS AUS Timer Schubabschalten fir DTHS
Z_THS DTHS AUS Zyklusflag DTHS
Z_TKA GGTKA DTHS EIN Zyklusflag Temperatur Kuhlerausgang
Z_T™M GGTFM DTHS EIN Zyklusflag: TMOT
FB DTHS 1.40.0 Funktionsbeschreibung
APP DTHS 1.40.0 Applikationshinweise
FU M_TOEL 1.50.0
FDEF M_TOEL 1.50.0 Funktionsdefinition
t_100ms
M_TOEL 10.50 ini
******** M B_pwf B_mtol_ifri—---=---- - B_mtol_ini
B_pwf
tmotab m_tola m_tolab_ini m_tolap—
tmotab /NV
= tabst_w m_toj—
tabst_w
tmot
tmot
n_mot
nmot B_oelfr—
=» il - ! )
1] Fehlerspeichereintrag
tumg
tumg
vizg
vizg B_egszwgs—-----noonmmmmsssssssmmmn s [ B_egszwgs
=» tol
tol
_g
m-toel-main
——————————— > B mol in>
B_mtol_ini
L._ /3 -
[tmotab E) {m_tola}> 3
m_tolab /NV z
m-toel-ini
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model out
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S_MOEL_ON
Zwangshochschaltung
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toel_w : B_egszwgs o
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£
m-toel-t-100ms
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}
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1 d_toll
!
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TOLREV :
m-toel-model-out
EGSZWS
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Hysterese ‘ v
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VFZZWS GANGZWGS : o
: g
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m-toel-zwangshochschaltung

EdgeRising ‘

|
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|

sfpMaxError
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sfpMaxError

sfpMaxError_.

EdgeFalling

m-toek-fehlerspeichereintrag
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ABK M_TOEL 1.50.0 Abklrzungen
Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
EGSZWS FW Temperaturschwelle Zwangsumschaltung
GANGZWGS FW Gangschwelle fur Zwangsumschaltung
HYSTEGSZWS FW Hysteresetemperatur Zwangsumschaltung
HYSTVFZZWS FW Fahrzeuggeschwindigkeits-Hysterese Zwangshochschaltung
KFMTOL1 M_TOLAB ABTIM_B KF Kennfeld zu Initialisierung Modelltemperaturanteil aus tmot
KFMTOL2 NMOT RL KF Kennfeld Filtereingang Modelltemperaturanteil aus n_mot und rl
KFMTOL3 TUMG VFZG KF Kennfeld Filtereingang Modelltemperaturanteil aus tumg und vfz
S_MOEL_ON FW Schalter zwischen tol/m_tol; O=tol
TOLREV FW Temperaturschwelle fuer B_oelh
VFZZWS FW Fahrzeuggeschwindigkeits-Schwelle Zwangshochschaltung
Z_OEL1 FW Zeitkonstante Modelltemperaturanteil aus tmot
Z_OEL2 FW Zeitkonstante Modelltemperaturanteil aus n_mot und rl
Z_OEL3 FW Zeitkonstante Modelltemperaturanteil aus tumg und vfz
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
ABTIM_B M_TOEL AUS Abstellzeit
BLOKNR DAKRE, DCACC, DCA- EIN DAMOS-Source fiir Blocknummer
NA, DCANB, DCARS, ...
B_BEMTOEL M_TOEL AUS Pruefung am Bandende
B_BKMTOEL M_TOEL AUS Diagnose verwendet Ersatzwert
B_EGSZWGS M_TOEL BGCCM, CANDME AUS EGS-Zwangschaltung wegen hoher tmot
B_FTMTOEL M_TOEL AUS Pruefung durch Kundendiensttester
B_MNMTOEL M_TOEL AUS Minimalwert unterschritten
B_MTOL_INI M_TOEL AUS Merker erste 100ms zur Initialisierung
B_MXMTOEL M_TOEL AUS Maximalwert ueberschritten
B_NPMTOEL M_TOEL AUS Pruefresultat nicht plausibel
B_OELH M_TOEL LLRNS AUS Oeltemp. groesser TOLREV
B_PWF PROKON ADVE, AMUENE, ATM, EIN Bedingung Powerfail
BBBO, BBPEDRBR, ...
B_SIMTOEL M_TOEL AUS Signal inaktiv
D_TOL M_TOEL LOK Summe_d_toll+d_tol2+d_tol3
D_TOL1 M_TOEL AUS Modelltemperaturanteil aus tmot
D_TOL2 M_TOEL AUS Modelltemperaturanteil aus n_mot und rl
D_TOL3 M_TOEL AUS Modelltemperaturanteil aus tumg und vfz
E_MTOEL M_TOEL AUS Error-Bit
GANGI BBGANG AKR, ARMD, BBFGR, EIN Ist-Gang
BBKURU, BBSAWE, ...
KF_OUT2 M_TOEL LOK KFMTOL2-Ausgang
KF_OUT3 M_TOEL LOK KFMTOL3-Ausgang
M_TOL M_TOEL BGMSZS, OZTEMP AUS Toel Modelltemperatur
M_TOLAB M_TOEL AUS Toel Modelltemperatur beim Abstellen des Motors
M_TOL_UW M_TOEL LOK m_tol 16bit
NMOT BGNMOT ADVE, AES, AEVABU, EIN Motordrehzahl
AKR, ARMD, ...
RL BGSRM ATM, BGTEMPK, DFFT, EIN relative Luftfullung
DISA, DLLR, ...
SFPMTOEL M_TOEL AUS Status des Fehlerpfades
TABST_W BGTABST AEKP, ATM, BBKHZ, EIN Abstellzeit
BGTWSLP, DDMMVE,
TMOT GGTFM AKR, ALE, ARMD, ATM, EIN Motor-Temperatur
BBKHZ, ...
TMOTAB GGTFM AEKP, BBKHZ, BGTABSEIN Motortemperatur beim Abstellen
DLSH, DSLSLRS, ...
TOEL_W 0OZBG BGMSZS, DODSNL, EIN Oeltemperatur nach Filter
LOCANDME, M_TOEL,
T2DDLI
TOL OZBG GGTFM, MDVER, EIN Motor-OL-Temperatur
M_TOEL, T2DDLI
TUMG GGTFUMG ATM, BGTABST, BGTWSER Umgebungstemperatur
CANPWML, DDMTL, ...
VFZG GGVFZG ADVE, AKR, ARMD, EIN Fahrzeuggeschwindigkeit
ATM, BBSAWE, ...
Z_MTOEL M_TOEL AUS Zyklus-Bit
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FB M_TOEL 1.50.0 Funktionsbeschreibung
APP M_TOEL 1.50.0 Applikationshinweise
FU BGODS 1.10.0 Berechnete Grof3e Oldruckschalter
FDEF BGODS 1.10.0 Funktionsdefinition
L R bbb :
NMOTOEL2
e — ;
TVPOELAN2 :
ffffffffffffffffffff i |
B_oeldr TurnOnDelayT2 :
N R
; TVPOELAN1 ; B_oeldran
oo T 3
TurnOnDelayT1 §
bgods-main
ABK BGODS 1.10.0 Abkirzungen
Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
NMOTOEL1 FW Drehzahlschwelle 1 fiir Oldruckanzeige
NMOTOEL2 FwW Drehzahlschwelle 2 fiir Oldruckanzeige
TVPOELAN1 FwW Verzégerungszeit 1 fur Oldruckanzeige
TVPOELAN2 Fw Verzogerungszeit 2 fur Oldruckanzeige
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_OELDR BGODS, DODSNL EIN Bedingung Oldruck
B_OELDRAN BGODS BGCCM AUS Bedingung Oldruckanzeige
NMOT_W BGNMOT ALE, AMUENE, ARMD, EIN Motordrehzahl

ATBEG, BBGANG, ...
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FB BGODS 1.10.0 Funktionsbeschreibung

APP BGODS 1.10.0 Applikationshinweise

FU GGTKA 1.20.0 Gebergréfie TKA Temperatur Kihlerausgang

FDEF GGTKA 1.20.0 Funktionsdefinition

wtka |B tkalin

TKAELI

FCMCLR

Clear Fault Code Memory

ggtka-main

tka

[ r |
TKAUSDE

[ r |
TDTKAUS

TKAUSDMX :

[ |
TKAUSDMN

Jsgwr
[ maxError >—-—ATB>— - —- =~ - - 1/|

ggtka-tka-dfpm

Fehlerspeicherverwaltung:

Status Fehlerpfad TKA
Errorflag TKA
Zyklusflag TKA
Fehlerart TKA

sfp
sfpMaxError . .
sfpMinError Action Table for fault path * in DFPM:
- N N [II - E_* Z_* B_mx* B_mn* B_si* B_np*
h maxError: S S S R R R
Sip minError: S S R S R R
sfpMinError sigError: S S R R S R
nplError: S S R R R S
Healing: R S R R R R
clrError: R - R R R R
setCycle: - S - - - -
S:set R:reset
sfpHealing
e L S ST
sfpHealing
3
: sfptka Loschen Fehlerpfad : C_femelr & B_cltka
: E_tka Fehlerpfad TKA : CDTTKA
: Z_tka Fehlerklasse TKA : CLATKA
: B_mxtka Fehlerschwere TKA : TSFTKA
B_mntka Carb-Code TKA : CDCTKA
Umweltbedingungen TKA : FFTTKA Umweltbedingungen siehe $DFFT

B_bktka

TKA DFPM

maxError
minError

healing

ggtka-main
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B_cltkaj—-----------------AMFp— - — - — - — - — - -1
|
[+ ] I
TDTKAUS ! %3EPH@
—————— ;
I
compute
2/
i
[+ |
TDTKAUS ; compute
/3l
——————
E
ggtka-fcmclr
E_tka [—
3| SEEECEERPEREe :
[} ; :
TKAUSDMX : :
[+ :
TKAUSDMN :
wika tkalin - ﬁ = s
TKAELI TKAUSDE tka p

ggtka-initialize

ABK GGTKA 1.20.0 Abkirzungen

Parameter

CDCTKA
CDKTKA
CDTTKA
CLATKA
FFTTKA
TDTKAUS
TKAELI
TKAUSDE
TKAUSDMN
TKAUSDMX
TSFTKA

Variable

BLOKNR

B_BKTKA
B_CLTKA
B_MNTKA
B_MXTKA
DFP_TKA
E_TKA
SFPTKA
TKA

TKALIN
WTKA

Z_TKA

Source-X Source-Y Art
BLOKNR KL
FW
FW
FW
BLOKNR KL
FW
WTKA KL
FW
FW
FW
FW
Quelle Referenziert von Art
DAKRE, DCACC, DCA- EIN
NA, DCANB, DCARS, ...
GGTKA AUS
GGTKA EIN
GGTKA AUS
GGTKA AUS
GGTKA DTHS DOK
GGTKA DTHS AUS
GGTKA AUS
GGTKA DISA, DTHS, KTM, MLS,AUS
T2DDLI
GGTKA GGTKA, T2RCIMW LOK
GGTKA, T2DDLI, EIN
T2RADC
GGTKA DTHS AUS

Bezeichnung

Codewort CARB: Temperatur Kuhlerausgang

Codewort Kunde: Temperatur am Kuhlerausgang
Codewort Tester: Temperatur Kiihlerausgang
Fehlerklasse: Temperatur Kuhlerausgang

Freeze Frame Tabelle: Temperatur Kilhlerausgang
Entprelizeit Fehlererkennung Temperatur Kuhlerausgang
Temperatur Kuhlerausgang Erfassung und Linearisierung
Ersatzgrof3e Temperatur Kiihlerausgang im Fehlerfall
Min. Temperatur Kiihlerausgang

Max. Temperatur Kilhlerausgang

Fehlersummenzeit: Temperatur Kilhlerausgang

Bezeichnung

DAMOS-Source fiir Blocknummer

Bedingung Ersatzwert fiir Temperatur Kiihlerausgang

Bedingung Fehlerpfad Temperatur Kiihlerausgang TKA léschen
Fehlertyp: Minimalwertunterschreitung Temperatur Kithlerausgang
Fehlertyp: Maximalwerttberschreitung Temperatur Kithlerausgang
SG-int. Fehlerpfad-Nr.: Temperatur Kihler Auslass

Errorflag: Temperatur Kiihlerausgang

Status Fehlerpfad: Temperatur Kiihlerausgang

Temperatur Motorkiihlerausgang (Kihimittel)

Temperatur Kuhlerausgang linearisiert und umgerechnet
A/D-Wert fiir TKA (Temperatur Kiihlerausgang)

Zyklusflag Temperatur Kiihlerausgang
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FB GGTKA 1.20.0 Funktionsbeschreibung
APP GGTKA 1.20.0 Applikationshinweise

FU GGTFUMG 4.71.0 Gebergré3e TFUMG Temperaturfiihler Umgebung (/-sluft)
FDEF GGTFUMG 4.71.0 Funktionsdefinition

IDCINS (T)
E_cins
CAN-Timeout ial
7 1
CANINS (T) : )y
tumgcan E ;
& .-

R

Fehlerkennzeichnung tumg-Sensor defekt

''''''''''''''''''''''''''''''''

tumgta N
E IV.I v

PO )

. Sy

imlatm |-> = IMTUMGTA -~ :
> NTUMGTA -

C_femelr E_tum

Z_tum

ggtfumg-ggtfumg

ggtfumg-ggtfumg

SY_PTCAN |-> >0.0---"3

RS-FF

o
[e)]e)
- !
'
H
'
o
'
:
I
\
=
|
[
c
!

RS-FF

FCMTUM (T)

ggtfumg-femtumg

ggtfumg-fcmtumg

Verschiedene Motronic-Funktionen bendétigen die Information "Temperatur Umgebung" (tumg). Diese Information wird Uber den
CAN-Bus (vom Kombiinstrument) an die DME gesendet. Falls der Sensor defekt sein sollte, sendet das Kombi T_umg = OxFF
als Fehlerkennzeichnung. In der Funktion GGTFUMG wird nun ein Bit gebildet (B_etum) das TRUE ist wenn:
CAN-Signalbotschaft T umg = OxXFF (Fehlerkennzeichnung) oder CAN-Timeout E_cins = TRUE

Im Fehlerfall stellt die Funktion einen tumg - Ersatzwert aus der Ansaugluft tans bereit.

Ist die CAN-Signalbotschaft tumgcan vom Kombiinstrument als "Umgebungssensor defekt = O0xFF" gekennzeichnet,
erfolgt im Fehlerspeicher der Eintrag "Umgebungstemperatur nicht plausibel" - allerdings nicht im Betriebszustand "Wakeup",
weil hier eine Fehlererkennung auf die nicht zugeschaltete Versorgungsspannung (Hauptrelais) zuruckgeht.
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Fehlerspeicherverwaltung:
Status Fehlerpfad TUM: SFPTUM
Errorflag TUM : E_tum
Zyklusflag TUM : Z_tum
Fehlerart TUM : B_mxtu
B_nptu
Loschen Fehlerpfad: C_femelr & B_cltu
Fehlerpfad TUM CDTTUM
Fehlerklasse TUM : CLATUM
Fehlerschwere TUM : TSFTUM
Carb-Code TUM : CDCTUM
Umweltbedingungen TUM : FFTTUM
ABK GGTFUMG 4.71.0 Abkiirzungen
Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
CDCTUM BLOKNR KL Codewort CARB: Umgebungs(-luft)-Temperatur TUM
CDKTUM FW Codewort Kunde: Umgebungstemperatur
CDTTUM FW Codewort Tester: Umgebungstemperatur TUM
CLATUM FW Fehlerklasse: Umgebungstemperatur TUM
DTUMTA FwW Offset Ansauglufttemperatur -> Umgebungstemperatur
FFTTUM BLOKNR KL Freeze Frame Tabelle: Umgebungstemperatur TUM
IMTUMGTA FW Schwelle integrierte Luftmasse fir Bestimmung Umgebungstemperatur
NTUMGTA FW Schwelle Drehzahl fur Bestimmung Umgebungstemperatur aus TANS
TDTUM FW Entprellzeit Fehlererkennung Umgebungslufttemperatur TUM
TDTUMNF FW Entprelizeit fir i.0.-Erkennung Umgebungslufttemperatur TUM
TSFTUM FW Fehlersummenzeit: Umgebungstemperatur TUM
TUMGTAI FW Initialisierungswert Umgebungstemperatur
VTUMGTA FW Schwelle Fahrzeuggeschwindigkeit fir TANS -> Umgebungstemperatur
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_PTCAN SYS (REF) Systemkonstante PT-CAN Konfiguration
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
BLOKNR DAKRE, DCACC, DCA- EIN DAMOS-Source fiir Blocknummer
NA, DCANB, DCARS, ...
B_BKTUM GGTFUMG AUS Bedingung Ersatzwert fir Umgebumgstemperatur
B_CLTUM GGTFUMG EIN Bedingung Fehlerpfad Umgebungstemperatur TUM I6schen
B_CTUNP GGTFUMG LOK Bedingung Fehler in CAN-Signal Umgebungstemperatur
B_ETUM GGTFUMG BGTABST, GGTFM AUS Bedingung Fehler in Umgebungstemperatur
B_INS3COK CANINS BGTABST, GGAIRB, EIN Bedingung CAN-Botschaft-INST3 vorhanden
GGTFUMG
B_KL15 BBWAKEUP ADVE, AKR, BGCMSG- EIN Bedingung Klemme 15
CC, BGCMSGGTS, BG-
CRENG, ...
B_NPTUM GGTFUMG AUS Fehlerart: Signal Umgebungstemperatur unplausibel
B_TFU PROKON ATM, BGTABST, GGT- EIN Bedingung Temperaturfiihler Umgebung vorhanden
FUMG
B_WAKEUP BBWAKEUP GGTFUMG, GGUB, EIN SG-Bedingung: wake up Betrieb
IMMOFF, SYSCON, SY-
SUE
C_FCMCLR ADVE, BGDVE, BGKMSTEIN Systemzustand: Fehlerspeicher I6schen
BGRBS, DDCY, ...
C_INI ADVE, AEKP, ARMD, EIN SG-Bedingung Initialisierung
BBBO, BBKHZ, ...
C_PWF SYSCON BBKHZ, BGDVE, BGRBEIN SG-Bedingung Powerfail-Initialisierung
BGTABST, DDCY, ...
E_CINS GGTFUMG BGTABST, BGVSEKP, LOK Errorflag: CAN-Schnittstelle, Timeout Instrument
GGTFM, GGTFUMG
E_TA GGTFA ATM, BBKHZ, BGTABSTEIN Errorflag: Ansauglufttemperatur
DLLR, DSLSLRS, ...
E_TUM GGTFUMG ATM AUS Errorflag: Umgebungstemperatur tumg
IMLATM ATM BGTABST, ESSTT, GGT-EIN integr. Luftmassenfluss ab Motorstart bis Max.wert
FUMG, LAMKO
NMOT BGNMOT ADVE, AES, AEVABU, EIN Motordrehzahl
AKR, ARMD, ...
R_T100 SYSCON BBBO, BBKHZ, DDG, EIN Zeitraster 100ms
DDMTL, DKRS, ...
TANS GGTFA ADVE, ATM, BBKHZ, EIN Ansaugluft - Temperatur
BBSTT, BBTEGA, ...
TUMG GGTFUMG ATM, BGTABST, BGTWSABS Umgebungstemperatur
CANPWML, DDMTL, ...
TUMGCAN GGTFUMG GGTFUMG, LOCAND- LOK Umgebungstemperatur empfangen von CAN-Kombiinstrument
ME
TUMGTA GGTFUMG LOK Umgebungstemperatur aus Ansauglufttemperatur
VFZG GGVFZG ADVE, AKR, ARMD, EIN Fahrzeuggeschwindigkeit
ATM, BBSAWE, ...
Z_TUuM GGTFUMG AUS Zyklusflag: Umgebungstemperatur TUM
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GGTSG 1.10.0

BOSCH

FB GGTFUMG 4.71.0 Funktionsbeschreibung
APP GGTFUMG 4.71.0 Applikationshinweise

FU GGTSG 1.10.0 Gebergrée und Dokumentation Temperatur Steuergerat
FDEF GGTSG 1.10.0 Funktionsdefinition

TSGELI

wess [

A 4

9gtsg-ggtsg

ggtsg-ggtsg
Erfassung und Statistik der internen Steuergerdtetemperatur
In einem vorgebbaren Zeitraster mit TSTSG wird die interne SG-Temperatur und der Drehzahlbereich ermittelt und ein

dem Kennfeld zugeordneter Zahler histsg (i) und ein Gesamterfassungszahler histsgg inkrementiert.
Erreicht ein Zahler histsg(i) den Wert FFFFh ist die Statistikerfassung komplett beendet.

Das Statistik-Kennfeld wird im EEROM abgespeichert.

Die Kennfeldbereiche werden mit der Stltzstellenzuordnung STNSGl ...5 (nmot) und STTSGl...5 (tsg) festgelegt.

Mit einem KWP-Schreibbefehl kann das Statistik-Kennfeld und der Gesamterfassungszadhler im EEPROM mit dem Wert 0000h
neu initialisiert/rlckgesetzt werden.

Aufbau des Statistik-Kennfeldes:

Drehzahl -
nmot |
nmax B ittt tmmmm - t-mmmm - R L L il tommmm - +
5 | \ \ \ | |
STNSG5 ~ —=- 4----=—=-—= P PR oo e P, N
4| \ \ \ | |
STNSG4  --- 4-----——--- PR PR o R, N
30 \ \ \ | |
STNSG3 ~ —=- 4----=-=--= PR PR oo e P, N
2| \ \ \ | |
STNSG2 ~ —=- 4----=—=--= P PR oo e P, N
1 \ \ \ | |
STNSGL = --- 4---------- PR PR o e N
stnmot = 0 | histsg(i) | | | | |
0 I tommmmmm - R B e i +
\ \ \ \ | |
sttsg = 0 1 2 3 4 5
-48 STTSG1 STTSG2 STTSG3 STTSG4 STTSG5  ----- > tsg
Fir die Indizierung der histsg(i) - RAM-Zellen wird in der SW folgende Vorschrift verwandt:

i = sttsg + ( 6 * stnmot) sttsg = 0...5 6 Temperaturbereiche
stnmot = 0...5 6 Drehzahlbereiche
histsg(i) = word-Grofe

Die Startadresse des Kennfeldes soll in der DAM-Datei mit histsg

ABK GGTSG 1.10.0 Abkirzungen

(1i=0) bekannt sein.

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung

STNSG1 FW Stutzstellenverteilung nmot-1 SG-Temperaturhistogramm
STNSG2 FW Stutzstellenverteilung nmot-2 SG-Temperaturhistogramm
STNSG3 FW Stitzstellenverteilung nmot-3 SG-Temperaturhistogramm
STNSG4 FW Stitzstellenverteilung nmot-4 SG-Temperaturhistogramm
STNSG5 FW Stutzstellenverteilung nmot-5 SG-Temperaturhistogramm
STTSG1 FW Stutzstellenverteilung 1 tsg SG-Temperaturhistogramm
STTSG2 FW Stutzstellenverteilung 2 tsg SG-Temperaturhistogramm
STTSG3 FW Stitzstellenverteilung 3 tsg SG-Temperaturhistogramm
STTSG4 FW Stiitzstellenverteilung 4 tsg SG-Temperaturhistogramm
STTSG5 FW Stitzstellenverteilung 5 tsg SG-Temperaturhistogramm
TSGELI WTSG KL Temperatur Steuergerat- Erfassung und Linearisierung
TSTSG FW Zeitintervall fur Erfassung SG-Temperatur-Histogramm
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung

HISTSG GGTSG LOK Zahler der erfassten SG-Temperaturwerte fur Statistikeintrag
HISTSGG GGTSG LOK Zahler Gesamtsumme der erfassten SG-Temperaturwerte fir Statistik
TSG GGTSG ELS, T2DDLI, T2RCIFASAAS Steuergeratetemperatur

WTSG GGTSG, T2DDLI, EIN Wert Temperatur Steuergerat

T2RADC
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FB GGTSG 1.10.0 Funktionsbeschreibung
APP GGTSG 1.10.0 Applikationshinweise

FU GGUB 13.40.0 GebergréRe Batteriespannung
FDEF GGUB 13.40.0 Funktionsdefinition

, inkl.Diagnose

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
C_nachl .. L I LA compute e
,,,,,, i Y ubsqf_w
— % F : T qi_\
B_stend -~ : o : "" .i.'
: ! i g va ‘Ir ubsqf
x N ST
SY_PTCAN [ 5] : X [ruel- . _Ju
) ubsq_w
T} -
B_wakeup Ju
7777777 — * 4)’
ubsq
= B 1/
wub 4
ubsq_w
1o _Ju
ubsq
UBDMN2
s>
ub_w
R 1/
E_vfz 4»—.J
ub
1/
vizg = bt S -
VMDUB ub
UBDMX DFPM
B_npub
B_mxub
e B_noflr
UBDMN1 B_mnub
[+ ]
TDNSUB
) FCMCLR
B_stend
ggub-main

———————————————————————————————————————————— ———————————

sfpNplError
_Ju -_

sfp
sfpNplError

sfpMaxError
_Ju

sfp
sfpMaxError

sfpHealing
rrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrr ————————— =

sfpHealing
sfpMinError

rrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrr ————————— =iyl

DFP_UB

dfp dfp
locSfp_UB

ggub-dfpm

sfpMinError

ggub-main

ggub-dfpm
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e digetci B0l -
DFP_UB ;
—
B_min .
] ! compute
TDUB Wkl
————————————— f
I
B_noflr .
! compute
TDUB oA
————————————— f
I
B_npl ;
1 | compute
TDNSUB /5l
————————————— .
B_tdnsub E
ggub-fecmeclr
UBDMN2 :
wub ) £
UBDE 3
ggub-initialize
ABK GGUB 13.40.0 Abkirzungen
Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
CDCUB BLOKNR KL Codewort CARB: Batteriespannung UB (Bordnetz)
CDKUB FW Codewort Kunde: UB
CDTUB FW Codewort Tester: UB
CLAUB FW Fehlerklasse: Batteriespannung UB (Bordnetz)
FFTUB BLOKNR KL Freeze Frame Tabelle: Batteriespannung UB (Bordnetz)
TDNSUB FW Batterie - Erholzeit ab Start, fur UBATT - Diagnose
TDUB FW Wartezeit fir UBATT-Diagnose
TSFUB FW Fehlersummenzeit: Batteriespannung UB (Bordnetz)
UBDE FW Ubatt - Ersatzwert bei defektem AD - Kanal
UBDMN1 FW Batteriespannung min. (Netz)
UBDMN2 FW Batteriespannung min. (ADC)
UBDMX FW Batteriespannung max.
VMDUB FW Geschwindigkeitsschwelle min. fur Batteriespannungs-Diagnose
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_PTCAN SYS (REF) Systemkonstante PT-CAN Konfiguration
SY_UBSQ_W SYS (REF) Systemkonstante Umrechnungsfaktor ub-Erfassung auf Standard-Quantisierung ubsq
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
BLOKNR DAKRE, DCACC, DCA- EIN DAMOS-Source fur Blocknummer
NA, DCANB, DCARS, ...
B_BEUB GGUB AUS Bedingung: Bandendefunktionanford. fiir Batteriespannung (Bordnetz)
B_BKUB GGUB AUS Bedingung Ersatzwert fiir Batteriespannung (Bordnetz)
B_CLUB GGUB EIN Bedingung Fehlerpfad Batteriespannung (Bordnetz) Idschen
B_FTUB GGUB AUS Bedingung Fehlereintrag durch Tester fiir Batteriespannung (Bordnetz)
B_MNUB GGUB AUS Fehlertyp: Minimalwertunterschreitung Batteriespannung (Bordnetz)
B_MXUB GGUB AUS Fehlertyp: Maximalwertiiberschreitung Batteriespannung (Bordnetz)
B_NPUB GGUB AUS Fehlerart: Batteriespannungssignal nicht plausibel
B_SIUB GGUB AUS Fehlertyp: Umweltbedingungen
B_STEND BBSTT AEKP, ALE, ARMD, EIN Bedingung Startende erreicht
ATM, AZUE, ...
B_WAKEUP BBWAKEUP GGTFUMG, GGUB, EIN SG-Bedingung: wake up Betrieb
IMMOFF, SYSCON, SY-
SUE
C_INI ADVE, AEKP, ARMD, EIN SG-Bedingung Initialisierung
BBBO, BBKHZ, ...
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
C_NACHL SYSCON ADVE, AEKP, BBKHZ, EIN SG-Bedingung SG-Nachlauf
BGDVE, BGTABST, ...
DFP_UB GGUB GGUB, LRAEB DOK Interne Fehlerpfadnummer: Umweltbedingungen
DFP_VFzZ GGUB BBFGR, BGVFGR, DOK SG-int. Fehlerpfadnr.: Fahrzeuggeschwindigkeitssignal
DMDLU, DMDSTP,
DVFZ, ...
E_UB GGUB DLSAHK, DSLSLRS, AUS Errorflag: UB
DTEVN, LRAEB, MD-
VERAD
E_VFZ DVFZ BBFGR, BBGANG, EIN Errorflag: Fahrzeug-Geschwindigkeit
BGVFGR, DDMTL,
DFSTT, ...
SFPUB GGUB AUS Status Fehlerpfad: Batteriespannung UB (Bordnetz)
uB GGUB ADVE, AEKP, ATEV, BG-AUS Batteriespannung
CRENG, BGDETX, ...
UBSQ GGUB DDMPME AUS Bordnetzspannung, umgerechnet in Standard-Quantisierung
UBSQF GGUB MLS AUS Bordnetzspannung, umgerechnet in Standard-Quantisierung und gefiltert
UBSQF_W GGUB BGTWSLP, SLS AUS Bordnetzspannung, umgerechnet in Standard-Quantisierung und gefiltert
UBSQ_W GGUB BGDETX, DDMMVE, AUS Bordnetzspannung, umgerechnet in Standard-Quantisierung
DDMTL, DHLSHK, DHL-
SuU
UB_W GGUB ATEV, BGTWSLP AUS Batteriespannung
VFZG GGVFZG ADVE, AKR, ARMD, EIN Fahrzeuggeschwindigkeit
ATM, BBSAWE, ...
WuUB ADVE, GGUB, T2DDLI, EIN Batteriespannung; vom AD-Wandler erfalter Wert
T2RADC
Z_UB GGUB AUS Zyklusflag: UB

FB GGUB 13.40.0 Funktionsbeschreibung

Unterschreitung der Schwelle UBDMN2 deutet auf einen Fehler bei der UB-Erfassung im SG (z.B. ADC) hin,

da bei U <= 2,5V der Rechner nicht mehr arbeitet. Nur flr diesen Fehlerfall ist eine Ersatzwertibernahme (UBDE)
sinnvoll und vorgesehen.

Maximalwertprufung ist dagegen erst nach der Wartezeit TDNSUB nach Startende und nur bei rollendem Fahrzeug (und bei
fehlerfreiem Geschwindigkeitssignal) wirksam. Damit sollen Fehldiagnosen vermieden werden, die z.B. bei Starthilfe mit
24V-Batterie (beim "Loschen von Schiffsladungen") entstehen. Umgekehrt wird auch bei Wegfall der Bedingungen flur B _maxflr
ein erkannter Fehler nur bei Unterschreitung von UBDMX zurlckgesetzt.

Die Uberprtifung der unteren Schwelle UBDMN1 (Fehler im Bordspannungsnetz) wird ebenso erst nach der Wartezeit TDNSUB ab
Startende zugelassen, nach der sich die Bordspannung vom Einbruch durch den Startvorgang erholt hat.

Sobald eine der Schwellwertabfragen (>UBDMX / <UBDMN1 / <UBDMN2) erfillt ist, werden das jeweilige

Bit (B_mxub / B_mnub / B_npub) und nach Ablauf der Entprellzeit TDUB das Error- und das Zyklusfag gleichzeitig gesetzt.
Fur die Fehlererkennung ist eine gemeinsame Entprellzeit vorgesehen, um den Aufwand an RAM-Zellen fir die Zeituberwachung
in Grenzen zu halten. Umgekehrt muf im i.0.-Fall ebenfalls die Entprellzeit TDUB ablaufen, bevor das Fehlerflag
zurlckgesetzt wird.

Das Zyklusflag wird entweder, wie oben beschrieben, parallel zum Fehler E_ub gesetzt, oder wenn kein Fehler erkannt wurde,
spatestens wenn die Erholzeit TDNSUB nach Startende abgelaufen ist.
Damit ist sichergestellt, daf} alle Diagnosezweige durchlaufen wurden.

APP GGUB 13.40.0 Applikationshinweise
Anhaltswerte: UBDMX 16 V; UBDMN1 10 V; UBDMN2 2,5 V; TDNSUB ca. 3 min
TDUB ca. 200ms
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FU BGMIMK 1.40.0 Berechnete Gr63e in ind. Moment in Kupplungsmoment

FDEF BGMIMK 1.40.0 Funktionsdefinition

BGMIMK 1.40 Bereitstellung von HilfsgréRen fur die
Berechnung der Momente.

(<]
fgepmdn
[}
MDNORM
[+ B
MDNORM fgmdnep
Momentenmittelung Kupplungsmomenten-Berechnung fiir PT-CAN.
MD_Mittelung DME1
mdverltc_fv- mkmax_yr—
mdindltc_yv mkzwmn_jfr
miisttc_w— mkverl_yr—
mdindetc_[pv- mkist_w—
mivbegtc_jv-
MD_Mittelungl DME2
. mkindim_jv
mimaxtc_{v
) 7 mkvbeg_jv-
mizwmntc_j- )
mkindegs_[v

bgmimk-main

B_dms1cok :

B_masterhw

{mivbegtc_y>
mivbegtc_w
mdverls| oy
:
’ 'l_J mdverltc_w
mdverl_w
mdindims| R 4
a mdindltc
dF} & ‘ oL mdindltc_w
mdindim_w
mdindegsl| e
= {mdindetc_y»
g 'L—J | mdindetc_w
mdindegs_w :
mistsl <+ = | it ?
S
miisttc_w

miist_w

bgmimk-md-mittelung

bgmimk-main

bgmimk-md-mittelung
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""""""" a
B_dms1cok :

——————————
B_masterhw

SY_2SG

mizwmns|

mizwmntc_y

. B mizwmntc_w
mizwmn_w

mimaxsl!

mimaxtc_w

mimax_w

bgmimk-md-mittelungl

mkverl_w

mdverltc_w

[C]
fqmdnep
)+

miisttc_w

mdverltc_w dmllri_w fgmdnep

5]
mizwmntc_w mkzwmn_w

mdverltc_w fgmdnep
mimaxtc_w

mdverltc_w fgmdnep

bgmimk-dmel

mivbegtc_w mkvbeg_w

mdverltc_w fgmdnep

[c]
mdindetc_w mkindegs_w

[© ]
mdverltc_w fgmdnep

mdindltc_w mkindlim_w
mdverltc_w fgmdnep

bgmimk-dme2

ABK BGMIMK 1.40.0 Abkiirzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung

MDNORM FW Maximales indiziertes Motormoment fir Moment-Normierung

Systemkonstante Art Bezeichnung

SY_2SG SYS (REF) Systemkonstante 2 Steuergerate vorhanden

Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung

B_DMS1COK BGMIMK, CANDME, EIN Bedingung DME1-Slavebotschaft vorhanden
OBDSV

B_MASTERHW SWADP BGCRENG, BGDVE, EIN Bedingung Master-SG gemaR Codier-Pin (plausibilisiert)
BGMIMK, BGVSEKP,
CANDME, ...

bgmimk-md-mittelung1

bgmimk-dme1

bgmimk-dme2
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Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
MDRED ARMD, ATM, BGMIMK, EIN Bedingung Schubabschalten
BNKABG, CANDME, ...
DMLLRI_W LLRMD BGMIMK, DLLR, KHMD,EIN geforderte Drehmomenténderung von der LLR (I-Anteil)
LLRBB, LLRMD, ...
FQEPMDN BGMIMK BGMIMK, DCACC, AUS Faktor Quotient 100 % zu MDNORM
DCEGS
FQMDNEP BGMIMK AUS Faktor Quotient MDNORM zu 100 %
MDINDEGSL BGMIMK EIN indiziertes Motormoment; Riickmeldung an Getriebesteuerung (Slave an Master)
MDINDEGS_W BGMDLM BGMIMK EIN indiziertes Motormoment; Riickmeldung an Getriebesteuerung
MDINDETC_W BGMIMK AUS indiziertes Motormoment; Ruckmeldung ans EGS (temp. RAM-Zelle fur CAN-MD ber.)
MDINDLMSL BGMIMK EIN indiziertes Motormoment; Riickmeldung an Getriebesteuerung vom SLAVE-Istwert
MDINDLM_W BGMDLM BGMIMK EIN indiziertes Motormoment; Riickmeldung an ASR
MDINDLTC_W BGMIMK AUS indiziertes Motormoment; Riickmeldung ans DSC (temp. RAM-Zelle fiir CAN-MD ber.)
MDVERLSL BGMIMK EIN Verlustmoment SLAVE-Seite
MDVERLTC_W BGMIMK DCACC, DCDSC, AUS Motor-Verlustmoment (temp. RAM-Zelle fir Ermittlung abs. CAN- Momente)
DCEGS
MDVERL_W MDVER ARMD, BGMIMK, EIN Motor-Verlustmoment
DTEVN, LLRMD, MD-
FAW, ...
BGMIMK EIN indiziertes Motormoment Hochdruckphase SLAVE-Istwert
MIISTTC_W BGMIMK AUS ind. Ist-Motormoment (temp. RAM-Zelle fur CAN-MD Berechnung)
MDIST BGMDLM, BGMIMK, EIN indiziertes Motormoment Hochdruckphase Istwert
MDFAW, NMAXMD,
T2DDLI, ...
BGMIMK EIN maximal erreichbares indiziertes Moment SLAVE-Istwert
MIMAXTC_W BGMIMK AUS maximal erreichbares indiziertes Moment fir CAN
MIMAX_W MDMAX BBVL, BGMIMK, BGM- EIN maximal erreichbares indiziertes Moment
RACC, MDFAW, MD-
KOG
MIVBEGSL BGMIMK EIN indiziertes Fahrerwunschmoment vor Anderungsbegrenzung vom SLAVE-SG
MIVBEGTC_W BGMIMK AUS Indi. Moment vor A.-Begrenzung (temp. RAM-Zelle fiir Ermittiung abs. CAN- MD)
MIVBEG_W MDFAW BGMIMK EIN inidziertes Fahrerwunschmoment vor Anderungsbegrenzung
MIZWMNSL BGMIMK EIN indiziertes Motormoment beim spatesten Zindwinkel Slave-SG
MIZWMNTC_W BGMIMK AUS indiziertes Motormoment beim spatesten Zundwinkel fir CAN
MIZWMN_W BGMDLM, BGMIMK, EIN indiziertes Motormoment beim spatesten Zindwinkel
MDRED, MDZW
MKINDEGS_W BGMIMK CANDME AUS Kupplungsmotormoment; Riickmeldung an EGS
MKINDLM_W BGMIMK CANDME AUS Kupplungsmotormoment; Riickmeldung an DSC
BGMIMK CANDME AUS Kupplungsmotormoment Istwert
MKMAX_W BGMIMK CANDME AUS maximal erreichbares Kupplungsmotormoment
MKVBEG_W BGMIMK CANDME AUS Fahrerwunschmoment (Kupplung) vor Anderungsbegrenzung
MKVERL_W BGMIMK CANDME, DCEGS AUS Verlustmoment
MKZWMN_W BGMIMK CANDME AUS Kupplungsmotormoment beim spéatesten Zundwinkel

FB BGMIMK 1.40.0 Funktionsbeschreibung
APP BGMIMK 1.40.0 Applikationshinweise

FU GGVFZG 10.30.0 GebergrofRe Fahrzeuggeschwindigkeit
FDEF GGVFZG 10.30.0 Funktionsdefinition

ggvfzg-ggvfzg

Tachogeber
oo +
Signal- ‘
+ ----> vroh.w
Aufbereitung ‘
LR LR LR +
"
< VRFGRMN - - »{TFGRVRAB H
o vof ! :
------------------ > , %MX: T vEily |
[Emasterhy [} (N0} M Bl £ 1 [oo}—»
—— 50—
+ T4 —:)?—)—H %2.7777e+1__|—>-[bfzgl b |
P = | km/h 2
[ 1 = o
\l/ 10ms
v :
=
)
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I
3
2

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001



© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

BMW ME9.2.1 N62
11-204/718A560B;0
Funktionsrahmen (in Bearbeitung)

BOSCH

Seite 240 von 2510
10.0KT.2001
Sven Teutsch

GGVFZG 10.30.0

ABK GGVFZG 10.30.0 Abktirzungen

Parameter Source-X Source-Y Art
DVFZBEG FW
TFGRVRAB FW
VFZMN FW
VRFGRMN FW
ZFV FW
Systemkonstante Art
SY_2SG SYS (REF)
Variable Quelle Referenziert von Art
BFZGL_B GGVFzZG VMAXMD AUS
B_MASTERHW SWADP BGCRENG, BGDVE, EIN
BGMIMK, BGVSEKP,
CANDME, ...
B_VNULL GGVFzZG BBGANG, MDFAW AUS
E_VFz DVFZ BBFGR, BBGANG, EIN
BGVFGR, DDMTL,
DFSTT, ...
VFIL_W GGVFZG LOK
VFZG GGVFZG ADVE, AKR, ARMD, AUS
ATM, BBSAWE, ...
VFZG_W GGVFzZG BBGANG, BGVFGR, AUS
DCARS, DDMTL, MD-
FAW, ...
VFZROH_W GGVFZG DVFZ AUS
VROHC_W GGVFZG EIN
VROH_W GGVFZG EIN

FB GGVFZG 10.30.0 Funktionsbeschreibung

Die Motronic empféngt das vom Bordcomputer aufbereitete Signal mit 4 Impulsen pro Umdrehung Getrieberad.

Dies entspricht ungefdhr einer Frequenz von 1 Hz pro km/h.

Im 10 ms-Raster wird aus der Zeitdifferenz der beiden letzten Zeiteintrage delta-T = [

digkeit VROH aufbereitet, in die der Festwert AIMV eingeht

vroh w [km/h] = 3600 / AIMV [Imp./km] / delta-T [s]

Dieser Wert vroh w wird mit der Anderungsbegrenzung DVFZBEG in positiver und negativer Richtung begrenzt und in der RAM-Zelle
vizroh w abgelegt. Wird delta-T gréfler 1 s, dann wird vroh w auf 0 gesetzt.

Bei V > 0 ist vfzroh w nach 2 V-Impulsen gliltig.
In der Haltephase (K1 15 aus)

Flir FGR-Funktion wird vfzroh w mit einem PT1-Filter geglattet. Aus dem gefilterten Geschwindigkeitssignal wird

die Fahrzeugbeschleunigung errechnet.

Unterschreitet das Rohsignal vroh w den Wert VRFGRMN fir die Zeit TFGRVRAB, so ist von einem Ausfall des Signals
auszugehen und vfzg w wird auf Null gesetzt, damit der FGR moéglichst schnell abschaltet und kein ungewolltes
bis der Filterausgang die minimale FGR-Geschwindigkeit erreicht.

Beschleunigen erfolgt,

wird keine V-Erfassung mehr durchgefihrt,

Bezeichnung

Delta-Geschwindigkeit fiir Anderungsbegrenzung

FGR: Zeit fur Geschwindigkeitsabschaltung tiber vroh =0
Erkennen Fahren-Stehen

Untere Schwelle vroh_w fiir FGR-Abschaltung tber vfzg_w =0
Zeitkonstante fur Filterung des Geschwindigkeitssignals

Bezeichnung
Systemkonstante 2 Steuergerate vorhanden
Bezeichnung

Fahrzeuglangsbeschleunigung
Bedingung Master-SG gemaf Codier-Pin (plausibilisiert)

Bedingung Fahrzeug steht
Errorflag: Fahrzeug-Geschwindigkeit

gefilterte Geschwindigkeit (16-Bit)
Fahrzeuggeschwindigkeit

Fahrzeuggeschwindigkeit

Fahrzeuggeschwindigkeit Ausgabewert an SCAN-Tool

KoppelgroRe Fahrzeuggeschwindigkeit ungefiltert iber CAN
Fahrzeuggeschwindigkeit ungefiltert

(Genaue Anpassung erfolgt Uber AIMV.)

t(n-1) - t(n)] eine Rohgeschwin-

der letzte erfaRte V-Wert bleibt erhalten.
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DVFZ 17.11.0

APP GGVFZG 10.30.0 Applikationshinweise

FU DVFZ 17.11.0 Diagnose: Plausibilitatsprifung Fahrzeuggeschwindigkeit

FDEF DVFZ 17.11.0 Funktionsdefinition

/ Lifemclr
B_clvizf—-----=l - - - |
i | compute
; 1
Lo

I compute
w2l

dvfz-dvfz

ABK DVFZ 17.11.0 Abklirzungen

Parameter Source-X Source-Y

CDKVFZ

CDTVFZ

CLAVFZ

NDV

NDVO

TDV

TMDV

TSFVFZ

VDMN

Variable Quelle Referenziert von

BLOKNR DAKRE, DCACC, DCA-
NA, DCANB, DCARS, ...

B_BEVFZ DVFZ

B_BKVFZ DVFZ

B_CLVFZ DVFZ

B_FTVFz DVFZ

B_MNVFZ DVFZ

B_MXVFZ DVFZ

B_NPVFZ DVFZ

B_SA MDRED ARMD, ATM, BGMIMK,
BNKABG, CANDME, ...

B_SIVFZ DVFZ

DFP_VFZ DVFZ BBFGR, BGVFGR,
DMDLU, DMDSTP,
DVFZ, ...

E_VFz DVFz BBFGR, BBGANG,

BGVFGR, DDMTL,
DFSTT, ...

Art

FwW
FwW
FwW
FW
FW
FW
FwW
FwW
FW

Art

E

N

AUS
AUS
EIN

AUS
AUS
AUS
AUS
EIN

AUS
DOK

AUS

VFZDFPM
maxError
minError
sigError
nplError
healing

Action Table for fault path * in DFPM:
.............. E * Z * B_mx* B_mn* B_si* B_np*

maxError: S S S R R R

minError: S S R S R R

sigError: S S R R S R

nplError: S S R R R S

Healing: R S R R R R
S:set R:reset

dvfz-dvfz

Bezeichnung

Codewort Kunde: Fahrzeug-Geschwindigkeit

Codewort Tester: Fahrzeug-Geschwindigkeit

Fehlerklasse: Geschwindigkeitssignal

Fehlererkennung Tachosignal / Drehzahlschwelle minimal
Fehlererkennung Fz-Geschwindigkeitssignal, obere Drehzahlgrenze
Fehlererkennung Tachosignal / Zeitdauer fur Abfrage
Motortemperaturschwelle fiir Freigabe Fz-Geschwindigkeits-Diagnose
Fehlersummenzeit: Fahrzeug-Geschwindigkeit
Geschwindigkeitsschwelle; Fehlererkennung Geschwindigkeitssignal

Bezeichnung

DAMOS-Source fir Blocknummer

Bedingung Bandende-Funktionsanforderung fur Fehlerpfad Fahrzeuggeschwindigkeit
Bedingung Ersatzwert aktiv: Fahrzeuggeschwindigkeitssignal

Bedingung Fehlerpfad VFZ (Fahrzeuggeschwindigkeit) I6schen

Bedingung Fehlereintrag durch Tester fir Fehlerpfad VFZ

Fehlertyp min,: Fahrzeuggeschwindigkeit

Fehlertyp max.: Fahrzeuggeschwindigkeit

Fehlerart: Fahrzeuggeschwindigkeit nicht plausibel

Bedingung Schubabschalten

Bedingung fehlendes Signal Fahrzeuggeschwindigkeit
SG-int. Fehlerpfadnr.: Fahrzeuggeschwindigkeitssignal

Errorflag: Fahrzeug-Geschwindigkeit
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Variable Quelle
NMOT BGNMOT
SFPVFZ DVFZ
TMOT GGTFM
VFZROH_W GGVFZG
Z_VFZ DVFZ

Referenziert von Art

ADVE, AES, AEVABU, EIN
AKR, ARMD, ...

AUS
AKR, ALE, ARMD, ATM, EIN
BBKHZ, ...
DVFZ EIN
DLLR AUS

FB DVFZ 17.11.0 Funktionsbeschreibung

Die Funktion soll die Diagnose des V-Signals wadhrend eines FTP75-Tests auch bei Automat-Fz mit "weichem" Wandler ermdglichen.
Hierzu wird innerhalb eines Drehzahlbandes das SAS-Flag Uberpruft: ist sie innerhalb des Bandes fir eine bestimmte Zeit erfullt,
mufR das Fz fahren und somit V > VDMN erfillt sein,

Ersatzmafinahmen:

Bedarfsadaptiom der LLR sperren
Gangerkennung und somit Kompressorsteuerung sperren (s. $%KOS)

LLR aktiv, wenn B_LL erkannt
Antiruckelfunktion ausschalten

Falls BBNMAX vorhanden: Geschwindigkeitsbegr./Drehzahlbegr. umschalten

APP DVFZ 17.11.0 Applikationshinweise

FU DVAT 1.30.0 Diagnose Angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit im Tacho

FDEF DVAT 1.30.0 Funktionsdefinition

Plaus-Check

vfzgvl w
—e»—
B_fgdvat

Max-Check

ZTPDV1VAT

SHaT

""""
E dvlvatf w

IV

reset .

_J1I  DVzZVIVAT

Diagnosefreigabe

DVATFG

dvat-main

B_fgdvaf—----r--mrmmm oo

andernfalls wird der Fehler abgespeichert.

Bezeichnung

Motordrehzahl

Status Fehlerpfad: Fahrzeuggeschwindigkeit
Motor-Temperatur

Fahrzeuggeschwindigkeit Ausgabewert an SCAN-Tool
Zyklusflag: Fahrzeug-Geschwindigkeit

o —--
B_fgdvat
VAT_DFPM
nplError
maxError
healing
—AeP»— FCMCLR_VAT 3
B_fgdvat £
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DVAT 1.30.0

Diagnose Freigabebedingungen

B_ins4cok

ub
UBDCAN

tnst_w

wped_w

dscstat

511.992

no Kombi-CAN-Timeout

[+ ] P
TNODVATNS .

vfzgvl w

dvat-dvatfg

ABK DVAT 1.30.0 Abklrzungen

Parameter Source-X Source-Y Art
CDCVAT BLOKNR KL
CDKVAT FW
CDTVAT FW
CLAVAT FwW
DVZV1VAT FW
FFTVAT BLOKNR KL
TDVAT FW
TDVATFB FW
TDVATH FW
TNODVATNS FW
TSFVAT FW
UBDCAN FW (REF)
ZTPDV1VAT FW
Variable Quelle Referenziert von Art
BLOKNR DAKRE, DCACC, DCA- EIN
NA, DCANB, DCARS, ...
B_ASC_REG CANDSC BBFGR, DMDSTP, DVATEIN
B_BREMS GGEGAS BBFGR, DKUPPL, EIN
DVAT, GGPED, LRAEB,
B_DSCPAS DVAT EIN
B_DSC_REG CANDSC BBFGR, DVAT EIN
B_FGDVAT DVAT AUS
B_INS4COK CANINS DCINS, DVAT EIN
B_MNVAT DVAT AUS
B_MXVAT DVAT AUS
B_NPVAT DVAT AUS
B_SIVAT DVAT AUS
DSCSTAT CANDSC DVAT EIN
DV1VATF_W DVAT AUS
E_VAT DVAT BGVFGR AUS
SFPVAT DVAT AUS
TNST_W BBSTT AKR, BBKHZ, BGTABSTEIN
DLSU, DMDLFB, ...
uB GGUB ADVE, AEKP, ATEV, BG-EIN
CRENG, BGDETX, ...
VFZGAT_W CANINS BGVFGR, DVAT EIN
VFZGV1_W CANDSC BGVFGR, DCARS, EIN
DCEGS, DFFTCNV,
DVAT, ...
WPED_W GGPED AKR, BBACC, BBKD, EIN
BBPEDBR, DVAT, ...
Z_VAT DVAT AUS

dat-dvatfg

Bezeichnung

Codewort CARB: angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit im Tacho
Codewort Kunde: angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit im Tacho
Codewort Tester: angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit im Tacho
Fehlerklasse: angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit im Tacho

Zulassige Deltageschwindigkeit vfzgvl_w zu vfzgat_w

Freeze Frame Tabelle: angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit im Tacho
Fehlerentprellzeit Diganose angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit im Tacho
Entprelizeit nach der die Diagnose weiterlaufen darf

Heilungstimer Diganose angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit im Tacho
Zeit nach Start in der die Diagnose VAT gesperrt ist

Fehlersummenzeit: angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit im Tacho
UBatt-Schwelle fir Diagnose CAN-Timeout

Zeitkonstante Tiefpass Deltageschwindigkeit

Bezeichnung

DAMOS-Source fiir Blocknummer

CAN-Botschaft: ASC regelt (mit Bremsen-Eingriff)
Bedingung Bremse betatigt

Bedingung DSC-Passiv geschaltet durch Taster
CAN-Botschaft: DSC regelt (Motor und Bremseingriffe)
Bedingung Freigabe der Diagnosefunktion erteilt
Bedingung CAN-Botschaft-4 vorhanden

Fehlertyp VAT: Minimalwert unterschritten

Fehlertyp VAT: Maximalwert tiberschritten

Fehlertyp VAT: Prifresultat nicht plausibel

Fehlertyp VAT: Signal inaktiv

DSC-Status (CAN-Signal)

gefilterte delta Fahrzeuggeschwindigkeit vfzgvl zu vfzgat
Fehlerflag: angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit im Tacho
Status Fehlerpfad VAT: angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit im Tacho
Zeit nach Startende

Batteriespannung

Am Tacho angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit
Fahrzeuggeschwindigkeit, CAN-Signal V1
Normierter Fahrpedalwinkel

Zyklusflag: angezeigte Fahrzeuggeschwindigkeit im Tacho
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FB DVAT 1.30.0 Funktionsbeschreibung

Die Diagnosefunktion prift ob die Regelgrdfe vfzgat_w (kommt via PT-CAN vom Kombi) flr den Stufentempomaten noch plausibel ist.

Plausprifung:

- Diagnose-Freigabe erteilt B_fgdvat=1

- Maxfehler nicht an

- TiefpaRgefilterte Differenz (dvlvatf w) von |vfzgat und vfzgvl| grdsser Schwelle DVZV1VAT.

Wenn dvlvatf w ladnger als TDVAT s grosser ist als DVZV1VAT dann wird ein Plausfehler gesetzt (B_npvat=1)
Bedatungsvorschlag:

Zul&ssige Abweichung DVZV1VAT = 15 km/h

Zeitkonstante TiefpaRfilter ZTPDV1VAT = 2 s

Fehler Entprellungszeit TDVAT = 0.5 s
Maxprufung:

- Diagnose-Freigabe erteilt B_fgdvat=1
- B_ins4cok=1 (CAN-Signal i.0. wird durch B_fgdvat gewdhrleistet) und vfzgat_w sendet den Fehlerwert 511.992 km/h fur TDVAT s.

- Diagnose-Freigabe erteilt B_fgdvat=1
- weder der Maxfehler noch der Plausfehler liegen fir TDVATH s lang an

Diagnose-Freigabe:

Folgende Bedingungen missen erfiillt sein damit die Diagnose ablaufen darf !

- kein Kombi-CAN-Timeout (B_ins4cok=1)

- ub > Schwelle

- min. Zeit nach Startende verstrichen (tnse_w > (TNODVATNS = 45s ))

- Fahrer beschleunigt nicht per Pedal (wped=0)

- keine ASC oder DSC-Regelung (B_dsc_reg=0 und B_asc_reg=0)

- kein Bremseingriff (B_brems=0)

- DSC nicht Uber den Taster passiv geschaltet (dscstat=0)

- Referenzgeschwindigkeit vfzgvl_w ungleich 511.992 km/h, damit wird in der $BGVFGR vfgr_w hart auf Null gesetzt !

APP DVAT 1.30.0 Applikationshinweise

FU AEKP 18.10.0 Ausgabe EKP-Ansteuerung
FDEF AEKP 18.10.0 Funktionsdefinition

e dekpub SV B_ekpubn |
et S B INCE : :
ke ' '

B_ekpvl

-------- .
21 """

----------------------------- > .
»

aekp-aekp

aekp-aekp
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B_uhrrmin |->[""""7TTTTTTTTTTTTTTTTT

CWAEKP

TAPVLTM

EEE [

e [ S

T ; ! 0 znostend R XX<Y“
E Iv 1V [ zyostmx v

RS-FF T 1 =
Bstend [5}-318 Qp-oooeoc s
»4dR  Qf--------- '

5\ f """""""

N

tnachl_w [-> > TNLEKPVL [-b{ B_pvlnl N |--
I [->] t-+1 B-p §
E IVI v

B_ekpd |->|-- R
I_}_ S
R

---------------- -

aekp-ekpvl

aekp-ekpvl

Teilfunktion EKPVL(T)
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EKP-Ansteuerung mit Vorlauf und Stérunterdrlckung im Start

Durch Betrieb elektrischer Verbraucher kénnen bei Motorstillstand auf der DG-Leitung Signale eingestreut werden, die

die Schaltschwelle der DG-Aufbereitungsschaltung uberschreiten und als Zahnimpulse erkannt werden. Dies kann zu falsch-
lichem Einschalten der EKP flihren. Durch Uberwachung von Batteriespannung und Zahndrehzahl im Start wird dies verhindert.

1. B_ekpubn: Batteriespannungsiberwachung, EKP-Startsteuerung

Drehzahlsignal: Y A S ) P U A O RSN PR U
Batteriespannung: |<-=----- TZMIN ---->]|
-Erfassungsraster | | | | |
-Verlauf =~ 00 e e e m oo oo | e
| _/
| _/
[
I/
Bedingungsprufung: dekpub = ub_alt - ub_akt > UBSTS und nachstes Zahnsignal innerhalb TZMIN

1 : EIN
B_ekpubn: 0 : AUS

2. B_ekpn: Drehzahlerkennung, EKP-Startsteuerung (falls 1. nicht erkannt)
B_ekpn wird gesetzt, wenn B_nmin nicht gesetzt ist.

3. B_ekpvl: EKP-Vorlauf

Die Entscheidung, ob ein EKP-Vorlauf stattfinden soll, kann auf zwei unterschiedliche Weisen erfolgen. Bei Verfugbarkeit
einer prédzisen Information Uber die Abstellzeit mit Hilfe eines relativen Minutenzdhlers, findet ein EKP-Vorlauf

statt, wenn die Abstellzeit tabst_w die Schwelle TAPVLTM Uberschritten hat. Die Kennlinie TAPVLTM enthdlt die zur

jeweiligen Motorabstelltemperatur gehdrige Abstellzeitschwelle in Sekunden, bei deren Uberschreitung ein Pumpenvorlauf

fur einen schnellen Start erforderlich wird. Liegt keine prazise Information Uber die Abstellzeit vor

(B_uhrrmin = 0), findet immer dann ein Pumpenvorlauf statt, wenn die Anzahl der Einschaltvorgdnge der Zundung ohne daf
Startende erreicht wurde (znostend) kleiner als ZNOSTMX ist. Auferdem findet kein Vorlauf statt, wenn die Zindung wahrend des
SG-Nachlaufs wieder eingeschaltet wird (B_nachlend noch 0), sofern die Zeit TNLEKPVL noch nicht abgelaufen ist (B_pvlnl = 0).
Somit ist sichergestellt, daf3 wenn nach dem Abstellen des Fahrzeugs die Zindung einmalig wieder eingeschaltet wird,

um z.B. elektrisch betdtigbare Fenster zu schliessen, kein Pumpenvorlauf erfolgt, beim darauffolgenden Start aber wieder

ein Vorlauf mdéglich ist.

4. B_kstebf: Kraftstofferstbeftllung
Bei SY TEBF=true kann die EKP flr eine applizierbare Dauer TEBF flir die Kraftstofferstbefiillung am Bandende aktiviert

werden. Ndhere Informationen hierzu kdénnen in den Projekten, in denen eine derartige Ansteuerung realisiert ist, der
Testerfdef entnommen werden. In den Ubrigen Projekten ist sicherzustellen, dafy SY TEBF=false.

ABK AEKP 18.10.0 Abklrzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
CWAEKP FW Codewort fur Auswahl des Pumpenvorlaufes
TAPVLTM TMOTAB KL Schwelle Abstellzeit fur EKP-Vorlauf
TEBF FW EKP Einschaltzeit fur Erstbefillung Kraftstoffsystems
TNLEKPVL FW Schwelle SG-Nachlaufzeit fur EKP-Vorlauf
TPVL FW Zeit fur Pumpenvorlauf
TZMIN FW Zeitfenster fur Zahnerkennung nach UBatt-Einbruch
UBSTS FW Schwelle zur Erkennung UBatt-Einbruch im Start
ZNOSTMX FW Anzahl Zundung=ein ohne Erreichen von Startende fiir kein EKP-Vorlauf
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_AIRBAG SYS (REF) Systemkonstante Airbagsignal vorhanden
SY_TEBF SYS (REF) Systemkonstante Kraftstofferstbefiillung Anforderung tber Tester
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_AIRBAG GGAIRB AEKP, BGBN, DDMTL EIN Bedingung Airbag ausgelost
B_EKP AEKP BGVSEKP, T2RCIAUS AUS Freigabe der EKP-Versorgung
B_EKPD AEKP LOK Bedingung EKP Dauerbetrieb
B_EKPN AEKP LOK Bedingung EKP-Einschaltbedingung Drehzahl erfllt
B_EKPUBN AEKP LOK Bedingung EKP-Einschaltbedingung UBatt-Einbruch und Zahnsignal erfiillt
B_EKPVL AEKP AEKP, BGVSEKP LOK Bedingung EKP-Vorlauf
B_KSTEBF AEKP EIN Bedingung Kraftstofferstbefiillung
B_NACHLEND MOTAUS AEKP, ATM EIN Bedingung SG-Nachlauf regular beendet
B_NMIN BGWNE ADVE, AEKP, AZUE, EIN Bedingung Unterdrehzahl: n < NMIN
BGNMOT, BGTABST, ...
B_PVL1 AEKP LOK Bedingung Pumpenvorlauf bei Systemen mit Uhr
B_PVL2 AEKP LOK Bedingung Pumpenvorlauf bei Systemen ohne Uhr
B_PVLNL AEKP LOK Bedingung EKP-Vorlauf aus Nachlaufzeitiiberschreitung
B_ST BBSTT ADVE, AEKP, ATM, EIN Bedingung Start

BBKHZ, CANDME, ...
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Variable

B_STEND
B_TPVL
B_UHRRMIN
C_INI
C_NACHL
DEKPUB
R_NBM
R_T10

R_T1S

TABST_W

TMOTAB
TNACHL_W
uB

ZNOSTEND

Quelle

BBSTT
AEKP
PROKON
SYSCON
AEKP
SYSCON

BGTSCHED

BGTABST

GGTFM

GGUB

AEKP

Referenziert von Art

AEKP, ALE, ARMD, EIN
ATM, AZUE, ...

LOK
AEKP, ATM, BGTABST EIN
ADVE, AEKP, ARMD, EIN
BBBO, BBKHZ, ...

ADVE, AEKP, BBKHZ, EIN
BGDVE, BGTABST, ...

LOK
AEKP EIN

AEKP, BBKHZ, BGRLG, EIN
BGWDKM, DDMTL, ...
AEKP, BGTABST, BGT- EIN
SCHED, GGTFA, SY-

SUE

AEKP, ATM, BBKHZ, EIN
BGTWSLP, DDMMVE,

AEKP, BBKHZ, BGTABSEIN
DLSH, DSLSLRS, ...
AEKP, BGDVE, DODS- EIN
NL, MLS, MOTAUS
ADVE, AEKP, ATEV, BG-EIN
CRENG, BGDETX, ...

LOK

FB AEKP 18.10.0 Funktionsbeschreibung
Die EKP-Versorgung darf nur eingeschaltet werden, wenn B_ekp gesetzt ist. AuRerhalb von B_ekp ist kein EKP-Betrieb
zuldssig. B_ekp kann wahrend des Pumpenvorlaufs (B_ekpvl =
Erstbeftillung bei SY TEBF=true gesetzt sein.

Bezeichnung

Bedingung Startende erreicht

Bedingung Pumpenvorlauf der Lange TPVL Sekunden

Bedingung Uhr mit relativem Minutenzahler

SG-Bedingung Initialisierung

SG-Bedingung SG-Nachlauf

Differenz der Batteriespannung zwischen zwei Messungen bis EKP-Dauerbetrieb
Raster Zahnsignal

Zeitraster 10ms

Zeitraster 1 s

Abstellzeit

Motortemperatur beim Abstellen
SG-Nachlaufzeit
Batteriespannung

Anzahl Ziindung=ein ohne Erreichen von Startende

und wahrend des Normalbetriebs (B_ekpd = 1) sowie zur

Zusatzliche Sicherheit kann durch hardwareseitige Sperrung der EKP-Versorgung Uber einen Crash-Schalter oder softwareseitige

Abschaltung der EKP Uber ein Signal aus dem Airbag-SG (B_airbag) erzielt werden. B_airbag wird nur bei SY AIRBAG=true abgefragt.

APP AEKP 18.10.0 Applikationshinweise

Um kurze Startzeiten zu erreichen,
Bei der Bedatung von TNLEKPVL ist darauf zu achten,

ist eine EKP-Vorlauf bei langen Abstellzeiten unbedingt erforderlich (--> Schnellstart).
dafR TNLEKPVL stets kleiner als TNLSGMX ($MOTAUS) ist.
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FU BGVSEKP 1.50.0 Berechnete GroRRe Kraftstoff-Sollvolumenstrom fuir bedarfsgesteuerte EKP

FDEF BGVSEKP 1.50.0 Funktionsdefinition
Berechnung wird nur durchgefuhrt
Ansteuerung EKP - im Master-SG (bei 2-SG-Konzept)
B_bt tiber Tester - oder bei 1 SG-Konzept

.
B_btekp I

B
B_ekpet

e—
B_ekpvl

nmot vssvimx
VSEKPMXN
[ fx]
FMLZKRST Co—-- vsskrstll vsskrst vssgkrst
SY_2SG/NC

ml_w

lambrinv

rk2_w

rlp_w

SSP
Volumenstromoffset fur die Saugstrahlpumpe

out|

bgvsekp-main

L B
tfst

L

[ o)
fsttankl

E_cing|—-------mmmmmmm e

B 1—
SY_PTCAN/NC

sy | ,

[ =)
fsttankr

TP_Filter
fsttankr

5]
fsttankrf VSSSSp
VSSSPTAIRL

bgvsekp-ssp

L]
[} dfgetErf —--------------- E_cins

getErf_1

bgvsekp-e-cins

bgvsekp-main

bgvsekp-ssp

bgvsekp-e-cins
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Um den Filter langsam zu machen,
muss beim K-TP ein kleiner Wert
eingetragen werden.

Bei CAN11H wird der Tankfullstand Rechts
berechnet, beim PT-CAN liegt er vor. KESTTANKR

reset
_Ju

] ' Die Initialisierung erfolgt nach der ersten
B_fstpl gultigen Botschaft und bei plausiblen
Tankfullstanden.

bgvsekp-tp-fiter

bgvsekp-tp-filter

ABK BGVSEKP 1.50.0 Abklrzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
FMLZKRST FW Faktor 1/(Rho Kraftstoff[kg/l] * 14,7) [I/kg]
KFSTTANKR FW Verstarkungsfaktor fir K-TP Filterung Tankfullstand rechts
VSEKPMXN NMOT KL Kennlinie Kraftstoff-Sollvolumenstrom bei Vollast abhangig von der Drehzahl
VSSSPE FW Ersatzwert fiir Sollvolumenstrom fiir SSP
VSSSPTAIRL FSTTANKRF KL KL Kraftstoff-Sollvolumenstrom fiir die SSP abh. von dem Fiillstand
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_BT T2DFA AKR, BGVSEKP, DEP- EIN Bedingung Bauteileansteuerung allgemein
CL, DMIL, DVVT, ...
B_BTEKP BGVSEKP EIN Bedingung Bauteileansteuerung; Elektrokraftstoffpumpe
B_EKP AEKP BGVSEKP, T2RCIAUS EIN Freigabe der EKP-Versorgung
B_EKPET T2DFA BGVSEKP EIN Stellglieddiagnose EKP: Eingriff Tester
B_EKPVL AEKP, BGVSEKP EIN Bedingung EKP-Vorlauf
B_FSTPL BGVSEKP LOK Bedingung Tankfillstand plausibel
B_INS2COK CANINS BGKMST, BGTABST, EIN Bedingung: CAN-Botschaft INSTR2 vorhanden
BGVSEKP, DCINS,
GGTFM
B_MASTERHW SWADP BGCRENG, BGDVE, EIN Bedingung Master-SG gemaR Codier-Pin (plausibilisiert)
BGMIMK, BGVSEKP,
CANDME, ...
DFP_CINS BGVSEKP BGVSEKP, GGTFM DOK SG int. Fehlerpfadnr.:CAN-Schnittstelle, Timeout Instrument
E_CINS DCINS BGTABST, BGVSEKP, EIN Errorflag: CAN-Schnittstelle, Timeout Instrument
GGTFM, GGTFUMG
FSTTANKL CANINS BGVSEKP EIN Fullstand der linken Tankhélfte
FSTTANKR CANINS BGVSEKP EIN Fullstand der rechten Tankhélfte
FSTTANKRF BGVSEKP LOK Fullstand der rechten Tankhélfte gefiltert
LAMBRINV BGVSEKP AUS invertiertes Lambda-Brennraum (rk/rl)
ML_W BGSRM ATM, BBBO, BGMS- EIN LuftmassenfluB gefiltert (Word)
ABG, BGMSZS, BGRML,
NMOT BGNMOT ADVE, AES, AEVABU, EIN Motordrehzahl
AKR, ARMD, ...
RK2_W AES, BGKV, BGRLMAX,EIN relative Kraftstoffmasse Bank2
BGVSEKP, GK, ...
RK_W AES, BGKV, BGRLMAX,EIN relative Kraftstoffmasse
BGVSEKP, GK, ...
RLP_W BGSRM BGVSEKP, ESUK, EIN rel. Luftfillung praediziert fur Einspritzberechnung (Word)
ESUKDK, GK
TFST CANINS BGVSEKP, DFFT, EIN Tankfillstand
DFSTT, GGFSTT
VSSEKP BGVSEKP CANDME AUS EKP-Sollvolumenstrom
VSSGKRST BGVSEKP AUS Kraftstoff-Sollvolumenstrom (Gesamtbedarf Motor + Saugstrahlpumpe)
VSSKRST BGVSEKP KTM AUS Kraftstoff-Sollvolumenstrom (Betriebspunktabhéngiger Bedarf)
VSSKRSTL1 BGVSEKP AUS Kraftstoff-Sollvolumenstrom fiir Lambda=1
VSSSSP BGVSEKP AUS Kraftstoff-Sollvolumenstrom fiir die Saugstrahlpumpe
VSSVLMX BGVSEKP AUS Kraftstoff-Sollvolumenstrom bei Vollast

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001



BMW ME9.2.1 N62 BGVSEKP 1.50.0 Seite 250 von 2510

11-204/718A560B;0 10.0KT.2001
Funktionsrahmen (in Bearbeitung) Sven Teutsch

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

FB BGVSEKP 1.50.0 Funktionsbeschreibung

Die Funktion ermittelt einen Kraftstoffbedarf (Kraftstoff-Sollvolumenstrom) der durch die
"Bedarfsgesteuerte" EKP bereitgestellt werden muf. Die RAM-Zelle vssekp (Sollvolumenstrom EKP)
wird via CAN an das ISIS-SG Ubertragen. Das ISIS-SG hat die Aufgabe unsere Anforderung (vssekp)
umzusetzten und die EKP so anzusteuern, daf das bendétigte Volumen gefdrdert wird.

Beim CAN 11h wird die Anforderung durch ein anderes SG umgesetzt.

Der EKP-Sollvolumenstrom wird nur gerechnet wenn:
1. im Mastersteuergerat (bei 2SG-Konzept, im Slave-SG wird diese Funktion nicht gerechnet !) und
2. bei 1SG-Konzepten (also z.B. 4 Zyl. 8 Zyl.)
Die RAM-Zelle vssekp kann wie folgt gebildet werden:
1. Uber den Betriebspunkt abhdngigen Kraftstoffbedarf.
Der Sollvolumenstrom (vssgkrst) wird uUber die Luftmasse, Lambda-Brennraum und den bendtigten

Volumenstrom flir die Saugstrahlpumpe (SSP) gebildet (bei 2SG-Konzept wird die Luftmasse noch
mit 2 Multipliziert, da 2 HFM verbaut sind) .

Lambdabrennraum = Massenstrom_ Luft / ( Massenstrom Kraftstoff * 14.7 ) (1)
Massenstrom Kraftstoff = Rho Kraftstoff * Volumenstrom Kraftstoff (2)
Lambdabrennraum = rlp / rk (3)

Info: lambrinv = rk / rlp

(1) und (2)

Volumenstrom Kraftstoff = Massenstrom Kraftstoff / ( Rho_Kraftstoff * Lambdabrennraum * 14.7 ) (4)
(4) und (3)

Volumenstrom Kraftstoff = Massenstrom Kraftstoff * rk / ( Rho Kraftstoff * rlp * 14.7 ) (5)

vsskrst = Volumenstrom Kraftstoff

Zu vsskrst wird noch abhdngig vom Gesamtfliillstand bzw. Flillstand rechte zu linke Tankhdlfte vssssp dazuaddiert.
Diese GrdéRe (vssssp) bestimmt den Sollvolumenstrom den die Intank-Saugstrahlpumpe bendétigt um den Kraftstoff
von der linken in die rechte Tankhalfte zu pumpen.

2. Uber den bendtigten Voll-Last-Volumenstrom
In der KL VSEKPMXN wird der Vollastkraftstoffbedarf abgelegt.

Dieser kommt durch u.a. wenn der HFM nicht messbereit ist bzw. bei Lastdynamik, so wird sichergestellt, daf immer
gentgend Kraftstoff gefdrdert wird.

Die RAM-Zelle vssekp kann nicht groéfRer werden als 254 1/h, da 255 1/h einen Fehler signalisiert.

APP BGVSEKP 1.50.0 Applikationshinweise

Erstbedatungsvorschlag:

FMLZKRST = 0.09 1/kg

KFSTTANKR = 0.0078 Damit wird in 128 Rechnenschritten (12.8s) Tau (67% vom Eingangswert) erreicht.
nw = aw + (in - aw) * KFSTTANKR

VSSSPE =50 1/h

KL : VSEEPKMXN
x [1/min] : 1000 : 2250 : 3500 : 4750 : 6000

v [1/h] : 20 : 45 : 70 : 95 : 120

KL:VSSSPTAIRL
x [1] : 15 : 20 : 25 : 30

y [1/h] B 40 : 30 : 20 : 0
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BGKV 1.20.0

FU BGKYV 1.20.0 Berechnungsgroesse verbrauchter Kraftstoff

FDEF BGKYV 1.20.0 Funktionsdefinition

Funktionsubersicht: BGKV
compute
ie’/ 100ms /1/1000ms
B
FSTTMX B_kvta
. kvb_| . /6/100ms
+ #{ 2]
rk_w reset : kvb_w
[L1%] /2/1000ms [L]
SY_STERVK
/7/100ms
3
ke_w KUMSRL vsks_w
[L] [L]

o1
SY_ZYLZA
compute [0.0— 5 T '
/1/100ms /2/100
el 'R 'y ms
nzti -
anzt delta one step 559 anziid

bgkv-main
ABK BGKYV 1.20.0 Abkirzungen
Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
FSTTMX FW maximaler Tankinhalt
KUMSRL FW Umrechnungskonstante von Massenstrom in relative Luftfullung
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_STERVK SYS (REF) Systemkonstante Bedingung : Stereo vor Kat
SY_ZYLZA SYS (REF) Systemkonstante Zylinderanzahl
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
ANZTI BGKYV, ESUK, ESUKDK,EIN ti-Einspritzzahler

ESWE
ANZTID BGKV LOK Differenz Einspritzzeahler im Berechnungsraster
B_KVTA BGKV DFSTT AUS Bedingung verbrauchter Kraftstoff groesser max. Tankinhalt
KVB_W BGKV DFSTT AUS verbrauchter Kraftstoff
RK2_W AES, BGKV, BGRLMAX,EIN relative Kraftstoffmasse Bank2

BGVSEKP, GK, ...
RKTE_W TEB BGKYV, GK, KVA EIN Relativer Gemischanteil Tankentltftung
RK_W AES, BGKV, BGRLMAX,EIN relative Kraftstoffmasse

BGVSEKP, GK, ...
VSKS_W BGKV AUS Volumenstrom Kraftstoff in L/s

bgkv-main
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FB BGKYV 1.20.0 Funktionsbeschreibung

Motivation:

Die Menge des verbrauchten Kraftstoffes ist fir eine verbrauchsbezogene Diagnose des Tankfullstandsgebers nodtig.
Ebenso kann der Wert des verbrauchten Kraftstoffes flr eine Verbrauchsinformation fir den Fahrer verwendet
werden.

Aufgabe:

Berechnung des verbrauchten Kraftstoffes, wobei die Integration nur dann zurlickgesetzt werden soll, wenn die Menge
des verbrauchten Kraftstoffes gleich dem Tankinhalt ist.

Prinzip:

Die relative Kraftstoff-Einspitzmenge rk w wird zusammen mit der durch die Tankentliftung entstehende Kraftstoffmenge rkte_w
nach einer Volumen-Umrechnung aufsummiert.

Die Summation der im synchro berechneten Kraftstoffmassen rk w und rk2 w wird im 100ms Raster durchgefthrt. Hierzu wird die

Differenz des Einspritzzdhlers anzti zur letzten 100ms Marke gebildet und mit dem aktuellen Wert von rk w multipliziert.

Bei einem Zweibanksystem wird der verbrauchte Kraftstoff aus dem Mittelwert der beiden rel. Kraftstoffmassen rk w und rk2_w

berechnet.

Die Umrechnung von der relativen Kraftstoffmasse rk w auf die Grdéfe des verbrauchten Kraftstoffes kvb_w wird durch eine
Multiplikation eines konstanten Umrechnungsfaktor (0.00300342) und KUMSRL/Zylinderzahl realisiert.

Physikalischer Zusammenhang des Umrechnungsfaktors:

Zunachst gilt:
KUMSRL = VH [dm"3] / 2578 = Motorhubvolumen / 2578

dann ergibt sich aus der Definition von rk_w fiir den Umrechnungsfaktor:

Luftdichte * Zylinderhubvolumen
kvb_w / rk_w = verbrauchter Kraftstoff / rel.Kraftstoffmasse = ---------------------- =
Kraftstoffdichte * Luftzahl Lambda 1.0 * 100%

rhoOLuft [g/dm"3] * KUMSRL[dm"3]/Zylinderzahl * 2578

rho0KS [g/dm~3] * LST * 100 [%]

mit den Werten:
rhoOLuft = 1.293 [g/dm"3]

rhoOKS = 755.0 [g/dm"3]
LST = 14.7
ergibt sich: rk_w[%] * 0.00300342[1/%] * KUMSRL [L] /ZYLZA = kvb_w [L]

Als Ausgangsgroéfle der Funktion soll eine Angabe in Litern Uber den verbrauchten Kraftstoff wahrend des laufenden Fahrzyklus stehen.
Der verwendete Summierer soll nicht uUberlaufen und wird nur dann zurlckgesetzt, wenn eine applizierbare Marke FSTTMX erreicht ist.
Dabei ist FSTTMX das maximal mdgliche verbrauchte Kraftstoffvolumen wdhrend eines Fahrzyklus. Dieses maximale Volumen sollte

die maximale Tankmenge sein.

Anmerkungen zum ASCET-SD Bild

a)

Der mit der Bemerkung "delta one step" versehene Funktionsblock realisiert gemdf der Namensgebung folgende Funktion:
anztid(t) = anzti(t) - anzti(t-1)

, wenn t eine zeitdiskrete Variable ist.

b)

Die Schalter-Konstruktion nach "delta one step" soll den Uberlauf des anzti-Zahlers funktional abfangen.

APP BGKYV 1.20.0 Applikationshinweise
Zur Applikation muf3
- die maximale Tankmenge in FSTTMX eingetragen werden
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FU KTM 1.30.0 Kraftstofftemperaturmodell

FDEF KTM 1.30.0 Funktionsdefinition
Kraftstofftemperaturmodell 1.30

KTM_100ms first run

[falsg] -+ —HEP—------mrrmmmenneeas -4l B_ktm_ini_ifB_ktm_in{—
B_ktm_ini
[ S - B_pwf tkrstabj—
B_pwf
KTM_100ms
[ S S 4 B_nmot
B_nmot
—————————————————————————————————— - B_st
B_st -
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, - B_stend
B_stend
nmot
nmot
taml
taml
tans
tans
tka
tka
E»r—— 3 tmot
tmot
tg tumg tkrst|—
vfzg
vfzg
tnse_w
tnse_w
vsskrst
vsskrst
tabst_w
tabst_w
b tabgmab
abgmal ~
tkrstab_in thrstab :
tkrstab /NV :
=2
ktm-main

KTM_100ms  [B_stendy—-----meov- S

TABKOR 1- kurze Standzeit

KFTMOKOR;; X reset
! L] A b
[0 ]

vsskIst  KFZKTMTKR

‘ . .
I
; . - compute '
ZKTMTKA . .,/ 60/ TPTKRST|
I
; E .
I

10/
| | | [ ]
| | |
| | |
; ZKTMTMO i ‘

i i \ .
compute | TPTMOT ‘ Verstarkung
s JI0— ! ! KEKTM pei Nachheizen
[tmot ]-?&T N E [ —— =5 | !
[nmot 1_] I T Itptmot_out !
|
i
|
|

BITO
GETBIT

|
|
|
|
!
|
|
0-lange Standzeit !
|
|
|
|
|
|

|
|
|
I
|
|
l
*
T

CWKTM T
> tkrst
_ e et
reset
x 1> [2o |
= - tkrstzu I .. !
MKRSTFAK
:
KTM_B_ST
— . T \ :
[vfzg ( =] T : ]
[taml 1 . [T — B ' o
KFKTM2 T —Teset ! B_stend L/ll é
/ I -tkrstab £
- fql, L tkrst tkrstab /N ‘zz

ktm-ktm-100ms
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KTM_100ms first run

EETRTAD S T C O SEE .
I I
‘ e
I
i B_ktm_ini
L.
—————— :
LU
[}
TKRSTINT  tkrstab /NV
ktm-ktm-100ms-first-run
ABK KTM 1.30.0 Abkiirzungen
Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
CWKTM FW Codewort zur Steuerung KTM
KFKTM TABGMAB TABST_W KF
KFKTM2 VFZG TAML KF
KFTMOKOR TMOT NMOT KF
KFZKTMTKR TNST_W VSSKRST KF Kennfeld fiir Zeitkonstante PT1-Filterung tkrst
MKRSTFAK VSSKRST KL Kennlinie Umrechnung Kraftstoff Sollvolumen Faktot Abkiihlung
TABKOR TABST_W KL Kennlinie Korrektur tkrststart tiber Abstellzeit
TKAKOR TKAKOR_IN KL Kennlinie Korrektur
TKRSTINT FW Initialisierung tkrstab
ZKTMTKA FW Zeitkonstante PT1-Filterung Lufttemperaturanteil
ZKTMTMOT FW Zeitkonstante PT1-Filterung Kiihlwassertemperaturanteil
ZKTMVFZLU FW Zeitkonstante PT1-Filterung Lufttemperaturanteil Kiihlung
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_KTM_INI KTM AUS Bedingung KTM-Initialisierung
B_NMOT BGWNE ADVE, ALE, BBFEWNE,EIN Bedingung Motordrehzahl: n > NMIN
BBKHZ, BBPEDBR, ...
B_PWF PROKON ADVE, AMUENE, ATM, EIN Bedingung Powerfail
BBBO, BBPEDRBR, ...
B_ST BBSTT ADVE, AEKP, ATM, EIN Bedingung Start
BBKHZ, CANDME, ...
B_STEND BBSTT AEKP, ALE, ARMD, EIN Bedingung Startende erreicht
ATM, AZUE, ...
NMOT BGNMOT ADVE, AES, AEVABU, EIN Motordrehzahl
AKR, ARMD, ...
TABGMAB ATM, KTM EIN Abgastemperatur beim Abstellen des Motors
TABST_W BGTABST AEKP, ATM, BBKHZ, EIN Abstellzeit
BGTWSLP, DDMMVE,
TAML MLS BGCRENG, DFFTK, EIN Tastverhaltnis E-Lufter
DMLSE, KTM, T2RCIAUS
TANS GGTFA ADVE, ATM, BBKHZ, EIN Ansaugluft - Temperatur
BBSTT, BBTEGA, ...
TKA GGTKA DISA, DTHS, KTM, MLS,EIN Temperatur Motorkiihlerausgang (Kihimittel)
T2DDLI
TKAKOR_IN KTM LOK Temperaturdifferenz tmot-tans
TKRST KTM ESGRU, RKTE AUS Kraftstofftemperatur
TKRSTAB KTM AUS Kraftstofftemperatur beim Abstellen aus Modell
TKRSTLUFT KTM LOK Offset durch Lufteinfluss auf tkrst
TKRSTSTART KTM LOK Startwert fir tkrst nach Reset
TKRSTVT KTM LOK Rohwert tkrst
TKRSTWAND KTM LOK Einfluss Wandtemperatur Rail tkrst
TKRSTZU KTM LOK Einflu? Zulaufmassenstrom Kraftstoff mit tumg auf tkrst
TMOT GGTFM AKR, ALE, ARMD, ATM, EIN Motor-Temperatur
BBKHZ, ...
TNSE_W BBSTT BBTEGA, BGCCM, EIN Zeitzahler ab Startende (16bit)
CANDME, DDMMVE,
DDMTL, ...
TPTMOT_OUT KTM LOK Einfluss Uber Kiihlwassertemperatur auf tkrst
TUMG GGTFUMG ATM, BGTABST, BGTWSER\ Umgebungstemperatur
CANPWML, DDMTL, ...
VFZG GGVFZG ADVE, AKR, ARMD, EIN Fahrzeuggeschwindigkeit
ATM, BBSAWE, ...
VSSKRST BGVSEKP KTM EIN Kraftstoff-Sollvolumenstrom (Betriebspunktabhéngiger Bedarf)

ktm-ktm-100ms-first-run
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BBRCVRY 1.40.0

FB KTM 1.30.0 Funktionsbeschreibung
APP KTM 1.30.0 Applikationshinweise

FU BBRCVRY 1.40.0 System Recovery nach Reset

FDEF BBRCVRY 1.40.0 Funktionsdefinition
Check 5V-Reset

(=] 1>
bblowbat_GetRes5VState /NC recRes5vSt /NV

>
systemsStatus (N( systemStatus is equivalent

to startup block label

o>
STATUS_SR/NC 4t address OX3FFFFOh

———————————————————
B_recRes5v /INV

n

>
recRes5vSr /NV|

condition
AS_start_NOW(in)

bblowbat_GetStarterState /NC

o> " D—
STATUS_FP /NC systemStatus /NC
Check WDA
=] 1> c
e E
bbwda_GetWDAState /NC recWDASt /NV . B_ wdapwf /NV ;

bbrcvry-main

Bei Auftreten des IRQ1

Daher mufls das SW-System beim Verlassen der ISR neu initialisiert werden
Nach der Neuinitialisierung muf3 der aktuelle Status des Systems wiederhergestellt werden

Um den Starter nach Ende des Spannungseinbruch wieder zu aktivieren bzw. weiter anzusteuern (Recovery)
liefert den letzten Status der ISR zurlick; GetStarterState()
Die letzten Stati werden im NVRAM gespeichert.

Services notwendig. GetRes5vState ()
Zustand des Starters vor dem letzen Reset.
werden (intern in $BBLOWBAT) zurlckgesetzt.

Um den unterbrechungsfreien Ablauf der Neuinitialisierung nach Verlassen der ISR zu plausibilisieren wird die
Eine Neuinitialisierung nach Hardwarereset fihrt zu einem verdnderten Inhalt von

Variable systemStatus Uberpruft.

systemStatus. War der Starter vor dem Reset aktiv und die Plausibilisierung erfolgreich,

erneut als aktiv initialisiert.

Um auf eine vorangegangene WDA-Abschaltung wahrend des Recovery reagieren zu kénnen wird der Service
verwendet. Der letzte Status wird im NVRAM gespeichert. Der aktuelle Status wird (intern in $%BBWDA)

GetWDAState ()
zurlckgesetzt.

Die Stati bezuglich 5V-Reset werden flUr weitere Funktionen (z.B.

Ist eine WDA-Abschaltung aufgetreten,

Funktion %BBHWONOF ein HW-PWF simuliert, d.h. es wird versucht,

HINWEIS:

Die letzten Stati missen im system RAM Bereich liegen, damit sie von jeglicher RAM-Initialisierung ausgenommen sind,
aber nicht im Flash gesichert werden. Nur nach HW-PWF werden die Stati durch den RAM-Test mit 0 initialisiert.

ABK BBRCVRY 1.40.0 Abkirzungen

Systemkonstante Art
SY_STA SYS (REF)
Variable Quelle Referenziert von Art
B_RECRES5V BBRCVRY STA, SYSUE AUS
B_RECSTA BBRCVRY STA, SYSUE AUS
B_WDAPWF BBRCVRY BBHWONOF, SYSUE AUS

———————————————————
B_recSta /NV

(Spannungseinbruch auf der 5V-Versorgung) darf das externe RAM nicht mehr verwendet werden.

so wird B_wdapwf gesetzt. Dadurch wird beim weiteren Systemhochlauf in der
alle gesicherten Daten aus Festspeichern
zurlckzulesen. Damit wird das ggf. wadhrend der WDA-Abschaltung zerstdérte NVRAM neu initialisiert.

(z.B. durch einen Controller-Reset).
(Recovery) .

sind zwei
liefert den
Die aktuellen Stati

so wird der Starter

%STA) durch Statusbits zur Verfugung gestellt.

Bezeichnung

Systemkonstante Automatikstart

Bezeichnung

Bedingung Recovery nach vorangegangenem 5V-Reset
Bedingung Starter ansteuern nach vorangegangenem 5V-Reset
Bedingung Neuinitialisierung NVRAM angefordert nach WDA-Abschaltung
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FB BBRCVRY 1.40.0 Funktionsbeschreibung
APP BBRCVRY 1.40.0 Applikationshinweise

FU BBWAKEUP 1.90.0 Betriebsbereich SG im wake up Zustand
FDEF BBWAKEUP 1.90.0 Funktionsdefinition

Die wake up Funktionalitat erweitert die Motronic Ablaufe um einen zusdtzlichen Betriebszustand, genannt C_wakeup.

Liegt an der Weckleitung (S_k115)
das SG im Zustand C_Wakeup.

Die ndhere Beschreibung der Abfolge der SW Zustande ist aus der %SYSCON ersichtlich.
Die fruhestmdgliche Initialisierung in der

sich folgende Anderungen:

Die Prozesse
Dio_Init_C Datal(); /*
Dio_Init_proc_ini(); /*
werden nicht ldnger bendtigt.

ini of C-data used by Dio_Init_proc_ini ().
initialisation of digital I/O.

Der Prozefd
bbrevry_main() ; /*
kann wieder direkt vor dem Prozef3
bbhwonof_init () ;
eingehdngt werden.

recovery of system state before reset.

~

* (forced)-Powerfail Detection

HR state before Reset| !
evaluated in Ini Init TurnOffDelay
[ ]
bbwuph_l INV = """ D - ReadHrState B_ThrsaveDelay—

o>
BBWAKEUP_HR_ON /NC

——————

—
H

4

@

—
H

[

]

=1 o -
,,,,,, = FF 3l B_nachlauf

Initialize CY31x HW-Rese

—————— - disable_CY31x_KL15Reset

: BIOS
e —
: B_hr
AS_hr  BIOS (ini)
AS_nl
AS_psoff also immediately!

bbwakeup-ini

tThrsav INV /INC I
:: |
I

Thrsave

Delay is initialized in Ini
if delay has expired last time

Ctr is stored in NVRAM
Ju

tThrsaveCtr /NV /NC

ReadHrState p—------=r=r=rermmmrmrmsorro e Do s B_ThrsaveDela

D>
B_ThrsaveDelay /INC

bbwakeup-init-turnoffdelay

high Pegel an, und wird noch keine Klemme 15 ein erkannt

*/
*/

*/

*/

(S_ck115=0), so befindet sich

"Main-Routine" des Fahrprogramms ist nicht mehr nétig. Dadurch ergeben

bbwakeup-ini

bbwakeup-init-turnoffdelay
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Der Initialisierungsprozefl schaltet grundsétzlich in den Zustand C_wakeup und sperrt den Kll5-Reset flr den CY31x.
Alle Zahler fur die Verzdgerungen werden zurlckgesetzt und die Bedingungen fur das Setzen der Flip-Flops werden
dem Zustand C_wakup entsprechend gesetzt.

Die KL15-Information (B_kl1l5) wird aus dem NVRAM gelesen, um eine ggf. zuvor abgelaufene Entprellung nach einem
Reset nicht zu wiederholen. B_k1l15 darf bei Verwendung des NVRAM-Backup (SY NVRAMBK = 1) nicht ins Flash gesichert werden,
sondern muf nach HW-PWF mit 0 initialisiert werden (Korrekt lokatieren)!

Das Hauptrelais wird in den letzten bekannten Zustand gebracht (wenn kein HW-Powerfail vorgelegen hat) .

Nur wenn der Zdhler fir das Halten des Hauptrelais (Lokatierung wie B_k115) zuvor abgelaufen war, wird er neu
initialisiert. Sonst bleibt der Zahlerstand erhalten und der Zahler lauft im 10ms-Raster weiter. Dadurch wird
gewdhrleistet, dafl der Haltezeitraum genau einmal ablauft und dabei nicht frlUhzeitig (durch mehrere Resets) abgebrochen
wird.

—————————————————— Pt e EEEE PP PR -
B nloff Evaluated in next 10ms process HW TeT_t{W
B_backwu Evallated in next IOMS Process L et - SW-Reset

. et Done in CY310

EdgeRising_S _ki15_cy31e= (if enabled) E HW-Reset

S K15

Triggers switch to

state "norm" in
B_normtmp Next 10ms process; : :

Switch on HR; : :

B nloff toHW testin P
- next 10ms process; | | |

Configure CY31x HW-Resdt | |
enable_CY31x_KL15Reset

disable_CY31x_KL15Rese

B_nwmoff

; : enable oot
i i . BIOS .
KL15 P P Main Relay
P : 3 P o ) vl B_hrtmp
T : P® 7 o B_backwu
————————————— -S_cki15 3 : ; 1 3
S_ckl15 ; ; : - : ;
B cascok | B_cascok 3 § i Main relay must be
B_ki15 : i switched off in next Ini
. : :
B_norm E‘ :
------------------------------------ ; : :
B_norm 3 ' :

e 1
B_nachlauf | UMAUSG

EdgeFalling_B_nachl

—D>—
B_backwu

Triggers SW-Reset in
next 10ms process

e—
B_nachl

bbwakeup-10ms

bbwakeup-10ms
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Path 1: CAS CAN OK (Use S_ckI15)

e on
— i T A (B
e, il I B_KIL5 /NV
Klemmel5 g |15 js stored
in NVRAM

| Path 2: CAS CAN NOK (Use S_KI15)

e —— Kl

Tki150n

KlI150n_delay

bbwakeup-kI15

bbwakeup-kl15

Delay is initialized in Ini
if delay has expired last time

TurnOffDelay

B_ThrsaveDelay

| Ctr is stored in NVRAM

B_hr
-AS hr  BIOS
L - AS_nl

| [falsel—— AS_psoff

o> _
BBWAKEUP_HR_OFF /N bbwuphrs_| /NV

Store HR state
in NVRAM

bbwakeup-main-relay

o>
BBWAKEUP_HR_ON /NC

bbwakeup-main-relay

tThrsaveCtr /NV /NC

Reset main relay state
BEFORE delay expires

Thrsave

bbwakeup-turnoffdelay

B_ThrsaveDelay /NC

bbwakeup-turnoffdelay
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Die KL15-Information kommt im fehlerfreien Betrieb Uber CAN (S_ckll5) vom Car Access System. Ist keine CAN-Kommunikation
méglich, so wird als Ersatzinformation die Weckleitung (S_kl115) verwendet. Dabei wird das Setzen von B_kl1l5 verzdgert
vorgenommen (timeout Tkll5on). Sobald die CAN-Kommunikation (wieder) aufgenommen wird ist die CAN-Botschaft dominant
(Achtung: Die Funktion CANCAS muff dieselben Ersatzinformationen verwenden!) .

Die Weckleitung kann vom ZGM (Zentralen Gateway Manager), vom CAS (Car Acces System) oder vom EGS-SG bedient werden.

Der normale Motorbetrieb kann nur erreicht werden, wenn die Bedingung B_k115 = 1 ist.

Die Kll5-Information wird zyklisch im NVRAM gesichert. Damit kann bei der Initialisierung eine erneute Entprellung
Uber Tkll5on entfallen.

Der Zustand des Hauptrelais wird stets zyklisch im NVRAM gesichert.

Nach einer Neuinitialisierung wird fur die Zeit THRSAVE das HR nach Einsprung in den Zustand C_wakeup gehalten, sofern
das HR vor dem Reset auch eingeschaltet war (Grund: BMW VVT-SG wird Uber HR versorgt und darf lUber Reset nicht stromlos
werden) . Ein Retriggern von THRSAVE ist nicht zuldssig, daher wird der Hauptrelaisstatus kurz vor Ablaufen der Haltezeit
zurlckgesetzt.

Umschalten in den Fahrbetrieb (B_k115 0 -> 1):

Zundchst wird nach Erkennen der KL15 das Hauptrelais angezogen. Mit 10 ms Verzdgerung wird in den Zustand C_norm
geschaltet. Gleichzeitig wird der KL15-Reset flUr den CY31x freigegeben und der Test des redundanten Abschaltpfads
(WDA-Test) gestartet.

Umschalten in den Nachlauf (B_k115 1 -> 0):
Bei Wegnahme der KL15 wird in den Zustand C_nachlauf geschaltet und der Kll5-Reset flr den CY31x gesperrt, um den
Nachlauf nicht abzubrechen, falls ein unerlaubtes Nachwecken erfolgt. Das Hauptrelais bleibt angezogen.

Ende des Nachlaufs:

Liegen keine weiteren Nachlaufanforderungen mehr vor (siehe $MOTAUS), so wird B_backwu (Riicksprung nach C_wakeup) gesetzt.
Dadurch wird der Zustand des Hauptrelais im NVRAM als abgeworfen definiert und mit 10ms Verzdgerung ein System-Reset
ausgeldst. Nach dem Reset wird das System im Zustand C_Wakeup neu initialisiert.

Das Hauptrelais wird am Ende des Nachlaufs aktiv zurtickgesetzt, damit der StartupBlock nach dem folgenden Reset das
Hauptrelais nicht weiter ansteuert.

Bei Wiederholstart im Nachlauf wird das System (durch die Software nach Erkennen der KL15) neu initialisiert.

Abschalten des SG:

Ein Abschalten des Systems kann nur aus dem Zustand C_Wakeup oder durch eine externe Anforderung (B_immoff)
erfolgen. B_immoff fihrt grundsdtzlich zu einer Abschaltung des Systems. Eine evtl. notwendige Verriegelung muf}
bei der Generieung von B_immoff berticksichtigt werden.

Beim Abschalten wird zundchst das Hauptrelais abgeworfen und der KL15-Reset flr den CY31x freigegeben. Mit 10 ms
Verzdgerung wird der HW-Test und damit auch das Abschalten des SG gestartet.

Freigegebene Resets:

————————————————————————————————— et e e T T T
Zustand | HW-Reset Uber CY31x | SW-Reset S_KL15 0 -> 1 | SW-Reset B_KL15 0 -> 1 |
| | \ \

————————————————————————————————— T L
C_wakeup | gesperrt | gesperrt | gesperrt |
C_norm | freigegeben | freigegeben (*) | freigegeben |
C _nachlauf | gesperrt | gesperrt | freigegeben |
NVRAM-Backup | freigegeben | - (Keine Auswertung) | - (Keine Auswertung) |
NVRAM-Backup (Testeranforderung) | freigegeben | - (Keine Auswertung) | - (Keine Auswertung) |
777777777777777777777777777777777 B e et ettt e et
(*) Kann entfallen (Modul bkllSreset.c).

Done by HW,

no code necessary!
HW-Reset y

dr_reg_DI_all() Target_SoftReset()

SW-Reset p—-----mmmmmmmmmsor e -in out in

bbhwonof_off() BIOS .
S in H
:
bbwakeup-hw
istate_save = dr_reg_DI_all( umausc_init() dr_reg_EI_all(istate_save
in out] in out] in é
BIOS H

bbwakeup-umausc
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BBSTT 11.21.0

ABK BBWAKEUP 1.90.0 Abkiirzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
THRSAVE FW Haltezeit fir HR nach Reset
TKL150N FW Timeoutzeit fur S_kI15 ein
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_BACKWU BBWAKEUP LOK SG-Bedingung: zuriick in wake up Betrieb
B_CASCOK CANCAS BBWAKEUP, DCCAS, EIN Bedingung Car-Accessbotschaft CAN empfangen
SYSUE
B_HR BBWAKEUP SYSUE, VWVTNTPOS  AUS Bedingung Hauptrelais ein
B_IMMOFF IMMOFF BBWAKEUP, SYSUE  EIN Bedingung sofortiges Sichern des NVRAM und Abschalten des SG empfangen
B_KL15 BBWAKEUP ADVE, AKR, BGCMSG- AUS Bedingung Klemme 15
CC, BGCMSGGTS, BG-
CRENG, ...
B_NACHL MOTAUS ATM, BBWAKEUP, EIN Steuerung SG-Nachlauf
DDMTL, MLS, SYSUE,
B_NACHLAUF BBWAKEUP IMMOFF, KTEEP, SYS- AUS Steuerung SG-Nachlauf
CON, SYSUE
B_NLOFF BBWAKEUP BBWAKEUP, IMMOFF LOK Bedingung: Schalter SG aus
B_NORM BBWAKEUP IMMOFF, SYSCON, SY-AUS SG-Bedingung normaler Motorsteuerungsbetrieb
SUE, SYSYNC
B_NWMOFF NWMOFF BBWAKEUP, SYSUE EIN Bedingung Netzwerkmanagement aus, von CAN empfangen
B_WAKEUP BBWAKEUP GGTFUMG, GGUB, AUS SG-Bedingung: wake up Betrieb
IMMOFF, SYSCON, SY-
SUE
S_CKL15 CANCAS BBWAKEUP, SYSUE  EIN Schalter Klemme 15 von CAN
S_KL15 BBWAKEUP, CANCAS, EIN Schalter Klemme 15

FB BBWAKEUP 1.90.0 Funktionsbeschreibung
APP BBWAKEUP 1.90.0 Applikationshinweise

FUBBSTT 11.21.0 Betriebsbereich: Start
FDEF BBSTT 11.21.0 Funktionsdefinition

Source: BBSTT 11.20

nmot
tans B
NNSTA
tmot B
NSTNM
bbstt-main

Startbedingung B_st:

SYSUE

L B
3 B_st
A N R RS §
: P i EdgeFalling ;
: : | RSFlipFlop1l: :
§ § ; § . [T e - S
3 ; ; ,,,,,,,,,,, e FFa B_stend |
: EdgeRising RSFlipFlop
‘ 1 TIMECount
—— 77777777777 ’ 3 tnse W—[—t’%w
--— B_stend -
tnst_w|—— e

tnst_w

bbstt-main

- B_st wird gesetzt, wenn nach KL15 Ein die Starterkennung abgeschlossen ist und der Motor dreht (!B _nmin).
- B_st wird zurlckgesetzt, wenn die Startendedrehzahl NSTNM Uberschritten ist. Die Startbedingung liegt
erneut vor, wenn die Drehzahl unter NNSTA abfallt.
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BBSTT 11.21.0

compute

. . Ju
StopWatch

bbstt-timecount

Zeit nach Start tnst_w: Mit dem Startende wird die Nachstartzeit tnst_w gestartet. Ist der Maximalwert von tnst_w erreicht,

StopWatchl

{tnse_w >

wird tnst_w hierauf begrenzt (dito tnse w ).

RSFlipFlop

g o
RFFQ

RSFlipFlopl

StopWatch

I

StopWatchl

I
bbstt-inisyn

ABK BBSTT 11.21.0 Abkiirzungen

Parameter Source-X Source-Y Art

NNSTA TANS KL

NSTNM TMOT KL

Variable Quelle Referenziert von Art

B_NMOT BGWNE ADVE, ALE, BBFEWNE,EIN
BBKHZ, BBPEDBR, ...

B_ST BBSTT ADVE, AEKP, ATM,  AUS
BBKHZ, CANDME, ...

B_STEND BBSTT AEKP, ALE, ARMD, AUS
ATM, AZUE, ...

NMOT BGNMOT ADVE, AES, AEVABU, EIN
AKR, ARMD, ...

TANS GGTFA ADVE, ATM, BBKHZ, EIN
BBSTT, BBTEGA, ...

TMOT GGTFM AKR, ALE, ARMD, ATM, EIN
BBKHZ, ...

TNSE_W BBSTT BBTEGA, BGCCM, AUS
CANDME, DDMMVE,
DDMTL, ...

TNST_W BBSTT AKR, BBKHZ, BGTABSTAUS

DLSU, DMDLFHB, ...

Bezeichnung

Drehzahliibergang Normal -> Start
Ubergang Start -> Normal

Bezeichnung

Bedingung Motordrehzahl: n > NMIN
Bedingung Start

Bedingung Startende erreicht
Motordrehzahl

Ansaugluft - Temperatur
Motor-Temperatur

Zeitzahler ab Startende (16bit)

Zeit nach Startende

%tnst w )

bbstt-timecount

tnst_w

bbstt-inisyn

tnse_w
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FB BBSTT 11.21.0 Funktionsbeschreibung

1. Ubergang von Initialisierung in Start:

Ablauf Startvorgang

(Ubersicht) :

-.... BM-Suche .....-=------c----mm oo m - >

| <--Syncro-

| nisation
| erfolt

v

B e e e e e e e e e e b e e el

KL15 Ein: Drehzahl- |=-=-mm--
|C_inisyn entprellung |
Drehzahlsuche------ >| & nmot > NMIN |B nmin =0
(n-Interrupt) R e > |
Drehzahlsignal: [ e e e e e
‘ -—=>
B st=1

Nach der Initialisierung wird der Zahninterrupt freigegeben und auf das erste Drehzahlsignal gewartet. Mit dem ersten Drehzahl-
signal wird die Drehzahlentprellung gestartet. Nach der Drehzahlentprellung und der Uberschreitung einer Minimaldrehzahl

wird die Bedingung !B_nmin (Motor dreht) und damit auc

2. Ubergang von Start in Nachstart:

h B_st gesetzt.

B_st=l------------ o >->-+
| |
v
| |
+-<-<------ Hommmmmmm - B_st=0
77777777777 Lm---------.----------------> nmot
NNSTA NSTNM
APP BBSTT 11.21.0 Applikationshinweise
Drehzahl - * %
| * kkkkkk * ok ko k ok ok K
| * *
| NSTNM — ------------ > *
| * NNSTA ----------- > *
! * *
| * *
| * *
O 4Kk ko o o o * kK
B nmin = -------- + +--
T T T T o o oo T T T T T T oo oo +
o e e e m oo + o mmmm e +
B.st  -------- + B + +-
e +
B_stend = = @ ----------mmmmmmommeeeooooooooooo + R e L EEE L LT
0 | FFFFh 0
tnst_w e R e L S R T +
FU BBLOWBAT 1.30.0 Betriebsbereich Spannungseinbruch unter 5V
FDEF BBLOWBAT 1.30.0 Funktionsdefinition
: _I dr_reg_SysReset()
rigger
SY_STA dr_reg_SysResef—--------r-mmrmsmsosnso oo -lin BIOS
IRQ1_STAT

E_1_30
Target_SoftResep—=------------=r--==m-zmmmmeee -?—l bl
. ‘

§ L,Jl/

*kk___5 ¢

BTRCm """"""" L —B_IRQ1 ressvsts_| TNy _— —
1 o>—— D>
(fr_omQBIO%) tirglofd_w res5vsta | resSysts_ i STATUS_SR /NC systemStatus /NC
- resbvsta_| /NV ; i
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, | B_stares5v ressvetr w - systemStatus is equivalent
B_stares5v ressvetr w/NV to startup block label
: at address 0x3FFFFOh
IRQ1_STATE

bblowbat-irq1-isr

Target_SoftReset()
BIOS

S R ELLLLLEEE -lin

bblowbat-irq1-isr
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<true>

trigger/
<res5vctr_w>TIM

trigger/
<IB_IRQ1>

bblowbat-irq1l-state

Bei Auftreten des IRQ1 (Spannungseinbruch auf der 5V-Versorgung) darf das externe RAM nicht mehr verwendet werden.
Daher muf3s das SW-System beim Verlassen der ISR neu initialisiert werden
Nach der Neuinitialisierung mufd der aktuelle Status des Systems wiederhergestellt werden

RES5V_MX>

trigger/
<B_IRQ1>

trigger/
<true>

trigger/
<true>

trigger/
<resbvsts_[!=R

trigger/
<resbvsta_ll=RES5V_ACTIVE_STATE>

trigger/
<res5vsts_[==RES5V_ENTRY_STATE>

(z.B. durch einen Controller-Reset).
(Recovery) .

Zunacht muf3 der Status des Startes in das interne RAM gesichert werden. Danach wird in die Hauptschleife verzweigt. Beim

Einsprung sowie wahrend die Schleife aktiv ist,

der Schleife sofort zu beenden.

Es existieren drei mdgliche Bedingungen fur das Verlassen der Schleife:
- Die Versorgungsspannung steigt wieder auf 5V an (-> Soft-Reset)

- Der Spannungseinbruch dauert lédnger als 2000 ms (-> HReset)

- Es wird ein unerlaubter Status festgestellt (-> HReset)

muss die Statusvariable abgefragt werden, um eine unerwlnschte Ausfihrung

Dauert der Spannungseinbruch langer als 200 ms, so wird der Starter abgeschaltet, sofern er beim Eintritt in die Schleife

aktiv war.

A > >
resbvsts_| INV statetmp_| /NC

res5vsts_| INV

i
2]
|
|
|
|
;
|
|
|
=

RES5V_ENTRY_STATE /NC

RES5V_ACTIVE_STATE /NC

bblowbat-getres5Svstate

RES5V_EXIT_STATE /NC

— P fffffffffffffffff Ly
o D>
RESSV_ILLEGAL_STATE /NC | BBLOWBAT_ILLEGAL /NC statetmp_| /NC
|

i
il 11U

o>
BBLOWBAT_NOACTIVITY /NGtatetmp_I /NC

D>
statetmp_| /NC GetResbvState /NC

bblowbat-irq1-state

bblowbat-getresSvstate
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S .
I I
r—- B I
PO Wk E
res5vsta_| NV ! statetmp_I /NC = g
L RES5V_START ACTIVE/NC  cetStarterStae /NC z
H
resbvsta_| /NV 2
bblowbat-getstarterstate
Um den Starter nach Ende des Spannungseinbruch wieder zu aktivieren bzw. weiter anzusteuern (Recovery) sind zwei
Services notwendig. GetRes5vState() liefert den letzen Status der ISR zuruck; GetStarterState() liefert den
Zustand des Starters vor dem letzen (Soft-)Reset.
ABK BBLOWBAT 1.30.0 Abkurzungen
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_STA SYS (REF) Systemkonstante Automatikstart
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_STARES5V STA BBLOWBAT, SYSUE  EIN Bedingung 5V-Reset im Start
FB BBLOWBAT 1.30.0 Funktionsbeschreibung
APP BBLOWBAT 1.30.0 Applikationshinweise
FU MOTAUS 11.20.0 Motor-Abstellen
FDEF MOTAUS 11.20.0 Funktionsdefinition
Die Funktion $MOTAUS beschreibt das Abschaltverhalten des Motorsteuergerates, das mit der Erkennung des Abschaltwunsches
des Fahrers Uber S KL15 (siehe %SYSCON) ausgeldst wird und mit Setzen der Bedingung B_k115 initiiert wird:
,,,,,,,,
B_kI15
''''' -Ju
; [0.0] [ > I
. tnachl_w /NV |
| .
folinbink -J2r mroime L1
! B_nachl /NV B_nachl /NV
b -3 g
B_nachlend /NV ]
motaus-main
—————————————————————————————————————— —E>
B_nachl /INV
TG T Ee—
B_pwf E%> ' J >
! tnachl_w /NV
I
****** L2 £
:
B_nachlend /NV g
motaus-init
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,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
B_nmin ;
i
NL_REQUEST I
|
noextrequesf—----; |
: . Ju
no more requests for after-run } ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
from other modules = E * " L/l/-
! B_nachlend /NV
H . |
. A | besouy e
— : I |falsef—--—I=» . |falsef—--—IE>»
:E> : | B_nachlend /NV | B_nachl /INV
e —— I Lo 1/3/
TNLSGMN i [rug— - —=>
minimum NL time ; Ja B_nachlram
e . R -
TNLSGMX |
maximum NL time - 1/ - LJ1
* [trug—--—1E» [false}---—I=>
! B_nachl INV i B_nachl /INV

L2/ —rmme /2
[ ]

> [trug—--—I=>
tnachl_w /NV B_nachlram

NL_REQUEST beschreibt die durch die Maske SWOFFDL_ REQUEST MASK ausgewdhlten Bits fir Nachlaufanforderungen aus anderen
Modulen:

motaus-swoff

swOffDIBits

=E»—
bit0 B_nlale

""""""""""""""""""" v
bitl B_nlacls N
""""""""""""""" : :
bit2 B_nlwst oo

bit3 B_nimls

) =
bit4 B_nlobd

.
bit5 B_nleepr

************************** {1 |-+~~~ noextrequest

bit6 g nisgls T no more requests for after-run
bit7 Pobo from other modules
B_nlsiko oo
P 1 S P
bit8 B_nidte Pl
it B Pod
bit9 B_nican N
DItl)  EEP—-r-eeeerreemmermeerin e Do
B_nlatm 3
[0 R - ;
B_nlvvtchk

bitl3 B_nachlstp
bitl4 B_nachlend
bitl5 B_nachl

motaus-nl-request

ABK MOTAUS 11.20.0 Abklrzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
TNLSGMN FW Minimale Zeit fir SG-Nachlauf
TNLSGMX FW Maximale Zeit fir SG-Nachlauf

motaus-swoff

motaus-nl-request
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_KL15 BBWAKEUP ADVE, AKR, BGCMSG- EIN Bedingung Klemme 15

CC, BGCMSGGTS, BG-

CRENG, ...
B_NACHL MOTAUS ATM, BBWAKEUP, AUS Steuerung SG-Nachlauf

DDMTL, MLS, SYSUE,
B_NACHLEND MOTAUS AEKP, ATM AUS Bedingung SG-Nachlauf regular beendet
B_NACHLRAM MOTAUS AUS Steuerung SG-Nachlauf mit Systemcheck
B_NLACLS MOTAUS EIN Anforderung Steuergeratenachlauf von AC-Luftersteuerung
B_NLALE ALE MOTAUS EIN Anforderung Steuergeratenachlauf von Funktion ALE
B_NLATM ATM MOTAUS EIN Anforderung Steuergeratenachlauf fur Abgastemp.Modell Sondenschutz
B_NLCAN MOTAUS EIN Bedingung fur SG-Nachlauf von CAN
B_NLDTE DDMTL DFPMNL, MOTAUS EIN Anforderung Steuergeratenachlauf Diagnose Tankentliftung
B_NLEEPR KTEEP DNVRBUP, IMMOFF, EIN Bedingung Nachlauf EEPROM schreiben

MOTAUS
B_NLMLS MOTAUS EIN Anforderung Steuergeratenachlauf von Motor-Liftersteuerung
B_NLOBD DFPMNL MOTAUS EIN Anforderung Steuergeratenachlauf von OBD
B_NLSGLS MOTAUS EIN Anforderung Steuergeratenachlauf von Steuergerate-Luftersteuerung
B_NLSIKO MOTAUS EIN Bedingung Nachlauf EGAS-Uberwachung
B_NLVVTCHK VVTCHK MOTAUS EIN Bedingung Anforderung Steuergeratenachlauf fur Anschlagadaption VVT
B_NLWST BGTABST, MOTAUS EIN Anforderung Steuergeratenachlauf fir Wiederholstarterkennung
B_NMIN BGWNE ADVE, AEKP, AZUE, EIN Bedingung Unterdrehzahl: n < NMIN

BGNMOT, BGTABST, ...
B_PWF PROKON ADVE, AMUENE, ATM, EIN Bedingung Powerfail

BBBO, BBPEDBR, ...
TNACHL_W MOTAUS AEKP, BGDVE, DODS- LOK SG-Nachlaufzeit

NL, MLS, MOTAUS

FB MOTAUS 11.20.0 Funktionsbeschreibung

Nachdem das Abschalten der KL15 (B _k115=0) wird im Nomalbetrieb die Bedingung B nachl fur den Ubergang in den
SG-Nachlauf gesetzt. Nach Ablauf des SG-Nachlaufs wird die Bedingung B_nachl zurilickgesetzt. Hierliber

wird in der Systemzustandskontrolle das Ende des SG-Nachlaufs eingeleitet.

Mit dem Nachlauf und erkanntem nmot<nmin wird die Nachlaufzeit tnachl_w gestartet, die die aktuelle Zeit des SG-Nachlaufs wieder
gibt.

Das Abschalten des SG-Nachlaufs wird ausgeldst,

wenn von den verschiedenen Funktionen im Nachlauf keine Anforderung mehr kommt, d.h alle B_nl* = false, und wenn
die minimale Nachlaufzeit (TNLSGMN) abgelaufen ist,
oder die minimale Nachlaufzeit (TNLSGMN) abgelaufen ist und eine Spannungsschwelle (UBNLMN) unterschritten wurde,
oder die minimale Nachlaufzeit (TNLSGMN) abgelaufen ist und B_airbag gesetzt ist,
oder wenn die maximale Nachlaufzeit (TNLSGMX) erreicht wurde.

Eine Mindest-Nachlaufzeit (TNLEEPROM) flUr die EEPROM-Abspeicherung muf3 in allen Fallen abgewartet werden bis das Hauptrelais
abgeschaltet wird.

Wird der SG-Nachlauf reguldr abgearbeitet, d. h. das SG wird erst abgeschaltet nachdem alle Anforderungen zurlckgenommen wurden,
so wird dies in der Bedingung B_nachlend (Dauer-Ram) mit true dokumentiert. Ist die Bedingung B_nachlend false deutet dies auf
einen Abbruch des SG-Nachlaufs durch Reset, Wiedereinschalten der KL15 oder Erreichen der maximalen Nachlaufzeit TNSGLMX hin.

APP MOTAUS 11.20.0 Applikationshinweise
Daten fur Erstapplikation:

TNLSGMN = 5 sec

TNLSGMX = 25.6 sec
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BBWDA 1.40.0

FU BBWDA 1.40.0 Betriebsbereich WDA-Abschaltung

FDEF BBWDA 1.40.0 Funktionsdefinition

1
trigger i
——————————————————————————————————————————————————————————————— —{ B_ausc_act dr_reg_SysReset— Function call to BIOS
B_ausc_act NG _ausc_ _Teg_ forcing system reset
Do —{ B_IRQ1
B_IRQ1/NC s T WDA_STATE
(from BIOS) T)ME WDA_ONDB /INC
B e L —1 B_WDA_ON wdastate_|
B WDA /NC: wdastate_| /NV
(from BIOS):; wdaondeb_ul16 n
: e .
{ TIME_WDA_OFFDB /NC B_wdaactivy—-------- —LP—
: B_wdaactiv
——————————————————————————— =L -} B_WDA_OFF wdaactpat_| . Uy
wdaoffdeb_ul6 wdaacpat |
************************************** —1 B_UMERR wdaovpat_|
umerr_c_um /NC _ pat_ wdaovpat_| NV
- B
WDA_UMERR_ACTIVE /INC g
WDA_STATE H
bbwda-10ms
®
INACTIVE/

Entry: wdastate_| = WDA_NOT_ACTIVE;

Exit: wdaactpat_| = WDA_ACTIVE;

wdastate_| = WDA_ACTIVE;

* kt_zuen_fadeOutlgnPattern(...); */

if (B_UMERR) wdaovpat_| = WDA_NO_OVERVOLTAGE;
if ({B_UMERR) wdaovpat_| = WDA_OVERVOLTAGE;

T
1
trigger
[B_WDA_ON && IB_IRQ1 && !B_ausc_act]

state transitions delayed
by debouncing

ACTIVE/
Static: kt_zuen_fadeOutlgnPattern(...);
Exit: wdastate_| = WDA_NOT_ACTIVE;

L

trigger
[B_WDA_OFF]

RESET/
Entry: dr_reg_SysReset(...);

bbwda-wda-state

bbwda-wda-state
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BEGRIFFSDEFINITIONEN:

WDA = WatchDog-Ausgang (des CY31x).

WDA-Abschaltung = Abschaltung der Endstufen durch den Uberwachungsrechner CY31x {iber den WDA
aufgrund fehlerhafter Antworten des Funktionsrechners

5V-Reset = Ausldsen des IRQ1 am Funktionsrechner durch den RST5 am CY31x aufgrund Unterspannung
auf der 5V-Versorgung. D.h. VDD5 < 4,5 V (Siehe Datenblatt CY31lx, Seite 80). In
diesem Fall werden die Endstufen ebenfalls vom CY31lx Uber den WDA abgeschaltet.

3V-Reset = Ausldsen des NMI am Funktionsrechner durch den RST3 am CY31x aufgrund Unterspannung
auf der 3V-Versorgung. D.h. VDD3 < 2,9 V (Siehe Datenblatt CY31x, Seite 81).

Uberspannungs-Abschaltung = Abschaltung der Endstufen durch CJ940 iiber den WDA aufgrund Uberspannung auf der
5V-Versorgung. D.h. VDD5 > 5,4 V (Siehe Datenblatt CJ940, Seite 51).

PWF = PoWerFail-Bedingung liegt nach einem Spannungseinbruch auf der Dauerversorgung vor.
Bel Vorliegen dieser Bedingung wird nach dem Reset eine NVRAM-Initialisierung
durchgefihrt.

Reset mit NVRAM-Initialisierung = Durchfihrung einer Initialisierung der gesamten SG-HW und -SW mit Ausnahme des

EEPROM und des Flash. Diese Initialisierung wird bei der ME9 nach PWF, Uberspannungs-
Abschaltung und WDA-Abschaltung durchgefihrt.

Test der redundanten Abschaltpfade = Die Frage-Antwort-Kommunikation wird bei aktivierter Drosselklappen-Endstufe
absichtlich falsch bedient, um die Abschaltung zu aktivieren und zu prifen
(Siehe auch $UMAUSC) .

VERHALTEN :

Die Funktion $%BBWDA Definiert die Reaktion der CPU auf das Signal WDA-Abschaltung durch den CY31x.

Die WDA-Leitung wird unter folgenden Bedingungen nach Low gezogen:

a) Fehlerhaftes/fehlendes Antworten der CPU auf Fragen des CY310/315 im Rahmen der Sicherheitskommunikation.

b) Erkennen von Unterspannung auf der 5V-Versorgung durch den CY310/315.

c) Erkennen von Unterspannung/Uberspannung auf der 5V-Versorgung durch den CJ940/CJ945. Hierzu muss dieser
Baustein entsprechend konfiguriert sein.

Grundsatzlich darf die SW-Reaktion auf die Aktivierung der WDA-Leitung nicht ausgeldst werden, wenn der Test des
redundanten Abschaltpfads aktiv ist. Bei diesem Test wird die WDA-Leitung ebenfalls aktiviert, indem die
Sicherheitskommunikation absichtlich unterbrochen wird. Ein folgender Reset

durch die Systemsteuerung ist in diesem Fall nicht erwlnscht. Das Abschalten der Zundendstufen Uber die Systemsteuerung
ist wdhrend dieses Testfalls ebenfalls nicht erforderlich, da der Test nicht bei aktiver Zundung durchgefihrt wird bzw.
werden darf.

Bei Auftreten der WDA-Abschaltung aufgrund von falschen Antworten der CPU bei der Uberwachungskommunikation oder
aufgrund von Uberspannung auf der 5V-Versorgung muss zundchst der Status wda_state gebildet werden. Diese Information
kann von anderen Funktionen zur Erkennung der Abschaltung genutzt werden.

Die Kennungen wda_actpat und wda ovpat dienen der Unterscheidung zwischen Abschaltung tber das Uberwachungsmodul
oder aufgrund von Uberspannung. Diese Kennungen werden im Gegensatz zu wda_state nicht zurilickgesetzt und verbleiben
im NVRAM. Somit koénnen diese Kennungen bei der ndchsten Initialisierung ausgewertet werden.

Die aktuelle Lésung sieht nach Weggang der WDA-Abschaltung eine Neuinitialisierung des NVRAM vor, da das Verhalten

der CPU bzw. der Fahrsoftware (v.a. der Diagnosen) wahrend dieses Zustands nicht vorhersagbar ist. Ausgenommen hiervon
ist die Abschaltung wegen Unterspannung auf der 5V-Versorgung. Dieser Zustand wird getrennt uUber den IRQ1l behandelt
($BBLOWBAT) . Diese Neuinitialisierung muf3 wahrend des Recovery nach Reset (%BBRCVRY) eingeleitet werden.

Die Neuinitialisierung des NVRAM wird uUber das Setzen von pwfPattern angefordert und wird in der nachsten
Initialisierung durchgefihrt.

Nach Weggang der WDA-Abschaltung wird ein Reset ausgeldst, um die Neuinitialisierung des NVRAM sofort auszufihren und
die Fahrsoftware wieder neu zu starten.
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- > >
wdaovpat_| /NV ovtmp_| /NC

WDA_OVERVOLTAGE /NC

- >
wdaacpat_| /NV statetmp_I /NC

WDA_ACTIVE /INC

wdaovpat_| /NV

il RV

wdaacpat_| /NV

bbwda-getwdastate

>
BBWDA_NOACTIVITY /NC statetmp_| /NC

>
statetmp_| /NC

GetWDAState /NC

Um eine korrekte Fehlerreaktion nach Weggang der WDA-Abschaltung zu ermdglichen ist der Service GetWDAState()
notwendig. Dieser liefert den Zustand des Zustandsautomaten und setzt den internen Zustand zurlck.

ABK BBWDA 1.40.0 Abkiirzungen

Variable Quelle Referenziert von Art

B_WDAACTIV BBWDA AEVABZK, BBWDA LOK

FB BBWDA 1.40.0 Funktionsbeschreibung

APP BBWDA 1.40.0 Applikationshinweise

FU BGTABST 3.100.0 Berechnete GroRRe Abstellzeit
FDEF BGTABST 3.100.0 Funktionsdefinition

Bezeichnung

Bedingung WDA-Abschaltung aktiv

[ABSTTM (T)
tabstm_w 7 | X | >DTABUNPL }----,
Bopltab [======msspossmmsmmssmmssmmssmm e ] :
[Eosbezmin [,
[ABSTNL (T) v
:
tabsnl_w B H
B_abstnl - :
B_nlwst [P Pr—
ERTg 3 S Foereeey e NSRS i
i ; N | e ;
[UHRRMIN (T) ' ' '

' H - ==
rebamn- P ]| EEm e el
5uhrrnol b ; : =

l B_uhrropl |-» H

[UHRRSEC (T) H -] l
tabssc_w > o

. 5
X=Yp--------- g

bgtabst-bgtabst

65535.0

B_tabunpl

>

bbwda-getwdastate

bgtabst-bgtabst
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L=
MX

e & 714

MN' B|»

[ |

tum_ein

I e 3

bgtabst-absttm

bgtabst-absttm

Teilfunktion ABSTTM: Abstellzeitermittlung aus der Abklhlung des Motors

TNLSGM

emotab ]

65535.0

[

(=}
O

&

@

eabeni |

a4 * -~

Bstend [o}--»{WoT b{ 0|

:

bgtabst-abstnl

bgtabst-abstnl
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Teilfunktion ABSTNL: Abstellzeitermittlung mit Hilfe eines SG-Nachlaufs

65535.0

TR L

>-|tabsmn_w

H trminaus-w

s

: <Y Uberlauferkennung! R :
' } i
.
RS-FFNOV
R N—

RE IV I Of»

trminein_w

TPLUHRR

bgtabst-uhrrmin

bgtabst-uhrrmin

Teilfunktion UHRRMIN: Abstellzeitermittlung mit Hilfe eines relativen Minutenzdhlers

>-|tabssc_w

bgtabst-uhrrsec

bgtabst-uhrrsec
Teilfunktion UHRRSEC: Abstellzeitermittlung mit Hilfe eines relativen Sekundenzahlers

ABK BGTABST 3.100.0 Abkiirzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
DTABUNPL FW Schwelle Abstellzeit unplausibel
DTUMTA FW Offset Ansauglufttemperatur -> Umgebungstemperatur
IMTUMTA FW Schwelle integrierte Luftmasse fiir Bestimmung Umgebungstemperatur
LNXQTM XQTM KL Naturlicher Logarithmus aus Temperaturquotient
NTUMTA FW Schwelle Drehzahl fur Bestimmung Umgebungstemperatur
TNLSGM TMOTAB KL Nachlaufzeit fir SG abschalten
TPLUHRC FW Zeit fur Erkennung relative Zeit von Kombi-Uhr plausibel
TPLUHRR FW Zeit fur Erkennung relative Zeit von Kombi-Uhr unplausibel
TUMTAI FW Initialisierungswert Umgebungstemperatur
VTUMTA FW Schwelle Fahrzeuggeschwindigkeit fir Bestimmung Umgebungstemperatur
ZKTABTU TUMG KL Zeitkonstante flr Motorabkiihlung
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_PTCAN SYS Systemkonstante PT-CAN Konfiguration
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_ABSTNL PROKON BGTABST EIN Bedingung Abstellzeitermittlung tiber SG-Nachlauf
B_ETUM GGTFUMG BGTABST, GGTFM EIN Bedingung Fehler in Umgebungstemperatur
B_INS2COK CANINS BGKMST, BGTABST, EIN Bedingung: CAN-Botschaft INSTR2 vorhanden

BGVSEKP, DCINS,

GGTFM
B_INS3COK CANINS BGTABST, GGAIRB, EIN Bedingung CAN-Botschaft-INST3 vorhanden

GGTFUMG
B_NLWST BGTABST BGTABST, MOTAUS LOK Anforderung Steuergeratenachlauf fir Wiederholstarterkennung
B_NMIN BGWNE ADVE, AEKP, AZUE, EIN Bedingung Unterdrehzahl: n < NMIN

BGNMOT, BGTABST, ...
B_PLTAB BGTABST LOK Bedingung Plausibilitatsprifung Abstellzeit moglich
B_PWF PROKON ADVE, AMUENE, ATM, EIN Bedingung Powerfail

BBBO, BBPEDRBR, ...
B_PWML2COK CANPWML BGTABST, DCPWML  EIN Bedingung: CAN-Botschaft PWML vorhanden
B_STEND BBSTT AEKP, ALE, ARMD, EIN Bedingung Startende erreicht

ATM, AZUE, ...
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Variable

B_TABUNPL
B_TFU

B_UHRRMIN
B_UHRRNPL
B_UHRRSEC
B_VBEMG
C_INI
C_NACHL
C_PWF
E_CINS

E_CPWML
ETA

E_TM

IMLATM
NMOT

R_T1S

R_T50

TABSMN_W
TABSNL_W
TABSSC_W
TABSTM_W
TABST_W

TANS
TMOTAB
T™MST
TNST_W
TRMINAUS_W
TRMINEIN_W
TRMIN_W
TUMG
TUMTA
TUM_EIN
VFZG

XQTM_W

Quelle

BGTABST
PROKON

PROKON
PROKON
ESSTT
SYSCON
SYSCON
DCINS

DCPWML
GGTFA

GGTFM

ATM
BGNMOT

BGTSCHED

BGTSCHED

BGTABST
BGTABST
BGTABST
BGTABST
BGTABST

GGTFA
GGTFM
GGTFM
BBSTT
BGTABST
BGTABST
CANPWML
GGTFUMG
BGTABST
BGTABST
GGVFZG

BGTABST

Referenziert von Art

BGTABST, LOCANDME LOK
ATM, BGTABST, GGT- EIN
FUMG

AEKP, ATM, BGTABST EIN

BGTABST EIN
ATM, BGTABST EIN
BGTABST EIN
ADVE, AEKP, ARMD, EIN
BBBO, BBKHZ, ...

ADVE, AEKP, BBKHZ, EIN
BGDVE, BGTABST, ...
BBKHZ, BGDVE, BGRBEZIN
BGTABST, DDCY, ...
BGTABST, BGVSEKP, EIN
GGTFM, GGTFUMG
BGTABST EIN
ATM, BBKHZ, BGTABSTEIN
DLLR, DSLSLRS, ...

BBKHZ, BGCCM, EIN
BGTABST, COSA,

DDMTL, ...

BGTABST, ESSTT, GGT-EIN
FUMG, LAMKO

ADVE, AES, AEVABU, EIN
AKR, ARMD, ...
AEKP, BGTABST, BGT- EIN
SCHED, GGTFA, SY-
SUE
BGTABST, BGTSCHED, EIN
SYSUE
LOK
LOK
LOK
LOK
AEKP, ATM, BBKHZ, AUS
BGTWSLP, DDMMVE,

ADVE, ATM, BBKHZ, EIN
BBSTT, BBTEGA, ...
AEKP, BBKHZ, BGTABSEIN
DLSH, DSLSLRS, ...
ARMD, ATM, BBBO, EIN
BBKHZ, BBSAWE, ...
AKR, BBKHZ, BGTABSTEIN
DLSU, DMDLFHB, ...
AUS
AUS
BGTABST EIN
ATM, BGTABST, BGTWSER
CANPWML, DDMTL, ...

LOK

LOK
ADVE, AKR, ARMD, EIN
ATM, BBSAWE, ...

LOK

Bezeichnung

Bedingung Abstellzeit unplausibel
Bedingung Temperaturfiihler Umgebung vorhanden

Bedingung Uhr mit relativem Minutenzahler

Bedingung Uhr mit relativem Minutenzéhler unplausibel
Bedingung Uhr mit relativem Sekundenzahler
Bedingung Verbrennungserkennung mdglich
SG-Bedingung Initialisierung

SG-Bedingung SG-Nachlauf

SG-Bedingung Powerfail-Initialisierung

Errorflag: CAN-Schnittstelle, Timeout Instrument

Errorflag: CAN-Schnittstelle, Timeout PWML
Errorflag: Ansauglufttemperatur

Errorflag: TMOT

integr. Luftmassenfluss ab Motorstart bis Max.wert
Motordrehzahl

Zeitraster 1 s

Zeitraster 50 ms

Abstellzeit aus relativem Minutenzahler
Abstellzeit aus SG-Nachlauf

Abstellzeit aus relativem Sekundenzahler
Abstellzeit aus Abkihlung des Motors
Abstellzeit

Ansaugluft - Temperatur

Motortemperatur beim Abstellen
Motorstarttemperatur

Zeit nach Startende

Relative Zeit des Motorabstellens in Minuten
Relative Zeit des Motorstarts in Minuten

Relative Zeit in Minuten

Umgebungstemperatur

Umgebungstemperatur aus Ansauglufttemperatur
Umgebungstemperatur fur Abstellzeitberechnung

Fahrzeuggeschwindigkeit

Temperaturquotient
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FB BGTABST 3.100.0 Funktionsbeschreibung

Die Abstellzeit tabst w kann je nach gegebener Umgebung auf unterschiedliche Arten bestimmt werden. Uber das
Codewort CWUHR kann die jeweils verfligbare Umgebung definiert werden.

|
| e B_uhrrmin
|
fmmmmmmmmmmmmm o B_uhrrsec

o mm e m e mm e B_abstnl

Unterschieden werden folgende Arten der Abstellzeitermittlung:

1. Abstellzeitermittlung mit Hilfe eines relativen Sekundenzdhlers: Voraussetzung hierfir ist ein relativer
Sekundenzahler, der SG-intern zur Verfligung steht und sténdig betrieben wird, oder ein SG-externer relativer
Sekundenzahler, der standig betrieben wird und mit dem wéhrend des SG-Betriebs eine Kommunikation méglich ist
(z.B. Uber CAN). Sind diese Voraussetzungen gegeben, so ist B_uhrrsec = 1 (Bit 1 von CWUHR) .

2. Abstellzeitermittlung mit Hilfe eines relativen Minutenzdhlers: Voraussetzung hierfiir ist ein relativer
Minutenzahler, der SG-intern zur Verfligung steht und standig betrieben wird, oder ein SG-externer relativer
Minutenzahler, der standig betrieben wird und mit dem wahrend des SG-Betriebs eine Kommunikation mdéglich ist
(z.B. Uber CAN). Sind diese Voraussetzungen gegeben, so ist B_uhrrmin = 1 (Bit 0 von CWUHR) .

Da der trmin w "nur" bis 65535 min hochzihlt und dann wieder bei Null beginnt muf funktional dieser Uberlauf
abgefangen werden. Dies wird mit Hilfe des Vergleichs trminein zu trminaus bewerkstelligt.
Ist trminein < trminaus muf ein Uberlauf stattgefunden haben tabsmn wird dann so berechnet:
tabsmn = trminein + 65535 min - trminaus
Bei keinem Uberlauf wird tabsmn folgendermafen gebildet:
tabsmn = trminein - trminaus

Da das Kombi den rel. Minutenzaéhler sendet muf dieser plausibilisiert werden. Dies erfolgt in dem Uber
der Zeit nach Startende ( tnst w > TPLUHRR ) die Bedingung B uhrrnpl=TRUE gesetzt wird. Andert sich die
Differenz |trmin - trminein| nicht um den Betrag TPLUHRC bleibt die Bedingung B_uhrrnpl auf TRUE.

3. Abstellzeitermittlung mit Hilfe eines SG-Nachlaufs:
Steht ein SG-Nachlauf zur Erfassung kurzer Abstellzeiten zur Verfligung, so ist B _abstnl = 1 (Bit 2 von CWUHR) .
Beil Ausschalten, Abwlrgen oder Absterben des Motors wird mit Beginn des Nachlaufs ein Zeitzdhler gestartet. Die
erforderliche (zuldssige) Nachlaufzeit flr die Wiederholstarterkennung wird abhdngig von der Motorabstelltemperatur
in der Kennlinie TNLSGM vorgegeben. Wird innerhalb des SG-Nachlaufs nicht neu gestartet oder die Zundung wieder
eingeschaltet, so wird die Zeitmessung mit Ende des Nachlaufs gestoppt und die (minimale) Abstellzeit in tabsnl w
gespeichert. Langere Abstellzeiten werden dann ermittelt, wie unter 5. beschrieben ist.

Wird hingegen innerhalb des SG-Nachlaufs die Zindung wieder eingeschaltet (B_k115 = 1), so wird tabsnl_w gespeichert.

Der Zeitzadhler lauft aber weiter bis ein Start erfolgt ist (B_stend = 1). So lange wird die Abstellzeit tabsnl_w

aktualisiert. Erst bei erfolgtem Start liegt die Abstellzeit fest. Erfolgt kein Start, so lauft die Zeitmessung weiter

bis der Nachlauf reguldr beendet ist (s.o.).
Innerhalb des Nachlaufs bleibt B nlwst so lange gesetzt, wie die geforderte Nachlaufzeit gréRer ist als die
bisher tatsachlich abgelaufene tabsnl_w. Mit Erreichen der Abstellzeitforderung wird B_nlwst zurlckgesetzt.

4. Abstellzeitermittlung mit Hilfe eines relativen Minutenzahlers und SG-Nachlauf:
Kombination aus 2. und 3.: B uhrrmin = 1 und B abstnl = 1 (Bits 0 und 2 von CWUHR) .

5. Abstellzeitermittlung aus der Abkuhlung des Motors wahrend der Abstellphase:

BMW ME9.2.1 N62 BGTABST 3.100.0 Seite 273 von 2510

Steht weder ein relativer Sekundenzédhler noch ein relativer Minutenzdhler fir die Abstellzeitermittlung zur Verfligung,
kénnen léngere Abstellzeiten aus der Abkihlung des Motors bestimmt werden. Hierzu wird aus der Motorabstelltemperatur
tmotab und der -starttemperatur tmst sowie der aus der Ansauglufttemperatur tans gewonnenen Umgebungstemperatur tumta
die GroRe xgtm w aus xgtm w = (tmotab - tumta) / (tmst - tumta) berechnet. Die Kennlinie LNXQTM enthdlt die Werte des
nattrlichen Logarithmus 1n(xgtm_w). Durch Multiplikation des ln(xgtm w) mit der Zeitkonstante ZKTABTU = f (tumta) erhdlt
man die Abstellzeit tabstm w. Die Umgebungstemperatur tumta wird aus der Differenz von tans und DTUMTA gewonnen,
allerdings nur bei Uberschreiten der Drehzahlschwelle NTUMTA, der Fahrzeuggeschwindigkeitsschwelle VTUMTA und der
Luftmassenintegralschwelle IMTUMTA. Ist ein Umgebungstemperaturfihler vorhanden, wird tumg anstelle von tumta verwendet.
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APP BGTABST 3.100.0 Applikationshinweise

1.

Abstellzeitermittlung mit Hilfe eines relativen Sekundenzahlers:

Diese Form der Abstellzeitermittlung ist die praziseste und daher anzustreben. Wird eine Uberwachung auf Plausibilitat
gewlnscht, ist eine Applikation der Teilfunktion ABSTTM und der Plausibilitdtsschwelle DTABUNPL durchzufthren. Zur Applikation
von ABSTTM siehe Punkt 5. Wird keine Plausibilitdtsprtfung innerhalb $BGTABST gewlUnscht, ist DTABUNPL auf den Maximalwert
65535 zu setzen. In der vorliegenden Variante ist diese Art der Abstellzeitermittlung nicht realisiert.

Abstellzeitermittlung mit Hilfe eines relativen Minutenzadhlers:
Applikation wie 1. . Steht auferdem noch ein SG-Nachlauf zur Verfigung, siehe 4.

Abstellzeitermittlung mit Hilfe eines SG-Nachlaufs:

Diese Form der Abstellzeitermittlung eignet sich zur Bestimmung kurzer Abstellzeiten bis zu 4 Minuten. Zur Bestimmung langerer
Abstellzeiten ist eine Kombination mit einem relativen Minutenzahler (siehe 4.) oder einer Bewertung des AbkUhlverhaltens des

Motors notwendig (siehe 5.).

In die Kennlinie TNLSGM in Teilfunktion ABSTNL sind abhdngig von der Motorabstelltemperatur die flUr eine Erkennung von Wieder-
holstartverhaltnissen erforderlichen bzw. maximal zugelassenen SG-Nachlaufzeiten in Sekunden einzutragen.

Abstellzeitermittlung aus Kombination relativer Minutenzdhler und SG-Nachlauf:
Bei dieser Methode der Abstellzeitermittlung ist es mdglich, die Abstellzeit wdhrend des SG-Nachlaufs mit einer Auflésung von
einer Sekunde und danach mit einer Aufldésung von einer Minute zu bestimmen. Zur Applikation der Teilfunktion ABSTNL siehe 3.

Abstellzeitermittlung aus der Abklhlung des Motors:

Diese Methode ist von einer geringeren Genauigkeit als die zuvor beschriebenen und daher nur zu wéhlen, wenn die Hardware-
voraussetzungen fur diese nicht erflillt sind. Die Abstellzeit wird aus dem Produkt der von der Umgebungstemperatur abhangigen
Zeitkonstante, abgelegt in der Kennlinie ZKTABTU, und dem nattrlichen Logarithmus aus dem Quotienten der Temperaturdifferenzen
xgtm_w bestimmt. Die Logarithmierung von xgtm w erfolgt mit Hilfe der Kennlinie LNXQTM.

Daten flUr LNXQTM:

xgtm w | 1,000 | 1,102 | 1,199 | 1,352 | 1,551 | 1,750 | 2,000 | 2,801 | 4,200 | 6,000 | 9,999 | 16,00 |
7777777 B e A i e e e i i s R
LNXQTM | 0,0000 | 0,0967 | 0,1816 | 0,3012 | 0,4387 | 0,5596 | 0,6931 | 1,0298 | 1,4348 | 1,7917 | 2,3025 | 2,7725 |
———————— B e i e e A i e A e i e
Die Zeitkonstante ZKTABTU ist fUr vier Umgebungstemperaturen zu applizieren, z.B. Tu = -20°C, 0°C, 20°C und 40°C.

Hierzu sind Messungen der Motortemperatur nach Abstellen des Motors bei Tl = tmotab = 80°C und obigen Umgebungstemperaturen
durchzuflihren. Die erforderliche zweite Temperatur T2 = tmot ist nach der Abstellzeit dt zu bestimmen, fur die die hoéchste
Genauigkeit gewlnscht wird (z.B. 1800 s). Die Zeitkonstante errechnet sich dann aus

ZKTABTU = dt / 1n((T1 - Tu)/(T2 - Tu))

Kann die Umgebungstemperatur direkt mit einem Umgebungslufttemperaturfiihler bestimmt werden, so ist B_tfu = 1 (Bit 0 in
CWTF, siehe %PROKON). In diesem Fall geht diese Temperatur in die Berechnung der Abstellzeit ein. Liegt kein Umgebungs-
temperaturfihler vor, wird die Umgebungstemperatur aus der Ansauglufttemperatur bestimmt, tumta. Die Ansauglufttemperatur
wird abzlglich des Offsets DTUMTA (abhidngig vom Einbauort des Ansauglufttemperaturfihlers) in tumta eingelesen, falls

die Drehzahl die Schwelle NTUMTA (z.B. maximale LL-Drehzahl), die Fahrzeuggeschwindigkeit die Schwelle VTUMTA und die
integrierte Luftmasse die Schwelle IMTUMTA uUberschreiten. Die Schwellen kénnen ermittelt werden indem gemessen wird, wann
tans - TUMTA sicher gleich der Umgebungstemperatur nach einem einer HeiRabstellphase folgendem Motorbetrieb ist.

Als Initialisierungswert TUMTAI wird 20°C vorgeschlagen.
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FU BBGANG 16.20.0 Betriebsbereich Gang
FDEF BBGANG 16.20.0 Funktionsdefinition

E ------ frosesssssseseenefomozmme ;
§
NVQUOT2U <X <NVQUOT20 f---
o & s
»-| NVQUOT3U £X <NVQUOT30 '----
nvquot_w : ? »@":"*""
»—| NVQUOT5U <X <NVQUOT50 I--- g —*—J«‘ -
5
- agoTey =X Awaworeo |- o é
l : :
> l : : : : : :
default value for ’-‘\—l_ l : E E i :
low engine speed "' ' . : i
i} ’ : : :
i SRS o B A R s
ER— Aen VU z :
Er— Aanid] i ‘
Ly

bbgang-bbgang

bbgang-bbgang

Gangerkennung flir Handschaltung durch Auswertung des Quotienten Motordrehzahl/Fahrzeuggeschwindigkeit.
Fur unplausible Quotienten bzw. erkannte Fehler wird der Wert 0, d.h. Gang nicht erkannt, ausgegeben.

Bei Automatikgetrieben (B_autget gesetzt) wird der Uber CAN empfangene Gang gangauti weitergegeben.

ABK BBGANG 16.20.0 Abkiirzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
IGESGA GANGI KL Gesamt-Ubersetzungsverhaltnis
NGANGMIN FW Schwelle fuer Gangerkennung, Mindestwert PLausibilitaetstest
NVQUOT10 FW Gangerkennung n/v 1 Gang oben
NVQUOT1U FW Gangerekennung n/v 1 Gang unten
NVQUOT20 FW Gangerkennung n/v 2 Gang oben
NVQUOT2U FW Gangerkennung n/v 2 Gang unten
NVQUOT30 FW Gangerkennung n/v 3 Gang oben
NVQUOT3U FW Gangerkennung n/v 3 Gang unten
NVQUOT40 FW Gangerkennung n/v 4 Gang oben
NVQUOT4U FW Gangerkennung n/v 4 Gang unten
NVQUOT50 FW Gangerkennung n/v 5 Gang oben
NVQUOT5U FW Gangerkennung n/v 5 Gang unten
NVQUOT60 FW Gangerkennung n/v 6 Gang oben
NVQUOT6U FW Gangerkennung n/v 6 Gang unten
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_AUTGET CANEGS ARMD, BBGANG, EIN Bedingung Automatikgetriebe

DCEGS, DKUPPL,

DMDFOF, ...
B_GWHS BBGANG BBFGR AUS Bedingung Gangwechsel bei Handschalter
B_VNULL GGVFZG BBGANG, MDFAW EIN Bedingung Fahrzeug steht
E_VFZ DVFZ BBFGR, BBGANG, EIN Errorflag: Fahrzeug-Geschwindigkeit

BGVFGR, DDMTL,

DFSTT, ...
GANGAUTI CANEGS BBGANG, LLRNS EIN bei Automatikgetriebe tber CAN empfangener aktueller Gang
GANGI BBGANG AKR, ARMD, BBFGR, AUS Ist-Gang

BBKURU, BBSAWE, ...
NMOT_W BGNMOT ALE, AMUENE, ARMD, EIN Motordrehzahl

ATBEG, BBGANG, ...
NVQUOT_W BBGANG BBKURU AUS Quotient Motordrehzahl nmot / Fahrgeschwindigkeit vfzg
UEVGES BBGANG AUS Ubersetzungsverhaltnis gesamt
VFZG_W GGVFZG BBGANG, BGVFGR, EIN Fahrzeuggeschwindigkeit

DCARS, DDMTL, MD-

FAW, ...
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FB BBGANG 16.20.0 Funktionsbeschreibung

Fur die Gangerkennung bei Schaltgetrieben wird der Quotient nmot w/vfzg w (entspricht der aktuellen Getriebelbersetzung) berechnet
und mit den moéglichen Getriebelbersetzungen verglichen. Aufgrund von Antriebstrangschwingungen muf ein ausreichender Toleranz-
bereich zugelassen werden.

Fuar NVQUOT1U < nmot_w/vfzg_w < NV1QUOT10 folgt gangi = 1.
Far NVQUOT2U < nmot_w/vfzg w < NV1QUOT20 folgt gangi = 2.
Fir NVQUOT3U < nmot_w/vfzg w < NV1QUOT30 folgt gangi = 3.
Fuar NVQUOT4U < nmot_w/vfzg_w < NV1QUOT40 folgt gangi = 4.
Far NVQUOTS5U < nmot_w/vfzg_w < NV1QUOT50 folgt gangi = 5.
Fur NVQUOT6U < nmot_w/vfzg_w < NV1QUOT60 folgt gangi = 6.

Liegt der berechnete Quotient in keinem der Bereiche, dann wird gangi=0, d.h. Gang nicht erkannt, gesetzt.

Da fir die Gangerkennung nur die Signale nmot_w und vfzg_w zur Verfligung stehen und diese jeweils nur positive Werte
annehmen kénnen, ist eine Erkennung des Ruckwdrtsganges nicht mdéglich, zumal sich die Getriebelbersetzung des Ruckwarts-
ganges meist nur geringfiigig von der des ersten Ganges unterscheidet.

Bedingungen flUr das Setzen des Istganges

Falls E_vfz oder B_vnull gesetzt sind, wird gangi=0 gesetzt, d.h. Gang nicht erkannt. (Diese Bits missen entprellt sein.)
Falls nmot_w < NGANGMIN, wird gangi=3 zurlck geliefert. (Forderung aus FGR, ist flUr andere Anwendungen zu Uberprifen)

Das Bit B_kupstat wird nicht berlcksichtigt, da es bereits beim Antippen der Kupplung gesetzt wird, obwohl der Kraftschluf
noch gar nicht unterbrochen ist. Flr die FGR muR es separat Uberpruft werden.

Die mdéglichen Werte von gangi sind aus friuheren Definitionen Ubernommen und haben folgende Bedeutung:

gangi Physikalischer Gang
0 bei Automatik: P oder N
bei Handschaltung: Gang nicht erkannt, d.h.: Kupplung getreten bzw. Fahrzeug steht bzw.
unbekannte Uebersetung (unplausibler Quotient nmot_w/vfzg_w)

1 bei Automatik: 1. Gang
bei Handschaltung: 1. Gang oder Ruckwartsgang

2 2. Gang

3 3. Gang

4 4. Gang

5 5. Gang

6 6. Gang

7 bei Automatik: RUckwartsgang

Korrektur bei kleinen Drehzahlen fur die FGR (=Fahrgeschwindigkeitsregelung) :

Bel bestimmten Betriebspunkten (kleine Geschwindigkeiten im hohen Gang) verdndert sich die Motordrehzahl bei sprungartigen
Klappendnderungen stark, obwohl die Fahrzeuggeschwindigkeit konstant bleibt. Der Antriebstrang verwindet sich und n/v kommt
trotz eingelegtem Gang in einen unplausiblen Bereich. Sprungartige Klappendnderungen kdénnen beim Einschalten des FGR genau
in diesen Betriebspunkten auftreten und fllhren dann zum Abschalten wegen n/v-Unplausibilitét.

Abhilfe: wenn gangi=0 (Quotient n/v nicht plausibel) erkannt wird und die Drehzahl unterhalb einer Schwelle liegt, wird
gangi=3 gesetzt.

Der Quotient nvquot_w = nmot_w / vfzg w wird fur eine Weiterbearbeitung zur Verfligung gestellt.

APP BBGANG 16.20.0 Applikationshinweise
Um eine ausreichende Aufldsung des berechneten Quotienten zu gewdhrleisten, muf3 der Drehzahlwert vor der Division geeignet,
d.h. um 9 Bit, nach links geschoben werden.

Die Bereichsgrenzen flir den Quotienten n/v (10%) miissen spez. in den niedrigen G&ngen erweitert werden, da aufgrund

von Verwindungen im Antriebsstrang deutlich gréRere Quotientenschwankungen gemessen wurden.

Aufgrund von Toleranzen (Erfassung, Verzdgerung, rutschende Kupplung, Verwindung im Antriebstrang) wird ein Bereich von
ca. 10% Breite um die ideale Ubersetzung definiert, um den jeweiligen Gang zu erkennen, vgl. Applikationshinweise.

Zur Gangerkennung wird Uberprlift, in welchem Zahlenbereich der Quotient liegt und gangi entsprechend belegt. Das Programm
ist zur Unterscheidung von 6 Vorwdrtsgdngen ausgelegt.
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FU BBKURU 1.10.0 Betriebsbereich Erkennung Kupplung rutscht

FDEF BBKURU 1.10.0 Funktionsdefinition

S

nvquot_w_|[->

[[TVKURU _ }—

-b-|¢11|_—)

E IV I

bbkuru-bbkuru

ABK BBKURU 1.10.0 Abklrzungen

Art

KL
KL
FwW
FwW

Art

EIN

AUS
AUS
EIN

AUS
AUS
EIN

Parameter Source-X Source-Y

IKURUN GANGI

IKURUP GANGI

TVKURU

ZKURU

Variable Quelle Referenziert von

B_KUPPL GGEGAS ARMD, BBFGR, BBKU-
RU, BBSAWE, DMDSTP,

B_KURN BBKURU ARMD

B_KURP BBKURU ARMD

C_INI ADVE, AEKP, ARMD,
BBBO, BBKHZ, ...

DNVQUOTF_W BBKURU

DNVQUOT_W BBKURU

GANGI BBGANG AKR, ARMD, BBFGR,
BBKURU, BBSAWE, ...

NVQUOT_W BBGANG BBKURU

FB BBKURU 1.10.0 Funktionsbeschreibung

EIN

ot S
ZKURU I-PI

IKURUP

Bezeichnung

Schwelle Erkennung Kupplung rutscht negativ

Schwelle Erkennung Kupplung rutscht positiv
Verzogerung der Differenzbildung um x Sekunden
Zeitkonstante Filterung Differenz nmot zu vfzg -Quotient

Bezeichnung

Bedingung Kupplung betatigt

Bedingung Kupplung rutscht negativ
Bedingung Kupplung rutscht positiv
SG-Bedingung Initialisierung

Gefilterte Differenz Drehzahl/Geschwindigkeitsquotient
Differenz Drehzahl/Geschwindigkeitsquotient

Ist-Gang

Quotient Motordrehzahl nmot / Fahrgeschwindigkeit vfzg

Die Funktion erkennt anhand des nmot/vfzg-Gradienten, daff die Kupplung rutscht und sperrt mit den Bits B_kurn, B_kurp die
Anti-Ruckel-Funktion. Bei schnellen Gangwechseln wird so ein ungewolltes Eingreifen der AR verhindert.

bbkuru-bbkuru
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APP BBKURU 1.10.0 Applikationshinweise

FU BBPEDBR 1.31.0 Plausibilisierung Fahrpedalwert/Bremspedal; Dokumentation

FDEF BBPEDBR 1.31.0 Funktionsdefinition

65535.0

¥
. T ~Tomepbrow |
E IV I9 -]
WPEDFMX )

EEPROM g
E IV I v

Die Funktion is AKTIV,
wenn WPEDFMX <> S$FFFF

J
L—»{ —S$FFFF }--{ voT } EEPROM N :
E IV I '
-------------------------------------------- =
'
SY_NVRAMBY §X>Y oo :
[0.0] : ;
.
------------------ l : g
L D S H
---------------- » :
2
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bbpedbr-bbpedbr

Abspeicherung unplausibler Bedienung von Fahrpedalstellung zu Bremspedalstellung

ABK BBPEDBR 1.31.0 Abkiirzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
TWPEDBR FW Entprellzeit fur Plausibilisierung Fahrpedalwert mit Bremspedal
WPEDFMX FW Fahrpedalschwelle fir PWG-Bremspedal Plausibilisierung
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_NVRAMBK SYS Systemkonstante NVRAM-Backup verwendet
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
ANZPBR_W BBPEDBR T2DDLI, T2PEDBR AUS Anzahl Ereignisse PWG-Bremspedal Plausibilisierung
B_BL GGEGAS BBPEDBR, CANDME, EIN Bedingung Bremslichtschalter betatigt
T2DDLI, T2RCISCH
B_BR GGEGAS BBPEDBR, CANDME, EIN Bedingung Bremstestschalter betatigt
T2DDLI, T2RCISCH
B_EEPWF BBHWONOF AMUENE, BBPEDBR, EIN Bedingung Powerfail EEPROM
BGDVE, BGTWSLP, CA-
NACC, ...
B_NMOT BGWNE ADVE, ALE, BBFEWNE,EIN Bedingung Motordrehzahl: n > NMIN
BBKHZ, BBPEDBR, ...
B_PWF PROKON ADVE, AMUENE, ATM, EIN Bedingung Powerfail
BBBO, BBPEDBR, ...
E_BREMS GGEGAS BBACC, BBFGR, BB- EIN Fehlerflag: BREMS (Bremsschalter)
PEDBR, CANDME
KMSTAND CANINS AMUENE, BBPEDBR, EIN Fahrstrecke des Fahrzeugs als Information tiber CAN
BGKMST, DVANOS, FE,
KMSTPBR_W BBPEDBR T2DDLI, T2PEDBR AUS Bezugspunkt beim Auftreten der PWG-Bremspedal Plausibilisierung
WPED_W GGPED AKR, BBACC, BBKD, EIN Normierter Fahrpedalwinkel

BBPEDBR, DVAT, ...
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FB BBPEDBR 1.31.0 Funktionsbeschreibung

Hinweis zum EEPROM-Schreiben:

Um Manipulationen vorzubeugen, wird nach einem Powerfail der Inhalt des EEPROM's uberprift . Ist der EEPROM-Inhalt als glltig
erkannt worden, werden die gultigen Werte (anzpbr, kmstpbr w) aus dem EEPROM, in der ersten Ini-Phase nach

Powerfail ins nichtfllichtige RAM gespeichert.

Im jedem Nachlauf werden die Werte (anzpbr_w, kmstpbr w) ins EEPROM gespeichert.

APP BBPEDBR 1.31.0 Applikationshinweise

FU GGPED 12.10.0 Gebergréi3e Fahrpedal
FDEF GGPED 12.10.0 Funktionsdefinition

[PWG_PLAUS (T) ENTJIT (T) [PED_NORM (T) [PWG_NOTFA (T
upwg_w upwg-w upwge]_w pedv_w
pedt 0
B_pwgnotfr ~ = »B_bwf +»B_pwgnotfr
upwg2_w [-> 1 ;»{B_pwgnotfr i
P b ;
upwgl_w B_upwlmn o H
upwg2_w B_upw2mx I H
B_upw2mn L '
B_upwl2e [--=-- H : CT)_) ©
B_spsmin E H H
B_spls o H
B_sp2s --=-~{B_pwgnotfr B_bwf H
upwg2d_w B_pwgbwf :

~Topuazay |
~oprgeiv ]

PWG_DIAG (T

ggped-ggped

ggped-ggped

FEHL_BED (T)
B_upwlmx
B_upwlmn
B_upw2mx
B_upw2mn
B_oUpwl2e [m-- " T T T T mmmm B_upwl2e
M upwgl_w
P upwg2d_w ettt ettt ettt ittt B_pwgnotfr
B_pwgnotﬁr -9 -
B_spls
T L R

----------

o
¢

|upwg2_w |—>|—P-|>K 2.0 I @

o
O
17

{—

[T+

>- [upwg2d_w

ggped-pwg-plaus

ggped-pwg-plaus
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PWG_PLAUS: Plausibilitatsprifung der beiden PWG-Poti-Spannungen

----------

:

XY

It

-------------
[B-clfpp [->f----;
[B-clfpip [->}---

FEHL_AUSW (T)

B_upwlmx

—>{upwgl_w B_upwlmn
{upwg2d_w B_upw2mx

»qB_pwgnotfr  B_upw2mn

B_upwl2e

o - JEprgnoter |

B_upwlmx

B_upwlmn

' >- [B_upw2mn

>-|B_upwl2e

.
.
'
B_upw2mx '
.
.
:
:

o
K]
' 3
------- LR R e LR 2
g
8
ggped-fehl-bed
FEHL BED: Generieren der Fehlerbedingungen
[upwgi_w [->}—— >UPWGIO  }----------- B_upwglo
[upwg2d_w -5} > >UPWG20  |--------- B_upwg20
GLEICHL_PR (T)
upwgl_w B_glf
-----
[HOP (T) >
-¥{B_hopakt B_holpl
>Mupwgl_w  B_holp2 H
gty 0 [T
<UPHG2U__}-----
----- -+~ e fspam |
C_femelr [-> -
[Cotenc [}y :
B_clfpp [->}- H
>1 > '
B_clfplp |->}+ !
U] | o FoB o mmmm e eean H 3
B_clfpp - it
5 >1 [ z
itz o] g
S
8

ggped-fehl-ausw
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FEHL AUSW: Fehlerauswertung

7.
D
y

TPNG120_ Fo| MBX i

? s[5

upwg2d-w [-> MAX ;
DUPW12VG
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_________ 1 )
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ggped-gleichl-pr

GLEICHL_ PR: Gleichlaufprifung

0

---------- > RS-FF

SRS -FE | B_hoplmn

B_hop2mn

) < UPWG2U |>

RS-F!
s Q

B_holp2l

----- .

UPWGTL |
i K>V |- T
ggped-hop
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HOP: Hochohmigkeitsprtufung im Leerlauf
i X<Y b=
¥ '
upngfilTw . upw2ll_w f
raT—1 =5l H
TFPWG2 et E IV I9 + T4 '
- 4 4 5
s i :
=TasE S : s
— H E
-o ---------------------------------- > N e =
¥ ' S
: e N ,
-------- »{B_bwunpl
X>Y upwgl_w ctrbwf x
x 3
ggped-bew-erk
BEW_ERK: Bewegungserkennung
: >~ [ctrbwE
T
UPW1LLMX H
[oPwiLo | T L
§
Count ' --eet
reverse ¢
ggped-beweg-aus
BEWEG_AUS: Auswertung der Bewegungserkennung
——>O—>—<>—>—@ X XY fmmmmmm e .
+ 1o ¢ :
el O I SRR TR .
q * 2.0 Y ' '
™>0.0f"--""3 , H
+1- Se— : :
—->0->—» ! !
+ T 4 ! ;
DUPWGHY 13 ¢ ﬁJ, i
¢ - ;
l ini: UPWGU
? =
] .
(e
E IV I
ggped-entjit
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ENTJIT: Entjitterung der PWG-Poti-Spannung

e
upwgej_w [-> >
i B + 1 %100.0 F—1>-wpedv_w

id
T
[ e
(e |
- : -l
! 0—:)0—)

B_pwgnotfr |[->|-=======-----

UPWGO

ggped-ped-norm

ggped-ped-norm
PED_NORM: Umrechnung Potispannung in Pedalwert
---------------

CWBWEEN ->

CWBWEEN BIT [----,

s
TR forjseabn
PLERPHG (T) »RE IV I O
wpedb_w E
M- |-
0.0

—
i

[oof—n

WPMXNOT > MIN ; > T

+ g
g
g
<
g
8
ggped-pwg-notfa
PWG_NOTFA: Begrenzung des Pedalwerts im PWG-Ersatzbetrieb
Mot > SNWPMBBR _|--=--===--~ X
.
2
5
2
g
8

ggped-plbrpwg
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GGPED 12.10.0

PLBRPWG: Plausibilité&tsprifung Bremse/PWG

d_ -
",

X
2|
=1
L
.
Lo

ggped-can-2sg
CAN_2SG: Pedalwertlibertragung Uber CAN flir Systeme mit 2 ME-Steuergeraten
DIAG_FPP (T)
s
B_pwgnotfr [->[------------- »B_pwgnotfr
DIAG_BWF (T)
g s
B_pwgbwf [->[--------------- » 1B_pwgbwf
DIAG_FP1P (T)
B_upwlmx |->[---=====----=== »{B_upwlmx  E_fplp [----------
pommmmmmmm >1B_upwlmn
TR >Eipe
I
P . DIAG_FP2P (T)
--------------- {5 upiame 5 gpzp -oeoeeeeo- :
FREEEE LR >1B_upw2mn 3
B_upw2mn [->F----- . g
ggped-pwg-diag
PWG_DIAG: Diagnose fur PWG
B_pwgnotfr |->f-=-----=------- [ bbbttt * Sttt B_npfpp 4
! E IV I
i RS-FF

[ PR,
'
'
v

-0
v
4

ggped-diag-fpp

RS-FF
1SZ_fpp Qf»
1IRE IV I Qf»

ggped-diag-fop
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DIAG_FPP: Diagnose fur PWG
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----------------- ¥ B_npbwf >
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ggped-diag-bwf

ggped-diag-bwf

DIAG_BWF: Diagnose PWG-Bewegungserkennung

R R R LR R EE Rl B_mxfplp 4
' E IV I

T Emiplp |
' E IV I
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ggped-diag-fplp

ggped-diag-fplp
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DIAG_FP1P: Diagnose fir PWG-Poti 1
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ggped-diag-fp2p

ggped-diag-fp2p
DIAG_FP2P: Diagnose fir PWG-Poti 2

ABK GGPED 12.10.0 Abkiirzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung

CWBWEEN FW Codewort zur Deaktivierung der Bewegungserkennung

DUPW12 FW Zuléssige Spannungsabweichung zwischen PWG-Poti 1 und 2

DUPW12BE FW notweniger Spannungsweg von Poti 2 zur Bewegungserkennung

DUPW12TG FW Zulassige Spannungsabweichung zwischen PWG Poti 1 und 2 im Teilgasbereich
DUPW12VG FW Zulassige Spannungsabweichung zwischen PWG-Poti 1 und 2 im Vollgasbereich
DUPWGHY FW Spannungshysterese bei Entjitterung der PWG-Spannung

DWPMXNB FW Maximal zuléssige Pedalwerterhdhung pro Rechenschritt nach Bremsbetatigung
DWPMXNOT FW Maximal zulassige Pedalwerterhdhung pro Rechenschritt im PWG-Ersatzbetrieb
NWPMBBR FW Mindestdrehzahl firr Pedalwertbegrenzung bei betétigter Bremse

TFPWG2 FW Filterzeit zur Filterung von Poti 2 bei der Bewegungserkennung

THOPP1 FW Fehlerzeit bei Hochohmigkeitspriifung Poti 1

THOPP2 FW Fehlerzeit bei Hochohmigkeitspriifung Poti 2

TMBVH FW Verzdgerungszeit fir Aktivierung MiBbrauchsverhinderung

TPNSE1 FW Prufzeit nach Startende fiir PWG-Diagnose

TUPWBWV FW Zeitverzogerung zum Einspeichern eines neuen Poti 2 Wertes

TUPWG12 FW Fehlerzeit bei Vergleich von PWG-Poti 1 und 2

TUPWG10 FW Fehlerzeit bei Bereichsverletzung von PWG-Poti 1 nach oben

TUPWG1U FW Fehlerzeit bei Bereichsverletzung von PWG-Poti 1 nach unten

TUPWG20 FW Fehlerzeit bei Bereichsverletzung von PWG-Poti 2 nach oben

TUPWG2U FW Fehlerzeit bei Bereichsverletzung von PWG-Poti 2 nach unten

TWPMBBR FW Verzdgerungszeit fir Pedalwertbegrenzung bei betétigter Bremse

UPWI1BE FW Spannung PWG-Poti 1 fur Durchfiihrung der Bewegungserkennung
UPWI1LLMX FW Maximale Spannung von Poti 1 im Leergaspunkt

UPWG12U FW Untere Begrenzung PWG-Poti-Spannung vor Vergleich Poti 1 und 2

UPWG10 FW Obere Schranke fir PWG-Poti-1-Spannung

UPWG1U FW Untere Schranke fiir PWG-Poti-1-Spannung

UPWG20 FW Obere Schranke fiir PWG-Poti-2-Spannung

UPWG2U FW Untere Schranke fur PWG-Poti-2-Spannung

UPWGO FW Oberer PWG-Spannungswert fir Umnormierung auf Pedalwert

UPWGTG FW PWG-Spannungsschwelle fur Teilgasbereich

UPWGTL FW Teillastschwelle der PWG-Spannung in Hochohmigkeitspriifung

UPWGU FW Unterer PWG-Spannungswert fir Umnormierung auf Pedalwert

UPWGUBF FW Unterer Spannungswert zur Umnormierung bei erkanntem Bewegungsfehler
UPWGUR FW Reduzierter unterer PWG-Spannungswert fir Umnormierung auf Pedalwert
UPWGVG FW PWG-Spannungsschwelle fur Vollgasbereich

VWPMBBR FW Mindestgeschwindigkeit fiir Pedalwertbegrenzung bei betéatigter Bremse
WPMXBR FW Maximal zulassiger Pedalwert bei betatigter Bremse (vor Erkennung wped = 0)
WPMXNOT FW Maximal zulassiger Fahrpedalwert im PWG-Notfahren

ZBWF FW Zahlerstand fir Fehlereintrag Bewegungserkennung

Systemkonstante Art Bezeichnung

SY_2SG SYS (REF) Systemkonstante 2 Steuergerate vorhanden

SY_PBRPW SYS (REF) Systemkonstante Plausibilitatspriifung Bremse/PWG
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Variable

B_BKVA
B_BKWV
B_BR2K
B_BREMS

B_BWF
B_BWUNPL
B_CLBWF
B_CLFP1P
B_CLFP2P
B_CLFPP
B_DKSBEG
B_DUPW
B_DUPW12
B_FABR
B_GLF
B_HOLP1
B_HOLP1A
B_HOLP1L
B_HOLP2
B_HOLP2A
B_HOLP2L
B_HOP1MN
B_HOP2MN
B_HOPAKT
B_MASTERHW

B_MBVH
B_MNFP1P
B_MNFP2P
B_MXFP1P
B_MXFP2P
B_NMAX
B_NPBWF
B_NPFP1P
B_NPFPP
B_PWGBWF
B_PWGNOTFR

B_PWGNOTUM
B_SP1S
B_SP2S
B_SPSMIN
B_STEND

B_UBPVG
B_UPW12E
B_UPWIMN
B_UPWIMX
B_UPW2MN
B_UPW2MX
B_UPWGIO
B_UPWG1U
B_UPWG20
B_UPWG2U
B_WPABNB
B_WPMBBR
CTRBWF
C_FCMCLR

C_INI
C_NACHL
C_PWF
DWPED
DWPED_W
E_BWF
E_FP1P
E_FP2P
E_FPP
E_VFZ
NMOT

UPW2LL_W

Quelle

SWADP
SWADP
GGEGAS
GGEGAS

GGPED
GGPED

GGDVE
GGPED
GGPED
SWADP
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
SWADP

GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
NMAXMD
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED

UFSPSC
GGPED
GGPED
GGPED
BBSTT

ADVE

GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED

SYSCON
SYSCON

GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
GGPED
DVFZ

BGNMOT

GGPED

Referenziert von Art
GGPED EIN
GGPED EIN
GGPED EIN

BBFGR, DKUPPL, EIN
DVAT, GGPED, LRAEB,

LOK
LOK
GGPED EIN
GGPED EIN
GGPED EIN
GGPED EIN
GGPED EIN
LOK
LOK
GGPED EIN
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
BGCRENG, BGDVE, EIN
BGMIMK, BGVSEKP,
CANDME, ...
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
GGPED, MDRED EIN
LOK
LOK
LOK
LOK
BBFGR, BBKD, DUF, AUS
UFSPSC
GGPED, UFSPSC EIN

DUF, UFSPSC AUS
DUF, UFSPSC AUS
DUF, UFSPSC AUS

AEKP, ALE, ARMD, EIN

ATM, AZUE, ...

GGDVE, GGPED EIN
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
LOK
AUS

ADVE, BGDVE, BGKMSTEIN

BGRBS, DDCY, ...

ADVE, AEKP, ARMD, EIN

BBBO, BBKHZ, ...

ADVE, AEKP, BBKHZ, EIN

BGDVE, BGTABST, ...

BBKHZ, BGDVE, BGRBEIN

BGTABST, DDCY, ...

AUS
AUS
BBACC AUS
BBACC AUS
BBACC AUS
BBACC, DTEVN AUS

BBFGR, BBGANG, EIN
BGVFGR, DDMTL,
DFSTT, ...

ADVE, AES, AEVABU, E
AKR, ARMD, ...

N

LOK

Bezeichnung

Bedingung BKV angesteuert

Bedingung BKYV verbaut (fiir Auswertung Bremse)
Bedingung Bremse betatigt 2-kanalig erkannt
Bedingung Bremse betatigt

Bedingung: Bewegungserkennung hat Fehler erkannt

Bedingung Unplausibilitat bei Bewegungserkennung

Flag fur Loschung: PWG Bewegung

Flag fur LoschmafRnahmen: Fahrpedal 1. Poti

Flag fur LoschmafRnahmen: Fahrpedal 2. Poti

Bedingung Fehlerpfad FPP (Fahrpedal-Poti) [dschen

Bedingung DK-Sollwertbegrenzung

Bedingung Abweichung zwischen Poti 1 und 2 zu grof3

Bedingung zulassige Abweichung zwischen PWG-Poti 1 und 2 tiberschritten
Bedingung Fahrer bremst aus CAN-Botschaft

Bedingung Gleichlauf zwischen Poti 1 und Poti 2 verletzt

Bedingung Hochohmigkeit im Leerlauf an PWG-Poti 1 erkannt

Bedingung Hochohmigkeit im Leerlauf an PWG-Poti 1 im aktuellen Fahrzyklus
Bedingung Hochohmigkeit im Leerlauf an PWG-Poti 1 im letzten Fahrzyklus
Bedingung Hochohmigkeit im Leerlauf an PWG-Poti 2 erkannt

Bedingung Hochohmigkeit im Leerlauf an PWG-Poti 2 im aktuellen Fahrzyklus
Bedingung Hochohmigkeit im Leerlauf an PWG-Poti 2 im letzten Fahrzyklus
Bedingung Bereichsverletzung nach unten an Poti 1 in Hochohmigkeitspriifung
Bedingung Bereichsverletzung nach unten an Poti 2 in Hochohmigkeitspriifung
Bedingung Hochohmigkeitspriifung aktiv

Bedingung Master-SG gemaR Codier-Pin (plausibilisiert)

Bedingung MiRbrauchsverhinderung
Fehlertyp min.: Fahrpedal 1. Poti
Fehlertyp min.: Fahrpedal 2. Poti
Fehlertyp max.: Fahrpedal 1. Poti
Fehlertyp max.: Fahrpedal 2. Poti
Bedingung Drehzahlbegrenzung aktiv
Fehlertyp unplaus.: PWG Bewegung
Fehlertyp unplaus.: Fahrpedal 1. Poti
Bedingung unplausible Potisignale vom Fahrpedal
Bedingung PWG-Bewegungsfehler
FR-Fehlerreaktion PWG-Notfahren

= b_pwgnot_um Funktionsuiberwachungs-Fehlerreaktion PWG-Leerlauf (= b_pwgnot_sr)
Mitteilung an SR: SP1S ist FulhrungsgroRe.

Mitteilung an SR:Poti2 SP2S FiihrungsgroRe,Potil Ober-oder Untergrenze uberschr.
Mitteilung an SR: '1'= PWG-Notfahren mit SPSMIN

Bedingung Startende erreicht

Bedingung Batteriespannung ausreichend fur 5V-Potiversorgung
Bedingung: Fehler bei Vergleich der beiden normierten PWG-Poti-Spannungen
Bedingung: Spannung PWG-Poti 1 unterhalb Minimalwert

Bedingung: Spannung PWG-Poti 1 oberhalb Maximalwert

Bedingung: Spannung PWG-Poti 2 unterhalb Minimalwert

Bedingung: Spannung PWG-Poti 2 oberhalb Maximalwert

Bedingung Bereichsverletzung an PWG-Poti 1 nach oben

Bedingung Bereichsverletzung an PWG-Poti 1 nach unten

Bedingung Bereichsverletzung an PWG-Poti 2 nach oben

Bedingung Bereichsverletzung an PWG-Poti 2 nach unten

Bedingung Anderungsbegrenzung des Pedalwerts nach Bremsbetétigung
Bedingung Maximalbegrenzung des Pedalwerts bei Bremsbetatigung
Fehlerzahler Bewegungserkennung

Systemzustand: Fehlerspeicher 16schen

SG-Bedingung Initialisierung
SG-Bedingung SG-Nachlauf
SG-Bedingung Powerfail-Initialisierung
Gradient des normierten Fahrpedalwinkels
Gradient des normierten Fahrpedalwinkels
Errorflag: PWG Bewegung

Errorflag: Fahrpedal 1. Poti

Errorflag: Fahrpedal 2. Poti

Errorflag Fahrpedal-Poti

Errorflag: Fahrzeug-Geschwindigkeit

Motordrehzahl

Spannungswert von PWG-Poti 2 vor der Bewegung
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
UPWG1_W DFFTCNV, GGPED, EIN Spannung PWG-Poti 1 (Word)
T2DDLI, T2RADC,
T2RCIMW
UPWG2D_W GGPED DFFTCNV AUS Verdoppelte PWG-Poti-2-Spannung (Word)
UPWG2FIL_W GGPED LOK Gefilterte Poti 2 Spannung
UPWG2_W DFFTCNV, GGPED, EIN Spannung PWG-Poti 2 (Word)
T2DDLI, T2RADC,
URADCC
UPWGEJ_W GGPED BBKD AUS Entjitterte PWG-Poti-Spannung
UPWG_W GGPED GGPED, T2RCIFASTA LOK Resultierende PWG-Poti-Spannung nach Plausibilitatsprifung
VFZG GGVFZG ADVE, AKR, ARMD, EIN Fahrzeuggeschwindigkeit
ATM, BBSAWE, ...
WPED GGPED ADVE, BGDVE, DFFT, AUS Normierter Fahrpedalwinkel
MDZUL, NMAXMD, ...
WPEDC_W GGPED EIN Pedalwert bei 2 ME-Steuergeraten (vom CAN)
WPEDT_W GGPED LOK Pedalwert (temporar) bei 2 ME-Steuergeraten
WPEDV_W GGPED LOK Normierter Fahrpedalwinkel vor Berticksichtigung der Begrenzungen im Notfahren
WPED_W GGPED AKR, BBACC, BBKD, AUS Normierter Fahrpedalwinkel
BBPEDBR, DVAT, ...
Z_BWF GGPED LOK Zyklusflag: PWG Bewegung
Z_FP1P GGPED LOK Zyklusflag: Fahrpedal 1. Poti
Z_FP2P GGPED LOK Zyklusflag: Fahrpedal 2. Poti
Z_FPP GGPED LOK Zyklusflag Fahrpedal-Poti

FB GGPED 12.10.0 Funktionsbeschreibung

Die Funktion berechnet den normierten Fahrpedalwinkel wped aus der Poti-Spannung des Pedalwertgebers (PWG). Der PWG verflugt Uber
zwel Potentiometer, die aus dem Steuergerat unabhdngig voneinander mit 5V versorgt werden. Poti 2 besitzt einen Vorwiderstand von
der GroRe des Bahnwiderstands, so dafl seine Kennlinie im Vergleich zu Poti 1 nur die halbe Steigung aufweist. Durch verschiedene
Plausibilitdtsprifungen (Spannungsbereich, Gleichlauf etc.) wird sichergestellt, dafl aufgrund eines Einfachfehlers wped keine ho-
heren Werte annehmen kann, als es der Fahrpedalstellung entspricht. Zusatzlich zu der hier realisierten Komponenteniberwachung fur
den PWG sind weitere Anteile der PWG-Uberwachung in den Funktionen $UFSPSC (Funktionsliberwachung fiir $GGPED) und $URADCC (Uberwa-
chung des A/D-Wandlers) enthalten.

Neben wped werden weitere GrodfRen zur Verfligung gestellt:

o der Pedalwertgradient dwped,

o bei Bedarf mehrere Fehlerspeichereintrdge (FP1P, FP2P, FPP, BWF) sowie

o Informationen tber den PWG-Ersatzbetrieb (B_pwgnotfr, B_spsmin, B_spls, B_sp2s) flur die Funktionslberwachung.

Die Funktion ist auch flir die Anwendung in einem System mit 2 ME-Steuergerdten geeignet (SY 2SG = 1), bei dem die PWG-Auswertung
und -Uberwachung komplett im Master-SG erfolgt und der Pedalwert wped {iber CAN an das Slave-SG iibertragen wird.

Abhdngig vom Ergebnis der Plausibilitdtsprufungen wird die resultierende Poti-Spannung upwg ausgewdhlt, die anschliefend fur die
Berechnung des Pedalwerts herangezogen wird. Im Normalbetrieb (B_pwgnotfr = 0, B_spsmin = 0) wird upwgl, das Signal von Poti 1,
flir die Berechnung des Pedalwerts verwendet. Bei Unterspannung (B_ubpvg = 0), bei einer Fehlererkennung in der Funktionsuberwa-
chung (B_pwgnot_um = 1) und bei einer Bereichsverletzung des verbliebenen Potis im PWG-Ersatzbetrieb wird upwg auf die kleinstmdg-
liche untere Normierungsgrenze UPWGUR (s. Teilfunktion PED_NORM) gesetzt, was zu wped = 0 fihrt. Bei einer Bereichsverletzung von
Poti 1 wird upwg auf upwg2d, das Signal von Poti 2 gesetzt. Umgekehrt wird bei einer Bereichsverletzung von Poti 2 upwg auf upwgl
gesetzt. Bei einem Gleichlauffehler (B upwl2e = 1) ist upwg gleich dem Minimum von Poti 1 und Poti 2.

FEHL_BED

Aus den einzelnen Fehlerbedingungen, die Bereichsverletzungen nach oben oder unten fur beide Potis und Gleichlauffehler anzeigen,
werden die Bedingungen flr die Auswahl der resultierenden Poti-Spannung upwg generiert. B_pwgnotfr wird gesetzt, wenn eine Be-
reichsverletzung oder ein Gleichlauffehler erkannt wird. B_spsmin ist gesetzt bei Unterspannnung, bei einem in der Funktionslber-
wachung erkannten Fehler sowie bei Bereichsverletzungen von beiden Potis und bei einer Bereichsverletzung des verwendeten Potis
nach einem Gleichlauffehler. B _spls ist gesetzt, wenn eine Bereichsverletzung von Poti 2, aber keine Bereichsverletzung von Poti
1, vorliegt. Analog ist B_sp2s gesetzt, wenn eine Bereichsverletzung von Poti 1, aber keine Bereichsverletzung von Poti 2, vor-
liegt.

FEHL_AUSW

Die Berechnung der Fehlerbedingungen ist nur dann aktiv, wenn die Batteriespannung fir die Poti-Versorgung ausreichend ist

(B_ubpvg = 1) . Alle Fehlerbedingungen werden erst nach Ablauf der jeweiligen Fehlertoleranzzeit gesetzt, bleiben dann aber fir den
gesamten laufenden Fahrzyklus erhalten. Zundchst werden upwgl und upwg2d einer Bereichsprifung nach oben unterzogen. Gegebenen-
falls wird B_upwlmx oder b _upw2mx gesetzt. Ergibt sich kein Fehler bei der Bereichsprifung nach oben, wird im Normalbetrieb die
Gleichlaufprifung durchgefiithrt (s. Teilfunktion GLEICHL PR). Wird dabei ein Fehler festgestellt, erfolgt eine Bereichsprifung bei-
der Potis nach unten. Ergibt sich dabei keine Unplausibilitdt oder wurde im laufenden oder vorherigen Fahrzyklus eine Hochohmig-
keit im Leerlauf festgestellt, wird b_upwl2e gesetzt. Ansonsten wird die Fehlerbedingung flir die Bereichsverletzung nach unten
(B_upwlmn oder B_upw2mn) gesetzt. Wenn keine Bereichsverletzung nach oben und kein Gleichlauffehler vorliegt, wird im Normalbe-
trieb die Hochohmigkeitsprifung im Leerlauf durchgefihrt (s. Teilfunktion HOP). Beim L&schen des Fehlerspeichers werden die betrof-
fenen irreversiblen Fehlerbits und die zugehdérigen Fehlerzdhler geldscht.

GLEICHL_PR
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Bei der Gleichlaufprifung der beiden Potis wird die Abweichung von upwgl und upwg2d mit der Gleichlauftoleranz verglichen. Ist die
Abweichung zu grof, wird B glf gesetzt. Nach der Spezifikation des PWG kénnen im Leerlaufbereich sehr groRe Ubergangswiderstande
auftreten. Aus diesem Grund werden upwgl und upwg2d vor Berechnung der Abweichung nach unten auf UPWG12U begrenzt. Ein Ubergangs-
widerstand im Leerlauf fihrt damit nicht zu einem Gleichlauffehler. Da mdgliche Ubergangswiderstdnde sich in verschiedenen Berei-
chen der Potibahn unterschiedlich auswirken, wird die Gleichlauftoleranz abhdngig vom Bereich zwischen DUPW12 (Leerlauf), DUPW12TG
(Teilgas) und DUPW12VG (Vollgas) umgeschaltet.

Die Hochohmigkeitsprifung im Leerlauf dient zur Erhdhung der Verfligbarkeit bei Abrifi der Signalleitung eines Potis. Bei Gleich-
lauffehler und erkannter Bereichsverletzung dieses Potis nach unten kann flUr den Fall, daf im laufenden und im vorausgehenden
Fahrzyklus keine Hochohmigkeit im Leerlauf detektiert wurde, statt des Minimums beider Potis - was dauerhaft zu wped = 0 fihren
wirde - das andere Poti zur Berechnung des Pedalwerts verwendet werden.

Die Hochohmigkeitsprifung lauft nur im Normalbetrieb, wenn weder eine Bereichsverletzung nach oben noch ein Gleichlauffehler vor-
liegt. Weist ein Poti in diesem Zustand flr eine bestimmte Zeit eine Bereichsverletzung nach unten auf, wird dies gespeichert
(B_hoplmn oder B hop2mn). Uberschreiten im gleichen Fahrzyklus beide Potis wieder die Schwelle UPWGTL, wird fiir das betreffende
Poti Hochohmigkeit im Leerlauf gespeichert (B_holpla oder B _holp2a). Die beiden Bits werden zur Verwendung im ndchsten Fahrzyklus
im nichtflichtigen Speicher abgelegt.

Die Bewegungserkennung stellt sicher, daR eine sicherheitsrelevante Leistungserhdhung des Motors nur dann stattfinden kann, wenn
beide Potis sich aus ihrer Leerlaufposition bewegt haben. Eine leichte Drift von Poti 1, die durch die Gleichlaufprufung nicht
erkennbar ist, wird damit abgefangen. Die Bewegungserkennung lauft nur im Normalbetrieb bei ausreichend hoher Poti-Versorgungs-
spannung und kann Uber das Codewort CWBWEEN deaktiviert werden.

VerlaRt Poti 1 den Leerlaufbereich, nachdem es sich vorher fir die Zeit TUPWBWV dort befunden hat, wird der letzte Wert von Poti 2
abgespeichert. Die Zeitbedingung ist wichtig, damit bei kurzzeitigen Stérungen nicht fdlschlicherweise eine Abspeicherung erfolgt.
Das Signal von Poti 2 wird bei Aufwartsbewegung gefiltert, damit bei kurzzeitigen Stdérungen kein zu grofler Wert von Poti 2 abge-
speichert wird. Uberschreitet Poti 1 die Schwelle UPW1BE, muf Poti 2 sich gegeniiber dem abgespeicherten Wert upw2ll um mindestens
DUPW12BE bewegt haben. Andernfalls wird B_bwunpl gesetzt.

BEWEG_AUS

Wurde eine Unplausibilitat bei der Bewegungserkennung entdeckt (B_bwunpl = 1), wird durch Setzen von B_bwf die untere Normierungs-
grenze in Teilfunktion PED NORM auf UPWGUBF umgeschaltet. UPWGUBF liegt so hoch, daR bei seiner Uberschreitung ein Gleichlauffeh-
ler auftritt. Bei einem driftenden Poti 1 bleibt damit wped so lange Null, bis die Gleichlaufprifung anspricht. B_bwf wird zurlck-
gesetzt, wenn Poti 1 die Schwelle UPW1LLMX unterschreitet.

Wird bei gesetztem B_bwf das Fahrpedal betatigt, so daR Poti 1 die Schwelle UPWGUBF lberschreitet, wird der Fehlerzdhler ctrbwf
inkrementiert. ctrbwf wird dekrementiert, wenn B_bwf zurlckgesetzt wurde und anschliefend durch Betdtigung des Fahrpedals Poti 1
die Schwelle UPW1BE Uberschreitet. Erreicht der Fehlerzdhler ctrbwf den Wert ZBWF, wird B_pwgbwf gesetzt und es erfolgt ein Fehler-
speichereintrag (s. Teilfunktion DIAG_BWF). Beim L&schen des Fehlerspeichers (Fehlerpfad BWF) werden B_bwf auf false und ctrbwf auf
Null gesetzt.

ENTJIT

Um ein Jittern des Pedalwerts insbesondere bei gealtertem PWG zu vermeiden, wird die resultierende Poti-Spannung upwg folgenderma-
Ren geglattet: Weicht der neue Wert nicht mehr als DUPWGHY vom alten Wert ab, so wird der alte Wert beibehalten. Liegt die Abwei-
chung vom alten Wert zwischen DUPWGHY und 2*DUPWGHY, ergibt sich der neue entjitterte Wert durch Erhdhung bzw. Erniedrigung des
alten Werts um DUPWGHY. Erst bei einer Abweichung von mehr als 2*DUPWGHY wird der neue Wert ungefiltert Ubernommen.

PED_NORM

Zur Umrechnung der entjitterten Poti-Spannung in einen vorldufigen Pedalwert wird der Spannungsbereich zwischen unterer und oberer
Normierungsgrenze liniear auf den Bereich 0 bis 100% abgebildet. Die obere Normierungsgrenze ist UPWGO. Als untere Normierungs-
grenze wird im Normalbetrieb UPWGUR verwendet, der maximal mégliche Spannungswert von Poti 1 im Leerlauf. Im PWG-Ersatzbetrieb
findet UPWGU Verwendung, der maximal mdégliche Spannungswert von Poti 2 im Leerlauf. Bei erkanntem Bewegungsfehler im Normalbetrieb
wird erst ab UPWGUBF normiert, das um die Gleichlauftoleranz hdher liegt als UPWGU.

PWG_NOTFA

Im PWG- und DK-Sensor-Ersatzbetrieb wird aus Sicherheitsgriinden bei betatigter Bremse (B_brems = 1) der Pedalwert sofort auf Null
gesetzt. Bei nicht betdtigter Bremse erfolgt eine Begrenzung des Pedalwerts nach oben auf DWPMXNOT sowie eine Anstiegsbegrenzung,
wobel DWPMXNOT die maximal zuldssige Pedalwert-Erhdhung von einem Rechenschritt zum ndchsten, also innerhalb von 10 ms, festlegt.

Bei SY PBRPW = 1 wird zusatzlich eine Plausibilitétsprifung zwischen Bremse und PWG durchgefihrt:
Wird im Normalbetrieb die Bremse durch den Fahrer (nicht durch FDR) fUr langer als TWPMBBR betdtigt, wird der Pedalwert nach oben

auf WPMXBR begrenzt, sofern Drehzahl und Geschwindigkeit bestimmte Minimalwerte (NWPMBBR, VWPMBBR) Uberschreiten. Sinn dieser Funk-
tionalitat ist das Entschdrfen eines moéglichen mechanischen Defekts des PWG. Die Begrenzung wird aufgehoben, wenn wpedv auf Null
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zurlckgeht und damit sichergestellt ist, daR Pedal-Leerlauf erkannt werden kann. Ist die Begrenzung beim L&sen des Bremspedals noch
aktiv, wird der Pedalwert mit einer Anstiegsbegrenzung (DWPMXNB) auf den unbegrenzten Wert wpedv geflhrt.

B_br2k wird gesetzt, wenn beide Bremsschalter "Bremse betdtigt" erkennen und kein Fehler bei der Bremsschalter-Plausibilisierung
aufgetreten ist. Im Unterschied dazu ist B_brems schon dann gesetzt, wenn nur ein Bremsschalter "Bremse betatigt" erkennt oder

wenn ein Fehler bei der Bremsschalterfﬁberwachung entdeckt wurde. (s. %GGEGAS) Fur

die Pedalwertbegrenzung bei betdtigter Bremse

im Normalbetrieb wird aus Verfligbarkeitsgriinden nicht B_brems sondern B_br2k verwendet, damit das Fahrzeug nicht durch einen de-

fekten Bremsschalter lahmgelegt werden kann.

Bei Projekten mit zwei ME-Steuergeraten wird im Slave-SG der Pedalwert vom CAN Ubernommen. Ansonsten wird der Pedalwert wie oben

erldutert aus den PWG-Poti-Signalen berechnet.

In dieser Teilfunktion werden die Fehlerspeichereintrdge FP1P (Fahrpedal 1. Poti),
nung) und FPP (Fahrpedalpoti) generiert. Der Fehlerpfad FPP ist redundant und kann

FP2P (Fahrpedal 2. Poti), BWF (Bewegungserken-
entfallen, sobald E_fpp in keiner anderen Funk-

tion mehr abgefragt wird. Im Falle eines Gleichlauffehlers, bei dem nicht entschieden werden kann, welches Poti defekt ist

(B_upwl2e = 1), wird E_fplp gesetzt.

APP GGPED 12.10.0 Applikationshinweise

Die in dieser Funktion verwendeten Parameter ergeben sich aus der Toleranzrechnung.

UPWG12U ist kleiner oder gleich UPWGU zu setzen.

Codierung Uber CWBWEEN

Bit 0

0: Bewegungserkennung ausgeschaltet

1: Bewegungserkennung aktiv

Bit 1

0: Keine Begrenzung des Pedalwerts im DK-Sensor-Ersatzbetrieb

1: Begrenzung des Pedalwerts im DK-Sensor-Ersatzbetrieb (wie im PWG-Ersatzbetrieb)
Bit 2

0: Mifbrauchsverhinderung ausgeschaltet

1: MiRbrauchsverhinderung aktiv

FU BBKD 1.10.0 Berechnung der Kick-Down-Information
FDEF BBKD 1.10.0 Funktionsdefinition

UPWGKDO

Cr}
UPWGKDU

upwgej_w

. /1/10ms
,,,,,,,,,, e
- B_kd

E1—
B_pwgnotfr

N

WPKDMN
bbkd-main

/ 1/ini1
B_kd
bbkd-init
Initialisierung

bbkd-main

bbkd-init

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001




© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

BMW ME9.2.1 N62 GGEGAS 8.30.0 Seite 291 von 2510

11-204/718A560B;0 10.0KT.2001
Funktionsrahmen (in Bearbeitung) Sven Teutsch

ABK BBKD 1.10.0 Abkurzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
UPWGKDO FW Oberer Hysterese-Schaltpunkt zur Kick-Down-Erkennung aus Potispannung
UPWGKDU FW Unterer Hysterese-Schaltpunkt zur Kick-Down-Erkennung aus Potispannung
WPKDMN FW Minimaler Pedalwert fiir Kick-Down-Erkennung
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
B_KD BBKD BBACC, T2RCIFUN AUS Bedingung Kick-Down
B_PWGNOTFR GGPED BBFGR, BBKD, DUF, EIN FR-Fehlerreaktion PWG-Notfahren
UFSPSC
UPWGEJ_W GGPED BBKD EIN Entjitterte PWG-Poti-Spannung
WPED_W GGPED AKR, BBACC, BBKD, EIN Normierter Fahrpedalwinkel

BBPEDBR, DVAT, ...

FB BBKD 1.10.0 Funktionsbeschreibung

Aus der entjitterten PWG-Spannung upwgej wird die Kick-down-Information B _kd berechnet. Im Normalbetrieb (B_pwgnotfr = 0) wird B_kd
gesetzt, wenn upwgej die Schwelle UPWGKDO Uberschreitet, und zurlckgesetzt, wenn upwgej die Schwelle UPWGKDU unterschreitet.
Voraussetzung flUr das Setzen der Kick-Down-Bedingung ist, daf der Pedalwert wped die Schwelle WPKDMN erreicht (wichtig wahrend
Pedalwertbegrenzung bei betdtigter Bremse). Im PWG-Ersatzbetrieb (B_pwgnotfr = 1) ist B_kd grundsdtzlich nicht gesetzt.

APP BBKD 1.10.0 Applikationshinweise

FU GGEGAS 8.30.0 Gebergro3e Brems- und Kupplungsschalter
FDEF GGEGAS 8.30.0 Funktionsdefinition

[} dffpgetErff—=---¢-------meoees ;
DFP_BREMS :

getErf

SwitchOff

ggegas-main

ggegas-main
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ﬂ dfpgetClff—-------
DFP_BREMS

getCIf

ggegas-plaus

—————————— N E— ,,

RSFlipFlop

----— B_clbremsg

B_erbr

[]
ctrerbr

B_staebr

[ G 1
DFP_BREMS

FCMCLR

locSfpBREMS

ggegas-fcmclr

—Ep—
B_staebr

4

sfpHealing
1/
sfp

sfpHealing

sfp
sfpSetCycle

s slf/ SetCycle
= |

sfpNplError
1/
sfp

sfpNplError

ggegas-plaus

ggegas-femelr

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001




BMW ME9.2.1 N62 GGEGAS 8.30.0 Seite 293 von 2510

11-204/718A560B;0 10.0KT.2001
Funktionsrahmen (in Bearbeitung) Sven Teutsch

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

getBit

[+ 1
CWGGEGAS

ggegas-switchoff

—C>—
B_kupplv

B_staebr

ggegas-init

ggegas-init

ABK GGEGAS 8.30.0 Abkiirzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
CWGGEGAS FW Codewort fir GGEGAS
TSTAEBR FW Zeit fur Steckerabfall-Erkennung Bremse
TVERBR FW Verzdgerungszeit fiir Bremsschalter-Plausibilitatsprifung
TVKUP FW Verzdgerungszeit fir B_kupplv
ZERBR FW Fehlerzahler fir Bremsschalter-Unplausibilitaten
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
BLOKNR DAKRE, DCACC, DCA- EIN DAMOS-Source fir Blocknummer

NA, DCANB, DCARS, ...
B_AUTGET CANEGS ARMD, BBGANG, EIN Bedingung Automatikgetriebe

DCEGS, DKUPPL,

DMDFOF, ...
B_BEBREMS GGEGAS AUS Bedingung Bandende-Funktionsanforderung Bremsschalter
B_BKBREMS GGEGAS AUS Bedingung Ersatzwert aktiv: BREMS (Bremsschalter)
B_BL GGEGAS BBPEDBR, CANDME, AUS Bedingung Bremslichtschalter betatigt

T2DDLI, T2RCISCH
B_BR GGEGAS BBPEDBR, CANDME, AUS Bedingung Bremstestschalter betatigt

T2DDLI, T2RCISCH
B_BR2K GGEGAS GGPED AUS Bedingung Bremse betatigt 2-kanalig erkannt
B_BREMS GGEGAS BBFGR, DKUPPL, AUS Bedingung Bremse betatigt

DVAT, GGPED, LRAEB,
B_CLBREMS GGEGAS EIN Bedingung Fehlerpfad BREMS (Bremsschalter) I6schen
B_ERBR GGEGAS AUS Bedingung Bremsschaltersignale unplausibel
B_FTBREMS GGEGAS AUS Bedingung: Fehlereintrag durch Tester fiir Bremsschalter
B_KUPPL GGEGAS ARMD, BBFGR, BBKU- AUS Bedingung Kupplung betéatigt

RU, BBSAWE, DMDSTP,
B_KUPPLV GGEGAS AUS Bedingung Kupplung betétigt verzégert
B_MNBREMS GGEGAS AUS Fehlertyp BREMS (Bremssschalter): Minimalwert unterschritten
B_MXBREMS GGEGAS AUS Fehlertyp BREMS (Bremsschalter): Maximalwert Giberschritten
B_NPBREMS GGEGAS AUS Fehlertyp BREMS (Bremsschalter): Prifresultat nicht plausibel
B_SIBREMS GGEGAS AUS Fehlertyp BREMS (Bremsschalter): Signal inaktiv
B_STAEBR GGEGAS AUS Bedingung Steckerabfall-Erkennung Bremse
CTRERBR GGEGAS AUS Fehlerzahler fiir Bremsschalter-Plausibilisierung
DFP_BREMS GGEGAS BBFGR DOK interene Fehlerpfadnummer: Pedalwertgeber Bremse
E_BREMS GGEGAS BBACC, BBFGR, BB- AUS Fehlerflag: BREMS (Bremsschalter)

PEDBR, CANDME
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
E_KUPPL DKUPPL BGVFGR, GGEGAS EIN Fehlerflag: GebergroRe Kupplung
SFPBREMS GGEGAS AUS Status Fehlerpfad BREMS: Bremsschalter
S_BLS DCACC, GGEGAS, EIN Schalter Bremslicht
UFFGRE
S_BRS DCACC, GGEGAS, EIN Schalter Bremstest
UFFGRE
S_KUPP DKUPPL, GGEGAS EIN Schalter Kupplung
Z_BREMS GGEGAS AUS Zyklusflag: BREMS (Bremsschalter)

FB GGEGAS 8.30.0 Funktionsbeschreibung

- Anschluf:
S_BRS: Schalter o6ffnet, wenn Bremse getreten wird. Schalter ist mit K1.15 verbunden.
S_BLS: Schalter schlieft, wenn Bremse getreten wird. Schalter ist mit K1.30 verbunden.

Schaltfolge ist unbestimmt

Bei Automatik-Fz entfallt der Eingang S_kupp, Auswertung muf3 dann nicht gerechnet werden
Bei defektem Kupplungsschalter (E_kuppl = TRUE) wird B_kuppl auf FALSE gesetzt.

Wird mit beiden Schaltern erkannt, daR Bremse betatigt ist, und liegt kein Fehler vor, so wird
B_br2k gesetzt.

- Diagnoseteil:
Die beiden Bremsinformationen B_br und B_bl dirfen hdéchstens flir die Zeit TVERBR unterschiedlich sein.
Bei Uberschreitung dieser Zeit wird der Fehlerzdhler inkrementiert. Ab dem applizierbaren Zihlerstand ZERBR
wird Bremsfehler gesetzt. Ein Fehlereintrag erfolgt auch dann, wenn die beiden Bremsinformationen fir langer
als TSTAEBR unplausibel zueinander sind.
Der Fehlerzdhler wird zurlckgesetzt, wenn Bremsen und Nichtbremsen nacheinander eindeutig erkannt wurden.

- SwitchOoff:
Im SG-Nachlauf wird das Bit B_brems permanent gesetzt, um bei Automatik-Fahrzeugen zu erméglichen, dass der
Shift-Lock freigegeben wird und somit der Wahlhebel direkt nach Abstellen des Fzg. von Position N auf P umgelegt
werden kann. Um dies Fahrzeugspezifisch zu gestalten wird die Funktionalitéat Uber
das Codewort CWGGEGAS geklammert (Bitl).

APP GGEGAS 8.30.0 Applikationshinweise
CWGGEGAS

Bit 0
0: Erkennung Steckerabfall inaktiv
1: Erkennung Steckerabfall aktiv
Bit 1
0: Bit B_brems im SG-Nachlauf nicht setzen
1: Bit B_brems im SG-Nachlauf setzen

FU DKUPPL 1.40.0 Diagnose Kupplungsschalter
FDEF DKUPPL 1.40.0 Funktionsdefinition
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Fehlerspeicherverwaltung:

Status Fehlerpfad KUPPL : sfpkuppl Loschen Fehlerpfad : C_femelr & B_clkuppl
Errorflag KUPPL : E_kuppl Fehlerpfad KUPPL : CDTKUPPL
Zyklusflag KUPPL : Z_kuppl Fehlerklasse KUPPL : CLAKUPPL
Fehlerart KUPPL : B_sikuppl Fehlerschwere KUPPL : TSFKUPPL
Carb-Code KUPPL : CDCKUPPL
Umweltbedingungen KUPPL : FFTKUPPL Umweltbedingungen siehe $DFFT

Die Funktion dedektiert einen defekten Kupplungsschalter, wenn eine gewisse Anzahl von Gangwechsel vorliegt, ohne das eine
Kupplungsbetdtigung erkannt wurde. Um einen Gangwechsel sicher zu erkennen (Erkennung nur im ls-Raster),

wird bei Bremsvorgdngen und vfzg < Schwelle die Gangwechselerkennung ausgeblendet !

Die Erkennung wird ebenfalls ausgeblendet, wenn z.B. bei einem rollendem Fzg. der Fahrer bei getretener Kupplung Gas gibt
und damit gangi Springe erzeugt. Mit Hilfe des Timers wird nach einem erkanntem Gangwechsel die Gangerkennung fur

TDKUPNOG s gesperrt.

Bei Fahrzeugen mit Automatikgetriebe wird mit Hilfe des Bits B_autget das Z_kuppl auf TRUE gesetzt und die Bildung des Errorbits

E_kuppl vorboten. Die Information gangi wird mit Hilfe des Quotienten nmot w/vfzg w (beim HG) bebildet. Beim AG wird gangi vom
CAN-Bus ausgelesen. Die Fehlerheilung erfolgt, wenn anzkupplb > AKUPPLB.

ABK DKUPPL 1.40.0 Abklrzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
AGANGW FW Anzahl Gangwechsel fur Diagnose Kupplungsschalter
AKUPPLB FW Anzahl Kupplung betatigt fir Diagnose Kupplungsschalter
TDKUPNOG FW Verzdgerungszeit nach Gangwechsel bis erneute Gangwechselerk. moglich
VDKUPPLMN FW min. vfzg-Schwelle fir Diagnose Kupplungsschalter
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
ANZGANGW DKUPPL AUS Anzahl erkannter Gangwechsel
ANZKUPPLB DKUPPL AUS Anzahl erkannter Kupplungsbetatigungen
B_AUTGET CANEGS ARMD, BBGANG, EIN Bedingung Automatikgetriebe
DCEGS, DKUPPL,
DMDFOF, ...
B_BREMS GGEGAS BBFGR, DKUPPL, EIN Bedingung Bremse betétigt
DVAT, GGPED, LRAEB,
B_CLKUPPL DKUPPL EIN Bedingung: Fehlerpfad KUPPL (Gebergrée Kupplung) léschen
B_GANGOK DKUPPL LOK Bedingung Gangwechselerkennung prinziell erlaubt
B_SIKUPPL DKUPPL AUS Fehlertyp KUPPL: Signal inaktiv
C_FCMCLR ADVE, BGDVE, BGKMSEIN Systemzustand: Fehlerspeicher I16schen
BGRBS, DDCY, ...
C_INI ADVE, AEKP, ARMD, EIN SG-Bedingung Initialisierung
BBBO, BBKHZ, ...
C_PWF SYSCON BBKHZ, BGDVE, BGRBEIN SG-Bedingung Powerfail-Initialisierung
BGTABST, DDCY, ...
E_KUPPL DKUPPL BGVFGR, GGEGAS  AUS Fehlerflag: GebergroRe Kupplung
GANGI BBGANG AKR, ARMD, BBFGR, EIN Ist-Gang
BBKURU, BBSAWE, ...
R_T1000 BGKMST, DKUPPL EIN Zeitraster 1000 ms
S_KUPP DKUPPL, GGEGAS EIN Schalter Kupplung
VFZG GGVFZG ADVE, AKR, ARMD, EIN Fahrzeuggeschwindigkeit
ATM, BBSAWE, ...
Z_KUPPL DKUPPL AUS Zyklusflag: Kupplung betaetigt

FB DKUPPL 1.40.0 Funktionsbeschreibung
APP DKUPPL 1.40.0 Applikationshinweise

Erstbedatungsvorschlag :
AGANGW = 20

AKUPPLB = 2

TDKUPNOG = 15 s
VDKUPPLMN = 50 km/h
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FU EGFE 12.10.0 Eingangsgr6en Fillungserfassung
FDEF EGFE 12.10.0 Funktionsdefinition

GGHFM (F) DHFM (F) BGMSZS (F)
uhfm Mumshfm_.w  Z_Im [P
> wdkba B_ehfm [P
>{wdkba nmot E_Im f------- : r==--FqE_dk rldvs_w [
mshfm_w © B_hfm [=-==-7 1 {mshfm_w —I >-|fpvdk_w
nmot =1-»qE_dk ' »1B_11 fpvdk_-w ©
i — Mmste  frhol_w [>-[frhol_w
_____________________ [ I D e T ftvdk pu-w @
! — M ps_w pvdk_w _
: L yles >
! rlroh_w
il )y - »{B_hfm
6 F >wdkba  fho_w
AN 4 > nmot
BGTEV (F)
™pu-w msteo_w [» BGAGR (F)
ps_w ——/A—pu_w
P ftvdk © >nmot
tateist|->] tateist mste Mrfges_.w msagr [
>™ftho_w mste_w [ >taagr tags_w
mnl_w agrp-w T
> tans agrr_w
© Hftsr
-> ©—ps_w rfagr_w >-
~ Hpsfg_w |
BGSRM (F) >-
Pagrp-w psfg_w
BGTEMPK (F) agrr_w  ml_w [—© >-
—ml > rlroh_w ml
tmot [-> Mtmot  ftvdk >nmot ps_w © >-los_w
——agrr_w ftsr ©9ftsr rfges_w
©—tans ftbr M ftbr fupsrl_w >-
tags_w ftu > M wnwue rl
P fpvdk_-w rl_w >-
rmM]fho-w pirg-w
- drlroh_w >-

o
¢
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ABK EGFE 12.10.0 Abkurzungen
FB EGFE 12.10.0 Funktionsbeschreibung
APP EGFE 12.10.0 Applikationshinweise

FU GGHFM 59.70.0 Gebersignal HFM
FDEF GGHFM 59.70.0 Funktionsdefinition

5]
GGHEM 59.70 nmot w b=
KFZKHFM E>—
g uhfm_w hp,ﬁms@ﬂf: rivw_w B_stend |
— frmCtr|— - :
_ e r'ﬁ\aij DigitalLowpassl |
W= Vi mihfmm_wj— -]
mlhfmofs  mshfmkor mshfmnof mshim. w
(@} -
MLOFS vV
[0.0]
Solange die Bedingung B_Stend
tans  KFTHFM nicht gesetzt ist, wird der
’ Ausgang des Filters gleich
nmot I '—D dem Eingang gesetzt.
g fichfm 9ang g g
n KFKHFM /v :

gghfm-main
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gghfm-ggabt

ABK GGHFM 59.70.0 Abkiirzungen

Parameter

CONT
KFKHFM
KFTHFM
KFZKHFM
MLHFM
MLOFS

Variable

ANZHFMA_W

B_STEND

FKHFM
HFM_SQR
HFM_SUM
MLHFMAS_W
MLHFMA_W
MLHFMM_W
MLHFMOFS
MSHFMKOR
MSHFMNOF
MSHFM_W

NMOT
NMOT_W
RL
RLVW_W
TANS

UHFM_W

Source-X

NMOT
MSHFMKOR
NMOT_W
UHFM_W

Quelle

GGHFM
BBSTT

GGHFM
GGHFM
GGHFM
GGHFM
GGHFM
GGHFM
GGHFM
GGHFM
GGHFM
GGHFM

BGNMOT
BGNMOT
BGSRM

FE

GGTFA

]
mlhfmas_w

hfm_sqr

hfm_sum

5]
mlhfmm_w

FW (REF)

Source-Y Art
FW
RL KF
TANS KF
RLVW_W KF
KL
Referenziert von Art
LOK

AEKP, ALE, ARMD, EIN

ATM, AZUE, ...
LOK
AUS
AUS
LOK
LOK

DHFM, DVVT AUS
AUS
AUS
AUS

BGMSZS, BGWDKHF, AUS

T2DDLI, T2RCIMW,

TC1MOD

ADVE, AES, AEVABU, EIN

AKR, ARMD, ...

ALE, AMUENE, ARMD, EIN

ATBEG, BBGANG, ...

ATM, BGTEMPK, DFFT, EIN

DISA, DLLR, ...

BBVL, BGMSZS, DHFM,EIN

FUEVVT, GGHFM, ...

ADVE, ATM, BBKHZ, EIN

BBSTT, BBTEGA, ...

DHFM, GGHFM, T2DDLIEIN

T2RADC

Bezeichnung

Korrekturkennfeld fur HFM
Temperaturkompensationskennfeld fir HFM
Zeitkonstantenkennfeld fiur Glattung der Luftmasse
Linearisierung der Heifilmspannung
Kennlinienoffset HFM 5

Bezeichnung

Anzahl der HFM-Abtastungen uber ein Synchro
Bedingung Startende erreicht

HFM-Korrekturfaktor

HFM-Wert Quadrat

HFM-Wert Summe

aufsummierte Luftmasse Uber ein Synchro

Luftmassenabtastwert von HFM 16-Bit

Luftmassen HFM-Mittelwert 16Bit-Wert

Luftmasse HFM-Mittelwert inklusive Offset ohne Korrekturfaktoren
Massenstrom HFM mit Korrektur tber Varianz

Luftmassen HFM Mittelwert ohne Filter

Massenstrom HFM 16-Bit GroRe

Motordrehzahl

Motordrehzahl

relative Luftfullung

relative Luftfullung (druck- und héhenkorrigiert) Word

Ansaugluft - Temperatur

HFM-Spannung

gghfm-ggabt
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FB GGHFM 59.70.0 Funktionsbeschreibung
FB flr 59.10 -> 59.20 nicht aktualisiert (-> BMW)
Ramzelle puans (FDEF) entspricht pukans (SW) wird spdter in SW korrigiert

Der Hauptgeber (HFM) flr Frischluftfillung wird im lms-Takt abgetastet. Der abgetastete Spannungswert wird zuerst linearisiert
(MLHFM) . Die Kennlinie enthdlt fir die weitere Berechnung des Luftmassenstromes nur positive Werte. Deshalb muf3 bei Verwendung
eines HFM5 ein Offset (MLOFS) fur den RlUckstrémbereich bei der Berechnung der Werte fuir MLHFM berucksichtigt werden.

Die ermittelten Luftmassenwerte werden anschlieRend Uber einem Segment in einem Speicher aufaddiert. Einmal pro Segment

wird zu Beginn der Fillungberechnung der aufsummierte Wert Uber dem vergangenen Segment arithmetisch gemittelt, d.h. es wird
durch die Anzahl der Abtastungen des letzten Segments dividiert und anschliefend der Kennlinienoffset MLOFS abgezogen.

Danach wird der Wert korrigiert mit fpuk bei Pulsationen und RUckstrémung und fkhfm in Bereichen ohne Pulsationen und Ruck-
stromung. Beim Turbo wird lUber die Systemkonstante SY TURBO fpuk auf 1.0 gesetzt, da Pulsationen und Rickstrémungen nicht zum
tragen kommen. Der Wert mshfm w wird in diesem Fall Uber das Kennfeld KFKHFM korrigiert.

Der Luftmassenstrom wird als 16Bit-Wert mshfm w am Ausgang zur Verfligung gestellt.

Mit der Pulsationskorrekturkennlinie PUKANS wird die Motordrehzahl nmot so korrgiert, daR ansauglufttemperaturabhangige
Verschiebungen vorhandener Pulsationsbereiche nachgefihrt werden.

BMW-Erweiterungen:

An bestimmten Betriebspunkten kommt es zu Schwingungen der Luftsdule im Saugrohr, die zu Fehlmessungen des Hfm flhren (Messung
der RlUckstrdémung). Kleine Schwingungen kénnen durch die Mittelwertbildung noch eliminiert werden, d.h. die im Synchro gerechnete
Mittelwertbildung liefert noch ein richtiges Ergebnis. Die RUckstrémungen kdénnen jedoch, insbesondere bei Motoren mit variablem
Hub der EinlaRventile wegen der gedffneten Drosselklappe so grof? werden, daf’ der gemessene Mittelwert nicht mehr dem wahren
Mittelwert entspricht.

Das Ziel ist es, die Pulsationen zu erkennen und die gemessene Luftmasse zu korrigieren. Das implementierte Verfahren berechnet
die Varianz hfm_sigma der Hfm-Spannung uhfm w. Die Varianz sigma_u32 wird mit einem Tiefpass mit der Zeitkonstanten ZSIGHFM
geglattet und dient zusammen mit dem Sollhub evhubs_w als Eingangsgrosse flir das Korrekturkennfeld KFHFMKOR. Der so im Synchro
ermittelte Korrekturfaktor hfmkor wird dann mit der gemittelten Luftmasse mlhfmm w verrechnet.

Achtung: Die Berechnung findet nur statt, wenn die Bedingung Startende (B_stend) gesetzt ist.

APP GGHFM 59.70.0 Applikationshinweise
APP fur 59.10 -> 59.20 nicht aktualisiert (-> BMW)

Vorgehensweise bei der Applikation:

Linearisierungskennlinie des HFM

Eingabe bzw. Uberprifung der Linearisierungskennlinie des HFM

- Kennlinie abhdngig von GréfRe und Bauart (Hybrid/Sensor) des
eingesetzten HFM

- HFM5:Kennlinie mit Ruckstrombereich,d.h. pos. und neg. Luftmassen,
und zusdtzlichem Offset (MLOFS = 200 kg/h) verwenden

Bei Einsatz einer Steckfllhlervariante ist die Kennlinie in Kombination
mit der verwendeten Einbaulage zu Uberprufen.

Voraussetzungen zur Applikation des Pulsationskennfeldes
Gemischpfad vorbedaten:
- Neutralisierung aller Anfettungen ( Vorsteuerfaktoren und Vorsteuer-Lambda), d.h. Vorsteuerung auf Lambda=1 einstellen ;

- Bel Kraftstoffsystemen, bei denen kein konstanter Differenzdruck Uber dem
EV vorliegt(z.B. RLFS), d.h. bei denen der Druckregler nicht gegen den
Saugrohrdruck als Referenzdruck arbeitet, muf’ dies speziell fur die
Applikation des Pulsationskennfeldes gewdhrleistet sein (Anschlufl des
Druckregelers am Saugrohr) .

Falls dies aus technischen Grinden nicht moéglich ist, ist die unterschiedliche
Druckdifferenz tUber dem EV vorher in einer Korrekturkennlinie zu
berlcksichtigen (siehe Hinweis zu RLFS-Systemen) .

Fullungserfassung vorbedaten:
HFM-Kennlinie
Pulsationskorrektur zun&chst neutralisieren (KFPU,KFPUSU,KFPU2SU,KFPU3SU auf 1.0 setzen)
HFM-Korrekturkennfeld 1.0
rlmax-Begrenzung Uber PSMXN abschalten bzw. hochsetzen

Die Pulsationskorrektur abhdngig von tans wird in die Kennlinie PUKANS als Faktor abgelegt und mit tans [°C] adressiert.
Diese Kennlinie wird zur Drehzahlkorrektur die wiederum zur Addresierung des Pulsationskennfelds KFPU verwendet wird.

PUKANS = V TO[k]/TANS [K] Basistemperatur TO ist 0°C = 273K d.h. ftans (0°C) = 1.0
Zu verwendende Kennlinie mit 8 Stutzstellen fur Pulsationskorrektur:
TANS -40 -20 0 20 30 40 50 80

PUKANS 11,0824 11,0388 1.0 0.9653 0.9492 0.9339 0.9194 0.8794

Applikation der Pulsationskennfelder KFPU, KFPUSU

Die Pulsationskennfelder dienen zur Kompensation von Pulsations- und Rickstrdémfehlern des HFM.
Es gibt vier Pulsationkennfelder: KFPU bei Saugrohrumschaltung sumode=0

Vivace (version fdr3-18 of Jun 21 2001 07:18:12), processed at Wed Oct 10 12:59:04 2001




© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Vebffentlichungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht, bei uns.

BMW ME9.2.1 N62 DHFM 81.50.0 Seite 299 von 2510

11-204/718A560B;0 10.0KT.2001
Funktionsrahmen (in Bearbeitung) Sven Teutsch

KFPUSU bei Saugrohrumschaltung sumode=1
KFPU2SU bei Saugrohrumschaltung sumode=2
KFPU3SU bei Saugrohrumschaltung sumode=3

Definition Pulsationsbereich:
HFM-Spannungsschwankungen der Amplitude um 0,5V

Definition Ruckstrdémbereich:
HFM-Spannung < 1V

Anpassung des Pulsationskennfeldes:
- Festlegung des Pulsations- bzw. RUckstrémbereichs; evtl.Stltzstellenverteilung des
Pulsationskennfeldes &ndern, um Pulsationsbereich besser abzudecken
Die Luftmasse im SG (ml_w) wird Uber die Kennfelder KFPU,KFPUSU,KFPU2SU bzw. KFPU3SU (Saugrohrumschaltung)
mit der aus dem Abgas berechneten Luftmasse abgeglichen. Alternativ zu der aus dem Abgas berechneten Luftmasse kann auch die

Luftmasse gemessen werden, die Uber ein Dampfungsvolumen zum Luftfilterkasten pulsationsfrei zuflieft.

Applikation des HFM-Korrekturkennfelds KFKHFM:

In Bereichen ohne Pulsation wird der Luftmassenabgleich Uber das Kennfeld KFKHFM durchgefithrt.
Dadurch kénnen HFM-Fehler, z.B. durch Problematische Einbaulage verursachte, korrigiet werden.

Bei beiden Abgleichen soll das Lambda ungefdhr 1.0 sein, damit der Fehler bei der Berechnung der Luftmasse Uber das Abgas gering
ist.

Die Restfehler ( Lambdaabweichungen von 1.0 ) werden als Gemischfehler interpretiert und sind Uber das Kennfeld FKKVS in %rkti
zu kompensieren.

FU DHFM 81.50.0 Diagnose; Plausibilitatsprifung HFM
FDEF DHFM 81.50.0 Funktionsdefinition

DHFM 81.50

[ r 1
TDUBHFM

=E»—
B_ehfmfe

[ >—---oeemmeonoees
HFM SY_TURBO
B_ehfmi—--
mlhfmm_w CWDHFM
mlhfmm_w |
|
|
ERLKVDK |
KL E_kvlt— | fomode
| - ; 1
LM DFPM
Ep— | fhow maxError
fho_w B_mxhfm
minError
""""""""" il B_stend
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sfpMaxError
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sfpHealing
/1
sfpHealing
locSfp_XYZ
Action Table for fault path * in DFPM:
-------------- E * Z * B_mx* B_mn*
maxError:. S S S R 3
minError: S S R S 3
Healing: R S R R -
S:set R:reset £
dhfm-Im-dfpm
E_lkvdk
S o B .
DFP_LKVDK ]
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dhfm-fecmeclr
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DFP_LM
- getCIf
dhfm-b-clxyz
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: B_ehfs
—————————————————

dhfm-nachlauf

Init

uhfm_w

UADHFMMX

[ r 1
UADHFMMN

dhfm-init
"- Maximalwert von wdkba z.B.
Fehlerspeicherverwaltung:

Status Fehlerpfad LM: SFPLM

Errorflag LM: E_Im

Zyklusflag LM: Z 1lm

Fehlerart LM: B_mxlm
B_mnlm

Loschen Fehlerpfad:
Fehlerpfad LM
Fehlerklasse LM:
Fehlerschwere LM:
Carb-Code LM:
Umweltbedingungen LM:

[ r 1
TDMLMN

compute
Y

B_minfir

B_maxflr

B_nofir

bei 8Bit-wdkba --> FF Hex"

C_femelr & B _cllm

CDTLM
CLALM
TSFLM
CDCLM
FFTLM Umweltbedingungen siehe %$DFFT

- (*1) abweichend zur Beschaltung wird dieser Teil im Modul $%DFPM realisiert."
- (*2) Die durch C_[*] ausgelbsten Aktionen (im Bild mit (*2) markiert) werden in der Software in eigenen Prozessen abgearbeitet.

dhfm-femelr

dhfm-b-clxyz

dhfm-nachlauf
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"
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ABK DHFM 81.50.0 Abklrzungen
Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
CWDHFM FW Codewort in DHFM
CW_DHFM FW
DHFMOUMSCH FW rlvw-Offset bei Umschaltung gedrosselt - ungedrosselt
DHFMUEBMN FW
DHFMUEBMX FW
FWMLHFMMN FHO_W KL Wichtungsfaktor fir minimale HFM-Luftmassen Schwelle in Abhangigkeit von d.Hohe
KFDHFMMLO NMOT_W RLVWDF_W KF Luftmassenstrom, Obere Toleranz
KFDHFMMLU NMOT_W RLVWDF_W KF Luftmassenstrom, Untere Toleranz
KFDKMS WDKBA_W DPIPDHFM_W KF Massenstrom uber DK abhangig von Druckverhaltnis und DK Winkel
KFEHUBIV NMOT_W EVHUBIN2_W KF Inverses Hubkennfeld gerechnet aus KFEHUB
KFMLD WDKBA_W NMOT_W KF Luftmassenstrom bei VVT-Notlauf und Fehler Diffdrucksensor
KFMLDDKMN WDKBA_MLDN NMOT_W KF
KFMLDDKMX WDKBA_MLDM NMOT_W KF
KFMLDHUBMN EVHUBIMLDN NMOT_W KF
KFMLDHUBMX EVHUBIMLDM NMOT_W KF
KLDPIPOL DPSPMAX_W KL Kennlinie dp Interpolation
MLHFMMN FW minimale HFM-Luftmassen Schwelle zum Riicksetzen des Min-Fehlers
MLOFS FW (REF) Kennlinienoffset HFM 5
PMAX1013 FW Referenzdruck 1013 hPa
S_DHFMLEAN FW Umschaltung DHFM-Auswertung 0: DPS und Hub; 1: DK und Hub
TDHFMMN FwW
TDHFMMX FW
TDMLHFM FW Zeitverzogerung fir das Setzen von B_ehfm
TDMLMN FW Entprellzeit HFM-(Hauptlastgeber-)Fehlererkennung Minimalwert
TDMLMX FW Entprellzeit HFM-(Hauptlastgeber-)Fehlererkennung Maximalwert
TDMLNF FW Entprellzeit HFM-(Hauptlastgeber-)Diagnose mit i.0.-Meldung
TDMLST FW Entprellzeit HFM-(Hauptlastgeber-)Fehlererkennung im Start
TDUBHFM FW Zeit fir HFM-Diagnose mit u < UBHFM
UADHFMMN FwW min. Spannungswert fiir Diagnose HFM im Start
UADHFMMX FW max. Spannungswert fir Diagnose HFM im Start
UBHFM FW Batteriespannungsschwelle zur Umschaltung auf Ersatzlastsignal
UNWDHFM FW Umdrehungen Nockenwelle fur Fehlerentprellung Diagnose HFM
ZKRLVWD FW
ZMLRO FW Zeitkonstante mlroh-Tiefpal3 bei Diagnose HFM/HLM
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_DEGFE SYS (REF) Systemkonstante Diagnose Eingangsgroen Fillungserfassung
SY_TURBO SYS (REF) Systemkonstante Turbolader
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
BLOKNR DAKRE, DCACC, DCA- EIN DAMOS-Source fur Blocknummer

NA, DCANB, DCARS, ...
BTVDPSRLVW FE DHFM, GGDDSS EIN
B_BELM DHFM AUS Bedingung Bandende-Funktionsanforderung Luftmassensensor (HFM/DSS)
B_BKLM DHFM AUS Bedingung: Hauptlastsensor aktiv
B_CLLM DHFM EIN Bedingung: Fehlerpfad Hauptfullungssensor I6schen
B_EDKS GGDVE DHFM EIN Bedingung Fehler Drosselklappen-Sensor
B_EHFM DHFM BGMSZS AUS Bedingung Fehler HFM (ohne Entprellung)
B_EHFM1 DHFM LOK Bedingung Fehler HFM (ohne Entprellung) (Zwischengréf3e ohne Abfrage von UBAT)
B_EHFMFE DHFM EIN Bedingung: Fehler HFM aus DEGFE
B_EHFS DHFM DUF, GGDVE, UFRLC AUS Bedingung Ersatzwert Hauptfiillungssensor
B_ELMI DHFM AUS Bedingung Error Luftmasse bei Initialisierung
B_FTLM DHFM AUS Bedingung: Fehlereintrag durch Tester fir Luftmassensensor (HFM/DSS/DK)
B_HFM DHFM BGMSZS, BGSRM, AUS Bedingung HFM messbereit

GGDDSS
B_IWFALSE LOCANVVT DHFM, DVVT, GGDDSS,EIN Bedingung kein gliltiger Exzenterwinkelwert Bank1

VVTCHK
B_IWFALSE2 LOCANVVT DHFM, DVVT, GGDDSS,EIN Bedingung kein gultiger Exzenterwinkelwert Bank2

VVTCHK
B_LDRUGD DHFM EIN Bedingung ungedrosselt, Freigabe durch LDR
B_MNHFM DHFM LOK Bedingung untere Plausibilitatsschwelle unterschritten
B_MNLM DHFM AUS Bedingung: min-Fehler Hauptfullungssensor
B_MXHFM DHFM LOK Bedingung obere Plausibilitdtsschwelle HFM tberschritten
B_MXLM DHFM AUS Bedingung: max-Fehler Hauptfiillungssensor
B_NPLM DHFM AUS Bedingung Plausfehler Hauptfiillungssensor
B_SILM DHFM AUS Bedingung Signalfehler Hauptflllungssensor
B_STEND BBSTT AEKP, ALE, ARMD, EIN Bedingung Startende erreicht

ATM, AZUE, ...
B_VVTNOTL DVVT BGMSZS, BNKABG, EIN Bedingung VVT-Notlauf

DHFM, FE, GGDDSS,
DFP_LKVDK DHFM DOK SG. int. Fehlerpfadnr.: Leck vor Drosselklappe
DFP_LM DHFM DHFM, DKATSPEB, DOK SG int. Fehlerpfadnr.:Hauptlastsensor

DVVT, GGDSAS, LRS-

HKEB
DHFMMLO_W DHFM LOK Luftmassenstrom obere Toleranz
DHFMMLU_W DHFM LOK Luftmassenstrom untere Toleranz
DHFMRLVWO DHFM LOK rlvw-Offset bei Umschaltung gedrosselt - ungedrosselt
DPIPDHFM_W DHFM LOK Ergebnis der Kennlinie KLDPIPOL
DPSPMAX_W DHFM LOK Eingang der Kennlinie KLDPIPOL
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Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
DPS_W GGDDSS BGMSZS, BGRGM, EIN delta-Saugrohrdruck
BGSRM, BGTEV,
DHFM, ...
EVHUBIMLDM DHFM LOK
EVHUBIMLDN DHFM LOK
EVHUBIN2_W BGMSZS DHFM EIN Isthub aus Hubmodell Bank 2
EVHUBIN_W BGMSZS DHFM EIN Isthub aus Hubmodell
EVHUBI_W FUEWWT BGMSZS, BGSRM, BN-EIN Istwert Hubverstellung
KABG, DHFM, EA, ...
E_DDSS GGDDSS BGMSZS, BGSRM, BG-EIN Errorflag: Differenzdrucksensor Saugrohr
TEV, DHFM, DVVT, ...
E_DK DDVE BGMSZS, DHFM, EIN Errorflag: DK - Potentiometer
DKATSPEB, DTEVN,
FE, ...
E_LKVDK DHFM EIN Errorflag: Diagnose Leck vor Drosselklappe
E_LM DHFM BBKHZ, BGMSZS, AUS Errorflag: Hauptlastsensor
DKATSPEB, DKVS,
DLLR, ...
E_PDDSS GGDDSS BGMSZS, BGSRM, EIN Errorflag: Druck Differenzdrucksensor Saugrohr
DHFM, DVVT, FE, ...
FHO_W GGDSAS BBKHZ, BGSRM, EIN Korrekturfaktor Hohe (word)
DDMTL, DFFTCNYV,
DHFM, ...
FWMLHFM DHFM AUS gewichteter MLHFMMN in Abhéngigkeit von Faktor Héhe
MLDDKDPS_W DHFM LOK Luftmasse aus Differenzdruck und DK-Winkel
MLDDK_W DHFM AUS Luftmasse bei VVT-Notlauf und Fehler Diffdrucksensor
MLDHFM_W DHFM LOK Vergleichs-Luftmasse
MLDMN2_W DHFM AUS minimale Luftmasse aus Kennfeld KFMLDMN (2.HFM)
MLDMN_W DHFM AUS minimale Luftmasse aus Kennfeld KFMLDMN
MLDMX2_W DHFM AUS maximale Luftmasse aus Kennfeld KFMLDMX (2.HFM)
MLDMX_W DHFM AUS maximale Luftmasse aus Kennfeld KFMLDMX
MLDVVT_W DHFM LOK Luftmasse aus EinlaBhub und Drehzahl
MLHFMF_W DHFM DVVT AUS gefilterter Luftmassen HFM-Mittelwert 16Bit-Wert
MLHFMM_W GGHFM DHFM, DVVT EIN Luftmassen HFM-Mittelwert 16Bit-Wert
NMOT_W BGNMOT ALE, AMUENE, ARMD, EIN Motordrehzahl
ATBEG, BBGANG, ...
RLDHFMMN_W DHFM AUS
RLDHFMMX_W DHFM AUS
RLVWDF_W DHFM LOK
RLVWD_W DHFM AUS rlvw_w + Offset bei Umschaltung gedrosselt - ungedrosselt
RLVW_W FE BBVL, BGMSZS, DHFM,EIN relative Luftfullung (druck- und héhenkorrigiert) Word
FUEVVT, GGHFM, ...
SFPLM DHFM AUS Status Fehlerpfad: Hauptfiillungssensor
uB GGUB ADVE, AEKP, ATEV, BG-EIN Batteriespannung
CRENG, BGDETX, ...
UHFM_W DHFM, GGHFM, T2DDLIEIN HFM-Spannung
T2RADC
UMSRLN_W BGMSZS BGSRM, DHFM, FE, EIN Umrechnungsfaktor Fiillung in Massenstrom
TEB
UZKW_W BBFEWNE DHFM, DPH, NMAXMD EIN Kurbelwellen-Umdrehungszéhler
WDKBA_MLDM DHFM LOK
WDKBA_MLDN DHFM LOK
WDKBA_W GGDVE ADVE, BBVL, BGDVE, EIN Drosselklappenwinkel bezogen auf unteren Anschlag
BGMSZS, DHFM, ...
Z_LM DHFM DKVS AUS Zyklusflag: LMM/HLM/HFM
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FB DHFM 81.50.0 Funktionsbeschreibung

Der Funktionsumfang umfaft folgende Teilbereiche:

Einschwingen Nachstart

Zur Ausblendung des Falschsignals nach Einschalten des HFM2 (12V-Peak, Einschaltvorheizfehler) wird

die Diagnose erst nach Ablauf der Entprellzeit TDMLST freigegeben. Der Triggerbeginn der Entprellzeit erfolgt durch die Bedingung
B_stend

Die gleiche Diagnosefreigabebedingung gilt auch flr min-Fehler.

MLDHFM

Berechnung der Vergleichs-Luftmasse auf 3 Arten:

1. Aus Differenzdrucksensor und DK-Winkel
2. Aus Einlafventilhub und Drehzahl
3. Aus Drosselklappenwinkel und Drehzahl

1+2 gelten im Normalbetrieb und bei VVT-Notlauf, wenn VVT-Notlauf durch einen VVT Fehler - Position unbekannt oder Verstellung

nicht méglich - gesetzt wird.

2+3 gelten bei Fehler Differenzdrucksensor, da hier die Luftmassenbestimmung uUber KFDKMS nicht méglich ist, die Luftmasse evtl. aber
durch den Hub begrenzt wird, falls dieser nicht auffahren kann.

Die ermittelte Luftmasse wird mit der oberen und der unteren Toleranz versehen und mit dem MeRwert verglichen.

B_mnlm, z.B. Kabelabfall oder KS nach Masse

B_mnlm wird gesetzt wenn

(mlhfmm-MLOFS) kleiner als der drehzahl- und drosselklappenabhangiger Schwellwert mldhfm w - KFDHFMMLU
und

die Verzdgerungszeit TDMLST getriggert durch B_stend abgelaufen

und danach die

Entprellzeit TDMLMN (Fehlereintragverdgerungszeit flr Min-Fehler) abgelaufen ist.

Bei der Bildung von B_mnlm erfolgt eine MAX-Auswahl zwischen (mlhfmm-MLOFS) und (mlhfmf-MLOFS) .
(mlhfmm = ungefilterter HFM-Mittelwert, mlhfmf = gefilterter HFM-Mittelwert)

B_mxlm, z.B. KS nach Ubatt

B _mxlm wird gesetzt wenn

(mlhfmm-MLOFS) groRer als der drehzahl- und drosselklappenabhdngige Schwellwert mldhfm w + KFDHFMMLO
und

die Verzdgerungszeit TDMLST getriggert durch B_stend abgelaufen

und danach die

Entprellzeit TDMLMX (Fehlereintragverzdgerungszeit fir Max-Fehler) abgelaufen ist.

Bei der Bildung von B _mxlm erfolgt eine MIN-Auswahl zwischen (mlhfmm-MLOFS) und (mlhfmf-MLOFS) .
(mlhfmm = ungefilterter HFM-Mittelwert, mlhfmf = gefilterter HFM-Mittelwert)

Im Drosseklappenfehlerfall (bei E _dk) wird KFMLDM mit maximalem DK-Winkel adressiert, es gelten dann drehzahlabhangig nur
die obersten Schwellwerte.

B_noflr wird gesetzt wenn
kein Fehler erkannt (Min-Max-Plaus) wird
mit Entprellzeit TDMLNF
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Errorflag wird gesetzt nach derjeweiligen Entprellzeit bei

B_minflr oder B_maxflr

Fehlerpfad fir E_1m wird nicht ausgewertet wenn uzkw w kleiner als UNWDHFM oder wenn beim
Turbo das Bit B_ldrugd gesetzt ist. Die Auswertung des Bits B_ldrugd erfolgt nur wenn das
Codewort CWDHFM mit einem Wert grdfRer als Null bedatet ist.

Zyklusflag wird gesetzt bei
B_plaus oder B _minflr oder B _maxflr oder B _noflr

Dieses Flag wird mit einer Entprellzeit TDMLHFM von max. 250ms gesetzt bei Min- oder Max-Fehler, damit im Fehlerfall sehr
schnell auf Ersatzlastsignal umgeschaltet werden kann.

Wird beim HFM5 die Batteriespannung kleiner als 11 Volt, ist mit der DHFM keine Aussage mehr Uber die Plausibilitat des
HFM-Signals moglich (Grund: Spannungspegel von 0.5-2.0 V bei Kurzschluf zwischen Ubat und Uref) und es wird mit

B_ehfm = true auf das Ersatzflillungssignal umgeschaltet.

Beim HFM2 ist die UBHFM-Schwelle bedeutungslos und muf3 so bedatet werden, daf keine Umschaltung auf das Ersatzfiillungs-
signal erfolgt (d.h. UBHFM=0) .

Das Flag B _hfm wird nach Startende (B_stend) und anschliefendem Ablauf von TDMLST gesetzt und signalisiert
die Mess- und Betriebsbereitschaft des HFM. Mit dem Flag B_hfm wird die Fullungserfassung nach Start

vom Ersatzfliillungssignal auf das Hauptfullungssignal umgeschaltet.

Im Nachlauf muR das Flag B_hfm definiert auf FALSE gesetzt werden.

Bemerkungen:

- Fehlerlampenansteuerung : 2 Driving Cycles nach (E_lm & Z_lm)

- es werden hardwareseitig keine Fehler diagnostiziert

- zur Fehlerspeicherverwaltung siehe auch $%DFVL

- C_ini zur Resetierung des Zyklusflags ist in %DFVL ndher beschrieben
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APP DHFM 81.50.0 Applikationshinweise

Ersatzmafinahmen:

Umschaltung auf Nebenfillungssignal und Ersatzwert RLNOT bei gleichzeitigem DK-Fehler (ist in Funktion $%BGMSZS realisiert).

ZusatzmaRnahmen projektspezifisch unterschiedlich mdéglich (siehe Querverriegelungsmatrix) :

LR-Adaption sperren, >
LLR-Kennlinien- und Bedarfsadaption sperren, > Jjeweils aktuelle Adaptionswerte gtltig
KR-Adaption sperren, >

TankentlUftung im Dauerbetrieb (kein Verbot fur Adaption)

Abgespeicherte Umweltbedingungen beim Auftreten des Fehlers

Fur den Fall, daR der freeze-frame nicht Uber den Kundendienstdiagnosetester ausgelesen werden kann, empfehlen wir beim Auftreten
des Fehler folgende Umweltbedingungen mit abzuspeichern.

1. Umweltwert nmot_u

2. Umweltwert tmot_u

Kann der freeze-frame Uber den Kundendienstdiagnosetester ausgelesen werden, empfehlen wir zwei weitere (im freeze-frame nicht
enthaltene GroRen) als Umweltbedingungen mit abzuspeichern z.B. tans_u,wdkba u. (Referenztabelle siehe $%DFFT) .

Anhaltswerte flr Erstapplikation

CWDHFM 0
FWMLHFMNM  fho w | 0.5 1
,,,,,,,, [T

| 101
KFMLDMX Auslegung ca. 20% Uber maximal mdéglichen Luftmasse der entsprechenden DK Winkel
KFMLDMN Auslegung ca. 60% unter minimal méglichen Luftmasse der entsprechenden DK Winkel
MLHFMMN 3 Kg/h
TDMLMN 0.3 sec moéglicher Drehzahleinbruch bei Steckerabfall im LL, ohne das Fzg. ausgeht
TDMLMX 0.3 sec
TDMLNF 1.0 sec Einschwingverhalten HFM nach KS
TDMLST 0.3 sec abhdngig von Start mit Kabelabfall
TDMLHFM 100 ms Zeiverzdgerung um ein kurzzeitiges Umschalten zwischen HFM und DK-Signal zu verhindern
TDUBHFM 100 ms
UBHFM 11 Volt
UADHFMMX 5 Volt
UADHFMMN 0 Volt
UNWDHFM 150
ZMLRO ca. 0.3 sec Zeitkonstante vom Saugrohr
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FU BGTEMPK 10.30.0 Fullungserfassung Berechnung Temperaturkompensation

FDEF BGTEMPK 10.30.0 Funktionsdefinition

. CWTEMPK Bit 0 = false FWFTBRTA addressed with tans
Source: BGTEMPK 10.30 CWTEMPK Bit 0 = true  FWFTBRTA addressed with evtmod

o} BETBIT[ - ---orsmemmr e ;
CWTEMPK H
: o]
[0] : evtmod
ZTMMBR ;
: 1273,
B |, : ”” T - % : j
tmot tmotfil /NV 7 7 7 ; ftbr_w

Lowpass1—3
BGFTW EVTMODO
nmot nmot , :
ps  fb L — % tempin
ps ' o B FWFTBRTA
DEVTMAGR
rl SY_TFA = false: air temperature sensor downstreams of EGR|inlet into intake manifold
SY_TFA =true: air temperature sgnsor upstreams of EGR inl¢t into intake manifold
Cot—--
ZTDAGR SY_TFA
T 1
al r w 2] ﬁ. el
grr_ Iy tsges_w ftsr
100.4 T
- o
tags_w
tans
o]
ftvdk

bgtempk-bgtempk

bgtempk-bgtempk

SY_EGFE Bit 0 = false ->speed density
SY_EGFE Bit 0 = true -> HFM

(. T
SY_EGFE 3

KFWTBR

bgtempk-bgftw

bgtempk-bgftw
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BGTEMPK 10.30.0

ABK BGTEMPK 10.30.0 Abkiirzungen

Parameter Source-X Source-Y Art Bezeichnung
CWTEMPK FW Codeword fir Adressierung FWFTBRTA (tans/evtmod)
DEVTMAGR TSGES_W KL Offset fir evtmod abhéangig von tsges_w bei hoher tans verursacht d. AGR
EVTMODO TMOTFIL KL Offset fir evtmod abhangig von gefilterter Motortemperatur
FDVANS TANS KL Temperaturfaktor fir Drosselventildurchfluf3
FWFTBRTA TEMPIN KL Wichtung ftbr in Abhangigkeit von tans
KFFWTBR RL NMOT KF Wichtungsfaktor Tans/Tmot fiir Brennraumtemperaturmodell
KFFWTBRA RL NMOT KF Wichtungsfaktor Tans/Tmot fur Brennraumtemperaturmodell B_agr=true
KFWTBR PS NMOT KF Wichtungsfaktor Tans/Tmot fir Brennraumtemperaturmodell
KFWTBRA PS NMOT KF Wichtungsfaktor Tans/Tmot fir Brennraumtemperaturmodell B_agr=true
ZBRT FW Zeitkonstante fur Brennraumtempmodell
ZTDAGR FW Zeitkonstante Temperaturdynamik bei AGR Auf- Abschaltung
ZTMMBR FW Zeitkonstante Motortemperatur fiir Brennraumtempmodell
Systemkonstante Art Bezeichnung
SY_AGR SYS (REF) Systemkonstante AGR vorhanden
SY_EGFE SYS (REF) Systemkonstante Eingangsgroe Fullungserfassung
SY_TFA SYS (REF) Konfiguration der Einbaustelle fir Ansaugluftsensor
Variable Quelle Referenziert von Art Bezeichnung
AGRR_W BGSRM BGTEMPK EIN Abgasrickfuhrrate word
B_AGR SWADP BGTEMPK, LRA, T2RCLEAR Bedingung AGR ein
EVTMOD BGTEMPK AUS EinlaRventiltemperatur modelliert (Temperaturmodell)
FTBR BGTEMPK AUS Faktor Temperaturkorrektur im Brennraum
FTBR_W BGTEMPK BGSRM, FE, T2RCIFASTUS Faktor Temperaturkorrektur im Brennraum
FTSR BGTEMPK BGSRM AUS Korrekturfaktor Lufttemperatur im Saugrohr
FTU BGTEMPK GGDSAS AUS Faktor Temperatur Umgebung
FTVDK BGTEMPK BGMSZS, FE, MDMAX, AUS Korrekturfaktor Temperatur vor Drosselklappe

T2RCIFASTA
FTW BGTEMPK LOK Faktor Temperaturgewichtung tmot, tans
NMOT BGNMOT ADVE, AES, AEVABU, EIN Motordrehzahl

AKR, ARMD, ...
PS BGTEMPK EIN gemessener Saugrohr-Absolutdruck
RL BGSRM ATM, BGTEMPK, DFFT, EIN relative Luftfullung

DISA, DLLR, ...
TAGS_W BGTEMPK EIN AGR Temperatur bei Einleitung ins Saugrohr (Word)
TANS GGTFA ADVE, ATM, BBKHZ, EIN Ansaugluft - Temperatur

BBSTT, BBTEGA, ...
TEMPIN BGTEMPK LOK Temperatur Eingang (Adressierung von FWFTBRTA)
TMOT GGTFM AKR, ALE, ARMD, ATM, EIN Motor-Temperatur

BBKHZ, ...
TMOTFIL BGTEMPK LOK gefilterte Motortemperatur
TSGES_W BGTEMPK LOK Saugrohrgesamttemperatur (nach AGR-Einleitung) (word)

FB BGTEMPK 10.30.0 Funktionsbeschreibung

Diese Temperaturkompensation liefert am Ausgang den Faktor Temperatur Brennraum (ftbr) der zur Umrechnug von Saugrohrdruck

in eine Frischluftmasse verwendet wird. Die allgemeine Gasgleichung p*V = m*R*T gibt den Zusammenhang zwischen dem Druck p und der
Luftmasse m an. V ist das Volumen,R die Eigenschaft der Luft (Luftbeiwert = Isentropenexponent) und T entspricht der Luft-
temperatur.

Ublicherweise ist der Ansaugtemperatursensor im Luftfilterkasten oder im Saugrohr installiert. Um beiden in der Praxis vorkommenden
Konstallationen gerecht zu werden, wird Uber das System-Byte SY TFA die Installation des Ansauglufttemperatursensors entsprechend
berlcksichtigt. Ist der Temperaturfihler nach der Einleitstelle montiert, wird die Erwdrmung durch den AGR-Massenstrom automatisch
mitgemessen. Das SY TFA-Byte muf3 in diesem Fall mit false bedatet werden. Ist der Temperaturfihler vor der Einleitstelle (z.B. im
Luftfilterkasten) montiert wirde ohne Berticksichtigung der AGR-Rate immer dieselbe Ansauglufttemperatur gemessen egal ob mit oder
ohne AGR. Durch Bedaten von SY TFA =true wird zu der am Temperaturfiihler gemessen Temperatur die modellierte AGR-Einleittemperatur
abhdngig von der AGR-Rate hinzuaddiert dies entspricht dann der modellierten Mischgastemperatur (nach AGR-Einleitung) .

Die zur Berechnung bendtigte Temperatur aber ist die Lufttemperatur im Brennraum. Mit dem Temperaturmodell wird eine Frischgas-
temperatur gebildet, die der Temperatur nahe dem Einlafventil entspricht. Die modellierte Frischgastemperatur kann dabei je

nach Luftdurchsatz rl unterschiedliche Werte annehmen, liegt aber immer zwischen Motor- bzw. Ansauglufttemperatur. Mit dem
Kennfeld KFFWTBR wird eine Wichtung von TANS/TMOT abhingig vom Frischluftmassenstrom und Drehzahl eingestellt.

Der Tiefpass im TMOT-Zweig verhindert einen zu schnellen Anstieg der modellierten Lufttemperatur wahrend des Motorwarmlaufs.

Das Einstellen eines neuen Warmegleichgewichts (Lufttemperatur nahe Einlassventil) bei Lastwechsel liegt im Sekundenbereich.

Der zweite Tiefpass mit der Zeitkonstante ZBRT tragt dem Rechnung und verhindert, daf3 sich bei pldétzlichem Lastwechsel die
modellierte Lufttemperatur schlagartig andert.

Bei Systemen mit AGR wird die AGR-Rate Uber ein TiefpafRfilter (ZTDAGR) so angepaft, daR die Einrechnung der modellierten
Einleittemperatur ins Saugrohr tags dynamisch der Realitédt entspricht und nicht schlagartig erfolgt.

Die modellierte Ansauglufttemperatur wird auf Kelvin umgerechnet. Mit Normierung auf 273 Kelvin (0 Grad Celsius) wird am Ausgang
ein Temperaturkompensationsfaktor (ftbr) fur die Fillungserfassung bereitgestellt.

Der Temperaturfaktor ftsr wird zur Umrechnung von Luftmasse in Saugrohrdruck verwendet.

Mit dem Temperaturfaktor ftu wird bei der Ladedruckregelung von Ladeluftmasse auf Ladedruck umgerechnet.

In der Kennlinie FDVANS wird ein Wurzel tnorm/tans Wert zur Berechnung der Massenstréme an der Drosselklappe zur Verfligung
gestellt.

Der Brennraumtemperaturfaktor ftbr wird mit der Kennlinie FWFTBRTA multiplikativ korrigiert. Die Adressierung der Kennlinie

kann Uber das Codeword CWTEMPK wahlweise die Ansauglufttemperatur tans oder die modellierte Temperatur am Einlafventil evtmod sein.
Hinweise zur Wahl der richtigen Adressierung siehe Applikationhinweis in dieser FDEF

Uber die Systemkonfiguration SY EGFE kann das Wichtungskennfeld selektiert werden. Der Wert von SY EGFE wird in $PROKON definiert
und ist hardwareabhangig. Bei Druckssystemen ist KFWTBR aktiv bei HFM-Systemen KFFWTBR. Die Systemkonfiguration kann vom
Applikateur nicht mehr géndert werden. Bei Drucksystemen mit AGR wird bei B_agr = true auf das Wichtungskennfeld KFWTBRA
umgeschaltet. Bei HFM-Systemen mit AGR wird bei B_agr = true auf das Wichtungskennfeld KFFWTBRA umgeschaltet.
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APP BGTEMPK 10.30.0 Applikationshinweise

Zur Applikation des Temperaturmodells muf3 das Saugrohr nahe dem EinlaRventil mit einem Thermoelment versehen werden. Dies ist
notwendig um die Modelltemperatur am Ausgang des TiefpaRfilters mit der Zeitkonstante ZBRT auf die am Saugrohr herrschende
Temperatur abzugleichen. Dabei ist zu beachten, daf3 die Thermoelementspitze querschnittmittig im Saugrohr installiert wird, um
zu vermeiden, daR Strahlungswarme von der Saugrohrwand das MeRergebnis unzuldssig verfalscht.

Die Abstimmung des Kennfelds KFFWTBR erfolgt bei den festgelegten Stltzstellen fur nmot, rl. Dabei wird bei betriebswarmem

Motor und unterschiedlichen Luftdurchsdtzen (rl) der Wichtungsfaktor so in die Kennlinie FWTBR eingetragen, daf die Modell-
temperatur evtmod und die mit dem Thermoelement gemessene Temperatur Ubereinstimmt.

Die Zeitkonstante ZBRT ist so zu wahlen, daf3 bei Lastwechsel die sich neu einstellende Modelltemperatur zeitgleich mit der am
Thermoelement gemessenen Ansauglufttemperatur verandert. In der Praxis ist dabei bei unterschiedlichen Lastsprlingen und bei
mehreren Drehzahlen zu messen. Aus den ermittelten Zeitkonstanten ist dann ein Mittelwert fir ZBRT zu wahlen.

Die Zeitkonstante ZTMMBR kann nur im Motorwarmlauf Uberprift werden. Dabei ist die Zeitkonstante so abzustimmen, daR bei

voher angepasstem Wichtungskennfeld KFFWTBR die Modelltemperatur mit der tatsdchliche gemessenen Lufttempereatur (Thermoelement)
Ubereinstimmt. Meist sind zur Anpassung der Zeitkonstante mehrere Warmlaufvorgdnge notwendig.

Die Zeitkonstante ZTDAGR ist so abzustimmen, daR die modellierte Einleittemperatur tags bei unterschiedlicher AGR-Rate

der realen mit einem Thermoelement gemessene Einleitemperatur dynamisch die beste Ubereinstimmung hat.

Bei Systemen mit AGR ist zu beachten, dass bei B_agr=true auf KFFWTBRA bzw. KFWTBRA umgeschaltet wird. Sind keine Unterschiede
mit bzw. ohne AGR vorhanden missen beim Drucksystem KFWTBR und KFWTBRA gleich bedatet werden. Sind beim HFM-System keine
Unterschiede mit bzw. ohne AGR vorhanden missen KFFWTBR und KFFWTBRA gleich bedatet werden

Wird wahrend des Warmlaufs eine evtmod gemessen, die grofer ist als die Motortemperatur tmot kann Uber die Kennlinie EVTMODO
abhdngig von der Motortemperatur ein Motortemperaturoffset addiert werden. Dadurch sind im Motorwarmlauf hdhere evtmot’s mdglich
als tmot. Bei warmem Motor muR der Offset 0 sein. HOhere Temperaturen am EinlaRventil als tmot kénnen beispielweise durch eine
groRe VentiluUberschneidung verursacht werden. Grundbedatung neutral mit 0 Grad

Die Kennlinie DEVTMAGR wird bei sehr hohen Ansauglufttemperaturen tans > tmot aktivert. Dies kann beispielweise bei aktiver AGR bei
hohen Drehzahlen und hohen AGR-Raten auftreten. Durch Aktivieren der Kennlinie, kdénnen auch Modelltemperaturen (evtmod) dargestellt
werden, die grofer als tmot bzw. tans sind. Ohne AGR ist die Kennlinie neutral zu bedaten.

Wert fur Erstapplikation

KFFWTBR Turbo 0, Sauger 0.2
KFWTBR Turbo 0, Sauger 0.2
KFFWTBRA Turbo 0, Sauger 0.2
KFWTBRA Turbo 0, Sauger 0.2

Wichtungsfaktoren KFWTBR und KFFWTBR bei nmot=0 und rl=100% (bei K115 ein) wie im Leerlauf bedaten.
Unterschied zwischen ftw K115 ein und Motorleerlauf mdéglichst klein bedaten.

ZTMMBR ca. 300 sec

ZBRT ca. 2-5 sec

FDVANS siehe Tabelle unten

ZTDAGR ca. 10 sec

FWFTBRTA 111111 Achtung Hinweise zur Bedatung genau lesen !!!!!!
EVTMODO Grundbedatung neutral mit 0 Grad

Wird wahrend des Warmlaufs eine evtmod gemessen, die groéfRer ist als die Moto