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Inhaltsverzeichnis: Sektionen
Seite Sektion Version Bezeichner
320 ABKVP 1.50 Ansteuerung Bremskraftverstarker-Pumpe
1431 ACIFI 9.90 Ausgabe fur zylinderindividuelle Einspritzung
1332 ADVE 3.60 Ansteuerung der DV-E mit dem DLR
1384 AEKP 8.20 Ausgabe EKP-Ansteuerung
1401 AEVAB 6.30 Ausgabe Einspritzung Ev-Ausblendung
1422 AEVABU 110 Ausgabe EV-Abschaltung durch Uberwachungsfunktionen bei EGAS
1423 AEVABZK 1.30 Ausgabe Ev-Abschaltung %MDRED + Komplettabschaltung durch Uberwachungsfunktionen
1245 AK 110 Ubersicht Abgasreduzierung/ Katalysator
125 ALE 6.30 Auslauferkennung
822 ANWSE 1.10 Ansteuerung Nockenwellensteller geschaltet Einlass
634 ARMD 10.40 Momentenbasierte Antiruckelfunktion
1331 AS 5.0 Ausgangssignale Ubersicht
25 ASCETBLK 1.10 Beschreibung der ASCET-Blockbibliothek
7 ASCETSDB 1.24 ASCET-SD Blockbeschreibung
1381 ATEV 4.40 Ansteuerung Tankentluftungsventil (Periodendauer)
389 ATM 33.50 Abgastemperaturmodell
404 ATR 1.60 Abgastemperaturregelung
891 AZUE 5.60 Ausgabe Ziindung
1123 BBBO 3.30 Betriebsbereich Erkennung Benzin im Ol
912 BBDLS 1.10 Betriebsbereich digitale Leerlaufstabilisierung
832 BBDNWS 1.30 Betriebsbereitschaft Diagnose Nockenwelle
598 BBGANG 14.50 Betriebsbereich Gang
337 BBKD 1.20 Berechnung der Kick-Down-Information
854 BBLDR 3.20 Betriebsbedingungen LDR
799 BBNWS 2.10 Betriebsbedingungen zur Freigabe der NWS
710 BBSAWE 18.150 Betriebsbereich Schubabschalten/Wiedereinsetzen
150 BBSTT 11.20 Betriebsbereich: Start
1059 BBTEGA 3.110 Phasensteuerung fur Tankentliftung und Gemischadaption
52 BBZMS 1.40 Betriebsbereich ZMS-Schutz
825 BGARNW 2.20 Berechnete GroRRe Anforderung Nockenwellenadaption
273 BGBN 1.10 Berechnete GroRRe Bordnetzversorgung
306 BGCVN 6.10 Berechnete GroRe Calibration Verification Number CVN
1347 BGDVE 3.110 GrofRen fur DV-E-Ansteuerung aus Lern- und Priifroutinen
1398 BGEVAB 1.40 Berechnung der tatsachlichen Reduzierstufe durch EV-Abschaltung
1696 BGGNSOL 1.30 Berechnete GroRe Getriebesolldrehzahlbeeinflussung
54 BGKMST 2.30 Berechnete GroRe: Kilometerstand
590 BGLBZ 6.20 Berechnete GroRe Ladebilanz der Batterie
424 BGMSABG 2.30 Berechnung Abgasmassenstrom - bankabhangig
274 BGMSZS 25.60 Berechnungsgrof3e Massenstrome zum Saugrohr
84 BGNG 5.20 Berechnete GréRe Drehzahlgradient
64 BGNMOT 5.60 Berechnete GroRe Drehzahl
865 BGPLGU 1.10 Berechnung Grundladedruck beim Turbomotor
353 BGPUK 1.20 BerechnungsgroRe Umgebungsdruck korrigiert (Bergabfahrterkennung)
248 BGRBS 5.30 Berechnete GréRe Radbeschleunigung aus Raddrehzahl
286 BGRLG 1.10 Berechnete GroBe RL-GRADIENT
329 BGRLP 4.50 Berechnungsgrofe rlp pradizierte Luftfillung
1630 BGRML 1.20 BerechnungsgroRe relative Luftmasse nach SAE J1979 Mode $01 + $02 PID $04
287 BGSRM 17.10 Flllungserfassung Saugrohrmodell
1482 BGTABSA 1.30 Adapter fur Abstellzeitberechnung
1472 BGTABST 11.50 Berechnete GroRe Abstellzeit
295 BGTEMPK 10.40 Flllungserfassung Berechnung Temperaturkompensation
299 BGTEV 2.70 Berechnungsgrofie Massenstrom TEV
355 BGTUMG 6.10 Berechnete GroRe Umgebungstemperatur
756 BGVMAX 1.30 Berechnungsgrof3e Maximalgeschwindigkeit fir VMAX-Regelung
335 BGWDKM 1.11 Berechnung Dk-Winkel Modell
675 BGWPFGR 2.10 Berechnungsgrofie ruickgerechneter Pedalwert bei FGR
307 BKV 2.70 Drucksteuerung fir Bremskraftverstarker
1631 CAN 51.570 CAN-Signalliste
1714 D2CTR 2.30 Diagnose; Ereigniscounter fiir Systembeobachtung
1449 DAAVE 11.40 Diagnose; Plausibiltatspriifung Absperrventil Aktivkohlebehalter Endstufe
410 DATR 1.20 Diagnose Abgastemperaturregelung
385 DATS 1.60 Diagnose Abgastemperatursensor
321 DBKVP 1.50 Diagnose Bremskraftverstarker-Pumpe
323 DBKVPE 1.10 Endstufendiagnose Bremskraftverstarker-Pumpe
1629 DCDACC 2.10 Diagnose; Zugriff auf Testerdaten
1714 DCDC 2.10 OBDII; Testercode CARB
1716 DCLA 7.10 OBDII; Klassentabelle
1723 DDCY 15.10 OBDII; Erfillung Bedingung ‘driving cycle’
129 DDG 10.50 Diagnose Drehzahlgeber
591 DDPL 9.20 Diagnose; Plausibilitatsprifung Dauerversorgung (OBDII)
325 DDSBKV 1.80 Diagnose Drucksensor im Bremskraftverstarker
1363 DDVE 7.30 Diagnose: EGAS-Steller DV-E
1437 DECJ 14.30 Diagnose; Endstufe CJ4x/9x
260 DEGFE 2.30 Diagnose der EingangsgréBen Fillungserfassung
1440 DEKON 7.40 Konfiguration der Endstufendiagnose
1445 DEKPE 11.20 Diagnose; Elektrokraftstoffpoumpe Endstufe
1731 DEPCL 1.20 Diagnose; Elektronik Powertrain Control Lampe
1457 DEPCLE 1.20 Diagnose EPCL-Endstufe
1442 DEVE 6.40 Diagnose; Einspritzventil - Endstufe
1719 DFFT 1.60 Diagnose; Freeze Frame Auswahltabelle
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1722 DFFTCNV 3.30 Diagnose; Freeze Frame Tabelle, Konvertierung zu Bytes
1721 DFFTK 9.10 Diagnose; Kundenspezifische Auswabhlliste fir Freeze Frame-Werte
1708 DFPM 3.40 OBDII; Fehlerpfadmanager
1731 DFPMEEP 3.50 Diagnose; Fehlerpfadmanager, EEPROM-Speicherung
1724 DFPMNL 2.10 Diagnose Fehlerpfadmanagement im Nachlauf
1724 DFPMOVF 2.10 Diagnose Fehlerpfadmanagement, Memory Overflow
1724 DFPMPWF 1.10 Diagnose Fehlerpfadmanagement; Erkennung Powerfail
1726 DFRZ 20.20 OBDII; Beschreibung 'freeze frame’
267 DHFM 63.130 Diagnose; Plausibilitatsprifung HFM
502 DHLSHK 4.50 Diagnose Sondenheizung hinter Kat
505 DHLSHKE 1.10 Diagnose Endstufe Sondenheizung hinter Kat
497 DHLSU 2.160 Diagnose Heizung LSU
1484 DHR 2.20 Diagnose; Hauptrelais
1726 DIMC 27.70 OBDII; inspection/maintenance-ready
1287 DKATLRS 5.100 Eigendiagnose : Katalysatorkonvertierung
948 DKRA 6.40 Diagnose; Klopfregelanschlag
542 DKRNT 11.10 Diagnose; Klopfregelung, Nulltest (OBDII)
534 DKRS 30.20 Diagnose; Klopfsensor (OBDII)
547 DKRTP 11.10 Diagnose; Klopfregelung, Testimpuls (OBDII)
600 DKUPPL 1.40 Diagnose Kupplungsschalter
1126 DKVS 17.80 Diagnose; Plausibilitatsprifung Kraftstoffversorgungssysteme
1454 DLDE 7.10 Diagnose LDR-Endstufe
1203 DLDP 19.50 OBD Il, Tankentluftungsdiagnosemodul
1244  DLDPE 5.50 Endstufendiagnose; Uberdruckpumpe der Tank-Leck-Diagnose
876 DLDR 2.140 Diagnose LDR
888 DLDUV 1.50 Diagnose Schubumluftventil beim Turbomotor
1455 DLDUVSE 2.10 Diagnose Endstufe Umluftventil Turbo
745 DLLR 28.120 Diagnose: Leerlaufregelung Erkennung blockierter Steller
464 DLSAHK 6.80 Lambdasondenalterungsiiberwachung hinter KAT
426 DLSH 26.80 Diagnose; Sondenbetriebsbereitschaft hinter Kat
453 DLSSA 14.80 Signalausgabe Lambdasonden
443 DLSU 30.20 Diagnose stetige Lambdasonde LSU
203 DMDDLU 7.60 Diagnose Misfire Detection Differenzbildung der Laufunruhe
163 DMDFON 6.60 Diagnosis Misfire Detection Fuel-on Adaptation
226 DMDLAD 5.10 Logic and Delay; Log. Verknupfung versch. Blocke zur Aussetzererkennung
196 DMDLU 4.130 Diagnose misfire detection; Laufunruhe
206 DMDLUA 4.40 Diagnose Misfire Detection Laufunruhe Abstandsmass
226 DMDMIL 3.90 Fehlerbehandlung der Aussetzererkennung, Ansteuerung der MIL und Heilung
244 DMDMON 2.10 Diagnose misfire detection Monitor Funktion
209 DMDSTP 9.100 Diagnose Misfire Detection; Stopbedingungen
160 DMDTSB 6.10 Diagnosis Misfire Detection Segmentzeitbildung
158  DMDUE 9.180 Diagnose Misfire Detection Overview (Ubersicht)
245 DMFB 11.30 OBDII; MIL fremdbestimmt
1729 DMIL 26.40 OBDII; MIL-Ansteuerung
1456 DMILE 8.20 OBDII; MIL-Endstufe
83  DNMAX 4.21 Diagnose; Plausibilitatspriifung Maximaldrehzahl Uberschreitung
123 DNWKW 5.20 Diagnose Zuordnung der Nockenwelle zur Kurbelwelle
845 DNWSEEIN 1.30 Diagnose der Nockenwellenendstufe (einlaf3seitig)
835 DNWSEIN 1.60 Diagnose Nockenwellensteuerung (EinlaBseitig)
850 DNWSZF 1.10 Diagnose Nockenwellensteuerung Fehlerzusammenfassung
138 DPH 22.20 Diagnose; Plausibilitatsprifung Phasensensor
1708 DSGEEP 20.10 Diagnose; Plausibilitatsprifung SG-EEPROM
1451 DSLPE 9.20 Diagnose; Sekundérluftpumpe Endstufe
1263 DSLSLRS 4.220 Diagnose Sekundarluftsystem mit stetiger Lambdaregelung
1453 DSLVE 11.10 Diagnose; Plausibilitatspriufung Sekundarluftventil-Endstufe
245 DSWEC 5.11 Schlechtwegerk. aus Rad-Beschl.,-> mittels CAN von ABS SG zu Motronic
250 DTANKL 3.20 Diagnose OBDII Fehler auf Grund eines leeren Tanks
1146 DTEV 32.120 Diagnose Tankentliiftungsventil (OBDII)
1447 DTEVE 9.30 Diagnose; Tankentltftungsventil - Endstufe
373 DTHM 2.60 Diagnose Thermostat Motor-Kuhimittel
1733 DTIP 1.30 OBDII; Tester-Interface Package
1723 DTOP 1.0 Diagnose; Betriebszeit
1718 DTRIG 1.10 OBDII; Auswahlbare Trigger fiir Fehlerpfad-Management
1540 DUF 6.30 Diagnose aus der Funktionstiberwachung
1726 DUMWEX 4.10 Diagose; Erweiterte Umweltbedingumgen
1502 DUR 1.22 Diagnose aus der Rechneriiberwachung
595 DVFZ 17.10 Diagnose: Plausibilitatspriifung Fahrzeuggeschwindigkeit
1725 DwuC 14.20 OBDII; Erflillung Bedingung 'warm up cycle’
1458 DZUEET 1.30 Diagnose Zuendendstufentreiber
1706 EEPROM 11.30 EEPROM-Behandlung
52 EG 4.0 EingangsgroRen, incl. deren Diagnose
583 EGAG 2.0 EingangsgroRen allgemein
388 EGAK 4.0 EingangsgroRen Abgas Katalysator
549 EGEG 1.0 EingangsgroRRen E-GAS
254 EGFE 3.10 EingangsgroRen Fillungserfassung
507 EGKE 2.10 EingangsgroRen Klopferkennung
355 EGTE 1.0 Eingangsgroen Temperaturerfassung
968 ESGRU 23.30 Grundeinspritzungen
986 ESNST 8.30 Einspritzung Nachstart
969 ESSTT 20.70 Einspritzzeit Start
998  ESUK 9.70 Einspritzung Ubergangskompensation
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1008  ESUKAS 5.20 Adaption der Ubergangskompensation (mit stetiger Lambda-Regelung)
967 ESVST 4.20 Einspritzung Vorsteuerung
1426 ESVW 3.50 Einspritzung: Berechnung der Vorlagerungswinkel
996 ESWE 1.80 Einspritzung Schubabschalten Wiedereinsetzen
993 ESWL 13.30 Einspritzung Warmlauf
760 FE 3.10 Fullungseingriffe
649 FGRABED 1.10 Abschaltbedingungen Fahrgeschwindigkeitsregler
653 FGRBESI 1.10 Bediensignale Fahrgeschwindigkeitsregler
656 FGRFULO 1.10 Funktionslogik Fahrgeschwindigkeitsregler
669 FGRREGL 1.10 Regelalgorithmus Fahrgeschwindigkeitsregler
764 FUEDK 21.90 Fullungssteuerung (Berechnung DK-Sollwinkel)
256 FUEDKSA 1.21 Fullungsbeeinflussung tiber DK, Sollwertaufbereitung
762 FUEREG 6.10 Fullungsregelung
381 GGATS 1.40 GebergroRe Abgastemperatursensor
1685 GGCASR 1.50 GebergoRe CAN-Signale fur ASR/MSR
675 GGCGRA 1.20 GebergrolRe GRA-Bedienhebel mit CAN
55 GGCS 1.40 Gebergrofle Crash-Sensor
87 GGDPG 14.30 GebergroRe: Drehzahlgeber und Phasengeber
341 GGDSAS 4.80 GebergroRRe Drucksensoren auBerhalb Saugrohr
597 GGDST 3.10 Gebergrof3e Drucksensor Tank
574 GGDVE 2.50 GebergrofRen Drosselklappensteller
570 GGEGAS 9.60 Gebergrofle Brems- und Kupplungsschalter
644 GGFGRH 1.90 GebergroRRen Bedienhebel fir Fahrgeschwindigkeitsregler
596 GGFST 11.30 GebergroRRe Tankfillstand
357 GGGTS 2.10 GebergroRRe genaues Temperatursignal
262 GGHFM 57.60 Gebersignal HFM
751 GGKLDF 1.10 GebergrofRe Klemme DFM des Generators
509 GGKS 4.40 GebergroRRe Klopfsensor
414 GGLSH 3.30 GebergroRe Lambdasonde hinter Kat
439 GGLSU 5.30 Gebersignal LSU
781 GGNW 1.20 Winkeladaption der Nockenwelle zur Kurbelwelle
315 GGPBKV 2.60 GebergroRRe Druck fur Bremskraftverstarker
550 GGPED 8.70 Gebergrof3e Fahrpedal
379 GGTFA 18.20 GebergrofRe TFA Temperaturfuhler Ansaugluft
359 GGTFM 46.20 GebergroRe TFM Temperaturfiihler Motor (/-Kihimittel)
584 GGUB 11.30 GebergroRRe Batteriespannung, inkl.Diagnose
586 GGUBR 1.70 GebergroRRe und Diagnose Bordnetzspannung tiber Hauptrelais
592 GGVFZG 14.70 GebergrofRe Fahrzeuggeschwindigkeit
53 GGZDGON 1.30 Gebergrofle Klemme 15
965 GK 2.80 Gemischkontrolle
1045  GKEB 3.0 Ubersicht Einschaltbedingungen Gemischkontrolle (LR, LRA, TE)
1075  GKRA 3.0 Ubersicht Gemischkontrolle Regelung und Adaption
493 HLSHK 3.30 Sondenheizung hinter Kat
488 HLSU 3.80 Heizung stetige Lambdasonde LSU
1247 KHMD 1.100 Berechnung Reservemoment fr Katheizen
1548 KO 1.0 Ubersicht Kommunikation
1307 KOS 113.160 Klimakompressor - Steuerung
952 KRDY 17.120 Klopfregelung Dynamik
523 KRKE 16.30 Klopferkennung
926 KRRA 15.130 Klopfregelung mit Adaption der zylinderindividuellen Spatverstellung
1593 KVA 41.40 Ausgangssignal: Kraftstoff-Verbrauchs-Anzeige
1040 LAKH 4.50 Lambda-Koordination bei Katheizen
1035 LAMBTS 2.120 Lambda Bauteileschutz
1022 LAMFAW 7.100 Lambda Fahrerwunsch
1027 LAMKO 9.80 Lambdakoordination
864 LDOB 31.30 LDR Overboost
855 LDRLMX 3.100 Berechnung LDR Maximalfuellung rimax
867 LDRPID 25.10 LDR PID-Regler
862 LDRPLS 2.50 Berechnung Druckabfall fir LDR-Sollwert
852 LDRUE 30.30 LDR Ubersicht
875 LDTVMA 21.10 Aufbereitung und Ausgabe Tastverhaltnis
885 LDUVST 2.100 LDR-Schubumluftventilsteuerung
742 LLRBB 3.30 Leerlaufregelung Betriebsbedingungen
715 LLRMD 1.4 Leerlaufregelung auf Drehmomentbasis
740 LLRMR 2.110 Momentenreserve Leerlaufregelung
1595 LLRNFA 1.90 Solldrehzahlanhebung bei Kurztrip
716 LLRNS 516.270 Leerlaufregelung-Solldrehzahl
729 LLRRM 11.120 Leerlaufregelung Reglereingriff Drehmoment
1109 LRA 93.70 Adaptive Vorsteuerung fir Lambdaregelung
1067 LRAEB 4.110 Einschaltbedingungen Gemischadaption
1076 LRS 15.40 Stetige Lambdaregelung
1047 LRSEB 10.70 Einschaltbedingungen stetige Lambdaregelung
1097 LRSHK 9.20 Lambdaregelung (stetig) hinter Katalysator
1058 LRSINI 1.10 Stetige Lambdaregelung, Koordination der Initialisierung
1091 LRSKA 4.60 Stetige Lambdaregelung Zusatzfunktion Katalysator-Ausraumen
708 MDAUTG 2.60 Berechnung des Istmomentes fiir die Getriebesteuerung
631 MDBAS 8.30 Berechnung der BasisgréRen fiir Momentenschnittstelle
642 MDBGRG 5.30 Momentenbegrenzung nach oben
603 MDFAW 12.260 Fahrerwunschmoment
761 MDFUE 8.50 Sollwertvorgabe fir Luftmasse aus Sollmoment
633 MDIST 10.21 Motormomentenberechnung
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623 MDKOG 14.70 Drehmomentenkoordination fur Gesamteingriffe
621 MDKOL 10.130 Momentenkoordination auf Fillungsebene
619 MDMAX 1.40 Berechnung maximales indiziertes Motormoment
683 MDMIN 1.60 Minimales Motormoment Koordination
709 MDNSTAB 141 Drehmoment: Drehzahlstabilisierung
1389 MDRED 4.50 Berechnung Reduzierstufe aus Momentenanforderung
641 MDTRIP 1.30 Berechnung der Momentenreserve im Kurztrip
691 MDVER 5.90 Motor-Verlustmoment
694 MDVERAD 12.30 Adaption Verlustmoment
684 MDVERB 12.170 Momentenbedarf der Nebenaggregate (z.B. Klimaanlage, sonst. Verbraucher)
700 MDWAN 6.70 Drehmomentaufnahme des Wandlers
628 MDZUL 6.31 Maximal zulassiges Moment
924 MDZW 1.120 Berechnung Moment in Sollziindwinkel
1330 MOST 1.10 Motorlager-Steuerung
1471 MOTAUS 5.70 Motor-Abstellen
51 MS 3.0 Motorsteuerung Ubersicht
602  MSF 4.4 Ubersicht Motorsteuerungsfunktionen
66 NLDG 2.50 Notlauf Drehzahlgeber
152 NLPH 5.20 Notlauf Phasengeber
752 NMAXMD 4.80 Drehzahlbegrenzung
806 NWFW 2.10 Berechnung Faktor Winkel Nockenwelle
807 NWSOLLE 2.30 Sollwertvorgabe NWS (EinlaBseitig)
778 NWSYVAR 2.20 Nockenwellen-Systemvarianten
820 NWWUE 5.20 Berechnung der Nockenwelleniiberschneidung
1697 PROKONAL 1.30 Allgemein gliltige Projektkonfigurationen fiir verschiedene Projekte
143 RDE 1.40 Ruckdreherkennung
1392 RKTI 11.40 Einspritzdauerberechnung ti aus relativer Kraftstoffmasse rk
1598 SCATT 20.90 SCAN TOOL-Testerschnittstelle
1249 SLS 88.150 Sekundarluftsteuerung
1376 SREAKT 7.70 EGAS: Sicherheitskonzept, Fehlerreaktionen
31 SST 73.1 Stutzstellen
974 STADAP 6.70 Startmengen-Adaption
28 STECK 998.30 Steckerbelegung
27 STEGO 24.0 Steckergeometrie
709 STMD 5.10 Startmoment
29 SYABK 8.2 Symbole und Abkirzungen
61 SYSYNC 3.10 System-Synchronisation
1306 Sz 1.0 Ubersicht Steuerung von Zusatzaggregaten
1601 TC1MOD 20.120 Testerkommunikation CARB; Mode 1
1610 TC2MOD 20.70 Testerkommunikation CARB; Mode 2
1613 TC5MOD 20.30 Testerkommunikation CARB; Mode 5, Ausgabe SondenmeRwerte
1614 TC6MOD 20.100 Testerkommunikation CARB/EOBD; Mode/Service 6, Ausgabe Priifschwellen
1623 TC8MOD 21.40 Testerkommunikation CARB; Mode 8, Funktionsaktivierungen
1625 TCO9MOD 8.10 Testerkommunikation CARB; Mode 9, Request Vehicle Information
1601  TCKOMUE 2.10 Testerkommunikation CARB; Kommunikationsaufbau Ubersicht
1694 TCSORT 3.30 Testerkommunikation CARB; Sortierfunktion
1179 TEB 95.90 Tankentlliftung beladungsabhangig
1070 TEBEB 4.140 Einschaltbedingungen Tankentltftung
403 TEMPKON 3.20 Temperatur-Konvertermodul
1550 TKMWL 22.250 Testerkommunikation; MeRwerte lesen
1589 TKSTA 3.130 Testerkommunikation; Stellgliedansteuerung
1597 TN 3.20 Drehzahlmesser Signal
1508 UFACCC 110 EGAS Uberwachungskonzept: ACC Eingangssignaliiberwachung der Funktioniiberwachung
1511  UFEING 13.10 EGAS Uberwachungskonzept: Eing.sig.iiberw. fiir Funktionsiiberwachung
1529 UFFGRC 5.10 EGAS Uberwachungskonzept: FGR-Uberwachung der Funktionsiiberwachung
1524  UFFGRE 14.20 EGAS Uberwachungskonzept: FGR-Eingangsinfos fiir die Funktionsiiberwachung
1536  UFMIST 2.10 EGAS Uberwachungskonzept: Ist-Moment der Funktionsiiberwachung
1530  UFMSRC 5.20 EGAS Uberwachungskonzept: MSR-Eingriff-Uberwachung fiir die Funktionsiiberwachung
1538 UFMVER 2.10 EGAS Uberwachungskonzept: Momentenvergleich der Funktionsiiberwachung
1534  UFMZF 1.10 EGAS Uberwachungskonzept: Momentenfilter fiir die Funktionsiiberwachung
1535 UFMZUL 12.20 EGAS Uberwachungskonzept: zuléssiges Moment der Funktionsiiberwachung
1516  UFNC 3.20 EGAS Uberwachungskonzept: N-Uberwachung fiir die Funktionsiiberwachung
1547 UFNSC 2.10 EGAS Uberwachungskonzept: Nachstartiiberwachung fiir die Funktionstiberwachung
1511 UFOBP 2.10 EGAS Uberwachungskonzept: OBP-Betrieb der Funktionsiiberwachung
1539 UFREAC 4.30 EGAS Uberwachungskonzept: Fehlerreaktionsiiberw.d.Funktionsiiberwachung
1518  UFRLC 5.10 EGAS Uberwachungskonzept: Lastsignaliiberw. fiir Funktionsiiberwachung
1513  UFSGSC 3.10 EGAS Uberwachungskonzept: SGS-Eingriff-Uberwachung fiir die Funktionsiibersicht
1513  UFSPSC 2.30 EGAS Uberwachungskonzept: Pedal-Sollwert-U. fiir Funktionsiiberwachung
1506 UFUE 4.11 EGAS Uberwachungskonzept: Ubersicht Funktionsiiberwachung
1522 UFzZWC 2.20 EGAS Uberwachungskonzept: ZW-Uberwachung fiir Funktionsiiberwachung
1486 UMAUSC 3.10 EGAS Uberwachungskonzept: Abschaltpfadtest Uberwachungsmodul
1486  UMFPW 110 EGAS Uberwachungskonzept: Flashprogrammierwunsch-Auswertung im UM
1488 UMFSEL 110 EGAS Uberwachungskonzept: Frageauswahl im UM (Uberwachungsmodul)
1489  UMKOM 7.10 EGAS Uberwachungskonzept: Frage/Antwort-Kommunikation zw. UM und FR
1490 UMTOUT 1.10 EGAS Uberwachungskonzept: Timeout fiir UM/FR - Kommunikation
1499  URADCC 2.20 EGAS Uberwachungskonzept: AD-Wandler-Test
1500  URCPU 4.20 EGAS Uberwachungskonzept: Befehlstest mit Ebene 2’
1494 URMEM 3.10 EGAS Uberwachungskonzept: Zyklischer Speichertest
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Seite Sektion Version Bezeichner
1498 URPAK 111 EGAS Uberwachungskonzept: Programmablaufkontrolle
1493 URRAM 2.10 EGAS Uberwachungskonzept: RAM-Test
1492 URROM 2.20 EGAS Uberwachungskonzept: ROM-Test
42 VAR 290.140 Variantencodierung
758 VMAXMD 5.10 Drehmomentanforderung von VMAX-Regelung
1549 VS_VERST 2.40 Verstellparameter fir McMess
777 WDKSOM 1.10 Berechnung Drosselklappensollwinkel ohne Momentenstruktur
910 ZUE 282.130 Grundfunktion - Ziindung
913 ZUESZ 3.50 Zundung, Berechnung SchlieRzeit
920 ZWGRU 23.110 Grundziindwinkel
959 ZWMIN 5.10 Berechnung des spatest erlaubten Ziindwinkels
923 ZWOB 4.10 Zundwinkel - Overboost
922 ZWSTT 4.30 Zundung im Start
923 ZWWL 5.40 Warmlauf Ziindwinkel
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ASCETSDB 1.24 ASCET-SD Blockbeschreibung

FDEF ASCETSDB 1.24 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:/lO/lOOms
. i in Accu gyt 1
Variable: inXjnx ) outy
compute
Aufruf der Methode m2: />/10ms Blockname
reiset
Aufruf der Methode m3: reset Methoden Argumente Rueckgabewert
e 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 fnfter 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)

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

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

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

Nachfolgend werden die Argumente der Primitivoperationen und deren Rechenreihenfolge dargestelit:

C a

alth i o3 a iz a iz
b b d b b
a+b a+b+c a+b+c+d a-b alb

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

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

a . .
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_message 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
trug Boolsche Konstanten
Systemkonstanten
o1 Systemkonstanten sind Konstanten, die fest im Programm verankert sind. Diese sind nicht
SY_ZYLZA applizierbar. Die Systemkonstanten koennen Funktionsteile bedingt ein oder ausschalten.
[ Beispiel SY_ZYLZA: Zylinderzahl
SY_TURBO SY_TURBO: Motor mit bzw. ohne Turbolader

ascetsdb-al-artihme

-variabl

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

Lesen

Schreiben

inValue

array

S
IndexIn

-
IndexOut

- +—
m IndexOutY
matrix IndexInY
-1 [¢ ]T . —
inValue J matrix OutValue

s

IndexInX

- +—
IndexOutX

Array:

- Der zu schreibende Wert wird an den linken Pin, der
zugehoerige Index an den linken unteren Pin angeschlossen.

- Der zu lesende Wert wird an den rechten Pin, der
zugehoerige Index an den rechten unteren Pin angeschlossen.

Matrix:

Matrizen verhalten sich wie Arrays, jedoch haben hier

die Methoden zwei Indexargumente (x,y):

- Um schreibend zuzugreifen, wird der Index x unten linken,
der Index y oben links angeschlossen.

- Um lesend zuzugreifen, wird der Index x unten rechts,

der Index y oben rechts angeschlossen.

Festwerte, Kennlinien, Kennfelder, Gruppenkennlinien, Gruppenkennfelder und Stuetzstellenverteilung

Festwert [=3
o~ nmot
cont 7]
NMAX
B Kennlinie
OneD
’ / 2/calc
. nmot B memory
= % KLXYZN ]
TwoD

Stuetzstellenverteilung

@ t/ 4/caIcE+'_H]

Gruppenkennlinie

Kennfeld

6/calc

[] /
B memory

KLXXXN (SNMO7LRNM)

Festwerte sind applizierbare Parameter.

Kennlinien haben ein Argument,
Kennfelder haben zwei Argumente als Eingang.
Beide haben einen Rueckgabewert.

/3lcalc

memory

Bei Gruppenkennlinien und Gruppenkennfelder

greifen mehrere Kennlinien bzw. Kennfelder auf

die gleiche Stuetzstellenverteilungen zu.

Hierzu wird zuerst aus der abhaengigen Groesse,

z.B. nmot, die aktuelle Stuetzstelle aus der
Stuetzstellenverteilung, z.B. SNMO7LRNM, berechnet.

Mit dieser aktuellen Stuetzstelle erfolgt die Berechnung des
Ausgabewerts der Gruppenkennlinie bzw. -kennfelds.

distrib SNMO7LRNM
Gruppenkennfeld
/5/cale—" E /7:]/calc
memory
SRLO4LRRL KFXXXRN (SNMO7LRNM,SRLO4LRRL)

ascetsdb-a3-arrays-

ascetsdb-a6-kl-kf-g
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Bitoperationen

El E2 A El E2 A
N El ... 0 0 0 E1, ... 0 0 O
21 EleFA unDGlied: ;  J ElafA  opERGlied: [ J 7
0 1 0 0 1 1
1 1 1 1 1 1
El E2 A
0 0 0 o
aiis E=1 E-{!FA Negation 5 Al‘ El A Exklusive-Oder: é (1) i E
Xor 1 0 Exor 1 1 0 §
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
_—
T Gleich, Ungleich oy s Pe——
VMAX -
X ﬂ Geschlossenes Intervall: = n ,,,,,,,,,,, — g
b a<=x<=b UBMN B_ubok g
ol H
UBMX B_ubok = true, wenn UBMN <= ub <= UBMX g

Multiplex Operator "Muxer", "Schalter"

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

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

T SR Bei kaskadierten Muxern ist jedem Wert eine Eingangsbedingung zugeordnet.
B toofastl 3 Der oberste Wert, dessen Eingangsbedingung true ist, wird durchgeschaltet.
B R ! 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-multipl
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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 auerhalb des Bereiches, wird der unterste Eingang
(default) durchgeschaltet.
zzyl =3 E
(2} Y | — zzylmot
zzyl =0 cenial- ; eali ; i
Beispiel: Abbildung der physikalischen Zylindernummer g

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

;
g | |
Wy ! ; 1 Operationen ausgefuehrt:
: d Ly ‘ [ - wenn zzyl = 0: a = memory
] ! | -wenn zzyl = 1: b = memory
Lo _Ju c Ly ; - wenn zzyl = 2: ¢ = memory g
N —a.4= g
error b ; -wenn _zzyl =3:d= memory 2
Ly - sonst: error = memory g
-1 4 . —— 2
memory tnst g

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

If.... then ist durch die Numerierung festgelegt.
e
_sten Ly Beispiel: Wenn B_stend nach true wechselt,
o/ wird tnst = 0 gesetzt.
tnst
If 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.

then @ clse Die Rechenreihenfolge am jeweiligen Kontrollzweig ist durch die Numerierung festgelegt.

Beispiel: Wenn B_stend = true,

wird tnst im 10 ms Raster um 0.01 sec
————— - erhoeht. Sonst (B_stend = false) wird
WY, tnst = 0 gesetzt.

—
tnst 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
Sl 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.

e w

o} | |
SY_ZYLZA '

e !

L2l
~

izzyl

Break

Beispiel:

Das Array wkrl[i] wird solange mit 0 beschrieben,
wie izzyl < SY_ZYLZA ist. Mit der Zaehlvariablen izzyl
am Indexeingang des Arrays wird jedes Element

des Arrays mit O initialisiert wird.

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.

[0/- /2/100ms
—a Beispiel: -
tnst b

Break

/3/100ms
—————————— S—

B_stend —al

/4/100ms
A+
memory c

Hierarchie:

Entsprechend der Rechenreihenfolge wird nach der
Operation b = a genau dann ein Break ausgeloest,
wenn B_stend = TRUE ist. Tritt ein Break ein, wird
der Prozess 100ms angebrochen. Die nachfolgende
Operation ¢ = memory wird nicht mehr ausgefuehrt.

Die Hierarchie ist eine grapfische Moeglichkeit Funktionen zu strukturieren.

Hierarchy

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.

. UND-Verknuepfung
e, R —+B_in1
B_1 T R E’
B -B_in2 pee
B_2 ;
f I
B_3

Funktion in der grapfischen Hierarchie "UND-Verknuepfung™:

Bezeichner fuer Eingangsverbindungen

Teboeo

B_toofast
Variable

Bezeichner fuer Rueckgabeverbindungen

ascetsdb-a13-while

ascetsdb-ald-kontro

ascetsdb-al5-hierar

ascetsdb-und-verknu
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ASCET-SD System Bibliothek

Vergleicher

ClosedInterval
Closedinterval ergibt TRUE, falls der Werk in dem abgeschlossenen Interval liegt, das durch die

g v
REREB GrenzerA undB gegeben ist
Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert
out TRUE wird zuriickgegeben, fals<=x<=B . x::Float ITRUE oder FALSE
IAnderenfalls wird FALSE zuriickgegeben. IA::Float
B::Float
LeftOpeninterval
LeftOpeninterval ergibt TRUE, falls der Werk in dem links offenen Interval liegt, das durch die
GrenzenA undB gegeben ist
Methoden Vehalten Argumente Rickgabewert
out TRUE wird zurilickgegeben, fakls< x <= B. x::Float ITRUE oder FALSE
IAnderenfalls wird FALSE zuriickgegeben. |A::Floa
B::Float

Openlnterval
Openinterval  ergibt TRUE, falls der Wet in dem offenen Interval liegt, das durch die GrenxemdB

gegeben ist
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
out TRUE wird zuriickgegeben, fals<x <B . x::Float ITRUE oder FALSE
IAnderenfalls wird FALSE zuriickgegeben IA::Float 2
B::Float 2
@
8
§
&
RightOpenInterval
RightOpeninterv  al ergibt TRUE, falls der Wert in dem rechts offenen Interval liegt, das durch die
GrenzemA undB gegeben ist
Methoden Vehalten Argumente Rickgabewert
out TRUE wird zuriickgegeben fals<=x<B . ::Float ITRUE oder FALSE
IAnderenfalls wird FALSE zurtickgegeben. IA::Float
B::Float
GreaterZero
GreaterZero  ergibt TRUE, falls der West goesser als O ist.
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
out Es wird TRUE zuriickgegeben, fallss 0.0 . ::Float TRUE oder FALSE
IAnderenfalls wird FALSE zurtickgegeben.
Zahler & Timer
+ CountDown
- J-|_|_|_5"" | CountDown vermindert den Zahler und meldet, wenn der Zahler O erreicht.
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
start Der Zahler wird auf den Startwert gesetzt. startValue::positiv ganzzahlig entfallt
compute Der Zahler wird um 1 vermindert . lentfallt entfallt
out TRUE wird zuriickgegeben, falls the Z&hler groBer algedtfallt TRUE oder FALSE
ist. Anderenfalls wird FALSE zurtickgegeben.
9
@
]
3
8
&
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ountDownEnable!
+ CountDs Enabled
= CountDownEnabled vermindert den Zahler und meldet, wenn der Z&hler O erreicht. Dieser Z&hler muf
—N EJ-I'H_ — explizit freigegeben werden.
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
start Der Zahler wird auf den Startwert gesetzt. startValue:: positiv lentfallt
lganzzahlig
compute Falls enable TRUE ist, wird der Zahler um 1 vermindggnable::TRUE oder FALSE| entfallt
out ITRUE wird zuriickgegeben, falls der Z&hler groBer als 0 igntfallt TRUE oder FALSE
IAnderenfalls wird FALSE zuriickgegeben.
I i Counter
H : [~ Counter erhoht den Zahler um 1.
I
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Der Zahler wird auf 0 gesetzt. lentfallt entfallt
compute Der Zahler wird um 1 erhéht. lentfallt entfallt
out Der Wert des Zahlers wird zuriickgegeben. lentfallt positiv ganzzahl|g
CounterEnabled
Li. [— Counter erhoht den Zahler um 1. Dieser Zahler muf3 explizit freigegeben werden.
E I
T T
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
reset FallsinitEnable TRUE ist, wird der Zahler auf 0 gesejzt. initEnable:: TRUE oder FALSE entfallt
compute Fallenable TRUE, wird der Zahler um 1 erhoht.  |enable:: TRUE oder FALSE entfallt
out Der Wert des Zahlers wird zuriickgegeben. entfallt positiv ganzgahlig
2
[
8
3
8
§
&
StopWatch
H @ |- StopWatch erhoht den Zeitzéhler um dT.
I
T
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Der Zeitzahler wird auf 0 gesetzt. entfallt entfallt
compute Der Zeitzahler wird um dT erhoht. lentfallt entfallt
out Der Wert des Zeitzéhlers, d.h. die verstrichene Zeit seit [datféllt Float
letzten Start wird zuriickgegeben.
@ | StopWatchEnabled
£ T StopWatchEnabled erhoht den Zeitzéhler um dT. Dieser Zahler muR explizit freigegeben werden.
T T
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
reset FallsnitEnable TRUE ist, wird der interne initEnable::TRUE oder FALSE entfallt
[Zeitzahler auf 0 gesetzt.
compute Fallenable TRUE ist, wird der Zeitzéhler um dT  |enable:: TRUE oder FALSE entfallt
lerhdht.
out Der Wert des Zeitzahlers, d.h. die verstrichene Zeit gitfallt Float
dem letzten Start und seihabled TRUE, wird
zuriickgegeben.
b
@
8
3
8
&
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Timer

+ Timer vermindert den Zeitzahler um dT und meldet, wenn der Zeitzéhler O erreicht. Der Timer kann nach
SN
[ I\\_ | Startnicht umkonfiguriert werden.
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
start Setzen des Zeitzahlers auf den Startwert. Der ZeitzastitTime::Float entfallt
ird auf startTime gesetzt, falls der Wert des Zeitzahlers
zuvor kleiner oder gleich O war.
compute Der Zeitzahler wird um dT vermindert. lentfallt entfallt
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Wert des  |entfallt Float
IZeitzahlers groRer als 0 ist. Anderenfalls wird FALSH
zurickgegeben.
oW

Bl TimerEnabled

E I\_ TimerEnabled vermindert den Zeitzahler um dT und meldet, wenn der Zeitzahler den Wert O erreicht. Dieser

Zahler muB explizit freigegeben werden.

Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert

compute Fallenable TRUE ist,in eine steigende Flanke hafenable:: TRUE oder FALSE lentfallt

und der Wert des Zeitzéhlers kleiner oder gleich 0 isfn:: TRUE oder FALSE
ird der Timer gestartet, d.h. der Wert des Zahlers wat@rtTime::Float

lauf die Startzeit gesetzt. isbable TRUE, hatin keing

Isteigende Flanke und ist der Wert des Zeitzahlers klginer

loder gleich 0, wird der Zeitzéhler um dT vermindert.

Fallsenable FALSE ist, passiert nichts.

out Es wird TRUE zurtickgegeben, falls der Zeitzahler gféféilt Float
jals 0 ist. Anderenfalls wird FALSE zuriickgegeben.

g
n TimerRetrigger
o TimerRetrigger vermindert den Zeitzahler um dT und meldet, wenn der Zeitzahler O erreicht. Dieser Timer
s J\J\ I— kann nach Start umkonfiguriert werden.

Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
start Der Zeitzahler wird auf den Startwert gesetzt. startTime::Float entfallt
compute Der Zeitzahler wird um dT vermindert. lentfallt entfallt
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Wert des  |entfallt Float

IZeitzahlers gréRer als 0 ist. Anderenfalls wird FALSH

zuriickgegeben.

+ , )
Ty TimerRetriggerEnabled
M J\I\B I— TimerRetriggerEnabled vermindert den Zeitzahler um dT und meldet, wenn der Zeitzéhler 0 erreicht. Dieser
$ Timer kann nach Start umkonfiguriert werden und muR explizit freigegeben werden.

Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
compute Fallenable TRUE ist undn eine steigende Flankelenable:: TRUE oder FALSE lentfallt

besitzt, wird der time gestartet, d.h. der Wert des  [in::TRUE oder FALSE

Zeitzahlers wird auf den Startwert gesetzt . AnderenfgiiétValue::Float

ird der Zeitzahler um dT (ein Rechenzeitschritt)
ermindert. Fallenable FALSE ist, passiert nichts.

out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Wert des  [entfallt Float

IZeitzahlers gréRer als 0 ist. Anderenfalls wird FALSH

zuriickgegeben.
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Verzogerungen

DelaySignal
DelaySignal verzégert das Eingangssignal um

einen Ausfuhrungsschritt.

Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert

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

out Das gespeicherte Signal wird zuriickgegeben, so daB destfallt TRUE oder
Eingangssignal um einen Schritt verzégert ist. FALSE

X DelaySignalEnabled
i-1 — DelaySignalEnabled verzogert das Eingangssignal um einen Ausfuhrungsschritt. Es muf3 explizit
E T¢¥ I freigegeben werden.
TrTT

Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert

reset FallsnitEnable ~ TRUE ist, wird initValue in eineninitEnable:: TRUE oder FALSE lentfallt
internen Puffer gespeichert. initValue::TRUE oder FALSE

compute Fallenable TRUE ist, wird das Eingangssignal injsignal: TRUE oder FALSE lentfallt
leinem internen Puffer gespeichert. lenable:: TRUE oder FALSE

out Das gespeicherte Signal wird zuriickgegeben, so daB jgasfallt TRUE oder
Eingangssignal um einen Schritt verzdgert ist. FALSE

DelayValue
—ilEl— DelayValue verzdgert das Eingangssignal um einen Ausfuhrungsschritt. Der Unterschied zu DelaySignal
liegt im Datentyp des Eingangssignals (hier Float, dort TRUE oder FALSE).

Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert

compute Das Eingangssignal wird in einem internen Puffer alue::Float entfallt
lgespeichert

out Das gespeicherte Signal wird zuriickgegeben, so daB jgasfallt Float
Eingangssignal um einen Schritt verzdgert ist

| [i-1 |: | DelayValueEnabled
E I¥ I DelaySignalEnabled verzdgert das Eingangssignal um einen Ausflihrungsschritt. Es muB3 explizit freigegeben
T T T werden. Der Unterschied zu DelaySignalEnabled liegt im Datentyp des Eingangssignals (hier Float, dort

TRUE oder FALSE).

Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert

reset FallsnitEnable TRUE ist, wird initValue in eineninitEnable::TRUE oder FALSE lentfallt
internen Puffer gespeichert. initValue::Float

compute Fallenable TRUE ist, wird das Eingangssignal in|value::Float lentfallt
leinem internen Puffer gespeichert. lenable:: TRUE oder FALSE

lout Das gespeicherte Signal wird zuriickgegeben, so daR gagfallt TRUE oder
Eingangssignal um einen Schritt verzdgert ist. FALSE

+

TurnOffDelay

—» _TI_ [— TurnOffDelay verzdgert eine fallende Flanke im Eingangssignal.

Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert

compute Eine fallende Flanke im Eingangssignal wird verzdgertsignal:: TRUE oder FALSE lentfallt
Falls das Signal von TRUE nach FALSE springt, wird gdelayTime::Float
IZeitzahler gestartet. Solange das Signal auf FALSE blgibt,

ird der Zeitzahler um dT erhoht. Wird das Eingangss|gnal
ieder FALSE , wird der Zeitzéhler auf O zuriickgesetzt.

out TRUE wird zurtickgegeben, falls das Eingangssignghtféallt TRUE oder
ITRUE ist oder der ZeitzéhlelelayTime noch nicht FALSE
iberschritten hat. Anderenfalls wird FALSE
zuriickgegeben

+ TurnOnDelay
¥ _TI_ | TurnOffDelay verzdgert eine steigende Flanke im Eingangssignal.
|Methoden |Verhalten |Argumeme | Rilcknabewert|
lcompute | Eine steigende Flanke im Eingangssignal wird __[signal:: TRUE oder FALSE [ entfant |
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erzogert. Fallsignal von FALSE nach TRUE
Ispringt, wird ein Zeitzahler gestartet. Solasgmal
lauf TRUE bleibt, wird der Zeitzéhler um dT erhoht.
|Wird das Eingangssignal wieder TRUE , wird der
[Zeitzahler auf 0 zurlickgesetzt.

delayTime::Float

out FALSE wird zuriickgegeben, falls das Eingangssigeaitfallt TRUE oder
FALSE ist oder der ZeitzahlelelayTime noch nicht] FALSE
iberschritten hat. Anderenfalls wird TRUE
zuriickgegeben.
Speicherzellen
Accumulator
N Z | Accumulator summiert das Eingangssignal.
I
T
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
reset Der Accumulator wird airitValue gesetzt. initValue::Float entfallt
compute Der Accumulator wird um den Eingangswert erhdhadlk::Float entfallt
laccumulator (new) = accumulator (old)
+ input value
out | Der Wert des Accumulators wird zuriickgegeben. lentfallt Float
- & AccumulatorEnabled
FH_fti AccumulatorEnabled summiert das Eingangssignal. Er muB3 explizit freigegeben werden und sein Wert wird
- begrenzt.
E Iv I
TFT
Methoden | Verhalten JArgumente Rickgabewert
reset FallsnitEnable TRUE ist, wird der Wert des initValue::Float lentfallt
IAccumulator auinitValue  gesetzt. initEnable:: TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Accumulator um gexlue::Float lentfallt
Eingangswert erhoht, d.raccumulator(new) = mn::Float
laccumulator(old) + input value . Zusatzlicmx::Float
ird der Wert des Accumulators dunstnundmx lenable:: TRUE oder FALSE
begrenzt.
out Der Wert des Accumulators wird zuriickgegeben entfallt Float
- AccumulatorLimited
M AccumulatorLimited summiert das Eingangssignal. Sein Wert wird begrenzt.
4 >
Iv
T
Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert
reset Der Wert des Accumulators wird @ifValue initValue::Float entfallt
gesetzt.
compute Der Accumulator wird um den Eingangswert erhdhyalue::Float lentfallt
d.h.accumulator(new) =accumulator(old) mn::Float
+ input value . Zusaetzlich wird der Wert des |[mx::Float
IJAccumulators durcmnundmx begrenzt.
out Der Wert des Accumulators wird zuriickgegeben. entfallt Float
-+ o RSFlipFlop
FF _ RSFlipFlop ist ein Flipflop mit Eingaengen zum Setzen und Zuriicksetzen, wobei das Zuriicksetzen domi-
R B niert.
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
compute Falls TRUE ist, wird der innere Zustand des Flipflgp TRUE oder FALSE lentfallt
lauf FALSE gesetzt.Anderenfalls wird, faiSTRUE ist{s:: TRUE oder FALSE
der innere Zustand des Flipflop TRUE. Falls beide
Einganger unds, FALSE sind, bleibt der innere
[Zustand ungeandert.
q Der innere Zustand des Flipflop wird zurtickgegeben. entfallt TRUE oder
FALSE
nq Der innere Zustand des Flipflop wird negiert lentfallt TRUE oder
zuriickgegeben. FALSE
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Spezialfunktionen

A

DeltaOneStep

DeltaOneStep ergibt die Differenz zwischen dem aktuellen Eingangswert und dem vorherigen

Eingangswert.

Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
compute Das Eingangssignal wird vom vorherigen Eingangswieslue::Float entfallt
labgezogen.
out Die Dfferenz wird zuriickgegeben. entfallt Float
DifferenceQuotient
ﬂ"'ﬁt |— DifferenceQuotient berechnet den Differenzenquotient des Eingangssignals.
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
compute Der Differenzenquotients]ue - previous alue::Float entfallt
alue)/ dT  wird berechnet.
out Der Differenzenquotient wird zuriickgegeben. entfallt Float
EdgeBi
— EdgeBi erkennt eine bidirektionale Flanke im Eingangssignal.
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
compute Der Eingangswert wird mit dem vorherigen Eingangsisigmal:: TRUE oder FALSE entfallt
erglichen
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der aktuelle und |datfallt TRUE oder
sorherige Eingangswert sich unterscheiden. Andererffalls FALSE
ird FALSE zuriickgegeben.
EdgeFalling
[ EdgeFalling erkennt eine fallende Flanke im Eingangssignal.
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
compute Der Eingangswert wird mit dem vorherigen Eingangsisigmal:: TRUE oder FALSE entfallt
serglichen.
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Eingangswerentfallt TRUE oder
FALSE ist und der vorherige Eingangswert TRUE wafr. FALSE
lAnderenfalls wird FALSE zuriickgegeben.
EdgeRising
f [— EdgeRising erkennt eine steigende Flanke im Eingangssignal.
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
compute Der Eingangswert wird mit dem vorherigen Eingangsisigmal:: TRUE oder FALSE entfallt
serglichen.
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls der Eingangswetentféllt TRUE oder
ITRUE ist und der vorherige Eingangswert FALSE wa|r. FALSE
lAnderenfalls wird FALSE zuriickgegeben

ascetsdb-etassys11

ascetsdb-etassys12

Vivace (version fdr3-17a of Dec 20 2000 08:08:20), processed at Wed Jan 03 16:03:37 2001




Audi R4-5V T Quereinbau 132kW ME7.1 ASCETSDB 1.24 Seite 19 von 1885

5/4019.00;35 03.01.01
Funktionsrahmen Alexander Frick

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

Muxlof4
Mux1of4 (Multiplexer) schaltet zwischen den vier Eingangswestadex = s0,...,s3 gemaf der logischen
(binaren) Darstellung des zugehdorigen Index.

-
@

Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
out Das Eingangssignal (index i) wird b0:: TRUE oder FALSE Float
durchgereicht, falls = b0 + 2*b1 mit der b1: TRUE oder FALSE
Interpretation FALSE als 0 und TRUE als 1, d.h. g0::Float
ilt die Tabelle: s1::Float
b0 bl out [s2::Float
FALSE FALSE sO 53::Float
ITRUE FALSE sl
FALSE TRUE s2
ITRUE TRUE s3
N Mux1of8
) Bﬂgxa Mux1of8 (Multiplexer) schaltet zwischen den vier Eingangswestedex = s0,...,s7 geman der logischen
— % ?I g (binaren) Darstellung des zugehdérigen Index.
:: 14a |—
M @@
18
W @1
111
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
out Das Eingangssignal (index i) wird b0::TRUE oder FALSE Float

durchgereicht, fall§= b0 + 2*b1 +4*b2  mit [p1:TRUE oder FALSE

lder Interpretation FALSE als 0 und TRUE als 1 (v RUE oder FALSE -
Mux1of4). sO::Float, s1::Float, s2::Float, s3::Float 2
Is4::Float, s5::Float, s6::Float, s7::Float %
Nichtlineare Funktionen
+ 4
A4 R Hysteresis-Delta-RSP
- _B_ [~ Hysteresis-Delta-RSP stellt eine Hysterese mit Umkehrpunkt rechts und vorgebbarer Breite dar.
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls> rsp . x::Float ITRUE oder
FALSE wird zuriickgegeben, falis< (rsp - delta::Float FALSE
delta) . DerRiickgabewert bleibt ungeandert, fallésp::Float
im offenen Intervall zwischengp - delta) und
rsp liegt
+ + )
L A Hysteresis-LSP-Delta
M _D_ |- Hysteresis-LSP-Delta stellt eine Hysterese mit Umkehrpunkt links und vorgebbarer Breite dar.
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls> (Isp + ix::Float ITRUE oder
delta) . FALSE wird zuriickgegeben, faks< Isp::Float FALSE
Isp . Der Riickgabewert bleibt ungeandert, falisn [delta::Float
loffenen Intervall zwischelsp u nd(Isp +
delta) liegt.
+* +*
L R Hysteresis-LSP-RSP
" D_ |~ Hysteresis-LSP-RSP stellt eine Hysterese mit linkem und rechtem Umkehrpunkt dar.
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert s
out Es wird TRUE zuriickgegeben, fals> rsp . x::Float ITRUE oder %
FALSE wird zuriickgegeben, falis< Isp . Der  [lsp::Float FALSE g
Riickgabewert bleibt ungeéndert, fallim offenen |rsp::Float 3
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| Ilntervall zwischerisp und _ rsp liegt. | I |
L+ 4 Hysteresis-MSP-DeltaHalf
Mo Afz Hysteresis-MSP-DeltaHalf Hysteresis-LSP-Delta stellt eine Hysterese mit Umkehrpunkt in der Mitte dar.
N E} | Die halbe Breite ist vorgebbar.
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
out Es wird TRUE zuriickgegeben, falls> (msp + ix::Float ITRUE oder
deltahalf) . FALSE wird zuriickgegeben, falks msp::Float FALSE
< (msp - deltahalf) . Der Riickgabewert ~ [deltahalf::Float
bleibt ungeandert, falls x im offenen Intervall
zwischen(msp - deltahalf) und (msp +
deltahalf) liegt.
<+ <+ Limiter
HMH [ Limiter begrenzt den Eingang.
- F g
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
out Der Eingangswen wird begrenzt auf Werte ix::Float Float
zwischenrmnundmx, d.h. es wird berechnahax( [mn::Float
min(x, mx), mn) . Die Bedingungnn <= mx  ["x:Float
ird nicht gepriift
Signum
T‘q Signum ergibt das Vorzeichen des Eingangswerts.
-
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert g
out Es wird 1.0 zuriickgegeben falls$= 0.0 , x::Float Float g
landerenfalls wird -1.0 zuriickgegeben. %
Ubertragungsfunktionen
+ + DT1
K T DT1 stellt eine zeitdiskrete Differenz-Ubertragungsfunktion mit Zeitkonstante T und Verstarkungsfaktor K
- E DTh [ dar.
TV
hi
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
compute Der Differenzwert wird Gber eine P-Funktion und eirfe::Float lentfallt
riickgekoppelte I-Funktion berechnet. IT::Float
K::Float
out Der Differenzwert wird zuriickgegeben. entfallt Float
+ P
K P stellt eine zeitdiskrete Proportional-Ubertragungsfunktion mit Verstarkungsfaktor K dar
i
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
out Der Riickgabewert wird berechnet mit out = in * K. in::Float Float
K::Float
+ -
3 T
Pl
— : PI [ P stellt einen zeitdiskreten Proportional-Integrator mit Zeitkonstante T und Verstarkungsfaktor K dar.
IV
T E
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- (in::Float lentfallt %
Funktion und einer I-Funktion berechnet. T::Float %
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| |K::Float

bout

|Der Wert der PI-Funktion wird zuriickgegeben. | entfallt

+ + 4 PID
K TUTH PID stellt einen zeitdiskreten Proportional-Integrator mit differentiellem Teil mit Zeitkonstanten Tv und Tn
| t iPID |- und Verstarkungsfaktor K dar.
IV
T
Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt. initValue::Float entfallt
compute Der Wert der PID-Funktion wird als Summe einer Pjin::Float lentfallt
Funktion, einer D-Funktion und einer I-Funktion [Tv::Float
berechnet. [Tn::Float
K::Float
out Der Wert der PID-Funktion wird zuriickgegeben. entfallt Float

+ ot PIDLimited

K MM TWTH

Iy

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

T
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt. initValue::Float entfallt
compute Der Wert der PID-Funktion wird als Summe einer Pin::Float lentfallt
Funktion, einer D-Funktion und einer I-Funktion [Tv::Float
berechnet, wobei der Wert des Integrators in der |- [Tn::Float
Funktion durch mn und mx begrenzt wird. K::Float
mn::Float
mx::Float
out Der Wert der PID-Funktion wird zuriickgegeben. entfallt Float
r t PlILimited
K MHMx T PlILimited stellt einen zeitdiskreten Proportional-Integrator mit Zeitkonstante T und Verstarkungsfaktor K
dar. Der Wert der Integrator ist begrenzt.
? PT
Iy
T
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt. initValue::Float entfallt
compute Der Wert der PI-Funktion wird als Summe einer P- (in::Float lentfallt
Funktion und einer I-Funktion berechnet, wobei defT::Float
ert des Integrator in der I-Funktion durch mn und fixFloat
begrenzt wird. mn::Float
mx::Float
out Der Wert der PI-Funktion zuriickgegeben. entfallt Float

N

PT1

PT1 stellt einen zeitdiskreten Tiefpass mit Zeitkonstante T und Verstéarkungsfaktor K dar.

Iv
T
Methoden Verhalten Argumente Ruckgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt. initValue::Float entfallt
compute Der Wert der PT1-Funktion wird durch eine I-Funktigm::Float lentfallt
lund eine riickgekoppelte P-Funktion berechnet.  [T::Float
K::Float
out Der Wert der PT1-Funktion wird zuriickgegeben. entfallt Float
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+ ¥ &+
ST PT2
— f PT2 [ PT2 stellt eine zeitdiskrete Verzégerungsfunktion mit Zeitkonstante T, Verstarkungsfaktor K und Dampfung
d dar.
IV
T
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
reset Die beiden Integratorwerte werden auf initValue gegetzt.initValue::Float entfallt
compute Der Wert der PT2-Funktion wird durch zwei in::Float lentfallt
hintereinandergeschaltete I-Funktionen berechnet, flieFloat
iber eine Folge zweier P-Funktionen riickgekoppellK::Float
isind. d::Float
out Der Wert der PT2-Funktion wird zuriickgegeben. entfallt Float
Integratoren
IntegratorK
X — IntegratorK stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Verstarkungsfaktor K dar.
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt. initValue::Float entfallt
compute Der Wert des Integrators wird duraitégrator in::Float lentfallt
((new) = integrator (old) + in * dT* K K::Float
berechnet.
out Der Integratorwert wird zuriickgegeben. entfallt Float
S S 3
KR IntegratorKEnabled
— i K I~ IntegratorKEnabled stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Verstarkungsfaktor K dar. Er mul3 explizit
T freigegeben werden und sein Wert wird begrenzt.
T
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird der Wert des initValue::Float lentfallt
Integrators auf initValue gesetzt. initEnable:: TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Integrator wie foldin::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. entfallt Float
+ + 4
MH 4 M

IntegratorKLimited

IntegratorKLimited stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Verstarkungsfaktor K dar. Sein Wert wird

begrenzt.
Iy
T
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt/ initValue::Float entfallt
compute Der Integrator wird wie folgt (begrenzt durch mn ufiak::Float lentfallt
mx) berechnet: Integrator (new) = K::Float
Integrator (old) + in * dT * K mn::Float
mx::Float
out Der Wert des Integrators wird zuriickgegeben. entfallt Float
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+
T
T

IntegratorT

IntegratorT stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Zeitkonstante T dar.

I
T
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt initValue::Float entfallt
compute Der Integrator wird wie folgt berechnet: in::Float lentfallt
Integrator (new) = Integrator (old) + IT::Float
in*dT /T
out Der Wert des Integrators wird zuriickgegeben. entfallt Float
+ 4+ 4
M T MR IntegratorTEnabled
i i T | IntegratorTEnabled stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Zeitkonstante T dar. Er muB explizit
freigegeben werden und sein Wert wird begrenzt.
E I I
T T T
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird der Wert des initValue::Float lentfallt
Integrators auf initValue gesetzt. initEnable::TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Integrator wie folgin::Float lentfallt
((begrenzt durch mn und mx) berechnet: [T::Float
Integrator(new) = Integrator(old) + mn::Float
n>dT/T mx::Float
lenable:: TRUE oder FALSE
out Der Wert des Integrators wird zuriickgegeben. entfallt Float
+ 4 4
FH T HX IntegratorTLimited
i i T IntegratorTLimited stellt einen zeitdiskreten Integrator mit Zeitkonstante T dar. Sein Wert wird begrenzt.
Iy
T
Methoden Verhalten Argumente Rickgabewert
reset Der Integrator wird auf den Wert initValue gesetzt initValue::Float entfallt
compute Der Integrator wird wie folgt (begrenzt durch mn ufia::Float lentfallt
mx) berechnetintegrator (new) = [T::Float
Integrator (old) +in*dT /T mn::Float
mx::Float
out Der Wert des Integrators wird zuriickgegeben. entfallt Float
Tiefpasse
+
s m _ DigitalLowpass
N :rn | DigitalLowpass berechnet rekursiv den Mittelwert des Eingangssignals.
IV
T
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
reset Der Mittelwert wird auf initValue gesetzt. initValue::Float entfallt
compute Der Mittelwert wird wie folgt berechnetmean(new) |in::Float lentfallt
= mean(old) + m * (in - mean(old) ) m::Float
out Der Mittelwertmean wird zuriickgegeben. entfallt Float
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LowpasskK

LowpassK stellt eine zeitdiskrete PT1-Funktion mit Verstarkungsfaktor K (Tiefpassfilter) dar.

Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
reset Der Tieff t wird auf initValue gesetzt. initValue::Float entfallt
compute Der Tiefpasswert wird wie folgt berechnet: in::Float lentfallt
al(new) = val(old) + (in - K::Float
al(old) ) *dT * K.
out Der Tiefpasswerval wird zuriickgegeben. entfallt Float

LowpassKEnabled

¥ — LowpassKEnabled stellt eine zeitdiskrete PT1-Funktion mit Verstérkungsfaktor K (Tiefpassfilter) dar.
e v 'z Diese muf3 explizit freigegeben werden.
T T
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird der Tiefpasswert girfitValue::Float lentfallt
initValue gesetzt. initEnable:: TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Tiefpasswert wie fifgtFloat lentfallt
berechnetval(new) = val(old) + (in - K::Float
al(old) ) * dT *K. lenable:: TRUE oder FALSE
out Der Tiefpasswerval wird zuriickgegeben. entfallt Float
e LowpassT
- - LowpassT stellt eine zeitdiskrete PT1-Funktion mit Zeitkonstante T (Tiefpassfilter) dar.
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
reset Der Tieff t wird auf initValue gesetzt. initValue::Float entfallt
compute Der Tiefpasswert wird wie folgt berechnet: in::Float lentfallt
al(new) = val(old) + (in - val(old) [T::Float
*dT /T.
out Der Tiefpasswerval wird zuriickgegeben. entfallt Float
- LowpassTEnabled
—» I— LowpassTEnabled stellt eine zeitdiskrete PT1-Funktion mit Zeitkonstante T (Tiefpassfilter) dar. Diese muR
explizit freigegeben werden.
E_ I¥ I p 9eg
Tr T
Methoden Verhalten Argumente Riickgabewert
reset Falls initEnable TRUE ist, wird der Tiefpasswert dinftValue::Float lentfallt
initValue gesetzt. initEnable:: TRUE oder FALSE
compute Falls enable TRUE ist, wird der Tiefpasswert wie {wigEloat entfallt
berechnetval(new) = val(old) + (in - IT::Float
al(old) ) *dT /T. lenable:: TRUE oder FALSE
out Der Tieff | wird zuriickgegeben. entfallt Float
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ABK ASCETSDB 1.24 Abk“urzungen
FB ASCETSDB 1.24 Funktionsbeschreibung
APP ASCETSDB 1.24 Applikationshinweise

ASCETBLK 1.10 Beschreibung der ASCET-Blockbibliothek

FDEF ASCETBLK 1.10 Funktionsdefinition

Funktionsdarstellung:

Bei der Darstellung von Funktionen wird zwischen physikalischen Informationen (DatenfluR3) und
digitaler Steuerinformation (KontrollfluR) unterschieden.

DatenfluB: Lastsignal, Drehzahl, Regelfaktor

KontrollfluR: Bedingung Leerlauf, Schalter Fahrstufe, Fehler Kat

Durchgezogene Linien markieren den Datenfluf3, gestrichelte Linien den Kontrollfluf3.

T Grundbldcke (allgemeines):

E ] - Bei Blocken mit der Kennzeichnung "NOV" am Ausgang wird der Zustandswert des Blockes

0 P  (Integratorinhalt, Flag, RAM-Zelle, etc.) im Dauer-RAM gespeichert (ansonsten im fliichtigen RAM).

U Im tbrigen verhalten sich die Blocke 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 Eingange sind mit 0.0 (float) bzw. FALSE (bool) vorbelegt, sofern nichts anderes angegeben ist.
- Bei einigen Bldocken 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.
Kirzel im Icon Default-Wert Bezeichnung

EINGANGE: E TRUE Berechnung des Blocks freigeben
| FALSE Initialisierung auslosen
v 0.0 Initialisierungswert
K 0.0 hier: Integrationsfaktor K
MX 1E35 obere Begrenzung der Ausgangsgrofie
MN -1E35 untere Begrenzung der Ausgangsgrofie

ascetblk-teilo

wN wx]  Integrator K
B neuer Integratorwert := alter Integratorwert + K * rasterZeit * in
/K EINGANGE: K Integrationsfaktor

N Wi Integrator T

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

'E v EINGANGE: T Integrationszeitkonstante

Rekursion
E m  neuer Wert := alter Wert + m * (in - alter Wert)
‘ EINGANGE: m Rekursionskonstante

1
m3

T
Tiefpass
B k T b neuer Tieff t := alter Tiefy t + (rasterZeit / T) * (in - alter Tiefpasswert)
Der Minimalwert von T wird auf rasterZeit begrenzt.

T EINGANGE: T Zeitkonstante

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

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

FlankeBi
> Bei negativer oder positiver Flanke am Eingang, wird wéhrend 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
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LSP ARSP

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

y

LSP und delta LSP LSP + delta
LSP und RSP LSP RSP
deltaund RSP RSP - delta RSP

Bei allen anderen Beschaltungen der Eingénge 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 fliichtigen Speicherzelle.

ascetblk-teil2
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SV

SV

RS-FlipFlop
Das RS-FlipFlop hat einen Set-Eingang S und einen Reset-Eingang R.
Am Ausgang !Q liegt immer der zu Q invertierte Wert. Reset ist gegentiber Set dominant.

VerzdgerungRaster

Verzogerung des Signals um ein Raster, d.h. out(i) := in(i-1).

Am Ausgang liegt der jeweils um einen Rastertakt verzogerte Wert an.
Wenn der Rastereingang offen ist, wird um einen Simulationstakt verzdgert.

Ausschalt-Verzégerung
Der Ausgang folgt dem Schalten des Eingangs von TRUE nach FALSE nach der Verzdgerungszeit, die am Eingang DELAY
anliegt. Schaltet wahrend der Verzégerung der Eingang wieder nach TRUE, liegt auch am Ausgang sofort TRUE an.

Einschalt-Verzégerung
Der Ausgang folgt dem Schalten des Eingangs von FALSE nach TRUE nach der Verzégerungszeit, die am Eingang DELAY
anliegt. Schaltet wahrend der Verzégerung der Eingang wieder nach FALSE, liegt auch am Ausgang sofort FALSE an.

Timer
Eine positive Flanke am Eingang bewirkt, daR 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
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Al
E R

L
SV EV

ZeitZahler

TRUE am Eingang R setzt den Zeitzéhler auf 0.0 zurtick. Wird R = FALSE, beginnt der ZeitZ&hler zu laufen.
Liegt an E FALSE, so wird der Zeitzéhler gestoppt. Der Zeitzéhler zeigt die abgelaufene Zeit in Sekunden an.
EINGANGE: R Ricksetzen des ZeitZahlers

Zahler
Dieser Block z&hlt in jedem Simulationsschritt um eins aufwarts bzw. abwarts. Startwert, Endwert und
damit die Zahlrichtung werden festgelegt, wenn am Eingang | TRUE anliegt.
Wenn der Wert von SV groRer als der Wert von EV ist, dann wird abwarts (ansonsten aufwérts) gezahlt,
bis der Endwert erreicht ist. Das Erreichen des Endwertes wird durch ein TRUE am Ausgang B angezeigt.
Der Z&hler kann mit dem Eingang E gestoppt werden.
EINGANGE: SV Startwert des Zéhlers
EV Endwert des Zahlers

L Zéahler starten

AUSGANGE: B Endwert erreicht

b

Zustandsautomat
Der KontrollfluB wird durch logische Gatter und Zustandsautomaten dargestellt. In Zustandsautomaten

* wird der Funktionsablauf in graphischer Form mit Hilfe von "Zustanden" und "Ubergangen" abgebildet.
Zustand: Innerhalb eines Zustandsautomaten ist jeweils genau ein Zustand aktiv, d.h. die zu diesem Zustand

ascetblk-teil4

Ubergang: Der Ubergang von einem Zustand zum anderen erfolgt, wenn die Ubergangsbedingung erfillt ist.
(Pfeil) Dabei werden diesem Ubergang zugeordnete Aktionen ausgefiihrt.
Die Bedingung, die erfllt sein muf3, damit ein Ubergang stattfindet, steht neben dem jeweiligen Pfeil;
ggf. steht nur ein logischer Name fir die Bedingung und die ausfurliche Beschreibung ist dem
nachfolgenden Text zu entnehmen. Bevorzugt wird die Bedingung mit der niedrigsten Nummer.

Fur jeden Zustandsautomaten ist festgelegt, welcher Zustand beim Start des Automaten angenommen werden soll (S)

und welcher Zustand bei erfillter RESET-Bedingung (R).

ABK ASCETBLK 1.10 Abk“urzungen

FB ASCETBLK 1.10 Funktionsbeschreibung

APP ASCETBLK 1.10 Applikationshinweise

STEGO 24.0 Steckergeometrie

FDEF STEGO 24.0 Funktionsdefinition

+ot +o-t + +
| 4] | 51 | |24 123 |22 |21 |20 |19 |18 |17 |16 |15 |14 |13 |12 |11 |10 | 9 | 8 | 7 | 6 | |
+---t +---t | |
| |43 |42 |41 |40 |39 |38 |37 |36 |35 [34 |33 |32 |31 |30 |29 |28 |27 |26 |25 | |
+ +
+e-mt
31
+o-mt
+ +
| |62 |61 |60 |59 |58 |57 |56 |55 |54 |53 [52 |51 |50 |49 |48 |47 |46 |45 |44 | |
+--mt +--mt | |
| 1] | 2] | |81 |80 [79 |78 |77 |76 |75 |74 |73 |72 |71 |70 |69 |68 |67 |66 |65 |64 |63 | |
ot ot + +
+ + B Fomemet tomemet
| |106|107|108|109|110]111]|112(113] | | 119 | | 120 | | 121 |
| | +ommen + Hommem + B +
| |98 |99 |100]|101|102|103|104|105]| |
+ +
et et
| 117 | | 118 |
et ot
+ +
| [90 [91 |92 |93 |94 |95 [96 |97 | |
| ot ot et
| |82 |83 |84 |85 |86 |87 |88 |89 | | | 114 | | 115 | | 116 |
+ + et et ot

(Ellipse) gehoérenden Aktionen werden ausgefiihrt. Der Name des Zustandes ist innerhalb der Ellipse dargestellt.

ascetblk-teild
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STECK 998.30 Steckerbelegung
FDEF STECK 998.30 Funktionsdefinition

Karosserie-Stecker:

+ommet +ommet +emet ot +
|Pin-| Bezeichnung | | Bosch |Pin-| | |Bosch

INr. | |E/A | Abk®  urzung INr. | |E/A |Abk” urzung
ot ot ot ot +

| 1 |[Masse | M | Masse | 15 |- | |

| 2 |Masse | M | Masse | 16 |- | |

| 3 |KlL 15 Z undung ein/aus | U | KL15 | 17 |- |

| 4 | | 18 |Drucksensor Bremskr.verst.(TL)] E | DSBKV

| 5 |Lambda-Sonden Heizung 1 v K | A | LSH1VK | 19 |AuBentemperaturf’ uhler * | E | TAUS

| 6 | | | 20 |- | |

|7 |- | | | 21 |Ansteuerung Hauptrelais | A | HR

| 8 |- | | | 22 |Ansteuerung Bremsunterdruckp. | A | BKV

| 9 |Sekund” arluftventil | A | SLV | 23 |- |

| 10 |- | | | 24 |Ansteuerung L ufter * | A | LUES1

| 11 |- | | | 25 |Tank-Leck Diagnose Pumpe | A | LDP

| 12 |- | | | 26 |Ansauglufttemperatur | E | TANS

| 13 |- | | | 27 |HFM Masse | M | M_R_HFM

| 14 |- | | | 28 |Erregerstrom Generator DF | E | KLDF

+omemt +emaet +emeet +ememt +

ot + +ot +ot +

|Pin-| | | Bosch |Pin-| | | Bosch

INr. | Bezeichnung |E/A | Abk urzung INr. | Bezeichnung |E/A| Abk urzung
| 29 |[HFM Signal | E | HFM | 43 |K-Leitung Diagnose | B | DIAK

| 30 |F" ullstand Tank * | E | FST | 44 |- |

| 31 |- | | | 45 |- [

| 32 |Masse Geber Schirme | M | M_C_SEN | 46 |- | |

| 33 |Masse Pedalwertgeber 2 | M | M_R_SP2M | 47 |(Fehlerlampe CARB) (TQ) | A | MIL

| 34 |Pedalwertgeber 2 Signal | E | SP2S | 48 |(Fehlerlampe EGAS) (TQ) | A | EFLA

| 35 |Pedalwertgeber 1 Signal | E | SP1S | 49 |Druckschalter Lenkhilfe (TQ) | E | LHI |
| 36 |Masse Pedalwertgeber 1 | M | M_R_SP1IM | 50 |Masse Geber | M | M_R_SEN

| 37 |Drehzahlausgang | A | TN | 51 |Lambda Sonde 1 v Kat, Masse | M | LSUVM1

| 38 |GRA aus (Hauptsch. aus m. L 0)] E | GRA ein/aus | 52 |Lambda Sonde 1 v Kat | | LSUIP1

| 39 |Kupplungsschalter | E | KUP | 53 |5V Geber 2 (HFM+H ohe) | A | 5V_2

| 40 |Drehzahlanhebung (Klimaberei)] E | AC | 54 |Wegsignal (Geschwindigkeitss.)| E | VFZ |
| 41 |Klimakompressor | B | KOS | 55 |Bremstestschalter | E| BT

| 42 |- | | | 56 |Bremslichtschalter | E | BL

ot ot ot -t +

|Pin-| Bezeichnung | | Bosch |Pin-| | |Bosch

INr. | |E/A | Abk urzung INr. | |E/A |Abk urzung
ot ot ot ot +

| 57 |GRA setzen, verz ogern | E | GRA_SV | 71 |LSUIA1 | | LSUIAL

| 58 |CAN_L | B | CANL | 72 |Pedalwertgeber 2 Vers. (5V_2) | A | USP2

| 59 |CAN Schirm | M | M_C_CAN | 73 |Pedalwertgeber 1 Vers. (5V_1) | A | USP1

| 60 |CAN_H | B | CANH | 74 |(Mask. Aussetzer Diagnose) | E | MAD

| 61 |(Abgastemperatursensor) (TQ) | E | PAC | | (Schlechtweginfo) |

| 62 |KI. 30 (Dauerversorgung Plus)] U | UBD | 75 |GRA Wiederaufn./Beschleunigg. | E | GRA WA/SB

| 63 |Lambda-Sonden Heizung 1 n Kat] A | LSH1HK | 76 |GRA getastet aus (ohne L° osch.)] E | GRA AUS
| 64 |Tankentl  Uftungsventil | A | TEV | 77 |CAN_L | B | CANL

| 65 |Kraftstoffpumpenrelais | A | EKPR | 78 |CAN Schirm | M | M_C_CAN

| 66 |Sekund” arluftpumpe | A | SLP | 79 |CAN_H | B | CANH

| 67 |(Crash-Signal vom Airbag) | E | CRSH | 80 |Schalt. LDP Tankdruck erreichtf E | LDP_S

| 68 |Lambda Sonde 1 n Kat Masse | M | M_R_LSIHK | 81 |(Kraftstoffverbrauchssignal) | A | KVA

| 69 |Lambda Sonde 1 n Kat Signal | E | LS1HK | | | |

| 70 |Lambda Sonde 1 v Kat Signal | E | LSUUN1 | | | |

ot ot +ot ot +
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Aggregate-(Motor-)stecker:
+emeet +emaet +emaet et +
|Pin-| Bezeichnung | | Bosch |Pin-| | |Bosch |
INr. | |E/A | Abk urzung INr. | |E/A |Abk urzung |
ot ot ot ot +
| 82 |Drehzahl/Bezugsmarke Plus | E | NBMA 1102 |z~ undung 1 (Zyl. 1) | A | ZUE1X |
| 83 |Drosselklappenpoti Versorg 5V| A | UIP (5V_1) 1103 |Z undung 2 (Zyl. 3) | A | ZUE2X |
| 84 |Drosselklappenpoti Istwert 2 | E | IP2S |104 |LDR-Taktventil | A | LDR |
| 85 |Temperatur Ansaugluft | E | TANS 1105 |Schubumluftventil | A | ULT |
| 86 |Phasensignal Signal | E | PHAL 1106 |Klopfsensor 1 Signal | E | KS1 |
| 87 | | |1207 |Klopfsensor 2 Signal | E | KS2 |
| 88 |Einspritzventil 3 (Zyl.4) | A | EV3 |1108 |[Masse Geber (auch Schirme) | M | M_R_SEN |
| 89 |Einspritzventil 4 (Zyl.2) | A | EV4 1209 |- | |
| 90 |Drehzahl/Bezugsmarke Minus | E | NBMB |210 |- | | |