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1 Ubersicht

Die Informationen in diesem Dokument sind vertraulich. Eine Weitergabe ohne schriftliche
Zustimmung der Robert Bosch GmbH ist nicht zuldssig. Fiir Schiden jeglicher Art als Folge der
Umprogrammierung ibernimmt die Robert Bosch GmbH keine Verantwortung.

1.1 Hinweise zum Aufbau und zur Benutzung

Die Modularisierung der EDC15 Software erfolgt funktionsorientiert in Funktionsgruppen. Jede
Funktionsgruppe hat eine Funktionsgruppenbezeichnung und eine 2 Zeichen lange Abkiirzung. Die
2 Zeichen Abkiirzung bildet die ersten 2 Zeichen aller Namen (Symbole), die in Texten und
Zeichnungen verwendet werden. In Blockschrift sind die Ubersichtsbilder der einzelnen Funktionen
angegeben.

Uberwachungskonzept (inkl. Eigendiagnose (ed)) / Fehlerbehandlung (fb)
Konfiguration (co)
Regeltechnische Funktionen (rf)

Eingangssignale: Mengenberechnung (mr) und Ausgangssignale:
Mengenzumessung (zm)

Digitaleingédnge (di) Abgasriickfiihrsteller
Spritzbeginnregelung (sb) bzw.

Analogeinginge (an) Ansteuerbeginn (ab) bei CR Ladedrucksteller
bzw. Forderbeginnberechnung |.
(fn) bei PDE

Drehzahlgeber (dz)
Abgasriickflihrung (ar)

Sekundirdrehzahlgeber (dz)
Ladedruckregelung (1d)

Fahrgeschwindigkeitsgeber (fg)
Gliihzeitsteuerung (gs) TD - Signale
Klimakompressor (kl) TQ - Signal
Kiihlwasserheizung (kh) MUX - Signal (pb)

Kiihlmittelthermostatst. (km)
Ecomatic (ec)
Kiihlerliiftersteuerung (ku)
Zindaussetzererkennung (mr)
F1. Serviceintervallanzeige (si)

Diagnose (xc)

CAN (ca)
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1.2 Begriffserklarungen

Begriff Erkldrung Darstellung
Eingang - am linken Rand einer
Zeichnung
Ausgang - am rechten Rand einer
Zeichnung
Message Botschaft zum Informationsaustausch | -
zwischen SG-Funktionen
OLDA dient der Ausgabe von Zwischenergebnissen |-
Datensatz alle von einem Verstellsystem é&nderbaren |-
Daten (Festwert, Kennlinien, Kennfelder)
stellen Platzhalter fiir Buchstaben und Ziffern | -
dar, deren Bedeutung im jeweiligen Kapitel
erklart wird
Festwert Einzelwert oder Softwareschalter -
Softwareschalter |dient zum Konfigurieren der einzelnen SW |-
Funktionen
DAMOS - Untermenge von Softwareschalter, darf nur -
Schalter durch DAMOS Lauf gedndert werden

1.3 Namenskonventionen

Alle Namen, die innerhalb von Texten und Zeichnungen verwendet werden, sind nach folgendem

Schema aufgebaut:

XXX XXX X (maximal 10 Zeichen)
i 2 Zeichen Abkiirzung der Funktionsgruppe (Kleinbuchstaben)

t Namenstyp aus folgender Liste (Kleinbuchstabe)

|
gOECDOCT‘

XXXXXXX 1 bis 7 Zeichen frei zu vergeben

Bit Variable

Byte (character) Variable
Equate oder Set Konstante
Message

OLDA Adresse

Wort Variable / Festwert

(GroB- oder Kleinbuchstaben)

Beispiele:
- anmWTF Message (m) Wassertemperatur (WTF) der Analogwertaufbereitung
(an)
- dzmNmit Message (m) Drehzahl (Nmit) der Drehzahlmessung (dz)
- fboSDZG OLDA Adresse (0) des Pfades Drehzahlgeber (SDZG) der
Fehlerbehandlung (tb)
-~ fbwHAEUF 1 Datenwort (w) Héufigkeitszéhler Initialwert (HAEUF ) der
Fehlerbehandlung (tb)
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1.4 Symbole
Nachfolgend sind die einheitlichen Bosch-DS Symbole aufgelistet:

"I \ | Absolutbetrag = j "I~ Begrenzung - |> — DT1-Element
BETRAG BEGRENZUNG] DT1
| — |-Element - — IT1-Element - — P-Element
[ IT1 P
*Li — PI-Element = — PID-Element alld — PT1-Element
Pl PID PT1

ulll — PT2-Element -1 RAMPE — Rampe 1/ — Rampe, steigend
PT2 RAMPE
zzzzzz | Signal Range - i .
] ] Timer ] Totzeit
SRC Check TIMER TOTZEIT
T~ — Kennlinie \45/5\ — Kennfeld ’% Kennraum
KL b KF -] KR
’} Hysterese, fallend ~ ={T Hysterese, steigend | Py Hysterese, 3fach
T MN Minimum, " Max Maximum, _ICOUNTER|  Counter,
-l 2 Eingange -l 2 Eingange — fallende Flanke
7 wn L Minimum, 7 ax L Maximum, ~/COUNTER|_ Counter,
’ 3 Eingange ’ 3 Eingange _ b steigende Flanke
) - B Schalter, 2 Eingange, =1° | Schalter, 2 Eingange,
“Terellng |~ Entprellung 1o 1 Ausgang - 1 Ausgang
JdA T Schalter, 1 Eingang, _|, °[ Schalter, 1 Eingang, =5,
oL 2 Ausgéinge S L 2 Ausgéinge o I KurzschluBschalter
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|
+

¥
1

oy yw

Kurzschlu3schalter

Komparator

Vergleich auf groRer

Bitposition

Division

Leeres Gatter

UND, 4 Eingange

XOR, 2 Eingénge

ODER, 4 Eingange

Inverter

oy e

sy Yo

v

o =

a<=b

Schalter, 1 Eingang,
3 Ausgange

Vergleich auf gleich

Vergleich auf kleiner
oder gleich

Addition

Multiplikation

UND, 2 Eingéange

UND, 5 Eingange

ODER, 2 Eingange

ODER, 5 Eingange

Invertierung

¥

of o

a<b

a>=b

‘ ()

Gl

Schalter, 3 Eingange,
1 Ausgang

Vergleich auf kleiner

Vergleich auf groRRer
oder gleich

Subtraktion

UND, 3 Eingéange

UND, 6 Eingange

ODER, 3 Eingange

ODER, 6 Eingange

RS Flipflop
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Block Beginn/Ende

Statement

O Connector

Text

Funktionsaufruf

Text

Statement mit Nummer

Text

Statement

Entscheidung
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1.5 Kennraum

Der Berechnungsalgorithmus eines Kennraumes wird hier allgemein erklért.

z-Source iﬁ ) High Byte | Low Byte |00 HEX... FF HEX

KL
|
Auswahlkennlinie Lo
;X =0..9 Normierung
0 auf 100 HEX
1 o]
2|, 0...0.996
3 o Wert des x.ten
g o Kennfeldes - % Endwert
oo ; vy
7 [0
N
x-Source l 8 °
N o
AL .
y-Source — |
- " KF |
x Kennfelder |
x=1..10
l
’ 1
2 [e)
3 o]
4
o Wert des x+1.ten
5, Kennfeldes
6
[e)
7
o]
8
o]
9
o]
10
[e]

Abbildung: KENNRAUM

Der Endwert wird aus einer 4-dimensionalen Interpolation gebildet. Die 4-dimensionale
Interpolation wird durch lineare Interpolation zwischen den AusgangsgroBen zweier Kennfelder
nachgebildet. In Abhingigkeit der dritten EingangsgroBe (z-Source) wird mit Hilfe der
Auswahlkennlinie (muf3 die Umrechnung SBK_EKF haben) (Ausgangswert 00 00 HEX ... xx 00
HEX) ein Schalterpaar betitigt. Der untere Schalter steht dabei immer eine Stufe weiter als der
obere Schalter.

Das Schalterpaar wihlt aus jeweils x Kennfeldern mit den Eingangsgroflen x-Source und y-Source
ein Kennfeldpaar aus. Die Auswahl aus den x Kennfeldern erfolgt durch das ,,High Byte,, des
Auswahlkennlinienwertes (0<x<n). Zwischen den Ausgangswerten der Kennfelder KF(x) und
KF(x+1) wird linear interpoliert. Hierfiir wird die Differenz der oben genannten Ausgangswerte mit
dem normierten ,,Low Byte,, der Auswahlkennlinie multipliziert, und zum Ergebnis des Kennfeldes
KF(x) addiert. Daraus ergibt sich der endgiiltige Ausgabewert.
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1.6 Abkilirzungen

ADC Analog-Digital Converter KF Kennfeld
ADF Atmosphérendruckfiihler KL Kennlinie
AG4 Automatikgetriebe (4-Gang) KLI Klimakompressor
ARD Aktive Ruckelddmpfung KS Kurzschluf3
ARF Abgasriickfiihrung KTF Kraftstofftemperaturfiihler
ASR Antriebsschlupfregelung KUP Kupplung
KwW Kurbelwelle / Kurbelwinkel
BIP Begin of Injection Period
BRE Bremskontakt LDF Ladedruckfiihler
BRK redundanter Bremskontakt LDR Ladedruckregelung
LDS Ladedrucksteller
CAN Controller Area Network LGS Leergasschalter
LL Leerlauf
DIA Diagnose LLR Leerlaufregler
DKS Drosselklappensteller LMM Luftmengenmesser
DPRAM Dual Port RAM LRR Laufruheregler
DZG Drehzahlgeber LTF Lufttemperaturfiihler
E/A Eingangs-/Ausgangssignale MD Moment
EDC Electronic Diesel Control MSA Mengen-, Spritzbeginn- und
EEPROM Electrical Eraseable Programmable Abgasregelung
Read Only Memory MSG Motorsteuergerit
EPW Elektropneumatischer Druckwandler MV Magnetventil
M L Luftmasse
FB Forderbeginn M E Menge
FBR Forderbeginnregelung
FGG Fahrgeschwindigkeitsgeber N Drehzahl
NKW Nutzkraftwagen
GAZ Glithanzeige NW Nockenwelle
GF Gedichtnisfaktor N LL Leerlaufdrehzahl
GRA Geschwindigkeitsregelanlage
GRL Gliihrelais OBD On-board Diagnose
GSK Gliihstiftkerze OLDA On-line Datenanalyse
GZS Gliihzeitsteuerung/-gerét
PBM Pulsbreitenmodulation
HFM HeiBfilmluftmassenmesser PID Parameteridentifikation
PKW Personenkraftwagen
Wz Inkremental Winkel-Zeit- System PSG Pumpensteuergerat
PWG Pedalwertgeber
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PWM Pulsweitenmodulation TDS Drehzahlsignal
P ATM Atmosphérendruck TV Tastverhéltnis
PL Ladedruck TQS Mengensignal
RAM Random Access Memory U BATT Batteriespannung
ROM Read Only Memory
RP Reihenpumpe v Geschwindigkeit
VP Verteilerpumpe
SG Steuergerét VSO Verstellsystem 100 (Echtzeit-
SNYC Synchronimpuls Applikationssystem)
VTG Variable Turbinengeometrie
; Zeit VAG VW-Diagnosetester
TO Abtastzeit
T K Kraftstoffemperatur WTF Wassertemperaturfiihler
TL Lufttemperatur
TS Saugrohrtemperatur z Anzahl der Zylinder
T W Wassertemperatur ZMS Zweimassenschwungrad-System
© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfligungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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1.7 RCOS - Betriebszustande

Das Betriebssystem unterscheidet 3 Systemzustinde. Zu einem Zeitpunkt nimmt das System genau
einen dieser Zustiande an:

1.7.1 Initialisierung

Eine Initialisierung findet nach einem Power-Up oder einem K15 - Pegelwechsel von Low auf High
statt und kann auch durch das Betriebssystem ausgelost werden (nach Auftreten mehrerer
Recoveries, s. u.). Die Initialisierung dient zur Einstellung des Rechnerkerns auf einen definierten
Zustand und wird durchgefiihrt, wenn davon ausgegangen wird dal} sich der Prozessor in einem im
Hinblick auf die Anwendung undefinierten Zustand befindet. Die zeitliche Dauer der Initialisierung
liegt typischerweise im Bereich von 200 ms.

1.7.2 Recovery

Eine Recovery findet unter der Annahme statt, da3 im System ein Fehlerzustand aufgetreten ist, der
durch einen Restart (= Reset + Abarbeitung der Recovery - Funktionen) in einen fehlerfreien
Zustand Ubergefiihrt werden kann. Das Ziel einer Recovery ist, die Dienst- und
Anwendungsprogramme wihrend des Betriebes neu zu starten, ohne da3 der Fahrbetrieb merkbar
beeinflult wird. Im Fall der Recovery wird angenommen, daf3 sich das Gesamtsystem in einem zum
Teil definierten Zustand befindet. Die Zeitdauer einer Recovery liegt in der GroBenordnung von 1
ms. Das Auftreten von Recoveries wird zeitiiberwacht, zu hdufige Recoveries fiihren zu einer
Initialisierung.

1.7.3 Operational

Dies ist der ,,normale” Betriebszustand des Steuergerites. Der Zustand Operational wird nach
Beendigung der Initialisierung oder der Recovery erreicht. Nur in diesem Zustand werden die fiir
den Fahrbetrieb notwendigen Funktionen ausgefiihrt.

HW-Reset & HW-Reset &
HW-Reset & Watchdog-OV & Watchdog-OV &
NOT Watchdog-OV ~ Rst-Cnt>=3 Rst-Cnt < 3

Restart &

Restart Rst-Cnt < 3

Restart & Rst-Cnt >= 3

Initialisierung Recovery

Operational

Abbildung OPMODES: Betriebszustinde
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1.7.4 Restart - Behandlung

Erkennt das Betriebssystem ein kritisches Fehlverhalten, 16st es einen Restart aus. Durch diesen
Vorgang wird das System in den Zustand Recovery gebracht. Die Recovery-Routinen der einzelnen
Tasks konnen die Restart-Ursache lesen und geeignete MaBnahmen setzen. Die jeweilige
Fehlerursache wird im Low Byte der Message edoRSTCD angezeigt:

Wert (hex) |Fehlerursache

00 Hardware Initialisierung (kein Fehler)
01 Timeout bei Initialisierung (1. Task)
02 Timeout bei Recovery (1. Task)
03 Fehler beim externen RAM Test
04 Timeout bei Initialisierung (sonstige Task)
05 Timeout bei Recovery (sonstige Task)
06 Falsche Systemtabellen-Version im EPROM
07 Fehler beim Lesen der Bitmuster im EPROM
08 Fehler beim Lesen der Bitmuster im externen RAM
09 Priifsumme des EPROMs unkorrekt
0A Ungiiltiger Restart-Einsprung
0B Watchdog wihrend Operational abgelaufen
0C Nulljob nicht aktiv
0D Deadline einer Task iiberschritten
OE Inkonsistente Giiltig Bits (int. RAM)
OF Resource Deadline iiberschritten
10 Illegaler Interrupt nach PEC 0
11 Illegaler Interrupt nach PEC 1
12 Illegaler Interrupt nach PEC 2 *)
13 Illegaler Interrupt nach PEC 3
14 Illegaler Interrupt nach PEC 4
15 Illegaler Interrupt nach PEC 5
16 Illegaler Interrupt nach PEC 6
17 Illegaler Interrupt nach PEC 7
18 Ungitiltiger Trap oder Interrupt-Einsprung
19 Stack bei End of Task nicht leer
1A Stack overflow
1B Stack underflow
1C Nichtdefinierter Opcode
1D Schutzverletzung

*) mogliche Ursache: extreme Uberfrequenz auf FGG-1
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Wert (hex) |Fehlerursache
1E Illegaler Word Operanden-Zugriff
1F Illegaler Instruction-Zugriff
20 Zugriff auf nicht konfigurierten Bus
21 Illegaler Klasse B HW Trap
22 Illegaler NMI Interrupt
23 Verstimmung im Schubbetrieb
24 Index in dzmDZGPER ist libergelaufen
25 User Stack overflow
26 User Stack underflow
27 A/D-Kanalnummer aufler Tritt
28 Priifsumme des Eproms (Rest) unkorrekt
29 Seriensteuergerét mit Applikationsdatensatz
2A CAN-Baustein blockiert Ready-Leitung
2B Unterschiedl. Anzahl Endstufenbausteine - Anzahl beniitzte Endstufen
2C MeBreihe steht, obwohl gestartet
2D Hauptrelais hat geklebt
2E Priifsumme des internen ROMs unkorrekt
2F Deadline einer 100ms - Task iiberschritten
30 falsche CS-Leitungen-Anzahl
31 Falsche Maskenkennung in EPROM
32 Fehler beim XBUS-RAM Test
33 falsche Adr.-Leitungen-Anzahl
34 Kritische IWZ-Unplausibilitaet (zb.Kein GA)
35 Anforderung GateArray Identifikationsfehler
36 Flashprogrammierung ueber Restart aktivieren
37 Fehler bei Daten-Bustest
38 Softwarekompatibilitaetstest nicht i.0.
39 falsche Maskennkennung im Flash
3A Master/Slave Kommunikation gestoert
3B RAM Anbindungstest Fehler
3C Fehler bei CS-Beweglichkeitstest
3D Fehler bei Adress-Bustest
3E fehlerhafte CC215-Datenbusanbindung
3F MV-Bestromung: Mindestdauer fuer HS-UBat Ueberwachung unterschritten
40 MV-Bestromung: A/D-Wandlungszeit fuer HS-UBat Ueberwachung unterschritten
41 MV-Bestromung: A/D-Wandlungszeit fuer HS-IMV Ueberwachung unterschritten
42 CAN-Baustein-B blockiert

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

30. Sept. 2002 Ubersicht - RCOS - Betriebszustande

RBOS/ESA



Seite 1-12 EDC15+ BOSCH

Y 281 S01/127 - PGP

High Byte der Message edmRSTCD:
00h ... wihrend Initialisierung / Recovery
10h ... wéhrend Operational bei vorangegangener Initialisierung

30h ... wihrend Operational bei vorangegangener Recovery

Das High-Byte des Restart-Code wurde um eine weitere Position erweitert. Bei Restart-Code
80XXh ist das Steuergerit in die High-Level-Flash-Programmierung gesprungen. Die Nummern im
Low-Byte haben dann andere Bedeutungen (ndmlich die Fehlernummern der Eigendiagnose) die
aus der folgenden Tabelle entnommen werden kénnen.

WERT (hex) | Fehlerursache

19 EPROM-Checksumfehler Page 36
1A fehlerhaftes ext. RAM
1F EPROM-Checksumfehler (Page 37-62)
24 Fehler bei SW-Kompatibilitaetstest
27 fehlerhafte Masken-Kennung in EPROM (Page 36)

50-61 Fehlerhafte Bitmuster in EPROM
7F High-Level-Flashprogrammierung-Einstieg (iiber Recovery)
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2 Mengenberechnung

2.1 Ubersicht

Die Mengenberechnung teilt sich wegen der unterschiedlichen geforderten Reaktionszeiten in drei
Teilaufgaben. Kennfelder und Kennlinien werden im wesentlichen zeitsynchron berechnet. Die
dynamische Reaktion auf das Motorverhalten erfordert fiir einige Teile eine drehzahlsynchrone
Berechnung, wihrend die Lageregelung der Mengenzumessung mit hoher Wiederholrate erfolgt.
Die drehzahlsynchronen Aufgaben sind im allgemeinen mit dem Drehzahlinterrupt gekoppelt,
werden jedoch mindestens alle 32 ms (Mathematikgrenze fiir drehzahlsynchrone Regler) und nicht
ofter als alle 6 ms (bei CR 1,3 ms; bei VP44 6,4 ms) aktiviert.

Funktional setzt sich die Mengenberechnung wie folgt zusammen:

- Startvorgang
— Fahrbetrieb

Der Fahrbetrieb wird weiters untergliedert in:

- Begrenzungsmenge

- Leerlaufregler

— Wunschmenge

- Aktiver Ruckelddmpfer
— Laufruheregler

Die einspritzsystemspezifischen Funktionen werden im Kapitel Mengenzumessung beschrieben.

Eine Ubersicht findet man in den Abbildungen MEREO1 (Mengenberechnung) und MERE(2
(Fahrbetrieb).

Der drehzahlsynchrone Teil der Mengenregelung berechnet aus dem aktuellen Fahr- bzw.
Motorzustand und der berechneten Drehzahl die erforderliche Kraftstoffmenge, um den
gewiinschten Betriebspunkt zu erreichen bzw. zu halten.

Der Mengenwunsch des Leerlaufreglers mrmM_ELLR und die zeitsynchron ermittelte
Wunschmenge mrmM_EWUN werden nach dem Startabwurf als aktuelle Einspritzmenge
mrmM_EAKT angenommen. Ubersteigt die Summe den Wert der Begrenzungsmenge
mrmM_EBEGR, wird von der zeitsynchronen Wunschmenge nur der entsprechend verminderte
Teil (Wunschsollmenge mrmM_ EWUSO) akzeptiert. Dieser Teil wird als arbeitspunktdndernde
Grofle tiber den Mengeneingang des Aktiven Ruckelddmpfers in das System einbezogen. Eventuelle
ARD-Mengen werden bei Schubbetrieb nach der Zeit mrwSCHTIXG (gangabhingig) ignoriert.

Nach der Addition der drehzahlsynchronen Teilergebnisse des LLR, ARD und LRR erfolgt die
Umsetzung des Mengenwunsches im Kapitel Mengenzumessung.
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Abbildung MEREO1: Mengenberechnung
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Abbildung MEREOQ2: Fahrbetrieb
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mrmdM_EFF( Ausgang -Eingang des ARD Fiihrungsformers )

mroM WUBE + |/— mrmM_EIST6
MIN
+ (

mrmM_EWUNG6 BEGRENZUNG
mrmM_EBEGR

mroM ELLBE

mrmM_EWUS6 mrmM_ESOL6

BEGRENZUNG]

mrmM_EBEGR
Abbildung MEREO3: Mengenberechnung fiir Motor6-Botschaft

Das EGS nutzt den Motoreingriff um Beschleunigungsiiberh6hungen zu reduzieren, und bendtigt
das Istmoment zur Hydrauliksteuerung. Das Sollmoment wird fiir die Schub/Zugerkennung, und zur
Steuerung der Wandlerkupplung bendtigt.

Fiir die Ausgabe des indizierten Motormoments iiber CAN (Motor6-Botschaft) wird neben der
eigentlichen Mengenberechnung auch die ,Ist-Einspritzmenge® mrmM_EIST6 fiir Motor6-Ist-
Moment, sowie die ,,Soll-Einspritzmenge® mrmM_ESOLG6 fiir Motor6-Soll-Moment berechnet. Auf
diese beiden Mengen werden jedoch die Einfliisse des ARD-Storungsreglers, des Laufruhe-Reglers
und des EGS-Eingriffs nicht abgebildet werden, was eine gewisse ,,Parallel-Rechnung® erfordert.
Beide Mengen werden nicht fiir die tatsdchliche Einspritzung verwendet, sondern werden nach der
Umrechnung in Momente lediglich fiir die CAN-Ausgaben der Motor6-Botschaft beniitzt. Die
Auswertung dieser Momente erfolgt im Getriebe-SG. Die ,,Soll-Einspritzmenge* mrmM_ESOL6
enthdlt weiters den EinfluB des ARD-Fiihrungsformers nicht, womit eine ,,vorauseilende
Einspritzmenge* ermittelt werden kann, welche im Getriebe-SG bereits vor der tatsdchlichen
Einspritzung ausgewerten werden kann.

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfiigungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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2.2 Startvorgang

Der Startvorgang teilt sich auf in eine Startmengenberechnung und in eine Startmengensteuerung.
Die Startmengenberechnung geht von einer statischen Basismenge mroM ESTIP aus, addiert einen
iiber VAG Tester einstellbaren Wert mrmSTA AGL und einen zeitabhdngigen Korrekturwert. Die
Startmengensteuerung  gibt die  Startmenge frei und schaltet sie wieder ab.

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfiigungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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2.2.1 Startmengenberechnung

S
dimK50 Q * mro_ZMsta.4 Starter eingespurt
R |
KF
mrwSTMGxKF }
anmT_MOT o mroM_ESTIP
e Startmenge aus Kennfeld
dzmNmit KF
mrwSTMGRKF
mroM_E StKo
anmKTF KF +
mrwSTMKoKF +——= mroM_ESTI2
. dzmNmit o | mroM_ESAB
mwSTA_END mrwSTA_END e 3 Startmengenkorrektur
L
mrmSTA_AGL jF’
BEGRENZUNG w
mrwSTA_MAX Min: 0 I
dzmNmit <=mrwSTA_END — — — — — — — — — — — — — — — — — —
dzmNmit >= mrwSTNMIN2 ———— +— mroM_ESTAG
> — — — —
= - \
mrmM_ESTAR >= mrwST._GM [ Startmengenerhdhung
dzmNmit > mrwSTNMIN1 . | mroM_ESTF
o \
t> ST._WZ
mwst._ | mroM_ESTvo
] |
mrwST._MI (:/' GL.
o L . P e N < |mroM_ESTER
- ' L °
FLT
dzmNmit <>0 *Q 1
TIMER

anmT_MOT 2 ﬁ t

KL
mrwSTMFRKL

Startmengenabschaltung fiir | mro zMsta.3

MEREST1A

Abbildung MERESTO01: Startmenge
Basismenge:

Zweimassenschwungrad T T T T T T T T T T T T T e e e e e e

I
\
[
\
\
\
\
\
\
\
\
\
\
\
\

Je niedriger die Motortemperatur ist, desto hoher mul3 die Startmenge sein, um guten Kaltstart zu
ermoglichen, die Drehzahlabhidngigkeit soll unndtige Rauchentwicklung des Motors verhindern.

Der Basiswert mroM ESTIP wird durch das Startmengenkennfeld

abhédngig von der

Motortemperatur anmT MOT und der Drehzahl dzmNmit vorgegeben. Zusitzlich wird fiir VP44-

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfiigungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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Einspritzpumpen eine zusitzliche additive Korrektur um Leckagen bei hohen Kraftstoff-
temperaturen und kleinen Drehzahlen auszugleichen.

Vor dem Erkennen einer echten positiven Flanke an dimK50 (Ubergang Initialisierung - Fahr-SW
gilt nicht als Flanke) wird das Startmengenkennfeld mrwSTMGRKF verwendet. Die erste positive
Flanke an dimK50 (=Anlassereinspuren OLDA mro ZMsta.4 = 1) wird in einem RS-Flipflop
gespeichert und bewirkt die Umschaltung auf das Startmengenkennfeld mrwSTMGxKEF.

Bei einer fehlerhaften Klemme X (z.B. Sicherungsausfall) oder ein Starten ohne Anlasser (z.B.
Anschieben) wird nur mit dem Startmengenkennfeld mrwSTMGRKEF gestartet.

Applikationshinweis:

Das Startmengenkennfeld muf so appliziert werden, daf3 bei Fehler im Schubbetrieb (fbbERUC S)
keine Menge ausgegeben wird, d.h. iiber der Drehzahlschwelle mrwUW_SNGR muf3 die Menge
Null sein.

Das Kennfeld mrwSTMGxKF enthdlt Mengen auch bei kleinen Drehzahlen und hohen
Motortemperaturen, um kurze Startzeiten zu erzielen.

Das Kennfeld mrwSTMKoKF muf} fiir andere Einspritzpumpen als VP44 mit Null aplliziert
werden.

anmKTF < mrwST_TKsw — — — —

\
mrwSTK_GM o
mrwSTW GM " Grenzmenge
B \
\
!
mrwSTK_WZ o
mrwSTW W2 el Wartezeit
- \
!
mrwSTK_MI o
mrwSTW Mi e Mengeninkrement

Abbildung MERESTO02: Auswahl der kraftstofftemperaturabhiingigen Parameter
Startmengenabgleich:

Der Startmengenabgleichwert mrmSTA AGL (initialisiert mit cowAGL STA) wird auf den
maximalen Abgleichwert mrwSTA MAX und den minimalen Abgleichwert 0 begrenzt. Oberhalb
der Abgleichenddrehzahl mrwSTA END wird die Startmenge nicht mehr korrigiert.

Startmengenerhohung:

Die Startmengenerhdhung ist abhingig von der Kraftstofftemperatur und dient dem sicheren
Kaltstart. Bei Drehzahlen < mrwSTNMINI erfolgt keine Startmengenerhdhung (Integrator = 0).
Nach Uberschreiten der Drehzahl mrwSTNMINI wird zunichst fiir eine temperaturabhingige
Wartezeit mrwSTW_WZ bzw. mrwSTK WZ keine Mengenerhohung durchgefiihrt. Nach dieser
Zeit wird die Startmenge mroM ESTER rampenformig mit dem temperaturabhéngigen
Mengeninkrement mrwSTW_MI bzw. mrwSTK MI erhoht. Die Startmengenerhdhung wird
eingefroren, wenn die resultierende Startmenge mrmM ESTAR die temperaturabhéngige
Grenzmenge mrwSTW_GM bzw. mrwSTK GM oder die Drehzahl die Schwelle mrwSTNMIN2
erreicht oder {iberschreitet. Erst wenn dieser Zustand erreicht wurde, kann auch die
Startmengenerhdhung durch Absenken der Drehzahl unter mrwSTNMINI wieder beendet werden
(Integrator = 0). Die Auswahl der kraftstofftemperaturabhingigen Parameter erfolgt einmalig bei
"Zindung ein" nach Ablauf eines Delays iiber die Temperaturschwelle mrwST TKsw. Dieses
Delay (mrwWTCNTKT * 20ms) ist so zu applizieren, dal bei Auswahl der

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

30. Sept. 2002 Mengenberechnung - Startvorgang RBOS/ESA



Seite 2-8 EDC15+ BOSCH

Y 281 S01/127 - PGP

kraftstofftemperaturabhingigen Parameter bereits eine giiltige Kraftstofftemperatur vorliegt. Bei
Empfang der Kraftstofftemperatur iiber CAN ist die Zeit bis erstmaligem Empfang zu
beriicksichtigen.

Abschaltung der Startmenge wihrend einer applizierbaren Zeit zur Verbesserung des Kaltstarts

Die Startmenge kann fiir eine applizierbare Zeit, ermittelt aus anmT MOT iiber die Kennlinie
mrwSTMFRKL, abgeschaltet werden. Der Timer wird gestartet sobald zum ersten Mal eine
Drehzahl ermittelt wird ( dzmNmit gréBer 0 ).

anmUBATT .\ - anmUBATT,, _ ;
anmUBATT (k) (k-mrwSTZUmit) | mro_STBatt
mrwSTZUmit . 20
a>=b
mrwSTZMSdU - cowK50_var

anmUBATT > mrwSTZMSU

I
\
' ZMsta.0
mro_ZMsta.
dimK50 Z\' & mro_ZMsta.1
dzmNmit >= mrwSTZMSN

a

dzmNmit
1Y
anmT_MOT t mro_STNBT
KL
mrwSTNB_KL

@ mro_ZMsta.2

TIMER

mrwSTZMSt1

mro_ZMsta.3
s ps AR S IQ) =t
Q &

TIMER
mrwSTZMSt

I

2 mro_STNO °

KL
mrwSTNO_KL

a<b

Abbildung MERESTI1A: Startmengenabschaltung fiir Zweimassenschwungrad

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfiigungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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Abschaltung der Startmenge zur Vermeidung von Resonanzen des Zweimassenschwungrades

Wird beim Start des Anlasser vom Motor abgekoppelt, so zeigt der Batteriespannungsverlauf einen
positiven Spannungshub. Uberschreitet dieser positive Gradient der Batteriespannung mro STBatt,
errechnet aus der gemittelten Differenz der Batteriespannungen zwischen den letzten mrwSTZUmit
Programmperioden, den Wert mrwSTZMSdU, und ist zu diesem Zeitpunkt die Batteriespannung
grofler mrwSTZMSU, so ist eine Bedingung fiir einen Startabbruch erfiillt. Alternativ kann {iber den
Variantenschalter cowK50 var applizierbar das Starterausriickens {iber die fallende Flanke an
dimK50 (Starter) erkannt werden. Um ein sicheres Erkennen des Starterausriickens zu ermoglichen
wird das Starterausriicken bei Drehzahlen grofer gleich der applikativen Drehzahlschwelle
mrwSTZMSN akzeptiert. Ist zu diesem Zeitpunkt bei steigender Flanke (mro ZMsta.l) die
Drehzahl dzmNmit kleiner als eine motortemperaturabhéngige Schwelle mro STNBT (ermittelt aus
der Kennlinie mrwSTNB_KL) so wird die Startmenge mroM_ ESTER fiir die Zeit mrwSTZMSt
abgeschaltet. Andernfalls wird eine Zeit mrwSTZMSt1 gestartet. Ist nach Ablauf dieser Zeit die
Drehzahlschwelle mro STNO (ermittelt aus der Kennlinie mrwSTNO_KL) nicht erreicht, so wird
die Startmenge mroM ESTER ebenfalls fiir die Zeit mrwSTZMSt abgeschaltet. Diese
Abschaltungen kdnnen nur einmal pro Fahrzyklus erfolgen.

Durch diese MaBBinahme wird der fiir eine Startresonanz kritische Drehzahlbereich ausgeklammert
und maximal fiir die Zeit mrwSTZMSt1 das Verharren in einer Resonanz zugelassen.

Die Anzahl der Hauptprogrammperioden fiir die Mittelung des Spannungsanstiegs mrwSTZUmit
wird zusitzlich auf die Werte 1 bis 10 begrenzt. Die Ubernahme des Applikationsdatums erfolgt
daher nur in der Initialisierung. Weiters werden die Bedingungen nur berechnet und die OLDAs
aktualisiert solange das Startbit gesetzt ist.

2.2.2 Startmengensteuerung

mrmSTART_B

dzmNmit = 0 fbbEDZG_L f

|Ladedruckanderung| > mrwST_dPL

mrmSTART_B @\.
[¢]
I
\
\
\
\
\

t>=mrwST_SPZ

_
dzmUMDRK15 >= mrwUM_abK15 — | & 21
dzmNmit 2 -
ZmNmi a>b
b
anmT_MOT ﬂ ‘
MAX
KL
mrwSTNABKL
mrmEAB_Dz

dimK15 =0
E’i

fobEK15_P
Abbildung MERESTO3: Startabwurf

Bei PDE entfillt die MAX-Bildung mit der Message mrmEAB_Dz (ist dann = 0) aufgrund des
Fehlens der ELAB-Funktion.
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z/.l\'
e
| |

|

|

mroM_ESTER

MIN —— mrmM_ESTAR

dzmNmit <= mrwSTNMIN1

t<mrwST_OFZ mrwST._GM
\

mrmSTART_B
zmmSYSERR.O

dzmNmit >= mrwSTNMIN1
Abbildung MEREST04: Mengenzumessung und ELAB Freigabe

Normalfall:

Das nach der Steuergeriteinitialisierung gesetzte Startbit mrmSTART B wird bei Uberschreiten
einer motortemperaturabhéngigen Startabwurfdrehzahl geldscht. Die Startabwurfdrehzahl wird aus
der Kennlinie mrwSTNABKL als Funktion der Motortemperatur anmT MOT ermittelt. Bei
funktionierendem  Drehzahlgeber  (zmmSYSERR.0=0; siche Uberwachungskonzept-
»zusammengefafite Systemfehler) wird nach Einschalten der Versorgungsspannung des
Steuergerites die Startmenge mrmM_ ESTAR und bei Systemen mit ELAB auch der ELAB bei
Drehzahl Null (dzoNmit = 0) freigeben.

Wertebereich mrmSTART B (bitkodiert):

-0 = Startabwurf

-1 = Startbedingung

- 16 = Ubergang von abgebrochenem Nachlauf auf Startbedingung
-32 = Wiederstart durch Ecomatic

Drehzahlgeber - Uberwachung im Start (siehe Uberwachungskonzept):

Die Drehzahlgeber werden iiber die Anderung des Ladedruckes anmLDF iiberwacht. Andert sich
der Druck bei der Drehzahl dzoNmit = 0 (war auch immer 0 seit Klemme 15 ein) um mehr als die
Druckdeltaschwelle mrwST dPL so wird ein Fehler fbbEDZG L gemeldet und das Startbit
geloscht. Der absolute Wert der Ladedruckdnderung wird mit dem anmLDF 400ms nach
Initialisierung und dem aktuellen anmLDF gebildet. Kein Fehler wird gemeldet, wenn der LDF in
diesem Fahrzyklus schon einmal defekt war(fbosLDF, fboSLDP).

Klemme 15 - Uberwachung im Start:

Wird wihrend des Startvorganges vom Fahrer "Ziindung aus" erwiinscht (dimK15 = 0) und ist kein
Fehler in der Klemmel5 Auswerteschaltung (fbbEK15 P), wird das Startbit ebenfalls geldscht. Bei
geloschtem Startbit mrmSTART B bleibt die Startmenge mrmM_ESTAR eingefroren.

Stérimpulsausblendung:

Wegen Stérungen durch den Starter wird die Beobachtung der Drehzahl fiir eine
Startabwurfsperrzeit mrwST SPZ nach Beginn des Startvorganges unterdriickt. Eine Ausblendung
erfolgt ebenfalls, bis eine Mindestanzahl (mrwUM_abK15) von Motorumdrehungen seit K15 Ein
(dzmUMDRKI15) erreicht ist. Wird der Startvorgang von der ECOMATIC ausgelost, dann wird bei
Drehzahl dzmNmit # 0 die Startabwurfsperrzeit mrwST SPZ unterdriickt.

Keine Anlasserbetitigung:

Wenn nach Gliihbeginn die Startmindestdrehzahl mrwSTNMINI nicht innerhalb der Abschaltzeit
mrwST OFZ + Vorgliihzeit tiberschritten wird oder nur ein Drehzahlgeber defekt ist, wird die
Mengenzumessung und der ELAB wieder gesperrt.

Start mit ELAB Test (siche Uberwachungskonzept):

In bestimmten Zeitabstinden wird der ELAB beim Startvorgang getestet. siehe auch
Betriebstundenzéhler (Uberwachungskonzept)

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfiigungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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2.3 Begrenzungsmenge

Die Begrenzungsmenge setzt sich aus den Teilen Rauch-, Drehmomentbegrenzung und
Korrekturmdglichkeiten zusammen:

mrmBEGmAGL
mrmM_EWUNL dzmNmit
mrmGANG fgmFGAKT
mrmM_EAKT anmWTF
dzmNmit anmWTF_CAN
anmLTF anmOTF dzmNmit
anmSTF dzmNmit anmLTF fgmFGAKT
armM_List [dmADF [dmADF anmWTF
IdmP_Llin fgm_VzuN anmTTF mrmSTART_B
IdmADF dimKIK anmKTF dzmDNDT2u
mrmASGSTAT zmmVEAKTIV mrmSTART_B fboSDZG
mroBM_ETUR J mroBM_ESER mroBM_ENSU J
Rauch und Turbo- Drehmoment- Korreketur der Korreketur der
schubbegrenzung begrenzung Begrenzungsmenge Begrenzungsmenge mrmM_EBEGR
MEREBGO02 MEREBG2A MEREBGO03 MEREBG3A
mroBM_ESE1 mroBM_VE zmmF_KRIT.3
Begrenzungsmenge Abschaltung wegen
bei VE aktiv Systemfehlern
MEREBG2B SYS_FEHL
dzmNmit
mrmM_EAKT
zmmVEAKTIV

Abbildung MEREBGO1: Begrenzungsmenge
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2.3.1 Rauchbegrenzung und Turboschubbegrenzung

[dmADF N mroBEG_P cowBEG_BOO
[dmP_Llin—— o mroPkorr \
1
T 1 KF S mroBM_ERAU
COWBEG_P_L mrwPKOR_KF — ~KF ~
mrwPBRA_KF
anmWTF ‘ Rauchkennraum | R&MPe MwBRA_DEK Rauchbegrenzung
. zwischen Differenz aus
armM_List mroM Lk letztem und neuem Wert
anmSTFE 5 mroBEG T = im Umschaltzeitpunkt
el = KF KR MEREBG2D
anmLTF mrwMKOR_KF mrwBRA_KL
*‘ mrwBRAXKR o
_ CowBEG_STF </‘.
dzmNmit mroBM_KTB % ‘
Rauchmengen-
mrmM_EAKT KF L KF ! korrektur
mrwKTB_KF mrwBRA_KF ‘
mrwKTB_TD —/L \
- \
+ mroBM_EKTB +
anmKTF {) = i MAX L= +  zmmBM_ADD
T Yﬁ
zmmVEAKTIV \
> — — = — — - — - — — - — - — —
cowRauchKR - MAX
mroBM_ERKT

mrmGANG <= mrwTSBgang
mrwTSB_NU < dzmNmit < mrwTSB_NO
mrwTSB_MEU < mrmM_EAKT < mrwTSB_MEO J

anmLTF

T mroT SBits.1
&

Ausschaltverzégerung
siehe Beschreibung

I[dmADF

mroT SBits.0

A

mroBM_ERKT < mroBM_ETUR

mrmM_EWUNL < mroBM_ETUR

mroBM_ERKT

mrmM_EWUNL

t mroTSBKLTF
KL i mroBM_ETUR
mrwTSTLKL e
ﬂ &, | MoTSBKADF 1, mroTSB_STG Turboschub-
KL ° begrenzung
mrwTSADpKL “
\
- mroBM_ERKT < mroBM_ETUR
mroTSBits.2
KL
mrwTSADNKL
mroTSBits.3
& - \
MAX

Abbildung MEREBGO2: Rauchbegrenzung + Turboschubbegrenzung
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Rauchbegrenzung:

Die zuldssige Kraftstoffmenge (Rauchmenge) wird aus einem Rauchbegrenzungskennfeld ermittelt,
um eine zu starke Rauchentwicklung zu vermeiden. Uber den Schalter cowBEG BOO wird
definiert, ob die Rauchbegrenzung mit Luftmasse oder mit Saugrohrdruck berechnet wird.

Bei cowBEG BOO = 0 wird die Rauchbegrenzung mit mrwBRAXKR als Funktion der korrigierten
Luftmasse mroM_Lk und der Drehzahl dzmNmit berechnet. Die korrigierte Luftmasse mroM Lk
wird mit mrwMKOR KF aus Luftmasse armM List und Temperatur berechnet. Wird die
Voreinspritzung abgeschaltet (zmmVEAKTIV=0 ) oder ist die Auswahl des Rauchkennfeldes nicht
appliziert (cowRauchKR =0 ) so wird die Rauchmenge aus dem Kennfeld mrwBRA KF ermittelt.

Um einen Mengensprung beim Umschalten von mrwBRAXxKR und mrwBRA KF  (oder
umgekehrt) zu vermeiden wird stets der kurz nach Umschaltung giiltige Wert aus einem Kennfeld
vom aktuellsten Wert abgezogen und dieser als Soll-Endwert fiir die gegen 0 laufende Rampe
mrwBRA DEK genommen. Der Ausgangswert der Rampe wird zum Endwert hinzuaddiert :

Ausgang
+

Eingang
+(7%—0) %_

(t+1)

RAMPE mroBM_ERDF
mrwBRA_DEK
— L

zmmVEAKTIV Flanke — = — — — — — — — — —

Abbildung MEREBG2D: Rampe zwischen Rauchbegrenzungs-Kennfeldern

Bei cowBEG BOO = 1 wird die Rauchbegrenzung mit mrwPBRA KF als Funktion des
korrigierten Saugrohrdrucks mroPkorr und der Drehzahl dzmNmit berechnet. Der korrigierte
Saugrohrdruck mroPkorr wird mit mrwPKOR KF aus Druck und Temperatur berechnet. Mit dem
Schalter cowBEG P L wird ausgewdhlt, ob Atmosphirendruck ldmADF oder Ladedruck
ldmP Llin verwendet wird. Mit dem Schalter cowBEG_STF wird ausgewihlt, ob mit anmLTF
(cowBEG_STF = 0) oder anmSTF (cowBEG_STF = 1) korrigiert werden soll.

Systemspezifische Rauchmengenkorrektur:

Mit zmmBM_ ADD kann eine einspritzsystemabhéngege additive Korrektur der Rauchbegrenzung
vorgenommen werden.

Rauchmengenkorrektur als Funktion der Kraftstofftemperatur:

Bei hohen Kraftstofftemperaturen soll eine Korrektur der Menge, die aus dem Rauchkennfeld
berechnet wird, vorgenommen werden, um die weichere Einspritzung der Pumpe, bedingt durch
temperaturabhiangige Leckverluste, zu kompensieren. Somit kann Rauchentwicklung vermieden
werden. Die Korrektur wirkt aber nur subtraktiv auf die Menge nach Rauchkennfeld
mroBM_ ERAU.

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

30. Sept. 2002 Mengenberechnung - Begrenzungsmenge RBOS/ESA



Seite 2-14 EDC15+ BOSCH

Y 281 S01/127 - PGP

Uber das Korrekturkennfeld mrwKTB_KF mit den EingangsgroBen mrmM EAKT und dzmNmit,
wird die fiir 100°C iber der Referenztemperatur mrwKTB TD normierte Menge mroBM KTB
berechnet. Die Rauchmengenkorrektur mroBM_EKTB wird auf positive Werte eingeschriankt und
von der Rauchmenge subtrahiert, d.h. bei Kraftstofftemperaturen unter mrwKTB_TD wird keine
Korrektur durchgefiihrt. Das Ergebnis mroBM ERKT wird auch auf positive Werte eingeschrinkt.

Turboschubbegrenzung:

Die plotzliche Zunahme des Motormomentes beim Einsetzen des Turboladers soll durch die
Erweiterte Turboschubbegrenzung (TSB) gemindert werden. Sobald die Zuschaltbedingungen

mrmGANG <= mrwTSBgang UND
mrwTSB NU < dzmNmit < mrwTSB_NO UND
mrwTSB. MEU <mroM_EAKT <mrwTSB_MEO

erfiillt sind, wird die Anstiegsgeschwindigkeit der Ausgangsmenge des Rauchkennfeldes
(Rauchmenge mroBM ERAU) durch eine Rampe auf die maximale Steigung mroTSB_STG
begrenzt und die Turbomenge mroBM_ETUR gebildet. Die maximale Steigung ergibt sich dabei,
je nach Vorzeichen, aus zwei ADF - abhédngigen Kennlinien mrwTSADpKL und mrwTSADnKL,
die noch durch eine LTF - abhingige Kennlinie mrwTSTLKL korrigiert werden. Wenn bei
fallender TSB-Rampe die Wunschmenge mrmM_EWUNL kleiner ist als die Turbomenge
mroBM_ETUR, so wird die TSB-Rampe auf das Maximum von Wunschmenge mrmM_EWUNL
und Rauchmenge mroBM_ERKT initialisiert.

Ausschaltverzogerung der Turboschubbegrenzung:

Um beim Abschalten der TSB spiirbare Mengenspriinge zu vermeiden, bleibt die TSB nach Wegtall
der Zuschaltbedingungen noch so lange aktiv, bis die Turbomenge den Wert der Rauchmenge
erreicht hat oder die Drehmomentbegrenzung eingreift.

Rampenformige Begrenzungsmenge bei Voreinspritzung:

Bei aktiver Voreinspritzung (zmmVEAKTIV = 1) und akt. Menge (mrmM EAKT) groBer
Schwellwert mroBM_Verp (aus mrwBMVE_KF) , soll die aktuelle Menge nur mehr mit der WTF-
abhingigen Rampensteigung aus der Kennlinie mrwVEBSLKL ansteigen, um moglichst lange im
Bereich der Voreinspritzung zu bleiben.

Die Ausschaltverzogerung (mroVEB STA.0=1) soll Mengenspriinge beim Ausschalten der
Funktion verhindern. Nach Wegfallen der Einschaltbedingung (mroVEB STA.1=0) wird
mroBM_VE mit der Steigung mrwVEBstgS inkrementiert bis mroBM ESEIl erreicht wird
unabhingig von mrmM_EAKT.

Wenn mrmM_EAKT groBer mroBM _VERp und kleiner mroBM VE ist, wird die
Begrenzungsmenge mroBM_VE mit mrmM_EAKT initialisiert (mroVEB_STA.3=0).
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Abbildung MEREBG2B: rampenférmige Begrenzungsmenge bei VE aktiv
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I [ [ Neuinitialisierung mit mrmM_EAKT mroVEB STA.3

Abbildung MEREBG2C: typischer Begrenzungsmengeverlauf bei VE aktiv
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2.3.2 Drehmomentbegrenzung

MEREBG21
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aktiv mroBM_VE
MEREBG2B - e
Rauchbegrenzung mroBM ETUR
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\
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dzmNmit \4/{ ‘ o mroBM_BPrt
L R 5=y
mrwBPrt_KL |
\
mrwM_EMAX \
\
\
fobEBPR S~ —
Abbildung MEREBG2A: Drehmomentbegrenzung
Drehmomentbegrenzung:

Die Drehmomentenbegrenzungsmenge mroBM EMOM wird aus dem Minimum der Kennfelder
mrwBDB KF (dzmNmit, IimADF) und mrwADB_KF (dzmNmit, fgm VzuN) bzw.

mrwADB2 KF (dzmNmit, fgm VzuN und zmmVEAKTIV = 1), gebildet.
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Um Mengenspriinge zu vermeiden wird die Umschaltung zwischen den Kennfeldern mrwADB_KF
und mrwADB2 KF iiber eine Rampe mit der maximalen Steilheit mrwADB_DEK realisiert
(Verfahren sieche Rauchbegrenzung / Abb. MEREBG2D).

Drehmomentbegrenzung im ASG-ECO Modus:

Fiir den ASG-ECO-Modus steht eine zweite Drehmomentbegrenzungsmenge mrmBM_ASG
ermittelt aus dem Kennfeld mrwBDB2 KL zur Verfiigung.

Diese kann iiber das Label mrwASG_BGR.0 aktiviert werden. Wird nun der ASG-ECO-Modus
freigegeben (MmrmASGSTAT.13 = 1) und Kik-Down ist nicht betétigt (dimKIK = 0), so geht die
berechnete Momentenbegrenzung mroBM_EMO?2 in die Mimnimalauswahl mit ein.

Drehzahlbegrenzung bis zur Auslieferung

Das Verladen des Fahrzeugs ist hdufig mit unzuldssig hohen Motordrehzahlen durchgefiihrt
worden. Da die zuriickgelegten Wege hédufig sehr kurz sind, und die Abgasturbolader-Drehzahlen
die obere Auslastungsgrenze zum Teil iiberschritten, ist eine Vorschddigung nicht ausgeschlossen.

Zur Vermeidung dieses Vorschidigungsrisikos wird bis zur Ubergabe des Fahrzeuges an den
Kunden die Motordrehzahl und somit die Drehzahl des Abgasturboladers (ATL) begrenzt.

Die Funktion wird aktiviert, wenn bei EEPROM Erstinitialisierung edwINI FUN.3 gesetzt ist und
wenn die km-Schwelle mrwBPrtLim > 0 appliziert ist.

Solange der Kilometerstand (edoKMZ L, edoKMZ H) wihrend der Initialisierung noch nicht die
Schwelle mrwBPrtLim {iberschritten hat, wird der Fehler fbbEBPR S gemeldet. Der Fehler
bewirkt, dass die Einspritzmenge durch die Kennlinie mrwBPrt KL drehzahlabhingig begrenzt
wird.

Wird die Funktion durch einen Login Request deaktiviert (bei der Ubergabeinspektion) oder wird
die km-Schwelle mrwBPrtLim iiberschritten, dann wird der Fehler fbbEBPR S im nichsten
Fahrzyklus als geheilt gemeldet und es findet keine Begrenzung statt (mroBM BPrt =
mrwM_EMAX).

Bei einem EEPROM-Fehler (fbbEEEP K, fbbEEEP F) oder einem Fehler bei der Initialisierung
des Kilometerzdhlers (angezeigt durch edoKMZ STA.2) findet fiir diesen Fahrzyklus keine
Begrenzung und keine Fehlerreport statt.
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Ausschalten der Turboschubbegrenzung bei Kick-Down:

Damit der Fahrer die Moglichkeit hat trotz Turboschubbegrenzung die volle Motorleistung
abzurufen, kann diese bei Kick-Down abgeschaltet werden. Hierfiir wird bei anliegendem
Kick-Down (dimKIK = 1) und aktiver Turboschubbegrenzung (mroTSBits.0 = 1 ODER
mroTSBits.1 = 1) eine Maximalauswahl zwischen Rauchmengenkorrektur und Turboschubmenge
gebildet und auf mroBM ETUK ausgegeben. Diese Funktion 146t sich {iber das Label
mrwTSB_KIK abschalten. Bei nicht anliegendem Kick-Down geht in die Maximalauswahl das
Label mrwBM_ERKT ein. Aus Laufzeitgrinden wird die OLDA mroBM_ETUK 20ms nach
mroBM_ETUR ausgegeben.

mroBM_ETUR mroBM_ETUK

MAX

mroBM_ERKT
mrwBM_ERKT

dimKIK

|44444\o

mrwTSB_KIK

fooSKIK

mroT SBits.1

mroT SBits.0

Abbildung MEREBG21: TSB-Bypass durch Kick-Down
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2.3.3 Korrekturen der Begrenzungsmenge
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Abbildung MEREBGO3: Korrekturen der Begrenzungsmenge
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Service Mengenabgleich iiber VAG Tester:

Uber den Softwareschalter cowV_AGL_B wird definiert, ob der Mengenabgleich multiplikativ auf
die Begrenzungsmenge oder additiv in der Mengenzumessung erfolgen soll

Beschreibung des Softwareschalters cowV_AGL B:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar

0 1 siche Mengenzumessung

1 2 multiplikativer Abgleich der Begrenzungsmenge mroBM_ESER mit
mrmBEGmAGL (Ersatzwert cowAGLmBEG. Der Abgleichwert
wird zwischen mrwBEAMMIN und mrwBEAmMMAX begrenzt.

Wassertemperaturabhidngige VollasterhGhung:

Zwischen der Drehzahlschwelle mrwBEG NTU und der Drehzahlschwelle mrwBEG NTO wird
die die Erh6hungsmenge mroBM EERH ermittelt. Diese Menge setzt sich zusammen aus dem
Kennfeld mrwBWT_KF (gebildet aus dzmNmit und anmT MOT) auf das ein Korrekturfaktor aus
dem Kennfeld mrwBPL KF (gebildet aus anmT MOT und ldmP_lin (oder iiber Variantenschalter
mrwBWT ADF der Atmosphdrendruck 1dmADF)) multiplikativ einwirkt. Die Menge
mroBM_EERH wird ermittelt, um bei kaltem Motor ein besseres Anfahren zu ermdglichen. Das
Maximum von Begrenzungsmenge mroBM ESER und Erhéhungsmenge mroBM_EERH wird zur
Begrenzungsmenge mroBM_EVSU zusammengefaflt und weiterverarbeitet.

Zwischen der Drehzahlschwelle mrwBEG NTU und der Drehzahlschwelle mrwBEG NTO wird
aus dem Kennfeld mrwBWT KF in Abhdngigkeit vom Ladedruck (oder {iber Variantenschalter
mrwBWT ADF wéhlbar {iber Atmosphéarendruck) und iiber Wassertemperatur iiber das Kennfeld
mrwBPL KF ein Korrekturfaktor gebildet auf die Erhohungsmenge mroBM EERH als Funktion
der Wassertemperatur anmWTF und der Drehzahl dzmNmit ermittelt, um bei kaltem Motor ein
besseres Anfahren zu ermdglichen. Das Maximum von Begrenzungsmenge mroBM ESER und
Erhohungsmenge mroBM_ EERH wird zur Begrenzungsmenge mroBM EVSU zusammengefal3t
und weiterverarbeitet.

Uberhitzungsschutz iiber der Wassertemperatur:

Der Kochschutzmengenfaktor mroBMEFKOC wird aus dem Uberhitzungschutzkennfeld
mrwBUE KF als Funktion der Wassertemperatur iiber CAN anmWTF CAN und der
Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT ermittelt. Diese Funktion ist jedoch nur innerhalb der
Drehzahlgrenzen mrwBEG UNS und mrwBEG ONS aktiv.

Uberhitzungsschutz iiber der Oltemperatur:

Uber das Kennfeld mrwBOEL KF wird mit der aktuellen Drehzahl dzmNmit und der Oltemperatur
anmOTF der Begrenzungsmengenfaktor mroBMEFOEL berechnet. Mit dem Softwareschalter
cowBEG_OEL wird die Mengenbegrenzung in Abhingigkeit der Oltemperatur eingeschaltet (=1)
bzw. ausgeschaltet (=0).

Uberhitzungsschutz iiber der Ladelufttemperatur:

Uber das Kennfeld mrwBLFT KF wird mit der aktuellen Drehzahl dzmNmit und der
Ladelufttemperatur anmLTF oder der Saugrohrtemperatur anmSTF der Begrenzungsmengentaktor
mroBMELFT berechnet. Ob die Ladeluft- oder Saugrohrtemperatur verwendet wird, wird an dem
Schalter mrwBEGSTF2 bestimmt. Die Arbeitspunktanzeige der beiden Kennfelder funktioniert nur
mit anmLTF.

Hohenabhingige Drehzahlkorrektur:
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Uber das Kennfeld mrwBATM KF wird mit der aktuellen Drehzahl dzmNmit und dem
Atmosphidrendruck IdmADF der Begrenzungsmengenfaktor mroBMEFATM berechnet.

Kraftstofftemperaturabhingige Drehzahlkorrektur und Kraftstoffkiihlung:

Uber das Kennfeld mrwBKT KF wird mit der aktuellen Drehzahl dzmNmit und der
Kraftstofftemperatur anmKTF der Begrenzungsmengentaktor mroBMEFKT berechnet.

Uber das Kennfeld mrwBTT KF wird mit der aktuellen Drehzahl dzmNmit und der
Tankeintrittstemperatur anmTTF der Begrenzungsmengenfaktor mroBMEFTT berechnet. Uber
Diagnosepasswort xcwPKSKon kann diese Begrenzung eingeschaltet, iiber xcwPKSKoff
ausgeschaltet werden.

Die Funktion ist aktiviert, wenn bei EEPROM Erstinitialisierung edwINI FUN.2 gesetzt ist.

Kraftstoftkihlung durch Schaltpunktabsenkung:

Aus dem Minimum aus Uberhitzungsschutz Wasser, - Ol, - Kraftstoff, - Tankeintrittstemperatur
und - Ladelufttemperatur wird der Faktor mrmBMEF gebildet, mit dem die Begrenzungsmenge auf
mroBM_ENSU verringert wird. Unterschreitet der Faktor mrmBMEF zusétzlich den Wert
mrwBEHdspU, so wird mit mrmB_DSP {iber CAN am Getriebe ein Schaltprogramm gewéhlt, bei
dem Hochschalten bei niedereren Drehzahlen erfolgt. Uberschreitet mrmBMEF den Wert
mrwBEHdspO, so wird wieder das urspriingliche Schaltprogramm gewéhlt.
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Abbildung MEREBG3A: Korrekturen der Begrenzungsmenge
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Mengenbegrenzung bei Systemfehler:

Mit den Softwareschaltern cowFMEBEG1, cowFMEBEG2, cowFMEBEG3 und cowFMEBEG4
wird appliziert, bei welchen Systemfehlern auf eine drehzahlabhingige Ersatzmenge begrenzt
werden soll. (siche Uberwachungskonzept: Abschaltung wegen Systemfehlern) Die
drehzahlabhéngige Ersatzmenge mroBM EERS wird aus der Ersatzmengenkennlinie
mrwBEM_KL als Funktion der Drehzahl dzmNmit gebildet.

Bei Eintritt eines Systemfehlers (zmmF KRIT.3=1) wird die Menge mroM_EBG {iber die Rampe
mrwBEG_ABS an das Minimum der drehzahlabhidngigen Ersatzmenge mroBM EERS und der
Begrenzungsmenge mroBM_ENSU herangefiihrt.

Bei Heilung des Systemfehlers wird die Menge mroM_EBG tiber die Rampe mrwBEG_ANH an
die Menge mroBM_ENSU herangefiihrt.

Begrenzung abhingig von der Drehzahlbeschleunigung:

Die Drehzahlbeschleunigung der beiden letzten Umdrehungen dzmDNDT2u wird bei fallender
Beschleunigung mit mrwBdnF GF gefiltert, bei steigender Beschleunigung mit mrwBdnS GF
gefiltert. Mit dem Kennfeld mrwBdn KF und der Kennlinie mrwBdnN KL wird abhédngig von
dieser gefilterten Beschleunigung, von der Wassertemperatur und von der Drehzahl eine
Begrenzungsmenge mroM Edndt ermittelt. Damit wird eine Begrenzung der Beschleunigung
gesteuert, die Eingdnge fliir Wassertemperatur und Drehzahl haben hierbei den Zweck, dal3 bei
bestimmten Wassertemperaturen und bei bestimmten Drehzahlbereichen die
Beschleunigungsbegrenzung schwécher oder ausgeschaltet werden kann. Mit einem Schalter kann
bei Fahrgeschwindigkeiten unter mrwBdn v oder bei Wihlhebelposition mrmWH_POSb.1 (N)
oder .3 (P) die Beschleunigungsbegrenzung eingeschaltet werden. Das Minimum der Mengen
mroM Edndt und mroM EBG wird bei eingeschalteter Beschleunigungsbegrenzung
mroM_EBGvo weitergegeben. Beim Aus- und Einschalten der Beschleunigungsbegrenzung wirkt
die Rampe mrwBdn ANH bzw. mrwBdn_ ABS, um Mengenspriinge zu vermeiden.

Mengenabschaltung zur Vermeidung von Resonanzen durch Zweimassenschwungrad:

Wenn im Fahrbetrieb (mrmSTART B = 0) die Drehzahl durch Unterbremsen unter die Schwelle
mrwBEG_ZMN fillt und kein Fehler im DZG Pfad vorliegt (fboSDZG = 0) oder im Fahrbetrieb
(mrmSTART B = 0) die Drehzahl unter die Schwelle mrwBEG ZMF fillt und gleichzeitig die
Drehzahlerfassung unsynchron ist (zmmSINKSYN = 0), dann wird die Begrenzungsmenge
mrmM_EBEGR auf 0 geschaltet, und die Zeit mrwBEG ZMt gestartet. Ist die Bedingung nicht
mehr erfiillt, so wird nach Ablauf der Zeit mrwBEG ZMt die Menge wieder freigegeben. Andert
sich die Bedingung wihrend die Zeit mrwBEG ZMt lauft, so wird die Zeit bei jedem Wechsel von
nicht erfiillt auf erfiillt neu gestartet.

Der Calculated load value mrmCLYV fiir CARB PID 0004 ist wie folgt berechnet:

]_ mrmM _EAKT
mrmM EBEGR

mrmCLV [% 100

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

30. Sept. 2002 Mengenberechnung - Begrenzungsmenge RBOS/ESA



Seite 2-24 EDC15+ BOSCH

Y 281 S01/127 - PGP

2.4 Leerlaufregler

Fiir die Leerlaufregelung wird ein PI-Regler eingesetzt. Zur Optimierung der drehzahlsynchronen
Bearbeitung werden zeitsynchron verschiedene Parametersidtze ausgewidhlt und zur Verfiigung
gestellt. Die Leerlaufsolldrehzahl wird abhéngig vom Betriebszustand des Fahrzeuges
umgeschaltet.
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mrmN_LLDIA
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anmUBATT » Berechnung
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mrmM_EADR Parametersatzauswahl mrmLLIINIT Leerlaufregler | s mrmLLRIANt
dimBRE fur den Leerlaufregler

dimKUP mrmLLRPAnNt
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mrmLLRPAnt mrmGANG

dzmNmit
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MEREGGO01

Abbildung MERELLO1: Ubersicht Leerlaufregler
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2.41 Gangerkennung

Die Gangerkennung ermittelt den eingelegten Gang fiir die Parameterauswahl des Leerlaufreglers
und des Aktiven Ruckeldampfers.

|
mrwVNF_VNX mroVzuNfil ‘
fgmFGAKT a MIN ! S | MMGANG
b PT1 ! °
fgwVNF_GF 1
MWGANG._ |
\
dzmNmit — mrmNfilt |
PT1 \
mrwFGF_GF }
mrwGANGCAN.O
S

mrmGTRGANG o)

mrmEGS_akt — L JL
Monoflop

mrwGANGCAN.1
Abbildung MEREGGO1: Gangerkennung

Es besteht die Mdoglichkeit, die Ganginformation aus Fahrgeschwindigkeit und Drehzahl zu
ermitteln oder aus der CAN-Botschaft Getriebe 1 zu {libernehmen. Die Auswahl erfolgt iiber
mrwGANGCAN.

Beschreibung des Softwareschalters mmwGANGCAN:

Bitpos. Dezimalwert | Kommentar
0 1 0: Ganginformation aus Fahrgeschwindigkeit und Drehzahl
1: Ganginformation iiber CAN
1 2 nur wirksam bei mmwGANGCAN.0 =1

0: Ganginformation direkt aus mrmGTRGANG {ibernehmen
1: Auswertung mit Einbeziehung des ,,Schaltung aktiv,,-Bits.
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Ganginformation aus Fahrgeschwindigkeit und Drehzahl:

Um die Drehzahl dzmNmit an die Dynamik der Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT anzupassen,
erfolgt eine PT;-Filterung iiber mrwFGF GF. Es wird das Verhéltnis aus Fahrgeschwindigkeit
fgmFGAKT zu gefilterter Drehzahl mrmNfilt gebildet und iiber ein weiteres PT;- Glied gegléttet.
Vor der PT1 Filterung wird das v/n-Verhéltnis mroVzuNfil auf mrwVNF_ VNX begrenzt. Ist die
gefilterte Drehzahl mrmNfilt Null, so wird auch das v/n-Verhiltnis auf Null gesetzt. Es ergibt sich
ein gefilterter Wert fiir das v/n-Verhéltnis mroVzuNfil. Die Gangauswahl mrmGANG geschieht
dann tiber die Applikationsdaten mrwGANG 2 bis mrwGANG 7.

Gang
mrmGANG

7 —

v/n
mroVzuNfil

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

\
x
z
>
<
Q

3

mMwGANG 7 |~~~ """ """ """ """ - -

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

\
©
O]
P
<
O]
g
IS

mrwGANG 2 |— -
mrwGANG 3 —--—-—--—-—-—-—

MMWGANG 4 ——--—-—-—-—-—-—-—-—-—-——-
MMWGANG 5 - ------------—-----

fg

Abbildung MEREARO02: Gangerkennung fiir die Parameterfestlegung ARD und LLR

Ganginformation iiber CAN:

Ist das Bit mrwGANGCAN.1 nicht gesetzt, dann wird die Zielganginformation vom Getriebe
mrmGTRGANG direkt tibernommen.

Bei gesetztem Bit mmwGANGCAN.1 wird der Wert von mrmGTRGANG nur bei der fallenden
Flanke von mrmEGS_akt (S _SG - ,,Schaltung aktiv*“ aus Getriebe 1) iibernommen. Dies hat den
Zweck, dal} ein neu eingelegter Gang erst nach beendeter Schaltung erkannt wird
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2.4.2 Parametersatzauswahl

mrmGANG

=5 (5. Gang)

MIN

dimKUP

Gang

fgmFGAKT < mrwLLR_VLG

Kupplung / Leergang

anmWTF

e OO @ =

mrwLLR_Anf > 0

Motor kalt

mrwTWH_.

dzmNmit > mrmN_LLBAS

Anfahren

mrmPWG_roh > 0

fgmFGAKT > mrwLLR_UBR

fboSFGG

dimBRE

Bremsen

'fboSBRE

ldimKUP

cowVAR_GTR ==

dzmNmit < mrwLLR_EIN

v

dzmNmit > mrwLLR_AUS

Leerlaufregler inaktiv

Mengenwunsch
B |

dzmNmit

Zustandsautomat

"Vorsteuerung"

Vorsteuerung nicht gesperrt

dzmNmit < mrmN_LLBAS + mrwLLR . _VD

Vorsteuerung
berechnen

(mrmLLRIAnt + mrmLLRPANt) < mrwLLR_ITS

dzmNmit > mrmN_LLBAS

Integrator einfrieren

mrmPWG_roh >0

mrmMSR_AKT >0

mrmM_EFGR > 0

ﬂ

mrmSICH_F

Mengenwunsch

mrmM_EADR > 0

Abbildung MERELLO02: Parameterauswahl fiir den Leerlaufregler

mrmCASE_L
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Diese Teilaufgabe trifft die Parameterauswahl fiir den Leerlaufregler (LLR) aus den
Eingangsgrolen Wassertemperatur anmWTF und Verhéltnis Fahrgeschwindigkeit zu Drehzahl
mroVzuNfil. Die Umschaltung zwischen den Zustinden kalt / warm erfolgt mit Hysterese. Im
Zustand ,kalt“ stehen zwei Parametersitze zur Verfiigung, je einer fiir abgekoppelten und
eingekoppelten  Antriebsstrang. Bei  kaltem  Motor erfolgt keine  gangspezifische
Parameterumschaltung. Fiir das Fahren in den Géngen bei warmem Motor sind fiinf Parametersétze
vorgesehen. Durch die geringfiigigen Unterschiede der Parameter in den hoheren Géngen werden
ab dem 5. Gang (mrmGANG >=5) die Parameter des 5. Ganges verwendet. Weiters werden zur
Optimierung der drehzahlsynchronen Bearbeitung folgende Betriebszustinde in Steuerbits
zusammengefaBt und mit der Message "Zustand des LLR" mrmCASE L versendet:

— "Anfahren - Bedingungen":

mrwLLR Anf>0 UND
Drehzahl dzmNmit > Leerlaufsolldrehzahl mrmN_ LLBAS UND
PWG Rohwert mmmPWG roh > 0 UND

Motor warm

- "Bremsen - Bedingungen":
Aktuelle Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT > Schwellgeschwindigkeit bei

Bremsen mrwLLR UBR UND
Pfad Fahrgeschwindigkeitsgeber fboSFGG nicht defekt UND
Bremse betitigt dimBRE =1 UND
Pfad Bremssignal fboSBRE nicht defekt UND
Kupplung nicht betétigt dimKUP = 0 UND

Getriebetyp ist Handschaltung (cowVAR GTR = 1).

— "Leerlaufregler inaktiv - Bedingungen":
Drehzahl dzmNmit < Drehzahlgrenze LLR ein mrwLLR EIN ODER
Drehzahl dzmNmit > Drehzahlgrenze LLR aus mrwLLR AUS.
In diesem Fall unterbleibt die drehzahlsynchrone LLR-Berechnung.

- ,,Vorsteuerung nicht gesperrt - Bedingungen:*
Realisiert durch einen Zustandsautomaten mit zwei Zustinden; Vorsteuerung gesperrt / nicht
gesperrt (Initialwert). Die Vorsteuerung wird von gesperrt auf nicht gesperrt geschaltet, wenn
mindestens einer der folgenden Fille erfiillt ist:
(Drehzahl dzmNmit > Solldrehzahl mrmN_LLBAS + Bereichsfenster mrwLLR DNV)

UND Mengenwunsch ODER
Drehzahl dzmNmit > Solldrehzahl mrmN_LLBAS + Vorsteuer-Offset mrwLLRK VD bzw.
mrwLLRW_ VD

In den Zustand ,,gesperrt” wird geschaltet, wenn die Leerlaufsolldrehzahl mrmN LLBAS
unterschritten oder erreicht wird.

- ,,Vorsteuerung berechnen - Bedingungen*
Vorsteuerung nicht gesperrt UND
Drehzahl dzmNmit < Solldrehzahl mrmN_LLBAS + Offset mrwLLRK VD bzw.
mrwLLRW_ VD
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- ,Integrator einfrieren - Bedingungen*
kein Sicherheitsfall mrmSICH_F UND
((Drehzahl dzmNmit > Solldrehzahl mrmN LLBAS UND
( Mengenwunsch ODER
LLR I-Anteil + P-Anteil < Auftauschranke
UND
Vorsteuerung aktiv )) ODER
(Bremsen UND
dzmNmit <= mrmN_LLBAS))
- ,,Mengenwunsch - Bedingungen*
PWG Rohwert mmPWG_roh > 0 ODER
MSR Mengeneingriff aktiv, mmmMSR _AKT > 0 ODER
Wunschmenge von GRA mrmM_EFGR > 0 ODER

Wunschmenge von ADR mrmM_EADR > 0

anmWTF

:A j4>mrmLLIINIT
KL
mrwSTINILL

MERELLO6: Initialwert fiir den Integrator

Mit der Kennlinie mrwSTINILL als Funktion der Wassertemperatur anmWTF wird der
Anfangswert fiir den LLR-Integrator in der Message mrmLLIINIT zur Verfligung gestellt.

Beschreibung der Message mrmCASE _L:

Wertgex Dezimalwert | Kommentar
0001H 1 Der 1. Gang ist eingelegt
0002H 2 Der 2. Gang ist eingelegt
0003H 3 Der 3. Gang ist eingelegt
0004H 4 Der 4. Gang ist eingelegt
0005H 5 Der 5. Gang ist eingelegt
0010H 16 Kupplung betitigt oder Leergang aktiv
0020H 32 Der Motor ist kalt
0040H 64 Anfahren
0100H 256 Ein Mengenwunsch liegt vor
0200H 512 Den Integrator des Leerlaufreglers einfrieren
0400H 1024 Die Vorsteuerung (D-Glied) wird berechnet
0800H 2048 Vorsteuerung-Zustand nicht gesperrt
1000H 4096 Der Leerlaufregler ist nicht aktiv
2000H 8192 Zustand Bremsen ist aktiv
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2.4.3 Leerlaufsolldrehzahlberechnung

anmT_MOT
fgmFGAKT Ziel-Leerlaufdrehzahl- mrmLL ZIEL
[dmADF Berechnung =
mrmLLR_AGL MERELL3C
dzmUMDRsta
LL-Anhebung bei mroLLpwg

mrmLLR_PWD —= defektem PWG

MERELL3D

mrmN_LLDIA ‘ MIN
mrwLLR_AUS —
khmN_LLKWH
LL-Anhebung durch UTF | ol LUTF
KImMN_LLKLM und Klimakompressor MAX
MERELL3A = RAMPE
B fmrwLLR_ANH
LL-Anhebung fiir mImMLLWTE I {mwLLR_ABS
anmT_MOT KAT-Ansprechverhalten
MERELL3B
LL-Anhebung durch mrmN LLBAT
anmUBATT niedrige Ugat =
MERELL04
LL-Anhebung durch mrmN LLBSG
mrmBSG_Anf ——= BSG-Anforderung =
MERELLO7
_ LL-Anhebung durch mrmN LLKLI
CAN - Klimal ——= KLI-Anforderung CAN =
MERELLO8
LL-Anhebung durch mroN LLCA2
mrmN_LLCAN — CVT-Anforderung =
MERELL3E

mrwLLR_NSF

RAMPE
fmrwLLR_AN2
ymrwLLR_AB2

Abbildung MERELLO3: Leerlaufsolldrehzahlberechnung

o mrmN_LLBAS
-

mrmSICH_F <> 0
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Wird eine Abweichung zwischen der aktuell wirkenden Leerlaufsolldrehzahl mrmN LLBAS und
der gewiinschten neuen Leerlaufsolldrehzahl erkannt, so erfolgt eine Erhohung der
Leerlaufsolldrehzahl iiber eine Rampe mit der Schrittweite mrwLLR ANH, bzw. eine Absenkung
mit der Schrittweite mrwLLR ABS. Ausgenommen davon ist das Eintreten des Sicherheitsfalles.
Dabei wird die Erhohung sprungartig vorgenommen. Die Absenkung erfolgt ebenfalls iiber eine
Rampe mit der Schrittweite mrwLLR ABS. Die Leerlaufsolldrehzahlanhebung wird abhingig vom
Betriebszustand des Fahrzeuges zwischen verschiedenen Vorgabewerten, Kennlinien und
Abgleichwerten umgeschaltet:

In der Initialisierungsphase wird die Leerlaufsolldrehzahl mit dem Maximalwert aus den
Kennfeldern mmwWTAD KF, mrwLLW _ KL und mrwLTW_KL vorbelegt.

anmT_MOT =< mrwLLR_TW H o

mrmSTART_B —

TIMER

mrwLLR_tTW
mrwLLR_SOL N
mrwLLR_FAR o ;‘\,
!
fboSFGG H \
|
fgmFGAKT b
mrwLLRVFOH
mrwLLRVFUH
anmT_MOT j %2
KL
mrwLTW_KL
T_MOT
anmi— % mroLLsoll N
)
mrwWTAD_KF |
dzmUMDRsta }
a
J \
anmT_MOT mroLLumdr b a<b > |
KL
mrwWTUMDKL
mrmLLR_AGL % mrmLL_ZIEL
BEGRENZUNG +
mrwLLA_MAX
mrwLLA_MIN

Abbildung MERELL3C: Ziel-Leerlaufdrehzahlberechnung
Motortemperaturabhingige Erh6hung:

Solange die Anzahl der Umdrehungen nach Startabwurf dzmUMDRsta kleiner als eine berechnete
Anzahl von mroLLumdr Umdrehungen nach Startabwurf (aus der Kennlinie mrwWTUMDKL als
Funktion von anmT MOT)ist, ergibt sich die Leerlaufsolldrehzahl zu mroLLsoll, einer durch das
Kennfeld mmwWTAD KF festgelegten Funktion von IdmADF und anmWTF.
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Fiir die Zeit mrwLLR tTW nach dem Start ergibt sich die Leerlaufsolldrehzahl mrmN_ LLBAS aus
der Kennlinie mrwLTW_KL als Funktion der Motortemperatur anmT MOT. Falls in dieser Zeit die
Motortemperatur anmT MOT iiber die applikative Schwelle mrwLLR TW steigt, wird gleich ein
fahrgeschwindigkeitsabhingiger Wert verwendet.

Fahrgeschwindigkeitsabhingige Erhohung bzw. Verminderung:

Unterhalb der applizierbaren Hystereschwelle mrwLLRVFOH wird der Leerlaufsolldrehzahl der
Wert mrwLLR SOL zugewiesen, oberhalb dieser Hystereseschwelle wird auf mrwLLR FAR
geschaltet. Dies geschieht nur dann, wenn kein FGG-Fehler vorliegt.

Erhohung mittels VAG Tester:

Die Leerlaufsolldrehzahl kann iiber die Diagnoseschnittstelle mit dem Abgleichwert
mrmLLR AGL (initialisiert mit cowAGL LLR) additiv abgeglichen werden. Davor wird
mrmLLR AGL auf den maximalen Abgleichwert mrwLLA MAX in positiver Richtung und auf
den minimalen Abgleichwert mrwLLA MIN in negativer Richtung begrenzt.

Erhohung durch defekten PWG:

Bei einem Plausibilititsfehler PWG - Bremse mrmSICH_F wird auf die Sicherheitsleerlaufdrehzahl
mrwLLR NSF umgeschaltet.

Erfolgt die PWG-Erfassung iiber Poti/Schalter (cowVAR PWG=0), so wird bei defektem PWG
(fbobEPWG_H, fobEPWG L oder fbbEPWP A) die Leerlaufdrehzahl mroLLpwg auf den Wert
mrwLLR PWD angehoben.

Bei PWG-Erfassung mit einem doppelanalogem PWG (cowVAR PWG=1) wird bei defektem
PWG (mrmLLR PWD=1) die Leerlaufdrehzahl mroLLpwg bei betétigter Bremse (dimBRE=1)
oder bei defektem Pfad fboSBRE auf den Wert mrwLLR PWB, ansonsten auf mrwLLR PWD
gesetzt.

mrwLLR_PWD
fobEPWG_H L

fobEPWG_L | I |

fobEPWP_A

mrwLLR_PWB

5~ TN mroLLpwg
© O
| i
fboSBRE || dimBRE — — — — — — }
\
\

mrmbllLRPWD —— —— — — — — — — — — — — — —
COWARPWG — — — — — — — — — — — !

Abbildung MERELL3D: LL-Anhebung durch defekten PWG

Erhohung bei Grundeinstellung:

Die Leerlaufsolldrehzahl der Diagnose mrmN LLDIA kann die Leerlaufsolldrehzahl bis zur
Berechnungsgrenze des LLR mrwLLR AUS erh6hend beeinflussen.

Erhoéhung durch Kiihlwasserheizung:

Bei aktiver Kiihlwasserheizung wird die Leerlaufdrehzahl auf den Wert khmN LLKWH
angehoben.

Erkennung stillstehendes Fahrzeug als Bedingung fiir Drehzahlanhebung im Leerlauf
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Fiir die Freigabe der Leerlaufsolldrehzahlanhebungen soll als Bedingung stillstehendes Fahrzeug
erkannt werden d.h. Fahrgeschwindigkeit ist 0 und kein Fehler im FehlerPfad FGG ist. Bei
Fahrzeugen mit Automatikgetrieb wird zusédtzlich abgefragt, ob sich das Getriebe in Park- oder
Neutralstellung befindet, das Getriebe nicht aktiv ist und ob sich der Wahlhebel in Park- oder
Neutralstellung (mrmWH_POSb.1 bzw. .3) befindet. Die Bedingung kann durch den
Softwareschalter cowFUN LLA ein- und ausgeschaltet werden. (cowFUN LLA = 1
...Stillstehendes Fahrzeug als Bedingung fiir Leerlaufsolldrehzahlanhebungen; cowFUN LLA =0
keine Freigabebedingung Stillstehendes Fahrzeug , somit keine Drehzahlerh6hung bei Funktionen
die Stillstehendes Fahrzeug mrmLLN ANH =1 als Bedingung haben).

mrmWH_POSb.1 == 1 (Gangstufe N)

mrmWH_POSb.3 ==1 (GangstufeP) | —

mrm_P_N == 1 (Zielgang P oder N) &

mrmEGS_akt == 0

cowVAR_GTR ==1 (Handschalter)
fgmFGAKT == 0 8 mrmLLN_ANH

fboSFGG == 0
cowFUN_LLA

Abbildung MERELLO09: Stillstehendes Fahrzeug als Bedingung fiir Drehzahlanhebung im Leerlauf
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Batteriespannungsabhéingige Erh6hung:

Sinkt die Batteriespannung anmUBATT bei einer Drehzahl groBer mrwNBATEIN ldnger als die
Zeit mrwTBATEIN unter die Schwelle mrwUBATEIN, so wird die Leerlaufsolldrehzahl auf
mindestens mrwN_ LLBAT angehoben. Die Leerlaufsolldrehzahl wird im Stillstand (Bedingung
stillstehendes Fahrzeug mrmLLN ANH =1) oder bei einer Drehzahl dzoNmit > mrwN LLBAT +
mrwDN_EIN und Startabwurf (mrmSTART B = 0 entprellt mit mrwTBATSTA) angehoben und
zur Maximumbildung freigegeben. Steigt die Batteriespannung anmUBATT iiber mrwUBATAUS
und ist die erhohte Leerlaufdrehzahl erreicht, so wird nach der Zeit mrwTBATAUS die
Leerlaufsolldrehzahl von mrmN LLBAT wieder zuriickgenommen. Die Riicknahme der
Leerlaufsolldrehzahl erfolgt nur bei einer Drehzahl dzoNmit > mrmN LLBAS + mrwDN_EIN.
Applikationshinweis: mrwUBATEIN muB kleiner als mrwUBATAUS sein.

mrmSTART B @_. |

TOTZEIT
mrwTBATSTA
anmUBATT < mrwUBATEIN———————
. & &
dzmNmit >= mrwNBATEIN 77 TOTZEIT
mrwTBATEIN
dzmNmit > mrwN_LLBAT + mrwDN_EIN — s
>1 Q[ 1
mrmLLN_ANH |
T \
R \
\
anmUBATT > mrwUBATAUS 1
TOTZEIT mrwN_LLBAT —= o mrmN_LLBAT
mrwTBATAUS e

L
dzmNmit > mrmN_LLBAS + mrwDN_EIN
Abbildung MERELLO04: Leerlaufdrehzahlanhebung in Abhéngigkeit von der Batteriespannung

Erhohung aufgrund Forderung des Bordnetzsteuergerites BSG:

Uber  BSG Last  Botschaft  Bit 1.0  kann  vom  Bordnetzsteuergerdit  eine
Leerlaufsolldrehzahlerh6hung angefordert werden. Wird eine Erhdhung angefordert, so wird bei
einer Drehzahl dzmNmit > mrwN LLBSG + mrwDN EIN2 oder bei Stillstand (Bedingung
stillstehendes Fahrzeug mrmLLN ANH =1) die erhohte Leerlaufsolldrehzahl mrwN LLBSG zur
Maximumbildung in der Leerlaufsolldrehzahlberechnung freigegeben.

Erlischt die Anforderung, so wird die erhohte Leerlaufdrehzahl mrwN LLBSG wieder
zuriickgenommen. Die Riicknahme erfolgt nur bei einer Drehzahl dzmNmit > mrmN LLBAS +
mrwDN_EIN2.

mrmBSG_Anf == 1 H
dzmNmit > mrwN_LLBSG + mrwDN_EIN2

mrmLLN_ANH S
mrwN_LLBSG — o mrmN_LLBSG

mrmBSG_Anf ==0 &
dzmNmit > mrmN_LLBAS + mrwDN_EIN2 —————— R

Abbildung MERELLO7: Leerlaufdrehzahlanhebung aufgrund Forderung des BSG

- —— — —
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Erhohung auferund Forderung des Klimasteuergerites iiber CAN-Botschaft Climal:

Uber Climal Botschaft Bit 1.0 (S_KLB) und Bit 1.4 (S KPZ) kann vom Klimasteuergerit eine
Leerlaufsolldrehzahlerh6hung angefordert werden. Wird eine Erhdhung angefordert, so wird bei
stillstehendem Fahrzeug (mrmLLN_ ANH = 1) oder bei einer Drehzahl dzmNmit > mrwN_ LLKLI
+ mrwDN _EIN3 die erhohte Leerlaufsolldrehzahl mrwN LLKLI zur Maximumbildung in der
Leerlaufsolldrehzahlberechnung freigegeben. Das Bit S KPZ der Botschaft Climal kann mit dem
Softwareschalter cowFUN KPZ = 0 als Bedingung fiir eine Drehzahlanhebung ausgeblendet
werden. Anm.: Fiir den Fall daf3 beide Eingénge des Flip-Flops auf 1 liegen gilt mrmN LLKLI = 0.

dzmNmit > mrwN_LLKLI + mrwDN_EIN3 ——]
>1
mrmLLN_ANH -

mrmCAN_KLI.0 =1 (S_KLB) s

mrmCAN_KLI.4 =1 (S_KPZ) — [ ¢

j/'f .

mrwN_LLKLI  —— o mrmN_LLKLI

L

cowFUN_KPZ

fobEKLI_Q =0

dzmNmit > mrmN_LLBAS + mrwDN_EIN3
&
fobEKLI_Q
mrmCAN_KLI.0=0 (S_KLB) >1
mrmCAN_KLI.4=0 ( S_KPZ) o
el

\

\

|

0o

cowFUN_KPZ

Abbildung MERELLO08: Leerlaufdrehzahlanhebung Anforderung durch CAN-Botschaft Climal

Erhohung durch Getriebe2-Botschaft:

In der Getriebe2-Botschaft kann vom VL30-Getriebe eine Leerlaufsolldrehzahl angefordert werden.
Diese wird auf den maximalen Wert mrwCVTNLLM begrenzt und dann vom CAN-Empfangstask
als mrmN_LLCAN der LL-Solldrehzahl-Berechnung iibermittelt. Wenn die VL30-Anforderung
deaktiviert ist (cowFUN_CVT.0 = 0) wird mrmN_LLCAN immer Null gesendet und somit der
Eingriff in die N_LL-Berechnung verhindert. Siehe auch Kapitel Uberwachung und CAN.

Die Forderung nach Anhebung der Leerlaufdrehzahl wird vom Motorsteuergerit erfiillt, wenn die
geforderte Drehzahl mrmN_LLCAN nicht grof3er als die Summe aus Motordrehzahl dzmNmit und
einem tolerierten Drehzahlanstieg mrwCVTNtol. In diesem Fall geht mrmN_LLCAN direkt in die
Maximumbildung der Solldrehzahlberechnung ein. Wird die maximal tolerierte Leerlauf-
Drehzahlanhebung durch die angeforderte LL-Drehzahl iiberschritten, wird der Wert mroN LLCA1
(mrwCVTNtol + dzmNmit) eingefroren und in die Maximumbildung der Solldrehzahlberechnung
eingespeist. Erst wenn die Drehzahl dzmNmit den Wert von mrmN_LLCAN {iberschreitet, wird die
Anhebung der Leerlaufdrehzahl auf mrmN_LLCAN zugelassen und der eingefrorene Drehzahlwert
aufgetaut.Um die Forderung nach einem ziigigem Anstieg der Leerlaufdrehzahl zu erfiillen, wird
die Rampe mrwLLR AN2 wirksam, sobald die zugelassene Solldrehzahl mroN LLCA2 grof3er ist
als die aktuelle Leerlaufdrehzahl mrmN LLBAS. Ist die aktuelle Leerlaufdrehzahl groBer als
mroN LLCA2, so wird auf mroN LLCA2 mittels mrwLLR AB2 heruntergerampt.
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mrwLLR AN2 bzw. - AB2 kommen jedoch nur zum FEinsatz, wenn alle anderen
Leerlaufsolldrehzahl-Vorgaben kleiner als mroN LLCA2 sind. MrwLLR AN2 und mrwLLR AB2
missen schneller als mrwLLR ANH bzw. mrwLLR ABS appliziert werden.

mrmN_LLCAN N mroN_LLCA2

——= O

)
\

b

dzmNmit
mrmN_LLBAS

MAX
mrwCVTNtol mroN_LLCA1

e
|
|
|
|
|
|
Y
N
) e

Abbildung MERELL3E: Leerlaufdrehzahlanhebung durch Getriebe2-Botschaft

Erhohung iiber UTF und Klimakompressor:

Eine Leerlaufdrehzahlerh6hung findet statt, wenn

e die Leitung KLI-E oder der Klimakompressorstatus iiber CAN aktiviert ist (dimKLI = 1
ODER mmCAN KLI.4=1) UND

e die Umgebungstemperatur anmUTF grofer als die Hysterese mrwUTF1_UH ist.
Die Leerlaufsolldrehzahl mrmLLUTF wird auf mrwHOT_ NLL gesetzt, wenn

e die Leitung KLI-E oder der Klimakompressorstatus iiber CAN aktiviert ist (dimKLI = 1
ODER mrmCAN _ KLI.4=1) UND

e die Umgebungstemperatur anmUTF grof3er als die Hysterese mrwUTF2 UH UND

e die UTF-Auswertung nicht fehlerhaft ist (anmUTF STA=FALSE) UND

e das Getriebe in P - bzw. N - Stellung ist (mrm_P N iiber CAN empfangen) ODER
wenn kein Automat - Getriebe vorhanden ist.
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Ist eine der oben genannten Bedingungen nicht erfiillt, so wird die Leerlaufsolldrehzahl
mrmLLUTF auf den Wert klmN LLKLM angehoben. Die P - bzw. N - Stellung des
Automatengetriebes wird erkannt, indem die Message mrm_P N (sieche Kapitel "CAN") abgefragt
wird. Die Abfrage auf mrm_P N (1 = Gangwahlhebel des CAN - Automatengetriebes auf P- oder
auf N - Stellung) bewirkt, daBl bei einer Gangwahl, die das Fahrzeug bewegt, diese
Drehzahlerh6hung aus Sicherheitsgriinden nicht stattfinden kann. Die Getriebeart (Handschaltung
bzw. Automatik ohne CAN oder Automatik mit CAN) wird durch den Funktionsschalter
cowVAR _C5 erkannt.

anmUTF 1T

dimKLI mrwUTF1_.. 3 mroLLUTF8
>1
mrmCAN_KLI.4 -
—L
mrwUTF2_..

1

\

\

\

\

\

\

\

g | MroLLUTF7 |

anmUTF_STA =0 } \

\

mmPN—| } \

>1 : \

COWAR C5——— |~ ‘ \

' ;

mrwHOT_NLL o

KImN_LLKLM e Z/ | mrmLLUTE

L

Abbildung MERELL3A: Leerlauferh6hung tiber UTF und Klimakompressor

Die erhohte Leerlaufdrehzahl wird in der Message mrmLLUTF der Sollwertberechnung zur
Verfiigung gestellt. Bitte auch die Applikationshinweise in Kapitel "Eingangs- und
Ausgangssignale" betreffend Umgebungstemperatur anmUTF beachten !

Erhohung nach Start:

Um das KAT - Ansprechverhalten nach Start zu verbessern, wird die Leerlaufdrehzahl nach
Riicksetzen des Startbits mrmSTART B erhoht. Die Erhdhung ist nur einmal innerhalb eines
Fahrzyklus wirksam. Die motortemperaturabhéngige Leerlauf - Startdrehzahl mmLLWTF wird
dem Kennfeld mrwLLW_ KL entnommen. Sie wird unwirksam, wenn die Drehzahl dzoNmit die
Schwelle mrw nWTF {iberschreitet oder wenn die Zeit mrw tWTF seit Riicksetzen des Startbits
verstrichen ist.

anmT_MOT :ﬁ t N mrmLLWTF
KL o
mrwLLW_KL f A
|
|
] |
t>mw tWTF—————— | |
D |
dzmNmit > mrw_nWTF -

Abbildung MERELL3B: Leerlauferhohung nach Start
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2.4.4 Regelalgorithmus

mrmSTART_B ">
v 1
Bit 12 (LLR inaki
mrmCASE_L . _ Bit12(LLR inaktiv) |
|
mrwLL.ES — : |
mrmLLINIT - 5 :
|
i vy v | !
| |
|
/ | : > mrmLLRIANt
| : |
mrwLL... : |
|
1Bit5 (Kalt) | mWLLR_MXk ;
| mrwLLR_MXw |
: Begrenzung |
,,,,,,,,,, B !
| | :
L] ! ‘ » mrmLLRPAnt
|
! |
|
mrmN_LLBAS ) ‘ :
P ; |
|
mrwLLP... \Bit 5 (Kalt) mwLLR_MXk !
=== mrwLLR_MXw |
: Begrenzung :
! |
,,,,,, Bit 5 (Kal) | CL_,#L
i | i mrmM_ELLR
v ! Begrenzung o -
mrwLLR_MXk
dzmNmit . I\ Yy — mwLLR_MXw
DT1 Hyperbel
mrwLLD mrwDHyp... » mroLLRDAnNt
mrwLLG...

Abbildung MERELLOS: Leerlaufregler

Fiir die Leerlaufregelung wird ein PI-Regler eingesetzt. Gegen das Unterschwingen der Drehzahl
unter die Leerlaufsolldrehzahl mrmN LLBAS nach dem Start oder bei Sturzgas ist eine
Vorsteuerlogik (DT1-Glied) eingebaut. Zu beachten ist, da3 bei Fahrten im Leerlaufdrehzahlbereich
der Regler durch den ARD auf eine PID2T2 - Struktur erweitert wird.
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Fiir die ProgrammfluB3steuerung bzw. zur Auswahl der Regelparameter fiir P-, I - Regler und DT1 -
Glied dient der zeitsynchron bestimmte Betriebszustand in der Message mrmCASE L (siehe
Parametersatzauswahl Leerlaufregler).

Wenn das Steuerbit "LLR inaktiv" zurlickgesetzt ist, wird die Berechnung des Reglers mit einem

der vorgesehenen Parametersitze in dieser Reihenfolge durchgefiihrt:

Zustand mroCASE_LL P-Anteil | I-Anteil | D-Anteil GF Einschrittmenge

Fehler in mrmCASE_L 10000000 00000000 | mrwLLPWK |mrwLLIWK |mrwLLDWK [mrwLLGWK [mrwLLWK ES
Bremsen 00100000 xxxxxxxx [mrwLLPBr |mrwLLIBr_|mrwLLDBr_ [mrwLLGBr_ |mrwLLBr_ES
Leergang/KUP+Motor warm | 00000000 00010000 | mrwLLPWK_ |mrwLLIWK |mrwLLDWK |mrwLLGWK [mrwLLWK ES
Leergang/KUP+Motor kalt | 00000000 00110000 |mrwLLPKK_ |mrwLLIKK [mrwLLDKK |mrwLLGKK_ |mrwLLKK_ES
Motor kalt 00000000 00100000 [mrwLLPKG |mrwLLIKG |mrwLLDKG_ [mrwLLGKG |mrwLLKG_ES
Anfahren 00000000 01000000 [mrwLLPAF X mrwLLDAF | mrwLLGAF X

5. Gang 00000000 00000101 | mrwLLP5G_ |mrwLLI5G_ |mrwLLD5G_[mrwLLG5G_ [mrwLL5G_ES
4. Gang 00000000 00000100 |mrwLLP4G_|mrwLLI4G_ |mrwLLD4G_ |mrwLLG4G_ | mrwLL4G_ES
3. Gang 00000000 00000011 [(mrwLLP3G_|mrwLLI3G_ |mrwLLD3G_ [mrwLLG3G_ |mrwLL3G_ES
2. Gang 00000000 00000010 [mrwLLP2G |mrwLLI2G_ |mrwLLD2G_ [mrwLLG2G_ |mrwLL2G_ES
1. Gang 00000000 00000001 | mrwLLP1G_ |mrwLLI1G |mrwLLD1G [mrwLLG1G_ |[mrwLL1lG_ES

Bei Startabwurf wird der Integrator
Initialisierung mrmLLIINIT vorbelegt.

mit dem Wert aus der Message LLR - Integrator -

Der Differenzierer hat die Aufgabe, nach Startabwurf und bei fallender Drehzahl im
Drehzahlfenster mrwLLRK VD und mrwLLRW VD {ber der Leerlaufdrehzahl den
Drehzahlverlauf so zu beeinflussen, daBl bei der Leerlaufsolldrehzahl die eigentliche
Leerlaufregelung mittels PI-Regler aufgenommen werden kann.

Der D-Anteil befindet sich nicht kontinuierlich im Eingriff. Er wird nur aufgeschaltet, wenn er
erhohend auf die Leerlaufmenge wirkt und weitere Drehzahl-Bedingungen und LLR-Zustédnde
erfillt sind. Des weiteren erfolgt die Aufschaltung des differentiellen Anteils gewichtet, in
Abhingigkeit der Differenz aus aktueller Drehzahl und Leerlauf-Solldrehzahl. Diese weiche
Aufschaltung bewirkt eine asymptotische Annédherung an die vorgegebene Solldrehzahl. Die
Aufschaltung des differentiellen Mengenanteils erfolgt nach Multiplikation mit dem Funktionswert
einer Hyperbel, wobei die unabhéngige Variable der Hyperbelfunktion die Differenz zwischen
Leerlauf-Basis und aktueller Drehzahl ist. Die Gleichung der Aufschaltfunktion lautet:

mrwDHyp. Z
mrwDHyp. N +|mrmN_ LLBAS — dzmNmit|

Die Aufschaltung des D-Anteils soll nur bei Sturzgas erfolgen, um ein Unterschneiden der
Solldrehzahl zu verhindern. Das Aktivieren des D-Anteils wird in der Parameterauswahl
entschieden.

Bei Erreichen der Leerlaufdrehzahl und sperren der Vorsteuerung (Bit B von mrmCASE L wird 0)
wird zum I - Anteil der aktuelle D-Anteil addiert und auf mrwLLR MXk bzw. mrwLLR MXw
begrenzt. Ist der I-Anteil schon vorher groB3er als die Begrenzung, bleibt er unveréndert.
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Weiters besteht die Moglichkeit, die parametersatzabhingige Einschrittmenge mrwLL.. ES zu
definieren, die der Leerlaufintegrator jeweils beim Erreichen der Leerlaufdrehzahl (abziiglich der
aktuellen zeitsynchronen Wunschmenge mrmM_EWUN) nicht unterschreiten darf. Die Logik wird
mit dem Uberschreiten der Drehzahlschwelle Leerlaufsolldrehzahl mrmN LLBAS + I - Regler -
Kleinsignalfensterbreite mrwLL..I F freigegeben.

Die errechneten Teilmengen (Integrator, PI - Anteil) und die Gesamtmenge PI + DTI - Anteil
werden jeweils auf Nullmenge und maximale LLR - Menge begrenzt. Das Ergebnis wird als Menge
des Leerlaufreglers mrmM_ELLR versandt.

Die maximale Menge ist bei kaltem Motor (Bit 5 von mrmCASE L) mrwLLR MXk. Schaltet die
Hysterese auf warmen Motor um, so wird die Maximalmenge auf den Wert mrwLLR MXw
gefiihrt, wobei dieser Wert erst erreicht wird, wenn die begrenzte Menge diesen Wert erstmalig
unterschreitet. Schaltet die Hysterese wieder auf kalten Motor um, wird die Maximalmenge mit
dem Wert mrwLLR MXk belegt.

Der Integrator wird daher bei Uberschreiten der Maximalmenge nicht hochintegriert,
hinabintegrieren darf er jedoch weiterhin. Damit werden Spriinge und lange Reaktionszeiten
vermieden.

Applikationshinweis:

Der Wert fiir die kalte Maximalmenge mrwLLR MXk muf} iiber der warmen Maximalmenge
mrwLLR MXw liegen.
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2.5 Wunschmenge

dzmNmit

Ermittlung des
PWG-Wertes —» mrmPWGPBM
mrmPWG_roh | mrmPWGHi fir das Getriebe | o impwGPGI
MEREEX02
anwPWG
dimBRE . _
dimBRK l:a;hrvebrgglten. Fv mrmM_EPWGR Externer > mrmM_EWUN
dimKUP  ——» 51 C_’:bhgﬁgi'g:: iy Mengeneingriff > mrmM_EWUNL
fgmFGAKT ' > mrmM_EWUNR
dzmNmit MEREFVxx MEREEX12 - mrmIN_ARD_D
mrmBI_SOLL
mrmMD_Rrel
dimFGx . T
fgmf GAKT Sr:mF%‘R roh
fgmBESCH S |
dgszmit Fahrgeschwindigkeits- mrmM_EFGR mrmM_MOT
fgm_VzuN | regelung mrmM_ELLR
imB fgmFGAKT
dimBRE g
mrmM_EBEGR MEREGRxx mrmEGS_roh
M EPWG mrmEGS_CAN
mrmiv mrmASR_roh
mrmASR_CAN
mrmMSR_roh
mrmMSR_CAN
dimADx -
mrmASG_roh
dimHAN . —
Arbeitsdrehzahl- mrmASG_CAN
M_EADR —
ggzmm'?\lGr‘rﬁrT — regelung mrmi_ mrmSIS(gz)tﬁyL
mrmBI_
- mrmAUSBL
fgm_VzuN
mrmM_EPWG
mrmM_EFGR Hoéchstgeschwindig
g;?IEAéEEEGR4> keitsbegrenzung mrmM_EHGB
mrmV_SOLEE MEREHGxx

Abbildung MEREWUO1: Wunschmenge
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2.6 PWG-Filter und Fahrverhalten

Uber das Fahrverhaltenkennfeld wird der EinfluB des Fahrpedals ( = Fahrerwunsch) und einer
motor- bzw. fahrzeugspezifischen Gréfe in eine PWG - Fahrerwunschmenge mrmM EPWG
abgebildet. Abhédngig von der Stellung des DAMOS - Schalters cowFUN FVH ist es mdglich, ein
motordrehzahlabhéngiges Fahrverhaltenkennfeld mit der direkten Ermittlung von mrmM_EPWG
auszuwihlen (cowFUN FVH=0), oder ein fahrgeschwindigkeitsabhéngiges Abtriebsmomenten-
kennfeld mit nachtriglicher Korrektur durch die Ubersetzung von Getriebe/Achse zu verwenden
(cowFUN _FVH=1). Fiir diverse Reglerfunktionen wird zusétzlich auch eine PWG -
Fahrerwunschmenge “roh” mrmM_EPWGR ermittelt, um auch den Mengenwert zur Verfiigung
stellen zu konnen, der dem ungefilterten PWG - Wert mrmPWG_roh entspricht.

Bei PWG mit Poti/Schalter wird die Message anmPWG in die Message mrmPWG _Iwo kopiert; ist
ein doppelanaloges PWG konfiguriert, entspricht mmPWG Iwo der leerwegoptimierten PWG-
Stellung (anmPWG + mroPW_OFFS).
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2.6.1 Doppelanaloges PWG
2.6.1.1 Leerwegoptimieren bei doppelanalogem PWG

Der im Hinblick auf eine sichere Applikation bendtigte groBere Leerweg eines doppelanalogen
PWGs im Vergleich zu einem PWG mit Poti/Schalter wird mithilfe dieser Lernfunktion minimiert.
In Ausnahmefillen (transiente Felder, Hochohmigkeit, verdndertes PWG) wird ein vorgegebener

grofler Leerweg verwendet.

Diese Funktion wird iber cowFUN_DPG konfiguriert:

Dezimalwert | Kommentar
0 Kein Lernen
2 Lernen aktiviert

Die Struktur des Leerwegoptimierens ist in Abbildung MERELWOI dargestellt:

Lernen sichere
Leerlaufstellung

Defaultnormierung

SG - Initialisierung

Fahrbetrieb

PWG - Leerlauf

Abbildung MERELWO1: Zustinde Leerwegoptimierung

Labels und Festwerte:

Name Bedeutung

mrwPWclmin |elektr. Grenze unterster Toleranzbereich Erfassung Leerlaufstellung PWG [mv]
mrwPWclmax |elektr. Grenze oberster Toleranzbereich Erfassung Leerlaufstellung PWG [mV]
mrwPWc2max | elektr. Grenze oberster Toleranzbereich Erfassung Leerlaufstellung PGS [mV]
mrwPW Tol Toleranzbereich fiir Lernfkt. interne Uberwachung; Defaultnormierungsgr. [mV]
mrwPW dp erlaubte Gleichlaufdifferenz im Leerlaufbereich [mV]

mrwPWdUmax | maximale erlaubte Anderung PWG fiir Erkennung ,,Pedal nicht bewegt* [mV/s]
mrwPW diMX | Entprellung Gleichlauffehler [1]

mrwPW Tmax |Zeitschwelle fiir Erkennung Bauteilwechsel [us]

mrwPW1 fiH |Filterkonstante ,,steigend [1]

mrwPWI1 fil | Filterkonstante ,,fallend* [1]
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anmU PWG Analogwert PWG [mV]

anmU PGS Analogwert PGS [mV]

mroU PGSx2 | Faktor 2-korrigierter Analogwert PGS [mV]

mroPW cmax | gemessene Leerlaufstellung [mV]

mroPW dp gemessene Gleichlaufdifferenz [mV]

mrmPW cmax | gelernte Leerlaufstellung [mV]

mrmPW dp gelernte Gleichlaufdifferenz [mV]

edmPW cmax |abgespeicherte Leerlaufstellung [mV]

edmPW dp abgespeicherte Gleichlaufdifferenz [mV]

mroPWLLPos | gesicherte Leerlaufposition PWG [mV]

mroPW MAX |maximal erlaubter Offset PWG [%]

mrmPW _ OFFS |aktueller Offset PWG [%)]

mroPW Stat Status Leerweg Lernen [1]

mroPW Hist durchlaufene Zusténde [1]

mroPW DAbd | Ubergangsbedingungen [1]

Bei SG-Initialisierung werden die Lernwerte aus

dem EEPROM (gelernte elektrische

Leerlaufstellung edmPW_cmax, gelerntes Plausibilititsfenster edmPW _dp) ilibernommen. Die
Leerlaufposition wird mit mroPWLLPos = edmPW cmax + edmPW dp + mrwPW_Tol
(Toleranzwert) berechnet. AnschlieBend wird (Ubergang “F”) in den Status “Fahrbetrieb”
(mroPW_Stat.3) gewechselt.

Befindet sich das Fahrzeug in ,,PWG-Leerlauf*, so wird die aktuelle Position von PWG und PGS
gemessen. Wird der Leerlauf verlassen (Ubergang ,,B*), wird diese Position gelernt und der
Zustand ,,Fahrbetrieb* erkannt.

Tritt eine Unplausibilitdt oder ein Fehler in der DA-PWG-Erfassung auf, wird in den Zustand
,Defaultnormierung® gewechselt und ein groBerer Leerweg erlaubt.

Im ,,Nachlauf* werden die gelernten Werte im E2PROM abgespeichert.

Der aktuell giiltige Zustand wird in der Statusolda mroPW _Stat ausgegeben, die aktuell
durchlaufenen Zustinde scheinen in der Olda mroPW _Hist auf, Ubergangsbedingungen in der Olda
mroPW_DAbd.

Die um den Faktor 2 erhohte Geberspannung anmU PGS wird auf der Olda mroU PGSx2
ausgegeben.
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Bedeutung der Bedingungsolda mroPW_DAbd:

Bitpos. Destination | Bedingung
0 Defaultnorm. |Fehlerpfad fboSPWG gesetzt
1 Defaultnorm. |Fehlerpfad fboSPGS gesetzt
2 Defaultnorm. | Gleichlauffehler:
|anmU_PWG—mr0U_PGSx2| >| . ]
mit mr-wPW _diMX entpr.
mrmPW _dp +mrwPW _Tol
3 Defaultnorm. | Gleichlauffehler:
Wechseltimer > mrwPW _Tmax und mroPWGmin >
mrmPW cmax
4 Leerlauf anmU PWG > mrwPWclmin
5 Leerlauf anmU _PWG < mrwPWclmax ODER
mroU _PGSx2 < mrwPWc2 max
6 Leerlauf dzmNakt = 0 ODER mrmSTART B=0
7 Leerlauf % ,anmU _PWG < mrwPWdU max
8 Leerlauf anmU _PWG < mrwPWcl max
9 Leerlauf mroU _PGSx2 < mrwPWc2 max
10 Fahrbetrieb | anmU PWG > mrwPWclmax
11 Fahrbetrieb | mroU PGSx2 > mrwPWc2max
12
13

Bedeutung der Olda mroPW_Hist, mroPW _ Stat:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar
0 1 Lernverbot
1 2 Gleichlauffehler
2 4 PWG-Leerlauf
3 8 Fahrbetrieb
4 16 Nachlauf
5 32 Defaultnormierung
6 64 Ermittlung gefilterte MeBwerte
7 128 Lernen sichere Leerlaufstellung
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2.6.1.2 “Fahrbetrieb” mroPW_Stat.3 =1

In diesem Zustand wird {iberwacht, ob ein PWG-Fehler auftritt (Konsequenz: Defaultnormierung),
in den Leerlauf gewechselt wird (Leerweg wird gelernt), Nachlauf aktiv ist oder im Fahrbetrieb
verharrt bleiben soll.

Ubergang "E”:

- nicht beniitzt
L DA A R e

mroPW_DAbd ODER-Verkniipft

Tritt ein Fehler in den Pfaden fboSPWG (mroPW_DADbd.0) oder fboSPGS (mroPW _DAbd.1) auf,
so wird mroPW_Hist.0 gesetzt und in den Status “Defaultnormierung” gewechselt.
Ubergang G ”: Ist der Nachlauf aktiv (dimK15=0), wird in den Status “Nachlauf” gewechselt.

Ubergang “A”:

- nicht beniitzt
| P | |

mroPW_DAbd ODER-Verkniipft

Ist die Geberspannung PWG anmU PWG <= mrwPWclmax (mroPW_DAbd.8) oder ist die
Geberspannung PGS mroU PGSx2 <= mrwPWc2max (mroPW _DAbd.9) , so ist der Leerlauf-
Lernbereich erreicht und es wird in den Status “PWG-Leerlauf” gewechselt. Dieser Wechsel findet
nicht statt, wenn “Lernverbot” vorliegt (mroPW_Hist.0 = 1).

2.6.1.3 “PWG-Leerlauf” mroPW_Stat.2 =1

Beim Eintritt in diesen Zustand wird der Wechseltimer neu gestartet. Dieser wird im Folgenden fiir
die Erkennung von Gleichlauffehlern benotigt.

In diesem Zustand wird der Leerlaufbereich gemessen: Liegen keine relevanten Fehlerbedingungen
an, werden die aktuelle Position des PWG sowie die Abweichung zum PGS {iber ein Tiefpalifilter
ermittelt.

Weiters wird wird tiberwacht, ob ein PWG-Fehler auftritt (Konsequenz: Defaultnormierung), in den
Fahrbetrieb gewechselt wird, Nachlauf aktiv ist oder im Leerlauf verharrt bleiben soll.

- nicht beniitzt

mroPW_DAbd ODER-Verkniipft

Tritt ein Fehler in den Pfaden tboSPWG (mroPW_DAbd.0) oder tboSPGS auf (mroPW_DAbd.1),
so wird mroPW Hist.0 gesetzt und in den Status ‘“Defaultnormierung” gewechselt.
Weiters wird unter folgenden Bedingungen mroPW Hist.1 gesetzt und in den Status
“Defaultnormierung” gewechselt:

Ubergang "C”:
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1.) Gleichlauftehler:
anmU_PWG

+
mroU_PGSx2 —;é—» Ak‘ » ENT- | roPW DAbd.2

BETRAG - PRELLUNG

mrmPW_dp > mrwPW_diMX * 20 ms
+ ?
mrwPW_Tol

Abbildung MERELWO03: Gleichlauffehler

Die absolute Abweichung [anmU PWG - mroU PGSx2 | ist mindestens mrwPW_diMX*20ms
groBer als das um den Toleranzwert mrwPW _Tol erhohte gelernte Plausibilititsfenster mrmPW _dp
(mroPW_DADbd.2) oder

2.) Erkennung von Bauteilwechsel

mrmPW_cmax

a
E N mroPWGmMmin a<=b

o b

I
anmU_PWG - J
b

Wechsel mrwPW_DAbd.3
"PWG-Leerlauf' ———

TIMER
mrwPW_Tmax

Abbildung MERELWO04: Bauteilwechsel

Der Wechseltimer hat einen Wert grofler als mrwPW_Tmax erreicht und der seit K15-Ein erreichte
minimale Wert von anmU PWG (=mroPWGmin) ist groBer als die gelernte elektrische
Leerlaufstellung mrmPW_cmax (mroPW_DAbd.3).

Ubergang “B”:

! nicht beniitzt

mroPW_DAbd ODER-Verkniipft

Wird der Leerlaufbereich verlassen (anmU PWG > mrwPWclmax (mroPW_DAbd.10) und
mroU PGSx2 > mrwPWc2max (mroPW DAbd.11) ) und liegt weder Lernverbot noch ein
Gleichlauffehler vor (mroPW_Hist.0=0 und mroPW _Hist.1=0), so wird in den Status “Lernen
sichere Leerlaufstellung” gewechselt.

Ubergang ”H”: Ist der Nachlauf aktiv (dimK15=0), wird in den Status “Nachlauf” gewechselt.

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

30. Sept. 2002  Mengenberechnung - PWG-Filter und Fahrverhalten RBOS/ESA



Seite 2-48 EDC15+ BOSCH

Y 281 S01/127 - PGP

Aktionen im Zustand “PWG-Leerlauf”:

- nicht beniitzt

mroPW _Dabd ODER-Verkniipft

Liegen weder Lernverbot noch Gleichlauffehler vor (mroPW_Hist.0=0 und mroPW_Hist.1=0),
und wird nicht auf Hochohmigkeit erkannt (anmU PWG > mrwPWclmin, (mroPW _DAbd.4) )

und ist der Leerlaufbereich nicht verlassen (anmU PWG <= mrwPWclmax oder mroU PGSx2 <=
mrwPWc2max, (mroPW_DAbd.5) )

und liegen keine durch den Starter verursachten Stérungen vor (dzmNakt=0 oder
mrmSTART B=0), mroPW_DAbd.6

und ist die PWG-Anderung d(anmU PWG)/dt kleiner mrwPWdUmax (mroPW DAbd.7)
dann werden die gefilterten MeBwerte ermittelt (mroPW_Hist.6 = 1):

MeBwert Leerlaufstellung:

anmU_PWG z
a>b ——

mrmPW_cmax - ‘

\

|

Y
mrwPWG_fiH o
mrwPWG._fiL e

1
+

R b

mroPW_cmax mroPW_cmax

Abbildung MERELWO05: MeBwert mroPW _cmax
mroPW_cmax|,=(mroPW_cmax|,.; * Const + anmU_ PWG)/(Const+1)

Dabei gilt fiir “Const™: Ist der MeBwert anmU PWG grofBer als der gespeicherte Lernwert

mrmPW_cmax, wird fiir “Const” der Wert mrwPW1 fiH verwendet, andernfalls der Wert
mrwPWI1_fiL.

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

RBOS/ESA Mengenberechnung - PWG-Filter und Fahrverhalten  30. Sept. 2002



BOSCH EDC15+ Seite 2-49

Y 281 S01/127 - PGP

MeBwert Plausibilititsfenster:

mroU_PGSx2 —)\
anmU_PWG :

+ ShS_
mrmPW_dp . a \
\
|
Y
mrwPWG._fiH o
mrwPWG_fil e
1
+
R b
PW_d - - -
mroFiv_dp ® + a MIN ——= mroPW_dp
mrwPW_dp LI

mrwPW_Tol —Y

Abbildung MERELWO06: MeB3wert mroPW_dp

mroPW_dp|,.=(mroPW _dpl|,.; * Const + |anmU PWG - mroU PGSx2|)/(Const+1), begrenzt auf
maximal mrwPW_dp - mrwPW_Tol.

Dabei gilt fiir “Const”: Ist der MeBwert |anmU_PWG - mroU PGSx2| grofer als der gespeicherte
Lernwert mrmPW_dp, wird fiir “Const” der Wert mrwPW1_fiH verwendet, andernfalls der Wert
mrwPWI1_fiL.

“Lernen sichere Leerlaufstellung” mroPW_Hist.7 =1

Hier werden die MeBwerte mroPW dp und mrmPW_cmax gewichtet zur Ermmittlung der
Lernwerte mrmPW_dp und mrmPW _cmax herangezogen.

Lernwert Leerlaufstellung:

mroPW_cmax -
- a>b ——

mrmPW_cmax - }

|

Y
mWPWG._fiH o
mrwPWG_fil ~*

1
+
b

mrmPW_cmax {) - mrmPW_cmax

Abbildung MERELWO07: Lernwert mrwPW_cmax
mrmPW _cmax|,=(mrmPW_cmax|,; * Const + mroPW_cmax)/(Const+1)

Dabei gilt fiir “Const”: Ist der MeBwert mroPW_cmax grof8er als der gespeicherte Lernwert
mrmPW _cmax, wird fiir “Const” der Wert mrwPW1 fiH verwendet, andernfalls der Wert
mrwPW1_fiL.
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Lernwert Plausibilititsfenster:

mroPW_dp :
a>b ——
mrmPW_dp - \
\
\
Y
mrwPWG_fiH °
mrwPWG_fil e
1
+
R b
mrmPW_dp mrmPW_dp
+ a

Abbildung MERELWO0S: Lernwert Gleichlauffehler
mrmPW_dp[,=(mrmPW_dp},.; * Const + mroPW _dp)/(Const+1).

Dabei gilt fiir “Const”: Ist der MeBwert mroPW dp groBer als der gespeicherte Lernwert
mrmPW dp, wird fiir “Const” der Wert mrwPWI1 fiH verwendet, andernfalls der Wert
mrwPW1 fiL. Die Leerlaufposition mroPWLLPos ergibt sich zu mrmPW_cmax + mrmPW _dp +
mrwPW_Tol.

AnschlieBend wird in den Status “Fahrbetrieb” gewechselt.

2.6.1.4 “Defaultnormierung” mroPW_Stat.5=1

Es werden alle Werte auf die “sicheren Defaultwerte” riickgesetzt:
Lernwert Leerlaufstellung mrmPW_cmax=mrwPWclmax,
Lernwert Plausibilititsfenster mrmPW_dp=mrwPW _dp,

MeBwert Leerlaufstellung mroPW_cmax=mrwPWclmax,
MeBwert Plausibilitidtsfenster mroPW_dp=mrwPW dp
AnschlieBend Wechsel in Status “Fahrbetrieb”

2.6.1.5 “Nachlauf” mroPW_Stat4 =1

Es werden die Werte mrmPW_cmax und mrmPW _dp im EEPROM abgespeichert (edwPW_cmax
bzw edwPW_dp)
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Berechnung der Leerlaufposition:

PWG [Prozent]
T jmmmmmmmmmm -
’” ’ anwPWG_KL
G /
54 /
4 G
.’ J mrmPWG_Iwo(U2) = mroPW_MAX
S T T KA +anwPWG_KL(U2)
ol ‘ I'
Jo 4
K4 /
J | %
l'l : /
5 0
0’ ‘ l'
ll '
0’ ‘ I'
A } 2 mroPW_MAX
| Il
’
S
G
J
'ik fffffffff anmPWG(U2) = anwPWG_KL(U2)
4
U
_ - — - — - S — - — - — - — mrmPWG_lwo(U1) = mrmPW_OFFS(U1)
| 7
4
| " |
,
| ’ |
4
| 'l |
/ |
f | 3 anmU_PWG [mV]
: U1 : u2
| |
l l
| mroPW_red mrwPWc1max + mrwPW_dp + mrwPW_Tol
|
|

mroPWLLPos

Abbildung MERELWO02: Berechnung Leerwegoptimierung
Applikationshinweis: Die Kennlinie anwPWG KL muB so appliziert sein, da3 bei mrwPWclmax +
mrwPW _dp + mrwPW_Tol der 0%-Punkt liegt.

Mithilfe der Leerwegreduktion ist es nun ermoglicht, bereits ab mroPWLLPos (= mrmPW_cmax +
mrmPW_dp + mrwPW_Tol) einen PWG-Wert >0 % freizugeben.

Die dabei erzielte elektrische Leerwegreduktion mroPW red ergibt sich zu mrwPWclmax +
mrwPW _dp + mrwPW_Tol - mroPWLLPos.

Der maximal zu anmPWG zu addierende Offset wird mroPW _MAX = anwPWG_ KL(bei
mrwPWclmax + mrwPW_dp + mrwPW_Tol + mroPW_red).

Der aktuell zu anmPWG zu addierende Offset ist MIN(mroPW_MAX, anwPWG KL(anmU PWG

+ mroPW _red).
anmPWG mrmPW_Iwo
+
mrmPW_OFFS ——
MIN

mroPW_MAX

Abbildung MERELWO09: Berechnung der leerwegoptimierten PWG-Stellung
Der PWG-Wunsch wird dann mrmPWG_lwo = anmPWG + mrmPW_OFFS (auf 100% begrenzt).
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Abbildung MEREFVO01: Auswertung Pedalwertgeber

Verhalten bei cowVAR PWG=0 (Poti/Schater):

Der PWG-Wert anmPWG wird auf SRC gepriift und gegen den Leergasschalter (dimLGS) auf
Plausibilitét tiberpriift. Bei betdtigter Bremse kann zusétzlich noch auf Sicherheitsfall
(mrmSICH_F) erkannt werden. Wird ein unplausibler Wert erkannt, so geht der PWG-Rohwert
iber Rampe auf einen Vorgabewert. Eine genauere Beschreibung dazu findet sich im Kapitel
Uberwachungsfunktion.

Verhalten bei cowVAR_PWG=1 (doppelanaloges PWG): Prifung des PWG-Wertes siche Kapitel
Uberwachungsfunktion. Bei betétigter Bremse kann zusétzlich noch auf Sicherheitsfall
(mrmSICH_F) erkannt werden

Seite 2-52 EDC15+ BOSCH
Y 281801/ 127 - PGP
cowVAR_PWG |
fobEPWG_L — | }
fobEPWG_H —— >1 ‘ }
fbbEPWP_P —— | |
| |
fobEPWP_A |
|- } | mrmSICH_F vorlaufig defekt
Y \ \ } mroPWG_neu }
anmPWG N ' | | |
. ~
mrwPWG_Pof o o N ~ N N mrmPWG_roh
SE It S -
dimLGS ° i °
‘ RAMPE |
{ mrwPWG_Rau \
mrwPWG_Pon —= N mrwlswg_gfuBn \
L mrwi R \
MwPWG_Pof —= mwPWG_Pbr mrwPWG_SfE \
mrmPWG_Ilwo N mwPWG_HRP }
- o |
fobETAD_ L ——| f ] }
|
fbbETAD_H ——— | fbbEPWG_L |
| cowVAR_PWG ‘
fbobEPWG L | fobEPWG_H | |
| >1 |
fobEPWG H—— ‘ fobEPWP_A \ l Rampe aktiv
| | -
fobEPGS_L ——— : fobEPWP_P ‘ }
fbbEPGS_H —| } Y :
. ~N \
fobEPW2_L >1 % ° |
>1- -
fobEPW2_H—— mrmSICH_F -
fbbEPG2_L —
fbbEPG2_ H —
fobEPWP_A——
fobETAD D — |
fobETAD T — |
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2.6.2 Drehzahlabhangiges Fahrverhalten

Im Fahrverhaltenkennfeld mrwFVH_KF wird eine Wunschmenge PWG mrmM_EPWG als
Funktion von Drehzahl und gefilterter PWG - Position mrmPWGfi ermittelt. Bei Schaltungen
wechselt der Arbeitspunkt im Fahrverhaltenkennfeld. Das daraus entstehende unterschiedliche
Moment mufl durch den Fahrer ausgeglichen werden, um den vorherigen Fahrzeugzustand

beizubehalten.
dzmNmit
M_EPWGR
% N | mrm Arbeitsdrehzahl-
mrmPWG_roh ’ F}\(/,; . O‘ regelung
mrw
- \
cowFUN_FVH
mrmM_EPWG
:— o ﬁ > MEREAD06
] mrwFVH_KF 1
PT1 ! |
2-stufig | cowFUN_FVH
mrwPT1_Z.. ‘
mrwPFI_POS \
mrwPFI_NEG } mrmPWGfi
Rampe aktiv I
>4
mrwPFI_AKT _— -
&
dimKUP —
Fahrverhalten,
dimKUP Antriebsmoment-
fgmFVN_UEB ermittlung/
mrmGTR_UEB Konstanthaltung
mrmBI_SOLL MEREFVO03
mrmMD_Rrel MEREFV04

Abbildung MEREFV02: Filterung Pedalwertgeber

Die rohe Pedalwertgeberposition mrmPWG roh wird in einem zweistufigen Filter PT1 - gefiltert.
Je nach Bewegungsrichtung wird oberhalb, bzw. unterhalb von Schwellwerten PWG Anstiegs-
schwellwert mrwPFI POS, PWG Abfallschwellwert mrwPFI NEG eine von vier Zeitkonstanten
ausgewdhlt. PT1 Filter positiv oben mrwPT1 ZPO, PT1 Filter positiv unten mrwPT1 ZPU, PT1
Filter negativ oben mrwPT1 ZNO und PT1 Filter negativ unten mrwPT1 ZNU. Die Umgehung der
Filterung bei aktivierter Kupplung kann abgeschaltet werden (mrwPFI AKT). Die Filterung wird
ebenfalls nicht durchgefiihrt wéhrend ein Vorgabewert iiber Rampe lauft oder wenn bei
doppelanalogem PWG (cowVAR PWG=1) ein endgiiltig defekter Fehler ansteht
(mroFPM_ZAK=4) .

2.6.3 Fahrgeschwindigkeitsabhangiges Fahrverhalten

Diese Form der Fahrerwunschermittlung ist vor allem fiir automatische Getriebe gedacht. Der
Fahrer stellt mit dem Fahrpedal einen Vortriebswunsch (Abtriebsmoment), unabhingig vom
aktuellen Motorzustand ein. Bei Schaltungen wechselt der Arbeitspunkt im Fahrverhaltenkennfeld
nicht. Hier ist es moglich, ein fahrgeschwindigkeitsabhingig unterschiedliches PWG-Verhalten
einzustellen (z.B. geringe Momentensteigung fiir Geschwindigkeit im Ortsbereich - leichte
Arbeitspunkteinstellung bei Kolonnenfahrt. Beriicksichtigung des Fahrwiderstands bei hoher
Geschwindigkeit - geringer Leerweg).
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2.6.3.1 Ermittlung der aktuell giiltigen Ubertragungsfunktion

mrmGANG == mrmGTRGANG
dimKUP — & mroFVHSTAT.0
fbbEEGS_A
fbbEECO_L
fbEAGA_L q mrmGRA_UEF
fbbEEGS_1 I
fboSASG }
fooSFGG }
mrmPWGfi == 0 }
\
!
2 i !
anmWTE mroFVHGTdi ‘
KL ‘
mrwFVHGDKL }
fgmFVN_UEB A }
mrmGTR_UEB |
- \
Ry 2 odps mroFVHSTAT.1
MIN - ;
|
mroFVHSTAT.0 } mroFVHUEro
|
Y |
o A
e N A :— mrmFVHUESt
(o]
T PT1
mrwFVHVGWU
mrwFVHUEun !
KL

mwFVHFIKL

Abbildung MEREFV03: Ermittlung der zu verwendenden Ubersetzung

Diese Funktion wird nur ausgefiihrt, wenn EGS iiber CAN appliziert ist. Vom Getriebe wird dann
dem  Motorsteuergerdit iiber CAN u. a. eine Triebstrang-Ubertragungsfunktion
(MRad/Mkurbelwelle=1Getriebe*Lachs) und der eingelegte Gang iibermittelt. Diese werden vom CAN-
Interpreter dem System als mrmGTR UEB und mrmGTRGANG zur Verfiigung gestellt. Bei
betitigter Kupplung dimKUP (enthdlt bei Automatgetrieben applikativ wéhlbar die Zustandsbits
Wandlerkupplung “gedffnet” - dimKUP=1 / “geregelt” - dimKUP=0 / “geschlossen” - dimKUP=0)
wird unter den folgenden Bedingungen die aktuell verwendete Ubersetzung mroFVHUEro iiber
eine Ubersetzungsabhingige PT1 - Filter-Kennlinie mrwFVHFIKL in die fiir das Fahrverhalten
relevante Gro3e mroFVHUEst tibernommen:

- Keine Fehler in den Pfaden fboSEXM (Auswertung Getriebekommunikation Botschaft
Getriebe 1), fboSASG (Auswertung Getriebekommunikation Botschaft Getriebe 2) und fboSFGG
(Fahrgeschwindigkeitsmessung) bzw. nach Auftreten eines Fehlers und mrmPWGti = 0

- Die Abweichung zwischen mrmGTR_UEB und fgmFVN_UEB (Ubersetzung, SG-intern ermittelt
aus Verhdltnis Fahrgeschwindigkeit / Motordrehzahl fgm VzuN) ist kleiner als der Faktor
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mroFVHGTdi (aus der Kennlinie mrwFVHGDKL in Abhédngigkeit von anmWTF) * dem
Maximum von mrmGTR _UEB und fgmFVN UEB.

- Aktueller Gang mrmGANG = Gang von CAN mrmGTRGANG (Getriebesteuergerit).

Gleichzeitig wird auch abhiingig von der Ubertragungsfunktion mroFVHUEro aus der Kennlinie
mrwFVHFIKL eine entsprechende Filterzeitkonstante ausgewidhlt. Liegt fiir die Entprellzeit
fbwEASG UA eine Ubersetzungsdifferenz groBer mroFVHGTdi vor, ist das Getriebe nicht im
Leerlauf (mrm P N = 0), die Kupplung nicht betitigt (dimKUP = 0) und liegt kein SRC-Fehler
Getriebeiibersetzung an (fbbEASG L), so wird der Fehler fbbEASG U gesetzt. Ist die
Ubersetzungsabweichung fiir die Zeit fbwEASG UB ununterbrochen kleiner als mroFVHGTdi, so
wird der Fehler fbbEASG U geheilt.

Als Ersatzfunktion bei Fehlern in den Pfaden fboSEXM, fboSASG und fboSFGG wird fir
mroFVHUEst der Wert mrwFVHVGWU gewihlt. Diese Werte werden auch bei der SG-
Initialisierung verwendet. Der aktuelle Zustand der Ubersetzungsermittlung ist in der OLDA
mroFVHSTAT dargestellt.

Beschreibung der OLDA “Status der Fahrverhaltensauswertung” mroFVHSTAT:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar

0 1 Ubernahme von Ubersetzung und Gang aktiv

1 2 Die Abweichung zwischen mrmGTR UEB und fgmFVN UEB
(Ubersetzung, SG-  intern  ermittelt aus dem  Verhiltnis
Fahrgeschwindigkeit / Motordrehzahl fgm VzuN) ist kleiner als der
Faktor mroFVHGTdi * dem Maximum von mrmGTR UEB und
femFVN UEB

7 128 cowFUN FVH=I, fahrgeschwindigkeitsabhingiges Fahrverhalten

Ist kein EGS iiber CAN appliziert, so wird nur das Bit 7 (Abbildung von cowFUN FVH) in
mroFVHSTAT abgebildet. Die Ubertragungsfunktion wird in diesem Fall mit dem Vorgabewert
mrwFVHVGWU belegt.

2.6.3.1.1 GRA Aus bei Vorgabewert fiir das Ubersetzungsverhaltnis

Tritt ein Fehler beziiglich der Schnittstelle Motor — Getriebe (alle dafiir relevanten
Fehlerbedingungen sind ODER verkniipft)

fbbEEGS A: Botschaftsausfall ASG

fbbEECO_L: Ecomatic Schaltsignal Botschaft

fbbEAG4 L: AG4 Schaltsignal Timeout

fbbEEGS 1: Botschafttimeout Getriebe 1 oder Botschaftinkonsistenz Getriebe 1

fboSASG:  Automatisches Schaltgetriebe

tboSFGG: Geschwindigkeitssignal
auf, dann wird unter bestimmten Bedingungen das Ubersetzungsverhiltnis auf einen Vorgabewert
gesetzt. Die GRA Wunschmenge konnte somit sprunghaft verdndert werden. Damit der Fahrer die
Anderung der Wunschmenge nicht spiirt, wird die GRA deaktiviert.

Die Message mrmGRA UEF kann die Fahrgeschwindigkeitsregelung (GRA) ermdglichen oder
verbieten.

mrmGRA_UEF = TRUE GRA wird deaktiviert

mrmGRA_ UEF = FALSE  GRA bleibt aktiviert
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2.6.3.2 Berechnung der PWG - Fahrerwunschmenge

Um das jeweils eingestellte Abtriebsmoment wihrend Getriebeschaltungen konstantzuhalten,
werden Getriebe- / Achsilibersetzung mroFVHUEst und das aktuelle Reibmoment mrmMD_Rrel
(ohne Leerlaufregleranteil) in die Ermittlung der PWG - Fahrerwunschmenge einbezogen.

fomFGAKT X ﬁ | mrmMDW_ab

mmPWGfi — = — KF

mrwFGFVHKF
b a
mroFVHUESst
\_, mroMDWkorr
MIN
mrwMAXMOM
mrmMD_Rrel
MD_Rakt
mmPWGi ————— / !@ mrore-"e D
+
RAMPE
wEVHMDRU | MroMDW_PWG
mrwFVHMDRo
M_EPWGU
mrmBl_SOLL (X

Abbildung MEREFV04: PWG - Mengenermittlung

Aus der Fahrpedalstellung mrmPWGfi und der Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT wird das
Abtriebswunschmoment mrmMDW ab ermittelt. Durch Division durch die gespeicherte
Ubersetzung mroFVHUEst ergibt sich das fiir den aktuellen Gang giiltige Moment mroMDWXkorr.
Dieses wird vor der weiteren Bearbeitung auf mrwMAXMOM begrenzt. Um den
drehzahlabhdngigen EinfluB des Reibmoments im Motor auszugleichen, wird im Zugbetrieb
(oberhalb der PWG-Schwelle mrwFVHMDRu) zu diesem Moment noch das, um den Anteil des
Leerlaufreglers reduzierte, Reibmoment mroMD_Rakt addiert. Um einen weichen Ubergang beim
Ubergang vom Schub- in den Zugbetrieb zu schaffen, wird dabei mroMD Rakt aus dem
eigentlichen reduzierten Reibmoment mrmMD_Rrel, bewertet mit einem Faktor zwischen 0 (bei
mrwFVHMDRu) und 1 (mrwFVHMDRo0) berechnet. Damit ist bei Einhaltung von mrwFVHMDRo
> mrwFVHMDRu > mrwPWG OPS keine Beeintrichtigung des Sicherheitskonzepts
(Mengenfreigabe bei mmwPWG_ OPS, Redundante Schubiiberwachung) gegeben.

Aus dem so ermittelten PWG - Wunschmoment fiir den Motor wird iiber den spezifisch indizierten
Verbrauch mrmBI_SOLL die entsprechende Einspritzmenge mrmM_EPWG ermittelt.

Die Wunschmenge roh mrmM_EPWGR wird auf dieselbe Weise ermittelt. Es wird dabei nur statt
dem gefilterten der ungefilterte PWG-Wert mrmPWG roh als EingangsgroBBe fiir das
Fahrverhaltenkennfeld mrwFGFVHKF verwendet. Die anderen Eingangsgofen sind identisch mit
denen zur Ermittlung von mrmM_EPWG, es entfallen jedoch die OLDA Ausgaben.
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2.6.4 Momenten-Gradientenbegrenzung

Diese Funktion begrenzt bei Anforderung iiber die Getriebe2 Botschaft den Anstieg des
Fahrerwunschmoments entsprechend der in Getriebe2 Byte3 iibertragenen Momenten-Gradienten-
begrenzung. Es handelt sich somit hierbei um eine tempordre Slewrate-Begrenzung der
Fahrerwunschmenge, welche einen variablen maximalen Anstieg sicherstellt. In den
Betriebszustinden, in denen keine derartige Begrenzung benétigt wird (angezeigt durch Byte3 =
FFh) erfolgt keinerlei Begrenzung des Fahrerwunschmoments.

2.6.4.1 Begriindung

Besonders bei Teillastanfahrten aus dem Stand beim VL30 (CVT-)Getriebe bzw. bei der Funktion
Standabkopplung beim SHP19 (Stufenautomat-)Getriebe kann mit Hilfe dieser Funktion die
Geschwindigkeit des Momentenaufbaus begrenzt werden. Damit kann auch bei (Verbrauchs-
optimalen) niedrigen Drehzahlen ein ruckfreies Anfahren sichergestellt werden, da nach einem
GasstoB3 nicht sofort ein hoher "Momentensto3” in den Triebstrang eingespeist wird, auf welches
das Getriebe nicht mehr reagieren kann.

2.6.4.2 Funktionsbeschreibung

Diese Funktion ist {iber den Funktionsschalter cowFUN_MGB = 1 aktivierbar. In diesem Fall wird
mrmM_EPWG (Fahrerwunschmenge) beziiglich des hdchsten moglichen positiven Anstiegs
begrenzt (Slewrate-Begrenzung nach oben). D. h. es wird eine zusitzliche MIN-Bildung aktiv aus
der bisher berechneten unbegrenzten Fahrerwunschmenge — nun umbenannt auf mroM EPWGU -
und der Summe aus mrmM_EPWG(t-1) und mrodM_EMGB (maximaler Mengengradient). Fiir den
Fall dafl die Wunschmenge mrmM_EWUN(t-1) grofler ist als mrmM_ EPWG(t-1) wird diese iiber
eine Maximumauswahl zu Summenbildung herangezogen, damit im Falle einer nicht durch das
PWG erhohten Wunschmenge, wie z.B. durch eine aktive Schleppmomentbegrenzung fiir CVT,
keine unnétig verzdgerte Reaktion auf einen potzlich ansteigenden PWG-Wunsch durch eine
Momenten-Gradienten-Begrenzung unterhalb der Wunschmenge, wo diese keinerlei Auswirkung
hitte, entsteht.

Der maximale Mengengradient mrodM EMGB wird aus dem per CAN iibertragenen max.
Momentengradient aus Getriebe2-Byte3 mrmdMD_MGB berechnet. Bei dieser Umrechnung wird
der Sollmengenverbrauch mrmBI SOLL, die Verarbeitungsperiode (20 ms Hauptprogramm-
periode) sowie ein zusitzlich applizierbarer Bewertungsfaktor fir die MGB mrwMGBFAKT
beriicksichtigt. Um den Abbau der Leerlaufreglermenge bei steigendem PWG-Wert und die
dadurch entstehende Verzogerung des Anstieges der Fahrerwunschmenge zu kompensieren, wird
noch die Differenz-menge des Leerlaufreglers zwischen jeder Hauptprogrammperiode (20ms) PT1-
gefiltert zum maximalen Momentengradienten mrodM_EMGB addiert.

Weiters wird mrmdMD MGB durch eine MAX-Bildung mit dem Applikationsdatum
mrwdMGBMIN nach unten begrenzt, um einen Mindest-Anstieg in jedem Fall zu ermdglichen.
Wird tatsdchlich iiber CAN ein unzuldssig kleiner Momentengradient angefordert, so wird der
Fehler ftbbEMGB_P (Fehlerpfad tboSASG) gemeldet - mrmdMD MGB bekommt dann den Wert
mrwdMGBMIN.
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Es existieren folgende Abschaltbedingungen fiir die Momenten-Gradientenbegrenzung;:
e max. Momentengradient aus Getriebe2-Byte3 = FFh
e fehlerhafte Getriebe 2 Botschaft (Botschaftszéhler bzw. Timeout)

Tritt eine (oder mehrere) dieser Abschaltbedingungen auf, wird die Momenten-
Gradientenbegrenzung dadurch abgeschaltet, daB mrodM_ EMGB auf dM_EMAX (grétmoglicher
intern darstellbarer Wert) bzw. den applizierbaren Vorgabewert mrwdMGBAUS gesetzt wird. Der
Vorgabewert mrwdMGBAUS wird verwendet falls die Momenten-Gradientenbegrenzung gerade
aktiv ist (mroM EPWGU > mrodM EMGB + Max-Auswahl( mrmM_EPWG(t-1),
mrmM_EWUN(t-1)) — dadurch wird eine sprungartige Erh6hung in jedem Fall vermieden. Tritt
wihrend des aktiven Eingriffs eine Abschaltbedingung auf wird also eine Abschaltrampe mit dem
Anstieg mrwdMGBAUS ausgefiihrt.

Im System wirkt die Momentengradientenbegrenzung auf mrmM EPWG und ggf. auf daraus
abgeleitete Grofen - nicht jedoch auf mrmMDW _ab (Abtriebsmoment auf Fahrverhaltenkennfeld -
wird vom FGR verwendet) und mmmM EPWGR (Wunschmenge roh — wird von ARF- und
Ladedruckregelung verwendet). Der EGS-Eingriff (wie auch FGR, ADR etc.) bekommt keine
Slewrate-Begrenzung da dieser nach der Momenten-Gradientenbegrenzung in den Mengenpfad
einwirkt.

mroM_EPWGU ~ mM_EPWG (0
o

MIN I T

mrmM_EPWG (t-1) 4{\—,—’
MAX

mrmM_EWUN (t-1) ———= + ‘
mrodM_EMGB ‘
coWFUN MGB=1 J

Abbildung MEREMGBI: Slewrate-Begrenzung von mrmM_EPWG

mrmM_ELLR(t-1) - mrmM_ELLR(t)
MAX o

mrwMGBFAKT L PT1

mrwPT1LLRd
mrmdMD_MGB ? Q—. ~
o)
mrwdMGBAUS T

mrodM_EMGB

mrmBI_SOLL
mrwM_EMAX

mroM_EPWGU

mrmM_EPWG (t-1)
mrmM_EWUN (t-1)

mrodM_EMGB (t-1)
mrmdMD_MGB=FFR — ——  — _

Abbildung MEREMGB2: Ermittlung des maximalen Mengengradienten mrodM_EMGB
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DMD_MGB (Getriebe 2 Byte 3)

mrwdMGBMIN MAX
N

FFh —=1°

mrmASG_CAN.11 (Botschatszahlerfehler)———»
>1P —_—

mrmASG_CAN.4 (Botschaftsfehler, Timeout) ——»

mrmdMD_MGB

Abbildung MEREMGB3: Ermittlung des maximalen Momentengradienten mrmdMD MGB

Bei Fehlern in der zugehdrigen Getriebe2 Botschaft (Botschaftszdhler bzw. Timeout) wird der
Ersatzwert FFh weitergeleitet um die Momentengradientenbegrenzung sicher zu deaktivieren.

Wird iiber CAN ein unzuldssig kleiner Momentengradient angefordert, so wird der Fehler
fobEMGB P (Fehlerpfad fboSASG) gemeldet - mrmdMD MGB bekommt dann iiber die
eingebaute MAX-Bildung den Wert mrwdMGBMIN. Wird der Fehler fbbEMGB P endgiiltig
defekt, hat dies derzeit keine direkte Systemauswirkung. Dieser Fehler dient nur zur
Fehlerspeicherung, dal das Getriebe-Steuergerdt einen unzulédssig-kleinen Momenten-Gradienten
angefordert hat.

2.7 Schubabschaltung

Die Abschaltung der Einspritzung im Schub wird durch die Abschaltung der Zumessung
zmmMVS ANS = 6 erzwungen (Siehe Kapitel Pumpenansteuerung). Der Betriebszustand Schub
liegt vor, wenn mrmM EAKT = 0 ist. Um das Schubruckeln zu minimieren, kann gangabhéngig
(x=1..5) fiir die Zeit mrwSCHTIxG die Schubabschaltung des ARD verzdgert werden. Nach Ablauf
dieser Zeit wird die noch verbleibende Pumpenmenge mrmM EPUMP und die
Motormomentmenge fiir die CAN-Ubertragung mrmM _EMOTX durch steigende Dimpfung
(gangabhingig mit dem Faktor mrwSA BExG) bis auf Null abgesenkt. Nach Unterschreiten der
Mengenschwelle mrwSA OFF oder Uberschreitung der Zeit mrwARD TIM wird die Zumessung
abgeschaltet und die Mengen mrmM EMOTX sowie zmmM EKORR = 0 gesetzt.
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Abbildung MERESAO1: Zustandsdiagramm der Schubabschaltung
Die GroBBe mrmSASTATE représentiert den Zustand der Schubabschaltung.
mrmSASTATE = 1: Es liegt ein Mengenwunsch vor, Schub ist nicht aktiv.

mrmSASTATE =2: Schub aktiv, die Verweilzeit mrwSCHTIxG ist noch nicht abgelaufen. ARD-
Eingriffe sind moglich.

mrmSASTATE = 3: Rampenformige Verringerung von mrmM_EPUMP bis auf Null. Dazu wird
die aktuell errechnete Menge mroM APUMP mit einem Bewertungsfaktor multipliziert.
Gleichzeitig wird die Menge mrmM_EMOTX rampenformig mit dem selben Bewertungsfaktor bis
auf Null gefiihrt (Multiplikation des Bewertungsfaktors mit mrmM_EMOT). Der Bewertungsfaktor
wird mit 1 initialisiert und geht mit der Schrittweite mrwSA BExG gegen Null. Unterschreitet die
Pumpenmenge die applizierbare Schranke mrwSA OFF, so wird die Rampe abgebrochen und in
den Zustand mrmSASTATE=4 geschaltet.

mrmSASTATE =4: Die maximale Schubabschaltzeit mrwARD TIM ist abgelaufen oder die
Pumpenmenge mrmM_EPUMP ist kleiner der Schranke mrwSA OFF. Es erfolgt keine
Ansteuerung der Magnetventile.
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2.8 Fahrgeschwindigkeitsregelung

Die Fahrgeschwindigkeitsregelung (GRA) setzt sich aus drei verschiedenen Teilaufgaben
zusammen: der Bedienteilauswertung, der Priifung der Abschaltbedingungen und der Ausfiihrung
der gewidhlten Funktion. Die Bedienteilauswertung erkennt die Funktionsanforderung an die
Fahrgeschwindigkeitsregelung iiber das Bedienteil und iiberpriift deren Plausibilitdt und
Funktionalitdt. Beim Priifen der Abschaltbedingungen werden die verschiedenen Bedingungen, die
eine Abschaltung bewirken konnen, erkannt und die GRA deaktiviert. In der Teilaufgabe
"Ausfiihren der gewidhlten Funktion" wird die Funktionsanforderung vom Bedienteil ausgefiihrt.
Die Digitaleingidnge fiir die einzelnen Tasten und Kontakte werden bereits im Modul Digitale
Eingénge entprellt. Es werden von der GRA nur die logischen Zustdnde verarbeitet.

Beschreibung des Softwareschalters cowFUN_FGR:

Dezimalwert | Kommentar
0 keine Fahrgeschwindigkeitsregelung (auch nicht durch Diagnose aktivierbar !)
1 -
2 reserviert
3 GRA Funktion nach VW / AUDI (durch Diagnose zu- und abschaltbar)
4 -
5 -
6 GRA Funktion nach LT2 (durch Diagnose zu- und abschaltbar)
7 ADR mit variabler Arbeitsdrehzahl (durch Diagnose zu- und abschaltbar)
8 ADR mit fester Arbeitsdrehzahl (durch Diagnose zu- und abschaltbar)
9 ACC Adaptive Cruise Control

Die Message comFGR opt enthdlt den Wert von cowFUN FGR, sofern GRA nicht {ber
EEPROM-Schalter (siche Login Request) deaktiviert ist oder GRA {iber CAN appliziert ist.

Dezimalwert | Bedeutung comFGR opt

0 deaktiviert (liber Login oder cowFUN FGR=0)
1 -

2 FGR iiber CAN (cowFUN FGR=3 UND mrwMULINFO0 =6, 9 oder 11)
3 FGR {iber Digitaleingang

4 -

5 -

6 FGR mit MB Bedienteil (LT2)

7 variable ADR

8 feste ADR

9 ACC
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Sende- und Empfangsbedingungen der CAN-Botschaft GRA:

cowFUN FGR | CAN-Botschaft GRA

0 senden

2 GRA iiber EEPROM-Schalter aktiviert: empfangen(comFGR opt = 2)
GRA iiber EEPROM-Schalter deaktiviert: - (comFGR opt=0)

3 senden

6 -

7 -

8 -

9 senden

Bedienteilauswertung:

Mittels Funktionsschalter cowFUN FGR (0 = keine GRA, 3 = VW / AUDI, 6 = LT2) kann
zwischen LT2 Bedienteil und VW Bedienteil gewéhlt werden:

LT2 Bedienteil:

Folgende Digitaleingédnge stehen zur Verfligung:

- dimFGA = getastet AUS

- dimFGW = Wiederaufnahme (WA)

- dimFGP = Beschleunigen ( EIN+) bzw. Tip Up
- dimFGM = Verzogern ( EIN-) bzw. Tip Down
- dimFGV = Kontrollkontakt

Der Kontrollkontakt dient zur Plausibilitétspriifung. Auller dem Kontakt AUS wird ein Kontakt nur
zusammen mit einer steigenden Flanke des Kontrollkontakts akzeptiert. Beim Wechsel von einer
Funktionsanforderung zur nichsten mufl zwischendurch die Neutralstellung erkannt worden sein.
Verschérft hierzu ist die Akzeptanzbedingung fiir den Kontakt EIN+: er wird nur zusammen mit
dem Kontrollkontakt akzeptiert. Wurden der Kontroll- und EIN+ -Kontakt aktiviert und
anschliefend der Kontrollkontakt deaktiviert, so ist kein Wechsel in Stellung “Neutral” fiir ein
weiteres Beschleunigen notwendig; es geniigt eine weitere Betédtigung des Kontrollkontakts.

VW Bedienteil:

Diese GRA - Version unterstiitzt die digitale Bedienteilvariante mit den Kontakten EIN+, WA,
AUS und gerastet AUS (Loschkontakt). Der Loschkontakt ist mechanisch als Hauptausschalter des
GRA - Bedienteils ausgefiihrt. Wenn der Loschkontakt betdtigt ist, wird die GRA -
Sollgeschwindigkeit zu Null gesetzt. Es gibt folgende Bedienteilvarianten:

Standard GRA:
- dimFGL = gerastet AUS (Loschkontakt)
- dimFGA = getastet AUS
- dimFGP = Setzen (SET) / Beschleunigen ( EIN+)
- dimFGW = Wiederaufnahme (WA)
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VW Bedienteil iiber CAN, Botschaft GRA/GRA Neu:

Es ist moglich, den GRA-Bedienteilzustand iiber CAN einzulesen. Dazu mufl mrwMULINFO so
appliziert sein, dafl eine der CAN-Botschaften GRA oder GRA Neu empfangen wird (siche
Version der CAN-Datenfestlegung). Zudem mu3 GRA Funktion nach VW / AUDI (cowFUN_FGR
= 3) appliziert sein. Sind diese Bedingungen erfiillt, werden anstatt der Digitaleingdnge dimFGx die
Informationen aus der CAN-Botschaft wie folgt verwendet:

- dimFGL plausibilisiert mit “GRA/ADR - Hauptschalter”

— statt dimFGA “GRA/ADR - Tipschalter ‘Aus’” - invertiert

- statt dimFGP  “GRA/ADR - Tipschalter ‘Setzen / Verzogern’”

— statt dimFGW “GRA/ADR - Tipschalter ‘Wiederaufnahme / Beschleunigen’”

Das Bit ,,GRA/ADR Bedienteil-Fehler* bewirkt die Abschaltung der GRA (mroFGR_ABN = 21).

Achtung: Die Namen der Signale in der GRA-Botschaft stimmen nur in “EIN-" - Simulation (s. u.)
mit deren Bedeutung iiberein.

Die Bits ,,GRA/ADR verzégern® und ,,GRA/ADR beschleunigen® aus der Botschaft GRA bzw.
GRA_Neu werden nicht verwendet.

Die Information des Kontaktes “Gerastet Ein-Aus” am digitalen Eingang (dimFGL) des
Steuergerétes wird mit der redundanten Information GRA/ADR-Hauptschalter der GRA-Botschaft
plausibilisiert. Tritt in diesem Zusammenhang ein Fehler auf, wird dieser iiber fbbEFGC P
(zeitentprellt) gemeldet. Dieser Fehler flihrt zu einer Abschaltung der GRA.

Beschreibung der Message mrmGRA (bei Empfang von GRA oder GRA Neu durch Motor-SG):

Bit | Kommentar GRA/ADR |Kommentar GRA/ADR |Bezeichnung in der | Entsprechung
4 Positionen Bedienteil |6 Positionen Bedienteil | CAN Botschaft
0 Hauptschalter Hauptschalter S HAUPT dimFGL (plaus.)
1 Aus Aus T AUS dimFGA
2 Setzen/Verzogern Verzogern T VER dimFGP
3 Wiederaufnahme/Beschl | Beschleunigen T BES dimFGW
eunigen
4 - Setzen T SET
5 - Wiederaufnahme T WA
6 Bedienteilfehler Bedienteilfehler F BTL mroFGR_ABN=21
7 - -

Bei Verwendung des 6-Positionen Bedienteil werden die Eingidnge iiber CAN verkniipft und
plausibilisiert und als mrmGRApl ( Bitpositionen identisch mit mrmGRA ) dargestellt.

Wird die Botschaft GRA Neu durch das Motor-SG empfangen, wird die Information ,,Sender
Codierung* wie folgt mit mrwMULINFO plausibilisiert:

mrwMULINFO Sender Codierung
9 00b
11 01b

Bei unplausibler Sender Codierung wird der Fehler fobEFGC S gemeldet.
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Die GRA-Botschaft enthélt einen Botschaftszdhler, der fortlaufend inkrementiert wird, um die
Aktualitdt der Botschaft zu gewdihrleisten. Der Fehler fbbEFGC B wird gemeldet, wenn die
Differenz der Botschaftszdhler von zwei aufeinanderfolgenden Botschaften grofer als
mrwGRA Bmx war. Dieser Fehler wird ebenfalls gemeldet, wenn der Botschaftszéhler iiber mehr
als mrwGRA Bmn Hauptprogrammperioden unverindert geblieben ist. Der Fehler fbbEFGC B
verursacht die Abschaltung der GRA.

Der Botschaftsinhalt wird durch ein Checksummen-Byte iiberwacht. Wird die Checksumme als
richtig erkannt, wird ein Fehlerzdhler bis 0 dekrementiert. Im Fehlerfall wird der Zéhler bis zur
oberen Grenze mrwGRA Cog inkrementiert. Uberschreitet der Zihler den Wert mrwGRA Cmx
wird der Fehler fbbEFGC_C gemeldet. Dieser Fehler verursacht die Abschaltung der GRA.

Bei als defekt erkannter Checksumme oder defektem Botschaftszdhler werden die Signale dimFGA,
dimFGP und dimFGW nicht aktualisiert.

Die Information ob Checksumme oder Botschaftszdhler als defekt erkannt wurden, wird in der
Message mrmGRACoff versendet und als Abschaltbedingung fiir GRA verwendet.

Beschreibung der Message mrmGRA Coff:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar

0 1 Checksumme defekt erkannt

1 2 Botschaftszdhler defekt erkannt

Bei Time-Out der Botschaft oder bei Erkennung von Inkonsistenz durch den CAN-Handler werden
die Fehler fbbEFGC Q und fbbEFGC Y (keine Ausblendung und kein Fehlerspeichereintrag)
gemeldet, die ebenfalls eine Abschaltung der GRA verursachen. Hier wird als Ersatzwert der
letztgiiltige Wert weiterverwendet bis einer der Fehler endiiltig defekt ist.

Die Entprellzeiten fiir Defekterkennung bei den Fehlern fbbEFGC B, fobEFGC C miissen 0 sein
um eine lastenheftkonforme Auswertung der CAN-Botschaft zu gewéhrleisten.

Alternativ zur GRA kann mit dem Funktionsschalter cowFUN FGR (7 = ADR mit variabler
Arbeitsdrehzahl, 8 = ADR mit fester Arbeitsdrehzahl) auch die Funktion der Arbeitsdrehzahl-
regelung festgelegt werden (siehe Arbeitsdrehzahlregelung).

Mit der Konfigurationsvariablen mrwALL DEF wird, unter anderem, auch die EIN- Simulation
eingeschaltet. In diesem Modus sind die Digitaleingéinge folgendermaflen definiert:

GRA mit Verzogern (Ein- Simulation):

- dimFGL = gerastet AUS (Loschkontakt)

- dimFGA = getastet AUS

- dimFGP = Setzen (SET) / Verzogern (EIN-)

- dimFGW = Wiederaufnahme (WA) / Beschleunigen ( EIN+)
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Festlegung der Bedienteilzustinde EIN+, WA. SET und EIN- bei EIN- Simulation:
Bedienteilzustand EIN+ (Beschleunigen):

- Sollgeschwindigkeit ist Null UND
dimFGW (Taste WA) langer als mrwALL SPZ betitigt ODER

- dimFGW (Taste WA) betitigt UND
Sollgeschwindigkeit grofer Null UND
GRA aktiv UND

Bedienteilzustand WA nicht aktiv

Bedienteilzustand WA:
- dimFGW (Taste WA) betitigt UND
Sollgeschwindigkeit grofer Null UND
GRA nicht aktiv ODER
— dimFGW (Taste WA) betitigt UND
Sollgeschwindigkeit grofer Null UND
GRA aktiv im Zustand Wiederaufnahme (WA) UND

dimFGW (Taste WA) bereits betitigt.

Bedienteilzustand SET (Setzen):

— dimFGP kiirzer als mrwALL SPZ betitigt UND
GRA ist nicht aktiv ODER

— dimFGP kiirzer als mrwALL TPZ betitigt UND
GRA ist aktiv UND

Abweichung [Vgop -Vake | > mrwALL BER

Bedienteilzustand EIN- (Verzogern):
- dimFGP ldnger als mrwALL TPZ betitigt

(Bedienteiliiberwachung siche Uberwachungskonzept)
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2.8.1 Priifung der Abschaltbedingungen

Aus bei VGW

Aus Bedienteil oder Léschkontakt

dimBRE >0

Fehler Bedienteil

fgmFGAKT < mrwFAS_BVK
dzmNmit > mrwFAS_BNG

dzmNmit < mrwFAS_BNK

fgm_VzuN < mrwFAS_BEG

fgmFGAKT > mrwFAS_BVG
Fehler Bremse oder DZG

FGR - Sperre

Wahlhebel == 1/N/R/P
MSR / ASR aktiv

anmUBATT < mrwFAS_BAT

fbbECRA_A (croCR_STAT >= crwCR_ST_A)

ESP - Eingriff
fboSFGC || mrmGRACoOoff || mrmGRA.6

Abweichung v/n Verhaltnis bei Aktivierung
FGR zu fgm_VzuN > mrwFAS_BVN

Kupplung N mroFGR_KUP L

o]
L
\

mrwFGR_KUP = 1

FGR aktiv und nicht FGR_AUS ’g T FGR = AUS
1

fgmBESCH < mrwFAS_VZM

TOTZEIT
mrwFAS_MZZ

fgmFGAKT > (V_Soll + mrwFAS_AVD)

TOTZEIT
mrwFAS_AVZ

fgmFGAKT < (V_Soll - mrwFAS_VDK)

fgmFGAKT > (V_Soll + mrwFAS_VDG)
fgmFGAKT < (V_Soll * mrwFAS_VDU)

FGR im Mode Halten

Abbildung MEREGRO1: Abschaltbedingungen
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Unter folgenden Bedingungen wird die GRA deaktiviert, wobei die Ursache der Abschaltung auf
der OLDA mroFGR_ABN sichtbar ist:

AUS vom Bedienteil (mroFGR_ABN = 1) +)

(Falls AUS mittels Loschkontakt - gerastet AUS, wird die Sollgeschwindigkeit geldscht)
Bremskontakt oder redundanter Bremskontakt aktiv (mroFGR_ABN = 2) ++)
Kupplungsbetitigung, vorausgesetzt mrwFGR_KUP = 0; keine Abschaltung bei
mrwFGR_KUP =1 (mroFGR_ABN = 3) +++)

Auftreten eines Bedienteilfehlers (mroFGR_ABN = 4) +++)

die Fahrzeugverzogerung ist wihrend der Zeit mrwFAS MZZ grof3er als der max. Wert
mrwFAS VZM (Eingabe iiber neg. Beschleunigung, mroFGR ABN = 5) ++) Hinweis: auch
bei Deaktivierung der GRA iiber den Softwareschalter cowFUN FGR, oder iiber die
Diagnose ist mroFGR_ABN = 5.

Fahrgeschwindigkeit unter dem min. Wert mrwFAS BVK +), oder iiber dem max. Wert
mrwFAS BVG (mroFGR_ABN = 6) +++)

Drehzahl grof3er als der max. Wert mmwFAS BNG (mroFGR _ABN = 7) +)

Drehzahl kleiner als der min. Wert mrwFAS BNK (mroFGR_ABN = 8) +)

akt. v/n - Verhiltnis kleiner als min. Wert mrwFAS BEG (mroFGR_ABN =9) +)
Abweichung des aktuellen v/n - Verhéltnisses vom v/n - Verhiltnis bei der Aktivierung des
GRA - Betriebes grofer als max. Wert mmwFAS BVN (mroFGR _ABN = 10) +)

Auftreten eines Fehlers von Bremse (fboSBRE) oder Drehzahlgeber (fboSZG)
(mroFGR_ABN = 14) ++)

Warten auf Neutralstellung des Bedienteils nach Abbruch (mroFGR_ABN = 15) +)
Wahlhebel des Automatikgetriebes (mrmWH_POSD) in Position 1, P, N oder R
(mroFGR_ABN =16) +)

ASR- oder MSR-Eingriff langer als die Zeit mrwALL ASR aktiv, tritt ein wenn
mrmMSRSTAT Bit 0 gesetzt oder mrmASRSTAT Bit 0 gesetzt (mroFGR_ABN=17) +)
Batteriespannung anmUBATT lénger als die Zeit mrwFASBAT? kleiner als der Schwellwert
mrwFAS BAT (mroFGR_ABN = 18) +)

Die Crash-Stufe croCR_STAT ist groBer gleich der applikativen Schwelle crwCR_ST A
(mroFGR_ABN = 19) +++)

ESP-Eingriff mmmFDR_CAN.0 liegt ldnger als die Zeit mrwALL FDR an (mroFGR_ABN =
20) +)

Einer der Fehler im Fehlerpfad fboSFGC (FGR iiber CAN) endgiiltig defekt oder wenn iiber
Botschaft GRA Bedienteilfehler gemeldet wird. Ebenso, wenn tiber mrmGRA Coff
Abschaltung wegen CAN-Botschaftsfehler gefordert wird. (mroFGR_ABN = 21) +)

Fehler bei der Ermittlung der giiltigen Ubertragungsfunktion (nach dem RS Flip Flop liegt ein
Fehler an. Dieser wird iiber mrmGRA_UEF der FGR {iibermittelt). (mroFGR _ABN = 22) +)
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Im GRA - Zustand HALTEN gelten noch zusétzlich folgende Abbruchbedingungen:

Positive Abweichung der aktuellen Fahrgeschwindigkeit von der GRA - Sollgeschwindigkeit
wihrend der Zeit mmwFAS AVZ grofler als der max. Wert mmwFAS AVD (mroFGR_ABN =
11) +++)

Positive Abweichung der aktuellen Fahrgeschwindigkeit von der GRA - Sollgeschwindigkeit
grofer als der Wert mrwFAS VDG (mroFGR_ABN = 12) +)

Negative Abweichung der aktuellen Fahrgeschwindigkeit von der GRA -
Sollgeschwindigkeit: fgmFGAKT < Vo * mrwFAS VDU oder negative Abweichung der
aktuellen Fahrgeschwindigkeit von

der GRA Sollgeschwindigkeit: fgmFGAKT < Vgo - mrwFAS VDK (mroFGR_ABN = 13) +)

Abbruchverhalten:

+) Reduktion der GRA - Menge um einen Proportionalititsfaktor mrwFAS RAS, dann
Mengenrampe mit der Steigung mrwFAS SRA auf 0.

++) Reduktion der GRA - Menge um einen Proportionalititsfaktor mrwFAS RSB, dann wird
die Menge iiber eine Rampe innerhalb der Zeit mrwFAS RAB auf 0 reduziert.

+++) Reduktion der GRA - Menge sofort auf 0.

Bei Abbruch wihrend betdtigter Taste EIN+ / EIN- (Beschleunigen/Verzogern) wird die
Sollgeschwindigkeit geloscht (0).

Bei aktivierter GRA wird auch die Plausibilitidt der Fahrgeschwindigkeit fobEFGG P gepriift (s.h.
Uberwachungskonzept). Bei einem defekten FGG (Fehler im Pfad fboSFGG) wird Bremse
simuliert und der GRA - Betrieb unter den daraus resultierenden Bedingungen (Rampensteigung)
abgebrochen.
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2.8.2 GRA iiber Radmoment

Mit dem Funktionschalter cowFGR _RMo (1...GRA iiber Radmoment, 0...GRA iiber Menge) wird
entschieden ob die Regelstruktur der GRA mit dem Radmoment oder mit der Menge rechnen soll.

fgmBESCH
dzmNmit
mrmM_EFGR L
mroMDabFGR 5
? GRA-
} Regler
mrmM_EPWG ~ L
mrmMDW_ab .
)
[
\
=
N
mrmM_EAKT a mroMDabAKT .
b BEGRENZUNG “
mrmFVHUESt 0 Nm |
7650 Nm |
mrmBI_SOLL }
\
mrmM_EBEGR }
~
mrmMD_BEGR % mroMDabBEG .
BEGRENZUNG 1
mrmFVHUESt 0 Nm }
7650 Nm cowFGR_RMo =1
\
\
mrolDabFER é o : mrmFGR_roh
mrmBIl_SOLL }
\
mrmFVHUESt } . mimM_EFGR
| MIN
GRA- mrmM_EFGR | —
Regler |
\
]
T mroMDabBEG a -
b "
mrmBI_SOLL
mrmFVHUESt
mrmM_EBEGR

Abbildung MEREGR10: GRA Radmoment
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Die FEingangsgrofien fiir den GRA-Reglerblock bei “GRA iiber Radmoment* setzen sich
folgendermaflen zusammen:

o mroMDabFGR [Nm (Abtricbsmoment)]... Ergebnis des letzen Reglerdurchlaufs

o mroMDabBEG ... Das “Begrenzungsradmoment® errechnet sich aus “Begrenzungsradmoment
mal “Ubertragungsfunktion Antriebsstrang nach Filterung*

mroMDabBEG [Nm apgicbsmomeny] = mrmMD BEGR [NM (Motormoment) ] @ mrmFVHUEst [ -]

o  mroMDabAKT ... Das “IST-Radmoment ohne ARD* errechnet sich aus der “Aktuellen
Einspritzmenge* durch den “Sollmengenverbrauch“ mal “Ubertragungsfunktion Antriebsstrang
nach Filterung*

mrmM_EAKT [mg/Hub]
mroMDabAKT [Nm (apticbsmomenty] = ® mrmFVHUEst [ -]

mrmBI_SOLL E mg/Hub ]
[Nm (Motormoment) ]

o mrmMDW ab [Nm (Abtricbsmoment)]... Moment aus dem Fahrverhaltenkennfeld mrwFGFVHKF
e fgmBESCH [m/s?]... Beschleunigung
e dzmNmit [ 1/min]... Drehzahl

Die Ausgangsgroflen fiir den GRA-Reglerblock bei “GRA {iber Radmoment™ haben folgende
Einheiten:

e mrmM_EFGR [mg/Hub]...Wunschmenge GRA
e mrmFGR roh [mg/Hub]... Wunschmenge GRA unbegrenzt
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2.8.3 Ausfihrung der gewahlten Funktion

Ausfiithrung der gewihlten Funktion in der Standard GRA:

AUS
(gerastet)

V_Soll=0

AUS

Abbruch-
behandlung

(beliebige Abbruch-
bedingung, aus
jedem Zustand)

NAKTIV
(NEUTRAL)

D

WA

B
V_Ist=V_Soll

N

Abbildung MEREGRO2: Ubersicht iiber die GRA Funktionen in der Standard GRA
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Die durch das Bedienteil angewidhlten Funktionen werden in dieser Teilaufgabe ausgefiihrt. Der
GRA - Betrieb nimmt entsprechend der gewiinschten Funktion folgende GRA - Zusténde an:

A

B

Bedienteilzustand EIN+ kiirzer als mrwALL SPZ erkannt und GRA - Zustand NEUTRAL.: -
> GRA - Zustand ist SET

Bedienteilzustand EIN+ kiirzer als mrwALL TPZ erkannt und GRA - Zustand HALTEN
oder WA und Abweichung von Sollgeschwindigkeit zu aktueller Fahrgeschwindigkeit <=
mrwALL BER: -> GRA - Zustand ist TIP-UP

Bedienteilzustand EIN+ kiirzer als mrwALL TPZ erkannt und GRA - Zustand HALTEN
oder WA und Abweichung von Sollgeschwindigkeit zu aktueller Fahrgeschwindigkeit >
mrwALL BER: -> GRA - Zustand ist SET

Bedienteilzustand EIN+ gleich oder ldnger als mrwALL SPZ erkannt: -> GRA - Zustand ist
EIN+ (Beschleunigen)

Bedienteilzustand EIN+ kiirzer als mrwALL SPZ erkannt und GRA - Zustand ist SET: >
GRA-Zustand ist HALTEN

Bedienteilzustand WA erkannt und die aktuelle Fahrgeschwindigkeit ist grofer als die zuletzt
gefahrene GRA - Sollgeschwindigkeit -> GRA - Zustand ist WA von oben

WA erkannt und die aktuelle Fahrgeschwindigkeit ist kleiner oder gleich als die zuletzt
gefahrene GRA - Sollgeschwindigkeit -> GRA - Zustand ist WA von unten

Bedienteilzustand AUS vom Bedienteil, oder eine andere Abbruchbedingung erkannt -> GRA
- Zustand ist AUS

Bedienteilzustand EIN+ gleich oder ldnger als mrwALL TPZ erkannt: -> GRA - Zustand ist
EIN+ (Beschleunigen)

Der GRA - Zustand HALTEN ergibt sich als Zielzustand der Zustinde EIN+, WA von oben und
WA von unten, sowie als Zielzustand des Zustands TIP-UP (liber WA).
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Ausfithrung der gewihlten Funktion in EIN- Simulation:

AUS

Abbruch-

(beliebige Abbruch-

bedingung, aus
jedem Zustand)

(gerastet)
V_Soll=0

behandlung

dimFGL

G

Abbildung MEREGRO03: Ubersicht iiber die GRA Funktionen bei EIN- Simulation
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Die durch das Bedienteil angewidhlten Funktionen werden in dieser Teilaufgabe ausgefiihrt. Der
GRA - Betrieb nimmt entsprechend der gewiinschten Funktion folgende GRA - Zusténde an:

A

Bedienteilzustand EIN+ kiirzer als mrwALL TPZ erkannt und GRA - Zustand HALTEN
oder WA und Abweichung von Sollgeschwindigkeit zu aktueller Fahrgeschwindigkeit <=
mrwALL BER: -> GRA - Zustand ist TIP-UP

Bedienteilzustand EIN+ lidnger als mrwALL SPZ erkannt: -> GRA - Zustand ist EIN+
(Beschleunigen). Dieser Zustandswechsel kann bei beliebiger Sollgeschwindigkeit
mrmFG_SOLL durchgefiihrt werden.

Bedienteilzustand EIN- kiirzer als mrwALL SPZ erkannt und GRA - Zustand Inaktiv: ->
GRA - Zustand ist SET

Bedienteilzustand EIN- gleich oder langer als mrwALL SPZ erkannt: -> GRA - Zustand ist
EIN- (Verzogern)

Bedienteilzustand EIN- kiirzer als mrwALL SPZ erkannt und GRA - Zustand ist SET: ->
GRA - Zustand ist HALTEN

Bedienteilzustand EIN- kiirzer als mrwALL TPZ erkannt und GRA - Zustand HALTEN und
Abweichung von Sollgeschwindigkeit zu aktueller Fahrgeschwindigkeit <= mrwALL BER: -
> GRA - Zustand ist TIP-DOWN

Bedienteilzustand EIN- kiirzer als mrwALL TPZ erkannt und GRA - Zustand HALTEN und
Abweichung von Sollgeschwindigkeit zu aktueller Fahrgeschwindigkeit > mrwALL BER: ->
GRA - Zustand ist SET

Bedienteilzustand WA erkannt und die aktuelle Fahrgeschwindigkeit ist grofer als die zuletzt
gefahrene GRA - Sollgeschwindigkeit -> GRA - Zustand ist WA von oben

WA erkannt und die aktuelle Fahrgeschwindigkeit ist kleiner oder gleich als die zuletzt
gefahrene GRA - Sollgeschwindigkeit -> GRA - Zustand ist WA von unten

Bedienteilzustand AUS vom Bedienteil oder eine andere Abbruchbedingung erkannt -~ GRA
- Zustand ist AUS

Bedienteilzustand EIN+ kiirzer als mrwALL TPZ erkannt und GRA - Zustand HALTEN
oder WA und Abweichung von Sollgeschwindigkeit zu aktueller Fahrgeschwindigkeit >
mrwALL BER: -> GRA - Zustand ist unveréndert.

K Bedienteilzustand EIN- gleich oder lédnger als mrwALL TPZ erkannt: -> GRA - Zustand ist

EIN- (Verzogern)

Der GRA - Zustand HALTEN ergibt sich als Zielzustand der Zustinde EIN+, EIN-, WA von oben
und WA von unten, sowie als Zielzustand der Zustdnde TIP-UP und TIP DOWN (iiber WA).

Die aktuelle GRA - Sollgeschwindigkeit ist auf der OLDA mrmFG_SOLL, der Wert des Integrators
auf der OLDA mrol AKT und die aktuelle GRA - Wunschmenge auf der OLDA mrmM_EFGR
sichtbar.

Fiir die Ausgabe des inversen PWG - Signals (Information an Automatikgetriebe) wird eine GRA
Wunschmenge mrmFGR _roh versandt. In mrmFGR _roh werden bei den Zustinden "HALTEN",
"EIN+" und "WA von unten" die P - Anteile nicht begrenzt.
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2.8.4 Beschreibung der GRA Zustande
GRA - Zustand SET:

In dem Zustand SET wird nach Loslassen der betdtigten Taste die aktuelle Fahrgeschwindigkeit zur
Sollgeschwindigkeit gesetzt und in den Zustand HALTEN tibergegangen, wobei die aktuelle Menge
mrmM_EAKT in den Integrator des PI - Reglers fiir den Zustand HALTEN iibernommen wird. Bei
langerer Tastenbetétigung wird die aktuelle Fahrgeschwindigkeit zur Sollgeschwindigkeit gesetzt
und ausgehend von dieser Sollgeschwindigkeit in den jeweiligen Folgezustand (EIN+ / EIN-)
libergegangen.

GRA - Zustand TIP-UP:

Wird im GRA - Zustand HALTEN EIN+ kiirzer als mrwALL TPZ gedriickt und ist die
Abweichung von Sollgeschwindigkeit zu aktueller Fahrgeschwindigkeit < mrwALL BER, wird der
GRA - Zustand TIP-UP aktiviert. Die Sollgeschwindigkeit wird, wenn die GRA - Wunschmenge
die Vollast noch nicht erreicht hat, auf die um mrwALL TPV erhohte aktuelle Fahrgeschwindigkeit
gesetzt, und es wird in den GRA - Zustand WA von unten iibergegangen. Wenn die Vollast erreicht
ist, wird die Sollgeschwindigkeit nicht weiter erhdht, sondern es wird {iber den Zustand WA in den
Zustand HALTEN gegangen.

GRA - Zustand TIP-DOWN:

Wird im GRA - Zustand HALTEN EIN- kiirzer als mrwALL TPZ gedriickt und ist die
Abweichung von Sollgeschwindigkeit zu aktueller Fahrgeschwindigkeit < mrwALL BER, so wird
der GRA - Zustand TIP-DOWN aktiviert. Die Sollgeschwindigkeit wird, wenn die GRA -
Wunschmenge gréfer Null ist, auf die um mrwALL TPV erniedrigte (Untergrenze ist Null)
aktuelle Fahgeschwindigkeit gesetzt, und es wird in den GRA - Zustand WA von oben
tibergegangen. Ist die GRA - Wunschmenge gleich Null, so wird die Sollgeschwindigkeit nicht
weiter erniedrigt.
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GRA - Zustand EIN+:

Taste
l'EIN+I| A
(entprellt)
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-

|
mrmM_EFGRA |
|

mrwFEP _FMG o.
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Abbildung MEREGRO04: EIN+ Funktionsverlauf

mrmRMP_gef
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Nach Aktivierung des GRA - Zustandes EIN+ wird ein GRA - Wunschmengenanfangswert
errechnet. Dieser Anfangswert ist ein Maximum aus folgenden GréBen:

- GRA - Wunschmenge proportional zur aktuellen Fahrgeschwindigkeit mit dem
Proportionalititsfaktor mrwFEP_PAW

— aktuelle Einspritzmenge mmmM_ EAKT

- GRA - Wunschmenge mrmM_EFGR, wenn der GRA - Zustand EIN+ vom GRA - Zustand
HALTEN aus aktiviert wurde

Die Sollgeschwindigkeit wird in weiterer Folge an Hand einer Geschwindigkeitsrampe erhoht. Der
Anfangswert der Rampe ist die aktuelle Fahrgeschwindigkeit zum Zeitpunkt der Aktivierung des
GRA - Zustandes EIN+, die Rampensteigung betrdgt (mrwFEP RSK * fgmFGAKT +
mrwFEP RSP). Mittels P - Regler (Begrenzung von mrmFGR roh nur auf den Integer -
Wertebereich, Begrenzung von mrmM_EFGR auf [0, Begrenzungsmenge mroM EBEGR]) mit den
Regelparametern mrwFRP .. wird die aktuelle Fahrgeschwindigkeit zur Rampengeschwindigkeit
geregelt. Ist die so ermittelte GRA - Wunschmenge groB3er oder gleich der Vollastmenge, wird die
Rampengeschwindigkeit nicht mehr verédndert. Die Rampengeschwindigkeit wird so lange erhoht,
so lange der EIN+ Kontakt, als betétigt erkannt wird. Nach dem Loslassen des EIN+ Kontaktes
wird die aktuelle Fahrgeschwindigkeit zur neuen GRA - Sollgeschwindigkeit.

Ist die Beschleunigung des Fahrzeugs kleiner oder gleich mrwFEP_BOU, so erfolgt ein Ubergang
in den GRA - Zustand HALTEN, wobei die aktuelle GRA Wunschmenge mrmM_EFGR in den
Integrator des PI-Reglers fiir den GRA - Zustand HALTEN iibernommen wird.

Andernfalls wird die aktuelle GRA - Wunschmenge mrmM _EFGR zum Zeitpunkt des Loslassen,
wenn die aktuelle Wunschmenge grofer als der Mengenschwellwert mrwFEP MMP ist, um den
Proportionalfaktor mrwFEP FMG reduziert. Ist die GRA - Wunschmenge kleiner oder gleich dem
Schwellwert, ist der Proportionalfaktor mrwFEP FMK. Diese neue GRA - Wunschmenge wird
mittels Rampe mit der Rampensteigung mrwFEP RSU reduziert. Ist die aktuelle
Fahrgeschwindigkeit groBer oder gleich der GRA - Sollgeschwindigkeit, wird die Rampensteigung
verdoppelt. Wird die Fahrzeugbeschleunigung kleiner oder gleich mrwFEP _BOU und ist die
aktuelle Fahrgeschwindigkeit kleiner oder gleich der Sollgeschwindigkeit, erhoht um den Offset
mrwFEP_AVD, wird vom GRA - Zustand EIN+ in den GRA - Zustand HALTEN {ibergegangen,
wobei die aktuelle Fahrgeschwindigkeit zur Sollgeschwindigkeit gesetzt wird. Die GRA -
Wunschmenge mrmM_EFGR wird in den Integrator des PI-Reglers fiir den GRA - Zustand
HALTEN iibernommen.

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

30. Sept. 2002 Mengenberechnung - Fahrgeschwindigkeitsregelung RBOS/ESA



Seite 2-78 EDC15+ BOSCH

Y 281 S01/127 - PGP

GRA - Zustand EIN-:

Taste
"EIN-" A
(entprellt)
1
0 >
t

‘ fgmBESCH>=mrwFEM_BOD
‘ und V>V_Soll-mrwFEM_AVD

V_Sollwertrampe

mrwFEM_RSM
i B
t
mrwALL SPZ ‘
FGR-Mode 4 ‘EIN-_Ubergang
R | | — |HALTEN
T |
T EIN-
R
A h : ‘
L |
‘ =
SET/ |<@—P-Regelun «—PIRegelung ¢
| mrwFRM ...  Steuerung mrwFP...
| | mrwFI...
‘ -
| t
|
|
mrmRMP_gef (mrwFEM_RSK*fgmFGAKT + mrwFEM_RSM)

Abbildung MEREGROS5: EIN- Funktionsverlauf
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Nach Aktivierung des GRA - Zustandes EIN- wird ein GRA - Wunschmengenanfangswert
errechnet. Dieser Anfangswert ist ein Maximum aus folgenden GréBen:

— aktuelle Einspritzmenge mmmM_ EAKT
- GRA - Wunschmenge mrmM_EFGR

Die Sollgeschwindigkeit wird in weiterer Folge an Hand einer Geschwindigkeitsrampe erniedrigt.
Der Anfangswert der Rampe ist die aktuelle Fahrgeschwindigkeit zum Zeitpunkt der Aktivierung
des GRA - Zustandes EIN-, die Rampensteigung betrigt (mrwFEM RSK * fgmFGAKT +
mrwFEM RSM). Mittels P - Regler mit den Regelparametern mrwFRM .. wird die aktuelle
Fahrgeschwindigkeit zur Rampengeschwindigkeit geregelt. Ist die so ermittelte GRA -
Wunschmenge kleiner oder gleich Null, wird die Rampengeschwindigkeit nicht mehr verdndert.
Die GRA - Wunschmenge mrmM_EFGR wird auf [0, Begrenzungsmenge mroM EBEGR]
begrenzt. Die Rampengeschwindigkeit wird erniedrigt, so lange der EIN- Kontakt als betitigt
erkannt wird. Nach dem Loslassen des EIN- Kontaktes wird die aktuelle Fahrgeschwindigkeit zur
neuen GRA - Sollgeschwindigkeit.

Ist die Verzogerung des Fahrzeuges kleiner mrwFEM BOD (Applikation als negative
Beschleunigung), so wird in den GRA - Zustand HALTEN {ibergegangen, wobei die aktuelle GRA
Wunschmenge mrmM_EFGR in den Integrator des PI-Reglers fiir den GRA - Zustand HALTEN
ibernommen wird.

Andernfalls wird die aktuelle GRA - Wunschmenge mrmM_EFGR zum Zeitpunkt des Loslassen
um den Proportionalfaktor mrwFEM_ PEM proportional zur aktuellen Fahrgeschwindigkeit erhoht
(mrmM_EFGR = mrmM _EFGR + fgmFGAKT * mrwFEM PEM). Diese neue GRA -
Wunschmenge wird mittels Rampe mit der Rampensteigung mrwFEM_RSU erhoht. Ist die aktuelle
Fahrgeschwindigkeit kleiner als die GRA - Sollgeschwindigkeit, wird die Rampensteigung
verdoppelt. Wird die Fahrzeugbeschleunigung groBer oder gleich mrwFEM BOD und ist die
aktuelle Fahrgeschwindigkeit groBer als die GRA - Sollgeschwindigkeit, reduziert um den Offset
mrwFEM_AVD, wird vom GRA - Zustand EIN- in den GRA - Zustand HALTEN iibergegangen,
wobei die aktuelle Fahrgeschwindigkeit zur Sollgeschwindigkeit gesetzt wird. Die GRA -
Wunschmenge wird in den Integrator des PI-Reglers fiir den GRA - Zustand HALTEN
libernommen.
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Abbildung MEREGRO06: WA von oben Funktionsverlauf
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Nach Betitigung des WA-Kontaktes wird die aktuelle Menge auf den prozentuellen Faktor
mrwWA_ PAV reduziert und zur neuen GRA - Wunschmenge. Die Fahrgeschwindigkeit wird in
weiterer Folge an Hand einer Geschwindigkeitsrampe mroV_RAMP erniedrigt. Der Anfangswert
der Rampe ist die aktuelle Fahrgeschwindigkeit zum Zeitpunkt der Aktivierung des GRA -
Zustandes WA von oben, die Rampensteigung betrigt mmwWA_ RSW. Mittels P - Regler mit den
Regelparametern mrwF1W .. wird die aktuelle Fahrgeschwindigkeit zur Rampengeschwindigkeit
geregelt. Die GRA Wunschmenge mrmM_EFGR wird auf [0, mroM EBEGR] begrenzt. Ist die
aktuelle Fahrgeschwindigkeit kleiner der GRA - Sollgeschwindigkeit plus mrwWA_ VRO, wird die
Rampensteigung halbiert. Ist die aktuelle Fahrgeschwindigkeit kleiner oder gleich der GRA -
Sollgeschwindigkeit, wird in den GRA - Zustand HALTEN {ibergegangen, wobei die GRA -
Wunschmenge mrmM_EFGR in den Integrator des PI-Reglers des GRA - Zustandes HALTEN
tibernommen wird.
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Abbildung MEREGRO07: WA von unten Funktionsverlauf
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Nach Betétigung des WA-Kontaktes ist der Anfangswert der GRA - Wunschmenge das Maximum
aus der aktuellen Menge mrmM_EAKT und einem, zur aktuellen Fahrgeschwindigkeit mit dem
Faktor mrwFEP_PAW proportionalen Wert. Die Fahrgeschwindigkeit wird in weiterer Folge an
Hand einer Geschwindigkeitsrampe mroV_RAMP erhoht. Der Anfangswert der Rampe ist die
aktuelle Fahrgeschwindigkeit zum Zeitpunkt der Aktivierung des GRA - Zustandes WA von unten,
die Rampensteigung betragt mrwWA_ RSW. Mittels P - Regler (Begrenzung von mrmFGR_roh nur
auf den Integer - Wertebereich, mrmM_EFGR wird auf [0, Begrenzungsmenge mroM EBEGR]
begrenzt) mit den Regelparametern mrwF1W .. wird die aktuelle Fahrgeschwindigkeit zur
Rampengeschwindigkeit geregelt.

Ist die Rampengeschwindigkeit groBer als die GRA - Sollgeschwindigkeit minus mrwWA_ VRU,
wird die Rampensteigung halbiert. Ist die so ermittelte GRA - Wunschmenge groBer als die
Vollastmenge, wird die Geschwindigkeitsrampe angehalten. Ist die Rampengeschwindigkeit grof3er
oder gleich der GRA - Sollgeschwindigkeit wird in den GRA - Zustand UBERGANG HALTEN
gewechselt. Ist die aktuelle Fahrgeschwindigkeit groer oder gleich der GRA -
Sollgeschwindigkeit, wird in den GRA - Zustand HALTEN {ibergegangen. Dabei wird, solange die
aktuelle Fahrgeschwindigkeit kleiner als die GRA - Sollgeschwindigkeit ist, die
Fahrgeschwindigkeit mittels PI-Regler mit den Parametern mrwF2W .. fiir den P - Anteil und
mrwFIW_.. fiir den I - Anteil an die GRA - Sollgeschwindigkeit herangefiihrt.

Fiir die Berechnung von mrmFGR _roh wird der P - Anteil nur auf den Integer - Zahlenbereich
begrenzt, wihrend der I - Anteil auf [0, Begrenzungsmenge mroM EBEGR] begrenzt wird. Die
GRA Wunschmenge mrmM_EFGR wird auf [0, Begrenzungsmenge mroM EBEGR] begrenzt. Der
Integrator des GRA - Zustandes HALTEN wird beim Ubergang mit dem letzten Wert der GRA -
Wunschmenge vorgeladen.
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Der GRA - Zustand AUS wird aktiviert, wenn AUS vom Bedienteil bzw. eine andere
Ausschaltbedingung erkannt wird.

Ist der GRA - Zustand AUS durch Bremsbetitigung, Verzogerungsschwelle mrwFAS VZM oder
Systemfehler (Bremse, DZG) eingeleitet worden, erfolgt eine proportionale Reduktion der GRA -
Wunschmenge am Beginn des GRA - Zustandes AUS mit dem Reduktionsfaktor mrwFAS RSB.
Weiters wird die aktuelle GRA - Wunschmenge innerhalb der Zeit mrwFAS RAB auf Null
reduziert.

Wird der Abbruch durch Kupplungsbetitigung bzw. durch Auftreten eines Bedienteilfehlers
verursacht, so wird die GRA - Wunschmenge sofort Null.

In allen anderen Fillen erfolgt eine proportionale Reduktion der GRA - Wunschmenge am Beginn
des GRA - Zustandes AUS mit dem Reduktionsfaktor mrwFAS RAS und in weiterer Folge ein
Abbau der GRA - Wunschmenge mittels Mengenrampe mit der Rampensteigung mrwFAS SRA zu
Null. Ist die GRA - Wunschmenge Null, wird in den GRA - Zustand NEUTRAL iibergegangen. Die
letztgiiltige Sollgeschwindigkeit wird geloscht, falls der GRA - Zustand AUS durch den
Loschkontakt dimFGL hervorgerufen wurde oder der Abbruch wéhrend aktivem Zustand
EIN+/EIN- (Beschleunigen/Verzdgern) erfolgte.

GRA - Zustand NEUTRAL.:
Im GRA - Zustand NEUTRAL wird die GRA - Wunschmenge zu Null gesetzt.
GRA - Zustand HALTEN:

Im GRA - Zustand HALTEN wird mittels PI-Regler die aktuelle Fahrgeschwindigkeit auf den Wert
der GRA - Sollgeschwindigkeit mmmFG SOLL geregelt. Die verwendeten Regelparameter sind
mrwFP2 .. fiir den P - Anteil und mrwFI2 .. fiir den I - Anteil. Fiir die Ermittlung von
mrmFGR _roh wird der I - Anteil des Reglers auf [0, Vollastmenge mroM EBEGR] begrenzt,
wihrend der P - Anteil nur auf die Integer - Grenzen begrenzt wird. Die GRA - Wunschmenge
mrmM_EFGR wird jedoch auf [0, Vollastmenge mroM EBEGR] begrenzt. Wird mittels Fahrpedal
die GRA Wunschmenge mrmM_EFGR iiberdriickt, wird der Integrator des PI-Reglers angehalten.
Nach Beendigung dieses Zustandes und wenn die aktuelle Fahrgeschwindigkeit kleiner als die GRA
- Sollgeschwindigkeit plus mrwALL ITAV ist, wird der Integrator wieder freigegeben.
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2.8.5 GRA-Sollbeschleunigung
Die GRA-Sollbeschleunigung mrmRMPSLOP wird wie folgt berechnet:

GRA-Zustand | mrmRMPSLOP Bedingung
EIN+ (mrwFEP_RSK *

fgmFGAKT) +

mrwFEP RSP
EIN- -((mrwFEM_RSK *

fgemFGAKT) +

mrwFEM RSM)
WA vonunten |mrwWA RSW mroV _RAMP <= mrmFG SOLL —mrwWA VRU
WA vonunten |mrwWA RSW/2 mroV_RAMP > mrmFG SOLL — mrwWA VRU
WA von unten |0 mroV_RAMP >=mrmFG_SOLL
WA vonunten |0 fgmFGAKT >= mrmFG_SOLL
WA vonoben |-mrwWA RSW fgmFGAKT >= mrmFG_SOLL + mrwWA VOR
WA von oben -mrwWA RSW /2 femFGAKT < mrmFG SOLL + mrwWA VOR
WA vonoben |0 fgmFGAKT <= mrmFG SOLL
sonst 0

Die GRA-Sollbeschleunigung wird PT1-gefiltert mit dem Gedéchtnisfaktor mrwPT1 bes. Zu
Beginn von EIN+, EIN- und WA wird die Filterung ausgesetzt (siche Abb. MEREGRO04-07), da
ansonsten das Getriebe zu langsam reagieren wiirde. Die gefilterte Sollbeschleunigung wird in
mrmRMP_gef angezeigt.
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2.8.6 Adaptive Cruise Control (ACC)
Ubersicht

Um die Funktion der Adaptive Cruise Control (Adaptive Distanzregelung - ADR) umzusetzen wird
im Steuergerdt die CAN-Botschaft ADR1 empfangen. Die in dieser Botschaft enthaltene
Momentenanforderung wird in eine entsprechende Wunschmenge umgesetzt. Die entprellten und
plausibilisierten Signale werden der ACC iiber die CAN-Botschaft GRA zur Verfiigung gestellt.

Aktivierung

Die Aktivierung der ACC-Funktion erfolgt noch durch Applikation von cowFUN FGR (9 - ACC-
Betrieb). Zusitzlich mu3 die Auswertung der CAN-Botschaft ADR1 {iber den Softwareschalter
cowVAR ADR aktiviert werden.

Beschreibung des Softwareschalters cowVAR ADR:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar

1 2 Auswertung der Botschaft ADR1 aktiv

Abbruchbedingungen

Unter folgenden Bedingungen erfolgt Abschaltung der ACC:
irreversibel (durch entsprechendes Applizieren der Fehlerentprellzeit):

- Botschaftszédhlerfehler (fbbEACC_B)

— fehlerhafte Checksumme der ADR1 Botschaft (fbbEACC_C)

- Flag “ADR defekt” in ADR1-Botschaft gesetzt (fbbEACC D)

— Fehlerkennung im angeforderten Moment in ADR1-Botschaft erkannt (ftbbEACC _F)

— ACC-Anforderung unterhalb der v-Schwelle mrwFAS BVK (fbbEACC V)

— einer der folgenden Fehlerpfade defekt: fboSPWG, fboSFGG, tboSBRE, fboSDZG,
fboSCAN

— Botschaftstimeout-Fehler fbbEACC_Q entprellt defekt

— Plausible ACC-Momentenanforderung wéhrend AUS-Signal vom Bedienteil oder
Fahrerbremsung (fbobEACC_P)
AUS-Signal: dimFGA oder dimFGL gleich 0
Fahrerbremsung: dimBRE oder dimBRK ungleich 0

- Allgemeiner Plausibilititsfehler (fbbEACC A)

reversibel:

— Botschaftstimeout ADR1 aufgelaufen

— Anforderungsbit “Freigabe Momentenanforderung” in Botschaft ADR1 nicht gesetzt

— Status ADR in ADR1-Botschaft nicht “ADR aktiv”

- zmmSYSERR, Bit 5 gesetzt

— GRA-Abschaltbedingung erfiillt und nicht durch mrwACCAUSXx ausgeblendet
mrwACCAUSI: Wenn Bit x gesetzt, dann fiihrt GRA-Abschaltbedingung (mroFGR ABN)
Nummer x zur Abschaltung der ACC
mrwACCAUS2: Wenn Bit x gesetzt, dann fiihrt GRA-Abschaltbedingung (mroFGR ABN)
Nummer (x+16) zur Abschaltung der ACC

- Fehlerpfad fboSFGA defekt
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Grundsétzlich wird das angeforderte Moment akzeptiert, nachdem an einer der Eingdnge dimFGP
oder dimFGW eine positive Flanke erkannt wurde. Wurde der ACC-Betrieb unterbrochen wird
wieder auf o. g. Flanke gewartet bevor der Momenteneingriff zugelassen wird. Fiir die Abschaltung
iber Fahrgeschwindigkeitsschwelle mrwFAS BVK kann dieses Verhalten tiber mrwALL DEF (s.
u.) deaktiviert werden.

Wird eine der beschriebenen Abbruchbedingungen erkannt, wird die Menge mrmM_EFGR {iber
eine Rampe mit der Steigung mrwvACC_RAMP auf 0 reduziert.

Beschreibung der Message mrmACC_SAT:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar

0 1 “Freigabe Momentenanforderung” nicht gesetzt ODER ADR-Status
ungleich “ADR aktiv”

1 2 Fehlerkennung in Momentenanforderung

2 4 Botschaftstimeout oder Inkonsistenz

3 8 Botschaftszdhler nicht korrekt

4 16 Checksumme nicht korrekt

5 32 Flag “ADR defekt” gesetzt

6 64 Momentanforderung wdhrend AUS vom Bedienteil oder
Fahrerbremsung

7 128 Momentanforderung wiahrend fgmFGAKT unter der Schwelle
mrwFAS BVK

Momentenanforderung

Das angeforderte Moment wird iiber das Normierungsmoment mrwMULINF3 und den spezifisch
indizierten Verbrauch mrmBI SOLL in eine entsprechende Menge umgerechnet und iiber
mrmM_EFGR dem System zur Verfligung gestellt. Die Menge mrmM_EFGR ist begrenzt auf
mrmM_EBEGR, den unbegrenzten Wert enthdlt die Message mrmFGR _roh.

CAN

Die Funktion ACC arbeitet mit den folgenden CAN-Botschaften:

e cmpfangene Botschaft ADRI:

Folgende Informationen aus der ADRI1-Botschaft werden - abgesehen von der Berechnung der
Checksumme - vom Motorsteuergerit verarbeitet:

- Momentenanforderung ACC

- Botschaftszéhler
Der Botschaftszihler wird analog zur empfangenen Botschaft GRA (s. 0.) ausgewertet.
(Datensatzlabels: mrwvACC_Bmn, mrwACC Bmx)

- Defekt ADR,
gesetzt fuhrt zur ACC-Abschaltung

- Status ADR
Der Status ADR muB3 01 - “ADR aktiv” sein, damit Momenteneingriff erlaubt wird

- Freigabe Momentenanforderung
nicht gesetzt fiihrt zur ACC-Abschaltung
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e gesendete Botschaft GRA:

Uber die Botschaft GRA werden die entprellten FGR-Bedienteilsignale zur Verfiigung gestellt. Die
Verarbeitung der Signale erfolgt analog zur Funktion FGR mit Ein- Simulation.

Die Digitaleingéinge werden wie folgt auf die Posten der GRA-Botschaft abgebildet:

dimFGL “GRA/ADR - Hauptschalter”
dimFGA invertiert auf “GRA/ADR - Tipschalter AUS”
dimFGP “GRA/ADR - Tipschalter Setzen / Verzogern”

dimFGW “GRA/ADR - Tipschalter Wiederaufnahme / Beschleunigen”

Die Information “GRA/ADR verzégern” bzw. “GRA/ADR beschleunigen” werden gesetzt, wenn
die Signale dimFGP bzw. dimFGW fiir die Zeit mrwALL TPZ ununterbrochen anliegen.

e gesendete Botschaft Motor2:
Bei ACC-Betrieb hat der GRA-Status in der Motor2-Botschaft folgende Bedeutung, wobei in
diesem Fall mmmACCDDE?2 gleich S GRA ist:

S GRA.1 | S GRA.O | Kommentar

0 0 Fehler fbtbEACC_D, ADR - Defekt aus ADR1-Botschaft

Fehler fbbEACC _F, Fehlerkennung OxFFH im angeforderten Moment
Fehler im Pfad fboSFGA (Bedienteil)

alle reversiblen Abbruchbedingungen (s. 0.)

1 “ADR aktiv” gesetzt und Flag mroACC OFF nicht gesetzt
1 0 “ADR aktiv’ und Fahrerwunschmenge mrmM_EPWG > ACC
Anforderung mrmM EFGR
1 1 alle irreversiblen Abschaltungen (s. 0.)
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2.8.7 Zustandsanzeige, Abschaltbedingungen und Applikationshinweise
2.8.7.1 Zustandsanzeige
Beschreibung des OLDA GRA Status mroFGR_SAT:

Wertgex Dezimalwert | Kommentar
0000H 0 GRA Mode NEUTRAL
0010H 16 GRA Mode TIP UP
0020H 32 GRA Mode TIP DOWN
0030H 48 GRA Mode EIN+ (bzw. SET)
0040H 64 GRA Mode EIN- (bzw. SET)
0050H 80 GRA Mode WA von oben
0060H 96 GRA Mode WA von unten
0070H 112 GRA Mode AUS
0080H 128 GRA Mode HALTEN
0090H 144 GRA Mode ACC-Betrieb

Beschreibung des GRA Status im Mode TIP UP/TIP DOWN (Dezimalwert ist zum Wert fiir TIP
UP / TIP DOWN zu addieren):

Wertygx Dezimalwert | Kommentar
0010H bzw. 0020H 0 Abwarten TIP Zeit
0011H bzw. 0021H 1 Errechnen der Sollgeschwindigkeit

Beschreibung des GRA Status im Mode EIN+/EIN- (Dezimalwert ist zum Wert fiir EIN+ / EIN- zu
addieren):

Wertgex Dezimalwert | Kommentar
0030H bzw. 0040H 0 Abwarten SET - Zeit
0031H bzw. 0041H 1 Anfangswert errechnen
0032H bzw. 0042H 2 Rampenbehandlung
0033H bzw. 0043H 3 Ubergang Halten

Beschreibung des GRA Status im Mode WA-oben/WA-unten (Dezimalwert ist zum Wert fiir WA-
oben / WA-unten zu addieren):

Wertyex Dezimalwert | Kommentar
0050H bzw. 0060H 0 Anfangswert berechnen
0051H bzw. 0061H 1 Rampenbehandlung
0052H bzw. 0062H 2 Ubergang Halten
Beschreibung des GRA Status im Mode AUS (Dezimalwert ist zum Wert fiir AUS zu addieren):
Wertpex Dezimalwert | Kommentar
0070H 0 Anfangswert berechnen
0072H 2 Rampenbehandlung
0073H 3 Rampenbehandlung Bremse

Beschreibung des GRA Status im Mode HALTEN (Dezimalwert ist zum Wert fiir HALTEN zu
addieren):

Wertprx Dezimalwert | Kommentar
0081H 1 Integrator mit mrmM EAKT initialisieren
© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfigungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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2.8.7.2 Abschaltbedingungen
Beschreibung der OLDA GRA Abschaltbedingungen mroFGR_ABN:

Dezimalwert | Kommentar
0 Keine Abschaltbedingung
1 Aus Bedienteil
2 Aus Bremse
3 Aus Kupplung
4 Aus Bedienteilfehler
5 Aus iiber -B - Schwelle (red. Bremserkennung), oder GRA deaktiviert
(cowFUN FGR, Diagnose)
6 Aus V zu groB3/V zu klein
7 Aus N zu grof3
8 Aus N zu klein
9 Gang (V/N) zu klein
10 Gangwechsel (V/N) - Abweichung
11 Bleibende positive Regelabweichung
12 Positive Regelabweichung
13 Negative Regelabweichung
14 Fehler Bremse oder DZG
15 Warten auf Ende der Bedienteilbetétigung
16 Wabhlhebel des Automatikgetriebes in Position 1, N, R oder P
17 ASR- oder MSR-Eingriff
18 Batteriespannung zu klein
19 Crash
20 ESP-Eingriff
21 fbbEFGC B, tbbEFGC C, tbbEFGC P oder fbbEFGC Q endgiiltig defekt
22 Fehler bzgl der Schnittstelle Motor - Getriebe

(Die Bedingungen 11, 12 und 13 werden nur im GRA - Zustand HALTEN {iberpriift.)

Die Abschaltbedingungen werden in den OLDA’s mroFGR AB1 und mroFGR AB2 bitkodiert

dargestellt.

OLDA mroFGR_ABI: Bit n gestetzt bedeutet Abschaltbedingung n liegt vor.
OLDA mroFGR_AB?2: Bit n gestetzt bedeutet Abschaltbedingung n+16 liegt vor.

Beschreibung der Message mrmGRACoff: GRA-Abschaltung wegen CAN-Botschaftsfehler

Dezimalwert | Kommentar

1 falsche Checksum

2 Botschaftfehlerzahlerfehler

2.8.7.2.1 GRA Aus bei Vorgabewert fiir das Ubersetzungsverhaltnis

Bei Applikation ,,GRA iiber Radmoment* (cowFGR Rmo = 1) wird die GRA bei einem Fehler
beziiglich der Schnittstelle Motor — Getriebe deaktiviert und mroFGR _ABN hat den Wert 22. Siehe
auch Kapitel ,,Ermittlung der aktuell giiltigen Ubertragungsfunktion, GRA Aus bei Vorgabewert fiir
das Ubersetzungsverhiltnis®.
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2.8.7.3 Applikationshinweise
Beschreibung des Softwareschalters GRA Bedienelement mrwALL DEF:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar

0 1 AUS-Kontakt vorhanden
(0: AUS-Kontakt nicht vorhanden (dimFGA ODER dimFGL))

1 2 dimFGW und dimFGA ist Fehler
(0: dimFGW und dimFGA ist kein Fehler)

2 4 dimFGP und dimFGA ist Fehler
(0: dimFGP und dimFGA ist kein Fehler)

3 8 dimFGA ist ein KWH Bedienelement
(0: dimFGA ist kein KWH Bedienelement)

4 16 Ein- Simulation (GRA mit verzogern)
(0: keine EIN- Simulation (Standard GRA))

5 32 dimFGP und dimFGW ist Fehler
(0: dimFGP und dimFGW ist kein Fehler)

6 64 dimFGL = 0 und dimFGA, dimFGP oder dimFGW ist Fehler
(0: dimFGL = 0 und dimFGx ist kein Fehler)

7 128 1: ACC: Bei Abschaltung tiber Fahrgeschwindigkeit unter Schwelle,
wird fir die Wiederaufnahme nicht auf eine positive Flanke an
dimFGP oder dimFGW gewartet.

Hinweise zur Applikation:

Diese GRA entspricht der VW/AUDI Konzernspezifikation vom 7.11.1994, kann jedoch per
Applikation kompatibel zur vorherigen GRA gehalten werden. Folgende Werte miissen dabei
unbedingt eingehalten werden.

Datensatzparameter GRA Spez. 7.11.1994 Fiir vorherige GRA
mrwALL MIN 0 0

mrwALL MAX Vmax Vmax

mrwALL BER 5 Km/h, bzw. beliebig Vimax

mrwALL SPZ >0 0 *)

mrwFEM RSK 0 0

mrwFEP RSK 0 0

mrwFAS BVG Vmax Vmax

mrwFAS VDU 0.75 0

mrwFAS VDK Vmax 25

*) Damit wird auch definiert, daB3 in EIN- Simulation kein Setzen, bzw. Beschleunigen bei Vgo = 0

moglich ist.

Erlduterung zur VW/AUDI Konzernspezifikation vom 7.11.1994:

Bedienteilfehler: scheint in der Spezifikation nicht auf, wird wie bisher ausgewertet (konfigurierbar,
Mengenreduktion ohne Rampe sofort auf 0).

Bei Abbruch wihrend betétigter Taste (Beschleunigen/Verzogern) wird Vgon geldscht (wird in der
letzten Version der GRA Spez. nicht mehr erwihnt).
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2.9 Arbeitsdrehzahlregelung

2.9.1 Ubersicht

Die Arbeitsdrehzahlregelung (ADR) verwendet zur Steuerung der einzelnen Funktionen die
Digitaleingdnge der GRA. Das heil}t, da} in einem Fahrzeug mit ADR kein GRA Betrieb moglich

ist!
Eingang:
(Schalter) dimADR dig. Eingang ADR-Aktiv  => dimDIGprel.6
(Taster) dimADP dig. Eingang ADR+ => dimDIGprel.0
(Taster) dimADM dig. Eingang ADR- => dimDIGprel.2
(Taster) dimADW dig. Eingang ADR-WA => dimDIGprel.C
(Schalter) dimHAN dig. Eingang Handbremse = => dimDIGprel.3
dzmNmit Drehzahl
femFGAKT aktuelle Fahrgeschwindigkeit
mrmM_EWUN zeitsynchrone Wunschmenge
mrmM_EPWG Wunschmenge PWG
mroM_ EBEGR Vollastmenge
nlmNLact Nachlauf aktiv
anmPWG Pedalwertgeber
mrmSICH _F Sicherheitsfall
mrmSTART B Startbit
mrmT _SOLEE Hochlaufzeit (von Diagnose)
mrmADR_Neo obere Drehzahlschwelle (von Diagnose)
mrmADR_Nfe Festdrehzahl (von Diagnose)
Ausgang:
mrmM_EADR Wunschmenge ADR
ehmFML2 ADR Kontrollampe (Bei aktiver ADR wird die

Kontrollampe {iber ehmFML2 angesteuert.)

Es sind zwei Arten der ADR realisiert. Die erste Moglichkeit stellt die variable ADR, die zweite
stellt die feste ADR dar. Beide Funktionen kommen nie gleichzeitig vor. Die Unterscheidung
erfolgt tiber den Funktionsschalter cowFUN FGR.

Beschreibung des Funktionsschalters cowFUN_ FGR:

Dezimalwert | Kommentar
3 GRA mit VW/AUDI Bedienteil (siche FGR)
6 GRA mit LT2 Bedienteil (siche FGR)
7 ADR mit variabler Arbeitsdrehzahl
8 ADR mit fester Arbeitsdrehzahl
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2.9.1.1 Zustinde der Arbeitsdrehzahlregelung

Stand-by

Abbildung MEREADO1: Zustinde der ADR

Die folgenden Zustandsiibergéinge der ADR gelten sowohl fiir die variable, als auch fiir die feste
ADR. Die ADR befindet sich zuerst im Zustand "Stand-by".

A Fir die Aktivierung der ADR muf3 die Motordrehzahl dzmNmit gréBer als die untere ADR-
Drehzahleinschaltschwelle mrwADR Neu und kleiner als die obere ADR-
Drehzahleinschaltschwelle mrmADR _ Neo und die Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT
kleiner als die Aktivierungsschwelle mrwADR VAK sein. Weiters muf3 Startabwurf erfolgt
sein (mrmSTART B = 0), die Handbremse angezogen sein (dimHAN = 1) und danach der
Schalter fiir ADR einmal betitigt werden (dimADR= 1, steigende Flanke). Beim Ubergang in
den Zustand "Wartezeit" wird die Solldrehzahl mit der aktuellen Istdrehzahl initialisiert.

B Nach Ablauf der Zeit mrwADR t f (Zustand "Wartezeit") wird die ADR in den Zustand
"Regeln" weitergeschalten. Als Sollwert wird die aktuell vorhandene Istdrehzahl verwendet.

mrmSTART_B
fgmFGAKT < mrwADR_VAK TOTZET
dzmNmit > mrwADR_Neu mrmT_SOLEE 5
& ~ > ADRaktiv
dzmNmit < mrmADR_Neo x
dimHAN |
|

dimADR Z/ % cowFUN_ADR 4
. 7y mrwADR _t_f
|
|
|

cowFUN_ADR.4

Abbildung MEREADO2: Einschaltbedingungen der ADR

C Wird der Regler durch eine Abbruchbedingung (s.u.) abgebrochen, so gelangt er in den
Zustand "Abbruch".

D Erst wenn keine Abbruchbedingungen mehr vorliegen, wird der Regler wieder in den Zustand
"Stand-by" umgeschaltet.

E Wird der Regler durch Lésen der Handbremse oder Ausschalten iiber dimADR beendet, so
wird die Solldrehzahl iiber eine Rampe bis zur Drehzahl mrwADR Nau erniedrigt. Bei
Erreichen dieser Drehzahl geht der ADR in den Zustand "Stand-by" iiber.
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Mit dem Softwareschalter cowFUN ADR/Bit 4 kann der verzégerte Hochlaufbetrieb der ADR
eingestellt werden (nach geloschtem Startbit), d.h. nach einer tiber Diagnose / Kanal 27 (in
Sekundenschritten) applizierbaren Zeit mrmT SOLEE beginnt der Hochlauf.
Erstinitialisierungswert fiir EEPROM : edwINI ADT ;

Vorgabewert bei defektem EEPROM : cowAGL ADT

In der Message mrmADR SAT ist der Zustand der ADR sichtbar:

Wertyex | Dezimalwert | Kommentar
0001H 1 Die ADR ist im Zustand "Stand-by"
0002H 2 Die ADR ist im Zustand "Wartezeit"
0003H 3 Die ADR ist im Zustand "Regeln"
0004H 4 ADR Betrieb abgebrochen
00FFH 255 ADR ist gesperrt

2.9.2 Variable Arbeitsdrehzahlregelung

Die variable ADR setzt sich aus verschiedenen Aufgaben zusammen: "Arbeitsdrehzahlregler
Bedienung", "Arbeitsdrehzahlregler Erhohung/Erniedrigung", "Arbeitsdrehzahlregler PI-Regler",
"Arbeitsdrehzahlregler AUS", "Arbeitsdrehzahlregler Abbruch". Die Aufgaben
"Arbeitsdrehzahlregler Erhohung/Erniedrigung" und "Arbeitsdrehzahlregler AUS" fiithren die
Benutzeranforderung ADR+/ADR- und AUS durch. Die Aufgabe "Arbeitsdrehzahlregler PI-
Regler" regelt die Motordrehzahl zur Solldrehzahl. Die Aufgabe "Arbeitsdrehzahlregler Abbruch"
iiberwacht alle Konditionen, welche einen Abbruch der ADR erforderlich machen.

2.9.2.1 Arbeitsdrehzahlregler Bedienung

In Abhédngigkeit der betdtigten Kontakte des Arbeitsdrehzahlreglers (dimADP und dimADM)
und/oder iiber PWG wird die ADR-Solldrehzahl mrmADR_SOL, und der Initialwert des Integrators
des PI-Reglers mroADR I A ermittelt.

Die Kontakte dimADP und dimADM, sowie die Kontakte fiir Handbremse dimHAN und ADR-

Aktiv dimADR werden in der Verarbeitung der Digitaleingdnge entprellt.
Beschreibung des Funktionsschalters mrwADR_SOL :

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar
0 1 Sollwertvorgabe iiber Tasten (dimADP/dimADM)
1 2 Sollwertvorgabe iiber PWG
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2.9.2.2 Arbeitsdrehzahlregler Erhohung/Erniedrigung

Wenn die Voraussetzungen fiir die ADR gegeben sind und die Wartezeit mrwADR t f abgelaufen
ist, kann sie mittels ADR+ Kontakt dimADP bzw. ADR- Kontakt dimADM aktiviert werden. Die
ADR-Solldrehzahl mrmADR_SOL wird bei Betdtigen von ADR+ (dimADP) bzw. ADR-
(dimADM) mit der aktuellen Motordrehzahl dzmNmit belegt.

Ist die aktuelle Motordrehzahl kleiner als die Schwelldrehzahl (dzmNmit < mrwADR Nsc ) wird
bei ,,ADR aktiv¢ die Solldrehzahl mrmADR SOL iiber eine Rampe mit der Steigung
mrwADR dNP auf die Schwelldrehzahl mrwADR Nsc angehoben. Wéhrend die Rampe aktiv ist,
kann die Drehzahl iiber die Kontakte ADR+ (dimADP) bzw. ADR- (dimADM) nicht verdndert
werden. Nach Erreichen des Rampenendwerts wird die Solldrehzahl mrmADR SOL durch
mrwADR Nsc auf ein Minimum begrenzt.

So lange der ADR+ (dimADP) bzw. ADR- (dimADM) Kontakt betitigt ist, wird die ADR-
Solldrehzahl mrmADR_ TSO innerhalb der Drehzahlgrenzen mrwADR Neu und mrmADR_Neo
tiber die ADR-Rampensteigung mrwADR _dNP bzw. mrwADR _dNM erhoht bzw. erniedrigt.
Werden beide Tasten gleichzeitig betétigt, so hat die ADR- Taste hohere Prioritit und die
Solldrehzahl wird erniedrigt. Ist das Bit 0 des Funktionsschalter mrwADR SOL gesetzt, wird die
Solldrehzahl iiber Taster mroADR TSA zur Maximumbildung der Solldrehzahl herangezogen.

Die Sollwertvorgabe iiber PWG erfolgt mittels der Kennlinie mrwADR KL, die eine Umsetzung
PWG (in Prozent) in Drehzahl ermdglicht. Diese Drehzahl mroADR PSO wird nach einer
Minimumauswahl mit mrmADR_Neo iiber ein PT1-Glied mrwADR_GF weitergeleitet, wenn kein
Fehler (ftbbEPW2 L, fbbEPW2 H, fbbEPWG L, {bbEPWG H oder mrmSICH _F) gesetzt ist. Bei
gesetztem Bit 1 von mrwADR SOL wird die gefilterte Drehzahl mroADR PWG zur
Maximumbildung der Solldrehzahl zugelassen.

Nach jeder Arbeitsdrehzahlregler Erhohung/Erniedrigung iiber die Tasten oder iiber PWG wird die
ADR-Solldrehzahl mrmADR_SOL mit der aktuellen Motordrehzahl dzmNmit und der Integrator
des PI-Reglers mroADR I A mit der aktuellen Wunschmenge mrmM_EWUN vorbelegt. Der
Zustand der ADR bei Erhohen oder Erniedrigen ist Zustand "Regeln".

Bei aktiver Drehzahlvorgabe der ADR iiber PWG (cowFUN _FV2 = 1 und mroADR _PGW > 0)
oder aktiver fester ADR (mrmADR SAT = 3 und cowFUN FGR=8 und cowFUN FV2 = 1)
werden die vom Fahrverhalten-KF abhdnigen Mengen (mrmM_EPWG und mrmM_EPWGR siehe
Kap. 2.6.2 Drehzahlabhéngiges Fahrverhalten) auf 0 gesetzt. Damit beim Einschalten der ADR kein
Mengensprung der Fahrerwunschmenge entsteht, wird vor Abschaltung des Fahrverhalten-KF der I-
Anteil es PI-Regler (mtoADR I A) mit der aktuellen Fahrerwunschmenge mrmM EWUN
initialisiert.
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Abbildung MEREADO6: ADR tiber PW6

Beschreibung des Funktionsschalters cowFUN FV?2 :

Dezimalwert

Kommentar

0

Fahrverhaltenkennfeld bei aktiver ADR nicht wegschalten

1

Fahrverhaltenkennfeld wegschalten bei ADR-Drehzahlvorgabe iiber PWG

2.9.2.3 Arbeitsdrehzahlregler PI-Regler

Der PI-Regler des ADR regelt die Motordrehzahl dzmNmit zur ADR-Solldrehzahl mmmADR _SOL
Die Regelparameter werden noch nach
Kleinsignal und nach GroBsignal getrennt fiir P- und I-Anteil unterschieden. Bei einem Ubergang
z.B. von Erhdhen/Erniedrigen auf Zustand "Regeln" darf am Reglerausgang kein Mengensprung
auftreten. Die Ausgangsmenge des PI-Reglers mrmM EADR wird durch die Vollastmenge
mroM_EBEGR begrenzt. Die ADR-Solldrehzahl ist in mrmADR_SOL, der I-Anteil des PI-Reglers
auf der OLDA mroADR I A und der P-Anteil auf der OLDA mroADR_P_A sichtbar. Der Zustand
der ADR st der Zustand "Regeln". Die Hochstdrehzahl mrmADR Neo ist iiber den
Anpassungskanal 28 per Diagnoseschnittstelle mit Login einstellbar (Unter- / Obergrenze :
mrwADR vmn bzw. mrwADR_vmx).

mit den Parametern mrwADP ... und mrwADI ... .
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dzmNmit < mrwADR_Nsc

dimADP
|
! |
| mrmADR_Neo —= |
\ MIN ‘
! |
© j | mroADR_TSO
- ‘
f RAMPE +
mrwADR_dNP .
mroADR_TSO " G B
o] O/
ADR_Neu —] 4(' i
mw —eu MAX ‘ f A‘
; j | |
c/. ‘ \
L RAMPE | mmwADR_SOL.0
\ mrwADR_dNM ‘
. |
|
dimADM
mrmADR_Neo VI ok oL
- ~ K o |mroADR_PWG max [MMATR
anmPWG —= i i PT1 E~ ~*
i mroADR_PSO ‘ mrwADR_GF 1
mrwADR_KL } }
] |
fobEPW2_L : mrwADR_SOL.1
|
fobEPWG_L |
fobEPW2_H —— >1 !
fobEPWG_H
mrmSICH_F
mrmADR_SOL
mrwADR_Nsc MAX ~ mrmADR_SOL
o]
I
|
mrwADR_Nsc \
MIN ‘
|
mrmADR_SOL ij |
|
RAMPE |
mrwADR_dNP |
|
|
|
|

mrmADR_SOL < mrwADR_Nsc

ADR aktiv

Abbildung MEREADO3: Solldrehzahlermittlung der ADR
Fiir mrmADR_Neo ist Erstinitialisierungswert flir EEPROM : edwINI _ADV ;
Vorgabewert bei defektem EEPROM : cowAGL ADV
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mrmADR_SOL
i j\-l- mroADR_I_A
dzmNmit ()
I BEGRENZUNG
mrwADI_... mroM_EBEGR ADR Abbruch |
\
MUeRRRPA % (1) s | MmM_EADR
P + BEGRENZUNG| f o
mrwADP_... mroM_EBEGR

Abbildung MEREADOS: Reglerstruktur der ADR

2.9.2.4 Arbeitsdrehzahlregler Wiederaufnahme

Die Aktivierung der WA ist nur in den Zustinden Stand-by und Wartezeit, und bei Applikation von
Sollwertvorgabe iiber Taster moglich. Aus den Zustinden Stand-by und Wartezeit wird nach
Abblauf der Wartezeit die Solldrehzahl im Zustand Regeln mit der WA-Drehzahl mrmADR_SET
belegt. Bei einer Anderung der Solldrehzahl wird die WA-Drehzahl mir der aktuellen Solldrehzahl
belegt.

Der Bedienteilzustand WA wird erkannt, wenn

- dimADW (Taste WA betitigt) UND
- dzmNmit > mrwADR_Neu UND
- dzmNmit < mrmADR_Neo UND
-mrmADR_SET <> 0 UND
- ADR im Zustand Stand-by ODER
- ADR im Zustand Wartezeit.

Wird der Bedienteilzustand WA erkannt und ist die aktuelle Drehzahl > mrmADR_SET, so ist der
neue Zustand von mroWA Stat WA von oben, ist die aktuelle Drehzahl < mrmADR_SET so ist der
neue Zustand von mroWA_Stat WA von unten.

Werden von den Tasten dimADW, dimADM und dimADP mehr als eine gleichzeitig betitigt, so
wird die Funktion nach der Priorititenliste dimADM, dimADP, dimADW ausgefiihrt.

Wird im Zustand Stand-by gleichzeitig dimADW und dimADM betitigt, so wird die WA-Drehzahl
mrmADR_SET mit 0 belegt.

Wiederaufnahme von oben:

Beim Ubergang von Wartezeit nach Regeln wird die Solldrehzahl mit dzmNmit belegt, und in
Folge anhand einer Drehzahlrampe mit der Steigung mrwADR dWM an mrmADR SET
herangefiihrt.

Wiederaufnahme von unten:

Beim Ubergang von Wartezeit nach Regeln wird die Solldrehzahl mit dzmNmit belegt, und in
Folge anhand einer Drehzahlrampe mit der Steigung mrwADR dWP an mrmADR SET
herangefiihrt. Ist die ermittelte ADR Wunschmenge groBer als die Vollastmenge so wird die
Drehzahlrampe angehalten.
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ADR Zustand = Regeln und WA erkannt

Beim Ubergang von Wartezeit auf Regeln wird der Integrator des PI-Reglers mit der aktuellen
Wunschmenge vorbelegt. Wéhrend des Regelns wird die ADR Menge mrmM_EADR auf [0,
mroM_EBEGR] begrenzt. Ist die aktuelle Drehzahl = mrmADR _SET so wird der Zustand WA
geloscht und der I-Anteil mroADR 1 A erneut mit der aktuellen Wunschmenge mrmM_EWUN
vorbelegt.

Die aktuelle Solldrehzahl wird bei WA in den Oldas fiir die Drehzahlbeeinflussung {iber Tasten
mroADR_TSO, mroADR TAS dargestellt.

In der OLDA mroWA STAT ist die Wiederaufnahmeart sichtbar:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar

0 1 Wiederaufnahme von oben

1 2 Wiederaufnahme von unten
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2.9.2.5 Arbeitsdrehzahlregler AUS

Bei "Arbeitsdrehzahlregler AUS" wird die ADR-Solldrehzahl {iiber die ADR-Rampe
mrwADR dNA bis zur Drehzahl mrwADR Nau erniedrigt. Sobald die ADR-Solldrehzahl die
Ausschaltschwelle mrwADR Nau erreicht wird der Reglerausgang auf Null geschaltet
(mrmM_EADR = 0) und nur der Leerlaufregler bleibt aktiv. Als Ausschaltbedingungen gelten
dabei nur die Handbremse ist nicht betétigt ( dimHAN = 0) oder der ADR-Schalter ist nicht betétigt
(dimADR = 0) oder der Startabwurf (mrmSTART B = 0) ist noch nicht erfolgt.

In der OLDA mroADR_AUS ist die Ausschaltkondition sichtbar:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar
0 1 AUS iiber ADR-Schalter dimADR = 0
1 2 AUS iiber Handbremse dimHAN =0
2 4 Verzogerung durch Startabwurf mrmSTART B =1

2.9.2.6 Arbeitsdrehzahlregler Abbruch

Die ADR wird unter folgenden Bedingungen abgebrochen. In der OLDA mroADR ABB ist die
Abbruchbedingung sichtbar:

o) Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT grofler mrwADR_VAK (mroADR_ABB = 1),
0) Drehzahl dzmNmit groBer mrwADR Nao (mroADR ABB = 2),
0) Drehzahl dzmNmit kleiner mrwADR_ Nau (mroADR_ABB = 4),

0) bei positiver Regelabweichung tbbEADRpR: Drehzahldifferenz im Zustand "Regeln" grofer
als Schwelle mrwADR pRA fiir eine Zeit fowEADRpRA  Abbruch des ADR und Eintrag
des Fehlers ADR positive Regelabweichung im Fehlerspeicher (mroADR _ABB = §),

0) bei negativer Regelabweichung fbbEADRnR ohne Uberdriicken durch den PWG:
Drehzahldifferenz im Zustand "Regeln" kleiner als Schwelle mrwADR nRA fiir eine Zeit
fowEADRNRA und Wunschmenge des ADR groBer oder gleich der Wunschmenge durch den
PWG (mrmM_EADR > mrmM_EPWG) Abbruch des ADR und Eintrag des Fehlers ADR
negative Regelabweichung im Fehlerspeicher (mroADR_ABB = 16),

0) bei negativer Regelabweichung fbbEADRnR mit Uberdriicken durch den PWG:
Drehzahldifferenz im Zustand "Regeln" kleiner als Schwelle mrwADR nRA fiir eine Zeit
mrwADR t R und Wunschmenge des ADR kleiner als Wunschmenge durch den PWG
(mrmM_EADR < mrmM_EPWG) Abbruch des ADR ohne Fehlereintrag (mroADR_ABB =
32),

Bei Klemmel5 aus oder DZG defekt (fboSDZG <> 0) wird der Regelbetrieb ebenfalls
abgebrochen, es erfolgt jedoch keine Ausgabe auf mroADR ABB. Bei Abbruch wird der
Reglerausgang sofort auf Null geschaltet (mrmM_EADR = 0) und die normale Leerlaufregelung
wird wieder aktiv.

Der Zustand der ADR ist der Zustand "Abbruch". Liegt keine dieser Abbruchbedingungen mehr an,
und wird entweder dimADR oder dimHAN wieder 0, so wird der ADR in den Zustand "Stand-by"
umgeschaltet. Nach neuerlicher Aktivierung (dimADR=1 und dimHAN=1) wird der ADR nach der
Zeit mrwADR t f(Zustand "Wartezeit") wieder freigegeben.
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K15 aus

fboSDZG <> 0

fgmFGAKT > mrwADR_VAK

dzmNmit > mrwADR_Nao ADR Abbruch

dzmNmit < mrwADR_Nau

mrmADR_SAT ==3
&
(mrmADR_SOL - dzoNmit) > mrwADR_pRA L TOTZET
fowEADRpRA L
(mrmADR_SOL - dzoNmit) < mrwADR_nRA &
TOTZEIT
M_EADR >= M_EPWG
mrmi mrmi L] fowEADRNRA
& l
TOTZEIT
mrmM_EADR < mrmM_EPWG L] mwADR £ R
dimHAN >1 ADR ausschalten
dimADR -

Abbildung MEREADO4: Abbruchbedingungen der ADR

Wird bei aktivem Arbeitsdrehzahlregler Klemme 15 aus erkannt, so wird die ADR-Wunschmenge
mrmM_EADR, und die ADR-Solldrehzahl mrmADR_SOL sofort auf Null gesetzt.

2.9.2.7 Lampentest
Nach Ziindung Ein wird die ADR-Lampe fiir die Zeit mrwADR t L angesteuert.
2.9.2.8 Konfiguration

Uber cowFUN_ADR ist der Eingriff des ADR auf andere Funktionen konfigurierbar. Ist
cowFUN_ADR.O gesetzt so wird bei gezogener Handbremse der Fehler FGG Plausibilitit mit
Drehzahl und Menge nicht gemeldet (sh. Uberwachungskonzept FGG). Mit cowFUN_ADR.1 wird
ausgewihlt ob der ADR die Parametersatzauswahl des Aktiven Ruckelddmpers beeinfluflt. Ist
cowFUN_ADR.1 gesetzt so kann mit cowFUN_ ADR.2 ausgewéhlt werden welche Parametersitze
vom  Aktiven  Ruckeldimpfer = verwendet werden (sh. Aktiver = Ruckelddmpfer,
Parametersatzauswahl). Ist cowFUN ADR.3 gesetzt und die Arbeitsdrehzahlregelung ist im
Zustand ,,Regeln” (mrmADR_SAT = 3) erfolgt eine Abschaltung der Abgasriickfiihrung. Uber
cowFUN _ADR.4 kann der Automatische Hochlauf eingestellt werden (s. Kap. 2.9.1.1.).
Die restlichen Bits von cowFUN_ ADR sind nicht benutzt.
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2.9.3 Feste Arbeitsdrehzahiregelung
2.9.3.1 Funktionsweise

Zum Unterschied zur variablen ADR ist bei der festen ADR der Sollwert ein fest vorgegebener
Wert (feste Arbeitsdrehzahl mrmADR Nfe), der {iiber den Anpassungskanal 29 per
Diagnoseschnittstelle mit Login einstellbar ist (Unter- / Obergrenze : mrwADR fmn bzw.
mrwADR_fmx).

Erstinitialisierungswert fiir EEPROM : edwINI ADE ;
Vorgabewert bei defektem EEPROM : cowAGL ADE

Sind die Bedingungen zur Aktivierung der ADR gegeben (dimADR=1, dimHAN=1 und es liegen
keine Abbruchbedingungen vor), so wird nach einer Wartezeit mrwADR t f (siehe auch ,,Variable
ADR*) die ADR-Solldrehzahl mrmADR_SOL mittels Rampe mrwADR dNP an die feste
Arbeitsdrehzahl mrmADR_Nfe herangefiihrt. Die Wartezeit ist vor jeder Aktivierung zu beachten.

Wird die ADR iiber den Schalter ADR-Aktiv oder iiber die Handbremse ausgeschaltet, so wird die
Solldrehzahl tiber die ADR-Rampe mrwADR dNA erniedrigt und die Drehzahl entsprechend der
Wunschmenge (ohne ADR) eingestellt. Alle iibrigen Abbruchbedingungen fithren zur sofortigen
Mengenabschaltung des ADR-Reglers (siehe auch ,,Variable ADR®).
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2.10 Hochstgeschwindigkeitsbegrenzung

Die Hochstgeschwindigkeitsbegrenzung (HGB) muf3 die Kraftstoffmenge in Abhdngigkeit von der
aktuellen  gemittelten = Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT abgeregeln. Die von der
Hochstgeschwindigkeitsbegrenzung berechnete Menge mrmM_EHGB begrenzt die Wunschmenge
mrmM_EWUNF (siehe Kapitel “Externer Mengeneingrift”).

Die Hochstgeschwindigkeitsbegrenzung setzt sich aus vier Teilaufgaben zusammen: der
Auswertung der Anforderung iiber die CAN-Botschaften Niveaul und Allradl, der
Sollwertnachfiihrung, der Reglerparameterauswahl und der Regelung.

Reglerparameter-

f VzuN
gm._vzd auswahl
mrmM_EPWG
mrmM_EFGR
mroM_EBEGR mrwM_EMAX
fgmFGAKT .
Regelung .@/a
MEREHG04 }
|
|
mrmV_SOLHN |
|
|
mrmV_SOLEE = 0 }
mrmV_HGBSW——  Sollwert- L > ‘
- nachfiihrung mrwHGBVMAX =0 — |
mrmHGB_Sta.1
mrmHGB_Sta.5

mrmM_EAKT + mrwM_HGB_d

L"\ Slewrate
o MIN Begrenzung mrmM_EHGB
dzmNmit > mrwN_NBHNI

[
|
|
&L——— =
mrmHGB_Sta.2 ——— mrwHGB_ABS

mrwHGB_ANH
mrmM_EAKT + mrwM_HGB_d mrmEXM_HGB

%
mrwM_NBPNG =
|
|

dzmNmit > mrwN_NBPNG———
mrmHGB_Sta6 ———

mrwM_NBHNI

Abbildung MEREHGO1: Struktur der HGB

fgm VzuN Verhiltnis Fahrgeschwindigkeit zu Drehzahl
mroM_ EBEGR Begrenzungsmenge

mrmM_EPWG Wunschmenge PWG

mrmM_EFGR  Wunschmenge FGR

fgmFGAKT Aktuelle Fahrgeschwindigkeit
mrmV_HGBSW Aktuell giiltige Hochstgeschwindigkeit
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Die Message mrmV_SOLEE ist die iiber EEPROM eingestellte Hochstgeschwindigkeit. Die
Einstellung der Hochstgeschwindigkeit iiber EEPROM erfolgt iiber die Anpassungsfunktion der
Diagnose (sieche auch Kapitel Diagnose), MeBwertekanal 18. Die Hochstgeschwindigkeit kann
innerhalb der Grenzen Minimalwert mrwHGBVMIN und Maximalwert mrwHGBVMAX gewdhlt
werden. Bei jedem Speichern der Anpassung wird der aktuelle Wert als Maximalwert fiir die
ndchsten Anpassungen iibernommen. Ein Deaktivieren der HGB und Riicksetzen des Maximalwerts
kann nur {liber die Loginfunktion und PaBwort xcwPHGBOfT erfolgen.

Ist die HGB deaktiviert so sind die Werte mrmV_SOLEE (Hochstgeschwindigkeit) und
mrmV_SOLHN (nachgefiihrte Geschwindigkeit) = 0. Bei Aktivierung stellt sich abhidngig von der
Fahrgeschwindigkeit und dem Betriebspunkt eine nachgefiihrte Geschwindigkeit ein.

Die aktuelle Hochstgeschwindigkeit mrmV_HGBSW ist das Minimum aus allen aktiven
Anforderungen

— Begrenzung im Hoch-Niveau: mmmHGB_Sta.1 = 1 bedeutet mrwHGBvVHNI nimmt Einfluf3 auf
die Hochstgeschwindigkeit.

— Begrenzung bei Untersetzung durch Planetennachgelege: mrmHGB_Sta.5 bedeutet
mrwHGBVPNG nimmt Einflu3 auf die Hochstgeschwindigkeit.

— sonst: Hochstgeschwindigkeit entspricht Wert aus dem EEPROM: mrmV_SOLEE.

Applikationshinweis: ein Wert von mrmV_HGBSW = 0 bedeutet fiir die Regelung ‘keine
Begrenzung’. Durch die oben beschriebene Minimumbildung fiihren Werte von mrwHGBvVHNI
oder mrwHGBVPNG = 0 dazu, daB auch bei mrmV_ SOLEE ungleich 0 keine Begrenzung
durchgefiihrt wird.

Die Message mrmEXM HGB gibt an, ob die HGB-Menge mrmM_EHGB Einflul auf die
Wunschmenge mrmM_EWUNF hat.

Die Slewrate-Begrenzung verhindert Mengenspriinge, die durch Deaktivieren der
Geschwindigkeitsbegrenzung oder durch die Drehzahlbegrenzung (s. u.) auftreten konnen. Die
Parameter mrwHGB ABS bzw. mrwHGB_ANH geben die hochstzulidssige Mengenidnderung fiir
Absenken bzw. Anheben an. Die Slewrate-Begrenzung ist nur wirksam, wenn die Menge aktiv
begrenzt wird (mrmEXM HGB = 1) da die Wirksamkeit der Begrenzung aus dem Zustand
Deaktiviert sonst verzoegert wiirde (Uberschwingen der Geschwindigkeit).

Sichere Deaktivierung der HGB durch EPROM (mrmV SOLEE):

mrwHGBVMIN = 0; mmvHGBVMAX = 0;
Erstinitialisierungswert fiir EEPROM edwINI HGB = 0;
Vorgabewert bei defektem EEPROM cowAGL _HGB = 0;
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2101 Auswertung der Anforderung tiber Niveau1 und Allrad1

Die Anforderungen der Geschwindigkeitsbegrenzung iiber Niveaul und Allradl sind in der
Message mrmHGB_Anf zusammengefal3t.

Beschreibung von HGB_Anf:

Bitposition | Dezimalwert | Bedeutung

0 1 Anforderung einer Geschwindigkeitsbegrenzung im Hoch-Niveau
Niveaul, Byte2, Bit7 ‘MSG-Einschrinkung’

1 2 Verbaucodierung - Motor im Hunter verbaut
Niveaul, Byte5, Bit4 ‘Fahrzeugart Niveau’

2 4 frei

3 8 frei

4 16 Anforderung einer Geschwindigkeitsbegrenzung bei Untersetzung
durch PNG
Allradl, Bytel, Bit6 ‘Geschwindigkeitsbegrenzung’

Wird eine Unplausibilitit zwischen dem internen Zustand ‘Motor im Hunter verbaut’
cowFUN HUN und der Verbaucodierung mrmHGB Anf.l diagnostiziert, wird der Fehler
fobENIV_P gemeldet.

Der Status der Hochsgeschwindigkeitsbegrenzung ist in mrmHGB_Sta zusammengefaft.

Beschreibung von HGB_ Sta:

Bitposition | Dezimalwert | Bedeutung
0 1 HGB fiir HNI — aktivierbar
1 2 HGB fiir HNI — aktiv
2 4 HGB fiir HNI — Fehler wihrend aktiv
3 8 reserviert
4 16 HGB fiir PNG — aktivierbar
5 32 HGB fiir PNG — aktiv
6 64 HGB fiir PNG — Fehler wihrend aktiv
7 128 reserviert

GRA-Sollwert 16schen
Der Sollwert der GRA wird unter folgenden Bedingungen geldscht (mrmFG_SOLL = 0)

— Zum Zeitpunkt der Aktivierung einer Geschwindigkeitsbegrenzung durch externen Eingriff
(positive Flanke an mrmHGB Sta.2 oder mrmHGB_Sta.5) war der GRA-Zustand neutral
(mroFGR_SAT =0)

- Die angeforderte Hochstgeschwindigkeit (mrmV_HGBSW) ist groBer als der GRA-Sollwert
(mrmFG_SOLL )

- Der Wiederaufnahme-Kontakt wird bei aktivierbarer GRA betdtigt. Aktivierbar:
mroFGR_AB1 und mroFGR_AB2 ausmaskiert (logisches UND) mit mrwHGB_AB1 und
mrwHGB_AB2 sind gleich 0.

Wird der GRA-Sollwert wihrend der Geschwindigkeitsbegrenzung durch Set verdndert, wird dieser
in Folge nicht mehr gel6scht.
Auswertung der Anforderung iiber Niveaul
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Folgende Bedingungen miissen erfiillt sein, damit Begrenzung im Hoch-Niveau moglich ist:

— der Datensatzlabel cowFUN HUN (Motor im Hunter verbaut) steht auf 1
- es liegen keine Fehler vor, die eine Geschwindigkeitsbegrenzung verbieten (fboSFGG,
fboSPWQG)
- die Fahrgeschwindigkeit ist kleiner als mrwHGBVHNI - mrwHGBdHNI
Sind alle Bedingungen erfiillt, wird das Bit mrmHGB_Sta.0 gesetzt, ansonsten geldscht.

Ist das Bit mmmHGB Sta.0 gesetzt, kann die Begrenzug im Hoch-Niveau mit dem Bit ‘MSG-
Einschrinkung’ (Niveaul, Byte2, Bit7 = mrmHGB_Anf.0) aktiviert werden. In diesem Fall wird
das Bit mrmHGB_Sta.1 gesetzt und die Geschwindigkeit auf mrwHGBVHNI begrenzt.

Die Begrenzung wird deaktiviert indem tiber das Bit ‘MSG-Einschrinkung’ die Anforderung
zuriickgenommen wird. Sollte zu diesem Zeitpunkt die Geschwindigkeit aktiv begrenzt werden
(mrmEXM HGB = 1), wird die Begrenzung erst deaktiviert, wenn mrmPWGfi fiir die Zeit
mrwT HGBLL kleiner mwHGB PWG war. Solange die Begrenzung aufrecht erhalten wird, ist
mroHGBLLho durch die Ausschaltverzogerung gesetzt, sonst geloscht. Das Bit mmmHGB_Sta.l
wird bei Deaktvierung zuriickgesetzt.

Treten wiahrend der Begrenzung (mrmHGB Sta.l = 1) Fehler auf, die eine
Geschwindigkeitsbegrenzung verbieten wird in den Zustand ‘Fehler wihrend aktiv’
(mrmHGB_Anf.2 = 1) iibergegangen. Nun wird die Drehzahl (dzmNmit) begrenzt: Oberhalb der
Drehzahl mrwN NBHNI wird der Vorgabewert mrwM NBHNI verwendet. Unterhalb der
Grenzdrehzahl wird mrmM _EHGB gleich mmM _EAKT + mrwM HGB d (HGB-Menge
entspricht aktueller Menge plus Polster, da die beiden Mengen unterschiedliche
Berechnungshéufigkeiten haben). Die Drehzahlbegrenzung wird deaktiviert indem iiber das Bit
‘MSG-Einschrinkung’ die Anforderung zuriickgenommen wird.

fbbENIV_Q
fobENIV_C >1 T
fobENIV_B & mrmHGB_Sta.0

fgmFGAKT < mrwHGBVHNI - J
mrwHGBdHNI

cowFUN_HUN
& o
fboSFGG

fboSPWG

fbbENIV_P

[ X ]

mrmHGB_Sta.1

mrmHGB_Sta.1

mrmEXM_HGB

mrmPWGfi ‘

Ausschalt- mroHGBLLho

T Verzégerung
mrmHGB_Anf.0 ¢

mrmHGB_Sta.2

mrmHGB_Sta.2

Y

Abbildung MEREHGO05: Anforderung im Hoch-Niveau
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Der Status der Geschwindigkeitsbegrenzung im Hoch-Niveau wird iiber die CAN-Botschaft Motor7
versendet:

Signalname Byte Bit RCOS-Message
Geschwindigkeitsbegrenzung 1 1 mrmHGB_Sta.0
aktivierbar

Geschwindigkeitsbegrenzung 1 2 mrmHGB_Sta.l
aktiv

Auswertung der Anforderung iiber Allradl

Folgende Bedingungen miissen erfiillt sein, damit Begrenzung bei Untersetzung durch PNG
moglich ist:

- die Datensatzlabels cowFUN HUN (Motor im Hunter verbaut) und cowFUN HAQ
(Handschalter Quattro) stehen auf 1
- es liegen keine Fehler vor, die eine Geschwindigkeitsbegrenzung verbieten (fboSFGG)
— die Fahrgeschwindigkeit ist kleiner als mrwHGBVPNG + mrwHGBdPNG
Sind alle Bedingungen erfiillt, wird das Bit mrmHGB_Sta.4 gesetzt, ansonsten geldscht.

Ist das Bit mmHGB_Sta.4 gesetzt, kann die Begrenzug bei Untersetzung durch PNG mit dem Bit
‘Geschwindigkeitsbegrenzung’ (Allradl, Bytel, Bit6 = mrmHGB Anf.4) aktiviert werden. In
diesem Fall wird das Bit mrmHGB_Sta.5 gesetzt und die Geschwindigkeit auf mrwHGBVPNG
begrenzt.

Die Begrenzung wird deaktiviert indem {iiber das Bit ‘Geschwindigkeitsbegrenzung’ die
Anforderung zuriickgenommen wird. Das Bit mrmHGB Sta.5 wird bei Deaktvierung
zuriickgesetzt.

Treten wiahrend der Begrenzung (mrmHGB Sta.5 = 1) Fehler auf, die eine
Geschwindigkeitsbegrenzung verbieten wird in den Zustand ‘Fehler wahrend aktiv’
(mrmHGB_Anf.6 = 1) iibergegangen. Nun wird die Drehzahl (dzmNmit) begrenzt: Oberhalb der
Drehzahl mrwN NBPNG wird der Vorgabewert mrwM_ NBPNG verwendet. Unterhalb der
Grenzdrehzahl wird mrmM_EHGB gleich mrmM EAKT + mreM HGB d (HGB-Menge
entspricht aktueller Menge plus Polster, da die beiden Mengen unterschiedliche
Berechnungshaufigkeiten haben). Die Drehzahlbegrenzung wird deaktiviert indem iiber das Bit
‘Geschwindigkeitsbegrenzung’ die Anforderung zuriickgenommen wird.
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fobEALR_Q T
fgmFGAKT < mrwHGBVPNG + & mrmHEB_Sta.4
mrwHGBdPNG
cowFUN_HUN 3
cowFUN_HAQ J @7
fboSFGG
j". mrmHGB_Sta.5
mrmHGB_Sta.5 j

mrmHGB_Anf.4 mrmHGB_Sta.6
mrmHGB_Sta.6

Abbildung MEREHGO06: Anforderung bei Untersetzung durch PNG
2.10.2 Sollwertnachfiihrung

Der Geschwindigkeitssollwert mrmV_HGBSW fiir die Hochstgeschwindigkeitsbegrenzung wird
nicht direkt als Reglersollwert an den Regler ausgegeben, sondern vorher iiber die sogenannte
Sollwertnachfiihrung manipuliert. Diese Funktion hat die Aufgabe ein Unter- bzw. Uberschwingen
der gefilterten Fahrgeschwindigkeit, bezogen auf den festen Geschwindigkeitssollwert, nach
Gefille- bzw. Bergfahrten zu vermeiden.

Die Sollwertnachfiihrung flihrt den Sollwert fiir den Regler "langsam" (iiber ein PT1-Glied) vom
aktuellen Geschwindigkeitsistwert auf den Soll- bzw. Zielwert heran.

Die Sollwertnachfiihrung kann drei Zustinde annehmen (Anzeige in OLDA mroAKT SWN):

1 ... Sollwertnachfiihrung freigegeben
2 ... Sollwertnachfiihrung eingeschaltet
3 ... Sollwertnachfiihrung ausgeschaltet
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mmV_HGBSW mrmV_SOLHN
mrmV_SOLEE - mrwHGB_NAU
fgmFGAKT
mrmV_SOLEE - mrwHGB_NIS
mrmV_SOLHN - mwHGB_NAS - ----- i
t
freigegeben | eingeschaltet ausgeschaltet freigegeben
HGB regelt

Abbildung MEREHGO02: Sollwertnachfiihrung
- Sollwertnachfiihrung freigegeben:

Die Sollwertnachfiihrung wird freigegeben, wenn die Differenz zwischen Sollwert und
Fahrgeschwindigkeit groB3er als eine applikative Schwelle ist.

(mrmV_SOLHN - fgmFGAKT > mrwHGB_NAS --> Sollwertnachfiihrung freigegeben)
Der nachgefiihrte Sollwert mrmV_SOLHN wird auf den Sollwert mmmV_HGBSW gesetzt.
Applikationshinweis:

Die applikative Schwelle mrwHGB NAS mufl groBer als mrwHGB NIS gewéhlt werden,
andernfalls wird der Zustand “Sollwertnachfithrung freigegeben” nicht mehr erreicht.
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- Sollwertnachfiihrung eingeschaltet:

Die Sollwertnachfiihrung wird eingeschaltet, wenn die Differenz zwischen nachgefiihrtem
Sollwert und Fahrgeschwindigkeit kleiner gleich als eine applikative Schwelle ist.

(mrmV_SOLHN - fgmFGAKT <= mrwHGB_NIS--> Sollwertnachfiihrung eingeschaltet )

Der nachgefiihrte Sollwert mrmV_SOLHN, beginnend mit der aktuellen Fahrgeschwindigkeit
fgmFGAKT wird iiber ein PT1-Glied an den Fahrgeschwindigkeitssollwert mrmV_HGBSW
herangefiihrt. Das PT1-Glied mrwPT1 HGB wird gangunabhingig ausgefiihrt. Die
Ausgangsmenge mrmM_EHGB wird auf mroHGmax begrenzt.

- Sollwertnachfiihrung ausgeschaltet:

Die Sollwertnachfiihrung wird ausgeschaltet, wenn die Differenz zwischen der im EEPROM
eingestellten Geschwindigkeitsbegrenzung mrmV_HGBSW und dem nachgefiihrten Sollwert
kleiner gleich wird als eine applikative Schwelle

(mrmV_HGBSW - mrmV_SOLHN <= mrwHGB_NAU )
oder die Reglerbegrenzung kleiner wird als eine applikative Schwelle.
(mroHGmax < mrwHGB_ MAU)

Der nachgefiihrte Sollwert mrmV_SOLHN erhdlt den Wert mrmV_HGBSW und die
Sollwertnachfilhrung wird ausgeschaltet. Die Ausgangsmenge mrmM EHGB wird auf
mroHGmax begrenzt.

Wird die Differenz zwischen mrmV_SOLHN - mrmV_HGBSW > mrwHGB NAS so wechselt
der Zustand der Sollwertnachfiihrung von ausgeschaltet nach freigegeben, bzw. von
eingeschaltet nach freigegeben.

Sollwertnach-
fuhrung freigegeben
mrmV_SOLHN =

mrmV_HGBSW

HGB regelt nicht
mroAKTSWN=1
mrmV_SOLHN - fgmFGAKT

mrmV_SOLHN - fgmFGAKT > mrwHGB_NAS

> mrwHGB_NAS

mrmV_SOLHN - fgmFGAKT
<= mrwHGB_NIS

Sollwertnach-
fuhrung eingeschaltet
mrmV_SOLHN tber PT1
an mrmV_HGBSW
heranfiihren

Sollwertnach-
fuhrung ausgeschaltet
mrmV_SOLHN =
mrmV_HGBSW

mrmV_SOLHN - fgmFGAKT
<= mrwHGB_NAU
oder
HGB regelt mroHGmax < mrwHGB_MAU HGB regelt
mroAKT_SWN=3 mroAKT_SWN=2

Abbildung MEREHGO3: Zusténde der Sollwertnachfiihrung
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2.10.3 Initialisierung des Sollwertes
Der nachgefiihrte Sollwert wird mit dem EEPROM-Wert mrmV_SOLEE initialisiert.

2104 Reglerparameterauswahl

Oberhalb der V/N-Schwelle mrwHGB VZN werden fiir den PI-Regler die Parametersétze
mrwHP4 .., mrwHI4 ... (fir Ginge <= 4. Gang) bzw. mrwHP5 ..., mrwHI5 ... (fiir den 5. Gang)
ausgewdhlt.

2.10.5 HGB PI-Regler

Der Hochstgeschwindigkeitsregler berechnet laufend die zuldssige Einspritzmenge, um die
Hochstgeschwindigkeit nicht zu {iberschreiten.

mrmASGSTAT.13

mrmM_EADR
mrmM_EPWG MAX
mrmM_EFGR
MIN mroHGmax
mroM_EBEGR
mrwM_EMAX
mroHGP
mroHGI
mroHGB_RA T N HGB_Menge
mrmV_SOLHN : () ‘ o
T— PI BEGRENZUNG f
fgmFGAKT mrwHPx_... }
mrwHIx_... ‘
mit x =4...5 ‘
\
\
\
\
|

dimKIK

mrwASG_BGR.1

Abbildung MEREHGO04: Regelung HGB
ASG-ECO-Modus:

Grundsétzlich muB3 fiir diese Funktion die HGB aktiviert sein (mrwHGBvMAX ungleich 0 und
mrmV_SOLEE ungleich 0 oder mrmHGB_Sta.l gleich 1 oder mrmHGB_Sta.5 gleich 1), sieche
auch sichere Deaktivierung der HGB.

Im ASG-ECO-Modus kann zur Reduzierung des Verbrauchs die HGB verwendet werden. Diese
Funktion wird tiber Bit 1 von mrwASG BGR (mrwASG BGR.1 = 1) aktiviert.
Wird der ASG-ECO-Modus freigegeben (mrmASGSTAT.13 = 1) und Kik-Down ist nicht betétigt
(dimKIK = 0) wird auf die iiber den HGB errechneten Menge mrmM_EHGB umgeschaltet.

Ist dimKIK = 1 oder mrmASGSTAT.13 = 0 so wird auf die Vorgabemenge mrwM_EMAX
geschaltet.
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2.11 Externer Mengeneingriff

mroM_EAKT —
mroM_EAG4 ——|
dimAG4
mroM_EWFr ——
mrmPWG_roh ——f
mrmPWGfi ———
dzmNmit ——»
mrmFGR_roh —{

EGS AG4
Eingriff

mroPWGPBI
——— mroDZ_GHI
mroAG4akt
> mrmINARD_D
mroPWGinv
—————= mrmPWGPBM
————- mroDZ_GLO

mroFGR_SAT— | mrmM_EAG4
mrmBl_SOLL —» MrEEGSERR
MrMEGSSTAT— | E:Z“EAC—;EF&SX
anrrrnn:lﬂrgiLLR 7 mroMD_EGS
mrmM MOT —] EG_S C_AN = mrmEGSSTAT
mroM _EEGS—— Eingriff mroM_EEGSr mroM_ESchf ——
fng(gAKT mroM_EEGS mrmM_EPWG —
mmEGS roh ———— mrmBI|_SOLL mrmM_EFGR — Koordination: ——— mrmINARD_D
EGS CAN —»] mroMD_SOLL mrmM_EADR — Wouonrscl:ﬁrt:gr?Qe mrmMSR_AKT
ﬂ—> mroM_EXEGS mrmM_EHGB — zeitsynchron mrmM_EWUNF
mrmM_EWUN
mrmBI_SOLL —
mrmASR_roh ——f mroM_EASR MEREEXO01
mrmM_ELLR HASR CAN mroMD_ASR
mroM_EASR — Eingriff mroM_EASRr
mrmASR_CAN — mroM_EXASR
mrmMSRSTAT — mrmASRSTAT
mrmASRSTAT —
mrmB|_SOLL — ]| mrmLLINIT —~| Koordination:
mrmMSR_roh —| mroM_EMSR mrmSTART B —»| m::lcshyr::r’:gi gzm—gwm;
mrmM_ELLR — mroMD_MSR mrmM_ELLR — -
mroM_EMSR —~/MSR CAN mroM_EMSRr mrmM_EPWGR —=  MEREEX13
mrmMSR_CAN —| Eingriff mrmMSRSTAT
mrmFG_ABS —— mroM_EXMSR
mrmAUSBL ——
mrmBI_SOLL —~ gszﬁzg
mrmASG_roh —f -
mrmM ELLR — mroM_EASGr
mrmM_EASG _ mrmASRSTAT
mrmAgG CAN —sl mroM_EXASG
fngGAK_T ———— mroASG_Nso
mrmAUSBL AS_G C_AN mroMD_Areg
MMASG. tsy — Eingriff mroMD_Arei
dszmit_ mroASG_NRA
mrmMD_Reib — ] mroMD_VOR
mrmMD FAHR — mroMD_VORm
mroMD _KUP L mroMD_VORr
mrmMD_ LLR — ] mroMD_VORI
- mroMDASGmx

Abbildung MEREEX12: Externer Mengeneingriff
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mroM_ESchf
mrmM_EPWG MAX
mrmM_EFGR
mrmM_EADR
M_EWUNF
mrmM_EHGB MIN mrmi
BM_BPrt
mrmei_ . ARD D-Anteil initialisieren
>~ (mrmINARD_D = 0x01)
AUS Y wird in Parameterauswahl
mrwM_EMAX CAN G\ MIN fir den ARD verwendet
mroM_EEGS AG4 o
mrmM_EAG4 )
i 2 ah mrmMSR_AKT
| = erhéhender
cowFUN_EGS ® Mengeneingriff
aktiv
mrmM EASGﬂ> o MAX
- AUS (/o
L I 7 max
\
cowFUN_ASG
mroM_EASR CAN o MIN —
= AUS (/o
mrwM_EMAX ] MIN
!
\
comM_E_ASR
mrmM_EMSR— AN [ — A mrmM_EWUN
AUS | = L
* A mrmM_EWUNG
\
comM_E_MSR
Abbildung MEREEXO01: Wunschmenge zeitsynchron
mrmM_EWUN
mrmM_ELLR N /L mrmM_EWUNL
° +
mrmLLINIT 1
|
mrmSTART_B
mrmM_EPWGR mrmM_EPWGR MAX mrmM_EWUNR

mrmBM_BPrt 4,—>

MIN

+

Abbildung MEREEX13: Wunschmenge winkelsynchron
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Der externe Mengeneingriff bildet das Maximum aus Fahrerwunsch iiber PWG mrmM_EPWG,
Fahrerwunsch tiber die Geschwindigkeitsregelanlage GRA mrmM_EFGR und Fahrerwunsch iiber
die Arbeitsdrehzahlregelung ADR mrmM_EADR und der PTlI-gefilterten Schleppmenge
mroM_ESchf. Dieses Maximum wird begrenzt mit der Menge der
Hochstgeschwindigkeitsbegrenzung mrmM_EHGB, der Begrenzungsmenge des ATL-Schutzes
mrmBM BPrt und nach dem Start in Abhingigkeit des Oldrucks. Die durch diese
Minimumsbildung begrenzte Menge ist die Fahrerwunschmenge mrmM_EWUNF (fiir die Ausgabe
des inversen PWG - Werts iiber das Kennfeld mrwlFV_KF wird eine Fahrerwunschmenge roh
mroM EWFr, aus dem Maximum von mrmM_ EPWG und unbegrenzter GRA Wunschmenge
mrmFGR roh, gebildet).

Das Bit mrmMSR_AKT (Information an redundante Schubiiberwachung) wird gesetzt, wenn ein
erh6hender Mengeneingriff tatsdchlich die Menge erhoht.

Beschreibung des OLDA Status des MSR - Mengeneingriffs durch mrmMSR_AKT:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar
0 0 kein erh6hender Mengeneingriff aktiv
0 1 erhohender Mengeneingriff aktiv  (bewirkt Erhdhung von
mrmM_ EWUN)

mrmM_EWUNG6 ist die Wunschmenge fiir die Soll- und Ist-Momente der Motor6-Botschaft und
entspricht im Prinzip mrmM_EWUN, jedoch bleibt der EGS-Eingriff unberiicksichtigt.

2.11.1 Schleppmomentbegrenzung fiir CVT-Getriebe

Durch eine Einspritzmenge im Schubbetrieb unterhalb einer Drehzahlschwelle, die sich implizit aus
dem Kennfeld mrwSchmxKF ergibt (1400 1/min), soll das Schleppmoment begrenzt werden.

Die Differenz des Reibmoments ohne Leerlaufmoment mrmMD_ Rrel und dem Sollschubmoment
mroMDSchSO ergibt die Regelabweichung mroMDSchRA. Die Regelabweichung wird mit dem
spezifischen Verbrauch mrmBI _SOLL in eine Menge mroM ESchu umgerechnet und anschlieend
PT1-gefiltert. Je nach Richtung der Mengenidnderung wird eine von zwei Zeitkonstanten
(mrwPT1SchP oder mrwPT1SchN) ausgewihlt. Die PT1-gefilterte Menge wird mit einem
drehzahlabhdngigem Faktor multipliziert und ergibt die Schleppmenge mroM ESchf. Die
Multiplikation mit einem drehzahlabhingigem Faktor ist notwendig, um einen schlagartigen
Mengensprung auf Null zu verhindern. Weiters wird die Funktion beim systemspezifischen Fehler
zmmF KRIT.0 = 1 (Momentenangabe ungenau) abgeschalten.

BlI_SOLL
s zmmF_KRIT.0
|
mrmMD_Rrel + % mroMDSchRA mroM_ESchu K ﬁlﬁ
B )

BEGRENZUNG PT1 _E»
mrwMDSchmx mrwPT1SchP
fgmFGAKT—| mrwMDSchmn mrwPT1SchN
mroMDSchSO
KF
TmrwSchmeF
dzmNmit —s ® mroM_ESchf
KL
mrwRSch_KL

Abbildung MEREEX18: Schleppmomentbegrenzung
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2.11.2 Externer Steuergerateeingriff

Diese Fahrerwunschmenge kann nun von einem externen Steuergerdt auf mehreren Wegen
beeinflu3t werden:

— Externer Mengeneingriff durch EGS (entweder AG4 oder CAN)
- Externer Mengeneingriff durch ASR (iiber CAN)
— Externer Mengeneingriff durch MSR (iiber CAN)
- Externer Mengeneingriff durch ASG (iiber CAN)

Die Art des Mengeneingriffs wird liber die Softwareschalter cowFUN EGS, cowFUN ASR,
cowFUN MSR und cowFUN ASG definiert. Die Softwareschalter cowFUN ASR und
cowFUN MSR sind nur bei deaktivierter CAN-Freischaltung per Codierung fir ASR/MSR
(comCLG_SIG.0 = 0) aktiv. Bei comCLG_SIG.0 = 1 ist der Mengeneingriff nur iiber CAN moglich
(comM _E ASR = 2, comM_E MSR = 2, Konfiguration siche Kapitel ,,CAN-Freischaltung per
Codierung®).

Beschreibung des Softwareschalter Externer Mengeneingriffstyp EGS cowFUN EGS (Message
comM_E EGS):

Dezimalwert | Kommentar
0 kein EGS - Mengeneingriff
2 Mengeneingriff durch EGS iiber CAN
3 Mengeneingriff durch EGS iiber AG4

Beschreibung des Softwareschalter Externer Mengeneingriffstyp ASR cowFUN ASR (Message
comM _E ASR):

Dezimalwert | Kommentar

0 kein ASR - Mengeneingriff

2 Mengeneingriff durch ASR iiber CAN

Beschreibung des Softwareschalter Externer Mengeneingriffstyp MSR cowFUN MSR (Message
comM_E MSR):

Dezimalwert | Kommentar

0 kein MSR - Mengeneingriff

2 Mengeneingriff durch MSR iiber CAN

Beschreibung des Softwareschalter Externer Mengeneingriffstyp ASG cowFUN ASG (OLDA
mroASG _sel):

Dezimalwert | Kommentar

0 kein ASG - Mengeneingriff

2 Mengeneingriff durch ASG iiber CAN

Ist kein Mengeneingriff gewlinscht oder kein Mengeneingriff aktuell aktiv, wird die
Fahrerwunschmenge mrmM_ EWUNF als zeitsynchrone Wunschmenge mrmM_EWUN an die
drehzahlsynchrone Mengenberechnung weitergegeben.
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Die Eingriffsmenge von EGS kann die Fahrerwunschmenge mrmM EWUNF vermindern, wobei
die ASG Eingriffsmenge nachtriglich wieder erh6hend wirken kann. Die hochste Prioritit hat der
ASR/MSR Eingriff der unabhinig von den beiden anderen Eingriffen erniedrigend und erhéhend
wirken kann (solange eingekupplet ist). Die Resultierende Eingriffsmenge wird als zeitsynchrone
Wunschmenge mrmM_EWUN zur Bearbeitung in der drehzahlsynchronen Mengenberechnung
weitergegeben.

Wihrend der Dauer eines giiltigen und aktiven Mengeneingriffs
(mrmM_EWUN<>mrmM_EWUNF) wird der D - Anteil des Aktiven Ruckelddmpfers durch
mrmINARD D initialisiert (Behandlung in der Parameterauswahl fiir den ARD).

Die Message mrmMSR AKT dient als Information ob ein erh6hender Mengeneingriff aktiv ist.

Zur Weiterverarbeitung in anderen Aufgaben wird noch die Summe aus der Wunschmenge
mrmM_EWUN und der Menge des Leerlaufreglers mrmM ELLR, bzw vor Startabwurf der
Initialiserungsmenge des Leerlaufreglerintegrators mrmLLIINIT, als Message mrmM_EWUNL
versandt. Weiters wird iiber das Maximum aus mrmM_ EWUNL und der Summe aus PWG -
Wunschmenge roh mrmM_EPWGR (durch ATL-Schutz begrenzt, mrmBM BPrt) und der
begrenzten Menge des Leerlaufreglers mrmM_ELLR, bzw. vor Startabwurf der
Initialisierungsmenge des Leerlaufreglerintegrators mrmLLIINIT, eine drehzahlsynchrone
Wunschmenge roh mrmM_EWUNR ermittelt.
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2.11.3 EGS Eingriff
EGS Eingriff iiber AG4:

Bei Schaltvorgédngen des AG4 soll die Einspritzmenge reduziert werden. Das Steuergerit erhélt bei
diesen Schaltvorgidngen ein Schaltsignal, welches als Digitaleingang AG4-E bearbeitet und intern
iiber die Message dimAG4 behandelt wird. Dem AG4 wird ein Drehzahlsignal (TD - Signal) und
ein PBM Signal, welches der aktuellen Fahrpedalstellung entspricht, zur Verfiigung gestellt.

cowPBMAUSW.3
|
1 cowPBMAUSW.2
mroM_EWFr —= N ‘
mrmFGR_roh —— o fg mroPWGinv Y
: ~ -
demiimt < ° Z\' mmPWGPBM o | MmPWGPBI
mrwlFV_KF R
* L
ecWECOVPWG — | \
mrmPWG_roh MAX } SG gesperrt
mrmPWGfi ~ j’ - }
_[' © mroFGR_SAT <> 0 ‘
I
\ mroFGR_SAT <> 12— & | —
cowPBMAUSW .4 cowECOMTC.0

Abbildung MEREEX02: Ermittlung des PWG - Werts fiir das AG4

Um auch wihrend aktiver Geschwindigkeitsregelanlage GRA einen sinnvollen Wert fiir die
Fahrpedalstellung zu senden, wird iiber das inverse Fahrverhaltenkennfeld mrwIFV_KF ein
rickgerechneter PWG Wert mroPWGinv ermittelt. Als FEingangsgrofe fiir das inverse
Fahrverhaltenkennfeld kann die Fahrerwunschmenge roh mroM EWFr oder die unbegrenzte GRA -
Wunschmenge mrmFGR _roh gewihlt werden. Entsprechend der Stellung des DAMOS - Schalters
cowPBMAUSW wird entweder das Maximum aus mroPWGinv, dem PWG Wert mrmPWG roh
und dem gefilterten PWG mrmPWGfi oder nur der riickgerechnete PWG - Wert mroPWGinv als
mrmPWGPBM iiber PBM an das AG4 bzw. an die Ecomatik gesendet. Die Ausgabe der Message
mrmPWGPBM als PBM - Signal muf} iiber die Daten des MUX - Handlers separat iiber die
Message Nummer fiir mmmPWGPBM appliziert werden. Ebenfalls mul3 dort festgelegt werden, ob
bei einem defekten PWG (fboSPWG oder fboSPGS) ein Fehlersignal ausgegeben werden soll
(Dauerstrich Low). Fiir Systeme mit Ecomatic soll bei aktiver GRA der PWG - Ersatzwert
ecWwECOVPWG gesendet werden. Damit wird verhindert, daB3 die Ecomatic bei Schubbetrieb und
aktiver GRA mrmPWGPBM = 0% empfangt.

Beschreibung des DAMOS - Schalters PBM Ausgabeart cowPBMAUSW (IFVKF = Inverses
Fahrverhalten Kennfeld):

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar

2 4 PBM fir AG4 = MAX (PWG aus IFVKF mroPWGinv,
mrmPWG_roh, mrmPWGH1)
(0: PBM fiir AG4 = PWG aus IFVKF mroPWGinv)

3 8 Eingang des IFVKF = (dzoNmit, mrmFGR _roh)
(0: Eingang des IFVKF = (dzoNmit, mroM EWFr) )
4 16 PWG Eingang = mrmPWG_roh

(0: PWG Eingang = MAX (mrmPWG roh, mrmPWGfi)
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mroDZ_GHI <= mrwDIFSCHW mroAG4AKT.3
l RUckschaIten»
‘ mroAG4AKT .4
! Hochschalten
mrmM_EAG4 _/_ ~ mroAG4AKT.0
RAMPE o Rampe aktiv
mrwDM_E_R
dimAG4 fobEAG4_L
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\
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\
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Drehzahigrad. E e\‘ mroDZ_GHI
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AN/mrwPCOUNT |
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\
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| dimAG4
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handlung _E» e

Abbildung MEREEXO03: Externer Mengeneingriff durch das AG4

Ist das AG4 nicht aktiv, wird im zeitsynchronen Teil der Mengenberechnung laufend ein
Drehzahlgradient mroDZ GLO berechnet und mit der Schwelle mrwGRDSCHW verglichen. Ist
der Drehzahlgradient gro3er, oder gleich dieser Schwelle, wiirde bei einer Schaltaktivitit des AG4
eine Riickschaltung vorliegen. Ist er kleiner, wiirde das AG4 hochschalten. In Abhéngigkeit vom
Resultat dieses Vergleichs wird aus dem Kennfeld mrwM_EH KF oder mrwM_ER KF (Hoch-
oder Riickschaltkennfeld) eine AG4 Eingriffsmenge mrmM_ EAG4, abhingig von der aktuellen
Drehzahl dzmNmit und der Menge mrmM_EAKT, ermittelt.

Bei Erkennen eines Aktivititssignals dimAG4 des AG4 im zeitsynchronen Teil der
Mengenberechnung wird der ermittelte Schaltsinn eingefroren und eine Eingriffsmenge
mrmM_EAG4 berechnet. Diese Eingriffsmenge wird nun wihrend der Aktivititsphase des AG4
entsprechend der Drehzahl dzmNmit laufend aktualisiert. Wahrend dimAG4 aktiv ist, wird der D -
Anteil des ARD initialisiert (mrmINARD D).
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Nach dem Riicksetzen des Schaltsignals durch das AG4 wird aus der Drehzahl zu Beginn, der
letzten Drehzahl vor Beendigung der Aktivititsphase (negative Flanke von dimAG4) und der
Anzahl der Programmdurchldufe in der Aktivititsphase ein neuer Drehzahlgradient mroDZ GHI
ermittelt und die AG4 Eingriffsmenge mrmM EAG#4 in einer Rampe erhdht. Die Rampe wird nur
gestartet, wenn mrmM_EWUNF # 0 bzw. > 0. Die Steigung dieser Rampe wird aus dem Vergleich
des Drehzahlgradienten mroDZ GHI mit der Schwelle mrwDIFSCHW ermittelt. Ist der
Drehzahlgradient mroDZ_ GHI grofer als die Schwelle mrwDIFSCHW, wird die Rampensteigung
mrwDM _E R fiir Riickschaltung verwendet. Ist der Drehzahlgradient kleiner oder gleich dieser
Schwelle, wird die Rampensteigung mrwDM_E H fiir Hochschaltung verwendet.

Bei Erkennen eines Aktivitétssignals des AG4 im drehzahlsynchronen Teil der Mengenberechnung
wird sofort ein Minimum aus aktueller Wunschmenge mrmM_EWUN und AG4 Eingriffsmenge
mrmM_EAG4 gebildet und als Wunschmenge weiterverarbeitet.

fobEAG4_L >0
dimAG4 ==0 > — —

cowFUN_EGS <> AG4-Eingriff

o
\
\
Y
mrmM_EAG4 N

mrwM_EMAX o
mrmM_EWUN
MIN ————
mrmM_EWUN

Abbildung MEREEX04: Drehzahlsynchrone Schaltsignalreaktion

Diese zusitzliche Bearbeitung im drehzahlsynchronen Teil ist notwendig, um die geforderte
Reaktionszeit des Mengeneingriffs auf das Schaltsignal so kurz als mdglich zu halten (maximal 40
ms).
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Darstellung der Schaltsignalreaktion:

dimAGéi A
AG4 AG4 AG4
0 inaktiv aktiv inaktiv
-t
N A
-~
v o
mrmM_EWUNA | Eingriffsmenge
/ aktiv Rampe aktiv
.
At At_Il,

Abbildung MEREEXO05: AG4 Schaltsignalreaktion
At ... Reaktionszeit des Mengeneingriffs auf das Schaltsignal (max. 40 ms).

Die maximal erlaubte Dauer, wéhrend der ein AG4 Schalteingriff aktiv sein kann, wird durch die
Entprellzeit des Fehlerbits fobEAG4_L bestimmt und damit implizit durch die Fehlerbehandlung
tiberwacht (siehe Uberwachungskonzept).

Detaillierte Informationen iiber den Zustand des Mengeneingriffs durch das Automatikgetriebe
AG4 sind in der OLDA mroAG4AKT zusammengefal3t.

Beschreibung des OLDA Status des AG4 Mengeneingriffs mroAG4AKT:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar
0 1 Rampe nach giiltigem Schaltsignal aktiv
1 2 AG4 Schaltsignal aktiv (dimAG4 = High)
2 4 AG4 Schaltsignal Timeout Fehler
3 8 letzter Schaltvorgang war Riickschaltung
4 16 letzter Schaltvorgang war Hochschaltung

Auswirkung des AG4 Mengeneingriffs auf die Wunschmenge mrmM EWUN:

Eine Ausgabe der AG4 Eingriffsmenge mrmM_ EAG4 erfolgt nur bei einem giiltigen AG4
Schalteingriff. Ein giiltiger Schalteingriff liegt vor, wenn das Eingangsignal aktiv und das Fehlerbit
fbbEAG4 L nicht gesetzt ist, oder wenn die AG4 Eingriffsmenge mrmM_EAG4 sich nach einem
giiltigen Schaltsignal innerhalb der Rampe befindet und die Bedingung mrmM EAG4 <
mrmM_EWUNF erfiillt ist. Die Rampe wird nur bei mrmM_EWUNF > 0 gestartet. Weiters wird
bei einem giiltigen AG4 Eingriff iiber die Message mrmINARD D der D - Anteil des Aktiven
Ruckeldédmpfers initialisiert (Stellgrofle D - Anteil = 0).

Ist der AG4 Eingriff giiltig und die berechnete AG4 - Eingriffsmenge mrmM_EAG#4 kleiner als der
Wert der lokalen Kopie der Wunschmenge mrmM_EWUN, so wird die Eingriffsmenge in die
lokale Kopie der Wunschmenge iibernommen.
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EGS Eingriff iiber CAN:

mroMD_SOLL
b
mrmEMOTKOR
% C : mrmBI_SOLL
dzmNmit ——— KF PT1
mrwKFVB_KF mrwPT1_BI

Abbildung MEREEX14: Berechnung spez. ind. Verbrauch
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mrwMULINF3
+
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Abbildung MEREEXO08: Externer Mengeneingriff durch das EGS iiber CAN
Die Bits 4-8 aus mrmEGS_CAN werden direkt in die selben Bits von mrmEGSSTAT {ibernommen.

Bei CAN Kommunikation ist eine Normierung auf Drehmomente gefordert. Drehmomente werden
tiber den spezifischen indizierten Verbrauch mrmBI SOLL [(mg/Hub)/Nm], der aus dem
Verbrauchskennfeld mrwKFVB KF mit der Drehzahl dzmNmit und der korrigierten
Motormomentmenge mrmEMOTKOR ermittelt wird, in Mengen umgewandelt. Mengen werden
iiber den spez. ind. Verbrauch mroBI FAHR bzw. mroBI REIB, die aus dem Verbrauchskennfeld
mit der Drehzahl dzmNmit und der Menge mrmM_EWUNF bzw. mroM_EREIB ermittelt werden,
in Drehmomente umgerechnet.
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Berechnung der Eingriffsmenge:

Bei gesetztem EGS - Anforderungsbit mmmEGSSTAT.S wird das Drehmomentsignal mrmEGS_roh
(umgerechneter physikalischer Wert ist mrmMD EGS) mit mrmBI SOLL aus dem
Verbrauchskennfeld mrwKFVB_KF multipliziert. Von dieser Eingriffsmenge mroM EEGSr wird
die aktuelle Menge des Leerlaufreglers mrmM_ ELLR abgezogen und das Ergebnis nach unten auf
0 begrenzt, woraus sich die fiir die Ermittlung der Wunschmenge relevante Menge mroM EEGS
ergibt.

Botschaftsfehler Getriebe (mrmEGSSTAT.4 =1):

Bei einem CAN-Fehler (gesetzem Bit mrmEGS CAN.4) wird das Statusbit mrmEGSSTAT.4
gesetzt. In weiterer Folge wird die Ersatzmenge mroM_EXEGS aktiviert. Der Fehler wird wéhrend
aktiver CAN - Ausblendung nicht gemeldet.

Auf diese Ersatzmenge mroM EXEGS wird auch bei nicht gesetztem EGS - Anforderungsbit
mrmEGSSTAT.S5, gesetzem Bit mrmEGS CAN.7), Getriecbe - Steuergerdit im Notlauf
(mrmEGS CAN.8 = 1) oder bei der Eingriffsmoment - Fehlerkennung mrmEGS roh = OxFF
umgeschalten (siehe auch Uberwachungskonzept).

Ermittlung der Information ,.Eingriff kann nicht, oder nicht vollstindig durchgefithrt werden‘:

e Ist die Eingriffsmenge mroM EEGSr kleiner als die aktuelle Menge des Leerlaufreglers
mrmM_ELLR verringert um den Toleranzwert mrwM_E ToG, wird das Bit mrmEGSSTAT.7
gesetzt (Flag - Eingriffswunsch kann nicht, oder nicht vollstindig erfiillt werden). Steigt die
Eingriffsmenge mroM EEGSTr iiber die aktuelle Menge des Leerlaufreglers mmmM_ ELLR, so
wird dieses Bit wieder zuriickgesetzt. Das Bit wird auch bei gesetzem Bit mrmEGS CAN.7 oder
wenn der EGS Eingriff iiber Applikation deaktiviert ist (cowFUN_ EGS#2), gesetzt. Ebenso bei
MengenzumeBungsfehler zmmSYSERR.2 (sieche Uberwachungskonzept-,,zusammengefafite
Systemfehler). Der Zustand des Bits wird auch in der OLDA mroHYSSTAT.0 angezeigt.

Ersatzmenge:

Die Berechnung der Ersatzmenge mroM EXEGS ist von der aktuellen Fahrgeschwindigkeit
fgmFGAKT abhdngig. Ist fgmFGAKT < mrwV_ANFAH, so wird mit der Anfahrkennlinie
mrwANFAHKL und der Drehzahl dzoNmit die Ersatzmenge mroM EEGS berechnet. Ist die
aktuelle Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT >= mrwV_ANFAH, so wird die Ersatzmenge bis zum
Maximum mrwM_EMAX mit einer Schrittweite von mrwEGSRAMP ((mg/Hub)/s) erhoht
(Zustandsinformation: mrmEGSSTAT). Als Sonderfall wird bei nicht gesetztem EGS -
Anforderungsbit mrmEGSSTAT.5 und gleichzeitigem Neutralwert im Eingriffsmoment
(mrmEGS_roh=0xFE) der Eingriff sofort ohne Rampe beendet (mroM EXEGS = mrwM_EMAX).

Zeitliche Begrenzung:

Uber das Label mrwEGSbegr kann die EGS-Eingriffszeit iiberwacht werden. Hierbei lduft bei
aktivem EGS-Eingriff mrmEGSSTAT.5 ein Integrator bis zu der applizierbaren Grenze
mrwEGS TIM. Ubersteigt der Integrator den eingestellten Wert mrwEGS TIM, so wird
mrmEGSERR gesetzt, die Eingriffsmenge mroM EEGS des EGS-Eingriffs wird auf 0 gesetzt, der
ASG-Eingriff wird als unplausibel abgebrochen und das Fehlerbit fbbEEGS A wird gesetzt. Bei
nicht aktivem FEingriff wird ein negativer Eingangswert mrwEGS LAB, auf den Integrator
geschaltet. Der Integrator ist nach unten auf 0 begrenzt.
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Auswirkung:

Der Getriebeeingriff wirkt mengenreduzierend, d.h. ist die Menge aus dem elektronisch gesteuertem
Getriebe mroM_EEGS kleiner als der Fahrerwunsch mrmM_EWUNF, so geht die Menge
mroM_EEGS in den Mengenwunsch mrmM_EWUN ein.

Beschreibung der OLDA mrmEGSSTAT - Status des EGS-Mengeneingriffs:
(Die Bits 4-6 und 8 aus mrmEGSSTAT entsprechen denen von mrmEGS_CAN).

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar
0 1 Mengeneingriff durch EGS aktiv
1 2 Mengeneingriff durch EGS {iber Rampe
2 4 kein Mengeneingriff durch EGS (Rampenendwert erreicht)
3 8 Mengeneingriff durch EGS iiber Anfahr-KL
4 16 Botschaftsfehler EGS (Timeout oder Botschaftsdaten inkonsistent)
5 32 EGS-Anforderungsbit (Eingriffsmoment wird damit giiltig)
6 64 Ausblendung der CAN-Uberwachung
7 128 mrmEGS CAN: CAN-Fehler oder Botschaftsfehler
mrmEGSSTAT: CAN-Fehler oder Botschaftsfehler oder
EGS-Eingriffswunsch kann nicht, oder nicht vollstindig erfiillt
werden (siehe dazu Bewertung des Eingriffs weiter oben, sowie
Uberwachungskonzept). Hinweis: bei gleichzeitigem MSR-Eingriff
(hat Vorrang vor EGS-Eingriff) wird dieses Bit auch gesetzt wenn
das MSR-Eingriffsmoment grofer als das EGS-Eingriffsmoment ist.
8 256 Getriebe SG befindet sich im Notlauf (siche CAN: Getriebe 1)
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2.11.4 ASR Eingriff

ASR Eingriff iiber CAN:
mrmASR roh 4,\159 mroMD_ASR ‘ mroM_EASRr
mrwMULINF3 ?
mrmBI_SOLL
+
mrmM_ELLR -
0 MAX
mroM_EASR
RAMPE
mrwASRRAMP MIN
L | MOMEXASR TN mroM_EASR
o]

mrwM_EMAX ‘ o

3
\
mrmASR_roh == OxFE CAN-Fehler mrmASR_CAN.7 ODER
mrmASRSTAT.5 = 0 ODER
mrmMSRSTAT.5 <> 0 ODER
Fehlererkennung mrmASR_roh = OxFF

I
\
I

Abbildung MEREEX09: ASR Eingriff

Die Bits mrmASRSTAT.4 bis mrmASRSTAT.B werden direkt von den Bits mrmASR CAN.4 bis
mrmASR_CAN.B iibernommen.

Berechnung der Eingriffsmenge:

Vom ASR/MSR Steuergerdt wird iiber CAN das ASR Eingriffsmoment mrmASR roh (der
umgerechnete physikalische Wert wird in mrmMD_ASR ausgegeben) iibertragen. Dieses Moment
wird bei gesetztem ASR Anforderungsbit mrmASRSTAT.5 (gleichzeitig muB mrmMSRSTAT.S =
0 sein) mit dem spezifisch indizierten Kraftstoffverbrauch (mrmBI_SOLL) multipliziert. Von dieser
Eingriffsmenge mroM EASRr wird die aktuelle Menge des Leerlaufreglers mrmM_ ELLR
abgezogen und das Ergebnis nach unten auf 0 begrenzt, woraus sich die fiir die Ermittlung der
Wunschmenge relevante Menge mroM_EASR ergibt.

Ermittlung der Information ,.Eingriff kann nicht, oder nicht vollstindig durchgefithrt werden:

Ist die Eingriffsmenge mroM EASRr kleiner als die aktuelle Menge des Leerlaufreglers
mrmM_ELLR verringert um den Toleranzwert mrwM_E ToB, wird das Bit mrmASRSTAT.7
gesetzt (Flag - Eingriffswunsch kann nicht, oder nicht vollstindig erfiillt werden). Steigt die
Eingriffsmenge mroM_EASRr tiber oder auf die aktuelle Menge des Leerlaufreglers mrmM_ ELLR,
so wird dieses Bit wieder zuriickgesetzt. Das Bit wird auch bei gesetztem mrmASR CAN.7 , oder
wenn der Fehler fbbEMSR P endgiiltig defekt ist, oder wenn der ASR - Eingriff {iber Applikation
deaktiviert ist (cowFUN_ ASR<>2) und die CAN-Freischaltung fiir ASR ebenfalls nicht aktiv ist
(comCLG_SIG.0 = 0), gesetzt. Der Zustand des Bits wird bei aktivem ASR-Eingriff auch in der
OLDA mroHYSSTAT.I angezeigt.

Botschaftsfehler Bremse (mrmASRSTAT.4 =1):

Bei gesetztem Bit mrmASR CAN.4 werden die Statusbits mrmASRSTAT.4 und mrmMSRSTAT .4
gesetzt.

Auf diese Ersatzmenge wird auch bei nicht gesetztem ASR - Anforderungsbit mrmASRSTAT.S, bei
gesetztem MSR - Anforderungsbit mrmASRSTAT.S, gesetztem Bit mrmASR CAN.7, bei
Botschaftszdhlerfehler (mrmASR CAN.11) und bei der Eingriffsmoment - Fehlerkennung
mrmASR_roh = 0xFF umgeschalten (siche auch Uberwachungskonzept).
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Ersatzmenge:

Bei Umschaltung auf die Ersatzmenge mroM EXASR wird die ASR Eingriffsmenge
mroM EASR rampenférmig bis zum Neutralwert mrwM_ EMAX erhoht (Zustandsinformation:
mrmASRSTAT). Als Sonderfall wird bei nicht gesetztem ASR - Anforderungsbit mrmASRSTAT.5
und gleichzeitigem Neutralwert im Eingriffsmoment (mrmASR roh = 0xFE) der Eingriff sofort
ohne Rampe beendet (mroM EXASR = mrwM_EMAX)).

Auswirkung:

Der ASR - Eingriff wirkt mengenreduzierend, d.h. ist die Menge mroM_ EASR kleiner als der
Fahrerwunsch mrmM_EWUNF, so geht die Menge mroM EASR in den Mengenwunsch
mrmM_EWUN ein.

Beschreibung des OLDA Status des ASR - Mengeneingriffs durch mrmASRSTAT:
(Die Bits 4-6 und B aus mrmASRSTAT entsprechen denen von mrmASR_CAN).

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar

0 1 Mengen - Eingriff durch ASR aktiv

1 2 Mengen - Eingriff durch ASR iiber Rampe

2 4 kein Mengen - Eingriff durch ASR (Rampenendwert erreicht)

4 16 Botschaftsfehler =~ ASR/MSR  (Timeout oder inkonsistente
Botschaftsdaten)

5 32 ASR - Anforderungsbit (Eingriffsmoment wird damit giiltig)

6 64 Ausblendung der CAN-Uberwachung

7 128 mrmASR_CAN: CAN-Fehler oder Botschaftsfehler

mrmASRSTAT: CAN-Fehler oder Botschaftsfehler oder

ASR - Eingriffswunsch kann nicht, oder nicht vollstindig erfiillt
werden (siche dazu Bewertung des Eingriffs weiter oben, sowie
Uberwachungskonzept).

B 2048 siche Beschreibung mrmMSRSTAT.B bzw. mrmMSR CAN
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2.11.5 MSR Eingriff

MSR Eingriff iiber CAN:
mrmMSR_roh mroMD_MSR ‘ mroM_EMSRr
mr\NMULINFSJ
mrmBI_SOLL
- +
mrmM_ELLR =
- 0 MAX
mrmM_EMSR
RAMPE
mrwMSRRAMP MAX
M_EMSR
| MroM_EXMSR ~ mrmv_
0 ‘ o
I
} \
\ \
mrmMSR_roh =0 Abbruchbedingung erfillt
(Neutralwert)

Abbildung MEREEX10: MSR Eingriff

Die Bits mrmMSRSTAT.4 bis mrmMSRSTAT.B werden direkt von den Bits mrmMSR_CAN.4 bis
mrmMSR_CAN.B iibernommen.

Berechnung der Eingriffsmenge:

Vom ASR/MSR Steuergerdit wird iiber CAN das MSR Eingriffsmoment mrmMSR roh
(umgerechneter physikalischer Wert mroMD MSR (der Rohwert wird in mrmMSR roh
ausgegeben) TUbertragen. Dieses Moment wird bei gesetztem MSR  Anforderungsbit
mrmMSRSTAT.5 und Nichtzutreffen der Abbruchbedingung (s.u.) mit dem spezifisch indizierten
Kraftstoffverbrauch (mrmBI_SOLL) multipliziert. Von dieser Eingriffsmenge mroM EMSRr wird
die aktuelle Menge des Leerlaufreglers mrmM_ELLR abgezogen und das Ergebnis nach unten auf
0 begrenzt, woraus sich die fiir die Ermittlung der Wunschmenge relevante Menge mroM EMSR
ergibt.

Botschaftsfehler Bremse (mrmMSRSTAT.4 =1):

Bei gesetztem Bit mrmMSR CAN.4 werden die Statusbits mrmMSRSTAT.4 und mrmASRSTAT .4
gesetzt. In weiterer Folge wird das Bit mrmMSRSTAT.7 gesetzt.

MSR - Eingriffswunsch kann nicht, oder nicht vollstindig erfiillt werden (mrmMSRSTAT.7 = 1):

Dieses Bit wird gesetzt

e bei iliber Datensatz deaktiviertem MSR-CAN Eingriff cowFUN MSR # 2 und ebenfalls nicht
aktiver CAN-Freischaltung per Codierung fiir MSR (comCLG_SIG.0 = 0).

e bei Botschaftsfehler ASR/MSR mrmMSR CAN.4 (Timeout oder Botschaftsdaten inkonsistent)

e bei Uberschreitung der Begrenzungsmenge mroM EBEGR erhéht um den Toleranzwert
mrwM_E ToB durch die Eingriffsmenge mroM EMSRr (mroHYSSTAT.2). Sinkt die
Eingriffsmenge mroM EMSRr wieder unter oder auf die aktuelle Begrenzungsmenge
mroM EBEGR, so wird das Bit mroHYSSTAT.2 zuriickgesetzt.
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Physikalische Plausibilititsverletzung des MSR-Eingriffs (mrmMSRSTAT.9 =1):

Sie wird iiberpriift, wenn das Bit mrmMSRSTAT.A nicht gesetzt ist und das MSR-Anforderungsbit
mrmMSRSTAT.S gesetzt ist.

Der Eingriff ist dann physikalisch unplausibel, wenn das integrale MSR-Moment mroMDIntdt

mroMDintdt = (Mg, — My, )t

die Schwelle mrwMDIntMX iiberschreitet. Dann wird auch der Fehler fbbEMSR H als defekt
gemeldet. Der aktuelle Wert des Integrals ist in der OLDA mroMDIntdt dargestellt. Das Integral
wird nach unten auf 0 begrenzt. Wenn das Integral den Wert 0 erreicht hat und der Neutralwert
gesendet wurde, wird der Fehler fbbEMSR H gut gemeldet. Weitere MSR-Eingriffe werden
allerdings nur dann wieder erlaubt, wenn das ABS-Steuergerdt zumindest einmal den Neutralwert
als Eingriffsmoment sendet und der Fehler inzwischen endgiiltig geheilt ist.

mroMD_MSR defekt heilen

\ — o —

|
|
|
mroMDIntdt :
|
|

fobEMSR_H

|
|
|
|
T
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
mroMSRSTAT.9 |
|
|
|
|

Abbildung MEREEX11: Physikalische Plausibilitit MSR

Plausibilitatsverletzung des MSR-Eingriffs (nrmMSRSTAT.A = 1):

Dieses Bit wird bei gesetztem MSR-Anforderungsbit mmmMSRSTAT.S auf folgende Bedingungen
gepriift und bei Erfiillung mindestens einer Bedingung gesetzt:

e bei gesetztem Bit mmMSR_CAN.7,

e bei Mengenzumessungsfehlern zmmSYSERR.2 (siche Uberwachungskonzept-
»zusammengefalite Systemfehler)

¢ bei Botschaftszéhlerfehler (mrmMSR_CAN.B; siehe Anhang B - CAN, CAN Interpreter),
e bei der Eingriffsmoment - Fehlerkennung mrmMSR_roh = 0xFF,
e bei gesetztem ASR-Anforderungsbit mrmASRSTAT.S,

e bei Nichterfiillen der Bindrkomplementbedingung (mrmMSR _roh ist nicht das Bindrkomplement
von mrmASR roh)

e bei funktionaler Plausibilititsverletzung
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Der Eingriff ist dann funktional unplausibel, wenn die Referenzgeschwindigkeit des ABS-SG
mrmFG_ABS< mrwMSRFG L ist. Dann wird der Fehler fobEMSR P defekt gemeldet und kann
nicht wieder geheilt werden. Ist der Fehler endgiiltig defekt, so wird fiir diesen Fahrzyklus kein
ASR- oder MSR-Eingriff mehr erlaubt.

Ersatzmenge:

Auf die Ersatzmenge mroM EXMSR wird bei Erfiillung mindestens einer der folgenden
Bedingungen umgeschaltet:

e bei gesetztem Bit mrmMSRSTAT.7

e bei nicht gesetztem MSR - Anforderungsbit mrmMSRSTAT.S,

e bei gesetztem ASR - Anforderungsbit mrmASRSTAT.S,

e bei Mengenzumessungsfehlern zmmSYSERR.2 (siche Uberwachungskonzept-
»zusammengefalite Systemfehler),

e bei Botschaftszéhlerfehler (mrmMSR_CAN.B; siche Anhang B - CAN, CAN Interpreter),

e bei Nichterfiillen der Bindrkomplementbedingung (mrmMSR _roh ist nicht das Bindarkomplement
von mrmASR roh)

e bei Eingriffimoment - Fehlerkennung mrmMSR roh = = OxFF (siche auch
Uberwachungskonzept).

Bei Umschaltung auf die Ersatzmenge mroM EXMSR wird die MSR Eingriffsmenge
mroM EMSR rampenférmig bis zum Neutralwert 0 erniedrigt (Zustandsinformation: OLDA
mrmMSRSTAT). Als Sonderfall wird bei nicht gesetztem MSR - Anforderungsbit
mrmMSRSTAT.5 und gleichzeitigem Neutralwert im Eingriffsmoment (mrmMSR _roh = 0) der
Eingriff sofort ohne Rampe beendet (mroM_EXMSR = 0).

Auswirkung:

Der MSR - Eingriff wirkt mengenerhohend, d.h. ist die Menge mroM_ EMSR gréBer als der
Fahrerwunsch mrmM_EWUNF, so geht die Menge mroM EMSR in den Mengenwunsch
mrmM_EWUN ein. Ein gleichzeitig eventuell vorhandener EGS - Eingriff (mengenreduzierend)
wird dabei liberlagert (mrmEGSSTAT.7 wird gesetzt).
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Beschreibung des OLDA Status des MSR - Mengeneingriffs durch mrmMSRSTAT:
(Die Bits 4-6 und B aus mrmMSRSTAT entsprechen denen von mrmMSR _CAN).

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar

0 1 Mengeneingriff durch MSR aktiv

1 2 Mengeneingriff durch MSR iiber Rampe

2 4 kein Mengeneingriff durch MSR (Rampenendwert erreicht)

4 16 Botschaftsfehler ASR/MSR  (Timeout oder Botschaftsdaten
inkonsistent)

5 32 MSR - Anforderungsbit (Eingriffsmoment wird damit giiltig)

6 64 Ausblendung der CAN-Uberwachung

7 128 mrmMSR_CAN: CAN-Fehler oder Botschaftsfehler
mrmMSRSTAT: CAN-Fehler oder Botschaftsfehler oder
MSR - Eingriffswunsch kann nicht, oder nicht vollstindig erfiillt
werden (siehe dazu Bewertung des Eingriffs weiter oben, sowie
Uberwachungskonzept).

9 512 Physikalische Plausibilitét ist verletzt (Momentenintegral zu grof3)

A 1024 Allgemeine  Plausibilitdtskriterien  verletzt ~ (CAN-Botschaft,
funktionale Plausibilitét)

B 2048 Botschaftszdhler-Fehler: der Botschaftszéhler B COUNT der letzten
empfangenen Botschaft unterscheidet sich um mehr als
mrwMSR Bmx vom Botschaftszéhler der neuesten Botschaft (keine
Uberpriifung bei mrwMSR _Bmx = 15) ODER seit mehr als
mrwMSR Bmn Hauptprogrammperioden (= 20 ms) wurde keine
Anderung des Botschaftszihler registriert (Deaktivierung der
Uberpriifung mit mrwMSR Bmn = 127).
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2.11.6 ASG Eingriff
ASG Eingriff iiber CAN:

mrmASG_tsy
mrmASG_roh % mroASG_Nsy + a
BEGRENZUNG -
mrwASG_Nmx
mrwASG_Nmi
Eingriff plausibel] — — — — — — — — — — 1
dzmNmit ~

Eingriff unplausibel

-+

mrmKUP_roh mrmMD_KUP
MULINFSK MD_VOR MD_VOR MD_VORI
mrw MIN mroMD_ m +,—~ mroMD_ r +,~ mroMD_

[aL

|

|

'
N

mroASG_Nso

mrmMD_FAHR _j/ o MAX Z/' mroMD_VOR
mrmMD_Reib f I
|
mrmMD_LLR mrwMDASGm2 —— o mroMDASGmx
mrwMDASGmx ——= -
|
|
mroASG_NRA mroMD_Areg mroMD_Arei mrwASGvor &
mrmW_KUP =1
erASG_NSO + )\ N % mroM D_ASG
- P + + BEGRENZUNG + mroMDInAdt
dzmNmit mrwASGP_.. mroMDASGmx ) i
min: 0 _C i
mrmMD_Reib o
0+
mroMD_VOR '
cowFUN_CVT.1
mrmBI_SOLL X)
mroM_EASGr
+
M_ELLR = —=
mrmM_ MAX
M_EASG
mrmM_EASG ~ |_MrOM_EXASG o mrmi_EASS
RAMPE ° I
mrwASGRAMP L } \

(Neutralwert)

LowByte mrmASG_roh =0

Eingriff plausibel

Abbildung MEREEX15: ASG Eingriff

Allgemeines:

Der ASG-Eingriff soll ruckfreie Schaltvorgidnge des

Getriebes ermdglichen,

Motorsteuergerit vor dem Wiedereinkuppeln die Drehzahl dem neuem Ubersetzungsverhiltnis

anpalt.
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Fiir die Funktion des CVT ( Continuously Variable Transmission) - Getriebes wird iiber den
Funktionsschalter cowFUN_CVT bitcodiert definiert:

cowFUN CVT Bedeutung
(bitcodiert)

cowFUN _CVT.0 Leerlaufsolldrehzahlanhebung iiber CAN-Botschaft Getriebe2 aktiviert

cowFUN CVT.1 Berechnung der Tasse Diesel ohne mrmMD_Reib und mroMD_VOR

cowFUN CVT.2 Eingriffsabbruch durch Fehler fbbEASG G ( Uberschreiten der
Drehzahlschwelle mrwASGnmax )

Berechnung der Eingriffsmenge:

Das ASG Steuergerdt iibertrdgt iiber CAN eine Wunschsynchrondrehzahl (Rohwert =
mrmASG_roh) und eine Synchronisationszeit mrmASG tsy aus der das SG einen Drehzahlsollwert
errechnet, um die aktuelle Drehzahl in der vom Getriebe gewiinschten Zeit an die Wunschdrehzahl
heranzufiihren.

Die Wunschsynchrondrehzahl wird auf den Maximalwert mrwASG Nmx und auf den Minimalwert
mrwASG _Nmi begrenzt ( = mroASG _Nsy).

Um stationdre Regelabweichungen wihrend des Einkuppelns (schleifende Kupplung mrm WKUP =
1 zu eliminieren, wird ein Vorsteuermoment mroMD VOR berechnet. Hierzu wird von einem aus
einer Minimalauswahl zwischen Fahrerwunschmoment mrmMD FAHR und iiber CAN
empfangenen Kupplungsmoment mrmMD KUP gewonnenen Wert mroMD VORm das
Reibmoment mrmMD _Reib und das Leerlaufmoment mrmMD LLR subtrahiert und anschliefend
auf den positiven Zahlenbereich beschrinkt. Uber das Label mrwASGvor kann die
Vorsteuermomentberechnung aktiviert werden.

Wird das Zwischengasflag mrmASGSTAT.5 gesetzt und es sind keine Abbruchbedingungen (siehe
Plausibilisierung des Eingriffs) aktiv regelt ein P-Regler von der Istdrehzahl dzmNmit auf den
Drehzahlsollwert mroASG Nso. Das resultierende Moment des Reglers mroMD Areg wird durch
Addition des Reibmoments mrmMD Reib kompensiert und mit dem aktuellen Vorsteuermoment
mroMD VOR beaufschlagt auf den Maximalwert mroMDASGmx und auf den Minimalwert 0
begrenzt (mroMD ASG). Bei Setzten des Funktionsschalters cowFUN CVT.1 =1 (bitcodiert) wird
das Reibmoments mrmMD _Reib und das Vorsteuermoment mroMD VOR nicht in die Berechnung
einbezogen.

Die Begrenzung mroMDASGmx wird bei aktiver Vorsteuerung aus dem Label mrwMDASGm?2 und
bei abgeschalteter Vorsteuerung aus mrwMDASGmx iibernommen.

Das ASG-Eingriffsmoment mroMD ASG wird mit dem spezifisch indizierten Kraftstoffverbrauch
mrmBI_SOLL multipliziert. Von dieser Eingriffsmenge mroM_EASGr wird die aktuelle Menge des
Leerlaufreglers mrmM_ELLR abgezogen und das Ergebnis nach unten auf 0 begrenzt, woraus sich
die fiir die Ermittlung der Wunschmenge relevante Menge mroM_EASG ergibt.

Ausblendung:

Bei CAN-Ausblendung (mrmAUSBL = 1) werden die Fehler fbbEASG P (Plausibilitdit Kupplung)
und fbbEASG H (Mengenintegral zu grol = ,Tasse Diesel”) nicht gemeldet und die
Fehlerentprellung zuriickgesetzt. Eine Reaktion (Abbruch des Eingriffs) erfolgt aber sofort. Fiir die
Riicknahme der Ersatzreaktion miissen die Fehler jedoch geheilt sein.
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Wenn das Fahrerwunschmoment mrmMD FAHR groBBer gleich dem ASG-Eingriffsmoment
mroMD ASG ist und die Kupplung im Schlupf (mrmW KUP = 1) ist, wird die ,,Tasse Diesel*
mroMDInAdt eingefroren.

Abruch des Eingriffs iiber Drehzahl ( cowFUN_CVT.2 =1)

Uberschreitet die Drehzahl dzmNmit wihrend eines ASG-Eingriffs die Drehzahlschwelle
mrwASGnmax wird der Fehler fbbEASG D gesetzt. Ist der Fehler entprellt defekt
(Fehlerentprellzeit fbwEASG DA ist abgelaufen) erfolgt ein Abruch des Eingriffs. Die
Fehlerheilung erfolgt erst, wenn die Bedingungen fiir eine Wiederaufnahme des Eingriffs (siche
»Wiederaufnahme des Eingriffs:* ) anliegen . Die Fehlerheilung erfolgt unabhéngig von der
Drehzahl dzmNmit.
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Plausibilisierung des Eingriffs:

Der Eingriff wird durchgefiihrt wenn

e das Anforderungsbit (Zwischengasflag) mrmASGSTAT.S gesetzt ist,

e kein Neutralwert (LowByte von mrmASG _roh # 0)

und keine der folgenden Abbruchbedingungen (Fehler) vorliegt:

formale Plausibilitéten:

e Bindrkompliment von mrmASG roh (Highbyte LowByte) stimmt nicht,
e Botschaftszdhlerfehler (nrmASGSTAT.11 =1 bei Fehler) liegt vor,

e Botschaft enthélt eine Fehlerinformation (einer der Rohwerte = OFFh),
e Botschaftsfehler, CAN-Defekt (mrmASG CAN.7=1),

e Mengenzumessungsfehler zmmSYSERR.2 (siche Uberwachungskonzept-,,zusammengefalte
Systemfehler*)

restliche Plausibilititen:

e Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT < der Schwelle mrwASGvmin,
e Kupplung wird wihrend des Eingriffs gedftnet (dimKUP = 0),
oder Fehler ftbbEASG P noch aktuell

e Integrales Moment mroMDInAdt >= mrwMDIntAX ,

e Fehler fbbEASG H noch aktuell

e Fehler fobEASG D ist entprellt defekt

Tritt eine Abbruchbedingung wihrend eines ASG-Eingriffs (Anforderungsbit gesetzt und kein
Neutralwert gesendet) auf, so erfolgt der Abbruch iiber die Ersatzmenge mroM EXASG bzw. der
Eingriff wird nicht gestartet.

Wiederaufnahme des Eingriffs:

Ein erneuter Eingriff wird erst wieder erlaubt, nachdem alle nachfolgenden Bedingungen
gleichzeitig zugetroffen haben:

e Anforderungsbit (Zwischengasflag) mrmASGSTAT.5 nicht gesetzt
e Neutralwert gesendet (LowByte von mrmASG _roh = 0)

e Integrales Moment mroMDInAdt bereits auf 0.

e Botschaft korrekt empfangen wurde (mrmASG _CAN.4 =0)

e keine Abbruchbedingung ist mehr aktiv

Anmerkung:

Nach der SG-Initialisierung (K15 ein) miissen einmal diese Bedingungen erreicht werden bis ein
Eingriff zugelassen wird.
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Kupplungplausibilitit des ASG-Eingriffs (fbbEASG P):
Allgemein:

Der Eingriff wird nur durchgefiihrt wenn auch ausgekuppelt ist bzw. wird sofort ohne Entprellung
abgebrochen wenn eingekuppelt wird.

Ist das Eingriffsbit gesetzt ohne daf3 sich die Kupplung im Zustand ausgekuppelt befindet so miissen
nach der Entprellzeit ftbwEASG PA die Wiederaufnahmebedingungen (Neutralwert, usw.) erreicht
werden bevor ein erneuter Eingriff zugelassen wird. Dies gilt fiir den Beginn und fiir das Ende des
Eingriffs. Der Fehler fowEASG P tritt auf wenn wihrend dieses Zustands die Ausblendung fiir die
Zeit fowEASG PA ununterbrochen inaktiv war.

Bei noch nicht geheiltem, aktuell anliegendem Fehler fbbEASG P erfolgt kein Eingriff.

Heilung des Fehlers fbbEASG P:

Um den Fehler fbbEASG P zu Heilen muf3 der Eingriff fiir die Zeit fowEASG PB ununterbrochen
formal plausibel sein, die Kupplung sich im Zustand ausgekuppelt befinden und die CAN-
Ausblendung inaktiv sein. Wéhrend dieser Zeit bleibt das ,,Eingriff nicht moglich® - Bit (S_EGS)
gesetzt. Nach dieser Zeit miissen die Wiederaufnahmebedingungen (Neutralwert, usw.) erreicht
werden (mroASGSTAT Bit A gesetzt), bis ein erneuter Eingriff zugelassen wird.

Das bedeutet fiir das Getriebe, daf3 es den Eingriff fiir die Zeit fbwEASG_PB
durchfiihren muf} !

ECO-Modus (mrmASGSTAT (.8)=1):

Um den Verbrauch zu reduzieren kann zwischen den zwei ASG-Modi SPORT und ECO gewechselt
werden. Der jeweilige Zustand wird vom Getriebesteuergerdt iiber CAN gesendet und in
mrmASGSTAT (.8) abgebildet.

Im Modus ECO wird eine Drehmomentenbegrenzung (siche Kapitel Mengenbegrenzung Abbildung
MEREBGO02), sowie eine Hochstgeschwindigkeitsbegrenzung zugeschaltet (sieche Kapitel
Hochstgeschwindigkeitsbegrenzung).

Beim Umschalten auf die Drehmomentenbegrenzung muf3 sichergestellt sein, dal der Fahrer zu
diesem Zeitpunkt nicht mehr Moment fordert. Dies wird durch ein Flip-flop realisiert.

Wenn iiber CAN der ECO-Modus angefordert wird (mrmASGSTAT.8 = 1) und die Menge
mrmM_EWUNF kleiner oder gleich der ASG-ECO-Begrenzungsmenge mrmBM_ASG ist wird das
Flip-Flop freigegeben und mrmASGSTAT(.13) gesetzt.

mrmM_EWUNF z a<sp S
mrmBM_ASG P Q

& mrmASGSTAT.13
mrmASGSTAT.8

Abbildung MEREEX17: ASG-ECO-Modus
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Physikalische Plausibilitdtsverletzung des ASG-Eingriffs (mrmASGSTAT.9 = 1):
Der Eingriff ist dann physikalisch unplausibel, wenn das integrale ASG-Moment mroMDInAdt

mroMDInAdt = [(M 5, it

die Schwelle mrwMDIntAX iiberschreitet. Wobei Masg gleich mroMD Areg (Momemt zum
Ausregeln der Regelabweichung) + mrmMD_Reib (Moment zur Uberwindung der Reibung) +
mroMD VOR (Vorsteuermoment gegen Schleifen der Kupplung) begrenzt auf 0 und
mrwMDASGmx ist (entspricht mroMD ASG). Dann wird auch der Fehler fobEASG H als defekt
gemeldet (wenn keine Ausblendbedingung aktiv ist). Der aktuelle Wert des Integrals ist in der
OLDA mroMDInAdt dargestellt.

Das ASG-Moment M s¢ entspricht, solange das integrale Moment mroMDInAdt unter der Schwelle
mrwMDIntAX ist, dem Eingriffsmoment mroMD ASG. Sobald die Schwelle mrwMDIntAX
iiberschritten ist wird zwar das Eingriffsmoment mroMD ASG auf 0 gesetzt (Eingriff wird
abgebrochen mroASGSTAT.9 = 1), aber fiir das integrierte Moment wird weiterhin das ASG-
Moment Mysc = mroMD Areg + mrmMD Reib + mroMD VOR begrenzt auf 0 und
mrwMDASGmx verwendet.

Bei cowFUN CVT.1=1 wird das Reibmoment immer vom integralen ASG-Moment mroMDInAdt
abgezogen; an der Addition auf mroMD_ ASG édndert sich dadurch nichts.

Wenn das Fehlerbit entgiiltig defekt ist, wird das Integral mit dem Reibmoment verringert (MASG
= -mrmMD_Reib). Das Integral wird nach unten auf 0 begrenzt. Wenn das Integral den Wert 0
erreicht und Neutralwert gesendet wird, wird der Fehler fbbEASG H als gut gemeldet.

mroMD_ASG defekt heilen

mroMDInAdt

fobEASG_H

mroASGSTAT.9

mrmM_EASG

AL|—'—\ —

Abbildung MEREEX16: Physikalische Plausibilitit ASG

Ersatzmenge:

Bei Beendigung oder Abruch (siehe Abruchbedingungen) wird auf die Ersatzmenge
mroM_EXASG umgeschaltet und die Eingriffsmenge ASG Eingriffsmenge mroM EASG
rampenformig bis auf Null verringert. Wenn das ASG-SG zusitzlich den Neutralwert (LowByte
mrmASG_roh = 0) sendet so wird der Eingriff sofort ohne Rampe (mroM EXASG = 0) beendet.

Auswirkung:

Der ASG - Eingriff wirkt mengenerhohend, d.h. ist die Menge mroM EASG groBer als der
Fahrerwunsch mrmM_EWUNF, so geht die Menge mroM EASG in den Mengenwunsch
mrmM_EWUN ein.
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Beschreibung der OLDA mroASGSTAT ,,Status des ASG - Mengeneingriffs*:
(Die Bits 4-6, B und C aus mrmASGSTAT entsprechen denen von mrmASG_CAN)).

Bitposition

Dezimalwert

Kommentar

0

1

Mengeneingriff durch ASG aktiv

2

Mengeneingriff durch ASG {iber Rampe

4

kein Mengeneingriff durch ASG (Rampenendwert erreicht)

16

Botschaftsfehler ASG (Timeout oder Botschaftsdaten inkonsistent)

32

ASG - Anforderungsbit (Eingriffsmoment wird damit giiltig)

64

Ausblendung der Uberwachung

N[N [N —

128

ASG - Eingriff kann nicht durchgefiihrt werden (wegappliziert).

Gesetzt bei einer der folgenden Bedingungen:

e mroM EASGr>(mrmM EBEGR +mrwM _E ToG)
(Eingriffsmenge ist grofler als Begrenzungsmenge)

e mrmASG CAN Bit 7 ist gesetzt (CAN-Defekt, Bus Off,
Botschaftstimeout, Botschaftsinkonsistenz)

e fbbEASG P (Kupplungsplausibilitit) oder Kupplung nicht
betdtigt (dimKUP = 0) und der Eingriff blieb iiber die Zeit
fbwEASG_PA hinaus formal plausibel (Eingriffsbit gesetzt und
kein Fehler in der Botschaft).

e Geschwindigkeit zur gering

e Eingriff plausibel wird, jedoch Bit A noch gesetzt ist (Bit A wird
durch Senden des Neutralwertes geloscht)

512

Physikalische Plausibilitdt ist verletzt (Momentenintegral zu grof3
oder Schwelle mrwASGnmax wihrend des Eingriffs tiberschritten)
(Das Bit bleibt solange gesetzt bis die unter Punkt ,,Wiederaufnahme
des Eingriffs* beschriebenen Bedingungen zugetroffen haben.)

1024

Allgemeine Plausibilititskriterien verletzt. Es wurde nach der
Initialisierung (K15 Ein) vor der Eingriffs-anforderung die
Wiederaufnahmebedingungen nicht erreicht ODER es trat wéihrend
des Eingriffs eine oder mehrere der folgenden Bedingungen auf:
(Nur bei Wunschdrehzahlrohwert # 0 und Anforderungsbit gesetzt)
e ciner der Rohwerte ist Offh (nsy,tsy)

Botschaftszahlerfehler

Bindrkompliment stimmt nicht

mrmASG_CAN Bit 7 ist gesetzt (Botschaftsfehler, CAN-Defekt).
Mengenzumessungsfehler zmmSYSERR.2 (siehe
Uberwachungskonzept-,,zusammengefafite Systemfehler)

e fbbEASG P (Kupplungsplausibilitit) oder Kupplung nicht
betdtigt (dimKUP = 0) und der Eingriff blieb iiber die Zeit
fbwEASG_PA hinaus formal plausibel (Eingriffsbit gesetzt und
kein Fehler in der Botschaft).

e Ersatzreaktion erfolgt immer ohne Fehlerentprellung. Heilung mit
Fehlerentprellung. Bei CAN-Ausblendung wird der Fehler weder
gemeldet noch geheilt.

e Geschwindigkeit zur gering

(Das Bit bleibt solange gesetzt bis die unter Punkt ,, Wiederaufnahme

des Eingriffs beschriebenen Bedingungen zugetroffen haben.)

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

30. Sept. 2002

Mengenberechnung - Externer Mengeneingriff RBOS/ESA



Seite 2-138 EDC15+ BOSCH

Y 281 S01/127 - PGP

Fortsetzung der Beschreibung der OLDA mroASGSTAT ,,Status des ASG - Mengeneingriffs®:
(Die Bits 4-6, B und C aus mrmASGSTAT entsprechen denen von mrmASG_CAN)).

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar

B 2048 Botschaftszdhler-Fehler: der Botschaftszéhler B COUNT der letzten
empfangenen Botschaft unterscheidet sich nicht oder um mehr als
mrwASG_Bmx vom Botschaftszdhler der neuesten Botschaft (keine
Uberpriifung bei mrwASG Bmx=15)

C 4096 Synchronisationszeit mrmASG tsy unplausibel (Rohwert =0FFh)
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2.12 Aktiver Ruckeldampfer
2.12.1 Gangerkennung

Die Gangerkennung erfolgt zentral. Siche Abschnitt Leerlaufregler - Gangerkennung.
2.12.2 Parametersatzauswahl

mrmGANG

=5 (5. GANG) — MN

mroCASE_FF.9

mrwFF1gOH

mrwFF2gOH
mrwFF3gOH

mrwFF_OHH

mrwFF4gOH
mrwFF5gOH

dzmNmit

)

T
\
|
!

——

I

Rt

mrmCASE_A.F
mrwARD_LS

mrwARD_LR1
mrwARD_LR2
mrwARD_LR3

mrwARD_LR4
mrwARD_LR5

mrmN_LLBAS
mrmM_EWUN <> mrmM_EWUNF
cowFUN_ADR.2=0

cowFUN_ADR.1 =1
mrmM_EADR > 0
mrwMD_iakt.3

N

mrmNfilt

LI [ [2]]o]

mrmCASE_A1

mrwARD_LRH [

iy

(\

mrmEGS_akt —= N

mrmEGS_CAN.5 = o

mrwMD_iakt.1- — — ?
mrmM_EWUNF — &

mrmM_EEGS asb

mrmCASE_A1.1
mrmMSRSTAT.5=1

mrmASRSTAT.5=1

mrmASGSTAT.5=1

L

mrwMD_iakt.2

dimKUP

cowFUN_ADR.2 =1

cowFUN_ADR.1 =1

ADR konfiguriert
(cowFUN_FGR =7 oder 8)

mrmM_EADR =0

&

v
N

s

B

mroGG

mrwGNG_OGG
mrwGNG_MGG

1
\
\

~

>1

m
o

[+)l2]2[+]e]

Lastschlag——» =

Initialisierung — o <

Ausrollen

Leerlaufregler

Externer Eingriff SR

Externer

Eingriff FF

Kupplung FF

Abbildung MEREARO1: Parametersatzauswahl fiir den ARD

mrmCASE_A

aktiv

Kupplung SR
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mrmM_EWUNF = b mroLSausBg
mrmM_EWUSO a

TOTZEIT
mrwLSausVz

cowFUN_LSE .1
|

| N
dimKup .
~ mroLS_aus
L >1—--,
|
dzmNmit 2 1 cowFUN_LSE.0
a<b | ‘
mrwND_LS - [ |
|
| 0 1
[ Y
| L
| N - mroTD_Sper
mroCASE_FF.9 | °©
L= ! | TIMER |
1 | mrwTD_Sper |
mrwDLS_neg | |
| |
]
MMmGANG ~ v
[0)
%% ° mroLS_akt byl "
™ KF .
mwDLS_pos ¢ mrwTD_Wirk 0 W Lastschlag
[Flele]e][e[a[o]e][7]e]s]4][= 2]+ ]e]
mroM_ARDSu -] CASE A
mrm
BETRAG -

Q1

mrwARDRL_T

mrmPWG_roh <= mrwARDRPWG

dzmNmit < mrmN_LLBAS + mrwARDRL_N & —
Ausrollen

mrmM_EFGR =0

mrmM_EADR =0

kein ext. Eingriff mmrmCASE_A.6=0

mrmSTART_B

mrmINARD_D >1 Initialisierung

fboSDZG

fgmFGAKT < mrwARD_V &

mrmM_EADR =0
Abbildung MEREAR11: Parametersatzauswahl 2 fiir den ARD

Im folgenden werden Gruppen von Parametern, die einem Reglertyp zugeordnet sind (z.B. D2T2-
Glied fiir den Storregler, Kupplung bzw. Leergang aktiv bestehend aus: mrwDSKUPK und
mrwDSKUPX), aus Ubersichtsgrinden nur mit dem strukturbestimmenden Teil des
Parametersatznamen zusammen mit "..." (in diesem Beispiel also mrwDSKUP...) angegeben.
Ebenso wird ein bestimmter Wert aus unterschiedlichen Parameterblocken (z. B. mrwDSKUPK,
mrwDSR1GK oder mrwDSL1GK) angesprochen, wenn sein strukturbestimmender Teil durch ".."
(also mrwDS...K) ersetzt ist. Diese Vereinfachung ist moglich, da die Zuordnung der Reglertypen
zu ihren Parameterstrukturen eindeutig bleibt.
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Der Aktive Ruckeldampfer (ARD) besteht aus Fiihrungsformer und Storregler, welche voneinander
entkoppelt sind. Der Fiithrungsformer ist ein PDT1-Glied (Lead-Lag-Glied erster Ordnung) mit
einer Steigungsbegrenzung in einem vorgebbaren Bandbereich. Eingangsgrofe ist die
Wunschsollmenge mrmM_EWUSO, Ausgang die Menge mroM_ ARDFF. Das Band in dem die
Steigungsbegrenzung aktiv ist, wird applizierbar um die aus dem Kraftstoffverbrauchskennfeld
berechnete Verlustmenge aufgespannt. Die Bandbreite wird {iber die Kennlinien mrwFPoO KL und
mrwFPuU KL bei pos. Mengentendenz und mrwFNoO KL und mrwFNuU KL fiir neg.
Mengentendenz in Abhéngigkeit der Drehzahl dzmNmit festgelegt. Die max. Steigung ist ebenfalls
applizierbar. Bei pos. Mengentendenz wird sie iiber das Kennfeld mrwFPPA KF und bei neg.
Mengentendenz {iber mrwFNRA KF gang- und drehzahlabhédngig vorgegeben. Liegt ein externer
Mengeneingriff vor oder wird die Kupplung betétigt, so wird als max. Steigung mrwFFRaoff
verwendet.

Der Storregler ist als D2T2-Glied realisiert, mit der ARD-Drehzahl dzmN_ ARD als Eingang und
der begrenzten Eingriffsmenge mroM_ ARDSR als Ausgang. Die Begrenzung des Storregleranteils
geschieht durch die Kennlinien mrwARDSoKL als oberes Limit und mrwARDSuKL als untere
Schranke falls nicht auf Lastschlag erkannt wurde. Bei detektiertem Lastschlag wird auf die
Begrenzung aus mrwARDDoKL als oberes Limit und mrwARDDuKL als untere Schranke
umgeschaltet.

Ubersteigt die Drehzahl dzmNmit die Aktivierungsgrenze mrwND LS und sind die
Abschaltbedingungen mroLS_aus nicht gegeben, dann ist die Lastschlagerkennung freigeschaltet.
Die Abschaltung erfolgt, bei gesetztem Bit cowFUN LSE.1, durch Betdtigen der Kupplung, durch
den Sperrtimer mrwTD_Sper, sowie, durch mrwLSausVz zeitverzogert, beim Uberschreiten der
unbegrenzten Wunschmenge mrmM_EWUNF gegeniiber der begrenzten Wunschmenge
mrmM_EWUSO. Ist der Betrag des unbegrenzten Ausgangs des D2T2-Gliedes grofer als die
drehzahl- und gangabhingige GréBe aus dem Kennfeld mrwDLS neg oder mrwDLS pos , so
werden zwei Timer gestartet.

Der Sperrtimer mit der Laufzeit mrwTD Sper schaltet iiber mroTD Sper die Begrenzungen des
Storreglers um und unterbindet ein Retriggern der Funktion, der Wirktimer mit der Laufzeit
mrwTD_ Wirk schaltet iber mmmCASE _A.F den Storregler auf Lastschlagparameter.

Die Lastschlagerkennung kann mit cowFUN_LSE.O = 0 deaktiviert werden, um Laufzeit zu sparen.

Die Auswahl der Parametersitze erfolgt, der Struktur des Ruckelddmpfers entsprechend, fiir den
Fiihrungsformer und Storregler getrennt und ist im wesentlichen eine Funktion des Verhéltnisses
Fahrgeschwindigkeit zu Drehzahl mroVzuNfil und der Drehzahl dzmNmit. Die Parameter des
Storreglers und ARD-Fiihrungsformers unterscheiden sich in den héheren Gingen (mroVzuNfil
grof}) nur geringfligig. Es erfolgt daher bei der Parameterauswahl eine Begrenzung, so da3 ab dem
5. Gang (mrmGANG >= 5) immer nur die Parametersétze des 5. Ganges zur Verfiigung stehen.

Der Parametersatz ,,Ausrollen” flir den Storregler und Fiihrungsformer ( Status-Bit C fiir die
Parameterauswahl in mrmCASE A ) wird unter folgenden Bedingungen verwendet:

Fahrerwunschmenge mrmPWG roh <= mrwARDRPWG UND
Drehzahl dzmNmit < Schwelle mmmN_LLBAS + mrwARDRL N UND
kein FGR-Eingriff (mrmM_EFGR = 0) UND
kein ADR-Eingriff. (mrmM_EADR = 0) UND

Timer Laufzeit > mrwARDRL T
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Der Timer beginnt zu laufen, sobald der Wert mmmPWG roh unter die applizierbare Schwelle
mrwARDRPWG sinkt. Der Timer wird zuriickgesetzt sobald die Schwelle wieder iiberschritten
wird.

Bei betitigter Kupplung (dimKUP = 1) kommen fiir den ARD die Kupplungsparameter zum
Einsatz. Bei externem Mengeneingriff mmrmM_EWUNF <> mrmM_EWUN und bei EGS aktiv wird
auf eigene CAN-Parametersidtze mrwDSCAN... (D2T2-Regler Koeffizient), mrwPSCAN... (D2T2-
Glied Gedéchtnisfaktor-Polynom) fiir den Stoérregler und bei nicht aktiver ARD-FF CAN-
Parametersatzausblendung auch fiir den Fiithrungsformer umgeschaltet.

Hierbei ist 1iiber das Applikationslabel mrwMD iakt.1 einstellbar ob Getriebebotschaft
mrmEGS_akt (,,Schaltung aktiv*) oder das Bit 8 EGS-Eingriff aktiv aus der CAN-Botschaft
Getriebe 1, abgebildet in mmmEGS CAN.5 verwendet werden soll.

Erfolgt ein alleiniger externer Mengeneingriff (kein ASR,MSR,ASG) durch die Getriebebotschaft
(mrmEGS_akt oder mrmEGS CAN.5), kann durch den Applikationslabel mrwMD iakt.3 die
Umschaltung auf den ARD Parameter ,,externer Eingriff unterbunden werden und die ARD
Parameter fiir den gewihlten Gang bleiben wirksam. Treten noch andere externe Mengeneingriffe
(ASR,ASG,MSR) auf, bewirkt das aber sehr wohl ein Umschaltung auf den Parameter ,,externer
Eingriff*.

Die entsprechenden Fiihrungsformer-Parameter sind mrwFFCAN...p, mrwFFCAN..n und
mrwFPCAN ..., mrwFNCAN ... (Koeffizienten flir das PDT1-Glied). Ist externer Mengeneingriff
oder das Schaltgetriebe aktiv und die Kupplung gleichzeitig betitigt, so gelten die CAN-
Parametersitze.

Im Fall negativer Mengentendenz, nicht aktivem ASR, MSR oder ASG—Eingriff aber aktivem EGS-
Eingriff wird beit mmmM_EWUNF < mrmM_EEGS iiber das Applikationslabel mrwMD iakt.2
abschaltbar die Umschaltung auf den Fiithrungsformer-CAN-Parametersatz unterbunden. Anstelle
der CAN-Parameter werden dann die Gangparameter aktiviert.

Diese Funktion verhindert, da durch den CAN-Parametersatz schlagartig die Einspritzmenge
mrmM_EARD auf Null mg/Hub abgesenkt wird, obwohl die externe Mengenanforderung grofler
Null mg/Hub ist. Die aktuelle Einspritzmenge wird bei ausgeblendetem CAN-Parametersatz
gefiltert (Gangparameter) der Wunschmenge nachgefiihrt.

Uber das Konfigurationsdatum cowFUN_ADR ist der ARD konfigurierbar um den ADR
(Arbeitsdrehzahlregler) in seiner Regelung zu unterstiitzen. Bit 1 von cowFUN ADR legt fest, ob
die ARD- Parametersitze fiir den ADR verwendet werden sollen. Bit 2 von cowFUN_ADR schaltet
zwischen einer Verwendung der CAN Parametersitze und der Verwendung der
Gangparametersitze um. Ist Bit 2 von cowFUN_ADR gesetzt, so werden bei aktiver ADR
(mrmM_EADR > 0) die Gangparameter flir den ADR gewihlt, bei inaktiver ADR (mrmM_EADR
= 0) wird ausschlieBlich der Kupplungsparametersatz verwendet. Dazu wird bei konfigurierter ADR
(cowFUN _FGR = 7 oder 8, und ADR Betriecb im EEPROM freigegeben) die Kupplung
ausgeblendet. Ist Bit 2 von cowFUN_ADR nicht gesetzt, so wird bei aktiver ADR (mrmM_EADR
> () der CAN Parametersatz verwendet, bei inaktiver ADR werden die normalen Parametersitze in
Abhingigkeit des Betriebszustandes gewihlt.
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Fiir den Fahrbetrieb und fiir die Kupplung stehen im Falle des Fithrungsformers 20 Parametersitze
zur Verfiigung. Diese setzen sich wir folgt zusammen:

Kupplung: mrwFFKg.../ mrwF.Kg. .
Ausrollen: mrwFFRg.../ mrwF.Rg. .
untere Getriebegruppe: mrwFFUg.../ mrwF.Ug. .
mittlere Getriebegruppe: mrwFFMg... / mrwF.Mg. .
obere Getriebegruppe: mrwFFOg... / mrwF.Og. .

steigende Mengentendenz: mrwFF.g..p/ mrwFP.g. .
fallende Mengentendenz: ~ mrwFF.g.n/ mrwFN.g. .

hoher Drehzahlbereich: nrwFF.gH.n / mrwFN.g. .
obere Drehzahl: mrwFF.gO../ mrwF..gO .
niedrige Drehzahl: mrwFF.gU../ mrwF..gU .

Die Umschaltung der Fiihrungsformerparameter in Abhéngigkeit der Filterrichtung
mrmM_EWUSO - mroM_ARDFF
geschieht drehzahlsynchron.

Ist der Filterausgang kleiner als der Filtereingang, so werden die Parameter mrwFF.g.Kp,
mrwFF.g Xp, mrwFP.g. a, mrwFP.g. b und mrwFP.g. ¢ verwendet. Ist der Filterausgang grofler
als der Filtereingang, so werden die Parameter mrwFF.g.Kn, mrwFF.g.Xn, mrwFN.g. a,
mrwFN.g. b und mrwFN.g. ¢ verwendet. Diese Umschaltung hingt von mroCASE FF.9 ab.

Auch die Umschaltung der Fiihrungsformerparameter in Abhingigkeit der gefilterten Drehzahl
mrmNfilt erfolgt drehzahlsynchron iiber zwei Hysteresen. Die eine Hysterese detektiert die
Schwelle zwischen unteren und oberen Drehzahlbereich und hat als obere Grenze (als Funktion der
Getriebegruppe) mrwFFUggUO, mrwFFMggUO, mrwFFOggUO oder mrwFFKupUO und die
Hysteresebreite mrwFF UOH. Ist diese Drehzahlhysterese aktiv (entspricht obere Drehzahl) und ist
die zweite Hysterese inaktiv, so werden die Parameter mrwFF.gOK., mrwFF.gOX., mrwF..gO a,
mrwF..gO b und mrwF..gO ¢ verwendet. Sind beide Drehzahlhysteresen inaktiv, so werden die
Parameter mrwFF.gUK., mrwFF.gUX., mrwF..gU a, mrwF..gU b und mrwF..gU c verwendet.
Diese Umschaltung hiangt von mroCASE FF.8 ab. Die zweite Hysterese, mit der Hysteresebreite
mrwFF_OHH, vergleicht die gefilterte Drehzahl mrmNfilt mit den gangabhigigen Grenzwerten
mrwFF1gOH, mrwFF2gOH, mrwFF3gOH, mrwFF4gOH und mrwFF5gOH. Ist diese
Hysteresebedingung aktiv (entspricht hoher Drehzahl) wird bei negativer Mengentendenz
(mroCASE FF.9 = 0) dies in mmmCASE A1.2 gekennzeichnet und der Fiihrungsformer mit den
Parameter mrwFF.gHKn, mrwFF.gXn, mrwFN.gH a, mrwFN.gH b und mrwFN.gH c versehen.
Uberschreitet die Schwelle mrwFF.ggUO die Schwelle mrwFF.gOH dann wird sofort auf den
Parametersatz fiir den hohen Drehzahlbereich umgeschaltet, ohne dass der Parametersatz fiir den
oberen Bereich aktiviert wird.

Bedingung mroCASE FF Zeitkonstante P-Verstirkung
mrmM EWUSO - mroM ARDFF >0 mrmoCASE _FF.9 = mrwFP.g. a, b, c mrwFF.g.Kp
mrmM_EWUSO - erM_ARDFF <=0 mrmoCASE FF.9 = 0 mrwFN.g. a, b, c mrwFF.g.Kn
Hysterese ,,hohe Drehzahl* mrmCASE Al.2 = 1 mrwEFNgH a , b, c¢ mrwFF.gOKn
Hysterese ,,obere Drehzahl* mrmoCASE FF.8 = 1 mrwF.g0 a , b, c mrwFF.gOK.

und
mrmCASE Al.2 = 0
Hysterese ,,niedrige Drehzahl* mroCASE FF.8 = 0 und mrwF.gU a , b, c mrwFF.gUK.
mrmCASE Al.2 = 0
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Abbildung MEREAR16: Parametersitze des Fithrungsformers bei negativer Mengentendenz

Fiir den Fahrbetrieb im Leerlauf stehen ebenfalls eigene Parametersdtze in Abhdngigkeit vom
Verhiltnis Fahrgeschwindigkeit zu Drehzahl mroVzuNfil zur Verfligung. Die Umschaltung
zwischen "ARD Ruckeln" (LLR nicht im Eingriff) und "ARD Leerlauf" (LLR im Eingriff) erfolgt
drehzahlabhdngig mittels gangabhingiger Schwellen mrwARD LR1 bis mrwARD LRS sowie der
Schwelle fiir Lastschlag mrwARD LS und der Hysterese mrwARD LRH. Der Zustand "ARD
Leerlauf" wird fiir den Fall "kein Lastschlag erkannt" in Abhéngigkeit des erkannten Ganges
mrmGANG beim Unterschreiten der Drehzahlschwelle (mrmN LLBAS + mrwARD LR.)
aktiviert, beim Uberschreiten von (mrmN LLBAS + mrwARD LR. + mrwARD LRH) wird auf
"ARD Ruckeln" geschaltet. Liegt der Zustand "Lastschlag" vor (mrmCASE A.F) so wird fur die
Berechnung der Drehzahlschwelle der Parameter mrwARD LS statt eines Gangparameters
verwendet. Der iiber die Hysterese ermittelte Drehzahlbereich wird in mrmCASE_A1.0 angezeigt.
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Eingelegter Gang Drehzahlbedingung Drehzahlbedingung

fiir "ARD Leerlauf" fir "ARD Ruckeln"
mrmGANG =1 | n<mrmN LLBAS + mrwARD LRI | n>mrmN LLBAS + mrwARD LRI + mrwARD LRH
mrmGANG =2 | n<mrmN LLBAS + mrwARD LR2 | n>mrmN LLBAS + mrwARD LR2 + mrwARD LRH
mrmGANG =3 | n<mrmN LLBAS + mrwARD LR3 | n>mrmN LLBAS + mrwARD LR3 + mrwARD LRH
mrmGANG =4 | n<mrmN LLBAS + mrwARD LR4 | n>mrmN LLBAS + mrwARD LR4 + mrwARD LRH
mrmGANG =5 | n<mrmN LLBAS + mrwARD LRS5 | n>mrmN LLBAS + mrwARD LR5 + mrwARD LRH

mrmCASE AF | n<mrmN LLBAS + mrwARD LS | n>mrmN LLBAS + mrwARD LS + mrwARD LRH

Der Storregler wird initialisiert, wenn eine der Bedingungen vorliegt:

- Startbit mmSTART B =1 ODER

- Drehzahlgeber defekt thoSDZG <> 0 ODER

- ARD-D-Initialisierungsanforderung mrmINARD D <> 0 durch ODER
externen Mengeneingriff

- Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT < Geschwindigkeitsschwelle UND

mrwARD V zur Drehzahlzweig Initialisierung
Mengenwunsch Alldrehzahlregler mrmM_EADR=0.

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

Mengenberechnung - Aktiver Ruckeldampfer RBOS/ESA

30. Sept. 2002




Seite 2-146 EDC15+ BOSCH

Y 281 S01/127 - PGP

Wertebereich der OLDA Zustandsbits der aktiven Ruckelddmpfung mrmCASE A (im High-Byte
hexadezimalkodiert: Auswahl Fiihrungsformerparametersatz; im Low-Byte hexadezimalkodiert:
Auswabhl Storreglerparametersatz; Low-Byte Bit 7: Storregler abgeschaltet und initialisiert):

Bitmaske Wertpjex | Aktive Parameter

0000 0001 0000 0000 0100 | untere Getriebegruppe

Fiihrungsformerparametersatz =
mrwFFUg...., mrwF...Ug....

0000 0010 0000 0000 0200 | mittlere Getriebegruppe

Fiihrungsformerparametersatz =
mrwFFMg...., mrwF.. Mg....

0000 0011 0000 0000 0300 | obere Getriebegruppe

Fiihrungsformerparametersatz =
mrwFFOg...., mrwF...Og....

0001 0000 0000 0000 1000 »Ausrollen®

Storreglerparametersatz =

mrwDSROLK, mrwDSROLX

mrwPSROL a, mrwPSROL b, mrwPSROL ¢
Fiihrungsformerparametersatz=

mrwFFRg..., mrwF...Rg...

0010 0000 0000 0000 2000 | Kupplung oder Leergang

Fiihrungsformerparametersatz =
mrwFFKg..., mrwF.. Kg... .

0100 0000 0000 0000 4000 | externer Mengeneingriff

Fiihrungsformerparametersatz =
mrwFFCan..., mrwF...CAN...

1000 0000 0000 0000 8000 | Lastschlag erkannt

Storreglerparametersatz =

Drehzahl niedrig, Menge fallend: mrwDSLLSn.., mrwPSLLSn..
Drehzahl hoch, Menge fallend: mrwDSRLSn.., mrwPSRLSn..
Drehzahl niedrig, Menge steigend: mrwDSLLSp.., mrwPSLLSp..
Drehzahl hoch, Menge steigend: mrwDSRLSp.., mrwPSRLSp..

0000 0000 000X 0001 0001 1. Gang

Storreglerparametersatz =
mrwDS...1GK, mrwDS...1GX
mrwPS...1G_a, mrwPS...1G b, mrwPS...1G ¢

0000 0000 000X 0010 0002 |2.Gang

Storreglerparametersatz =
mrwDS...2GK, mrwDS...2GX
mrwPS...2G a, mrwPS...2G b, mrwPS...2G ¢

0000 0000 000X 0011 0003 3. Gang

Storreglerparametersatz =
mrwDS...3GK, mrwDS...3GX
mrwPS...3G_a, mrwPS...3G b, mrwPS...3G ¢

0000 0000 000X 0100 0004 |4 Gang

Storreglerparametersatz =
mrwDS...4GK, mrwDS...4GX
mrwPS...4G a, mrwPS...4G b, mrwPS...4G ¢

0000 0000 000X 0101 0005 |5.Gang

Storreglerparametersatz =
mrwDS...5GK, mrwDS...5GX
mrwPS...5G a, mrwPS...5G b, mrwPS...5G ¢
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Bitmaske Wertpjex | Aktive Parameter
0000 0000 0001 XXXX 0010 Leerlaufregler aktiv
Storreglerparametersatz =
mrwDSL.. K, mrwDSL...X
mrwPSL... a, mrwPSL... b, mrwPSL... ¢
0000 0000 0010 0000 0020 | Kupplung betitigt
Storreglerparametersatz =
mrwDSKUPK, mrwDSKUPX
mrwPSKUP a, mrwPSKUP b, mrwPSKUP ¢
0000 0000 0100 0000 0040 externer Mengeneingriff
Storreglerparametersatz =
mrwDSCANK, mrwDSCANX
mrwPSCAN a, mrwPSCAN b, mrwPSCAN ¢
0000 0000 1000 0000 0080 Storregler initialisieren
Wertebereich der erweiterten Zustandsbits der aktiven Ruckeldimpfung mrmCASE Al
hexadezimalkodiert:
Bitmaske Wertyex | Aktive Parameter
0000 0001 01 oberer Drehzahlbereich
0000 0010 02 positive Mengentendenz
0000 0100 04 hoher Drehzahlbereich
xxxx x000 nicht benutzt

Die Parametersatzauswahl fiir den ARD geschieht, beim Fahren in den Géngen, anhand des
Verhiltnisses Geschwindigkeit/Drehzahl (mroVzuNfil). Im Falle des Storreglers wird mit Hilfe des
eingelegten Ganges (mrmGANG) der entsprechende Parametersatz, unter Beriicksichtigung des
Zustands "ARD Leerlauf " bzw. "ARD Ruckeln", ausgewihlt.

Im Falle des Fithrungsformers stehen 25 Parameterséitze zur Verfligung, wobei 2 (,,Mengentendenz
steigend/fallend®) fiir ,,externer Mengeneingriff zur Verfligung gestellt werden. Beim Fahren in
den Géngen, wird auf eine von drei Getriebegruppen geschlossen. Pro Getriebegruppe und fiir
,Kupplung® sowie fiir den Zustand Ausrollen werden jeweils 4 Parametersétze bereitgestellt (2 mal
»Mengentendenz fallend/steigend” in Kombination mit ,,obere/niedriger Drehzahl®). Zusétzlich
wird, bei negativer Mengentendenz, fiir die drei Getriebegruppen zwischen hoher und oberen
Drehzahl differenziert. Fiir den hohen Drehzahlbereich stehen dann drei weitere Parametersétze zur
Verfiigung.

Getriebe-Gruppe
mroGG
obere 3 —— —
mittlere 2 ——
|
|
untere 1 ‘ ! Gang
‘ ; mrmGANG
o 11
| L - mwGNG_OGG
|
L mrwGNG_MGG

Abbildung MEREARO3: Parametersatzauswabhl fiir den Fiihrungsformer
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2.12.3 Regelalgorithmus
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Abbildung MEREARO04: Aktiver Ruckelddampfer

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

30. Sept. 2002

Mengenberechnung - Aktiver Ruckeldampfer

RBOS/ESA



BOSCH EDC15+ Seite 2-149

Y 281 S01/127 - PGP

mroCASE_FF.5 - - - -——-----~-
mroCASE_FF6 ----------

mroCASE_FF.Q - - - - ‘

|
dzmNmit % ‘ ,,,JP
|
! |
KF 4 | mrwFFRaoff — = o mroFRamp
L= 0o
mrwFPRA_KF ‘ -
| A |
|
A |
|
mrmGANG KE !
mrwFNRA_KF !
mrmM_EWUSO i mroM_ARDFF
| Lead-Lag-R
. roooe
dzmNmit ‘ : mroFZug
|
S
mrwFPoO_KL © !
o
- |
: /j j j l mroF Schub
|
KL : _
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|
|
j fz L o
|
KL i
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I (/.
KL mroMEVerl
mrwFNoU_KL
ﬁ § X z!
KF
mrwKFVB_KF
mrmMD_Reib

Abbildung MEREAR14: Lead-Lag-Glied mit Steigungsbegrenzung

Der Aktive Ruckeldimpfer dimpft die Drehzahlschwankungen, die durch die Riickwirkungen des
Fahrzeuges (Antriebsstrang) auf den Motor entstehen, durch BeeinfluBung der Kraftstoffmenge. Er
besteht aus einem D2T2-Glied mit asymmetrischer Begrenzung (Storungsregler / Drehzahlzweig)
und einem PDT1-Glied mit Steigungsbegrenzung (Fiihrungsformer / Mengenzweig).

Durch den Schalter mrwFFBGSCH kann die EingangsgroBe des Fithrungsformers mrmM_EWUSO
ausgewihlt werden:

Fahrerwunschmenge begrenzt durch Begrenzungsmenge mroMEBEGR (Begrenzung durch
Drehmoment- und Rauchkennfeld mrwFFBGSCH =0 ).

Fahrerwunschmenge begrenzt durch Kennlinie mrwFFBgrKL (mrwFFBGSCH =1).

Die Auswahl der Parameter wird fiir den Stérungsregler zeitsynchron vorgenommen (sieche Kapitel
Parametersatzauswahl). Beim externen Mengeneingriff werden unmittelbar die CAN-
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Parametersétze libernommen. Bei betitigter Kupplung werden erst dann die Kupplungsparameter
libernommen, wenn kein externer Mengeneingriff mehr anliegt. Die Umschaltung auf
Lastschlagparameter erfolgt, wenn auf Lastschlag erkannt wurde und weder die Parametersitze fiir
externen Mengeneingriff, Ausrollen oder Kupplung aktiv sind. Beim Ubergang von ,externen
Mengeneingriff auf ,,Fahren im Gang* werden im Drehzahlzweig die spezifischen Gangparameter
unmittelbar iibernommen. Beim Ubergang von "Kupplung betitigt" auf "Fahren im Gang" werden
im Drehzahlzweig erst die spezifischen Gangparameter verwendet, wenn die Ausgangsgrofle des
Storreglers ihr Vorzeichen gewechselt hat. Beim Ubergang von ,,Fahren im Gang® auf ,, Kupplung
betdtigt“ oder ,externer Mengeneingriff* werden die jeweiligen Parametersidtze unmittelbar
libernommen.

Zustand mroCASE SR D2T2-Glied T-Polynom
Externer Mengeneingriff (CAN) 01000000 mrwDSCAN. mrwPSCAN.
Ausrollen siehe mroCASE FF |mrwDSROL. mrwPSROL.
Kupplung 00100000 mrwDSKUP. mrwPSKUP.
+ kein externer Mengeneingriff
+ kein VZ-Wechsel
+ kein Ausrollen
Lastschlag siehe mroCASE_FF
Drehzahl niedrig, Menge fallend u. mrmCASE Al mrwDSLLSn.mrwDS | mrwPSLLSn.
Drehzahl hoch, Menge fallend RLSn.mrwDSLLSp. | mrwPSRLSn.
Drehzahl niedrig, Menge steigend mrwDSRLSP . mrwgg;izp :
Drehzahl hoch, Menge steigend e b
5. Gang + LLR nicht aktiv 00000101 mrwDSR5G. mrwPSR5G.
4. Gang + LLR nicht aktiv 00000100 mrwDSR4G. mrwPSR4G.
3. Gang + LLR nicht aktiv 00000011 mrwDSR3G. mrwPSR3G.
2. Gang + LLR nicht aktiv 00000010 mrwDSR2G. mrwPSR2G.
1. Gang + LLR nicht aktiv 00000001 mrwDSR1G. mrwPSR1G.
5. Gang + LLR aktiv 00010101 mrwDSL5G. mrwPSL5G.
4. Gang + LLR aktiv 00010100 mrwDSL4G. mrwPSL4G .
3. Gang + LLR aktiv 00010011 mrwDSL3G. mrwPSL3G.
2. Gang + LLR aktiv 00010010 mrwDSL2G. mrwPSL2G.
1. Gang + LLR aktiv 00010001 mrwDSL1G. mrwPSL1G.
Fehler in mrmCASE A 11111111 mrwDSKUP. mrwPSKUP.
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Die gangabhingige Auswahl der Parameter des Fiihrungsformers erfolgt zeitsynchron; die
Unterscheidung zwischen den Parametern fiir positive bzw. negative Mengentendenz sowie
zwischen hoher und niedriger Drehzahl erfolgt drehzahlsynchron.

Zustand mroCASE FF Lead-Lag T-Polynom
Ausrollen, positive Mengentendenz, n niedrig 0000 0010 0001 0000 | mrwFFRgU.p | mrwFPRgU_.
Ausrollen, negative Mengentendenz, n niedrig 0000 0000 0001 0000 | mrwFFRgU.n | mrwFNRgU_ .
Ausrollen, positive Mengentendenz, n hoch 0000 0011 0001 0000 | mrwFFRgO.p | mrwFPRgO_ .
Ausrollen, negative Mengentendenz, n hoch 0000 0001 0001 0000 | mrwFFRgO.n | mrwFNRgO_ .
Kupplung, positive Mengentendenz, n niedrig 0000 0010 0010 0000 | mrwFFKgU.p | mrwFPKgU_ .
Kupplung, negative Mengentendenz, n niedrig 0000 0000 0010 0000 | mrwFFKgU.n | mrwFNKgU .
Kupplung, positive Mengentendenz, n hoch 0000 0011 0010 0000 | mrwFFKgO.p | mrwFPKgO_.
Kupplung, negative Mengentendenz, n hoch 0000 0001 0010 0000 | mrwFFKgO.n | mrwFNKgO .
Obere GG, positive Mengentendenz, n niedrig 0000 0010 0000 0011 | mrwFFOQU.p | mrwFPOgU_ .
Obere GG, negative Mengentendenz, n niedrig 0000 0000 0000 0011 | mrwFFOgQU.n | mrwFNOgU_ .
Obere GG, positive Mengentendenz, n hoch 0000 0011 0000 0011 | mrwFFOgO.p | mrwFPOgO_ .
Obere GG, negative Mengentendenz, n hoch 0000 0001 0000 0011 | mrwFFOgO.n | mrwFNOgO .
Mittlere GG, positive Mengentendenz, n niedrig 0000 0010 0000 0010 | mrwFFMgU.p | mrwFPMgU_ .
Mittlere GG, negative Mengentendenz, n niedrig 0000 0000 0000 0010 | mrwFFMgU.n | mrwFNMgU_ .
Mittlere GG, positive Mengentendenz, n hoch 0000 0011 0000 0010 | mrwFFMgO.p | mrwFPMgO .
Mittlere GG, negative Mengentendenz, n hoch 0000 0001 0000 0010 | mrwFFMgO.n | mrwFNMgO_ .
Untere GG, positive Mengentendenz, n niedrig 0000 0010 0000 0001 | mrwFFUQU.p | mrwFPUgU_ .
Untere GG, negative Mengentendenz, n niedrig 0000 0000 0000 0001 | mrwFFUQU.n | mrwFNUgU_ .
Untere GG, positive Mengentendenz, n hoch 0000 0011 0000 0001 | mrwFFUgO.p | mrwFPUgO_ .
Untere GG, negative Mengentendenz, n hoch 0000 0001 0000 0001 | mrwFFUgO.n | mrwFNUgO_ .
Ext. Mengeneingriff, positive Mengentendenz 0000 0010 0100 0000 | mrwFFCAN.p | mrwFPCAN_.
Ext. Mengeneingriff, negative Mengentendenz 0000 0000 0100 0000 |mrwFFCAN.n | mrwFNCAN_.
Fehler in mrmCASE A, positive Mengentendenz | XXXX XXXX 1111 1111 |mrwFFKgO.p | mrwFPKgO_.
Fehler in mrmCASE A, negative Mengentendenz | XXXX XXXX 1111 1111 |mrwFFKgO.p | mrwFPKgO_.
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Laufruheregler

Abbildung MERELRO1

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

30. Sept. 2002

Ubersicht - Laufruheregler

RBOS/ESA



BOSCH EDC15+ Seite 2-153

Y 281 S01/127 - PGP

Die Laufruheregelung regelt die Drehzahlschwankungen des Einspritzsystems, die von
unterschiedlichen  Zylindereinspritzmengen und Zylinderwirkungsgraden herriihren, im
Drehzahlbereich unter der ersten Segmentausblendung aus. Dies erfolgt durch schnelles
Aufschalten von geregelten Korrektureinspritzmengen fiir jeden Zylinder. Aus den
unterschiedlichen Mengenfehlerbewertungen dzmdMe kann abgeleitet werden, wann die
Korrekturmenge mrmM ELRR fiir den jeweils néchsten Zylinder auszugeben ist.

Zur korrekten Funktion der Laufruheregelung ist eine einwandfreie Synchronisation erforderlich.
Sie liegt vor, wenn Abtastzeitmaxima jeweils auf die gleichen Werte der Message Segmentnummer
zmoSEGM fallen. Die Synchronisation kann intern, das heiflt durch den LRR selbst, oder extern
anhand eines synchronen Segmentzihlers zmoSEGM erfolgen. Das Verfahren zur Realisierung der
Synchronisation ist durch das applizierbare Label mrwLRR SYN wéhlbar.

mrwLRR SYN Synchronisationsverfahren
0 Interne Synchronisation nach den Abtastzeit-Minima bzw. -Maxima
1 Synchronisation durch externen Segmentzdhler; Ziindung erfolgt bei

ungeraden Segmentzéhlerstdnden

2 Synchronisation durch externen Segmentzéhler, Ziindung erfolgt bei
geraden Segmentzéhlerstinden

Ist interne Synchronisation mrwLRR SYN = 0 gewdhlt, erkennt der Laufruheregler auf unsynchron
wenn innerhalb von mrwLRR SEG Segmenten zweimal die Abtastzeitmaxima dzoABTAS mit
unvorhergesehenen Segmentzdhlerstinden zusammenfallen. Dann werden die Reglerintegratoren
initialisiert und die Bandpisse neu synchronisiert.

AuBlerhalb des Drehzahlfensters untere Drehzahlgrenze mrwLRNRMIN und obere Drehzahlgrenze
mrwLRNSMAX sowie aullerhalb des Mengenfensters untere Grenze mrwLRMSMIN und obere
Grenze mrwLRMSMAX erfolgt kein Mengeneingriff des Laufruhereglers. Die Laufruhe wird
geregelt, wenn die Drehzahl im Bereich von mrwLRNRMIN bis mrwLRNRMAX ist und die
Motormenge mrmM EMOT zwischen mrwLRMRMIN und mrwLRMRMAX liegt. Wenn keine der
Abschaltbedingungen erfiillt ist und sich die Drehzahl im Bereich mrwLRNRMAX bis
mrwLRNSMAX befindet oder die aktuelle Menge zwischen mrwLRMRMAX und
mrwLRMSMAX bzw. mrwLRMSMIN und mrwLRMRMIN ist, erfolgt eine Steuerung der
Laufruhe. Bei der Laufruhesteuerung werden die eingefrorenen Integratorwerte in Abhédngigkeit der
Drehzahl dzoNmit bzw. der Menge mrmM EMOT linear gewichtet. Bei Drehzahlen kleiner gleich
mrwLRNRMAX ist die Bewertung 1, ab mrwLRNSMAX 0. Die Marke mr-wLRNSMAX muf} unter
der Drehzahlschwelle fiir die erste Segmentausblendung liegen. Aquivalent zur Drehzahl erfolgt die
Gewichtung in Abhéngigkeit der Motormenge, wobei hier die Label mrwLRMRMAX sowie
mr-wLRMSMAX bzw. mrwLRMRMIN und mrwLRMSMIN relevant sind. Die ausgegebene
Laufruhemenge ermittelt sich aus der Integratormenge multipliziert mit beiden
Gewichtungsfaktoren. Bei Startbedingung mrmSTART B = 1, bei Drehzahlgeberdefekt fboSDZG
<> 0 oder bei Motorstillstand dzoNmit = 0 werden die Integratoren und Bandpésse initialisiert. Bei
Drehzahlen dzoNmit welche iiber der ersten Segmentausblendung liegen werden die Bandpédsse
initialisiert.
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Menge A

mrmM_EMOT
mrwLRMSMAX
mrwLRMRMAX

Steuern Inaktiv
mrwLRMRMIN
mrwLRMSMIN §§§§§§§§§
4 »
0  mrwLRNRMIN mrwLRNRMAX mrwLRNSMAX Drehzahl dzmNmit

Abbildung MERELRO2: Arbeitsbereich Laufruheregler

Der Zustand des Laufruhereglers kann anhand der OLDA-Ausgabe mroLRRZust erkannt werden.

mroLRRZust Zustandsbeschreibung

1 Segmentausblendung aktiv (z.B. 4Zyl. dzoNmit>2500/min) ODER

Initialisierungsanforderung der MAR

Startbit gesetzt, Drehzahlgeber defekt oder Motorstillstand

Initialisierung der internen Synchronisationserkennung

LRR inaktiv, da Motormenge mrmM EMOT zu hoch

LRR inaktiv, da Motormenge mrmM EMOT zu niedrig

LRR inaktiv, Drehzahl dzoNmit {iber Steuerobergrenze mrwLRNSMAX

LRR inaktiv, Drehzahl dzoNmit unter Regeluntergrenze mrwLRNRMIN

Sync. Fehler erkannt; neue Synchronisation

O| oo I N | K| W N

Laufruhe Steuerung aktiv

—
=)

Laufruhe Regelung aktiv

Fiir das Ausregeln werden z (einer je Zylinder) PI-Regler eingesetzt. Die Berechnung der
Korrekturmenge erfolgt einen Interrupt vor der Einspritzung im betrachteten Zylinder. Zur
Berechung der Regelabweichung mroLRRReg wird die Mengenfehlerbewertung dzmdMe durch
Bandpésse gefiltert. Die Mittenfrequenzen der z/2 Bandpdsse sind ganzzahlige Vielfache der
Nockenwellenfrequnz, wobei durch die Wahl der Filterverstirkung mrwLRRN..B unterschiedliche
Streckenverstarkungen fiir die einzelnen Frequenzen realisiert werden konnen. Jedem Bandpal} ist
eine Segmentbewertung nachgeschaltet. Die Parameter mrwLRR..NSW fiir Laufruheregelung ohne
Geberradadaption (Laufruhereglerstatus dzmLRR ST = 0) bzw. mrwLRR..INW fir
Laufruheregelung mit Geberradadaption (dzmLRR ST = 1) geben die Auswahl und Wichtung der
Segmente fiir die spezifische Frequenz an. Der Laufruhereglerstatus dzmLRR ST wird durch die
Mengenausgleichsregelung (MAR) gesetzt. Die Summe aller Ausgdnge der Segmentbewertungen
bilden die Regelabweichung mroLRRReg.

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfiigungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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Die Laufruheintegratoren und die StellgroBen fiir alle Zylinder werden iiber die
motormengenabhingige Kennlinie mrwLRR BGR (mroLRR BGR = f (mrmM_EMOT)) auf die
LRR-Begrenzungsmenge (+/-)mroLLR BGR begrenzt. Die Laufruheintegratoren werden weiters
alle zwei Motorumdrehungen korrigiert, um den Laufruhemengenanteil im Mittel gleich Null zu
halten.

Bei bestimmten Betriebsbedingungen des Motors bzw. des Fahrzeuges wird auf Laufruhesteuerung
umgestellt. Wahrend der Steuerung werden die Laufruheintegratorwerte eingefroren und mit einem
drehzahlabhédngigen und motormengenabhingigen Faktor bewertet.

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfiigungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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3 Abgasruckfuhrung

3.1 Ubersicht

Die Abgasriickfiihrung setzt sich aus fiinf Aufgaben zusammen: der Istwertberechnung, der
Sollwertberechnung, der Regelung, der parallelen Steuerung und der Uberwachung und
Abschaltung. In der Mengenauswahl wird die zu verwendende Menge fiir aroM Eroh bestimmt.

mrmFGR_roh
mroM_EBEGR
mrmM_EAKT
mrmM_EWUN
mrmSTART_B
dzmNmit
anmT_MOT
ehmFLD_DK
fbbE...
" i aroAUS B
Ubgrx’;(:hhurl‘tg aroREG_B
[dmADE un schaltung E
anmLTF ARF_06, ARF_07 [~ 2 ecmDK_zu
STF nimDK_zu
Nt ZmmDKTL
zmEm zmmF_KRIT
anmT_MOT
anmLTF
armARF_AGL
mrmLDFUaus
dzmUMDRsta dzmNmit
zmmVEAKTIV
armM_Eroh Sollwert- armM_Lsoll i .
Mengenauswahl = berechnung = Redler = StellgI!ed 1: ehmFAR1
ARF_20 ARF_02 9 > Stellglied 2: ehmFAR2
T ARF_03 — Stellglied 3: ehmFAR3
mrmM_EAKT
mrmM_EWUNL aroRGsteu
mrmM_EWUNR
anmRME
Istwert- armM List Parallele
berechnung = Steuerung
ARF_15 ARF_05
anmLMM [dmADF
ldmADF anmLTF
anmSTF ammSTF
anmLTF dzmNmit
dzmNmit anmT_MOT
armM_LBiT armARF_AGL
IdmP_Llin
mrmM_EAKT

Abbildung ARFO1: Struktur der Abgasriickfiihrung

Mit dem Softwareschalter cowFUN ARF wird die Abgasriickfiihrung ein bzw. ausgeschaltet (0 =
ausgeschaltet, 1 = eingeschaltet)

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfligungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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3.2 Mengenauswahl

mrmM_EAKT —= @\. aroM_Eroh
mrmM_EWUNL — o @\.
mrmM_EWUNR —= o o
i L)
| \4/[ ‘ \
\ armM_ERME |
cowARF_ME — — — — KL ‘
arwRMEKL |
\
anmRME_ON
anmRME ‘_D' = }
| &
arwRMEHyYA
arwRMEHYE

cowFUN_RME.O
Abbildung ARF20: Mengenauswahl

armM_E

Mit dem Softwareschalter cowARF ME legt man fest welches Kraftstoffmengensignal verwendet
werden soll. Die Teilfunktionen arbeiten dann mit der Menge armM _E.

Uber cowFUN _RME.O = 1 erfolgt bei Erkennen von RME-Kraftstoff (anmRME_ON = 1) eine
Korrektur des Kraftstoffmengensignals mittels Kennlinie arwRMEKL.

Das Signal anmRME_ ON wird unabhédngig von cowFUN ARF immer berechnet.

Beschreibung des Softwareschalters ARF - Mengeneingangswunsch cowARF ME:

Dezimalwert | Kommentar

1 aktuelle Einspritzmenge

2 Wunschmenge + Leerlaufmenge

3 Wunschmenge roh + Leerlaufmenge

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfligungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
DS/ESA Abgasruckfiihrung - Mengenauswahl 30. Sept. 2002



BOSCH EDC15+ Seite 3-3
Y 281 S01 /127 - PGP
3.3 Istwertberechnung
Berechnung der Luftmasse aus der Luftmenge:
arwHFP...
dzmNmit ehmFAR1
IdmP_Llin ehmFAR2
anmSTF/anmLTF mrmSTART B
mrmM_EWUNR anmWTF
IdmADF
mrmM_EAKT
Normierte armRatio ;EgngDl;
Luftmasse boSSTF
fooSLTF
arwLDF_nrm fboSDZG
arwPB_LTF fboSLMM
armiST_4 arwtNorm... fboSAR1
fboSAR2
arolST_1 arolST_5 fboSLDS
arwLMBNORM
Mittel L o Division durch Plausibilitats-
anmLMM allifnlg;g e Drehz_ahl und prifung —
> i Normierung fobELM5_P
KL
‘ arwHFP...
arwLMBLIKL ‘ arWFAR.
cowV_LMM_S =4 dzmNmit arwWTF
arwLMBEKOF arwLDF h|
arwLMBEKTD aer_E__hi
arwn_PB...
[dmADF arwLDF...
arwRat...
anmLTF KF
arwLMBKOKF
~ \ armM_List
armM_LBiT o N U [mg/Hub]
? ° ; + 2 T
; fooSLMM &
dzmNmit % COWVAR_2HF } \
| VAR_2HF=1
IdmP_Llin— | k¢ | COWVAR_
arwLMVGWKF |
|
zmmHF2_DEF |
2
fooSHFM ————
&
arwKF_ena=1—" |
Abbildung ARF15: Luftmassenberechnung aus dem Analogwert
Der nach dem  Einschalten  auftretende  Fehler eines  nicht  ratiometrischen

HeiBfilmluftmassenmessers (cowV_LMM S = 1) wird mittels der Einschaltkorrektur multiplikativ
ausgeglichen. Die Einschaltkorrektur wird mittels dem Faktor arw LMBEKOF und der Zeitkonstante
arwLMBEKTD appliziert. Die Zeit wird ab dem Erkennen der ersten Drehzahl > 0 gestartet.

aroIST 1= anmLMM *| arwLMBEKOF + ((l —arwLMBEKOF) * ! )
- arwLMBEKTD

gilt fiir alle t <= arwLMBEKTD

Fiir einen cowV_LMM S = 1 oder 3 mufl diese Korrektur applikativ stillgelegt werden. Fiir
cowV_LMM S = 4 ist diese Einschaltkorrektur nie aktiv, da die Luftmenge bereits linearisiert und
gemittelt in die Luftmassenberechnung eingeht.

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfligungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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Die so korrigierten Eingangssignale werden iiber die Korrekturkennlinie arwLMBLIKL liniarisiert.
Nach der Mittelung mit dem letzten MeBwert wird diese Grée durch die Drehzahl dividiert und mit
der Normierungskonstante arwLMBNORM (= Zylinderzahl) auf einen Luftmassenwert pro Hub
normiert:

arolST 5{£}:armlST 4{@}* 1 { 1. }*L{ h }* 2 { U }
~ LHub ~ | h | dzmNmit| Umin | 60| min | arwLMBNORM | Hub

Die normierte GroBe arolST 5 wird mit einem Korrekturfaktor, der von der Lufttemperatur und
dem Atmosphérendruck tiber das Kennfeld arwLMBKOKEF abhéngt, multiplikativ korrigiert.

3.3.1 Plausibilitatsprufung der Luftmassenmessung
3.3.1.1 Normierte Luftmasse

Bei Systemen mit Ladedruckfiihler I[dmP_Llin und Lufttemperaturfiihler anmSTF bzw. anmLTF
nach dem Ladedruckkiihler, kann eine Ersatzluftmasse (normiert) aus Drehzahl dzmNmit, aktuelle
Einspritzmenge mrmM_EAKT, Ladedruck ldmP_Llin und Lufttemperatur anmSTF bzw. anmLTF
berechnet werden und mit der durch den HFM gemessenen Luftmassestrom armIST 4 ins
Verhiltnis gesetzt werden.

Es wird gepriift, ob das Verhéltnis armRatio innerhalb eines zuldssigen Toleranzbandes arwRatmin
und arwRatmax liegt, sonst liegt ein Empfindlichkeitsdriftfehler fbooSHFM vor.

dzmNmit —————— ﬂ ‘

KL
arwLMnKL
IdmP_Llin ?
arwLDF_nrm aroT_Korr
anmSTF—— @\ W
anmLTF—= o ) R

% KL
arwPB_LTF— — arwLMItfKL

armM_Lber

armRatio

aroFakKorr

aroKorrmp

arwtNorm

dzmNmit ——————— J%

mrmM_EAKT —— KF
arwLMmrKF

armIST_4

Abbildung ARF21: Normierte Luftmasse
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3.3.1.2 Plausibilititspriifung (OBD) der Empfindlichkeitsdrift
Die allgemeine Bedingung fiir eine Priifung der Empfindlichkeitsdrift und die Fehlerbehandlung

sind:

keine aktive Abgasriickfiihrung und Drosselklappe offen:

arwFARI1 lo <= ehmFARI1 <=arwFARI1 hi

arwFAR2 lo <= ehmFAR2 <=arwFAR2 hi

mindestens fiir die Zeit arwtAR1AR2. Wenn die Bedingung fiir Abgasriickfiihrung oder die
Drosselklappe nicht erfiillt ist, wird die Totzeit wieder riickgesetzt.

die Zeit arwt PBOBD seit Startabwurf (seit mrmSTART B = 0) abgelaufen ist.

Motor ist betriebswarm und nicht tiberhitzt:
arwWTF lo <anmWTF <arwWTF _hi

Fahrzeug nicht in groBer Hohe IAMADF > arwLDF hi
Einspritzmenge nicht zu gro mrmM_EAKT <arwM _E hi

kein Fehler in folgenden Komponenten:

fboSLDF
fboSADF
fboSSTF
fboSLTF
fboSDZG
fboSLMM
fboSAR1
fboSAR2
fboSLDS

O OO0 O0OO0OO0OO0OO0OOo

Ist eine dieser Bedingungen erfiillt, wird die Fehlerbehandlung gestoppt und die
Entprellzeiten zurlickgesetzt; ansonsten ist die allgemeine Freigabebedingung gegeben.

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfligungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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H TOTZEIT

arwtAR1AR2

arwFAR1_lo <= ehmFAR1 <= arwFAR1_hi l

arwFAR2_lo <= ehmFAR2 <= arwFAR2_hi

mrmSTART_B e
TOTZEIT

arwt_PBOBD
arwWTF_lo < anmWTF < arwWTF_hi——— —————| & aroPB_ena.0
IdmADF 2
arwLDF_hi

a>b

b

mrmM_EAKT 2
arwM_E_hi
fooSLDF=0

a<b

fboSADF=0

fboSSTF=0
fboSLTF=0

fboSDZG=0

fooSLMM=0

fboSAR1=0

fboSAR2=0

fboSLDS=0

Abbildung ARF22: Plausibilititspriifung Freigabe
3.3.1.3 Empfindlichkeitsdrift low
Die Bedingungen fiir eine Priifung der Empfindlichkeitsdrift low und die Fehlerbehandlung sind:

e die mittlere Motordrehzahl ist im Uberwachungsbereich
arwn_PBllo < dzmNmit <arwn_PBlhi

e der Ladedruck ist grof3er als eine Schwelle
ldmP_Llin > arwLDFmin

e allgemein Freigabe aroPB_ena.0 gegeben
ansonsten wird die Fehlerbehandlung gestoppt und die Entprellzeiten zuriickgesetzt.

Ein Fehler liegt vor, wenn das Verhiltnis zwischen normierter und aktueller Luftmasse pro Stunde
kleiner als eine Schwelle ist:

armRatio < arwRatmin

Bleibt das Verhiltnis zwischen normierter und aktueller Luftmasse pro Stunde armRatio fiir die Zeit
fbowEHFM_LA aktuell defekt, so wird es als endgiiltig defekt abgespeichert und die
Ersatzfunktionen werden aktiviert. Die normierte Luftmasse wird weiterhin auf ihre Giiltigkeit
analysiert. Bleibt das Verhéltnis zwischen normierter und aktueller Luftmasse pro Stunde fiir eine
Zeit fowEHFM_ LB aktuell OK, so wird es als endgiiltig geheilt abgespeichert und die
Ersatzfunktionen werden wieder zuriickgenommen.
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aroPB_ena.0
dzmNmit

a

arwn_PBIhi

arwn_PBllo —

l[dmP_Llin ——&
arwLDFmin ——=

armRatio

arwRatmin ——=

b

a
E——

b

b

a

b

a<b

a>b

a>b

a<b

Fehlerentprellung stoppen—‘—>

aroPB_ena.1

& 1
\

\
\
\
\
\
‘ fobEHFM_L

© ENT-

- L
e PRELLUNG

fobEHFM_LA
fobEHFM_LB

Abbildung ARF23: Empfindlichkeitsdrift low
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3.3.1.4 Empfindlichkeitsdrift high
Die Bedingungen fiir eine Priifung der Empfindlichkeitsdrift high und die Fehlerbehandlung sind:

e die mittlere Motordrehzahl ist im Uberwachungsbereich
arwn_PBhlo < dzmNmit < arwn PBhhi

e der Ladedruck ist kleiner als eine obere Schwelle
ldmP_Llin < arwLDFmax

e allgemein Freigabe aroPB_ena.0 gegeben
ansonsten wird die Fehlerbehandlung gestoppt und die Entprellzeiten zuriickgesetzt.

Ein Fehler liegt vor, wenn das Verhiltnis zwischen normierter und aktueller Luftmasse pro Stunde
grofler als eine Schwelle ist:

armRatio > arwRatmin

Bleibt das Verhiltnis zwischen normierter und aktueller Luftmasse pro Stunde armRatio fiir die Zeit
fbowEHFM_HA aktuell defekt, so wird es als endgiiltig defekt abgespeichert und die
Ersatzfunktionen werden aktiviert. Die normierte Luftmasse wird weiterhin auf ihre Giiltigkeit
analysiert. Bleibt das Verhéltnis zwischen normierter und aktueller Luftmasse pro Stunde fiir eine
Zeit fTowEHFM_HB aktuell OK, so wird es als endgiiltig geheilt abgespeichert und die
Ersatzfunktionen werden wieder zuriickgenommen.

aroPB_ena.0
dzmNmit
arwn_PBhhi

a

a<b >———

b
a & aroPB_ena.2
L~ = = 1
a>bh >——— |

arwn_PBhIo—b—

l[dmP_Llin —&

\
\
\
\
\
‘ fobEHFM_H

<pb > |
arwLDFmax— a L
armRatio £
a>b ° ENT-
arwRatmax— o [ TIPRELLUNG [~
Fehlerentprellung stoppen—‘—> fobEHFM HA
fobEHFM_HB

Abbildung ARF24: Empfindlichkeitsdrift high
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3.3.1.5 Weiter Plausibilititspriifung der Luftmasse

Die Luftmasse wird auf Plausibilitidt iiberpriift. Liegt die Drehzahl innerhalb eines Fensters
(arwHFPNu < dzmNmit < arwHFPNo), die Lufttemperatur innerhalb arwHFPTu < anmLTF <
arwHFPTo, der Ladedruck innerhalb arwHFPPu < IdmP_Llin < arwHFPPo und ist die ARF nicht
aktiv (arwHFPA.u < ehmFAR. < arwHFPA.o fiir alle 3 ARF-Stellglieder) so liegt, wenn fiir die Zeit
fbwELMS5 PA die Bedingung Luftmasse / Hub innerhalb eines Fensters (arwHFPMmin <
armM_ List(ohne Ersatzfunktion) < arwHFPMax) nicht erfiillt ist, ein Plausibilitdtsfehler vor. Bei
SRC Fehler des LMM (fbbELMM_L, fobELMM H, fobELM2 L, fbbELM2 H, fbbELMS L,
fbbELMS5 H) oder defekten DZG, LTF oder LDF-Sensoren (fboSDZG, fboSLTF, fboSLDF,
tboSLDP) kann nicht auf Plausibilitét gepriift werden.

Fiir die BiTurbo-Regelung muf3 die Luftmasse in beiden Turboladerstrangen erfal3t werden konnen.
Bei cowVAR 2HF = 2 wird die Gesamtluftmasse und die Teilluftmasse im 2. Laderstrang erfaf3t. Ist
in jedem Laderstrang ein Teil-HFM verbaut (cowVAR 2HF=1), mu} die Gesamtluftmasse aus der
Summe der beiden Teilluftmassen gebildet werden.

EDCI15C:

Bei defektem HFM (fboSLMM # 0) und mehr als ein HFM verbaut (cowVAR 2HF # 0) wird die
Luftmasse des 2. HFM armM_LBiT als Ersatzwert verwendet.

Ist zusédtzlich auch der 2. HFM defekt oder sind die beiden HFM unplausibel zueinander, werden
iiber zmmHF2 DEF=1 (siche Kapitel Uberwachungskonzept) beide HFM auf den gleichen
Vorgabewert aus dem Kennfeld arwLMVGWKEF gesetzt.

alle anderen Systeme:

Bei einem defektem HFM (fboSLMM # 0 und cowVAR 2HF = 0) wird zmmHF2 DEF auf eins
gesetzt, und der Luftmassenersatzwert aus dem Kennfeld arwLMVGWKF verwendet. Der
Ersatzwert ist ein Modell aus Drehzahl dzmNmit und Ladedruck ldmP_lin. Auf den Ersatzwert wird
auch zugegriffen, wenn fboSHFM defekt ist und arwKF ena =1 ist.

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfligungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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3.4 Sollwertberechnung

zmmVEAKTIV
dzmNmit I§
armM_E KF v
arwMLGRDKF N aroSOLL_0
—== O
KF
arwVEGRDKF cowV_AGL_A
1:Addition
2:Multiplikation
armARF_AGL
BEGRENZUNG
arwSWBAGMX aroSOLL_t
arwSWBAGMN
A
KF
arwPAKORKF cowV_ATK_A
1:Addition
2:Multiplikation
IdmADF
KL aroSOLL_8 SOLL 2
arwPAKORKL arosui-
anmLTF KFE
SOLL_3
arwTLKORKF arosi
KL
arwMEKORKL
A
anmT_MOT KF
arwTWKORKF
KL
arwVEKORKL aroSOLL_9
Y
— e
° +
KF aroSOLL_4
arwTWVEKF
aroSOLL_12
f\l_, ~
KL ° +
arwMLBKKL —’——' ) aroSOLL_13
mrmWH_POSb,1 bzw .3 ——
dimBRE >1
dimBRK aroSOLL_6
DT1
- aroSOLL_11 arwDV_
AGR-Verstellung in
dzmUMDRsta der Hohe nach Start | aroSOLL_10 F ‘ aroSOLL_5 armM_Lsoll
[dmADF ARF_17 + BEGRENZUNG| +
arwSWBSWMX
arwSWBSWMN

Abbildung ARF02: Sollwertberechnung
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Der Sollwert der Abgasriickfiihrung ist eine Funktion von Drehzahl, Menge, Lufttemperatur,
Motortemperatur und Atmosphérendruck. Die Kennfelder und Kennlinien miissen in Luftmasse /
Hub normiert werden. Der Grundwert wird mit Menge armM_E und Drehzahl dzmNmit aus dem
Grundkennfeld arwMLGRDKF ermittelt (OLDA aroSOLL 0). Bei aktiver Voreinspritzung (nur
VP44) zmmVEAKTIV=1 wird das Grundkennfeld arwVEGRDKF verwendet.

Die Korrektur dieses Grundwertes erfolgt durch folgende Grof3en:

Abgleichwert armARF AGL (initialisiert mit cowAGL ARF) iiber Diagnoseschnittstelle,
begrenzt durch arwSWBAGMX und arwSWBAGMN (OLDA aroSOLL 1). Die Korrektur
kann wahlweise multiplikativ oder additiv erfolgen (mittels DAMOS - Schalter
cowV_AGL A: 1= additiv [Einheit Luftmasse], 2 = multiplikativ [Einheitenlos])
Hohenkorrektur tber die Kennlinie arwPAKORKL mal Kennfeld arwPAKORKEF, die
Korrektur kann wahlweise multiplikativ oder additiv erfolgen (OLDA aroSOLL 2). (mittels
DAMOS - Schalter cowV_ATK A: 1 = additiv [Einheit Luftmasse],

2 = multiplikativ [Einheitenlos])

Ansauglufttemperaturkorrektur in Abhédngigkeit von der Drehzahl iiber das Kennfeld
arwTLKORKEF, die Korrektur erfolgt multiplikativ (OLDA aroSOLL _3).
Motortemperaturkorrektur in Abhdngigkeit von der Drehzahl und der Menge tiber das
Kennfeld arwTWKORKF mal Kennlinie arwMEKORKL, die Korrektur erfolgt additiv
(OLDA aroSOLL 4). Bei aktiver Voreinspritzung (nur VP44) wird das Kennfeld
arwTWVEKF und die Kennlinie arwVEKORKL verwendet.

Drehzahlkorrektur tiber die Kennlinie arwMLBkKKL (OLDA aroSOLL 12) bei nichtbetétigter
Bremse und Wahlhebel des automatischen Getriebes nicht in Position N oder P ((dimBRE
ODER dimBRK ODER mrmWH_POSb.1 (N) ODER mrmWH_POSb.3 (P)) = 0); korrigierter
Wert in OLDA aroSOLL _13. Dies dient der Reduzierung des Anfahrrauchens.

Um die Betriebstemperatur im Brennraum in der Héhe nach dem Start schneller zu erreichen,
kann die ARF-Rate fiir eine motortemperaturabhiingige Dauer verstellt werden.

Der Korrekturwert aroSOLL 10 fiir den AGR-Sollwert wird atmosphirendruckabhéngig
(IdmADF) aus der Kennlinie arwPSKORKL gebildet und nach dem Startabwurf
(mrmSTART B = 0) eine motortemperaturabhingige (anmT MOT) Anzahl von
Motorumdrehungen aroUMDRp lang additiv eingespeist.

Die Anzahl der Motorumdrehungen seit Startabwurf liefert die Message dzmUMDRsta.
Dieser Wert wird mit der motortemperaturabhiangigen Schwelle aroUMDRp aus der Kennlinie
arwUMDRpKL  verglichen. Beim Erreichen der Schwelle wird der gerade aktuelle
Korrekturwert gespeichert und iiber die Rampensteigung arwPSKRamp auf Null gefiihrt.

anmT_MOT 4—:ﬁ > aroUMDRp

KL
arwUMDRpKL

dzmUMDRsta T

| \
| |
| \
2 SKW # ! SOLL_10
IdmMADF —————— aroP @\. t Z/o | arosPrL 1D

KL ©
RAMPE
PSKORKL
anw arwPSKRamp

Abbildung ARF17: AGR-Verstellung in der Hohe nach Start
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Der ermittelte Sollwert wird mit den Grenzen arwSWBSWMX und arwSWBSWMN begrenzt. Der
Sollwert aroSOLL 5 wird in der dynamischen Vorsteuerung arwDV .. mit DT1 - Charakteristik
aufbereitet (OLDA aroSOLL 6).

d(Sollwert)

dt
Fiir die Differenzverstirkung werden getrennte Parameter fiir Klein - und GroBsignalverhalten
abgespeichert. Innerhalb eines Fensters wird mit Kleinsignaldifferenzverstirkung, auBBerhalb des

Fensters mit GroBsignaldifferenzverstarkung gerechnet. Die Sollwert - Vorsteuerung geht additiv in
den Sollwert armM_Lsoll ein.

Sollwert Vorsteuerung = KD*
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3.5 Regler
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Abbildung ARF03: ARF-Regler und Steuerung der AR3-Endstufe
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3.5.1 Funktion im Fahrbetrieb

Die Abgasriickfiihrung wird mit 3 verschiedenen Stellgliedern eingestellt. Das Stellglied 1 wird
abhédngig vom Arbeitsbereich geregelt und parallel gesteuert, nur gesteuert oder abgeschaltet. Im
Falle arwARF var = 0 gilt dies auch fiir das Stellglied 2. Die beiden StellgroBen ehmFAR1 und
ehmFAR2 hédngen dann in analoger Weise von dem Tastverhéltnis aroREG 1 und der Drehzahl
dzmNmit ab. Im Falle arwARF var = 1 wird das Stellglied 2 abhidngig vom Arbeitsbereich voll
eingeschaltet, gesteuert oder abgeschaltet. Die Steuerung kann kontinuierlich (cowARF hys = 0)
oder durch eine 3-fach Hysterese erfolgen (cowARF hys = 1).

Es konnen drei unterschiedliche Systeme verwendet werden. Beim ersten ist das Stellglied 1 ein
Abgasriickflihrventil und Stellglied 2 eine Drosselklappe, wobei beide Steller kontinuierlich
geregelt werden (arwARF var = 0). Das zweite System unterscheidet sich hiervon nur durch eine
Vertauschung von ARF-Ventil und Drosselklappe. Beim dritten System (arwARF var = 1) wird mit
ehmFAR1 das Abgasriickfiihrventil kontinuierlich geregelt, und mit ehmFAR?2 eine Drosselklappe
gesteuert, die gegebenenfalls im Fahrbetrieb gar nicht verwendet wird.

armM_E
Bereich 3
Bereich 1/3
(Hysterese)
Bereich 1
arwREG1KL :
arwREGOKL Bereich 0/1 (Hysterese)
Bereich 0
b dzmNmit
| |
arwMEAB1KL- - - - - |
|
arwMEABOKL - - - - - - !
Abbildung ARF04: Arbeitsbereiche der ARF
Bereich 0 (Abschaltung der Regelung bei kleinen Mengen): aroREG 2=0

Wenn die Menge eine drehzahlabhidngige Schwelle aus der Kennlinie arwREGOKL erreicht oder
unterschreitet, dann wird die ARF mit aroRGsteu gesteuert. Im Falle arwARF var = 1 beeinfluf3t
aroRGsteu nur ehmFARI, fiir arwARF_var = 0 auch ehmFAR?2 (vgl. Bereich 1). Zweck der reinen
Steuerung ist die Einstellung der richtigen ARF-Rate trotz der Ungenauigkeit der Luft-
mengenmessung bei kleinen Luftmengen. Die Regelung wird erst eingeschaltet, wenn die
Einspritzmenge armM_E eine drehzahlabhéngige Schwelle aus der Kennlinie arwREGIKL
iiberschreitet.

Durch die Hysterese arwlHYS... und das Abschalten des PI-Reglers iiber arwREGOKL kann am
Ausgang ehmFAR1 auch eine 2-Punkt-Steuerung mit dem Steuerwert aroRGst erreicht werden.
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Bereich 1 (Regelung mit paralleler Steuerung): aroREG 2=1

Steigt die Menge armM_E iiber die Kennlinie arwREGIKL, so wird der Luftmassenistwert
armM_List (sieche Kapitel "Ein / Ausgangssignale"), mit einem PI-Regler auf den Sollwert
armM_ Lsoll geregelt. Dabei gelten fiir die I- und P-Parameter die Festwerte arwIR .. und arwPR ..
Im Kleinsignal-Fall gelten innerhalb der Fenster arwIR_ FEN und arwPR FEN die Verstirkungen
arwlR SIG und arwPR_SIG. Im GroBsignal-Fall gelten fiir den die Fenster iibersteigenden Anteil
der Regelabweichung die Verstirkungen arwlR POS bzw. arwlR NEG und arwPR POS bzw.
arwPR NEG. Parallel zum PI-Regler wird gesteuert. Steuerwert aroRGst und PI-Reglerausgang
aroRGpi werden addiert und anschlieBend begrenzt. AusgangsgroB3e des Begrenzungsgliedes ist das
Tastverhiltnis aroREG 1.

Bei Erreichen der Begrenzung arwGR_MAX bzw. arwGR_MIN wird der Integrator des PI-Reglers
eingefroren. Beim Zuschalten der Regelung (= Ubergang von Bereich 0 in Bereich 1) wird der
Integrator mit 0 vorbelegt. Beim Einschalten der Regelung (= Ubergang von Bereich 2 oder 3 in
Bereich 1) wird der Integrator mit arwREGIVGI bzw. arwREGIVG2 (aroREG 2 = 3,
Schubbetrieb) vorbelegt. Das Label arwREGIVG1 muBl so grof3 appliziert sein, da3 die Summe von
Integratorvorbelegung und aktuellem Steuerwert (arwREGIVG1 + aroRGst) ein Unterschwingen
der Luftmasse beim Einschalten verhindert, das Label arwREGIV2 fiir geringe Abgasriickfiihrraten
um ein Ladergeriusch bei Ubergingen aus dem Schub zu verhindern.

Im Falle arwARF var = 1 wird aroREG 1 direkt und ausschlieBlich an das Stellglied ehmFARI1
ausgegeben. Das Stellglied ehmFAR2 wird dann iiber arw2ST KF angesteuert. Der Wert aus
diesem Kennfeld wird abhéngig von der Motortemperatur anmT MOT und der Drehzahl dzmNmit
mit dem Kennfeld arw2TW_KF und abhéngig vom korrigierten Umgebungsdruck aroPkorr und der
Drehzahl dzmNmit mit dem Kennfeld arw2LM_KF korrigiert. Wenn weder die Bremse betétigt ist
(dimBRK = 0 und dimBRE = 0) noch der Wihlhebel in einer Neutralstellung ist (mrmWH_POSb.1
= 0 und mrmWH_POSb.3 = 0), wird zusétzlich noch abhéingig von der Drehzahl dzmNmit mit der
Kennlinie arw2BkKL korrigiert. Uberschreitet die Menge armM_E eine von der Drehzahl dzmNmit
abhédngige Schwelle aus der Kennlinie arw2MEKL, wird der letzte Wert aus der OLDA aro2ST4
gehalten. Wird die Schwelle unterschritten, wird nach der Zeit arw2Dly der Wert aus der OLDA
aro2ST4 wieder freigegeben. Ist cowARF hys # 0, dann wird die StellgroBe noch iiber eine
Dreifachhysterese gefiihrt.

Im Falle arwARF var = 0 wird das Tastverhéltnis aroREG 1 dagegen auf ehmFAR1 und ehmFAR?2
verteilt. Die StellgroBenaufteilung erfolgt iiber die Linearisierungskennfelder arwREGIKF und
arwREG2KF in Abhéngigkeit von der Drehzahl dzmNmit.

Bereich 2 (Abschaltung des ARF-Stellers 1 mit Lufttemperatur): aroREG 2 =2

Sinkt die Lufttemperatur anmLTF unter den Wert arwHYSTaus, so wird ehmFARI mit
arwREGTVGI beaufschlagt. Die StellgroBe ehmFAR2 wird hiervon nicht beeinflult. Steigt die
Lufttemperatur anmLTF wieder liber den Wert arwHYSTein, so wird wieder in Bereich 1
gewechselt. Diese Funktion kann nur dann sinnvoll genutzt werden, wenn es sich bei Stellglied 1
um die Drosselklappe handelt und arwARF var =1 ist.

Bereich 3 (Abschaltung der ARF): aroREG 2>=3

Steigt die Menge armM E {ber die Kennlinie arwMEABIKL, oder ist eine andere
Abschaltbedingung erfiillt, so werden ehmFARI und ehmFAR2 mit arwREGTVGI bzw.
arw2STAUS beaufschlagt. Diese Vorgabewerte sind so zu applizieren, daf3 die Drosselklappe voll
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geoffnet und das Abgasriickfiihrventil ganz geschlossen wird. Sinkt die Menge armM_E wieder
unter die Kennlinie arwMEABOKL, oder fillt die Abschaltbedingung wieder weg, so wird wieder in
Bereich 0 oder 1 gewechselt. Das Umschaltventil ehmFAR3 wird bei Abschaltung der ARF auf den
Wert arwREGTVGI1 gestellt.

Applikationshinweise:

Um ein richtiges Umschalten zwischen den Bereichen zu gewéhrleisten, ist es notwendig, dal3 die
Ausgangswerte der Kennlinie arwREGIKL grofer sind als die Ausgangswerte der Kennlinie
arwREGOKL. Um stidndiges Umschalten zwischen den Bereichen zu vermeiden, ist es zweckméaBig,
die beiden Kennlinien mit einem entsprechend grof3en Hystereseabstand zu applizieren.

Die beiden Kennfelder arwREG1KF und arwREG2KF sind so aufeinander abzustimmen, daf} bei
jeder Drehzahl die Luftmenge ndherungsweise linear mit der StellgroBe aroREG 1 zunimmt

(arwARF var = 0). Die parallele Steuerung kann erst dann sinnvoll ausgelegt werden, wenn die
Kennfelder arwREG1KF und arwREG2KF festliegen.

Funktion beim Motorabstellen (Nachlauf, Ecomatic) oder bei Auftreten von Saugrohrunterdruck:

Als MaBnahme zur Verhinderung des Abstellschlagens, werden im Nachlauf und bei einer
Mengenabschaltung durch die Ecomatic die 2 Stellglieder ehmFAR1,2 auf den jeweiligen
applizierbaren Wert arwFARlabl bzw. arwFAR2abl geschaltet, sobald nlmDK zu oder
ecmDK zu den Wert 1 hat. Bei Erkennen von Saugrohrunterdruck (mrmLDFUaus = 1) werden die
2 Stellglieder ehmFAR1,2 auf den jeweiligen applizierbaren Wert arwFAR 1aus bzw. arwFAR2aus
geschaltet.

Eingriff durch Drosselklappentest:

Wenn durch Drosselklappentest angefordert (zmmDKTL.0 = 1), dann werden die 2 Stellglieder
ehmFAR1-2 auf die applizierbaren Werte arwFAR1 MV bzw. arwFAR2 MV geschaltet.

Eingriff bei Fehler ..Magnetventil klemmt geschlossen (zmmF KRIT.4, nur EDC15M):

Bei klemmendem Magnetventil werden die 2 Stellglieder ehmFARI1-2 genauso wie bei Saug-
rohrunterdruck auf die zwei applizierbaren Werte arwFAR 1aus bzw. arwFAR2aus geschaltet.

Eingriff durch ..Drosselklappe auf* im Nachlauf:

Durch die Schnittstellenmessage nlmDK _auf wird im Nachlauf die Drosselklappe aufgemacht
(nlmDK_auf = 1) und die Stellglieder mit den applizierbaren Werten arwFAR1 NL und
arwFAR2 NL angesteuert.

Begrenzung fiir ehmFAR?2 (Regelklappe):

Mit den Label arwFAR2MAX und arwFAR2MIN kann die Begrenzung des PWM-Tastverhéltnisses
fiir die Ansteuerung der Regelklappe (Drosselklappe) ehmFAR2 unabhingig von dem vom
Geberkennwort vorgegebenen Werten (5% bis 95%) appliziert werden. Dadurch kénnen
Tatverhéltnisse < 5% und >95% ausgegeben werden.
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3.6 Parallele Steuerung

dzmNmit § ﬁ aroST1 aroST2 aroRGsteu
armM_E KE + + +
arwSTTVKF
armARE AGL j‘g aroARFAGL
BEGRENZUNG KL
arwSWBAGMX arwMLTVKL
arwSWBAGMN
anmT_MOT KE
arwSTTWKF

KF
anmLTF —— KF arwSTPAKF
mrwPKOR_KF

Abbildung ARF05: Parallele Steuerung

IdmADF ——— ggc
m §£ aroPkorr

Der Steuerwert aroRGsteu ist eine Funktion von Drehzahl dzmNmit, Menge armM_E, Motortempe-
ratur anmT MOT, korrigierter Atmosphérendruck aroPkorr und Abgleichwert armARF AGL. Die
Kennfelder und Kennlinien miissen in Tastverhéltnisse des Abgasriickfiihrstellers normiert werden.
Mit der Menge armM_E und der gemittelten Drehzahl dzmNmit wird der Grundwert aus dem
Kennfeld arwSTTVKF ermittelt.

Die Korrektur dieses Grundwertes erfolgt durch folgende Grof3en:

- Abgleichwert {iber Diagnoseschnittstelle, begrenzt durch arwSWBAGMX und
arwSWBAGMN. Dieser Luftmengenkorrekturwert wird mit der Kennlinie arwMLTVKL in
ein Tastverhéltnis umgewandelt. Die Korrektur erfolgt additiv.

— Hohenkorrektur iiber das Kennfeld arwSTPAKF. Die Korrektur erfolgt additiv.

— Motortemperaturkorrektur iiber das Kennfeld arwSTTWKF. Die Korrektur erfolgt additiv.
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3.7 Ansteuerung eines EGR-Kiihler Bypass-Ventils

Der Kiihler der Abgasriickfiihrung soll abhingig von der Wassertemperatur des Motors geschaltet
werden. Bei hoheren Wassertemperaturen wird iiber ein elektrisches Umschaltventil (EUV) und
eine Unterdruckdose ein Bypass um den EGR-Kiihler ausgeschaltet, d.h. die EGR-Kiihlung wird
erst bei warmem Motor aktiviert.

Uber die beiden Drehzahlabhingigen Kennlinien arwEGRnEin und arwEGRnAus wird die Ein-
bzw. Ausschaltschwelle (Luftmassensollwert) der Hysterese festgelegt. Die EGR-Kiihlung soll
abgeschaltet werden wenn armM_Lsoll < arwEGRnAus oder anmWTF < arwEGRHyA ist. Wenn
die ARF ausgeschaltet wird gilt der Vorgabewert arw3STAUS.

arwEGRKein .| @\‘

Stellglied 3:
EGRK .
aEERRaS— 0 Z\‘ ehmFAR3
\ \
‘ aroWTF_aus | arw3sTAUS |
anmWTF —D_ |
>1 . aroAUS_B
arwEGRHyYE
arwEGRHyA
armM_Lsoll
- —D‘ aroML_aus
dzmNmit I
KL
arwEGRnEin
KL
arwEGRnAus

Abbildung ARF19: Ansteuerung eines EGR-Kiihler Bypass-Ventils
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3.8 Uberwachung und Abschaltung

3.8.1 Uberwachung der Regelabweichung

anmLTF
KL
arwLTKORKL
dzmNmit § g aroEmaxG
armM_Lsoll KF
arwEmaxGKF
aroEmaxF ® aroEmax
mrmM_EAKT—— KF
arwEmaxFKF
arok < -aroEmax g |_2roEueb. fobEARSNR
aroEmax >= arwEueAUS————— TOTZET
aroAUS_B fowEARSNRA
>1 » aroEueb.2
aroLTF_aus
aroREG_B g | _aroEueb.1 fobEARSPR
aroE > aroEmax TOTZET
fowEARSpRA

Abbildung ARF06: Uberwachung der Regelabweichung

Mit zwei Kennfeldern (arwEmaxGKF und arwEmaxFKF) bzw. einer Kennlinie (arwLTKORKL)
wird in Abhidngigkeit von Luftmassensollwert, Drehzahl, Last und Lufttemperatur eine maximal
zuldssige Regelabweichung aroEmax berechnet und mit der aktuellen Regelabweichung aroE
verglichen. Steht fiir eine Zeit ftbwEARSpRA eine groBBere Regelabweichung als aroEmax an, so
wird der Regelkreis als defekt erkannt. Steht flir eine Zeit fbwEARSnRA eine kleinere
Regelabweichung als -( aroEmax ) an, so wird der Regelkreis als defekt erkannt. Diese Abschaltung
ist im Fahrzyklus irreversibel.

Applikationshinweis:

Jede Drehzahl hat seine maximale und minimale Frischluftmenge. Je weiter der Luftmassensollwert
von diesen Grenzen entfernt liegt, desto geringer kann die zuldssige Regelabweichung appliziert
werden. Diese zuldssige Regelabweichung wird mit einem lastabhdngigen Faktor korrigiert. Bei
groBen und kleinen Lasten kann so die Uberwachung der Regelabweichung angepaf3t werden.
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3.8.2 Abschaltung

Die Regelung bzw. Steuerung der ARF wird bei folgenden Bedingungen abgeschaltet bzw.
umgeschaltet (Beschreibung des ARF Status aroREG 2):

Dezimalwert

Kommentar

Steuern bei kleinen Mengen

Regeln

Abschaltung des AR1 - Stellers ehmFAR1 mit Lufttemperatur

WIN[—|OD

Abschaltung mit Vorgabewert aufgrund Schubbetrieb (dzmNmit > arwREGSBN
(flanmwTF)) & mmmM EAKT < arwREGSBME)

Abschaltung mit Vorgabewert (Ursache siche OLDA aroAB VGW1)

Abschaltung wegen Drosselklappentest

Nachlauf aktiv - ARF Abschaltung

Saugrohrunterdruck - ARF Abschaltung

,Drosselklappe auf* im Nachlauf

O |0 (| |n|h~

Grundeinstellung fiir LDR oder ARF

Die Bit-OLDA aroAB_VGW1 zeigt die Ursachen fiir die Abschaltung mit Vorgabewert 1 an:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar
0 1 Uberschreiten einer Mengenschwelle
1 2 bleibende Regelabweichung - (fbbEARSpR oder fbbEARSnR)
3 8 Motor lédngere Zeit im Leerlauf -
(dzmNmit < arwREGNLLI1 & t > arwREGTLL1)
4 16 bei Fehlern (sieche Abschaltung wegen Systemfehlern)
5 32 Unterschreiten einer Batteriespannungsschwelle -
(anmUBATT < arwREGUBAB)
6 64 Startbedingung
7 128 Abschaltung nach Start
8 256 Uberschreiten der Begrenzungsmenge mit FGR-Wunschmenge
9 512 Ladedruckanforderung
A 1024 ADR-Zustand ,,Regeln*
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Bei einer Abschaltbedingung wird das ARF - Ventil mit einem Vorgabewert geschlossen. Bei
Auftreten mehrerer Ursachen wird der Status mit der hoheren Kennung auf aroREG 2 angezeigt

und dessen Mallnahme ausgefiihrt.

Ursache: Status: Status:
' (aroAB_VGW1.x) (aroREG_2) ehmFAR1 ehmFAR2 Bit-OLDA
STEUERN mit STEUERN mit
0 — aroRGSTEU ~—  arw2ST KF
STEUERN mit
1 —— REGELN — arWZST_KF — arOREG_B =1
. AUS mit STEUERN mit _
Lufttemperatur zu klein 2 arwREGTVG1 — arw2ST KF aroLTF_aus =1
) AUS mit AUS mit _
Schubbetrieb 3 arwREGTVG1 — arw2STAUS aroAUS B=1
Uberschreiten einer Mengenschwelle
(Abbildung: ARF_09)
Reglerabweichung zu grof3 L 0 ]
(Abbildung: ARF_06) —\; ]
1
Motor langer im Leerlauf 2
als Zeitschwelle -1
37
Systemfehler
(Abbildungen: SYSFEHL1 und SYSFEHL2) — 4—
Unterschreiten einer UBatt-Schwelle 5-{>1 4 AUS mit ——— AUS mit — aroAUS_B =1
- arwREGTVG1 arw2STAUS
Bei Start 6 —
Nach Start (Abbildung: ARF_11) ——— 7
Uberschreiten der Begrenzungsmenge 8|
(Abbildung: ARF_10)
97
Ladedruckanforderung -
(Abbildung: ARF_16) A—
ADR-Zustand "Regeln” -
UND cowFUN_ADR.3 =1
(Abbildung: ARF_18)
AUS mit AUS mit
Drosselklappentest 5 arwFAR1 MV~ arwFAR2_ MV aroAUS_B =1
Im Nachlauf 6 AUS mit — AUS mit — aroAUS_B =1
arwFAR1ab1 arwFAR2ab1
Saugrohrunterdruck 7 AUS mit ——— AUS mit — aroAUS_B =1
arwFAR1aus arwFAR2aus
"Drosselklappe auf' im Nachlauf 8 AUS mit — AUS mit — aroAUS B =1
arwFAR1_NL arwFAR2_NL
Grundeinstellung LDR oder ARF 9 AUS mit —_ AUS mit —_ aroAUS B =1
arwREGTVGH1 arw2STAUS

Abbildung ARF07: Abschaltung
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Abschaltung bei Uberschreiten einer Mengenschwelle:

Als Referenzmenge zum Abschalten bzw. Wiedereinschalten der ARF kann mit cowFUN RME.1 =
1 zwischen armM _E und aroM ERME bei Erkennen von RME-Kraftstoff (anmRME ON = 1)
gewihlt werden.

Wenn die Menge grof3er ist als eine Schwelle aus der Kennlinie arwMEABIKL = f(n) wird, dann
wird die ARF abgeschaltet. Wenn die Menge wieder kleiner als die Schwelle aus der Kennlinie
arwMEABOKL wird, dann kann die ARF wieder eingeschaltet werden.

Uberschreitet die Menge die Schwelle arwWMEAB2KL mit positiver Mengentendenz, wird ein Timer
mit der Laufzeit aroTi_abKL gestartet. Ist der Timer abgelaufen und aroTi Ein weiterhin gleich
eins, wird die ARF abgeschaltet. Erst wenn die Menge kleiner als arwMEAB2KL ist, wird die ARF
wieder eingeschaltet.

Unterschreitet die Menge die Schwelle arwMEAB2KL wéhrend der Timer lauft, wird der Timer
gestoppt und zuriickgesetzt und die ARF bleibt eingeschaltet.

a aroTi_Ein
a>b
anmRME_ON 7 b TIMER
cowFUN_RME 1 arwMEAB2KL

armM_ERME

aamM E ————————= N
— = O
I
|
|
|

KL

dzmNmit aroTi_Ab

KL
arwTi_abKL

Status:
aroREG_2=4

>1
1T \1 (aroAB_VGW1.0)

KL
arwMEABOKL

KL
arwMEAB1KL

Abbildung ARF09: Uberschreiten einer Mengenschwelle
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Abschaltung bei Uberschreitung der Begrenzungsmenge:

Ist die unbegrenzte Wunschmenge FGR mrmFGR_roh gréB3er als die Begrenzungsmenge

mroM_ EBEGR, erfolgt eine Abschaltung der ARF. Ist mrmFGR roh + mrwFGR _OFF kleiner als
mroM_EBEGR, wird die ARF wieder eingeschaltet. Da die ARF iiber armM_List direkt in die
Begrenzungsmenge eingreift, wird mittels dieser MaBBnahme ein grof3erer FGR-Bereich ermdoglicht.

Status:
aroREG_2=4

(aroAB_VGW1.8)

mrmFGR_roh 1T

mrwFGR_OFF

_T
mroM_EBEGR :

Abbildung ARF10: Uberschreiten der Begrenzungsmenge

Abschaltung nach Start:

Eine motortemperaturabhingige Zeit (Kennlinie arwANSTWKL) nach Startabwurf bleibt die ARF

abgeschaltet.
anmT_MOT ——= :J j

KL
arwANSTWKL

Status:
s aroREG_2=4
mImSTART.S _l— (aroAB_VGW1.7)
t < arwANSWt
Abbildung ARF11: Abschaltung nach Start
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Abschaltung bei Ladedruck-Anforderung:

Im Teillastbereich soll bei hohem positiven Wunschmengenwechsel die Abgasriickfiihrung schnell
geschlossen werden, um einen schnellen Ladedruckaufbau zu ermdglichen. Um ein schnelles
SchlieBen der Ladeschaufeln erst nach Abschaltung der ARF zu ermdglichen, wird das LDR-TV
eingefroren. Der Arbeitsbereich wird durch einen Drehzahl- und Mengenbereich festgelegt
(arwABdzu, arwABdzo und arwABmeu, arwABmeo). Nur bei relativ weit geéffnetem Ventil soll
die Abschaltung erfolgen (ehmFARI1 < arwAB_TV). Findet in diesem Betriebsbereich eine starke
Erhéhung des LDR-TV statt (Anderung groBer arwABldmax), die von einem positiven
Mengenwunsch hervorgerufen wird (mrmM_EWUN > arwABwunmx), dann erfolgt die
Abschaltung. Die Abschaltung wird nach jeder Auslésung mindestens flir die Zeit arwABmint
abgeschaltet bleiben. Findet eine Abschaltung statt, dann wird das auslosende, vom LDR
ausgegebene TV fiir eine applizierbare Zeit eingefroren (TV vor dem Anstieg), in dieser Zeit ist
ldmVZ akt = 1. Die Einfrierzeit ist abhdngig von der gemittelten Drehzahl (Kennlinie
ldwVZDZ KL) und dem ARF-TV (Kennlinie ldwVZAR KL) vor der Abschaltung. Bei einer
applizierten Zeit von 0 us wird die Funktion nicht ausgefiihrt. Die Einfrierzeit wird nur einmal
gestartet, erst nach der Freigabe des LDR-TVs wird die Funktion wieder ausgeldst.

ehmFLD_DK — = d/dt 2 ash
PT1 b
arwABIdPT1 T
arwABIdmax
dzmNmit 2 ash
arwABdzu -
a L
<
arwABdzo b%—
mrmM_EWUN d/dt 2 Status:
a>b & ’71 aroREG_2 = 4
b
arwABwunmx J—b (aroAB_VGW1.9)
mrmM_EAKT 2 ] @
arwABmeu a>b — TIMER
b L] arwABmint
a
<b
arwABmeo - a
arwAB_TV
b
= ldmVZ_akt
aroREG3pt1 a<p >——— Lo |
ehmFAR1 -
TIMER
PT1
arwABarPT1
KL
ldwVZAR_KL
dzmNmit
KL
ldwVzZDZ_KL

Abbildung ARF16: Abschaltung bei Ladedruckanforderung
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Abschaltung bei Arbeitsdrehzahlregelung:

Ist die Arbeitsdrehzahlregelung im Zustand ,,Regeln (mrmADR_SAT = 3) und das Bit 3 des
Softwareschalters cowFUN ADR ist gesetzt, wird die Abgasriickfiihrung abgeschalten.

Status:
cowFUN_ADR.3 7—‘ aroREG_2=4

mrmADR_SAT == 3 7J (aroAB_VGW1.A)

Abbildung ARF18: Abschaltung bei Arbeitsdrehzahlregelung

Grundeinstellung fiir LDR:
Solange die Grundeinstellung fiir LDR aktiv ist mufl die ARF ausgeschaltet werden.
Grundeinstellung fiir ARF:

Bei Grundeinstellung fiir ARF wird einerseits der ARF Abschaltmechanismus aktiviert, damit der
Integrator beim Wiedereinschalten richtig initialisiert wird und damit die Fehlerentprellung bei
Regelabweichung gestoppt wird. Andererseits werden alle 3 Stellglieder ehmFAR1, ehmFAR2 und
ehmFAR3 durch die Grundeinstellung angesteuert.

Nachlauf aktiv:

Solange der Nachlauf aktiv ist und die ARF Stellglieder auf Vorgabewerte setzt, mufl die ARF
ausgeschaltet werden.

Saugrohrunterdruck:

Wenn Saugrohrunterdruck auftritt werden die ARF Stellglieder auf Vorgabewerte gesetzt und die
ARF muB} ausgeschaltet werden.
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3.8.3 Uberwachung der Statusleitung

Die Regelklappe soll in ihrer Funktion {iberwacht werden. Dazu ist es erforderlich, die Statusleitung
der Regelklappe auszuwerten. Die Regelklappe ist ein intelligentes Stellglied, das interne
Fehlfunktionen tliber eine Statusleitung signalisiert. Tritt ein interner Fehler auf, so aktiviert die
Regelklappe die Statusleitung und geht in die vorgegebene, gedffnete Position.

Uberwachung der Funktion der Statusleitung:

Nach K15 ein muB ein Flankenwechsel von LOW nach HIGH auf der Statusleitung erkannt werden
(siche Abbildung ARF12). Ist die Leitung zu Beginn auf HIGH oder zu lange auf LOW oder
anschliefend nicht lange genug im HIGH-Zustand, so wird die Statusleitung als defekt
angenommen. Gilt die Statusleitung als defekt, wird das Fehlerbit fbbELDK S gesetzt.

Uberwachung der Funktion der Regelklappe:

Ist die Funktion der Regelklappe sichergestellt, so kann auf einen Defekt der Regelklappe
iiberwacht werden. Ist die Leitung auf HIGH, so gilt die Regelklappe als in Ordnung. Ist die Leitung
auf LOW, dann gilt die Regelklappe als defekt. Abhéngig davon wird das Fehlerbit fbbELDK S
gesetzt oder geloscht.

dimRKSTAT
A
HIGH ‘ :
| |
| |
| |
| |
| |
l l
Low l S T —
| |
<arwRK_LT | >arwRK_HT fowELDK_DA fowELDK_DB >

Abbildung ARF12: Signalverlauf der Statusleitung dimRKSTAT
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edmSTAUSNL=1
a Start aus Nachlauf?
nein | edmSTAUSNL=0
00 ; _
arwRK_LT starten dimRKSTAT=1
Erster Digitalwert
vorhanden
dimRKSTAT=0
04 01 avgolaien | FF
Verzégerung um Warten auf Statusleitung
arwt_noSTL High defekt
dimRKSTAT=1
02 dimRKSTAT=0
Highpegel
abwarten
arwRK_HT
abgelaufen
dimRKSTAT=0
10 20
> Regelklappe Regelklappe
"gut" "defekt"
dimRKSTAT=1

Abbildung ARF13: Uberwachungszustinde der Statusleitung in aroRKSTAT

Initialisierung:

Wird aufgrund ,,K15 Ein* eine Initialisierung durchgefiihrt, so muf3 anschlieBend die Statusleitung
iiberpriift werden. Wurde der Nachlauf durch ,,K15 Ein“ abgebrochen bevor das HRL gefallen war
(edmSTAUSNL = 1), wird nach einer applizierbaren Verzégerungszeit arwt noSTL nur die
Regelklappe iiberwacht und keine Uberpriifung der Leitung durchgefiihrt (Achtung: da die
Statusleitung nicht {iberpriift wird, kann auch der ,,getestet*“-Status flir fobELDK S nicht erreicht
werden).

00H - Warten auf den ersten Digitalwert:

Da die Digitalwerte in der Initialisierung nicht zur Verfiigung stehen, kann erst hier tiberpriift
werden, ob die Statusleitung wirklich auf LOW ist. Ist das der Fall, so wird die erste Zeit

arwRK LT gestartet und auf den Flankenwechsel gewartet. Ist die Leitung auf HIGH, dann ist sie
defekt und es wird in den Zustand FF gewechselt.

01H - Warten auf den ersten Digitalwert:

Es wird auf den Flankenwechsel von LOW auf HIGH gewartet. Lauft vorher die Zeit arwRK LT
ab, so gilt die Leitung als defekt und es wird in der Zustand FF gewechselt. Wechselt der Zustand
auf HIGH, so wird in die Zeit arwRK HT gestartet und in den Zustand 02 geschaltet. Die kleinste
einstellbare Zeit ist 20ms, da eine Zeit von 0 einem HIGH-Pegel von Beginn an entsprechen wiirde
und damit eine fehlerhafte Statusleitung erkannt wird. AuBBerdem muf3 der LOW-Pegel an der
Statusleitung mindestens 150ms anliegen, denn solange dauert eine Initialisierung und damit gelten
nur die Werte, die danach auf der Leitung liegen. Deswegen hat eine eingestellte Zeit arwRK LT=0
die selbe Auswirkung wie arwRK LT = 20ms.
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02H - Warten auf Ende der Prifsequenz:

Es wird eine Zeit arwRK HT gewartet. Wahrend dieser Zeit darf es zu keinem Pegelwechsel nach
LOW kommen. Tritt dies doch auf, so gilt die Statusleitung als defekt und es wird in den Zustand
FF geschaltet. Lauft aber die Zeit ab, so wird der Fehler fbbELDK S gut gemeldet und in den
Zustand 10 geschaltet und die Statusleitung gilt damit als funktionsfédhig.

04H — Verzogerung wegen Start aus Nachlauf:

Die Uberwachung der Regelklappe wird fiir die Zeit arwt noSTL ausgesetzt um unerwiinschte
Fehlermeldungen aufgrund der SG-Initialisierung zu vermeiden.

10H - Regelklappe in Ordnung:

Ist der Pegel auf der Leitung LOW, dann wird in den Zustand 20 geschaltet, da ein Defekt
signalisiert wird. Andernfalls gilt die Regelklappe als gut und der Fehler fbbELDK D wird gut
gemeldet.

20H - Regelklappe in Ordnung:

Ist der Pegel auf der Leitung HIGH, dann wird in den Zustand 10 geschaltet, da kein Defekt mehr
signalisiert wird. Andernfalls gilt die Regelklappe als defekt und der Fehler ftbbELDK D wird
defekt gemeldet.

FFH - Statusleitung defekt:

Die Statusleitung gilt als defekt. Daher wird der Fehler fbbELDK S defekt gemeldet. Aus diesem
Zustand wird in keinen anderen Zustand mehr geschaltet.
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4 Ladedruckregelung

4.1 Ubersicht

Die Ladedruckregelung ist fiir die Regelung bzw. Steuerung eines Abgasturboladers mit Waste -
Gate als auch eines Laders mit variabler Turbinengeometrie (VTG - Lader) verwendbar.

Bei der Regelung eines Abgasturboladers mit Waste - Gate ist das Stellglied ein BypalB3ventil, durch
welches der Abgasstrom zur Turbine oder an der Turbine vorbei gelenkt werden kann. Bei der
Regelung eines VTG - Laders dient als Stellglied die verdnderbare Turbinengeometrie.

Die Ladedruckregelung ist unterteilt in Sollwertberechnung, Ladedruckregler, Ladedrucksteuerung,
gesteuerte Adaption der Regelparameter und Uberwachung und Abschaltung.

mrmVERB Gesteuerte Adaption
dzmNmit — der Regelparameter

mrmM_EAKT————————————~
— fgm_VzuN
mrmM_EWUNL———————————~ x am- LDR 06
mrmM_EWUNRT o .
i amaor  ieraing
mrmM_EMOT anm Versta
D-Verstarkung
| anmSTE K74 Gedachtnis lam&
| dzmNmit fak
cowLDR_ME : anmWTF aktor
+ l IdoRG_TVun IdoRG_TV
zmmLDRsoK IdoRG_TV2 IdoRG_TV2
Sollwert- ldmP_Lsoll " - ehmFLD_DK
+— berechnung Regel Ladergeréusch- Uberwachung ehmFLS2
LDR_03 egelung [ unterdriickung —jund Abschaltung —— =
‘ LDR_04 LDR_04a LDR_07
IdmP_Llin
IdmADE dzmNmit
dzmNmit mrmM_EAKT
mrmVERB IdoTVsteu anmWTF
fgm_VzuN mrmSTART_B
dmM E ldmVZ_akt
= zmmDKTL
IdmADF IdmMLDRSTAT
anmLTF fboS...
anmSTF fbbE...
dzmNmit ] Steuerung
mrmM_EAKT LDR_05
mrmM_EWUNL
mrmM_EWUNR

Abbildung LDRO1: Struktur der Ladedruckregelung

Mit dem Softwareschalter cowFUN LDR schaltet man die Ladedruckregelung ein / aus (0 =
ausgeschaltet, 1 = eingeschaltet). Gleichzeitig wird mit dem Softwareschalter cowVAR LDR = 8
die LDS - Endstufe aktiviert, mit cowVAR LDR = 0 deaktiviert.

Mit dem Softwareschalter cowLDR_ME legt man fest, welches Kraftstoffmengensignal verwendet
werden soll. Die Teilfunktionen arbeiten dann mit der Menge ldmM_E. Schalterstellung 4 nutzt die
Wunschmenge fiir ein schnelles Ansprechverhalten des Laders und die Motormenge, um den
Ladedruckabbau zu verzogern und damit ein Fauchen des Laders zu verhindern.

Beschreibung des Softwareschalters LDR - Mengeneingangswunsch cowLDR ME:

Dezimalwert | Kommentar

aktuelle Einspritzmenge

Wunschmenge + Leerlaufmenge

Wunschmenge roh + Leerlaufmenge

AW |—

Maximum aus Motormenge und Wunschmenge roh + Leerlaufmenge
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4.2 Sollwertbildung

dzmNmit

IdoSWPLGKF

»

ldmM_E KF
IdwSWBGKF

anmWTF —~ N IdoSW_TW
anmLTF — o

»

X
Y

cowWTF_LTF

o
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lé
P
A

IdoSWTW_KO )
+
wTWGRDKF |dOSWPL_K0
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o
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3
> |x
c M
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P

IdoSWPA_K1 )

IdmADF +

IdoSW TL ' F IdoSWPL_K1

anmSTF o
anmLTF "

i

IdoSWTL_K2

P
A/

IdWTLUEKL - |[doSWPL_K2

\
IdwLTF_STF

l
%

o
2
=
=
o
]
P
m

»

IdoSSTL_K3
fgmFGAKT ®

X
Y

| IdoSWPL_K3

Q
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(]
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[
m
A
a

IdmSWPLBEG

IdoSWPLMAX MIN

»

X
Y

[dWMXWKF

IdoSWDYANT

IdoSWP_L /—_| IdmP_Lsoll
+

BEGRENZUNG

IdwSWBLDMX
IdwSWBLDMN

4

DT1
IdwSDV_

Abbildung LDRO3: Sollwertbildung

Der absolute bzw. der relative Ladedruck wird aus dem Sollkennfeld IdwSWBGKEF in Abhangigkeit
von Drehzahl dzmNmit und Menge IdmM_E gebildet. Ob der im Sollkennfeld applizierte
Ladedrucksollwert ein absoluter Druck oder ein zum Atmosphirendruck relativer Uberdruck ist
hiangt von der Schalterstellung cowLDR R A ab.
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Zur Gerduschminimierung wird der Ladedrucksollwert Temperaturabhingigkeit additiv korrigiert.
Uber den Schalter cowWTF LTF wird entweder die Wassertemperatur anmWTF oder die
Lufttemperatur anmLTF zur Korrektur verwendet. Der Korrekturwert wird aus dem Grundkennfeld
ldAwTWGRDKF  berechnet, dessen Ausgangswert mit dem wassertemperaturabhdngigen
Gewichtungsfaktor aus dem Kennfeld IdwTW_KF abgeglichen wird. Der so erhaltene
Korrekturwert kann sowohl erhéhend, als auch vermindernd auf den Ladedrucksollwert wirken.

In Abhéngigkeit vom Atmosphédrendruck ldmADF und Menge IdmM_E erfolgt eine additive
Korrektur, welche iliber das Kennfeld IdwPAUEKF gebildet wird. In Abhédngigkeit von der
Umgebungstemperatur anmLTF bzw. der Saugrohrtemperatur anmSTF wird ein multiplikativer
Korrekturfaktor iiber die Kennlinie IdWTLUEKL gebildet. Mit dem Schalter IdwLTF STF wird
zwischen Lufttemperaturfithler (IdwLTF STF = 0) und Saugrohrfiihler (IdwLTF STF = 1) sowohl
bei der Ladedrucksollwertbildung als auch bei der Steuerung umgeschaltet. Der Korrekturwert wird
iiber das Kennfeld ldwLkorKF an den aktuellen Betriebspunkt angepasst. Wobei mit ldwLkorKF=1
die KL voll wirkt und mit IdwLkorKF=0 IdoSWTL K2 zu Eins wird.

In Abhidngigkeit von der Saugrohrtemperatur anmSTF und der aktuellen Fahrgeschwindigkeit
fgmFGAKT wird ein multiplikativer Korrekturfaktor ldoSSTL K3 iiber die Kennlinie ldwSTUEKF
gebildet. Der Korrekturfaktor reduziert den Ladedrucksollwert und verhindert somit ein weiteres
ansteigen der Saugrohrtemperatur.

Dieser Wert wird auf ein Maximum begrenzt. Das Maximum wird in der Abhdngigkeit vom
Atmosphirendruck IdmADF und der Drehzahl dzmNmit aus dem Kennfeld IdwWMXWKEF berechnet.

Der Sollwert wird in einer dynamischen Vorsteuerung mit DT1 - Charakteristik aufbereitet.

d(Sollwert)
dt

Fir die Differenzverstirkung werden getrennte Parameter fiir Klein - und GroBsignalverhalten
abgespeichert (IdwSDV ). Ist die Eingangssignalinderung innerhalb eines Fensters wird mit
Kleinsignaldifferenzverstiarkung, auBBerhalb wird mit Grof3signaldifferenzverstarkung gerechnet. Die
Auswahl des Gedachtnisfaktors findet aufgrund des Vorzeichens des Ausgangssignals statt.

Sollwertvorsteuerung = KD *

Das Ergebnis stellt den dynamischen Sollwertanteil dar. Dieser Anteil wird zum zuvor bestimmten
Sollwert addiert.

Der so gebildete Sollwert wird auf den Mindestwert IIWSWBLDMN und auf den Maximalwert
1dwSWBLDMX begrenzt.
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4.3 Regelung

DT1-Gedachtnisfaktor

D-Verstarkung —l

IdmE o IdoRGDAnNt
DT1 -
I - — — cowLDR_ARW
IdwDR_NEX f [ Y 2 IdolFRZ.0
|
P-Verstarkung ‘ % !
I-Verstarkung IdoRGPAnNt } °
IdoRGlAnt 1doRGPITV
+ | rick- lein- ein-
IdmP_Lsoll i Z/’ _reghﬂegfirie_re_n _‘Lfri_er_en_
Pl + Begrenzung und ARW
. 1 IdoRG_TVUB
[dmP_Llin |
- T
e | O %M,
- 1 L~ | ~  |BEcRENZUNG]
* Monoflop >1
TIMER -
\ IdwRGDELt
cowLDR_R_A
ldmM_E _D_ IdoRGSunv
dzmNmit ﬂ ‘ — a | A~ te— |dmGLTV
KL °
% b
IdwWREGOKL !
2 |
|
2 cowVAR_BIT.0
KL
IdWREG1KL + IdoRG_TV2
IdoTVsteu AQ_. T
BEGRENZUNG|
mrmVERB —= !
IdoGRmi
dzmNmit —= x —
fgm_VzuN —= o KL
1 IdwGRminKL
|
LDR_BEG
cow — 2 IldoGRmax
KL
ldwGRmaxKL

Abbildung LDRO04: Ladedruckregler
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Der Ladedruckregler ist als Bypass - PI - Regler realisiert, d.h. zum Steuerwert ldoTVsteu wird die
StellgroBBe des PI - Reglers IdoRGPITV addiert. Parallel zum PI - Regler und zur Steuerung liegt
noch ein DT1 - Regler. Da sich beim VTG - Lader die Regelstrecke widhrend des Betriebes
verandert, findet eine gesteuerte Adaption der Regelparameter statt. Die Regelparameter sind von
der Regelabweichung ldmE und vom Verbrauch mrmVERB bzw. von der Drehzahl dzmNmit bzw.
vom Gang fgm VzuN abhingig. Die Uberwachung schaltet den Eingriff der Steuerung und der
Regelung bei bestimmten Systemfehlern ab und gibt Vorgabewerte an das Stellglied aus. Der
Ladedruck IdmP Llin (= gefilterter Wert anmLDF) wird durch Vorgabe des Solldruckes
ldmP Lsoll mittels PIDT1 - Regler mit paralleler Steuerung geregelt. Die Regelung bleibt bei
kleinen Mengen abgeschaltet.

Die Regelung wird erst eingeschaltet, wenn die Menge eine drehzahlabhingige Schwelle aus der
Kennlinie IdwREGI1KL {iberschreitet. Beim Einschalten wird der 1 - Anteil mit Null vorbelegt.
Liegt beim Einschalten des Reglers eine Abweichung an, so erzeugt der P - Anteil einen Sprung am
Ausgang.

Der D - Regler wird so eingeschaltet, da3 sein Ausgang unmittelbar nach dem Einschalten Null ist.

Die Regelung wird ausgeschaltet, wenn die Menge eine drehzahlabhingige Schwelle aus der
Kennlinie IdwWREGOKL erreicht oder unterschreitet. Durch die Beschaltung nach der Hsyterese mit
dem Timer wird erreicht, dalB das Umschalten von Regeln nach Steuern um die Zeit IIWRGDELt
verzogert wird. Jede negative Flanke startet den Timer und der Timer liefert als Ausgangssignal
solange High bis der Timer abgelaufen ist. Der unverzogerte Wert aus der Hysterese wird auf der
OLDA IdoRGSunv abgebildet. Das Einschalten der Regelung erfolgt hingegen unverzogert, wenn
die Menge die drehzahlabhingige Schwelle aus der Kennlinie IdWREGI1KL {iberschreitet. Beim
Ausschalten wird sich das Tastverhéltnis am Ausgang sprunghaft verdndern, weil die Stellgrof3e des
PIDT1 - Reglers nun nicht mehr addiert wird. Ist der Regler abgeschaltet, so findet keine
Uberwachung der Regelabweichung (s.u.) statt.

Um den Laderabgleich durchzufiihren, wird das Tastverhéltnis am Ausgang der Ladedruckregelung
vor der Begrenzung durch den Eingriff der BiTurbo-Regelung veréndert. Bei cowVAR BiT.0 = 0
werden beide Ladedrucksteller mit dem gleichen Tastverhéltnis angesteuert. Bei aktivierter
BiTurbo-Regelung wird das Tastverhiltnis fiir den 1. Ladedrucksteller um IdmGLTV/2
(Laderabgleichwert) vermindert und das Tastverhéltnis fiir den 2. Ladedrucksteller um IdmGLTV/2
erhoht.

Applikationshinweis: Um ein richtiges Ein - und Ausschalten der Regelung zu gewihrleisten ist es
notwendig, da3 der Ausgangswert der Kennlinie IdwWREG1KL fiir alle Drehzahlen gréBer ist als der
Ausgangswert der Kennlinie ldwREGOKL. Um stidndiges Ein - und Ausschalten zu vermeiden, ist
es zweckmdlig die beiden Kennlinien mit einem entsprechend groBen Hystereseabstand zu
applizieren. Der Steuerwert ldoTVsteu und der Ausgang des PI - Reglers 1doRGPITV werden
addiert und durch die Kennlinien IdAwGRmaxKL und IdwGRminKL begrenzt. Beim Erreichen der
Begrenzung gibt es 3 Moglichkeiten der Integratorbehandlung:

cowLDR ARW =0: ARW (anti reset windup) durch Riickrechnung des Integrators: Bei
Begrenzung wird der 1 - Anteil so riickgerechnet, da3 1doTVsteu + 1doRGPITV genau an der
Begrenzung ist.

cowLDR ARW =1: ARW durch Einfrieren des Integrators: Bei Erreichen der oberen Grenze
ldoGRmax darf der Integrator nicht mehr erhoht werden - d.h. sein Wert wird eingefroren. Der
Integrator darf aber verringert werden, wenn der Reglereingang negativ ist und gleichzeitig die
obere Grenze iiberschritten ist. Gleiches gilt sinngemall umgekehrt bei Erreichen der unteren Grenze
ldoGRmin.
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cowLDR ARW =2: ARW durch Einfrieren des Integrators 2: Bei Erreichen der oberen Grenze
ldoGRmax darf der Integrator nicht mehr erhoht werden - d.h. sein Wert wird eingefroren
(1doIFRZ (.0) = 1). Das Einfrieren des Integrators wird erst riickgéngig gemacht (IdoIFRZ (.0) = 0),
wenn der Ladedruck féllt oder groBer als der Sollwert wird.

Nach Addition des D - Anteils findet erneut eine Begrenzung durch die Kennlinien ldwGRmaxKL
und ldAwGRminKL statt. Es erfolgt aber hierauf keine ARW - Maflnahme.

Durch den Softwareschalter cowLDR R A kann gewihlt werden ob eine Absolutdruckregelung
oder eine Relativdruckregelung stattfinden soll. Eine Absolutdruckregelung stellt den absoluten
Druck IdmP_Lsoll im Saugrohr ein. Eine Relativdruckregelung stellt den zum Atmosphirendruck
relativen Uberdruck im Saugrohr ein. Der Istwert fiir den Regler ergibt sich zu ldmP Llin -
anmADF, der Sollwert ist ein Uberdruckwert.

Beschreibung des Softwareschalters Art der Druckregelung cowLDR R A:

Dezimalwert | Kommentar

0 Absolutdruckregelung (Istwert = Ladedruck)

1 Relativdruckregelung (Istwert = Ladedruck - Atmosphérendruck)

Beschreibung des DAMOS - Schalters Begrenzung des Reglerausgangs cowLDR BEG:

Dezimalwert | Kommentar
0 iiber den Verbrauch
1 iiber die Drehzahl
2 iiber den Gang
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4.3.1 Ladergerauschunterdriickung

dimKUP 1 %
+ &

IdmSWPLBEG (t-1 }
ldmSWPLBE ldoLGU_STA.2 }
2 Sp/doLGU_STAO ‘
ldwLGU_LDG -2 :
\
mrmM_EMOT : DELAY |
a>=b |
\
\
\
\
\
\

ldwLGU_DLY

AAJ‘“; IdoLGU_STA1
dzmNmit t ﬂ' j
KL
[dwLGUMEKL
IdoLGU_STA.3
\
! IdoRG_TV
OoRG_
IdoRG_TVun fj :\‘
PT1
ldwLGU_GF

Abbildung LDRO4A: Ladergerduschunterdriickung

Bei Zug-Schub-Ubergingen in groBen Gingen kommt es vorallem bei groBen Verdichtern zu einem
storendem Gerdusch (“Fauchen) wenn bei kleinen Motordrehzahlen der Ladedruck zu schnell
abgebaut wird.

Deshalb wird bei groler Menge und kleiner Drehzahl (iiber Kennlinie IdwLGUMEKL,
ldoLGU_STA.1 = 1) der Gradient des Ladedrucksollwertes iiberwacht. Treten stark negative Werte
(<ldwLGU _LDG) auf (IdoLGU STA.0 = 1), so wird der Reglerausgang 1doRG TV (aus
ldoRG TVun) fiir eine kurze Zeit (IdwLGU DLY) PTl1-gefiltert (IdwLGU_ GF). Dies wird nur
erlaubt (IdoLGU STA.3 = 1), wenn die Kupplung nicht betédtigt ist (dimKUP = 0). Dadurch wird
ein zu schnelles Offnen der VTG vermieden, wodurch “Fauchen zuverlissig verhindert werden
kann.
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4.4 Steuerung

mrmM_EAKT

mrmM_EWUNL

cowLDR_MS

|
Y

& IdoM_Est

mrmM_EWUNR

dzmNmit

|[dmADF

O

»

KF

ldwTV_KF

»

anmSTF
anmLTF

IdoSW_TL

KF

I[dWTVPAKF

\
IdwLTF_STF

5

I[dwTVTLKL

»

KF

IdwT_koKF

Abbildung LDROS: Ladedrucksteuerung

IdoTV1

IdoTV2

IdoTVsteu

Beschreibung des Softwareschalters Mengeneingang flir Steuerung cowLDR MS:

Dezimalwert | Kommentar
1 aktuelle Einspritzmenge
2 Wunschmenge + Leerlaufmenge
3 Wunschmenge roh + Leerlaufmenge

Die Struktur zur Berechnung des Steuerwertes 1doT Vsteu ist teilweise identisch mit der Struktur zur
Sollwertberechnung. Die Kennfelder und Kennlinien haben die selben Eingangssignale. Es gilt
analog das im Kapitel Sollwertberechnung Beschriebene (siehe oben).
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4.5 Adaption der Regelparameter

mrmVERB ——= )
dzmNmit & b P-Verstarkung

fgm_VzuN —— = o KL

} IdwPRfakKL
|
cowLDR_ADA

Umschaltung in
IdmE —= Abhangigkeit von
der Regelabweichung

IdwPR_...

2 I-Verstarkung

KL
IdwIRfakKL

Umschaltung in
IdmE —= Abhangigkeit von
der Regelabweichung

ldwiR_...

2 D-Verstarkung

KL
|[dwDRfakKL

Umschaltung in
I[dmE —= Abhangigkeit von
der Regelabweichung

IdWDR _..

2 DT1-Gedéachtnisfaktor

KL
IdwDR_gfKL

Abbildung LDRO06: Gesteuerte Adaption der Regelparameter

Der Ladedruck wird mit einem PIDTI - Regler geregelt. Dabei gelten fiir die I -, P - und D -
Parameter die Festwerte IdwIR .., ldwPR .. bzw. IdwDR ...

Fiir Kleinsignal innerhalb des Fensters ldwIR FEN und ldwPR FEN gelten die Verstirkungen
ldwIR _SIG und 1dwPR SIG. Fiir Grof3signal gelten fiir den die Fenster iibersteigenden
Reglereingangswerte die Verstdrkungen ldwIR POS bzw. IdwIR NEG und ldwPR POS bzw.
ldwPR_NEG. Fiir das DT1 - Glied gelten die Festwerte ldwDR .. fiir die D - Verstirkung. Es
handelt sich dabei um einen D - Regler mit einer dynamischen Vorsteuerung mit DT1 -
Charakteristik: fiir die Differenzverstirkung werden getrennte Parameter fiir Klein - und
Grofllsignalverhalten abgespeichert. Innerhalb eines Fensters (ldwDR FEN, IdwDR FEP) wird mit
Kleinsignaldifferenzverstirkung (ldwDR_SIP, 1dwDR_SIN), auflerhalb des Fensters mit
GroBsignaldifferenzverstirkung (IdwDR_POS, ldwDR NEG) gerechnet.
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Aufgrund des VTG - Laders édndert sich die Regelstrecke wihrend des Betriebes, so dall eine
gesteuerte Adaption der Regelparameter erforderlich ist. Daher werden die I -, P - und D -
Verstarkung des PIDT1 - Reglers jeweils mit einem von 3 Faktoren multipliziert. Die 3 Faktoren
werden mit Hilfe von Kennlinien bestimmt. Eingangsgrofe dieser Kennlinien ist entweder der
Verbrauch mrmVERB, die Drehzahl dzmNmit oder der Gang fgm VzuN. Mit dem DAMOS -
Schalter cowLDR_ADA kann ausgewéhlt werden, ob der Faktor vom Verbrauch, von Drehzahl
oder vom Gang abhéngen soll.

Beschreibung des DAMOS - Schalters Adaption der Reglerverstarkungen cowLDR ADA:

Dezimalwert | Kommentar
0 iiber den Verbrauch
1 iiber die Drehzahl
2 iiber den Gang

Die P - Verstirkungen IdwPR_SIG, ldwPR_POS und ldwPR_NEG werden mit dem Faktor aus der
Kennline ldwPRfakKL multipliziert. Das Multiplikationsergebnis ist die aktuelle P - Verstirkung
des PIDT1 - Reglers. Die I - Verstiarkungen IdwlR _SIG, IdwIR POS und IdwIR NEG werden mit
dem Faktor aus der Kennline ldwIRfakKL multipliziert. Das Multiplikationsergebnis ist die aktuelle
I - Verstirkung des PIDT1 - Reglers. Die D - Verstirkungen ldwDR_SIP, 1dwDR_POS,
ldwDR _SIN und IdwDR NEG werden mit dem Faktor aus der Kennline ldwDRfakKL
multipliziert. Das Multiplikationsergebnis ist die aktuelle D - Verstdarkung des PIDT1 - Reglers.

Der Gedichtnisfaktor wird aus der Kennlinie ldwDR _gfKL interpoliert. Auch hier kann mit dem
DAMOS - Schalter cowLDR ADA als Eingangsgrole der Kennlinie entweder der Verbrauch
mrmVERB, die Drehzahl dzmNmit oder der Gang fgm VzuN verwendet werden.
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4.6 Abschaltung

Abschaltung
anmWTF wegen IdmBereich =7

mrmSTART B | Kaltstart

LDR_10

i = al
dzmNmit < IdWREGN1 ldmBereich = 1 |
\
. \
dzmNmit Abschaltung \
mrmM_EAKT wegen IdmBereich = 5 | zmmDKTL.1
fobELDSpR e Regelabweichung | }
fobELDSNR | ' ldmBereich = 8
| Ildm LDRSTAT=1
\
fobELDSPR ——| } |
31 | |
fobELDSNR —— ‘ |
& >1- \
IdmBereich <> 3 | } |
| E | E |
\< I |
Abschaltung \ e 5 \
fboS... wegen I | |
fbbE... Systemfehler ||dmBereich = 6 } - = }
SYS_FEHL E 5 |
| | |
et ‘ ‘ |
° 1 | l
IdoRG_TV - N
oRG_ ; o ;‘\. ] a, | ehmFLD_DK
\ } I I
IdWREGVGW?2 ! | | }
\ \ ‘ ‘
\ \ } ‘
IAWREGVGW1 } } | !
\
| | | |
\
ldwDKvgwLD | ; ; }
| | Y
| i . v b :/ ehmFLS2
E ) Z/ | — O/
IdORG_TV2 -
i
\
\
ldmVZ_akt

Abbildung LDR07: Uberwachung und Abschaltung

Im Teillastbereich soll bei hohem positiven Wunschmengenwechsel die Abgasriickfiihrung schnell
geschlossen werden, um einen schnellen Ladedruckaufbau zu ermdglichen. Um ein schnelles
SchlieBen der Ladeschaufeln erst nach Abschaltung der ARF zu ermdglichen, wird das LDR-TV
eingefroren (IdmVZ_akt = 1). Andernfalls wiirde ein frithzeitiges SchlieBen der Laderschaufeln den
Abgasstrom kurzzeitig durch die Abgasriickfiihrung driicken.
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Die Abschaltung der Ladedruckregelung hdangt vom Betriebszustand IdmBereich ab (Arbeitsbereich
siche Abbildung LDROS):

Betriebszustand ldmBereich

Arbeits- Malnahme Malnahme bei Uberwachung Heilung der RA
bereich bleibender RA auf RA

0l0 Steuerung nach IdAWREGVGW?2 nein nein
Kennfeldern

1|1 IdwREGVGW 1 IdwREGVGW 1 nein nein

2|2 Regelung IdwWREGVGW?2 nein nein

3(3 Regelung Regelung ja ja

414 Regelung IdWREGVGW?2 ja nein

514 IdwWREGVGW?2 wegen bleibender RA nein nein

6 |- IdwREGVGW?2 wegen Systemfehler nein nein

7|- IdwREGVGW 1 wegen Kaltstart nein nein

8- ldwDKvgwLD wegen Drosselklappentest nein nein
(hat hochste Abschaltprioritit)

Die Daten IdAWREGVGW 1 und IdAwWREGVGW?2 sind Vorgabewerte fiir das Ansteuertastverhéltnis
des Ladedruckstellers. Beim Wiedereinschalten des Reglers wird der I - Anteil mit IdAWREGIVGI
bzw. IdAWREGIVG2 initialisiert. Die Initialisierungswerte [IIWREGIVG1 und IdwREGIVG?2 sind nur
sinnvoll, wenn keine parallele Steuerung appliziert ist. In diesem Fall werden die beiden Werte
iiblicherweise mit dem gleichen Werten appliziert wie IIWREGVGW1 und IdWREGVGW?2. Sind
aber die Kennfelder fiir die parallele Steuerung appliziert so miissen IdwWREGIVGI und
1IdwREGIVG2 mit Null appliziert werden.

Durch die Last wird die Ladedruckregelung mit den Daten IdWREGNI, IdwREGN2 und
IdWREGN3 sowie IdwREGME3 und IdwREGME4 sowie durch die Hysteresekennlinien
(Funktionen von IdmM_E) IdwREGOKL und IdwREGIKL in 5 Arbeitsbereiche unterteilt. Diese
Daten stellen Schwellen fiir die gemittelte Drehzahl dzmNmit und die Menge mrmM_EAKT dar:

mrmM_EAKT
A
IdwR‘EGN1 IdwWREGN2 [dWREGN3 Begrenzungsmenge
1 2 3 4

/ IdWREG1KL
IdwREGOKL
/( IdWREGME4
IdWREGMES3

» dzmNmit

Abbildung LDROS: Arbeitsbereiche
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Ist die Ladedruckregelung in den Arbeitsbereichen 0,2,3 oder 4 und keine Regelabweichung, so
bedeutet das, daB die Ladedruckregelung im Fahrbetrieb regelt oder steuert. In der Message
1dmRGST wird diese Information anderen Funktionen zur Verfiigung gestellt.

fbbELDSpR
fobELDSPR — |~

IdmBereich =0 -

IdmBereich = 2 >1 [dmRGST

IdmBereich = 4 —_—

ldmBereich = 3
Abbildung LDR11: Message IdImRGST

4.6.1 Abschaltung wegen bleibender Regelabweichung

Die Ladedruckregelung wird, abhidngig vom Arbeitsbereich, durch bleibende Regelabweichung
abgeschaltet. (bleibende Regelabweichung siehe Kapitel "Uberwachungskonzept").

4.6.2 Abschaltung wegen Kaltstart

dzmNmit > [dwN_Abs

anmWTF ————————~ ﬂ ‘

KL
IdwKSTWKL

& IdoN_Abs
mrmSTART_B

TOTZEIT >1 IdoRG_BER =7

Abbildung LDR10: Abschaltung wegen Kaltstart

Bei Kaltstart (IdmBereich = 7) erfolgt eine Abschaltung durch Vorgabe des Tastverhéltnisses
IdwREGVGW 1. Kaltstart ist wihrend des Startvorganges (mrmSTART B = 1) und auch noch eine
applizierbare Zeit nach Startabwurf, allerdings nur wenn die Drehzahlschwelle 1dwN _ Abs
iiberschritten ist. Diese maximale Abschaltzeit (IdoKSTWt) ist wassertemperaturabhdngig
(Kennlinie 1dwKSTWKL) und wird mit der Wassertemperatur anmWTF zum Zeitpunkt des
Startabwurfes ermittelt.
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Glluhzeitsteuerung
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5 Sonstige Funktionen
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Abbildung SONSGZO01: Glithkerzenansteuerung
Sonstige Funktionen - Gliihzeitsteuerung
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e Ansteuerung der Glithanzeige:

Uber den Variantenschalter cowVAR_GAZ kann unabhiingig von der wirklichen Vorgliihzeit eine
beliebige Ansteuerdauer in der motortemperaturabhingigen Kennlinie gswGAZ KL appliziert
werden. Uber die Batteriespannungshysterese gswUB .. oder wenn keine auswertbare Drehzahl
vorliegt (zmmSYSERR.3 ist gesetzt), wird die Gliihanzeige abgeschaltet.

e Auswabhl der Gliihkerzengeneration:

cowVAR GSK=0 GSK?2

cowVAR GSK =1 GSK 3, Boschprodukt
cowVAR GSK =2 GSK 3, Mitbewerberprodukt

e Gliihkerzenansteuerung, 2. Generation (cowVAR GSK = 0):
Uber die Batteriespannungshysterese gswUB .. oder wenn keine auswertbare Drehzahl vorliegt

(zmmSYSERR.3 ist gesetzt), werden die Relais abgeschaltet.

Ansteuerung in
Abhangigkeit von
der Batteriespannung

/ gswUB S2

| J

0 N
anmUBATT

gswUB_S1

Ansteuerung in Abhangigkeit der Batteriespannung
1: Ansteuern erlaubt

0: Ansteuern nicht erlaubt
Abbildung SONSGZ07: Batteriespannungshysterese GSK 2

Bei Motorstillstand werden alle Gliihphasen auer Vor - und Startbereitschaftsgliihen abgeschaltet.
Die Gliihrelais werden bei Nach- und Zwischenglithen erst nach einer Verzogerungszeit
gswGS T 1G angesteuert.

e (Glihkerzenansteuerung, 3. Generation (cowVAR GSK # 0) Die Ansteuerung in der
Vorgliithphase besteht aus 3 Bereichen:

- In Bereich 1 werden die Glithkerzen mit dem Tastverhéltnis gswGS TV1 fiir die Zeit
gsoGS t1 (in der motortemperaturabhéngigen Kennlinie gswGS t1KL applizierbar)
angesteuert.

- In Bereich 2 werden die Glithkerzen mit dem Tastverhéltnis gswGS TV2 fiir die Zeit
gswGS _t2 angesteuert.

- In Bereich 3 werden die Glithkerzen mit dem Tastverhéltnis gswGS TV3 fiir die Zeit
gsmGS t VG (Vorglithzeit aus dem Kennfeld gswGS VGKF) - gswGS t2 - gsoGS tl
angesteuert. Falls das Kennfeld gswGS VGKF auf Null appliziert wird, gibt es kein
Vorgliihen.

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

RBOS/ESA Sonstige Funktionen - Gliihzeitsteuerung 30. Sept. 2002



BOSCH EDC15+ Seite 5-3

Y 281 S01/127 - PGP

TV
[%] A

gswGS_TV1 +— - - -
gswGS_TV2 —---}F
gswGS_TV3 — - -F -~

Ny,

>

RO 3 tims]
t1 ... gsoGS_t1 (aus Kennlinie gswGS_t1KL)
t2 ... gswGS_t2

t3 ... gsmGS_t_VG (Vorgluhzeit aus Kennfeld gswGS_VGKF) - gswGS_12 - gsoGS_t1
Abbildung SONSGZO03: Vorgliihen fiir Glithkerzenansteuerung, 3. Generation

Fiir die Zustinde Bereitschaftsglithen, Zwischengliihen und Nachgliihen werden die Gliihkerzen mit
einem Tastverhéltnis gsoGS TV4 angesteuert. Dieser Wert ergibt sich aus dem Kennfeld
gswTV4 KF in Abhéngigkeit von der aktuellen Menge mrmM_ EAKT und der Motordrehzahl
dzmNmit. Ist wédhrend des Startglihens cowVARSGTV = 0 wird die Endstufe mit dem
Tastverhdltnis gswGS SGTV angesteuert. Ist cowVARSGTV = 1 wird gsoGS TV4 zur
Ansteuerung verwendet. Uber die Batteriespannungshysterese gswUB .. oder wenn keine
auswertbare Drehzahl vorliegt (zmmSYSERR.3 ist gesetzt), wird kein Tastverhédltnis ausgegeben.

Ansteuerung in
Abhangigkeit von
der Batteriespannung

gswUB_S2N gswUB_S2

| / J

0

anmUBATT
gswUB_SIN gswUB_S1

Ansteuerung in Abhangigkeit der Batteriespannung
1: Ansteuern erlaubt
0: Ansteuern nicht erlaubt

Abbildung SONSGZO08: Batteriespannungshysterese GSK 3

Batteriespannungskorrektur: siche Kapitel ,,Eingangs- und Ausgangssignale* - Gliihrelaissteller
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Veranschaulichung der Funktionsweise der Hysteresen:

(das gezeigte Bild is
invertiert werden.)
A

gswUB_S2 r-------

gswUB_S1 r-------

gswUB_S2N | ----\--

gswUB_SIN -------

t nur ein Beispiel. Durch Applikation konnen die Hysteresen vertauscht und

anmUBATT

gswUB_W1
gswUB_W2N

gswUB_W1N
gswuB_ w2 [~ """

GRL - Ansteuerung

Unterspgs - Schutz Uberspgs - Schu

-V

Abbildung SONSGZ09: Batteriespannungshysterese GSK 3
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Seite 5-5

aus jedem Zustand mdglich wenn
Ecomatic vorhanden und
dzmNmit == 0 und

mrmStart_B <> 1 und

lwarten auf T_MOT und
INachlauf aktiv und

IdimECO

moglich wenn
dimK15 ==

warten auf
ECO-Startan-
forderung
[01]

warten auf
T_MOT

Vorgliuhzeit ==

dimECO steig. Flanke dimK15 ==

Vorglihzeit > 0

keinVorglihen
[50]

Vorglihen
[10]

Bedingung 2

oder
zmNmit > gswGS_N_VG
entprellt mit gswGS_T_G

Bedingung1

Bedingung1

Bedingung 2

Vorglihzeit
(gsmGS_t_VG)
abgelaufen
oder

(dzmNmit ==
und
gswGS_t1 +
gswGS_t2
abgelaufen)

gswGS_t BG
abgelaufen

kein
Startgliihen
[CO]

Bedingung1

gswGS_t SG
abgelaufen oder
anmT_MOT >= gswGS_TWSG

Bedingung 2

Bedingung 1

dzmNmit > gswGS_N_G oder mrmSTART_B ==
dimK50 > 0

(entprellt mit gswGS_T_G)

und

anmT_MOT >= gswGS_TWSG

mrmSTART_B ==

Bedingung 2 ‘
dzmNmit > gswGS_N_G oder kein Nach-
dimK50 >0 glihen
(entprellt mit gswGS_T_G) (bO]
und

anmT_MOT < gswGS_TWSG
Abbildung SONSGZ02_1:

aus jedem Zustand

Nachlauf aktiv
[100]

Startglihen
[70]
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Bedingung 3
dzmNmit >= gswGS_N_NG oder mrmSTART_B == 0
mrmM_EAKT >= gswGS_M_NG

mrmSTART_B ==0

dzmNmit < gswGS_N_NG und
mrmM_EAKT < gswGS_M_NG

Zwischen- kein Nach- warten auf
glihen glihen Nachglihen
[FO] [DO] Bedingung 3 [B1]

mrmM_EAKT >= gsw_MEZG
(fir gswGS_T2ZG) oder
gswt_ZGmax abgelaufen
(gsoZG_Erl = 0)

Bedingung 3 gswGS_T_1G

gswGS_T_1G abgelaufen

Nachglihzeit
abgelaufen

(gsoGS_t_NG)
abgelaufen

Nachgliihzeit
(gsoGS_t_ NG - gswGS_T_1G)
kein Gliihen abgelaufen

Zwischen-
glihen [FF]
[F1]
mrmM_EAKT < gswGS_MZGV

(far gswGS_T1ZG)
gswGS_T1ZG = f (anmLTF) und
gswt_ZGgsp abgelaufen (gsoZG_Erl = 1)

mrmM_EAKT > 0 (fir gswGS_T3ZG)

warten auf
Nachglihen
[BO]

[XX]...Wert der Status-Message gsmGS_Pha

Abbildung SONSGZ02 2

Statusdiagramm der Gliihzeitsteuerung

Sind mehrere Bedingungen gleichzeitig erfiillt, so werden nicht alle Ubergiinge auf der Status-
Message angezeigt.

5.1.2 Ermittlung der Gluhanforderung
Die Gliihzeitsteuerung kann von zwei Bedingungen aktiviert werden.

1) Das Steuergerit befindet sich nach K15 - Ein im Zustand “warten auf T MOT”. Es wird wihrend
dieses Zustands aus der Motortemperatur eine Vorgliihzeit ermittelt.

2.) Bei aktivierter ECOMATIC (cowECOMTC.0 == 1) wird die Vorgliihzeitberechnung immer bei
Drehzahl 0 (Zustand “ECOMATIC - Warten”) durchgefiihrt. In diesem Fall wird bei einer
Vorgliithzeit gsmGS t VG > 0 und dzmNmit = 0 in allen Zustdnden aufler dem Zustand 0x30
“Bereitschaftsglithen” zur Information an das Ecomatic-SG ein Gliih - Informationsbit gsmGLUEH
gesetzt. In den Zustand 0x10 “Vorglithen” wird erst nach einer Startanforderung (Signalwechsel des
Motor - Aus - Bits dimECO ) durch die Ecomatic gewechselt.
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RBOS/ESA Sonstige Funktionen - Gliihzeitsteuerung 30. Sept. 2002



BOSCH EDC15+ Seite 5-7

Y 281 S01/127 - PGP

5.1.3 Beschreibung der Zustande der Gluhzeitsteuerung

gsmAGL_VGK HF'
BEGRENZUNG|
gsWWTFmxAG
gsWWTFmIAG
anmT_MOT —~ N gsoWTFAGL
gswGS_VGWT ——— = o ; +
[
\
fbooSWTF
anmUBATT
KF
gswGS_VGKF
anmADF N gsmGS_t_VG
]
KF ‘\
gswGS_VGKF \
cowV_GZS V
gsoGS_t NG
KL
gswGS_NGKL

Abbildung SONSGZ04: Ermittlung der Vor- und Nachgliihzeit

Vorgliihen:

Nach dem Einschalten der Steuergerit-Versorgungsspannung beginnt, wenn die Berechnung der
Vorgliihzeit einen Wert grofer Null ermittelt hat, die Vorgliihphase.

Vorglithen wird beendet, wenn eine der 3 Voraussetzungen erfiillt ist:

- die Vorgliihzeit (gsmGS _t VG) aus Kennfeld gswGS VGKEF abgelaufen ist oder
der Timer gsoGS_tl + gswGS_t2 abgelaufen und die Drehzahl gleich Null ist (Ubergang zu
Bereitschaftsgliihen)

- Bedingung 1: die Motordrehzahl dzmNmit ist groBer als die Drehzahlschwelle gswGS N G
oder der Starter dimK50 ist groer Null (entprellt mit gswGS T G) und die Motortemperatur
anmT MOT ist >= der Temperaturschwelle gswGS TWSG ist (Ubergang zu kein
Startgliihen)

- cowVAR GSK =0:
Bedingung 2: die Motordrehzahl dzmNmit ist groBer als die Drehzahlschwelle gswGS N G
oder der Starter dimK50 ist groer Null (entprellt mit gswGS T G) und die Motortemperatur
anmT MOT ist < der Temperaturschwelle gswGS TWSG ist (Ubergang zu Startgliihen)

cowVAR GSK =1 oder 2:

Bedingung 4: die Motordrehzahl dzmNmit ist groBer als die Drehzahlschwelle
gswGS N VG oder der Starter dimK50 ist groBBer Null (entprellt mit gswGS T G) und die
Motortemperatur anmT MOT ist < der Temperaturschwelle gswGS TWSG ist (Ubergang zu
Startgliihen)
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30. Sept. 2002 Sonstige Funktionen - Gliihzeitsteuerung RBOS/ESA



Seite 5-8 EDC15+ BOSCH

Y 281 801/ 127 - PGP

Kein Vorglithen:

Liefert die Berechnung der Vorgliihzeit einen Wert gleich Null, beginnt der Zustand kein
Vorgliihen.
Kein Vorglithen wird beendet, wenn eine von 2 Vorraussetzungen erfiillt ist:

- Bedingung 1: die Motordrehzahl dzmNmit ist groBer als die Drehzahlschwelle gswGS N G
oder der Starter dimK50 ist groer Null (entprellt mit gswGS T G) und die Motortemperatur
anmT MOT ist >= der Temperaturschwelle gswGS TWSG ist (Ubergang zu kein
Startgliihen)

- Bedingung 2: die Motordrehzahl dzmNmit ist groBBer als die Drehzahlschwelle gswGS N G
oder der Starter dimK50 ist groBer Null (entprellt mit gswGS T G) und die Motortemperatur
anmT_ MOT ist < der Temperaturschwelle gswGS TWSG ist [Ende der Bedingung 2]

Die Vorgliihzeit gsmGS t VG wird vor der Vorgliihphase aus dem Kennfeld gswGS VGKF =
f (anmUBATT, anmT MOT) bzw. f (anmADF, anmT MOT) plus dem Abgleichwert
gsmAGL VGK (initialisiert mit cowAGL VGK) berechnet. Der Abgleichwert gsmAGL VGK
(OLDA gsoWTFAGL) wird durch gswWTFmxAG und gswWTFmiAG begrenzt und ist iiber die
Diagnoseschnittstelle dnderbar. Die Umschaltung der Eingangsgréf3e des Kennfeldes erfolgt mittels
DAMOS - Schalter cowV_GZS V (0 = Vorgliihzeit batteriespannungsabhingig, 1 = Vorgliihzeit
hohenabhéngig). Bei defektem Wassertemperaturfiithler wird die Vorgliihzeit mit Hilfe eines
Vorgabewertes gswGS VGWT aus dem Kennfeld ermittelt.

Startbereitschaftsglithen:

Das Startbereitschaftsglithen schlieBt sich nur dann an die Vorglilhphase an, wenn eine von 2
Voraussetzungen erfiillt wird:

- der Vorglithvorgang durch Ablauf der Vorgliihzeit gsmGS t VG beendet wurde und
die zu Beginn des Vorgliihens berechnete Zeit gsmGS t VG > 0 war

- die Zeit t1 + t2 der Vorglithphase abgelaufen ist und die Drehzahl dzmNmit == 0 ist.

Das Startbereitschaftsglithen wird beendet, wenn eine von 3 Voraussetzungen erfiillt wird:
(Erklarung der Bedingungl und der Bedingung?2: siehe kein Vorgliihen)

- die Startbereitschaftsglithzeit gswGS t BG abgelaufen ist und nicht die Bedingungl und
Bedingung? erfiillt sind. (Ubergang zu kein Vorgliihen)

— die Bedingung 1: (Ubergang zu kein Startgliihen)
dzmNmit > gswGS N G oder
dimk50 >0
(entprellt mit gswGS T _G)
und
anmT MOT >= gswGS TWSG

- die Bedingung 2: (Ubergang zu Startgliihen)
dzmNmit > gswGS N G oder
dimk50 >0
(entprellt mit gswGS T _G)
und
anmT MOT < gswGS TWSG
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Startgliihen:

Das Startglilhen kann aus den Phasen Vorgluehen, kein Vorgluehen und Bereitschaftgluehen
aktiviert werden. Dazu miissen folgende Voraussetzungen erfiillt werden.

Vorgluehen: Bedingung 2 oder die Drehzahl dzmNmit ist > als die Drehzahlschwelle gswGS T G
(diese wird mit der Zeit gswGS T G entprellt)

Kein Vorgluehen: =~ Bedingung 2

dzmNmit > gswGS N G oder
dimk50 >0

(entprellt mit gswGS T _G)
und

anmT MOT < gswGS TWSG

Bereitschaftsgliihen: Bedingung 2

dzmNmit > gswGS N _G oder
dimk50 >0
(entprellt mit gswGS T _G)
und
anmT MOT < gswGS TWSG
Bei defektem WTF wird fiir die Motortemperatur der Vorgabewert gswGS VGWT verwendet.

Das Startgliihen wird beendet

- nach Ablauf der Startglithzeit gswGS t SG
- wenn die Startmengenabwurfdrehzahl iiberschritten wurde oder
— nach Uberschreiten der Motortemperaturschwelle gswGS TWSG

Die Startglithphase wird nicht unterbrochen wenn die Drehzahlschwelle gswGS N G unterschritten
wird. Wurde das Startgliihen beendet, so erfolgt bei Unterschreiten der Drehzahlschwelle
gswGS N G kein erneutes Startgliihen.

Fiir das Startgluehen wird bei cowVARSGTV = 0 das Tastverhdltnis gswGS SGTV verwendet,
sonst wird wie bei den anderen Glithzustinden das Tastverhéltnis aus dem Kennfeld gswTV4 KF
(gsoGS_TV4) verwendet.

Nachgliihen:

Das Nachglithen beginnt mit Uberschreiten der Startmengenabwurfdrehzahl (mrmSTART B = 0).
Es wird mit Ablauf der Nachgliihzeit (gsoGS t NG - gswGS T 1G) beendet. Die Zeit
gsoGS t NG wird einmalig aus der motortemperaturabhéngigen Kennlinie gswGS NGKL
berechnet.

Bei defektem Wassertemperaturfithler wird zur Berechnung der Nachgliihzeit der Vorgabewert
gswGS VGWT herangezogen.

Nachgliihen wird unterbrochen, wenn die Bedingung3 erfiillt ist:

eine Mengenschwelle gswGS M NG
oder
eine Drehzahlschwelle gswGS N NG iiberschritten wird.

Wihrend dieser Unterbrechung lauft die Zeit gsoGS t NG weiter.
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Zwischengliithen:

Nach Ende der Nachgliihphase (= kein Glithen) wird in den Zustand ,,warten auf Zwischengliithen*
gewechselt, wenn die aktuelle Menge mrmM_EAKT lédnger als die Zeit gswGS T1ZG kleiner der
Mengenschwelle gswGS MZGV ist (diese Zeit wird in der lufttemperaturabhéngigen Kennlinie
gswGS T1ZG ermittelt). Nach Ablauf der Zeit gswGS T 1G wird mit dem Zwischengliihen
begonnen. Falls im Zustand ,,warten auf Zwischengliihen* die aktuelle Menge ldnger als die Zeit
gswGS T3ZG groBer als Null ist, wird in den Zustand ,kein Glihen* zuriickgekehrt. Das
Zwischengliihen wird beendet, wenn die aktuelle Menge langer als die Zeit gswGS T2ZG grofler
als die Schwelle gswGS MEZG ist. Das Zwischengliihen ist auf die applizierbare Zeit
gswt ZGmax begrenzt. Nach Ablauf dieser Zeit wird in den Zustand ,,kein Gliihen* (gsmGS Pha =
FF) zuriickgekehrt und der Sperrtimer gswt ZGgsp gestartet. Erst nach Ablauf der Sperrzeit ist ein
Zwischengliihen wieder moglich. Auf dem Olda-Kanal gsoZG Erl wird der Status des
Zwischengliihens (0:Gesperrt, 1:Erlaubt) dargestellt.

Nachlauf aktiv:

Wird der Nachlauf angefordert (Klemme 15 = 0) wird der Status der Gliihphase zu "Nachlauf aktiv"
(Wert der Statusmessage gsmGS Pha = 100). Wird Klemme 15 wieder eingeschaltet bevor der
Nachlauf beendet ist (Nachlauf abgebrochen) so wird wieder mit "Warten auf T MOT" die
Vorgliihphase neu gestartet.
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5.1.4 ,Pushen” fiir Gluhkerzen der 3. Generation

Mit ,,Pushen” wird das Anheben des Effektivwertes des pulsweitenmodulierten Ansteuersignals
(GRL-Leitung) fiir das GZS bezeichnet. ,,Pushen* wird in der Vorglilhphase und wihrend des
Startglithens ermdglicht. Dazu muf3 die Batteriespannungskorrektur im MSG durchgefiihrt werden
(cowVAR GSK = 1). In allen anderen Zustinden (Startbereitschaftgliihen, Nachgliihen,
Zwischengliihen und im Nachlauf) ist ,,Pushen* verboten. Wihrend des ,,Pushens® ist gsmGS Vorl
= 1.

5.1.5 Schutz der GSK 3 vor Uberhitzung

Die Gliihstiftkerzen der 3. Generation werden vor Uberhitzung durch wiederholtes ,,Pushen®
geschiitzt, indem im EEPROM die Information ,,Pushen im néchsten Fahrzyklus erlaubt/verboten*
abgespeichert wird.

Vorgang:
In der Initialisierung der Gliihzeitsteuerung wird die Information ,,Pushen erlaubt™ (edmPsh _erl = 1)
oder ,,Pushen gesperrt” (edmPsh_erl = 0) aus dem EEPROM ausgelesen.

- Pushen erlaubt: In den Zustinden ,Vorglihen“ (gsmGS Pha = 10h) sowie im Zustand
Hotartgliihen™ (gsmGS Pha = 70h) wird gepusht. Das Pushen wird fiir den nichsten Fahrzyklus
gesperrt (gsmPsh_erl ). Sobald die Gliihzeitsteuerung in den Zustand ,,kein Glithen* (gsmGS Pha =
FFh) kommt wird ein Timer gestartet. Nach Ablauf der applizierbaren Zeit gswt Psh E wird im
EEPROM Pushen fiir den néchsten Fahrzyklus freigegeben (gsmPsh _erl = 1). Desweiteren wird der
Timer auch abgefragt, wenn die Gliihzeitsteuerung in den Zustand ,,Nachlauf aktiv** (gsmGS_Pha =
100h) wechselt. Wenn der Timer noch nicht lduft wird er gestartet. Ist die applizierbare Zeit
gswt Psh E abgelaufen, wird die Message gsmPsh_erl = 1 gesetzt.

- Pushen gesperrt: Wihrend des gesamten Fahrzyklus wird nicht gepusht. Sobald die Gliihzeit-
steuerung in den Zustand ,,kein Glithen” (gsmGS_Pha = FFh) oder ,,Nachlauf aktiv*“ (gsmGS_Pha =
100h) kommt, wird ein Timer gestartet (im Zustand ,,Nachlauf aktiv, falls er im Zustand ,kein
Gliihen* noch nicht gestartet wurde). Nach Ablauf der applizierbaren Zeit gswt Psh E wird im
EEPROM Pushen fiir den nichsten Fahrzyklus freigegeben (gsmPsh_erl = 1).

Messages:

edmPsh_erl: enthilt die Info, ob in diesem Fahrzyklus gepusht werden darf
die Information wird aus dem EEPROM ausgelesen
1 = Pushen erlaubt
0 = Pushen verboten

gsmPsh erl: enthilt die Info, ob im néchsten Fahrzyklus gepusht werden darf
die Information wird in das EEPROM geschrieben
1 = Pushen erlaubt
0 = Pushen verboten
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5.1.6 Summenfehlerdiagnose

Bei der Summenfehlerdiagnose werden die Gliihrelais nicht mehr direkt angesteuert, sondern von
einem Glithsteuergerdt, das in Abhéngigkeit von ehmFGRS die Gliihrelais einschaltet oder
ausschaltet. Da das Glithgerdt keinen eigenen Fehlerspeicher hat, teilt es eventuell auftauchende
Fehler dem Steuergerit iiber eine eigene Leitung mit (Eingang dimGZR).

Ist die GRS - Endstufe defekt, so wird der Fehler fbbEGZS I nicht gemeldet, bis die Endstufe
wieder als intakt gilt - daher muf3 die Defekterkennungszeit dieses Fehlers groler sein als die des
Endstufenfehlers.

Ist die Summenfehlerdiagnose aktiv und die Endstufe nicht defekt, so wird das Ausgangssignal der
GRS - Endstufe (Gliihzeitsteuerung ehmFGRS oder Diagnose ehmDGRS) mit dem Eingangssignal
dimGZR gegengepriift. Ist dimGZR nicht invers zu der Endstufenansteuerung, so wird der Fehler
fbbEGZS I defekt gemeldet, ansonsten wird er intakt gemeldet.

5.1.7 Diagnose GSK3

Da das GZS (3.Generation) keinen eigenen Fehlerspeicher besitzt, taktet das MSG seriell die
Diagnoseinformation  aus dem GZS. Nach jeder fallenden Flanke auf der GRL-Leitung
(Steuerleitung), legt das GZS die GZR-Leitung (Diagnoseleitung) auf high oder low-Pegel, um dem
MSG dadurch logisch 1 oder 0 zu iibertragen.

Die Ubertragung unterteilt sich in 2 Phasen:

1. Synchronisation

Wihrend das GZS die Kerzen diagnostiziert, wird auf der Diagnoseleitung logisch 1 ausgegeben.
Das MSG zihlt intern die Anzahl der Synchronisationsbits ( gsoCO Bit ). Um zu verhindern,
daB3 ein Fehler auf der Leitung irrtiimlich als Startbit gewertet wird, miissen zuvor mindestens
gswSYNC_HI Synchronisationsbits erkannt worden sein.

2. Dateniibertragung

In diesem Abschnitt werden die Diagnosedaten seriell ans MSG {ibertragen.
Es werden insgesamt 32 Bit {ibertragen ( 22 Bit Synchronisation 8 Bit Daten 1 Start- und 1 Stopbit )

Der Status der Ubertragung wird in der OLDA gsoDIA STA versendet, und kann folgende Werte
annehmen:

Dezimalwert | Bedeutung

1 Synchronisation, Warten auf Startbit

2 Daten lesen
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GRL-0 4

ERwEEEEEE R

gswSYNC_HI START Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 Bit4 Bit5 Bit6 Bit7 STOP
+—

Abbildung SONSGZ05: Ubertragung der Diagnosedaten

v

Bit Nr. | Beschreibung Pegel

0 Zustand Glithkerzen G1 0 fiir Gliithkerzen fehlerfrei oder Uberstrom
1 fiir Glithkerzenausfall

5 Zustand Glithkerzen G6 0 fiir Glithkerzen fehlerfrei oder Uberstrom
1 fiir Glithkerzenausfall

6 Uberstrom 0 fir Glihkerzen fehlerfrei oder Ausfall
1 fiir Uberstrom an beliebiger Glithkerze
7 Summenfehler 0 kein Fehler

1 KL30 nicht aktiv

GRL-0 4
gswTV_MIN gswTV_MAX
\ 4 v
GZR-E >
gswT_Delay
ehwEST_T8

Abbildung SONSGZ06: Datenbit

Wenn ehmFGRS K (batteriespannungskorrigiertes Tastverhdltnis ) < gswTV_MIN oder
ehmFGRS K > gswTV_MAX, so kann nicht mehr sichergestellt werden, da3 das GZS das Signal
als Clock erkennt. Daher wird die laufende Ubertragung abgebrochen. Ist das TV wieder im
giiltigen Bereich, wird die Diagnose mit einem Synchronisationszyklus neu gestartet.

Die Information auf der GZR-E-Leitung hat eine Verzogerung gegeniiber der fallenden Flanke auf
der GRL-0-Leitung. Mit Hilfe des Labels gswT Delay kann die Mindestzeit appliziert werden, die
das MSG verstreichen lassen mul3, bevor giiltige Daten von GZR-E eingelesen werden.

Sind alle Datenbits eingelesen, oder ein Ubertragungsfehler aufgetreten, so wird die Information in
der Message gsmGSK3 ST (Initialisierungswert = 0) versendet und das ,,Daten-giiltig-Bit* gesetzt
(gsmGSK3 ST.F=1).
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Bei einem Ubertragungsfehler wird das Lowbyte geloscht, und im Highbyte das entsprechende
Fehlerbit und das ,,Daten-giiltig-Bit* gesetzt (gsmGSK3 ST.F =1).

gsmGSK3 ST
Bitposition | Beschreibung
0-7 Diagnosedaten
8 1 = Stopbit — Fehler
9 1 = Flatline Low — Fehler
A 1 = Flatline High — Fehler
B 1 = Timeout — Fehler
C 1 = 3 unterschiedliche Codierungen empfangen
F 1 = giiltige Daten gesendet

Wurden alle Fehler von der Ansteuerung (gut/schlecht) gemeldet, so wird die Message ,,Fehler
gemeldet” gesetzt (gsmER READ = 1) und die Diagnose nimmt das ,,Daten-giiltig-Bit* bis zum
ndchsten Diagnosezyklus zuriick (gsmGSK3 ST.F = 0).

Applikationshinweis:

Verzogerungszeit gswT Delay + 20ms < Periodendauer ehwEST T8

Es muf mindestens (10 Bit Init. + 22 Bit Sync. + 10 Bit Daten) * ehwEST T8 nach K15 ein gegliiht
werden, um 1 giiltige Dateniibertragung im Fahrzyklus zu ermdglichen.

5.1.8 Codierung GSK3

Die Codierung GSK 3 ermdoglicht eine eindeutige Zuordnung zwischen Applikation im MSG und
verbautem Gliihzeitsteuergerdt. Damit wird verhindert, dass die Gliihstiftkerzen mit zu hoher
Leistung zerzort oder durch zu geringe Leistung nicht stark genug erhitzt werden. Die
Codierungsfunktion vergleicht die vom verbauten GZS fiiber die Diagnoseleitung (GZR-E)
iibertragende Codierung mit dem Label gswGZS TYP . Liefert die anschlieBende 2 aus 3 Auswahl,
aus den empfangenen Codierworten eine Ubereinstimmung, wird die Glithfunktion im EEPROM
freigeschaltet (gsmGZS Cok = FFh). Der Initialisierungswert des EEPROM Merkers wird in der
OLDA gsoGZS Cok angezeigt. In dem Fahrzyklus, nach dem die Codierung erfolgt ist, zeigt die
OLDA gsoGZS Cok = 0 an und die Message gsmGZS Cok = FFh. Nach KL15 Wechsel zeigen
beide FFh, wenn die Speicherung im EEPROM erfolgreich war. Danach wird die Codierung fiir die
gesamte Lebenszeit des Steuergerdtes nicht mehr iberpriift (auch nicht nach Wechsel des
Gliihzeitsteuergerites). Solange die Codierung nicht abgeschlossen ist (gsmGZS Cok= 0) und kein
Fehler (fbbEGZS C, fbbEGZS P) eingetragen wurde, betrdgt das Tastverhdltnis ehmFGRS K =
gswTV_Code. Die Codierung besteht aus 3 Bits, die nach dem 1. Synchronisationsbit {ibertragen
werden.
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GRL-0 4
Codierung
/ \< >< X >/ Synchronisation \\ \
Bit0O Bit1 Bit2 Bit3 Bit4 Bit5 Bit6 Bit7 Bit8 Bit9 Bit10  ..... " Bit21 g

Abbildung SONSGZ10: Schematische Darstellung der Synchronisation

Die 3 Bits die innerhalb eines Diagnosezyklus {iibertragen wurden, werden in einem
Zwischenspeicher (gsoGZS BUF) gesichert. Nach drei erfolgreichen Diagnosezyklen wird die 2 aus
3 Auswahl gestartet.

Beispiel mit Bosch GZS-T nach drei Diagnosezyklen (gsoGZS BUF):

interner Merker | Codierwort 1 | Codierwort 2 | Codierwort 3

1111 0111 0111 0111

Tabl: Codierwortbuffer gsoGZS BUF

Die OLDA gsoGZS BUF wird nur bei aktiver Codierung (gsmGZS Cok = 0) und in dem
Fahrzyklus in dem die Codierung erfolgreich abgeschlossen wurde (gsmGZS Cok = FFh), mit
Werten gefiillt. Stimmt das empfangende Codierwort nicht mit dem Label gswGZS TYP iiberein,
so wird der Fehler fbbEGZS C (fboSGRS.6) gemeldet und der Merker im EEPROM
(gsmGZS_Cok) bleibt auf dem Wert 0. Die Auswertung wird fiir diesen Fahrzyklus abgebrochen
(ehmFGRS K = 0). Ist keine 2 aus 3 Auswahl moglich, weil in allen Diagnosezyklen
unterschiedliche Codierworte empfangen wurden, wird das Bit gsmGSK3 ST.12 gesetzt. Dadurch
wird der Fehler fbbEGZS P gemeldet (Ubertragungsfehler GZS). Der EEPROM Merker bleibt auf
0 und die Auswertung der Codierung wird neu gestartet . Der Codierwortbuffer wird neu initialisiert
(gsoGZS BUF = 000Fh). Wir der Fehler als ,,endgiiltig defekt (abhéngig von fowEGZS PA =
Anzahl der Fehlermeldungen bis endgiiltig defekt) in die Fehler-OLDA eingetragen (fboSGZS.7) so
wird die Auswertung abgebrochen (ehmFGRS K = 0) und erst im néichsten Fahrzyklus (KL15
AUS/EIN) neu gestartet.
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Zuordnungtabelle zwischen GZS-Typ und Applikation von gswGZS TYP:

Bit 3 Bit 2 Bit 1 Dezimal Zuordnung
0 0 0 0 offen
0 0 1 1 offen
0 1 0 2 offen
0 1 1 3 offen
1 0 0 4 offen
1 0 1 5 offen
1 1 0 6 offen
1 1 1 7 BOSCH-GZS
Tab2: Zuordnung der Codierungen
Applikationshinweis:

Der Fehler fbbEGZS P wird iiber das Bit gsmGSK3 ST.C gesetzt. Wird das Bit C gesetzt, bleibt es
solange gesetzt, bis wieder 3 giiltige Diagnosezyklen eingelesen wurden.
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5.2 Kraftstoffkiihlung

Damit die Kraftstofftemperatur anmKTF im Riicklauf zum Tank bestimmte Temperaturschwellen
nicht lberschreitet, steht eine Kraftstoffkiihlung zur Verfiigung. Hierfiir wird eine Umwélzpumpe
ehmFKSK iiber ein Relais angesteuert.

dzoNmit > kkoSTATE.O ]

KkwHYSN_* J
>1

kkoSTATE.2

kkoSTATE.1 TIMER

anmKTF Kkw TEINMIN

kkwHYSTK_*

H :/- |~ ehmFKSK

kkoSTATE.3

* jeweils mit H, L, O und U =

TOTZEIT TIMER cowFUN_KSK
mrmSTART_B

kkwKSK_wns kkwKSK_on

Abbildung SONSKKO1 : Kraftstoftkiihlung

Oberhalb der Temperaturschwelle kkwHYSTK O und oberhalb der Drehzahlschwelle kkwHYSN O
wird der Ausgang ehmFKSK fiir die Mindesteinschaltdauer kkwTEINMIN aktiviert. Nach
unterschreiten der Hystereseschwellen kkwHYSTK U oder kkwHYSN U und nach Ablauf der
Mindesteinschaltdauer wird der Ausgang wieder deaktiviert.

Uber den Funktionsschalter cowFUN KSK (cowFUN KSK = 0) liBt sich die gesamte
Kraftstoftkiihlung deaktivieren.

Die Ausgangszustinde der beiden Hysteresen werden in der BIT-OLDA kkoSTATE dargestellt.
Hierbei wird mit Bit 0 die Drehzahlhysterese und mit Bit 1 die Temperaturhysterese angezeigt.
Zusitzlich ist wihrend der Mindesteinschaltdauer Bit 2 gesetzt.

Die Kraftstoffumwilzpumpe wird nur dann eingeschaltet, wenn bereits der Startabwurf
(mrmSTART B=0) erreicht ist.

Um einer Verschlammung des Kraftstoffkiihlkreislaufes vorzubeugen, wird einmal pro Fahrzyklus
nach Startabwurf und Ablauf der Wartezeit kkwKSK wns die Kraftstoffumwilzpumpe fiir die
Dauer kkwKSK on eingeschaltet.
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5.3 Klimakompressor

Der Klimakompressor wird abhidngig von verschiedenen Fahrzeug - bzw. SG Zustédnden geschaltet.
Mit Hilfe der Klimakompressoransteuerungslogik wird bei einem kurzzeitig hohen
Drehmomentbedarf (Anfahren, Beschleunigen, Unterschneiden der Leerlaufdrehzahl) durch
Abschalten des Klimakompressors ein geniigend hohes Moment bereitgestellt. AuBlerdem wird bei
einer fehlerhaften Messung der Fahrgeschwindigkeit (fboSFGG), des Pedalwertgebers (fboSPWG
oder fboSPGS) oder der Drehzahl (fboSDZG) ein Einschalten des Klimakompressors unterhalb
einer Drehzahlschwelle (Hysterese) verhindert. Ist die Wassertemperatur (anmWTF _CAN) zu hoch,
so fuihrt dies ebenfalls zur Einschaltsperre. Auch iiber CAN (Botschaft Getriebe 1 bzw. BSG Last)
kann der Klimakompressor abgeschaltet werden.

Zur Erhohung der Leerlaufdrehzahl setzt die Klimakompressoransteuerung die Message
klImN LLKLM immer auf den Wert kIwKLM NLL; die Parameterauswahl des Leerlaufreglers
erhoht bei eingeschaltetem Klimakompressor (dimKLB = 1) die Leerlaufdrehzahl auf diesen Wert.
Die Abfrage des Klimasteuerungseinganges erfolgt unabhéngig vom Klimaausgang ehmFKLIO und
wird bei der Leerlaufregelung bearbeitet.

Im folgenden Text steht bei allen Hyteresegrenzwerten ein ".." fiir U (untere Hystereseschwelle)
bzw. O (obere Hystereseschwelle).

Jede Ausschaltbedingung bewirkt eine Ausschaltung fiir eine applizierbare Mindestzeit.
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5.3.1 Bedingungen fiir Einschaltsperre

Die Bedingungen, die zur Abschaltung des Klimakompressors fiihren konnen, werden ODER
verkniipft, das heiflt, dal mindestens eine Bedingung erfiillt sein mul}, damit das Einschalten des

Klimakompressors verhindert wird (Ausgang ehmFKLIO auf 0 %).

In der OLDA KkImSTAT werden die aktuellen Zustinde der einzelnen Abschaltbedingungen
bitweise codiert zusammengefalit. In der OLDA klmHY'S werden die einzelnen Hystereseausginge
bitweise angezeigt.

Beschreibung der OLDA kImHY'S:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar
0 1 Vollgas erkannt (anmPWG > klwH PWG ..)
1 2 Fahrzeug fahrt im Neutral oder im 1. Gang (fgm VzuN <
klwH VZN .)
2 4 rel. niedrige Geschwindigkeit (fgmFGAKT < klwH FGGI..)
3 8 rel. niedrige Drehzahl (dzoNmit <klwH DZGI1..)
4 16 hohe Fahrpedaldnderung (anmPWG - Diff. > kiwH PWGD..)
5 32 rel. niedrige Geschwindigkeit (fgmFGAKT < klwH FGG2..)
6 64 rel. niedrige Drehzahl (dzoNmit <klwH DZG?2..)
7 128 rel. niedrige Drehzahl (dzoNmit <klwH DZG3..)
8 256 rel. niedrige Drehzahl (dzoNmit <klwH DZG4..)
9 512 rel. hohe Wassertemperatur (anmWTF CAN > klwH WTF .)
10 1024 rel. niedrige Umgebungstemp. und hoher Luftdruck(geringe Hohe)
11 2048 rel. niedrige Umgebungstemp. und

Kompressoreinschaltdauer > kiwTMIN BS

Beschreibung der OLDA kImSTAT:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar
0 1 Fahrzeug befindet sich im Anfahrzustand
1 2 Abschaltung wegen Anfahrzustand
2 4 Fahrzeug befindet sich im Beschleunigungszustand
3 8 Abschaltung wegen Beschleunigung
4 16 Abschaltung wegen Startvorgang
5 32 Systemfehler erkannt (FGG -, PWG - oder DZG — Fehler)
6 64 Abschaltung wegen Systemfehler
7 128 Abschaltung wegen Unterschneiden der Leerlaufdrehzahl
8 256 Abschaltung wegen iiberhohter Wassertemperatur
9 512 Abschaltung iiber CAN - Getriebe 1
A 1024 Abschaltung iiber CAN — BSG Last
B 2048 Abschaltung wegen Kéltemitteldruck oder Umgebungstemperatur
F 32768 Mindesteinschaltdauer

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

30. Sept. 2002

Sonstige Funktionen - Klimakompressor

RBOS/ESA



Seite 5-20

EDC15+

Y 281 801/ 127 - PGP

BOSCH

Abschaltung wegen Anfahrzustand
SONSKLO03

kImSTAT.1

Abschaltung wegen Beschleunigung
SONSKLO05

kImSTAT.3

Abschaltung wegen Startvorgang
SONSKLO07

kImSTAT .4

Abschaltung wegen Systemfehler
SONSKLO09

kImSTAT.6

Abschaltung wegen Unterschneiden
der Leerlaufdrehzahl SONSKL11

kImSTAT.7

Abschaltung wegen lberhdhter
Wassertemperatur SONSKL13

kImSTAT.8

Abschaltung iber CAN - Getriebe 1
SONSKL15

kImSTAT.9

Abschaltung tber CAN - BSG_Last
SONSKL16

kImSTAT.A

Abschaltung wegen Kéltemitteldruck
oder Umgebungstemp. SONSKL17

kImSTAT.B

1 = Freigabe

Zeitliche Begrenzung:
Min.: kKiwTMIN_ES
Max.: -

ehmFKLIO

mrmEGS_akt

Zeitliche Begrenzung:
Min.: -
Max.: KIWTMAX_FR

f ° Klimakompressor-
Freigabe

Abbildung SONSKLO1: Beriicksichtigung der Mindesteinschaltdauer

klm STAT.1 ‘

kim STAT.3 ‘T

kim STAT .4 M

kilm STAT.6 ‘

Zeit

Zeit

Zeit

kim STAT.7 ‘
kim STAT.8 “\

klm STAT.9 ‘

klm STAT.A ‘
N

ehm FKLI

c3 g
® 2q
-0 g

ng des
steinschalt-
-Zeitgebers

Zeit

Z e it

Z e it

Z e it

Z e it

Zeit

Zeit

Abbildung SONSKLO02: Zeitdiagramm Abschaltung / Freigabe des Klimakompressors

Bei Freigabe des Klimakompressors (d.h. Setzen des Ausgangs ehmFKLIO auf 100%), wird die

Mindesteinschaltdauer kIwTMIN_ ES

abgewartet,

wiahrend der

kein

Abschalten des

Klimakompressors moglich ist. Somit wird ein zu rasches Schalten des Klimakompressors

verhindert.

Wihrend eines Schaltvorganges (mrmEGS _akt = 1), allerdings maximal fiir die Zeit
kIwTMAX FR, wird die Klimakompressorfreigabe ehmFKLIO eingefroren. Ist KIWTMAX FR =0,

so wird ehmFKLIO niemals eingefroren.
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Folgende Bedingungen werden gepriift :

Anfahrzustand:

(Fahrpedalwert anmPWG > klwH PWG ..)

UND

[(Verhiltnis Geschw./Motordrehzahl fgm VzuN <klwH VZN ..)
ODER (Geschwindigkeit fgmFGAKT <klwH_FGGI1..)] UND
(Drehzahl dzoNmit <klwH DZG1..)

Sind die Bedingungen kiirzer als kloTMIN AN erfiillt, so erfolgt eine Abschaltung fiir die

Mindestabschaltdauer

Zeit

kloTMIN_AN. Sind die

Bedingungen

langer als die

Maximalabschaltdauer kloTMAX AN erfiillt, wird der Klimakompressor abwechselnd freigegeben
(Mindesteinschaltdauer klIwTMIN ES) und abgeschaltet (Maximalabschaltdauer kloTMAX AN)
bis zum Verschwinden der Abschaltbedingung.

kimHYS Bit 0

anmPWG _D_

Vollgas

kiwH_PWG_U
kiwH_PWG_O

fgm_VzuN

kimHYS Bit 1

L

1. Gang

kiwH_VZN_U
kiwH_VZN_O

fgmFGAKT

kimHYS Bit 2

iy

Fahrgeschwindigkeit

kiwH_FGG1U
kiwH_FGG10

kimHYS Bit 3

& kImSTAT Bit 0

— Anfahrzustand

erkannt

dzoNmit

ky

kiwH_DZG1
kiwH_DZG1

Drehzahl

U
(0]

anmT_MOT

anmADF KF

»

kloTMIN_AN

zeitliche Begrenzung:
min.: kloTMIN_AN
max.: kloTMAX_AN

kKIWTMIN_KF

KF

»

kloTMAX_AN

min. zeitliche Begrenzung

KIWTMAX_KF

max. zeitliche Begrenzung

Abbildung SONSKLO03: Abschaltbedingung Anfahren

kImSTAT Bit 1

—— Abschaltung

wegen Anfahren
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klm H Y § .2 |

kilm HY S .3 h‘ H

kImSTAT,O‘ ‘ ‘

kImSTAT.1‘ ‘ ‘

Ze

Ze

it

it

Abbildung SONSKL04: Zeitdiagramm Abschaltbedingung Anfahren

Anfahren, Beschleunigung mit schnellem Gasgeben:

(Fahrpedaldanderung > klwH PWGD..) UND
(Geschwindigkeit fgmFGAKT <klwH FGG2..) UND
(Drehzahl dzoNmit < klwH DZG?2..) UND

NICHT((Umgebungstemp. anmUTF <klwH UTF1..) UND

(Umgebungsdruck anmADF > klwH_ADF..)) UND

NICHT((Umgebungstemp. anmUTF <klwH UTF2..) UND
(Einschaltzeit > kiwTMIN_BS))

Sind diese Bedingungen erfiillt, so erfolgt eine Abschaltung fiir die Zeitdauer kKIWTMIN B. Wird
innerhalb dieser Zeitdauer wieder ein Beschleunigungsvorgang erkannt, so wird diese Zeitdauer, in
der die Klimaanlage abgeschaltet bleibt, erneut gestartet, d.h. Abschaltung ist retriggerbar.

Durch die letzten beiden Bedingungen werden unndtige Kompressorabschaltungen (in denen der

Klimakompressor kaum Moment aufnimmt) vermieden :

o UTF1,ADF1 : volles Motor-Moment verfiigbar
o UTF2, Einschaltzeit : keine hohe Kiihlleistung notig

wegen niedriger Umgebungstemperatur und bereits ldngerer Kompressor-Einschaltdauer
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KImSTAT Bit 2

Differenz

anmPWG - _B— kimHYS Bit 4

alter Wert

anmPWG
klwH_PWGDU
klwH_PWGDO

fgmF GAKT y kKImHYS Bit 5
klwH_FGG2U
klwH_FGG20

A | KImHYS Bt 6

dzoNmit \}/
kiwH_DZG2U
klwH_DZG20

anmUTF al}*

kiwH_UTF1U
kiwH_UTF10

anmADF _B—

kiwH_ADFU
kiwH_ADFO

anmUTF }/

kiwH_UTF2U
kiwH_UTF20

mrmKLK_EIN =1
kIwTMIN_BS

langer als

I kimHYS Bit 10
p

kimHYS Bit 11

erkannt

Beschleunigung

Zeitliche Begrenzung:
Min.: kKIwTMIN_B
Max.: -

kImSTAT Bit 3

—— Abschaltung

wegen Beschleunigung

Abbildung SONSKLO5: Abschaltbedingung Beschleunigung
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BOSCH

PWG Differenz }

fgmFGAKT

dzoNmit W

1] |

kimHYS.4

kimHYS.5

kimHYS.6 ‘

kimHYS.10

kImHYS.11

KImSTAT.3

|
|
KImSTAT.2 ‘ ’_‘ H

KIwTMIN_B

Abbildung SONSKLO06: Zeitdiagramm Beschleunigung

Startvorgang:

Zeit

Zeit

Zeit

Zeit

Zeit

Zeit

Zeit

Wird das Startbit mrmSTART B geldscht, so erfolgt eine Freigabe des Klimakompressors nach

Ablauf der Verzogerungszeit KIwTMIN_ST.

mrmSTART B Zeitliche Begrenzung:
— 1 Verzoégerung nach negativer

Flanke um KIWTMIN_ST

Abbildung SONSKLO7: Abschaltbedingung Startvorgang

mrmSTART_B —‘

kimSTAT .4
Abschaltung
wegen Start

| KWTMIN_ST
-

kIimSTAT.4 ‘

Zeit

Zeit

Abbildung SONSKLO0S: Zeitdiagramm Startvorgang

Systemfehler:

[(Fehler im Fahrgeschwindigkeitsgeber fboSFGG) ODER

(Fahrpedal defekt fboSPWG oder fboSPGS)
(Drehzahlgeber defekt fboSDZG)] UND
(Drehzahl dzoNmit < klwH DZG3..)

ODER

Es erfolgt bei Erfiillung dieser Bedingungen eine Abschaltung fiir die Zeitdauer kKIwWTMIN_SF.
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dzoNmit — —p KImHYS Bit 7 Zeitliche Begrenzung: .
I_I_ & Min.: KWTMIN_SF | —— kImSTAT Bit 6
Hysterese Max.: - Abschaltung
kiwH_DZG3U wegen Systemfehler
kiwH_DZG30
fbosFGe kImSTAT Bit 5
m it
>
foosPWG z1 Fehler erkannt
fbosDZG

Abbildung SONSKLO09: Abschaltbedingung Systemfehler

dzoNmit ‘/\
Zeit

fooSFGG
Zeit

fooSWPG

Zeit

Zeit

kImSTAT.7 ‘ ‘ Zeit

kImSTAT.5

Zeit

L
fboSDZG‘ ‘
|
|
|
kImSTAT.G‘ ‘

||
Abbildung SONSKL10: Zeitdiagramm Systemfehler

Zeit

Unterschneiden der Leerlaufdrehzahl:

Drehzahl dzoNmit < klwH DZG4..

Bei Erfiillung dieser Bedingung erfolgt eine Abschaltung fiir die Zeitdauer KIWTMIN_SG.

dzoNmit KIMHYS.8 Zeitliche Begrenzung:| - msTAT.7
oamt b MIN. : KWTMIN_SG | 215
Unterschneiden der MAX.: -
Abschaltung
Hysterese Leerlaufdrehzahl wegen Sturzgas
kiwH_DZG4U  erkannt
kiwH_DZG40

Abbildung SONSKLI11: Ausschaltbedingung Unterschneiden der Leerlaufdrehzahl

dzoNmit //V/

kimHYS.8

Zeit
kImSTAT.7

Zeit

Abbildung SONSKL12: Zeitdiagramm Unterschneiden der Leerlaufdrehzahl

Zeit

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

30. Sept. 2002 Sonstige Funktionen - Klimakompressor RBOS/ESA



Seite 5-26 EDC15+ BOSCH

Y 281 801/ 127 - PGP

Wassertemperatur:

Uberschreitet die Wassertemperatur anmWTF_CAN eine iiber die Kennlinie kiwWTab KL von der
Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT abhédngige Schwelle kloWTFschw, so wird der Klimakompressor
abgeschaltet und die Abschalthysterese kKImHYS.9 aktiv.

Unterschreitet die Wassertemperatur anmWTF CAN die um eine Hysteresebreite klwWTHyst
verminderte Schwelle kloWTFschw, so wird die Abschalthysterese deaktiviert. Die Mindestdauer
der Klimakompressorabschaltung betragt KIwTMIN WT.

KImHYS.9 Zeitliche Begrenzung:| mSTAT.8
anmWTF_CAN _D' - MIN.: KIWTMIN_WT
Abschaltbedingung . Abschaltung wegen
MAX.: -
Wassertemperatur Wassertemperatur
erkannt
KIWWTHyst =
+
fgmFGAKT —= \4/{ ‘ ‘ kloWTFschw
KL
kiwWTab_KL

Abbildung SONSKL13: Ausschaltbedingung Wassertemperatur

fgmFGAKT

Zeit
kloWTFschw

Zeit
anmWTF N

Zeit
kiImHYS.9

Zeit
kImSTAT.8

Zeit

Abbildung SONSKL14: Zeitdiagramm Wassertemperatur

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

RBOS/ESA Sonstige Funktionen - Klimakompressor 30. Sept. 2002



BOSCH EDC15+ Seite 5-27

Y 281 S01/127 - PGP

Abschaltung iiber CAN — Getriebe 1:

Ist CAN aktiviert (comCLG SIG.15 = 1) und wurde die Botschaft Getriebe 1 (Identfier 440H)
korrekt empfangen, so wird gepriift, ob das Bit 2 im Byte 1 gesetzt ist. Ist dies der Fall, so wird die
Message mrmCAN_KL auf 1 gesetzt und eine Abschaltung des Klimakompressors vorgenommen.
Wenn kein CAN vorhanden ist bzw. im Fehlerfall wird keine Abschaltung vorgenommen. Die
Abschaltdauer erfolgt fiir die Mindestabschaltdauer kKIwTMIN_ CN.

mrmCAN_KL Zeitliche Begrenzung: kImSTAT.9
Min.: KWTMIN_CN
Max.: -

Abbildung SONSKL15: Ausschaltbedingung CAN — Getriebe 1

Abschaltung iiber CAN — BSG Last:

Ist CAN aktiviert (comCLG _SIG.15 = 1) und wurde die Botschaft BSG Last (Identfier 570H)
korrekt empfangen, so wird gepriift, ob das Bit 7 im Byte 3 gesetzt ist. Ist dies der Fall, so wird die
Message mrmBSG_KLI auf 1 gesetzt und eine Abschaltung des Klimakompressors vorgenommen.
Wenn kein CAN vorhanden ist bzw. im Fehlerfall wird keine Abschaltung vorgenommen. Die
Abschaltdauer erfolgt fiir die Mindestabschaltdauer KIwTMIN C2.

mrmBSG_KLI Zeitliche Begrenzung: kKImSTAT.A
Min.: KWTMIN_C2
Max.: -

Abbildung SONSKL16: Ausschaltbedingung CAN — BSG_Last

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

30. Sept. 2002 Sonstige Funktionen - Klimakompressor RBOS/ESA



Seite 5-28 EDC15+ BOSCH

Y 281 801/ 127 - PGP

Abschaltung wegen Kéltemitteldruck oder Umgebungstemperatur:

kiwH_KMD1U
kumKMDneu kiwH_KMD10
ilJ
kiwH_KMD2U
kiwH_KMD20
21 s} Zeitliche Begrenzung | KImSTAT.B
fboSKMD e Min.: KwTMIN_KU
‘ I Max.: --

anmUTF ‘
>1

1
\
klwH_UTF3U COMFUN_KLI = 1 |
kiwH_UTF30 - |
fooSUTF dimKLI = 1

cowFUN_KMT.2

Abbildung SONSKL17: Abschaltung wegen Kiltemitteldruck oder Umgebungstemperatur

Die zusitzliche Abschaltbedingung fiir den Klimakompressor erfolgt nur wenn der Kéltemitteldruck
iiber PWM-Eingang eingelesen wird (comFUN KLI = 1) und die Klimaanlage eingeschaltet ist
(dimKLI = 1). Die Abschaltbedingung erfolgt iiber den Kiltemitteldruck kumKMDneu oder die
Umgebungstemperatur anmUTF. Ist der Kéltemitteldruck kumKMDneu kleiner gleich als ein
minimaler Klimadruck klwH KMDI(U/O) oder grofer gleich als ein maximaler Klimadruck
klwH KMD2(U/O) oder ist ein Fehler im Fehlerpfad fboSKMD aufgetreten, so wird der
Kompressor abgeschaltet.

Falls die Umgebungstemperatur anmUTF kleiner gleich einer minimalen Temperatur
klwH UTF3(U/O) ist oder falls ein Fehler im Fehlerpfad fboSUTF aufgetreten ist und keine
Climatronic verbaut ist (cowFUN_ KMT.2=1), erfolgt ebenfalls eine Abschaltung.

Die Abschaltung erfolgt fiir eine Mindestdauer kKIwTMIN KU.
Ist diese zusédtzliche Abschaltbedingung aktiv, wird das Bit KInSTAT.B gesetzt.
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5.4 Kuhlwasserheizung
t SRC aktiv
phmPBM_T4 | Generator- KhmGENLAST i o ehmFGSK1
GEN E Last- 1 Relais- /
( _E) Ermittlung PT1 Schaltlogik - i
KhwKHGL khwkH_tVER khoRelais
khwKH_tSE
Z/’ ehmFGSK2
) t khoHE_AB
dzmNmit I
KL khoHE_zy ~ KhMNORAB.12 L»khmr\JORAB.13
khwKH_ABKL Schaltschwelle
abgesenkt khmNORAB.14
+ = o l«— khwKH_TVSE
~
KL
khwKH_ZUKL KhwN_LLKWH —= o khmN_LLKWH
anmLTF In «*
eingefroren —= © )
anmUTF —— 0/. KhoTL A |
ingef ;
eingefroren v ‘ 31 ‘ ‘ >1
o khoTWAUS_O =
anmLTF ——= o )
e
anmUTF ——= KL
)
khwKH_TLKL khwUTF_FRZ
CowKWHTAUS KhwKH_TWHY =
khoTWAUS_U
anmWTE |_D— khmNORAB.0O
t SRC aktiv
i ¢—— khmNORAB.11
khmGENLAST Fehler- khmNORAB.1
mrmSTART B entprellung | Generator defekt
- fbbEKWH_L
anmUBATT }/ khmNORAB.2
khwHYSU_..
khmNORAB.3
dzmNmit Ip -
khmNORAB.8
khwHYSN_.. entspricht
mrmBSG_Anf
mrmSTART B khmNORAB .4 (siehe Kapitel CAN)
TOTZEIT
fooSLTF Khwkh_tVST
fooSWTF ——— _, khmNORAB.5
1
ehmSGSK1.E — ™~ >1,ENMFGSK3
ehmSGSK2.E —
dimKWH _
mrmCAN_KLI.1 o khmNORAB.6
-
comFUN_KLI =2 D_r> )
; |
dimKLI | 1 P cowFUN_HZE.0
khmNORAB.7
anmUTF ‘_D'
KhwHUTF_..
o khmNORAB.9
e
mrmCAN_KLL5 — 4 “
mrwCAN_KLL5
° khmNORAB.A
-
[
\
mrwCAN_KLI.6

Abbildung SONSKWO1: Heizleistungssteigerung

30. Sept. 2002
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Die Heizleistungssteigerung dient der Erwdrmung des Kiihlwassers durch elektrische Heizelemente
(Endstufen ehmFGSK1, ehmFGSK?2) bzw. Dieselzuheizer (Endstufe ehmFGSK3), um die geringe
Verlustwiarme bei hohen Motorwirkungsgraden auszugleichen. Die Heizelemente werden nur bei
elektrischen Leistungsreserven zugeschaltet. Die Anzahl der zugeschalteten Heizelemente ( 0 - 3 )
kann mit dem Softwareschalter cowKWHKERZ festgelegt werden, wobei die Angabe von 0
Heizelementen einer Abschaltung der Funktion "Heizleistungssteigerung" entspricht.

Es stehen zwei Endstufen ehmFGSKI1 und ehmFGSK2 zur Ansteuerung der Heizelemente zur
Verfligung. Bei 3 gewiinschten Heizelementen mufl der Endstufenausgang ehmFGSK1 mit einer
Heizelement und der Endstufenausgang ehmFGSK?2 mit zwei Heizelementen beschaltet werden. Bei
der Zu - und Abschaltung von Heizelementen wird die Anordnung der Heizelemente beriicksichtigt
und die Zahl der aktiven Heizelemente khoRELAIS jeweils um 1 erhdht oder reduziert.

Beschreibung des Softwareschalters Anzahl der Heizelemente cowKWHKERZ:

Dezimalwert | Kommentar
0 Funktion Heizleistungssteigerung nicht aktiv
1 1 Heizelement an Endstufe 1
2 1 Heizelement an Endstufe 1, 1 Heizelement an Endstufe 2
3 1 Heizelement an Endstufe 1, 2 Heizelemente an Endstufe 2

Zur Ermittlung der vorhandenen Leistungsreserven liefert die Lichtmaschine iiber PBM ein
Tastverhiltnis, welches der aktuellen Generatorbelastung entspricht. Die Zuordnung der High-
pegeldauer des PBM - Signals zur Tastzeit oder zur Austastzeit des Tastverhiltnisses erfolgt liber
den Datensatzparameter khwPBMINV. Da dieses Generatorlastsignal im Leerlauf starken
Schwankungen unterliegt, wird es vor der Verwendung durch ein PT1 - Filter khwKHGL gefiltert.

Beschreibung der Zustandsinformation Heizleistungssteigerung khmNORAB:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar

1 Abschaltbedingung Temperatur ausreichend
2 Abschaltbedingung Generatorlast SRC Fehler ftbbEKWH L
4 Abschaltbedingung Batteriespannung zu niedrig
8 Abschaltbedingung Drehzahl zu niedrig
16 Abschaltbedingung Startverzogerung aktiv
32 Abschaltbedingung WTF, LTF oder Endstufe defekt
64 Abschaltbedingung Bedienteil (Fahrerwunsch)
128 Umgebungstemperatur anmUTF nicht zu hoch

256 Abschaltbedingung Anforderung des Bordnetzsteuergeridt BSG

512 Abschaltbed. Clima 1 - keine Heizleistung gewiinscht ehmFGSK1/2
1024 Abschaltbed. Clima 1 - keine Heizleistung gewiinscht ehmFGSK3
2048 Zustand Generatorlast im SRC und mrmSTART B=0

4096 Zustand Zuschaltschwelle abgesenkt

8192 Zustand Gen. Last. Zuschaltverzogerung aktiv
16384 Zustand Gen. Last. Abschaltverzdgerung aktiv
32768 unbenutzt

=shlesllwl i@ cs A N RN Y A E Y S S Y =)
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Die Zusatzheizung (= Dieselzuheizer) dient der schnelleren Erwdrmung des Fahrgastinnenraumes
und entspricht einer Standheizung fiir das Kiihlwasser. Der Zuheizerverbrauch wird bei der

Verbrauchssignalberechnung  beriicksichtigt ~ (sieche  “Eingangs- und  Ausgangssignale-
TQS/MFA/VBS/Signal”).

Die Zusatzheizung ehmFGSK3 wird abgeschaltet, wenn mindestens eine der folgenden
Bedingungen erfiillt sind:

0) Die Umgebungstemperatur anmUTF ist oberhalb der Hystereseschwelle khwHUTF ..
0) Das Startbit mmmSTART B ist gesetzt

0) Die Drehzahl dzmNmit ist unterhalb der Schwelle khwHYSN ..

0) Der Fahrer schaltet durch Eingang dimKWH bzw. dimKLI ab

0) Das Bit ,,Keine Heizleistung gewlinscht* der CAN-Botschaft Clima 1 ist gesetzt

5.4.1 Zuschaltbedingung

Aus der aktuellen Drehzahl dzmNmit wird iber die Kennlinie khwKH ZUKL ein
Generatorschwellenwert khoHE ZU ermittelt. Sinkt die Generatorlast unter diesen Wert und bleibt
Sie fiir eine Zeit khwKH tVER (Message khmNORAB.13 - Zuschaltverzogerung aktiv) unter
dieser Schwelle, so wird ein (weiteres) Heizelement zugeschaltet. Gleichzeitig wird der erste
Schwellenwert khoHE ZU fiir die Zeit khwKH tSE um den Wert khwKH TVSE abgesenkt
(Message khmNORAB.12 - Schaltschwelle abgesenkt), um instabile Schaltvorgdnge zu vermeiden.
Auch bei einer Abschaltung, hervorgerufen durch die Erfiillung einer beliebigen
Abschaltbedingung, wird der Schwellenwert fiir die Zuschaltung auf diese Weise vermindert.

Steigt die Generatorlast iiber einen Schwellenwert khoHE AB, der aus der aktuellen Drehzahl
dzoNmit und der Kennlinie khwKH ABKL ermittelt wird, und bleibt Sie fiir eine Zeit
khwKH tVER (Message khmNORAB.14 - Abschaltverzogerung aktiv) iiber dieser Schwelle, so
wird ein Heizelement weggeschaltet.

Die Anzahl der aktiven Heizelemente wird in der Olda khoRELAIS angezeigt.
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5.4.2 Abschaltung

Bedienelement:

Die Heizleistungssteigerung kann durch ein Bedienteil abgeschaltet werden. Dieses Bedienteil ist
entweder unmittelbar iiber den Digitaleingang GSK-E (dimKWH) oder iiber CAN-Botschaft
Climal Bytel Bit 1 Fahrerwunsch Zuheizer in mrmCAN KLI.1 wenn Climal Botschaft
ausgewertet wird (comFUN KLI = 2), oder aber iiber den Digitaleingang KLI-E (dimKLI)
ausgefiihrt. Ist dieser FEingang aktiv (digitaler Eingang logisch High), wird die
Heizleistungssteigerung abgeschaltet (Message khmNORAB.6 - Abschaltanforderung Bedienteil).

Die Auswahl des Bedienteils erfolgt mit dem Softwareschalter cowFUN HZE.
Beschreibung des Softwareschalters cowFUN HZE:

cowFUN HZE |Kommentar

XXX XXX0 Eingang dimKLI

XXX XXX1 Eingang dimKWH oder kein Fahrerwunsch Zuheizer iiber CAN

XXX XX1X siche ECOMATIC (keine Auswirkung auf die Kiihlwasserheizung)

XXX X1XX siche ECOMATIC (keine Auswirkung auf die Kiihlwasserheizung)

Start:

Wihrend des Startvorganges ist keine Heizleistungssteigerung erlaubt. Eine Heizleistungssteigerung
ist erst nach Ablauf der Zeit khwKH tVST nach dem Startabwurf moglich (Message khmNORAB.4
- Startverzogerung aktiv).

Drehzahl:

Die Heizleistungssteigerung wird entsprechend der Drehzahlhysterese khwHYSN .. ermdglicht
(Message khmNORAB.3 - Drehzahlhysterese unterschritten).

Batteriespannung:

Die Heizleistungssteigerung wird entsprechend der Batteriespannungshysterese khwHYSU ..
ermoglicht (Message khmNORAB.2 - Batteriespannungshysterese unterschritten)

Generatordefekt:

Die Lichtmaschine liefert dem Steuergerit ein Tastverhéltnis, welches die Generatorlast darstellt.
Da dieses Signal im Leerlauf starken Schwankungen unterliegt, wird es vor der Bearbeitung PT1 -
gefiltert. Nach Startabwurf (mrmSTART B=0) erfolgt eine SRC-Priifung des Tastverhiltnis auf
kleiner gleich khwNULLAST (Fehler fobEKWH L). Wéhrend sich die Generatorlast im SRC
befindet (Message khmNORAB.11 - Generatorlast im SRC), wird zwar mit dem letztgiiltigen Wert
der Generatorlast weitergearbeitet, eine Zuschaltung von Heizelementen jedoch unterbunden. Nach
Ablauf der Entprellzeit (Fehler endgiiltig defekt erkannt) wird die Heizleistungssteigerung
abgeschaltet (Message khmNORAB.1 - Generator defekt).

Temperatur:

Aus der Lufttemperatur anmLTF oder der Umgebungstemperatur anmUTF wird mit der Kennlinie
khwKH TLKL ein Temperaturschwellwert ermittelt, der iiberschritten werden muf}, damit die
Heizleistungssteigerung ausgeschalten wird. Die Temperatursensor - Auswahl erfolgt mit dem
Softwareschalter cowKWHTAUS. Eine Wiedereinschaltung der Heizleistungssteigerung erfolgt
nur, wenn dieser Temperaturschwellwert, verringert um den Hysteresewert khwKH TWHYY,
unterschritten wird (Message khmNORAB.0O - Temperatur ausreichend). Liegt die
Wassertemperatur unter der unteren Hystereseschwelle und ist die Verzogerungszeit nach Loschen
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des Startbits abgelaufen und ist khwUTF FRZ gleich Null, wird der soeben ermittelte
Temperaturschwellwert eingefroren. Die Einfrierung wird aufgehoben wenn die Wassertemperatur
die obere Hystereseschwelle iiberschreitet.

Beschreibung des Softwareschalters cowKWHTAUS:

Dezimalwert | Kommentar

0 Temperaturabschaltung mittels Umgebungstemperatur anmUTF
1 Temperaturabschaltung mittels Lufttemperatur anmLTF
Fehler:

Bei defektem Lufttemperaturfiihler (fboSLTF) oder Wassertemperaturfiihler (ftboSWTF), sowie bei
einer Fehlfunktion der Endstufen ehmFGSK1 oder ehmFGSK?2 (Information vom Endstufenhandler
iiber die Statusmessages ehmSGSK1 und ehmSGSK2) ist keine Heizleistungssteigerung moglich
(Message khmNORAB.5).

BSG-Anforderung:

Bei Leerlaufsolldrehzahlanhebungen durch das Bordnetzsteuergerit BSG werden, um die Last zu
reduzieren, fiir die Zeit der Anforderung die Gliihstiftkerzen bzw. PTC-Elemente abgeschalten.
Dazu wird als Abschaltbedingung fiir die KWH das Bit khmNORAB.8 genutzt, das dem Zustand
der Message mrmBSG_Anf (Anforderungsbit Bit 1.0 der empfangenen Botschaft BSG Last)
entspricht.

Climal-Anforderung:

Bei gesetztem Bit ,,Keine Heizleistung gewiinscht* der CAN-Botschaft Climal (keine Heizleistung
bedeutet, dal der Temperaturregler auf ,,blau“ eingestellt ist) und der Eingriff appliziert ist
(mrwCAN_KLIL5 gesetzt bedeutet Eingriff auf ehmFGSK1/2, mrwCAN KLI.6 gesetzt bedeutet
Eingriff auf ehmFGSK3) werden fiir die Zeit der Anforderung die Heizelemente bzw. der Diesel-
zuheizer abgeschalten.

Leerlaufdrehzahlanhebung:

Leerlaufdrehzahl erfolgt unabhéngig von der Anzahl der aktuell eingeschalteten Heizelemente (Die
Leerlaufdrehzahl wird auch angehoben, wenn wegen hoher Generatorlast kein Heizelement
eingeschaltet ist). Diese Funktion kann durch khwN LLKWH = 0 wegappliziert werden.
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5.5 Motorlagersteuerung

Die starre Ankopplung zwischen Motor und Karosserie fiihrt bei hoheren Momenten dazu, dal3
unerwiinschte Schwingungen vom Motor auf die Karosserie iibertragen werden. Die
Motorlagersteuerung dient zur Einstellung des Ankopplungsgrades zwischen Motor und Karosserie
mittels Ansteuerung von pneumatischen Ventilen, die den Oldruck in den variablen (hydraulischen)
Déampfer anpassen.

mrmM_EAKT —] mloEAKTPT1

PT1 ™
miwML_PT1 \/ﬁy\ ~ | mlo_MLTV | | miozustand
dzmNmit KF ° ‘_D_ + Sperrzelt
miwTV_KF T 1
— | m|WHYS1_S1 miwML spzt
miwML_TVVG \ miwHYS1_S2 5P
\
. _ \
d|mK15—0 @ ) ;_D—
dzmNmit >= miwML_naus
TIMER miwHYS2_S1
miwML_over miwHYS2_S2

Abbildung SONSMLO1: Motorlagersteuerung

Mit dem Softwareschalter mlwML on schaltet man die Motorlagersteuerung ein / aus (0 = keine
Motorlagersteuerung, 1 = eingeschaltet).

Uber das Kennfeld mlwTV_KF wird ein Tastverhiltnis fiir die Endstufen ermittelt. Eingangsgréfen
sind die mittlere Drehzahl und die iiber mlwML_PT]1 gefilterte aktuelle Einspritzmenge.

Solange die Drehzahl nach "K15 aus" {iber einer applizierbaren Schwelle mlwML naus bleibt, wird
ein Tastverhéltnis iiber den Datensatzparameter mlwML TVVG vorgegeben. Dieser Vorgabewert
darf maximal eine applizierbare Zeit mIwML _over lang anliegen.

Das berechnete oder vorgegebene Tastverhdltnis wird mit dem OLDA mlo MLTV zur Anzeige
gebracht und dann iiber eine zweistufige Hysterese mit den Grenzen mlwHYS1 S1, mlwHYS1 S2
und mIwHYS2 S1, mlwHYS2 S2 (die Ausgéinge der beiden Hysteresen werden addiert) in ein
Zustandssignal gewandelt.

Dieses Zustandssignal (Ergebnis der Addition) wird in die OLDA mloZustand geschrieben und
mloZustand bleibt dann eine applizierbare Sperrzeit mlwML _spzt lang unveridndert. Nur nach dem
Ablaufen dieser Zeit wird der aktuelle Zustand tibernommen. Mit Hilfe einer applizierbaren Tabelle
wird mloZustand bewertet und das Ergebnis iiber die Messages ehmFML1 und ehmFML2 der
Endstufenansteuerung zur Verfiigung gestellt.

Zustand / mloZustand

Ausgang 1 / ehmFMLI

Ausgang 2 / ehmFML2

0 mlwML 1 0 (Aus) mlwML 2 0 (Ein)
1 miwML 1 1 (Aus) mlwML 2 1 (Aus)
2 mlwML 1 2 (Ein) mlwML 2 2 (Ein)

Die Motorlagerzustinde konnen iiber die Datensatzparameter mlwML 1 .. und mlwML 2 ..
appliziert werden. Mit dem Softwareschalter mlwML _on kann die Motorlagersteuerung deaktiviert
(wegappliziert) werden.
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5.6 Ecomatic

Fir einen optimalen Ablauf des Schwungnutzbetriebes und der Schaltvorginge ist ein
Datenaustausch zwischen Motor-SG und DigiSwing-SG nétig. Mit dem SW-Schalter
cowECOMTC.0 wird die Funktion ein / ausgeschaltet (1 = eingeschaltet, 0 = ausgeschaltet).

Die Kommunikation zwischen Motor-SG und DigiSwing-SG kann dabei wahlweise iiber CAN oder
Digitaleingiinge erfolgen. Mit dem SW-Schalter cowECOMTC.1 kann man wihlen, ob das
Ecomaticsignal iber CAN oder Digitaleingang kommt (1 = CAN, 0 = Digitaleingang). Liegt am
Digitaleingang LOW-Pegel an bedeutet das "Motor aus", HIGH-Pegel bedeutet "Startanforderung".
Die CAN-Botschaft (1 = "Motor aus", 0 = "Startanforderung") wird in mrmCAN_ECO invertiert,
damit die Information wie in dimECO kodiert ist (TRUE = "Startanforderung", FALSE = "Motor
aus").

Mit dem SW-Schalter cowECOMTC.2 kann man wihlen, ob das Kupplungssignal iiber CAN oder
Digitaleingang kommt (1 = CAN, 0 = Digitaleingang). Liegt am Digitaleingang HIGH-Pegel an
bedeutet das "Kupplung betétigt/ausgekuppelt’, LOW-Pegel bedeutet "Kupplung nicht
betdtigt/eingekuppelt". Die CAN-Botschaft kann mehrere Kupplungszustinde darstellen, es wird in
der Auswertung allerdings nur zwischen "Kupplung gedffnet" und "Kupplung nicht gedftnet"
unterschieden. Die Information wird in der Message dimKUP entsprechend aufbereitet (TRUE =
"Kupplung betitigt/ausgekuppelt", FALSE = "Kupplung nicht betatigt".

Mit dem SW-Schalter cowECOMTC.3 kann man wéihlen, ob nach einem Ecomatic-Fehler
(ecoECO _STA = 4) der Motor iiber ecmUso ECO = 0 abgeschaltet werden soll oder nicht (1 =
Motor aus, 0 = Motor nicht aus).

Beschreibung des Ecomatic Status ecoECO_STA:

Dezimalwert | Kommentar
0 Keine ECOMATIC Funktion
4 Ecomatic-Fehler (dimECO nicht HIGH nach ecwINIT T bzw. CAN-Fehler)
8 Warten auf ersten Highpegel
28 Warten, daf3 Startbit gel6scht wird
12 dimECO == TRUE nach mrmSTART B = 0, Warten auf 'Motor aus'
20 dimECO == FALSE nach TRUE, Warten auf 'Motor ein'
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5.6.1 Ecomaticfunktion liber Digitaleingang

Legende:

cowECOMTC ==0 : : .
Bedingung

S ... Wert der OLDA
ecoECO_STA

cowECOMTC == 1

dimECO
Timeout

dimECO == TRUE

mrmSTART_B ==0

dimECO ==FALSE

H dimECO ==TRUE H

Abbildung SONSECO02: Ablaufdiagramm mit Ecomaticfunktion iiber Digitaleingang

Nach einem SG Reset mufl die Message dimECO innerhalb der Zeit ecwINIT T TRUE werden.
Tritt dies nicht ein, so wird fiir den aktuellen Fahrzyklus die Ecomatic ignoriert. Die Message
dimECO steht bereits entprellt zur Verfligung. Wird dimECO FALSE, so wird ecmUso_ECO auf 0
gesetzt. Wird dimECO TRUE, so wird ecmUso ECO wieder auf -1 gesetzt und die aktuelle Menge
freigegeben. Weiters wird die Drehzahl dzmNmit auf die Differenz von mrmN_ LLBAS -
ecwN LOW gepriift. Liegt sie unterhalb dieser Schwelle, wird die Startmenge freigegeben. Dazu
wird mrmSTART B mit 20H belegt.

ecmUso_ECO = -1 ecmUso_ECO =0

5.6.2 Ecomaticfunktion mit CAN

Legende:

cowECOMTC.0=0 Bedingung

S...Wert vom ecoECO_STA

cowECOMTC.4=0 CAN_Fehler = fobEEGS_1 oder
fobECAO_D oder
fobEASG_Q oder
fboSCAO

CAN_Fehler

dimECO=TRUE
Abbildung SONSECO03: Ablaufdiagramm mit Ecomaticfunktion tiber CAN
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Die Funktion entspricht der unter Ecomatic iiber Digitaleingang beschriebenen, mit folgenden
Ausnahmen:

e der Zustand 08 (Warten auf dimECO) entfillt

e man kommt aus jedem Betriebszustand (ausgenommen 00) durch einen CAN-Fehler fboSCAN
oder fbbEEGS 1 oder fbbEASG Q oder fbbECAO D in den Zustand 04 (Ecomatic-Fehler)

Wertebereich des OLDA Status mroEGSECST (bitkodiert) fiir Ecomatic mit CAN:

Bitposition | Dezimalwert | Kommentar

4 16 Botschaftsfehler EGS (Timeout oder Botschaftsdaten inkonsistent)

6 64 Ausblendung der Uberwachung

Botschaftsfehler Getriebe (mroEGSECST.4 = 1):

Bei einem Botschaftstimeout (letzte Botschaft dlter als caw.. RTO) oder bei inkonsistenten
Botschaftsdaten (Bei zwei unmittelbar aufeinanderfolgenden Versuchen, die Daten der Botschaft
auszulesen war der Inhalt bereits wieder teilweise {iberschrieben) wird das Statusbit
mroEGSECST.4 gesetzt. In weiterer Folge wird der Fehler fbbEEGS 1 gemeldet solange die
Fehlerbedingung anliegt. Der Fehler wird wihrend aktiver CAN - Ausblendung nicht gemeldet.

Der Fehler fbbEEGS 1 mul} zeitentprellt sein, weil er auch von der Behandlung “Externer
Mengeneingriff” versendet werden kann (d.h., der Fehler konnte oOfter versendet werden, als
gewiinscht; siche auch “EGS-Eingriff”/“EGS Eingriff tiber CAN™).

5.6.3 'Motor aus' / 'Motor ein' Befehl (vom Getriebesteuergerat an MSG)

dimECO
1 ’7

0

o \/\—/
0

mrmSTART B

20H

01H

ecmUso_ECO

0

-1

t
Abbildung SONSECO04: Abschalt - / Einschaltvorgang

Ist dimECO == FALSE, wird die aktuelle Einspritzmenge zuriickgenommen, was zum Abschalten
des Motors fiihrt. Diese Funktion wird erst {iber einer Wassertemperaturschwelle ecwWTF_O aktiv.
Die Berechnung lduft wéhrend des 'Motor aus’ - Zustandes weiter.

Ist dimECO == TRUE, so wird die aktuelle Einspritzmenge wieder freigegeben. Die Berechnung
lauft wiahrend des '"Motor aus’ - Zustandes weiter. Geht dimECO unterhalb einer applizierbaren
Drehzahlschwelle von FALSE auf TRUE, so wird zusitzlich zur Freigabe der aktuellen
Einspritzmenge die Startmenge freigegeben und ein Startvorgang ohne vorhergehenden SG Reset
durchgefiihrt.
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Kein 'Motor aus' Befehl (vom Motorsteuergerit an Getriebesteuergerét)

Bei einem ASG-Fahrzeug kann es notwendig sein, dem Getriebesteuergerdt (iiber CAN)
mitzuteilen, dall keine Motorabschaltung erfolgen darf. Die Message khmKWH_CAN (entspricht
S ECO im CAN-Layout) wird auf eins gesetzt, wenn eine der folgenden Bedingungen erfiillt ist:

- Die von der Umgebungs- bzw. Lufttemperatur abhéngige Zeit ist noch nicht abgelaufen. (Diese
Abschaltbedingung wird nur einmalig nach jedem Erststart (wenn mrmSTART B Null wird)
ermittelt. Auch bei Motorwiederstart nach Abschaltung durch Ecomatic wird diese
Abschaltbedingung nicht aktiviert.)

- Die Generatorlast iibersteigt den Wert khwGEN MAX.
- Die Wassertemperatur ist kleiner als der Wert khwWTF_MIN.

- Das Bit cowFUN_ HZE.1 ist gesetzt und keine Kiihlwasserheizungs-Abschaltanforderung
(dimKWH bzw. dimKLI) liegt vor.

- Das Bit cowFUN HZE.2 gesetzt und der Klimakompressor eingeschalten ist (mrmKLK EIN = 1)

anmLTF — | o khoTMP_AN @ khoTMP_TIM
anmUTF —— o/

I KL TIMER
| khwUTF_KL

cowKWHTAUS
khmGENLAST > khwGEN_MAX ]

anmWTF < khwWTF_MIN ‘ khmKWH CAN
>1 =
- CAN-Message:
khmNORAB.6 1 F :/ | S_ECO
(siehe Abbildung SONSKWO01) _E»

1 L
\
cowFUN_HZE.1

mrmKLK_EIN o
e
'

\
cowFUN_HZE.2

Abbildung SONSECO05: Kein ’Motor aus’ Befehl

Dem Getriebesteuergerdt ist in diesen Fillen das Abschalten des Motors untersagt (auBler bei
Sicherheitsproblemen). Die Entscheidung liegt jedoch beim Getriebesteuergerit.
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5.7 Kuhimitteltemperatur-Steuerung

Die Kiihlmitteltemperatur-Steuerung beinhaltet die 3 Funktionen , Kiihlmittelthermostat-
Steuerung®, ,,Kiihlerliifter-Steuerung* und ,,Nachlauf und Nachlaufpumpe®. Zweck dieser Funktion
ist die gezielte BeeinfluBung des Kiihlmittels, um den Motor in seinen Betriebsbereichen
verbrauchs- und emissionsoptimiert betreiben zu konnen.

5.7.1 Ubersicht

anmHZA
anmOTF
anmLTF

anmUTF
anmWTF
dzmNmit

Kuhlmittel-
thermostat-
Steuerung

ehmFTST

mrmM_EAKT
fgmFGAKT
anmWTK

kumNL_akt

anmUTF
nimNLact
anmWTF
mrmVB_FIL
nimLUENL
anmOTF

Nachlauf und

ehmFZWP
Nachlaufpumpe

[

anmUTF
anmWTF_CAN
anmWTK
dimKLI
anmKMD
mrmKMD
dzmNmit Kihlerlifter-
mrmM_EAKT Steuerung
mrmSTART_B
mrmVB_FIL
fgmFGAKT
nimLUENL
nimLUENLrd
dimKLB
anmLTF
anmADF
mrmCAN_KLI
nimNLact

kumNL_akt

ehmFHYL

ehmFGER

Abbildung SONSKMO1: Ubersicht Kiihlmitteltemperatur-Steuerung
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5.7.2 KihImittelthermostat-Steuerung

Die Kiihlmittelthermostat-Steuerung wird iiber den Softwareschalter cowFUN KFK aktiviert
(cowFUN_KFK = 1) oder deaktiviert (cowFUN KFK = 0).

I
|
T
|
cowFUN_KMT.0 =1

dzmNmit
Zmim! § ﬁ kmoWTF_so1
mrmM_EAKT KF
kmwGRD_KF
fgmFGAKT KmoWTF_s02
anmUTF =
anmLTF Z\' 1 KF kmwSO_VGW
— kmwKOR2_KF
} kmoWTF_sor
\
2 kmmWTFsoll
anmOTF —— | o kmoWTF_so3 MIN T Z/ (Amm s
| o/. MAX
\ KL r ; _— B PT1 ‘
\
} kmwKOR3_KL \ kmwPT1_ZP ‘
kmwSO_VGWS3 kmwPT1_ZN :
} cowFUN_KMT.1 = 1 :
: \
: \
anmHzA —! ﬂ ) o | kmoWTF_so4 }
} KL * \
| kmwKOR4_KL r “ |
| kmwSO_VGW4 | ‘
\ | }
\ \
| ‘ fboSFGG }
\ \
p— :ﬁ t o kmoWTF_so5 fooSOTF |
\ " >1 I
: KL f fboSHZA
kmwKOR5_KL
} _ ‘ oSUTF o« | |
_ fboSLTF —=
‘ kaSO_VGW5 cowFUN_KMT.2 =1 o ©
\

Abbildung SONSKMO02: Wassertemperatur-Sollwertberechnung

Aus dem Grundkennfeld kmwGRD KF wird abhéngig von der Motordrehzahl dzmNmit und der
aktuellen Menge mrmM_EAKT ein Wassertemperatursollwert fiir den Zylinderkopfaustritt
kmoWTF sol bestimmt. Es wird eine Minimumbildung mit den Sollwerten kmoWTF sol bis
kmoWTF so4 durchgefithrt. Der zweite Sollwert kmoWTF so2 ergibt sich aus dem
Korrekturkennfeld kmwKOR2 KF in Abhingigkeit von der Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT und
der Umgebungstemperatur anmUTF oder der Lufttemperatur anmLTF (applizierbar mit
cowFUN_KMT.0. Auf der VS100 wird immer anmUTF angezeigt, auch wenn anmLTF appliziert
ist. Es wird aber dennoch anmLTF zur Berechnung verwendet). Falls eine flexible
Serviceintervallanzeige vorhanden ist (cowFUN KMT.1 = 1), wird der dritte Sollwert
kmoWTF so3 aus der Korrekturkennlinie kmwKOR3 KL in Abhingigkeit der Oltemperatur
anmOTF bestimmt. Ansonsten wird der Vorgabewert kmwSO VGW3 bei der Minimumbildung
verwendet. Falls keine Climatronic vorhanden ist (cowFUN KMT.2 = 1) wird der vierte Sollwert
kmoWTF so4 aus der Korrekturkennlinie kmwKOR4 KL in Abhidngigkeit von der
Heizungsanforderung anmHZA gebildet. Andernfalls wird der Vorgabewert kmwSO VGW4 zur
Minimumbildung herangezogen. Damit geniigend Heizleistung zur Verfiigung gestellt werden kann,
wird nach der Minimumauswahl eine Maximumauswahl mit kmoWTF so5 durchgefiihrt, die sich
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aus der Heizungsanforderung iiber kmwKORS KL ergibt.

Der so ermittelte Wassertemperatursollwert kmoWTF sor wird PT1-gefiltert. Je nach Richtung der
Temperaturdnderung wird eine von zwei Zeitkonstanten (kmwPT1 ZP oder kmwPT1 ZN)
ausgewidhlt. (ACHTUNG: Diese PTI-Filterung wird im 100 ms Raster abgearbeitet. Der
Gedéichtnisfaktor darf daher nicht wie bei allen anderen Filtern mit der Abtastrate 20 ms berechnet
werden.)

Falls ein Fehler in den Fehlerpfaden fiir UTF oder LTF, OTF, FGG oder HZA auftritt, wird der
Sollwert kmmWTFsoll mit dem Vorgabewert kmwSO VGW belegt. Die Auswahl des Fehlerpfades
UTF oder LTF erfolgt ebenfalls iiber cowFUN KMT (cowFUN KMT.0 = 0 fboSUTF,
cowFUN _KMT.0 =1 tboSLTF).

kmoWTFist kmmWTF_ra

anmWTF_CAN ————+ N ‘— kmoTSTreg
kmwWTF_ VGW —— = o ‘ L —/

+ | BEGRENZUNG|

fobEWTF_L kmwlIReg... kmwlAnt_mn
- kmwlAnt_mx
fobEWTF_H
fobEWTF_D
fobEWTF_B
fobEKO2_Q
fbEWTF_U kmoTSTsteu -
fobEWTF_N I\ N % ehmFTST
KF o

kmwTST_max
cowWTF_CAN kmwST VGW

KmwTST_min
kmmWTFsoll kumNL_akt 1
>
anmWTK > kmwWTK_max —

Abbildung SONSKMO3: Steuerung und Regelung

Wird die Wassertemperatur nicht iiber CAN empfangen, wird bei defektem WTF-Fiihler sofort der
Vorgabewert kmwWTF VGW verwendet. Wird die Wassertemperatur anmWTF_CAN iiber CAN
(Kombi2-Botschaft) empfangen, wird nur bei Fehler von WTF iiber Analogkanal UND Fehler von
WTF iiber CAN der Vorgabewert verwendet.

Im Steuerkennfeld kmwSTEU KF wird aus der Solltemperatur kmmWTFsoll und der
Regelabweichung kmmWTF ra das Ansteuertastverhiltnis kmoTSTsteu bestimmt. Parallel dazu
geht die Regelabweichung kmmWTF ra auf einen I-Regler, der in positive und negative Richtung
(kmwlAnt mx und kmwIAnt mn) begrenzt wird.

fobEWTF.S — | kmwSTEU_KF 4‘ BEGRENZUNG|
\
\
\
\

Die Regelung ist nur im Kleinsignalbereich aktiv (innerhalb eines applizierbaren
Temperaturfensters). Liegt die Regelabweichung aullerhalb des Kleinsignalbereiches, wird der I-
Anteil mit Null initialisiert.

Die Differenz der Tastverhdltnisse aus Steuerung (kmoTSTsteu) und Regelung (kmoTSTreg) wird
auf einen Minimal- und Maximalwert (kmwTST min und kmwTST max) begrenzt und ist das
Ansteuertastverhéltnis flir den Kiihlmittelthermostaten.
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Ist der Nachlaufs aktiv (kumNL akt = 1) ODER ist die Wassertemperatur am Kiihleraustritt grofer
als die Schwelle kmwWTK max dann wird die Kiihlmittelthermostatendstufe mit dem
Vorgabewert kmwST VGW angesteuert.

5.7.3 Bildung des Bits ,,Kennfeldkiihlung*:

fobEWTF_L
fobEWTF_H
fobEWTF_D
fobEWTF_B
fobEKO2_Q
fobEWTF_U
fobEWTF_N

fobEWTF. S — |

cowWTF_CAN
fboSHYL 1 F

fboSGER

cowFUN_KFK

Ks
oosTST @ g | KmmKFK_CAN
K3

fboSFGG

fboSHZA

fooSUTF ———————— ~
S

i
fboSOTF
il

fboSLTF

cowFUN_KMT.0

Abbildung SONSKMO04: Bildung des Bits ,,Kennfeldkiihlung*

Dieses Bit hat folgende Bedeutung: ,,Die Kennfeldkiihlung ist in diesem Fahrzeug verbaut und hat
keinen Systemfehler”. Die Fehlerpfade fboSWTF und ein Fehler der Kombi2-Boschaft , tboSHYL,
fboSGER, fboSTST, fboSFGG, fboSOTF, tboSHZA und fboSLTF/fboSUTF (abhidngig von
Auswabhlschalter cowFUN KMT.0) diirfen keine gesetzten Fehler zeigen. Wird die
Wassertemperatur nicht iiber CAN (Kombi2-Botschaft) empfangen, wird bei defektem WTF-Fiihler
sofort auf Systemfehler erkannt. Wird zusitzlich zur Wassertemperatur anmWTF die
Wassertemperatur iiber CAN anmWTF CAN empfangen, wird nur bei Fehler in beiden Messages
auf Systemfehler erkannt.  Die Message kmmKFK CAN wird in der Botschaft Motor5, Byte2,
Bit6 iiber CAN verschickt. (siche Kapitel 10 - CAN)
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5.7.4 Kubhlerliifter-Steuerung
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Abbildung SONSKUO1: Wassertemperatur-Sollwertberechnung (am Kiihleraustritt)
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Je nach Stellung des DAMOS-Schalters cowFUN KLS gibt es fiir die Bestimmung der durch die
Liifter aufzubringenden Kiihlleistung zwei Varianten.

Variante1 (cowFUN_KLS=1):

Der Wassertemperatursollwert am Kiihleraustritt kuoWTKsoll ergibt sich aus der Wassertemperatur
am Zylinderkopfaustritt anmWTF_CAN (cowFUN_KMT.5=0) oder dem Wassertemperatursollwert
kmmWTFsoll fiir den Zylinderkopfaustritt (cowFUN KMT.5=1) und aus der Temperatur
kuoWTK so2, die sich aus einer lastabhingigen Vorsteuerung ergibt. Uber das Kennfeld
kuwSolI2KF wird eine Solltemperatur vorgegeben, die iiber die Temperaturdifferenz kuoWTK so4,
die den EinfluB3 des Kiihlers widerspiegelt, korrigiert wird.

Aus dem Kennfeld kuwSoll1KF wird abhidngig von der Motordrehzahl dzmNmit und der aktuellen
Menge mrmM_EAKT eine Solltemperatur kuoWTK sol fiir den Kiihleraustritt bestimmt. Diese
Temperatur wird PT1-gefiltert. Je nach Richtung der Anderung wird eine von zwei Zeitkonstanten
ausgewdhlt (kuwPT1 WEP oder kuwPT1 WEN). Der Ausgangswert ist kuoWTK so2.

Aus dem Kennfeld kuwSoll3KF wird abhéngig von der Umgebungstemperatur anmUTF und der
Wassertemperatur am  Zylinderkopfaustritt anmWTF CAN eine Solltemperaturdifferenz
kuoWTK so3 iiber den Kiihler bestimmt. Diese Differenz wird multiplikativ mit dem Faktor
kuoWTKkorr korrigiert. Der drehzahlabhdngige Faktor ergibt sich aus der Kennlinie
kuwKOR1 KL.

Um rechtzeitig zu erkennen, wenn der Thermostat voll angesteuert wird, die gewiinschte
Solltemperatur am Zylinderkopfaustritt aber nicht angemessen schnell erreicht wird, soll der Liifter
gegebenenfalls eine hohere Kiihlleistung zur Verfligung stellen. Dazu kann der Sollwert am
Kiihleraustritt den nachfolgenden Bedingungen entsprechend reduziert werden.

Wenn das Ansteuertastverhdltnis des Thermostaten ehmFTST groBer als der Vergleichswert
kuwTV1 und die Regelabweichung fiir Zylinderkopfaustritt kmmWTF ra kleiner als der
Vergleichswert kuwral ist, dann wird nach der Zeit kuwT1 ein Temperaturoffset in Abhédngigkeit
der Regelabweichung fiir Zylinderkopfaustritt kmmWTF ra und der Temperaturdifferenz
(anmWTF_CAN-anmWTK) bestimmt. Dieser wird vom Sollwert kuoWTK so5 subtrahiert, um die
Kiihlleistungsanforderung an den Liifter zu erhdhen.

Der Temperaturoffset wird wieder zuriickgenommen, wenn nach der Zeit kuwT2 das
Ansteuertastverhéltnis des Thermostaten ehmFTST kleiner als der Vergleichswert kuwTV2 und die
Regelabweichung am Zylinderkopfaustritt kmmWTF ra grofer als der Vergleichswert kuwra?2 ist.

Falls ein Fehler in den Fehlerpfaden fboSUTF, fboSWTK oder fboSWTF UND (fbbEKO2 Q
ODER fbbEKO2 W ODER cowWTFCAN=0) auftritt, wird als Ersatzwert fiir die Solltemperatur
am Kiihleraustritt kuwSO_ VGW verwendet.

Variante2 (cowFUN_KLS=0):
Der relative Kiithlbedarf aus kuwSOLL3KF und kuwSOLL4KF werden addiert zu kuorell. Falls

einer der o.g. Fehler eintritt, wird auf Vorgabewert kuwrelVGW umgeschaltet.

Die Ausginge der Kennfelder kuwSOLL2 KF und kuwKOR4 KF sind hierbei nicht in der Einheit
°C, sondern in % relativer Kiihlleistung.

Bei negativen Werten von kmmWTF ra soll ein Herunterkiihlen des Motors durch den/die Liifter
unterstiitzt werden. Die Liifterunterstiitzung wird auch in Abhingigkeit der Temperaturgefille liber
den Kiihler (anmWTF CAN-anmWTK) gewiinscht. Uber das Kennfeld kuwSOLL4KF wird der
relative dynamische Kiihlbedarf kuoSOdyn bestimmt.
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Liiftersteuerung wegen erhohter Wassertemperatur am Zylinderkopfaustritt:

Abhidngig von der Wassertemperatur am Zylinderkopfaustritt anmWTF CAN und der
Umgebungstemperatur anmUTF wird iiber das Kennfeld kuwSOLL3KF der relative Kiihlbedarf
kuoWTK so3 wegen Motorwarme bestimmit.

Hinweis:
Bei Konzepten mit Thermostatansteuerung (und einem Geber am Kiihleraustritt) wird dieses
Kennfeld verwendet, um den/die Liifter bei Temperaturen oberhalb der maximalen Solltemperatur

(Zylinderkopfaustritt) anzusteuern. Bei Konzepten ohne Thermostatansteuerung wird allein anhand
dieses Kennfelds die Liiftersteuerung wegen Motorwirme bestimmt.

Der dynamische Kiihlbedarf und der Kiihlbedarf wegen erhohter Wassertemperatur am
Zylinderkopfaustritt werden summiert (kuorell).

kuoWTKsoll * KUOWTK_ra Z % kuoKB_reg

- | BEGRENZUNG
anmWTK —| N~ kuwlReg... kuwlAnt_mn
kuwlAnt_mx
[ °© ; kuoWTKist
kuwWTK_VGW |
| o o

fooSWTK  kuoRel2 —» -
[ [
cowFUN_KLS cowFUN_KLS
§ % kuoKB_steu / kuoZusKB
N kuoV_ist +

fgmFGAKT
KF BEGRENZUNG
kuwFG_VGW —~] o . KuwSTEU_KF kuwZusKBmn
: kuwZusKBmx
fboSFGG

Abbildung SONSKUO2: Berechnung des zusitzlichen Kiihlbedarfs

Variante1 (cowFUN_KLS=1):

Es gibt einen neuen Wassertemperaturfiihler, der am Kiihleraustritt verbaut ist. Falls dieser fehlt
oder ein Fehler im Fehlerpfad fboSWTK auftritt, wird als Wassertemperatur-Istwert am
Kiihleraustritt kuoWTKist der Vorgabewert kuwWTK VGW verwendet.

Die Regelabweichung am Kiihleraustritt kutoWTK ra und die Fahrgeschwindigkeit kuoV _ist gehen
auf das Steuerkennfeld kuwSTEU KF, aus dem ein relativer Kiihlbedarf bestimmt wird. Falls ein
Fehler in dem Fehlerpfad fboSFGG auftritt, wird statt fgmFGAKT der Vorgabewert kuwFG VGW
fiir die Fahrgeschwindigkeit verwendet.

Parallel dazu geht die Regelabweichung kuoWTK ra auf einen I-Regler, der in positive und
negative Richtung (kuwIANT mx und kuwIANT mn) begrenzt wird.

Die Regelung ist nur im Kleinsignalbereich aktiv (innerhalb eines applizierbaren
Temperaturfensters). Liegt die Regelabweichung auBerhalb des Kleinsignalbereiches, wird der I-
Anteil mit Null initialisiert.

Die relative Gesamtkiihlleistung ergibt sich aus der Differenz von Steuerung (kuoKB_steu) und
Regelung (kuoKB reg) (dieser Anteil geht negativ ein) und wird auf einen Minimal- und
Maximalwert (kuwZusKBmn und kuwZusKBmx) begrenzt. Die hier bestimmte relative
Kiihlleistung ist die, die durch die Liifter aufgebracht werden soll.
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Variante2 (cowFUN_KLS=0):

Statt kuoWTK ra wird kuorel2 auf das Steuerkennfeld kuwSTEU KF gegeben. Uber dieses
Kennfeld kann der relative Kiihlbedarf mit zunehmender Geschwindigkeit reduziert werden. Falls
ein Fehler in dem Fehlerpfad fiir FGG auftritt, wird der Vorgabewert kuwFG_VGW anstatt der
Fahrgeschwindigkeit verwendet. Parallel zum Wegschalten von kuoWTK ra iiber den DAMOS-
Schalter cowFUN KLS wird der Regleranteil kuoKB reg zu Null geschaltet.
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5.7.5 Kihlerliifter-Endstufenansteuerung

ASNV|THMNY

™

\\\\\\\ — wlocos_xea_

Y
1137101

¥ NvOwuw

NHAWMMmny - dsaBainyony > naugnywny

yeyosony — —|b<
[ ﬂ < gmwip dHAWMMNY + dsaBaNMony < naugNywny
WP L=t LN NN4Moo
T T INANMNY ¥
e ™ Y nouguMwny ° anMwue
° © j

versiom| e A g30ny Q dsaBanyiony] | v u e G

THHOMNYMNSY

™

“ w ~—1MVO Jwb}

DI ANYMNY]

_ ~|3on _ DR wue
OLN_1Fmny N 13om! 1 =€ 1AM NN4AMod 411
NLN [3mny HlagoEmny uIIHgYMNY |

Bunpua|gsny LQn3suos EN N wzp digdgymny |
Jaynionde|3 e I
IaYN" 130Ny asala)shyyeyos - _
“Sny pun -ui3 ay|3ony _

_ _ IBWHMNY

_ r (o]

OGN AHMNY _ oo4se% _ i
NSN™ AHMNY - o = eMOA DAMNY L

X Zisi_Aony| -
OLNAHMNY ™ - peojub M/. - i INT Mww
NN AHMNY AMNAHDAHMNY uAHY gMMNY

Bunpus|gsny 9QnYsuos Y] l~—iuNwzp dAHY gyMmny 14771M0ny
JayniopAH 3dAVY
I9¥N_AHony asals)sAuyeyos N
“SNV pun -ui3 gy AHony gyisnzony
N~ AHony

Abbildung SONSKUO3: Kiihlerliifter-Endstufenansteuerung (1)
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Abbildung SONSKUO04: Kiihlerliifter-Endstufenansteuerung (2)

Es wird eine Maximumauswahl zwischen dem zusitzlichem Kiihlbedarf kuoZusKB aus der
Funktion  ,Kiihlerliifter-Steuerung,  der  Klimabedarfsanforderung = kuoKLIBA,  der
Klimabedarfsanforderung iiber CAN kuoKLLFT, die sich aus dem Kennfeld kuwKImftKL in
Abhingigkeit von mrmKLI LUE ergibt, und einer Kiihlbedarfsanforderung fiir Anfahren in der
Hohe kuoANFBA, getroffen.

Die Kiihlbedarfsanforderung fiir Anfahren in der Hohe kuoANFBA ergibt sich aus dem Kennfeld
kuwANF KF in Abhédngigkeit der Ansauglufttemperatur anmLTF und des Atmosphédrendrucks
ldmADF. Dieser Wert wird mit einem Faktor aus der Kennlinie kuw KORANFKL in Abhingigkeit
der Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT korrigiert. Die Liifterauswahl wird mittels cowFUN KMT
(cowFUN_ KMT.3=0 Elektroliifter und cowFUN KMT.3=1 Hydroliifter) getroffen.

Damit die Klimafunktion nicht beeintrachtigt wird, wird die Klimabedarfsanforderung kuoKLIBA
mit  beriicksichtigt. Bei eingeschalteter Klimaanlage (dimKLI=1, dimKLB=1 oder
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mrmCAN_KLI.4=1) wird der Kiihlbedarf iiber die Kennlinie kuwKVM KL aus dem
Kiltemitteldruck kumKMDneu (hysteresebehaftet) bestimmt. Uber cowFUN KMT kann
ausgewdhlt werden, ob der Kiéltemitteldruck tiiber einen Drucksensor anmKMD
(cowFUN_KMT.4=1) oder iiber CAN mrmKMD (cowFUN_ KMT.4=0)zur Verfiigung gestellt wird.
Uber den Schalter und das Oder-Glied wird ein hystereseihnliches Verhalten mit applizierbaren
Schwellen (kuwKMDH..) in positve und negative Richtung realisiert. Um auch bei hohen
AulBlentemperaturen fiir eine ausreichende Luftdurchstromung des Klimakiihlers zu sorgen, wird die
Klimabedarfsanforderung kuoKLIBA kiltemitteldruckabhingig iiber die Kennlinie kuwKLIAusV
zeitverzogert zuriickgenommen. Dadurch wird verhindert, dass bei einem Uberschreiten der
Abschaltschwelle die Liifteranforderung ebenfalls sofort zuriickgenommen wird..

Der Kiihlbedarf wird iliber eine Rampe mit der Steigung kuwKBR..p bei positiven bzw.
kuwKBR...n bei negativen Anderungen gefiltert. Die Rampe soll , Liiftersigen” verhindern.

Nach der Maximalauswahl wird aus dem Kiihlbedarf (kuo... KB) in Abhéngigkeit von der
Motordrehzahl dzmNmit {iber das jeweilige Liiftergrundkennfeld (kuw...GRDKF) die
Liifterdrehzahl fiir den entsprechenden Liifter (kuoHy N fiir den Hydroliifter und kuoEl N fiir den
Elektroliifter) bestimmt.

Es besteht die Moglichkeit, bis zu fiinf Drehzahlbereiche (kuwHy N...U bis kuwHy N...O und
kuwEl N..U bis kuwEl N...O) aus akustischen Griinden zu unterdriicken. Anstelle dieser
Liifterdrehzahlen wird der jeweils kleinere Grenzwert (kuwHy N..O bzw. kuwEl N...O)

verwendet.
kuoV_jst2 —— ﬁ kuoEInmin

KL

kuwEImin_KL
00—~ = kuoEIl_N3
KuwEInmin ==\ > KUoEI_N2 " -
kuoEl_N I -
\
\
o> -
KuwEIminU
kuwEIminO

Abbildung SONSKUO06: Ein- und Ausschalthysterese Elektroliifter

kuoV jst2 ——+ ﬁ kuoHynmin

KL

kuwHymin_KL
0—= — kuoHy_ N3
kuwHynmin —= MAX Z\- KUoHY N2 MAX Uory_
kuoHy N I v
\
\
o>
kuwHyminU
kuwHyminO

Abbildung SONSKUO7: Ein- und Ausschalthysterese Hydroliifter
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Um bei kleinen Liifterdrehzahlen ein Hin- und Herspringen der Liifterdrehzahl zu verhindern, wird
den Ausblendbereichen noch eine Ein- und Ausschalthysterese vorgeschaltet.

Es wird eine Drehzahlschwelle kuw...nmin festgelegt, unter der der Liifter nicht laufen darf.

Steigt die Liifterdrehzahl kuo... NO iiber den Wert (>=) kuw...minO, wird die Liifterdrehzahl
kuo.... N2 von Null auf Maximum von Minimaldrehzahl kuw...nmin und kuo..... NO gesetzt. Féllt
die Liifterdrehzahl kuo... NO wieder unter die Schwelle (<=) kuw....minU, wird die Liifterdrehzahl
kuo.... N2 wieder auf Null gesetzt.

Die Auswahl wird um die Kennlinie kuw..min KL erweitert, die in Abhingigkeit der
Fahrgeschwindigkeit kuoV ist2 eine minimale Liifterdrehzahl kuo...nmin vorgibt. Anschliefend
wird eine weitere Maximumauswahl zwischen kuo...nmin und kuo... N2 getroffen, aus der sich
kuo... N3 ergibt.

Ist kein Hydroliifter verbaut, ist die Kennlinie kuw...min_ KL mit Null zu applizieren.

Falls ein Fehler in dem Fehlerpfad fboSFGG auftritt, wird statt fgmFGAKT der Vorgabewert
kuwFG VGW3 fiir die Fahrgeschwindigkeit verwendet, der so zu applizieren ist, da3 die maximal
mogliche Minimal-Liifterdrehzahl in knoHynmin dargestellt wird.

Bei dem Elektroliifter erfolgt die Umsetzung von Drehzahl in Tastverhiltnis iiber die Kennlinie
kuwEILFTKL. Bei dem Hydroliifter geschieht dies iiber das Kennfeld kuwHyLFTKF in
Abhingigkeit von der Motordrehzahl dzmNmit, da der Arbeitspunkt sich gerade im leerlaufnahen
Bereich verschieben kann. Es kann Bereiche geben, in denen die Liifterdrehzahl sich nur noch in
Abhingigkeit von der Motordrehzahl &ndert. Um dadurch resultierende Schwankungen zu
verhindern, muf die Liifterdrehzahl abgesenkt werden. Diese Endstufe kann auch fiir einen weiteren
Elektroliifter genutzt werden.

Wihrend des Startvorgangs (mrmSTART B =1 und dzmNmit > mrwSTNMIN1) werden die Liifter
fiir die applizierbare Zeit kuwt Start mit den Vorgabewerten kuwHy VGW2 und kuwEl VGW2
angesteuert.

Wenn die Wassertemperatur am  Kiihleraustritt anmWTK  grofler ist als  die
Wassertemperaturschwelle kuwWTFGR oder wenn eine kritische Wassertemperatur am
Kopfaustritt kuoWTFkrit erreicht ist, wird auf die Vorgabewerte kuwHy VGWI1 und
kuwEl VGW1 umgeschaltet. Die kritische Temperatur ergibt sich aus dem Kennfeld kuwW TkrKF
in Abhéngigkeit der Wassertemperatur am Kopfaustritt anmWTF und dem gefiltertem Verbrauch
mrmVB FIL. Die Umschaltung erfolgt iiber eine Hysterese (kuwWTFHys...). Die Abfrage
anmWTK - anmWTF ist ebenfalls hysteresebehaftet (kuwWTKHys1 und kuwWTKHys2).

Wihrend des Nachlaufs (kumNL akt=1) werden die Kiihlerliifterendstufen mit kuoHyVGW3 bzw.
kuoEIVGW3 angesteuert. KuoEIVGW3, kuoHyVGW3 ergeben sich dabei zu Beginn des Nachlaufs
aus dem Kennfeld kuwNLEI KF, kawNLHy KF in Abhédngigkeit von anmWTF und anmUTF. Am
Ende der Nachlaufzeit werden die Tastverhiltnisse fiir beide Liifter kuwEIVGW3, kuwHyVGW3 so
gedndert, dal die Liifterdrehzahlen rampenformig bis auf den Minimumswert (kuw.. min) am
Liifternachlaufende reduziert werden. (Nutzung bei 2 Elektroliiftern)

Ist ein Hydroliifter verbaut, so ist dieser im Nachlauf zu deaktivieren.

Die Ansteuerung des Elektroliifters ehmFGER und des Hydroliifters ehmFHYL erfolgt vom Ende
des Kiihlernachlaufs kumNLact bis Ende des MSG Nachlaufs mit dem Tastverhéltnis
kuwEl VGW4 bzw. kuwHy VGW4.
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5.7.6 Bildung der relativen Kiihlleistung fur CAN

KL OxFFh—» Motor 5, Byte 5
kuwTV_KL

ehmFHYL —= @\. kumCAN_LUE
ehmFGER —= o ﬁ N CAN-Botschaft
o
I
\
\
\
\

fboSHYL — N

fboSGER —= ©
\

\
kuwLFTAUSW

Abbildung SONSKUOS: Bildung der relativen Kiihlleistung fiir CAN

Fiir das Bordnetzsteuergerit wird abhingig von kuwLFTAUSW (0:ehmFHYL, 1:ehmFGER) das
jeweilige Tastverhdltnis mit der Kennlinie kuwTV_KL in eine relative Kiihlleistung umgerechnet
und iiber CAN (Motor 5, Byte 5) versendet. Tritt ein Fehler in einer der Endstufen (fboSGER,
tboSHYL) auf, wird iiber CAN der Wert OxFFh (Fehlerkennzeichnung) versendet.
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5.7.7 Nachlauf und Nachlaufpumpe
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Abbildung SONSKUOS: Nachlauf und Nachlaufpumpe
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ehmFHYL, ehmFTST
und ehmFZWP
ausschalten

Warten auf
Lifterfreigabe

nimLUENL =1
v

NL-Zeit ermitteln und
begrenzen auf Maximum

X...Wert der Statusmessage kumState

1

Erste Nachlauf
Phase

kuwNL_pro der
NL-Zeit abgelaufen

2

Zweite NL
Phase

Zeit der 2. NL-Phase
abgelaufen
ODER
anmWTF < kuwWTSCHW

3

NL-Zeit < kuwNL_tab NL-Zeit < kuwNLtmin

A

Rampe

ehmFGER und ehmFHYL
in der Zeit kuwNL_tab
auf Minimalwert reduzieren

fertig

4

<
<

Rampe Ende

ehmFGER = kuwEI_VGW4
ehmFHYL = kuwHy_VGW4
ehmFZWP und ehmFTST
ausschalten
kumNL_akt=0

7

Luefter-NL
Ende

Abbildung SONSKUOQ9: Stati des Liifternachlaufs
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Die Bedeutung der Message kumState ist in folgender Tabelle ersichtlich:

kumState (dez.) Bedeutung
1 Erste Nachlauf-Phase
Zweite Nachlauf-Phase
Rampe lauft
Rampe beendet
Warten auf Liifterfreigabe
Fahrbetrieb
Liifternachlauf Ende

N[N (Wb

Ist die Nachlaufpase aktiv (nlmNLact=1) und die Freigabe fiir den Liifternachlauf bzw.
Thermostatnachlauf wurde erteilt (nlmLUENL=1) wird die Nachlaufpumpe mit dem Vorgabewert
kuwNLVGWmx angesteuert. Wéhrend des Nachlaufs werden die Liifterendstufen und die
Thermostatendstufe mit den entsprechenden Vorgabewerten angesteuert.

Zu Beginn des Nachlaufs wird der Timer mit einer Zeit gestartet, die sich aus dem Maximum des
Nachlauf-Grundkennfeldes kuwNLGRDKF und des Nachlauf-Korrekturkennfeldes kuwNLKORKF
ergibt. Die EingangsgroBen des Nachlauf-Grundkennfeldes sind der gefilterte Verbrauch
mrmVB_FIL und die Wassertemperatur am Zylinderkopfaustritt anmWTF. Der gefilterte Verbrauch
mrmVB_FIL wird im Nachlauf eingefroren damit auch bei der zweiten Maximumsauswahl der
selbe Verbrauchswert verwendet wird. Der Ausgangswert dieses Kennfeldes wird mit einem Faktor
multipliziert, der sich aus der Kennlinie kuwNLF KL in Abhingigkeit der Umgebungstemperatur
ergibt, um bei kithlen Temperaturen gegebenenfalls die Nachlaufzeit zu verkiirzen. Die
EingangsgroBen des Nachlauf-Korrekturkennfeldes sind die Umgebungstemperatur anmUTF und
die Wassertemperatur am Zylinderkopfaustritt anmWTF. Die Nachlaufkennlinie kuwNLOELKL
wird nur bei vorhandener WIV aktiviert (cowFUN KMT.l = 1). Die erste Berechnung der
Nachlaufzeit soll so ausgelegt werden, daB die maximale Temperatur der Nachheizphase
tiberschritten wird. Der gefilterte Verbrauch mrmVB_FIL wird zu Beginn des Nachlaufs im
E*PROM gespeichert.

Beschreibung der Blackbox:

Nach kuwNLpro % der so bestimmten Nachlaufzeit, wird die Maximalauswahl zwischen dem
Kennfeld kuwNLKORKF2 und der verbleibenden Nachlaufzeit durchgefiihrt. (zweite
Nachlaufphase). Die Zeit fiir die Nachlaufverlingerung soll sich aus dem Nachlauf-
Korrekturkennfeldes kuwNLKORKF ergeben. Dazu mul3 der gefilterte Verbrauch kuoVB_gesp,
bevor die Maximumauswahl erneut durchgefiihrt wird, resetiert werden. Ist die neu bestimmte
Nachlaufzeit groBer als die verbleibende alte Nachlaufzeit, wird die Nachlaufphase entsprechend
verldngert. Zu dem Zeitpunkt Nachlaufende — kuwNL tab wird das Nachlauftastverhéltnis
kuoEl VGW3 und kuoHy VGW3 (aus der Funktion ,,Ansteuerung der Kiihlerliifter-Endstufen,,)
iiber eine Rampe in der Zeit kuwNL tab auf Minimalwert reduziert. Ist die neu bestimmte
Nachlaufzeit kleiner gleich als die verbleibende alte Nachlaufzeit, lauft die Nachlaufphase bis zu
deren Ende. Die Absenkung des Nachlauftastverhéltnisses kuoEl VGW3 und kuoHy VGW3
erfolgt ebenfalls.

Wiéhrend der zweiten Nachlaufphase gibt es eine vorzeitige Abbruchbedingung. Die
Abbruchbedingung ist erfiillt und der Timer wird geldscht, wenn sich die Wassertemperatur
anmWTF unterhalb einer applizierbaren Temperaturschwelle kuwWTSCHW befindet. Die

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

RBOS/ESA Sonstige Funktionen - Kiihimitteltemperatur-Steuerung 30. Sept. 2002



BOSCH EDC15+ Seite 5-55

Y 281 S01/127 - PGP

Absenkung des Nachlauftastverhdltnisses kuoEl VGW3 und kuoHy VGW3 erfolgt auch fiir den
Abbruchfall.

Es miissen kuwNLpro % der minimalen Nachlaufzeit kuwNLtmin (> Os Nachlaufzeit) groBer gleich
als kuwNL tab sein. Fiir Nachlaufzeiten kleiner kuwNLtmin wird auf Os Nachlauf erkannt und die
Endstufe ohne Rampe auf das Minimum reduziert.

Die Nachlaufzeit muf} auf eine maximale Nachlaufzeit kuwNLtmax begrenzt werden.
Folgende Bedingung muB fiir eine einwandfreie Funktion erfiillt sein (Applikationshinweis):

(kawNL tab + Nachlaufzeit * (kuwNL pro / 100)) <= Nachlaufzeit
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5.8 Thermostatdiagnose

Die Funktion ist in 3 Teilfunktionen unterteilt:

1) Betriebsbereich der Diagnose freigeben
2) Modelltemperatur und Umgebungstemperaturberechnung

3) Fehlererkennung

dzmNmit
anmWTF
fooSWTF
fooSUTF
fooSKBI

fooSLDF
fooSLDP
fooSADF
fooSLTF

Diagnose freigeben kmmDiaStat

FreigabeDiagnose

fobETHS L
kmmDiaStat.7
kmmDiaStat.6

o

Fehlererkennung

Fehlererkennung

anmUTF
IdmP_Llin
IdmADF
anmLTF Modelltemperatur-
mrmVERB und Umgebungstemp-
ehmFGSKA1 berechnung
ehmFGSK2
ehmFGSK3 Modell_Umgebungstemp
anmWTF

kmmTMotBer

Abbildung SONSTDO1: Funktionsiibersicht
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5.8.1 Zustandsbeschreibung ,,Diagnose freigeben*

Die Durchfithrung der Diagnose hingt vom Zustand der Bits der Message kmmDiaStat ab.

Bit der Wert des

Message Bits Beschreibung
kmmDiaStat

0 1 Diagnose startet nicht >’
Drehzahl muB3 groBer gleich kmw DZ gr sein

1 1 Abbruch der Diagnose '°*?
Die Totzeit (= Produkt aus kmwTDZeit und kmwTDZaehl) wurde
iiberschritten

2 1 Diagnose startet nicht

Die Wassertemperatur anmWTF ist kleiner als
die untere Schwelle kmw Th AbU

3 1 Diagnose startet nicht
Der erste Wert der Wassertemperatur anmWTF ist grofer als
die obere Schwelle kmw Th AbO

4 1 Diagnose startet nicht " oder Abbruch der Diagnose *
Defekter Wassertemperatursensor
5 1 Diagnose startet nicht " oder Abbruch der Diagnose *
Fehler eines weiteren Sensors (Schalterstellung cowVAR ThU!)
6 1 Abbruch der Diagnose *
Fehler diagnostiziert
7 1 Abbruch der Diagnose *
Test durchgefiihrt

Y Diagnose startet nicht: Die Diagnose kann in diesem Fahrzyklus nicht durchgefiihrt werden, da
zumindest eine Bedingung nicht erfiillt ist. Die erneute Aktivierung kann nur durch eine
Initialisierung erfolgen.

2 Abbruch der Diagnose: Die Diagnose kann fiir diesen Fahrzyklus nicht mehr durchgefiihrt werden
bzw der Test ist beendet. Die erneute Aktivierung kann nur durch eine Initialisierung erfolgen.

%) Diagnose startet nicht: Die Diagnose startet, wenn das Bit 0 wird.

Hinweis zu kmmDiaStat: Sobald ein Bit von Bit 0 bis Bit 5 EINS ist, sind folgende Messages und
Oldas unbestimmt: kmmDiaStat.6, kmmDiaStat.7, kmmTMotBer, kmoVerbPT1, kmoMotQzu,
kmoMotQab, kmoUmgebQ, kmmUTFkorl, kmmUTFBer, kmoWTFPT1, kmoPdiff, kmoTUmPTI.

In Abhingigkeit vom Schalter cowVAR ThU werden folgende Fehlerpfade abgefragt:
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BOSCH

- Fir cowVAR ThU = 1:
Die Fehlererkennung wird durchgefiihrt, wenn kein Fehler
- des UTF Sensors
oder
- der CAN Kombi - Botschaft
auftritt.

- Fir cowVAR ThU =0.
Die Fehlererkennung wird durchgefiihrt, wenn kein Fehler
- des LDF Sensors
oder
- des ADF Sensors
oder
- des LTF Sensors
auftritt.

dzmNmit < kmw_DZ_gr

1.

TOTZEIT
kmwTDZeit, kmwTDZaehl, Init =0

anmWTF < kmw_Th_AbU

kmmDiaStat.x
x=0"]

(1. glltiger Wert von anmWTF) > kmw_Th_AbO
fooSWTF

fboSKBI

fooSLDF
fooSLDP
fooSADF -
fboSLTF

cowWVAR ThU - - - - - - - ____

fooSUTF
>1 N
o]
I
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

Abbildung SONSTDO02: Freigabe Diagnose
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5.8.2 Fehlererkennung

Ein Fehler tritt auf, wenn die berechnete Motortemperatur kmmTMotBer groBBer als kmw_THSauf
und anmWTF kleiner oder gleich kmw_THStol ist.

Der Test ist beendet, wenn die gemessene Wassertemperatur anmWTF grofler als kmw_THStol
oder ein Fehler aufgetreten ist.

Fiir den Bandendetest wird Readiness fiir die Thermostatdiagnose mit der Funktion ,,Readiness
Beschleunigen* (PaBwort xcewPRDYm1) gesetzt. Fiir den Kundendienst wird Readiness fiir den
Fehlerpfad fboSTHS nach dem Loschen des Fehlerspeichers gesetzt.

Bei einem Fehler wird das Fehlerbit fbbETHS L gesetzt und die MIL Lampe wird (applizierbar)
angesteuert.

o fobETHS L
s kmmDiaStat.6
kmmTMoTBer — 2 5 & Qr————
kmw_THSauf —+ &~ .
Init —|
R
WTF g I
K anr_pHS | a>b s kmmDiaStat.7
mw_ to - 21 Q
Init —|
R

Abbildung SONSTDO03: Fehlererkennung
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5.8.3 Modelltemperaturberechnung und Umgebungstemperaturberechnung
5.8.3.1 Modelltemperatur

Die Berechnung der Modelltemperatur bildet den PT1-&hnlichen Verlauf der Kiihlwassertemperatur
durch die Motorerwdarmung nach. Das Kiihlwasser kann Warme aufnehmen (der Warmeflufl wird
positiv gezihlt) oder abgeben (der WarmefluB3 wird negativ gezéhlt).

—> positive Warmebeitrige:
Erwdrmung aufgrund der Verbrennung:

Der Verbrauch mrmVERB wird mit kmw_MePT1 geglittet, tiber die Kennlinie kmw_ThMeKIl
wird die zugefiihrte Wirmemenge ermittelt.

Erwdrmung aufgrund der Kiihlwasserheizung:

Sind die Endstufen ehmFGSK1, ehmFGSK2 oder ehmFGSK3 aktiv, werden die Warmemengen
kmw HLGSK1, kmw HLGSK2 oder kmw_ HLGSK3 addiert.

Alle positiven Betrdge sind auf der Olda kmoTMotQzu sichtbar.

—> negativer Wirmebeitrag:

Der negative Wairmebeitrag wird {iiber die Wassertemperatur anmWTF und die
Umgebungstemperatur ermittelt.

Je nach Schalterstellung von cowVAR ThU (Abb. 5) wird die gemessene Umgebungstemperatur
anmUTF oder der berechnete Wert kmmUTF _ber ibernommen.

Uber die Kennlinie kmw ThHzKL wird die Wirmemenge ermittelt und auf der Olda
kmoMotQab sichtbar.

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

RBOS/ESA Sonstige Funktionen - Thermostatdiagnose 30. Sept. 2002



BOSCH EDC15+ Seite 5-61

Y 281 S01/127 - PGP

kmoVerbPT1

kmoMotQzu kmmTMotBer
mrmVERB ] K i ) a Z
+ — T kmoQint

PT1 KL |

kmw_MePT1 kmw_ThMeKL Init mit 1. glltigen
anmWTF MeRwert

0 s

kmw_HLGSK1——{ o +

ehmFGSK1 - - - - -~

0 —+
kmw_HLGSK2 — Z\

ehmFGSK2 - - - - - -

0 —» ~
kmw_HLGSK3 ——{ o

ehmFGSK3 - - - - - -

anmWTE ~ kmoUmgebQ 2
kmoMotQab

- KL
kmmUTF_ber | ~ J kmw_ThHzKL

anmUTF — o

i
|

cowVAR_ThU - - - -1

Abbildung SONSTDO04: Temperaturmodell

Der Anfangswert fiir den Integrator des Modells ist der erste giiltige MeBwert der Wassertemperatur
anmWTF.

Der Abbruch der Modelltemperaturermittlung ist in Kapitel 5.8.1 beschrieben.
Die Modelltemperaturermittlung wird durchgefiihrt, wenn kmmDiaStat gleich Null ist.

5.8.3.2 Umgebungstemperatur

kmoWTFPT1
kmmUTFkor1
anmWTF
PT1 KL

kmwWTkorGF kmwWTkorKL

anmLTF -
kmoPdiff kmmUTF_BER
IdmP_Llin KF PT1 kmoTUmPT1
T kmwLTKorkF kmwL TkorGF

IdmADF Init mit 1. glltigen

anmLTF MeRBwert
Abbildung SONSTDO05: Mod Umgebungstemp
Die Umgebungstemperaturermittlung wird durchgefiihrt, wenn kmmDiaStat gleich Null ist.
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5.9 Flexible Serviceintervallanzeige

Die flexible Serviceintervallanzeige ermdglicht, daB die Olwechselintervalle in Abhingigkeit der
tatsichlichen Olbelastung durchgefiihrt werden konnen. Dadurch soll eine optimale Ausnutzung des
Motordls erreicht werden.

In Abhiingigkeit von Drehzahl dzmNmit, Einspritzmenge mrmM EAKT und Oltemperatur anmOTF
wird die spezifische Olbelastung ermittelt. Die Olbelastung setzt sich aus einem thermischen
VerschleiBwert (LowByte von simOEL BEL) und einem Partikeleintragswert (HighByte von
simOEL_BEL) zusammen.

Der thermische VerschleiBwert wird iiber das Kennfeld siwOFEL ¢KF (thermische Belastung) in
Abhingigkeit von Drehzahl und Oltemperatur berechnet.

Der Partikeleintragswert wird iiber das Kennfeld siwOFEL rKF (RuBleintrag) in Abhéngigkeit von
Drehzahl und Einspritzmenge berechnet.

Diese Werte werden gestaffelt ermittelt (so daf3 alle 100ms neue Werte zur Verfligung stehen) und
wie fiir die CAN-Botschaft appliziert, zyklisch alle 1000ms zum Kombiinstrument iibertragen.

Bis zum Startabwurf und weiters im Nachlauf wird die Telegrammkennung 0 gesendet. Bei
Telegrammkennung 0 werden die VerschleiBwerte nicht vom Kombiinstrument ausgewertet.

thermische Belastung

anmOTF LB simOEL_BEL
1.P ter CAN-Bot.
dzmNmit - ( arameter ot.)
siwOEL_tKF
Rufeintrag

HB simOEL_BEL
(2. Parameter CAN-Bot.)

mrmM_EAKT — KF
siwOEL_rKF

Abbildung SONSSIO1: spezifische Olbelastung

Das Kombiinstrument summiert die Werte und ermittelt den quadratischen Mittelwert aus
RufBleintrag, thermischer Belastungskennzahl und Wegstrecke. Bei Erreichen eines Grenzwertes
wird dem Fahrer signalisiert, daf} ein Olwechsel durchzufiihren ist.
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5.10 Generatorerregung

Um das Startverhalten des Motors zu verbessern wird die Erregung der Lichtmaschine erst
zugeschalten nachdem der Startabwurf erfolgt ist oder eine Drehzahlschwelle tliberschritten wurde.
Zu diesem Zweck erfolgt die Erregung des Generators durch die EDC. Dazu wird durch einen
negativen Impuls auf der GEA Endstufe ein Relais angesteuert. Diese Ansteuerung erfolgt wahrend
eines Betriebszyklusses nur einmalig im Startvorgang. Wird die Bedingung erstmals im Nachlauf
erfiillt, so wird die Erregung nicht zugeschalten. Versorgt wird die GEA Endstufe durch die
Message ehmFGEA.

Nach der Initialisierung ist ehmFGEA auf EIN (TV 100%). Nachdem der Startabwurf erfolgt ist
oder die Drehzahlschwelle mIwERR n tberschritten wurde, wird, falls die gefilterte Batterie-
spannung zmmUBATT kleiner als die applizierbare Schwelle mlwUBATT ist um die aus dem
Kennfeld mIlwERR KF in Abhéingigkeit des Atmosphdrendrucks IdmADF wund der
Motortemperatur anmT MOT berechneten Zeit verzogert, fiir die Dauer mIwERR tda die Message
ehmFGEA auf AUS (TV 0%) gesetzt. Nach Ablauf von mIwERR tda geht ehmFGEA fiir den
restlichen Betriebszyklus wieder auf EIN.

zmmUBATT 2
a<b —_——
miwUBATT - |
- |
dimK15 |
>1 ‘
fbbEK15 P ————— }
H 1 - J ehmFGEA
- > ©
dzmNmit > miwERR_n —| - ~ l l I
>1 TOTZEIT TOTZEIT
mrmSTART_B miwERR tda
I[dmADF E
anmT_MOT KE

mIWERR_KF

Abbildung: SONSGEA1: Zuschaltung der Generatorerregung
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5.11 Kilometerzahler

Der Kilometerzihler (edoKMZ) wird durch aufintegrieren der aktuellen Fahrgeschwindigkeit
wéhrend der Fahrt weitergezahlt. (Nicht jedoch im Nachlauf)

Um diese GrofB3e iiber den Fahrzyklus hinaus zu erhalten, ist die Speicherung im EEPROM nétig.
Dies erfolgt im Nachlauf (edoKMZ STA.0 =1 wenn gespeichtert) und dariiberhinaus jeweils nach
Zuriicklegen der Strecke edwKMZ ZYK . Im ndchsten Fahrzyklus wird der Kilometerzidhler mit
dem im EEPROM abgespeicherten Wert initialisiert.

Wird edwKMZ ZYK auf,,0* appliziert, so wird der Kilometerstand, das Fehlerbit und das
Uberlaufbit im EEPROM geldscht (,,alles riicksetzen®).

Uberschreitet der Kilometerzihler (edoKMZ) seinen maximalen Wert, so findet ein Uberlauf statt
und das Uberlaufbit (OvB) edoKMZ_STA.1 wird gesetzt. Tritt das Uberlaufbit einmal auf, bleibt es
fiir die Lebensdauer des SG erhalten.

(ausgenommen wenn der KMZ riickgesetzt wird)

Zusétzlich wird ein Parity Bit des zu speichernden Kilometerstandes ermittelt und mit der
Information im EEPROM gesichert.

Beim Einlesen aus dem EEPROM wird aus dem gespeicherten Kilometerstand wieder ein Parity
errechnet und mit dem gespeicherten verglichen. Zeigt der Vergleich ein negatives Ergebnis, so
wird ein Fehlerbit (ErB — edoKMZ STA.2) gesetzt, jedoch wird mit dem eingelesenen
Kilometerstand weitergearbeitet damit mdgliche Testintervalle eventuell weiter durchgefiihrt
werden konnen. (zB.: alle 1000km ein bestimmtes Stellglied priifen)

Tritt das Fehlerbit einmal auf, bleibt es fiir die Lebensdauer des SG erhalten.

(ausgenommen wenn der KMZ riickgesetzt wird)

Die Auflosung des km Zidhlers wurde mit 0,01 km gewdhlt. Daraus ergibt sich ein maximaler
Kilometerstand von 5.368.709,11km = [(2*° -1) * 0,01km].

Applikationswerte: edwKMZ ZYK

Eingangswerte: fgemFGAKT, aktuelle Fahrgeschwindigkeit
nlmNLact, Nachlauf aktiv (true/false)
Ausgangswerte: edoKMZ L, Olda LOW - Word (16Bit)

edoKMZ_H, Olda HIGH - Word (16Bit)
edoKMZ STA, Olda Status km Stand

X X X 29 Bit km Stand

<« edoKMZ H (untere 16Bit edoKMZ L)

X X X X X EB | ov | saved
in NL

« edoKMZ_STA (8Bit)
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5.12 EOBD - Kilometerzahler

Mit dieser Funktion wird die zuriickgelegte Wegstrecke mit eingeschalteter MIL ermittelt. Dies
entspricht einer Forderung 1t. EOBD Gesetzgebung.

Der Zihler xemKmMILon wird solange aufsummiert solange die MIL angesteuert ist. Als
Eingangsgrofle dient die aktuelle Fahrgeschwindigkeit fgmFGAKT. Verloscht die MIL bleibt der
Zahlerstand konstant. Bei erneuter Ansteuerung der MIL wird der Zéhlerstand auf 0 gestellt und die
Aufsummierung erneut gestartet. Durch Loschen des Fehlerspeichers iiber KW71 oder iiber
KWP2000 - Mode04, wird der Zéhlerstand zurilickgesetzt.

Es findet kein Uberlauf statt d.h. beim Erreichen des maximalen Zihlerstandes von 65535 km
(entspricht FFFFhex ) bleibt dieser Wert konstant. Die Auflosung betragt 1 km.

Der Kilometerzdhler wird nur geldscht, wenn mindestens 10 Meter mit nicht angesteuerten MIL-
Lampe zuriickgelegt werden.

Das Statusbyte xcemKmMILch ist wie folgt definiert:

Bit 0 Error Fehler beim Abspeichern

Bit 1 Parity Parity

Bit 2 Loschen Loschen des Zahlers gefordert

Bit 3 MIL aktiv | MIL war bei letzten Taskdurchlauf aktiv

Applikationhinweise:

Label Zustand

edwKMZ ZYK 0 Funktion EOBD-Kilometerzéhler inaktiv, der
Kilometerstand wird bei eingeschalteter MIL
nicht aufsummiert

<>0 | EOBD Kilometerzihler aktiv; Funktion wie

oben

xcwCARxx E 0 Umrechnug CARB. Der Speicherwert wird 1:1
aus dem Speicher an die Diagnose Schnittstelle
iibertragen

fbwFFRM_09 33
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5.13 Zindaussetzererkennung

5.13.1 Aligemeines

Die Ziindaussetzererkennung (OBDII Forderung) dient zur Erkennung und Meldung periodisch
auftretender Ziindaussetzer eines Zylinders als Folge starken Kompressionsverlustes bzw. fehlender
Kraftstoffeinspritzung. Periodisch auftretende Ziindaussetzer werden als OBDII relevante Fehler im
Fehlerspeicher eingetragen.

Die Teilaufgabe enthélt folgende Funktionen:

— Uberpriifung der Uberwachungsbedingungen

- Verzogerter Erfassungsstart / vorzeitiges Erfassungsende
— Aussetzerdetektion

- Ergebnisermittlung

5.13.2 Uberwachungsbedingungen
Die Uberwachung auf Ziindaussetzer wird nur unter folgenden Betriebsbedingungen durchgefiihrt:

- Drehzahl dzmNmit < max. Drehzahl fiir Uberwachung mrwAUS Nmx UND

- Drehzahl dzmNmit > min. Drehzahl fiir Uberwachung mrwAUS_Nmi UND
— Aktuelle Menge mrmM_EAKT < max. Menge fiir Uberwachung mrwAUS_ Mmx UND
— Aktuelle Menge mrmM_EAKT > min. Menge fiir Uberwachung mrwAUS Mmi UND
— Akt. Fahrgeschw. fgmFGAKT

<= max. Geschwindigkeit fiir Uberw. mrwAUS_ Vmx UND

- Wassertemperatur anmWTF > min. Wassertemp. fiir Uberwachung mrwAUS WT  UND
— Zeit seit letzter Zustandsidnderung in dimKUP

Kupplungsbetétigungsausblendezeit mrwAUS KUt UND

— Zeit seit Motorstart (mrmSTART B) > Startausblendezeit mrwAUS _Stt UND
- ((Kupplung dimKUP =1 UND

Uberwachung bei betitigter Kupplung mrwAUS KUP) ODER

- (Kupplung dimKUP = 0 UND

Uberwachung bei nicht betitigter Kupplung mrwAUS_nKU))

dzmNmit < mrwAUS_Nmx

dzmNmit > mrwAUS_Nmi

mrmM_EAKT < mrwAUS_Mmx

mrmM_EAKT > mrwAUS_Mmi

fgmFGAKT <= mrwAUS_Vmx & Uberwachung aktiv

anmWTF > mrwAUS_WT

t(KUP) > mrwAUS_KUt

t(Start) > mrwAUS_SH

dimKUP =1
& L
mrwAUS_KUP =1 ————— >1
dimKUP =0
&
mrwAUS_nKU =1

Abbildung SONSZAO1: Ziindaussetzer Uberwachungsbedingungen
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Ein unterbrochener Test wird nach Wiedereintreten in den Uberwachungsbereich fortgesetzt.

5.13.3 Verzogerter Erfassungsstart / vorzeitiges Erfassungsende

Diese Funktion dient zur Ausblendung der transienten Motorbetriebszustinde wie sie beim
Verlassen bzw. beim Eintreten in den Uberwachungsbereich zu erwarten sind.

mroAUSZsta=0 — gl 2 mrwAUS_max
Uberwachung aktiv — g
fobEAUZ_..
Buffer 1 Ergebnis-
Aussetzer- Buffer 2 : Fehler-
dzmNakt —— | ) mroAUSZZ.. ermittlung
detektion mreAUSZUMA mroAUSZUM2 mroAUSZUpM entprellung
mroAUSZUpM1=mrwAUS_blk T

mroAUSZUpM=mrwAUS_anz * mrwAUS_blk

Abbildung SONSZAO02: Verzégerung der Erfassung bzw. der Ergebnisermittlung

Nach dem Erfiillen der Uberwachungsbedingungen wird die Erfassung um mrwAUS blk
Motorumdrehungen verzogert. Die Erfassung beginnt, wenn die OLDA mroAUSZsta den Wert 0
erreicht hat.

Durch Aufnahme der bewerteten Motorumdrehungen (mroAUSZUMI1) im Buffer 1 und
Umspeichern nach mrwAUS blk Motorumdrehungen in einen Zwischenspeicher (Buffer 2,
mroAUSZUM?2) wird erreicht, daBl die eigentliche Testergebnisermittlung erst nach 2 x
mrwAUS_blk Motorumdrehungen verzdgert erfolgt. Fillt inzwischen die Uberwachungsbedingung
weg, werden die beiden Bufferspeicher verworfen und damit die letzten Motorumdrehungen bei der
Ergebnisermittlung nicht mehr beriicksichtigt. Dabei wird fiir die Testfortsetzung die OLDA
mroAUSZsta mit mrwAUS_blk initialisiert.

5.13.4 Aussetzerdetektion

Pro zwei Motorumdrehungen wird einmal der erforderliche Mindestdrehzahlanstieg mroAUSZ dN
gebildet, der sich aus dem prozentuellen Anteil mrwAUS dN des durchschnittlichen
Drehzahlanstieges errechnet.

k=z-1 k=z-1

> n2¥k]- > n[2*k+1]
mroAUSZ dN = &= k=0 . mrwAUS_dN

z 100%

Mindestdrehzahlanstieg

dzmNakt ——¢—p Y n(k) - Zn(k-1) | mrwAUS dn
Z _

e = MroAUSZ dn

Y

I n(k) - n(k-1) < mroAUSZ_dn

mroAUSZZ..
erhdhen

Abbildung SONSZAO03: Aussetzerdetektion
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Die Aussetzerdetektion iiberpriift, ob jeweils die Drehzahlanstiege nach erfolgter Einspritzung iiber
dem Mindestmall mroAUSZ dN liegen. Unzureichende Drehzahlanstiege erhohen den zum
Zylinder gehorenden Fehlerereigniszédhler (mroAUSZZ..) im Buffer 1.

5.13.5Testergebnis

Der Fehlerzustand der Aussetzererkennung ergibt sich nicht aus dem Auffinden eines einzelnen
Aussetzers, sondern aufgrund seiner Haufigkeit.

Die Fehlermeldung Ziindaussetzer in einem Zylinder fbbEAUZ .. (.. =1 .. z) wird gemeldet, wenn
innerhalb eines Testrahmens von mrwAUS anz * mrwAUS blk Motorumdrehungen mehr als
mrwAUS max Ziindaussetzer dieses Zylinders erkannt wurden. Anschlieend wird der Test erneut
gestartet.

T1 ... ist die Zeit, die vergeht bis mmwAUS_blk Umdrehungen gemacht wurden

e
. 1 L T T T T T 17
Uberwachungs- |
bedingung L [ I O
0 T L !
“H\H‘ Pl
“H\H‘ Pl
Pl N Pl Fehlereintrag, wenn
Testrahmen T T T T mehr als mrwAUS_max
Anzahl der | o ‘ | | Zindaussetzer erkannt
bewerteten L | wurden
Umdrehungen b T 11 | I
(mroAUSZUpM) \ } L1 } | } [ -
\ \ \
\ \ \
\ \ \
\ \ \
1
Erfassung

Abbildung SONSZAO04: Zeitlicher Ablauf

Fehlerbit fbobEAUZ M des Pfades Aussetzererkennung hat die Bedeutung: mehrere Zylinder haben
gleichzeitig Aussetzer.
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5.14 Kraftstoffkiihlung

Damit die Kraftstofftemperatur anmKTF im Riicklauf zum Tank bestimmte Temperaturschwellen
nicht Uberschreitet, steht eine Kraftstoffkithlung zur Verfiigung. Hierfiir wird eine Umwaélzpumpe
ehmFKSK iiber ein Relais angesteuert.

dzoNmit ——=| kkoSTATE.O

Hysterese
KkwHYSN_*
& |+ 21 b
anmKTF —— l | [KkoSTATEA !
Hysterese ‘
KkwHYSTK_* ‘
- > 1 100 %
kkoSTATE.2 > Z/) -
——mehmFKSK
KkwTEINMIN il — e
T
|
cowFUN_KSK

* jeweils mit H,L,O und U

Abbildung SONSKKO1 : Kraftstoftkiihlung

Oberhalb der Temperaturschwelle kkwHYSTK O und oberhalb der Drehzahlschwelle kkwHYSN O
wird der Ausgang ehmFKSK fiir die Mindesteinschaltdauer kkwTEINMIN aktiviert. Nach
unterschreiten der Hystereseschwellen kkwHYSTK U oder kkwHYSN U und nach Ablauf der
Mindesteinschaltdauer wird der Ausgang wieder deaktiviert.

Uber den Funktionsschalter cowFUN KSK  (cowFUN KSK = 0) liBt sich die gesamte
Kraftstoffkiihlung deaktivieren.

Die Ausgangszustinde der beiden Hysteresen werden in der BIT-OLDA kkoSTATE dargestellt.
Hierbei wird mit Bit 0 die Drehzahlhysterese und mit Bit 1 die Temperaturhysterese angezeigt.
Zusétzlich ist wahrend der Mindesteinschaltdauer Bit 2 gesetzt.
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5.15 Abstellklappenansteuerung bei Uberdrehzahl

Bei ungewollter Beschleunigung des Motors soll dieser durch Ansteuerung der Abstellklappen auf
eine applizierbare Drehzahl abgebremst werden.

dzmNmit > mrwUEB_N - 4,—>
t
S

mrwUEB_TIM

mroUEBakt
mrmPWG_roh > mwUEB_PWG

& mroUEBaus

mrmPWG_roh <= mrwLDFPWMI

dzmNmit > mrwLDFUnMI

zmmF_KRIT.4
—

v
RN

zmmVE_Stop -

Abbildung SONSAAOI : Abstellklappenansteuerung bei Uberdrehzahl

Ist die Motordrehzahl dzmNmit fiir die Zeit mr-wUEB_TIM groB8er als die Schwelle mrwUEB N
UND die Pedalwertstellung mrmPWG roh <= der Schwelle mrwUEB_PWG , wird die OLDA
mroUEBakt auf TRUE gesetzt. Uberschreitet die Pedalwertstellung die Schwelle mrwUEB PWG
wird die OLDA mroUEBakt wieder geldscht.

Hat die Uberwachung auf Uberdrehzahl erkannt (mroUEBakt = TRUE) UND st
die Pedalwertstellung mrwPWG roh kleiner gleich der Schwelle mrwLDFPWMI UND ist
die Drehzahl groBer als die Schwelle mrwLDFUnMI,

wird die OLDA mroUEBaus auf TRUE gesetzt und die Abstellklappe wird geschlossen
(zmmF_KRIT.4 = TRUE).

Zu beachten ist, dal auch die Saugrohrunterdruckerkennung iiber die Message mrmLDFUaus die
Abstellklappen schlieBen kann.

Unterhalb der Drehzahlschwelle mrwLDFUnMI oder oberhalb der Pedalwertschwelle
mrwLDFPWMI wird die Abstellklappe wieder gedffnet, die Uberdrehzalerkennung bleibt jedoch bis
zur Pedalwertschwelle mrwUEB_PWG aktiv.

Applikationshinweis:

1) Die Labels mrwLDFPWMI und mrwLDFUnMI werden durch die
Saugrohrunterdruckerkennung vorgegeben. Siehe Kapitel Uberwachungskonzept
Ladedruckregelung.

Die Endstufe der Abstellklappe_mufl im Nachlauf aktiv sein, damit im Fehlerfall
,,Uberdrehzahl“ die Funktion bei K15 aus noch wirkt.
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5.16 El. Kraftstoffpumpe / Tankabschaltventil

&
dimECO
TOTZEIT
mrwEKP_Dly >1
dzmNmit >0 - ]
dimK15 ehmFEKP

fobECRA_B (croCR_STAT>=crwCR ST B) —— ()

ecmUso_ECO M

Abbildung EKP_01: Elektrische Kraftstoffpumpe / Tankabschaltventil

Uber den Funktionsschalter cowFUN EKP (cowFUN EKP=0) 148t sich die Ansteuerung der
elektrischen Kraftstoffpumpe und des Tankabschaltventils deaktivieren.

Sobald Klemme-15 aktiv ist, der Crash-Fehler fobECRA B nicht endgiiltig defekt gemeldet ist und
ecmZUMEAN (ecmUso ECO entspricht ecmZUMEAN) nicht iiber ECOMATIC abgeschaltet
werden soll, kann die Kraftstoffpumpenendstufe auf zwei verschiedene Arten eingeschaltet werden:

- wenn die Drehzahl dzmNmit groBer als Null ist werden ehmFEKP und ehmFTAV
eingeschaltet,

oder

- wenn eine ECOMATIC-Anforderung anliegt (dimECO = 1). Liegt die ECOMATIC-
Anforderung an, so werden fiir die applizierbare Einschaltdauer mrwEKP Dly die Endstufen
Kraftstoffpumpe ehmFEKP und Tankabschaltventil ehmFTAV angesteuert.

5.16.1 El. Kraftstoffpumpe und TAV wahrend der Initialisierungsphase

In der Initialisierung wird unabhédngig von dimECO eine ECOMATIC-Anforderung simuliert,
wodurch ehmFEKP und ehmFTAV fiir die Einschaltdauer mrwEKP Dly eingeschaltet werden
(sofern die oben genannten Bedingungen fiir dimK15, fbbECRA B und ecmUso ECO erfiillt sind).

Applikationshinweis:

Der Task der el. Kraftstoffpumpe und des Tankabschaltventils wird alle 100ms durchgefiihrt, dies
sollte bei der Applikation von mrwEKP_ Dly beachtet werden.
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5.17 Betriebsstundenzahler

Der Betriebsstundenzéhler (OLDA’s mroBSTZI und mroBSTZh) hat im EEPROM einen
Wertebereich von 6 Byte (gegen Abniitzung des Low - Bytes, Overflow etc. abgesichert).
Betriebsintervalle werden nur gezédhlt, wenn die Drehzahl dzmNmit groBer als die Schwelle
mrwBTS NMX, und die aktuelle Einspritzmenge mrmM EAKT grofer als die Schwelle
mrwBTS MMX sind. Dieser Zustand wird Fahrbetrieb genannt. Ein Betriebsintervall besteht aus
mrwBTS BIN mal der Zeitspanne mrwBTS TIK. Danach wird der Betriebsstundenzéhler
inkrementiert. Aullerhalb des Fahrbetriebs wird das aktuelle Betriebsintervall angehalten. Wird der
Fahrzyklus beendet, werden angefangene Betriebsintervalle nicht beriicksichtigt.
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6 Fehlerbehandlung

6.1 Ubersicht

Die Fehlerbehandlung ist folgendermallen organisiert:

Datensatzparameter pro Fehler Datensatzparameter pro Fehlerpfad
(fowE...A, fowE...B, fowE...T, (fowS...UB., fowS...FLC,
fowE...V, fbwE...C ) fowS...HLC, fowS...PRI)
Testzustand
Fehler- (getestet: JA/NEIN) Fehlerspeicher Fehlerspeicher
vorentprellung Vorentprellzustand Verwaltung

(intakt, endgliltig defekt)

i =

Ergebnis der Ersatzreaktionen MIL SYS
Fehlertests mit Ersatzwerten Lampe

Abbildung UEBEFBO01: Fehlerbehandlung

KW71 CARB

Jede SG Funktionsgruppe (z.B. Mengenberechnung, Abgasriickfiihrung, ...) fithrt Uberwachungen
aus. Das Ergebnis dieser Uberwachungen (im folgenden mit Fehler bezeichnet) wird an die
Fehlervorentprellung gemeldet.

Die Fehlervorentprellung erfolgt fiir jeden Fehler einzeln. Sie dient der Erkennungssicherheit (z.B.
muB ein ,,Signal Range Check® SRC fiir eine bestimmte Zeit verletzt sein, damit nicht schon kurze
Storimpulse einen Fehler auslosen). Es gibt pro Fehler einen eigenen Datensatzparameterblock. Ist
der Fehler endgiiltig defekt erfolgt eine Meldung an die Fehlerspeicherverwaltung.

Einzelne Fehler werden zu Fehlerpfaden zusammengefalit. Die Fehlerspeicherverwaltung fiihrt die
Eintragsentprellung pro Fehlerpfad durch. Wird ein Fehler endgiiltig defekt gemeldet, so kommt es
zu Ersatzfunktionen in der Fahrsoftware und einem vorldufigen Fehlerspeichereintrag des Pfades
der sich in der Eintragsentprellung bestitigen muf.

Der Zustand eines Fehlerpfades im Fehlerspeicher bestimmt, ob die MIL oder SYS Lampe leuchtet
und ob der Fehlereintrag fiir die Diagnose sichtbar ist.
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6.2 Fehlervorentprellung

i

| | |

| |
Fehler | 1 | | [ | o
| | _

1 1 1 1

| | | |

! :enngltig enngItig !

vorlaufig | yorjaufig defekt — yorlaufig defekt vorlaufig

eingestuft defekt ' gefekt ' | geheit | ' geheilt | im Betrieb

als intakt | | | ! | | geheilt o
| | | | =

| | | |

| | | |

| | | |

1 1 1 1

Fehlerbit | | ‘ |
fboS... ! -—

| | | |

" fbwE...A ! ! fowE...B !

| |

Abbildung UEBEFBO02: Fehlervorentprellung

6.2.1 Defekterkennung

Bei Auftreten eines Fehlers wird dieser vorerst als vorldufig defekt und nach Ablauf der Entprellzeit
fbwE..A als endgiiltig defekt eingestuft. Bei Heilung wéhrend der Entprellzeit wird der Fehler
wieder als intakt eingestuft. Die Fehlervorentprellung kann durch Applikation von fbwE..A mit Null
oder Maximalwert abgeschaltet werden, wobei bei Maximalwert der Fehler niemals und bei Null
sofort als endgiiltig defekt eingestuft wird.

6.2.2 Intakterkennung

Bei Heilung eines Fehlers wird dieser als vorldufig geheilt und nach Ablauf der Heilungsentprellzeit
fbwE..B als im Betrieb geheilt eingestuft. Bei Wiederauftreten wéihrend der Entprellzeit wird der
Fehler als endgiiltig defekt gemeldet. Die Fehlerentprellung kann durch Applikation von fbwE..B
mit Null oder Maximalwert abgeschaltet werden, wobei der entsprechende Fehler bei Maximalwert
nicht geheilt werden kann und er bei Null sofort als im Betrieb geheilt eingestuft wird.

Achtung:

Die Ersatzfunktion eines Fehlers und dessen Eintrag in den Fehlerspeicher erfolgt im
Vorentprellzustand endgiiltig defekt. Bei Erkennung und Einstufung eines Fehlers als vorldufig
defekt wird der letztgiiltige Zustand fiir die Dauer der Entprellzeit fbwE..A eingefroren! Die
Umschaltung von Ersatz- auf Normalfunktion erfolgt bei im Betrieb geheilt.
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6.2.3 Testzustand

Ein Fehler erhilt den Zustand ,,getestet wenn er zum ersten Mal nach Ziindung ein intakt oder
endgiiltig defekt von der Vorentprellung gemeldet wird.

Ein Fehlerpfad (siehe néchstes Kapitel) gilt als getestet, wenn ein Fehler im Pfad auftritt oder alle
Fehler des Pfades getestet wurden.

Wird tbwE...A mit dem Maximalwert appliziert (= Fehler wird nie endgiiltig defekt) gilt der Fehler
nach Einsetzen der ersten Uberwachung als getestet.

Beispiel:
Wird ein Fehler nach ,,Ziindung ein* beim ersten Mal durch Uberwachung als gut gemeldet so gilt

der Fehler sofort als getestet, wird er hingegen als schlecht gemeldet so wird er erst nach Ablauf der
Vorentprellung als getestet eingestuft.

6.2.4 Nachlauf - Niedrige K15 Spannung

Es kann fiir jeden Fehler die Uberwachung abhiingig vom Klemmel5 Spannungspegel applikativ
ausgeblendet werden d.h. es erfolgt keine Vorentprellung eines Fehlers und damit auch keine
Fehlerspeicherung.

Der Fehler wird nicht endgiiltig defekt aber auch nicht geheilt. Es erfolgt auch keine Ersatzfunktion.
Die Erfassung des Zustands der Klemme 15 erfolgt sowohl als Digital- und Analogsignal. Sinkt die
Spannung unter die durch die Hardware bestimmte Schwelle (Spannung an K15 ; ca. 4,5V) erkennt
das EDC Steuergerit Nachlauf (Message dimK15 = 0, nlmNLact = 1).

Einige Fahrzeugkomponenten (CAN-Bus, Endstufen..) oder Steuergerdte schalten bereits bei
Unterschreiten einer hdheren Klemmel5-Spannungsschwelle ab. Um bei Uberwachung dieser
Komponenten unerwiinschte Fehlereintrige zu vermeiden, wird die Spannung der Klemme 15 als
analoger Wert anmK15 analog erfaflt. Unterschreitet anmK15 die untere Hystereseschwelle
anmwK15 H U, wird dies als analoge K15 AUS (Message anmK15 ON =0 )erkannt und fiir jene
Fehler, bei denen bei niedriger Klemmel5 Spannung keine Uberwachung erfolgen soll, die
Vorentprellung deaktiviert. Uberschreitet anmK 15 die obere Hystereseschwelle anwK15 H O, wird
dies als analoge K15 EIN (Message anmK15 ON =1) erkannt und die Entprellung wieder
freigegeben.

Es kann fiir die Fehlerausblendung jedes Fehlers wahlweise das analoge oder digitale K15 Signal
herangezogen werden. Es kann aber auch jeder Fehler ganz unabhingig von K15 (also auch im
Nachlauf) behandelt werden. (siehe Datensatzparameter pro Fehler 6.4.2 )
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6.3 Datensatzparameter pro Fehlerpfad
Folgende Fehlerspeicherparameter sind fiir jeden Fehlerpfad getrennt applizierbar:

Parameter | Beschreibung

fbwS..UB1 | Umweltbedingung 1 (Messagenummer)

fbwS..UB2 | Umweltbedingung 2

fbwS..UB3 | Umweltbedingung 3

fbwS..UB4 | Umweltbedingung 4

fbwS..UB5 | Umweltbedingung 5

fbwS..FLC | Startwert Entprellzihler fiir entprellten Fehlereintrag

fbwS..HLC | Startwert Entprellzéhler fiir Fehlerloschung

fbwS..PRI | Prioritét

6.3.1 Umweltbedingungen

Bei erstmaligem Fehlereintrag werden die aktuellen Daten der applizierten Umweltbedingungen
(= Datensatz ftbwS...UB1 bis fbwS...UB5) eingelesen, normiert und in den Fehlerspeicher
ibernommen. FEine Anderung in einem Fehlereintrag hat keinen EinfluB auf dessen
Umweltbedingungen. Das heif3t, die einmal eingetragenen Umweltbedingungen bleiben erhalten bis
der Fehlerspeichereintrag geloscht wird.

Die zu applizierenden Umweltbedingungen werden iiber Messagenummern ausgewéhlt (siche
Anhang , Liste der Umweltbedingungen®).

Applikationshinweis:

Diese Umweltbedingungen dienen nur der kundenspezifischen Diagnose (nicht fiir den OBDII
Tester). Es sollen hierfiir nur die Messagenummern > hOF00 verwendet werden.
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6.3.2 Entprellzdhler fir Fehlereintrag

Erstes Auftreten Fehler (FLC auf 2 appliziert) néchster Fahrzyklus iibernichster Fahrzyklus
FLC FLC
2] 2 e
1 1]
I I I I
Start Fehler Motor aus Start Fehler, DC Motor aus
(DC) entprellter
FLC FLC Eintrag FLC
2 2 2 erneuter vorl. Eintrag
1 1] I e
] ] ] ] ] ] ] ]
T T 1 1 I 1 1 1
Start DC Fehler Motor aus Start DC Motor aus Start EC, Motor aus
intrag
FLC FLC FLC geldscht.
2| 2 2 |
1 1 ] ——
I I I I I I I I I
Start Fehler k.Fehl. Fehler Motor aus Start DC Motor aus Start Fehler, DC Motor aus
(DC) entprellter
FLC Eintrag
2| e
1]
] ] ]
1 I 1
Start DC Fehler Motor aus
entpreflter
Eintrag

Abbildung UEBEFBO04: Zihler fiir entprellten Eintrag fbwS..FLC

Fiir jeden Pfad kann die Anzahl der Entprellzyklen im Parameter fbwS..FLC fiir entprellten Eintrag
definiert werden. Wenn ein Fehlerpfad endgiiltig defekt (Vorentprellung) wird, so wird er vorlaufig
im Fehlerspeicher eingetragen und der Eintragsentprellzdhler (Byte 4 im zugehorigen FSP Eintrag)
auf den Wert fbwS..FLC gesetzt. Innerhalb desselben DC’s édndert sich der Zustand des
Fehlereintrages dann nicht mehr (Nur Fehlerzustandsbits, Haufigkeitszédhler und sporadisch Bits
werden laufend aktualisiert). Bei jedem nachfolgenden DC wird der Eintragszdhler dekrementiert.
Erreicht der Zahler 0, ohne dal3 der Fehlerpfad in einem weiteren DC endgiiltig defekt wurde, so
wird der Fehlereintrag vollstindig geloscht. Wird der Fehlerpfad in einem der weiteren DC
endgiiltig defekt (Vorentprellung), bevor der Eintragszihler 0 erreicht hat, so wird der Fehlereintrag
entprellt im Fehlerspeicher eingetragen. Das heifit: Tritt der Fehler in mindestens 2 DC’s
innerhalb von fbwS..FLC DC’s auf, wird der Fehler entprellt eingetragen.

Applikationshinweis:

Wird fbwS...FLC auf einen Wert von 0 appliziert so erfolgt bei , endgiiltigc defekt”
(Vorentprellung) Einstufung ein sofortiger entprellter Fehlereintrag im Fehlerspeicher.

Wird fbwS...FLC auf einen Wert von 255 appliziert, so erfolgt kein Fehlereintrag des Pfades im
Fehlerspeicher. Die Ersatzfunktion wird durchgefiihrt, wenn dies im Label fbwE...T appliziert ist.
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Nach CARB Definition besteht ein DC aus Motor ein, Motorbetrieb mit Test des jeweiligen Fehlers
und Motor aus. Es ist daher nicht zuléssig sofort nach Ziindung ein im zweiten DC einen Fehler
sofort wieder zu 16schen, deshalb sollte der Startwert des FLCs mindestens auf 2 gesetzt werden.
Dadurch findet die Loschung eines sich nicht bestdtigenden Fehlers erst zu Beginn des da-
rauffolgenden DC statt (jedenfalls nach dem Nachlauf des 2.DC).

Die Lampe wird jedoch schon wiéhrend des Betriebs im zweiten DC angesteuert (nach
Eintragsentprellung) wenn sich der Fehler bestétigt.

6.3.3 Entprellzdhler fur Fehlerloschung

HLC 1. Fahrzyklus (entprellte Eintragung) HLC 2.Fahrzylus HLC 3. Fahrzyklus

| =

| | | | | | | | | | |
T T T T UL T I T 1 1 I T
Entprellter Kein Fehler Fehler Motor aus Start DC Fehler  Kein Fehler Motor aus Start DC Motor aus

Eintrag, DC kein Fehler kein Fehler
HLC 4. Fahrzyklus HLC 5. Fahrzyklus HLC 6. Fahrzyklus
| | o L | o
Start Fehler, DC Kein Fehler Motor aus Start DC Motor aus Start DC Motor aus
kein Fehler kein Fehler kein Fehler
HLC 7. Fahrzyklus HLC 8. Fahrzyklus HLC 9. Fahrzyklus
I I I I l. I I I
Start DC Motor aus Start DC Motor aus Start Fehler Motor aus
kein Fehler kein Fehler geheilt kein Fehler erneut
entprellt eingetragen
HLC HLC Startwert = 0 HLC HLC
1. Fahrzyklus 2. Fahrzyklus 3. Fahrzyklus
. l| l. l. I — l. I — l. I
Entprellter ~ Fehler Fehler Motor aus Start, Fehler Motor aus Start, Fehler Motor aus
Eintrag, DC im Betrieb endgiiltig Fehler im Betrieb kein Fehler endgiiltig
geheilt defekt geheilt defekt

Abbildung UEBEFBO0S5: Zihler fiir entprellte Heilung tbwS..HLC

Fiir jeden Pfad kann die Anzahl der Heilungszyklen im Parameter fbwS..HLC fiir Heilung definiert
werden. Der Heilungszihler (Byte 5 im zugehorigen FSP Eintrag) bleibt bei entprellten Eintrdgen so
lange auf dem Startwert fbwS..HLC, wie der Fehlerpfad in der Vorentprellung endgiiltig defekt
erkannt wird. Wenn der Fehlerpfad nicht mehr defekt ist, wird in jedem erkannten DC der Zéhler
um eins vermindert. Erreicht der Heilungszdhler den Wert 0, so wird der Fehler als “geheilt”
eingetragen. Tritt der Fehler wieder auf, so wird der Zdhler neu mit dem Startwert initialisiert
(Sofort erneuter entprellter Eintrag). Das heif3t: Fiir eine Fehlerheilung mufl der Fehlerpfad >
fbwS..HLC DC’s ununterbrochen nicht defekt gewesen sein.
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Applikationshinweise:

Wird fbwS..HLC auf einen Wert von 0 appliziert, so erfolgt bei ,im Betrieb geheilt*
(Vorentprellung) Einstufung eine sofortige Fehlerheilung des Pfades im Fehlerspeicher (Lampe
aus). Der Heilungszdhler im FSP-Eintrag wird bei Startwert 0 solange auf 1 gesetzt, wie der Fehler
entprellt defekt ist.

Wird fbwS...HLC auf einen Wert von 255 appliziert, so erfolgt keine Fehlerheilung. Das bedeutet
die Fehlerlampe bleibt so lange an, bis iiber die Diagnoseschnittstelle der gesamte Fehlerspeicher
geloscht wird.

Nach OBDII sind 3 DC fiir die Heilung erforderlich. Um zu verhindern, das die MIL Lampe im 3.
DC erlischt (bevor Motor aus) sollten die Label fbwS...HLC auf 4 appliziert werden.

6.3.4 Prioritat und Readiness

Fiir jeden Fehlerpfad kann mittels fbwS..PRI seine Prioritédt definiert werden. Mit der Prioritét eines
Fehlers kann man die Reaktion bei vollem Fehlerspeicher beeinflussen und die Art der
Lampenansteuerung (MIL, SYS Lampe) definieren. Hoherpriore Fehler verdriangen bei vollem
Fehlerspeicher niederpriorere Fehler.

Die Prioritét ist in den 2 niederwertigsten Bits von fbwS...PRI folgendermal3en codiert:

fbwS...PRI | Prioritdt abgasrelevant MIL ansteuern + OBD Diagnose
(wenn Entprellung erfolgt ist)

xxxx xx00 0 | NIEDRIGSTE NEIN NEIN

xxxx xx01 1 NEIN NEIN

xxxx xx10 2 JA JA

xxxx xx11 3 |HOCHSTE JA JA

Zusdtzlich zur MIL Lampe ist eine Systemlampe vorhanden. Ob diese angesteuert wird kann
ebenfalls iiber tbwS...PRI appliziert werden:

fbwS..PRI SYS Lampe ansteuern
(wenn Entprellung erfolgt ist)

xxxXx x0xx NEIN

XXXX X 1xx JA

© Alle Rechte bei Robert Bosch GmbH, auch fiir den Fall von Schutzrechtsanmeldungen. Jede Verfligungsbefugnis, wie Kopier- und Weitergaberecht bei uns.
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6.4 Datensatzparameter pro Fehler

Zur Festlegung der Vorentprellzeiten bzw. Anzahl der Ereignisse ist fiir jeden Fehler ein
Parameterblock definiert, der wie folgt aufgebaut ist:

Parametername | Einheit | Funktion |

fobwE..A us / Entprellung fiir endgiiltig MuB bei ereignisgesteuerten Fehlern
Anzahl defekt auf 0 appliziert werden, wenn die
Uberwachnung nur einmal pro
Fahrzyklus erfolgt.
fbwE..B us / Entprellung fiir im Betrieb
Anzahl | geheilt
fowE..T - Bitmaske zur siche Punkt 6.4.1
LOW Byte Fehlerbeschreibung
fowE..T - VAG Code - Fehlerart Speichercode: Auslesen des
HIGH Byte Fehlerspeichers liber KW71
fbwE..V - VAG Code - Fehlerort Speichercode: Auslesen des
Fehlerspeichers tiber KW71
fbwE..C - CARB Code nach SAE1979 | Speichercode: Auslesen des
Fehlerspeichers iiber OBD Scan Tools
mit Adresswort 33hex

6.4.1 Entprellung fur Eintrag und Heilung

Bei Applikaton der Datensdtze mull zwischen zeit- und ereignisgesteuerten Fehlern unterschieden
werden. Bei zeitgesteuerten Fehlern entspricht der FEintrag der absoluten Zeit, bei
ereignisgesteuerten Fehlern der Anzahl der Fehlermeldungen dieses Fehlers.

6.4.2 Fehlerart (fowE..T Low- Byte )

Bit-Nr | Zustand | Funktion

0 1 zeitgesteuert; DARF NICHT VERANDERT WERDEN!!!
Ein Fehler muB fiir eine Zeit MUB ZUR ART DES FEHLERTESTS

01d ununterbrochen erkannt werden, damit | (AUFRUFHAUFIGKEIT) PASSEN!

01h die Einstufung auf endgiiltig defekt IST NUR DURCH SW VERANDERBAR !!!

erfolgt. Die Uberpriifung der Zeit erfolgt
immer nur dann wenn ein Fehlertest ein
Ergebnis meldet!

0 ereignisgesteuert;

Ein Fehler muB fiir eine Anzahl von
Meldungen des Fehlerstest
ununterbrochen gemeldet werden, damit
die endgiiltig defekt Einstufung erfolgt.

1 1 keine Fehlerspeicherung; applizierbar
Fiir diesen Fehler wird keine
02d Fehlerspeicherung durchgefiihrt. Die
02h Vorentprellung und die Ersatzfunktion
erfolgt wie appliziert.
0 Fehlerspeicherung erfolgt
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Bit-Nr | Zustand | Funktion

2 1 nicht selbstloschend (durch Warm Up | applizierbar
Cycle); Bei allen Fehlern des Pfades sollte
04d Ein Fehler wird aus dem Fehlerspeicher |dieses Bit gleich appliziert werden,
04h nicht automatisch geloscht, aber nach sonst erbt der nichste Fehler das Bit
Ablauf des Loschzidhlers fiir CARB vom Fehler des Pfad-Ersteintrages.
unsichtbar.
0 selbstloschend (durch Warm Up Cycle)
3 1 MIL ansteuern (blinkend) schon dann, |applizierbar
08d wenn Fehler endgiiltig defekt eingestuft | Bei allen Fehlern des Pfades sollte
08h ist dieses Bit gleich
0 MIL-Ansteuerung, wenn Fehler in appliziert werden, sonst erbt der
Fehlerspeicher entsprechend fbwS..PRI [néchste Fehler das Bit vom Fehler des
Pfad-Ersteintrages.
4 1 im Nachlauf erfolgt keine applizierbar
Vorentprellung eines Fehlers und damit
16d auch keine Fehlerspeicherung.
10h Der Fehler wird nicht endgiiltig defekt
aber auch nicht geheilt! Es erfolgt auch
keine Ersatzfunktion !
0 Behandlung im Nachlauf so wie im
Normalbetrieb
5 1 Keine Ersatzfunktion auf diesen applizierbar
Fehler, das heifit die Fehlerspeicherung
32d erfolgt normal, aber die Fahrsoftware
20h bekommt den Fehler nicht zu sehen
0 Alle Ersatzfunktionen zu diesem Fehler
werden durchgefiihrt
6 1 Bei niedriger Klemme 15 Spannung applizierbar
64d 4,5V <anmK15 <anwK15 H U Die Entprellung des Fehlers ist
40h erfolgt keine Entprellung eines Fehlers  |abhédngig von der analogen K15
und damit auch keine Fehlerspeicherung. | Auswertung (siche Kapiteln
Fehler wird nicht defekt aber auch nicht | “Eingangssignale”, “Fehlerbehandlung
geheilt! Es erfolgt auch keine - Nachlauferkennung” ).
Ersatzfunktion !
0 Die Fehlerauswertung erfolgt wie im
Fahrbetrieb.
7 1 Ein eventueller Zustand ,,endgiiltig applizierbar fiir Tests, die im Nachlauf
defekt“ wird in den néichsten durchgefiihrt werden und deren
128d Fahrzyklus iibernommen und bleibt bis | Ersatzfunktion im nichsten Fahrzyklus
80h zum nichsten Test erhalten. erfolgen soll.
Der Fehler gilt im néchsten Fahrzyklus
aber erst als getestet wenn der Test Bei allen Fehlern des Pfades sollte
erfolgt ist. dieses Bit gleich
0 Der Fehler hat den Zustand ,,intakt“ am |appliziert werden, sonst erbt der
Beginn des nédchsten Fahrzyklus. nédchste Fehler das Bit vom Fehler des
Pfad-Ersteintrages.
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Die Uberwachung der Fehler kann im abhiingig von der Klemme15 Spannung ausgeblendet werden.
Ist das entsprechende Bit des Parameters fbwE....T gesetzt erfolgt keine Vorentprellung und daher
kein Fehlereintrag und keine Ersatzreaktion. (siehe auch ,,Nachlauf - Niedrige K15 Spannung*)

fowE....T Fehlerausblendung bei niedriger K15 Fehlerausblendung bei erkanntem
Spannung (anmK15 <anwK15 H U) Nachlauf tiber dimK15

x0x0xxxx NEIN NEIN

x0x 1xxxx NEIN JA

x Ix0xxxx JA NEIN

x Ix1xxxx JA JA

Das High-Byte des Labels fbwE...T wird zur Applikation der Fehlerart in der Funktion Diagnose
verwendet (siehe auch Kapitel Fehlerbehandlung - Speichercodes).
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6.4.3 Speichercodes
6.4.3.1 VAG Codes - FSP auslesen mit VAG Tester - KW71

Jedem applizierten Fehlerbit werden drei unabhidngige Bytes als Textzeiger fiir den Tester
zugeordnet (Fehlerort und Fehlerart).

Im VAG-Mode (Adresswort 01) werden der 2 Byte Fehlerort liber die Fehlerparameter-Label
fbwE...V ermittelt sowie 1 Byte iiber die Fehlerart (fbwE...T / High Byte).

Durch die VAG-Testerfunktion "Fehlerspeicher lesen" kann der Fehlerspeicher des SG ausgelesen
werden. Hierfiir werden pro Fehlerspeichereintrag drei Datenbytes im ISO-Block(07) iibertragen,
die wie folgt aufgebaut sind:

Fehlercode HIGH Fehlercode LOW Fehlerart
15 817 0ol7 0

Fehlercode

Mit dem Fehlercode wird die Komponente bzw. Funktion beschrieben, die defekt ist, wie z.B.:
"PEDALWERTGEBER". Aus diesem Code ( applizierbarer Datensétze: fbwE...V ) wird im Tester ein
Klartext generiert, der in der Anzeige ausgegeben wird. Allerdings darf der Speichercode nicht auf 0
appliziert werden, da sonst auf dem VAG Tester die Anzeige "Ausgabe Ende" erscheint.

Fehlerart
In Bit 7 ist der Zustand des Fehlers also statisch(0) oder sporadisch(1) abgelegt, der am Tester
mittels "/SP" am rechten Rand in der zweiten Zeile der Anzeige ausgegeben wird.

In Bit_0-6 ist ein Code abgelegt (applizierbarer Datensatz: High Byte von fbwE...T ), der liber den
Grund des Fehlers Auskunft gibt, wie z.B.: "SIGNAL ZU GROR". Aus diesem Code wird im Tester
ein Klartext generiert, der in der zweiten Zeile der Anzeige ausgegeben wird.

Hinweis:

Bei VAG Codes (aus fbwE...V ) die am Tester bereits zweizeilige Anzeigen generieren (meist in
VAG Code umgerechnete CARB Codes), sollte die Fehlerart (High-Byte des Labels fbwE...T) nur
auf $23 (= keine Anzeige) appliziert werden um Text-Uberschneidungen zu verhindern.

Beispiel fiir Anzeige am VAG-Tester:

Pedalwertgeber
Signal zu grof ISP

i

ACHTUNG!!! Sind in einem Fehlerpfad mehrere Fehlerbit's gesetzt, so werden am
Tester entsprechend viele Fehler ausgegeben.
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6.4.3.2 CARB Codes - FSP ausl. mit OBD II ScanTools mit Adr. Wort 33

Im OBD-Mode ( Adresswort 33, Mode03 u. 07 ) wird der Fehlercode aus dem Fehlerparameter-
Label fbwE...C ermittelt. (siche Schnittstellenbeschreibung vom 8.4.97 VAG 1551 und SAE J2012)

Dieses Fehlerwort besteht aus 4 Nibbles ( =16bit ) wobei das erste Nibble eine Einteilung der Fehler
in Klassen vornimmt. Die letzten 3 Nibbles sind der eigentliche Code in BCD Darstellung (0-999) .
Siehe auch: DRAFT SAE J1979 Revised for ISO 14230-4 Mode$03-Request Emission-Related
Powertrain Diagnostic Trouble Codes

Es werden bei Mode$03 nur abgasrelevante Fehler ausgegeben, d.h. die entsprechenden Fehlerpfade
miissen mit Prioritdt 2 oder 3 (fbwSPRI... ist dann grof3er 1) appliziert werden.

Beispiel fiir den Aufbau eines CARB conformen Fehlercodes (Throttle Position Sensor Reference
Voltage Error P1219):

Fahrzeug-System | Diagnostic Code Fehlercode

( P=Powertrain ) (0-3) (0-999)
CARB Code P 1 2 1 9
Applikationswert Binér 00 01 0010 0001 1001
Applikationswert Hex 1 2 1 9
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6.5 Fehlerspeicherverwaltung

Bis zu acht Fehler sind in einem Fehlerpfad zusammengefalit (siche Anhang E). Ein Fehler wird
durch dessen Fehlerbit im Fehlerpfad definiert, wobei 0 intakt und 1 defekt bedeutet.

Am Beispiel Drehzahlgeber sieht dies wie folgt aus: Dem Sensor Drehzahlgeber (DZG) ist der
Fehlerpfad tboSDZG zugeordnet. Er wird auf statische Plausibilitit (fbbEDZG S = Bit 6),
dynamische Plausibilitit (fbbEDZG D = Bit 5), Plausibilitdt mit dem Ladedruck (fbbEDZG L =
Bit 4) und Uberdrehzahl (fobEDZG U = Bit 1) iiberwacht. Ist ein Fehler (= ein Fehlerbit) in einem
Fehlerpfad gesetzt und der Fehler als endgiiltig defekt eingestuft, wird ein Fehlereintrag im
Fehlerspeicher abgelegt. Es kann pro Fehlerpfad maximal einen Fehlerspeichereintrag geben. D.h.
ist zum Beispiel der Fehler fobEDZG D "Drehzahlgeber dynamisch defekt" gesetzt, so wird dessen
Fehlerpfad fboSDZG gespeichert. Wird der Fehler geheilt und tritt statt dessen der Fehler
fbbEDZG U (Uberdrehzahl) auf, so erfolgt kein weiterer Eintrag, sondern der schon vorhandene
wird aktualisiert.

Die Fehlerentprellung startet nach der Steuergeriteinitialisierung immer mit dem Zustand “kein
Fehler vorhanden”. Das heil}t, bei Steuergerite Reset ist immer der gleiche Zustand vorhanden.
Fehlerzustdnde aus fritheren Fahrten haben keine Auswirkungen mehr.

Ausnahme
Uber den T-Parameter kann appliziert werden, dal das letzte Testergebnis aus einem vorherigen
Fahrzyklus wieder fiir die Ersatzfunktion sichtbar wird. (Anwendung: Nachlauftests)

Fiir jeden Fehlerpfad existiert eine OLDA fboS.. mit acht Fehlerzustandsbits und eine OLDA {boO..
mit acht Zustandsbits, die dariiber Auskunft geben, ob eine Uberwachung seit "Ziindung ein" schon
erfolgt ist (Bit = 1) d.h. das Fehlerbit wurde einmal gutgemeldet oder ist endgiiltig defekt. Nicht
benutzte Bits sind mit 1 initialisiert. Aulerdem sind Sammel OLDA’s ( Pfadfehler: fboS 00,
tb0S..02, ...; Pfad getestet: tboO 00, fbo0..02, ...) vorhanden bei denen pro OLDA 16 Fehlerpfade
zusammengefalit werden (1 Bit pro Pfad, in der Reihenfolge der Pfade siche Anhang E).
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Fehlerzustinde im Fehlerspeicher:

endgiiltig Defekterkennung

nach Fehlervorentprellung 1

Pfad nicht

i FSP 'Vorlauﬁg
. eingetragen:
eingetragen - Umwelten
\—// gespeichert
- MIL-aus

Fehler
bestitigt sich

Fehler bestitigt sich nicht

Diagnose Mode 7
wihrend Eintragsentprellung

wihrend
Eintrags-
direkter Fehler- entprellung
eintrag

16schen
iiber WUC

3

geheilt 2
eingetragen: Fehler verschwunden, entprellt
- Umwelten Heilungsentprellung eingetragen:
gespeichert abgelaufen - Um\fvelten
- Diagnose Mode 3 gespeichert
MIL, Systemlampe aj
- Diagnose Mode 3

Fehler erneut gemeldet

Abbildung UEBEFBO03: Fehlerzustinde

Zustand 1 (Vorldufiger Fehler):

Nachdem ein Fehler von der Vorentprellung als endgiiltig defekt eingestuft wurde, wird er im
Fehlerspeicher als vorldufiger Fehler mit den zugehorigen Umweltbedingungen abgespeichert.

Zustand 2 (Entprellter Fehler):

Wenn sich ein vorldufig eingetragener Fehler bei weiteren Fehlertests bestitigt, dann wird er
entprellt eingetragen. In diesem Zustand geht die zugehorige Fehlerlampe an und bei OBDII Fehlern
wird der Fehler dann iiber die Diagnose an den OBDII Tester (generic scan tool) gemeldet.

Zustand 3 (Geheilter Fehler):

Ist der Fehler lange genug nicht mehr aufgetreten wird er geheilt. Die Anzeigelampe wird nicht
mehr angesteuert (fiir diesen Fehler) und der Fehler wartet auf Loschung durch ,,warm up* Zyklen.
In diesem Zustand ist der Fehler weiterhin iiber die Diagnoseschnittstelle sichtbar. Im Diagramm ist
der Zustand fiir die Diagnose iiber den OBDII Tester angegeben. Fiir den VAG Tester werden alle
Zustdnde (1-3) gemeldet.
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6.5.1 Driving Cycle (DC)
Als Entprellzyklus kommt der ,,Driving Cycle“ (DC) zur Anwendung:

Der DC wird fiir jeden Pfad getrennt ermittelt, d.h. jeder Fehler des Pfads muf} den Zustand
getestet haben. (Sammel OLDA fboO .. bzw. Pfad OLDA fboO...)

Ein DC ist dann erreicht wenn alle Fehlertests eines Pfades mindestens einmal durchlaufen wurden
und keine Fehlervorentprellung fiir einen dieser Fehlertests mehr lduft oder ein Fehler im Pfad
aufgetreten ist.

Nach Ziindung ein ist zuerst fiir keinen Pfad ein DC erreicht. Nachdem ein Pfad den DC erreicht
hat, werden die Fehlerentprellzéhler aktualisiert. Danach éndert sich der Zustand des DC bis zum
Ausschalten der Ziindung nicht mehr. Das heilt, es kann pro ,,Fahrt (pro Grundinitialisierung des
SG) nur 1 DC erreicht werden.

6.5.2 Warm Up Cycle (WUC)

Die Ziahler fiir Selbstloschung werden nur bei Erreichen eines Warm Up Cycle dekrementiert.
Dieser wird erkannt, wenn seit "Ziindung ein" UND Ablauf der Sperrzeit fowVERW SZ die
Wassertemperatur mindestens um fbwVERW DT zugenommen hat UND den Wert fowVERW_ET
erreicht hat (fbmWUC = 255). Ist dies der Fall, wird bei allen Fehlern, bei denen die Entprellung fiir
Heilung abgelaufen ist (Bit 6 im Status ist geloscht), der Zahler fiir Selbstloschung dekrementiert.
Wenn dieser Zédhler Null erreicht, wird der jeweilige Fehler aus dem Fehlerspeicher entfernt,
allerdings nur unter der Voraussetzung, dal3 die Selbstloschung nicht mittels fbwE..T deaktiviert ist.
Ein eventuell vorhandener zugehoriger Freeze Frame wird ebenfalls geloscht. Bei defektem
Wassertemperaturfiihler kann kein Warm Up Cycle erreicht werden.

6.5.3 Allgemeine Datensatzparameter

Fiir die allgemeine Verwaltung sind folgende Parameter definiert:

Parameter | Funktion

fbwVERW ET | Warm Up Cycle Endtemperatur

fbwVERW DT | Warm Up Cycle Differenztemperatur

fbwVERW _SZ | Warm Up Cycle Sperrzeit nach Initialisierung (Zeit um welche die Erfassung der
Starttemperatur nach Ziindung an verzogert wird)

fbwVERW 7B | Zeitbasis fiir Zyklusverwaltung

fbowVERW LI | Initialwert flir Selbstloschung (Wert, mit dem der Loschzéhler wihrend
aktuellem Eintrag initialisiert ist, Wert ist bei jetziger Realisierung
bedeutungslos, muf3 nur > 0 sein.)

fbowVERW LS [ Startwert fiir Selbstloschung (Wert, mit dem der Loschzéhler bei entprelltem
Fehlerspeichereintrag initialisiert wird) Dieser Wert gibt an wieviele WUC's
notwendig sind, damit ein geheilter Fehlerspeichereintrag aus dem
Fehlerspeicher geloscht werden darf.

Mit dem Schalter cowVAR OBD (Bit 0) kann man applizieren ob eine MIL-Lampe vorhanden ist:
cowVAR OBD (Bit0)=1 MIL Lampe vorhanden

cowVAR OBD (Bit 0)=0 MIL Lampe nicht vorhanden, die SYS Lampe wird zusétzlich ange
steuert wenn die MIL Lampe angesteuert werden sollte.
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Readiness

Im SG gibt es folgende abgasrelevante Komponenten die iiberwacht werden:

e Uberpriifung Gesamtsystem = Comprehensive component monitoring
e Priifung Kraftstoffanlage = Fuel system monitoring

e Ziindaussetzeriiberwachung = Misfire monitoring

e Katalysator = Catalyst monitoring

e Abgasriickfiihrung = EGR system monitoring

Jeder Komponente werden im SG mehrere Readinessbits und Fehlerpfade zugeordnet. Readiness
einer Komponente (= Readinessbit gesetzt) ist nach Ablauf der fiir die Komponente in
fbwRDY Cnt applizierten Anzahl von DC erreicht, d.h alle zur Readiness gehdrenden Fehlertests
miissen genauso oft erfolgt sein. Das Ergebnis der Fehlertests ist nicht relevant. Fehlerpfade, die den
Test eines abgasrelevanten Pfades verhindern koénnen, miissen abgasrelevant (Prioritdt 2 und 3)
appliziert und einem Readinessbit zugeordnet werden. Damit wird sichergestellt, dal die MIL
Lampe angeht und Readiness erreicht wird.

Die Zuordnung Fehlerpfad - Readinessbit erfolgt mit fbwS...PRI:

Datensatz Pfad gehort zu: Datensatz OLDA OLDA
fbwS...PRI Bit Pos. CARB | Anzahl Pfade | Anzahl
getestet

0000 Oxxx kein OBD Pfad

1000 Oxxx ,,comprehensive components” | fbwRBP COM | fboO COM P |fboO COM T

0100 Oxxx ,.fuel system fbwRBP FUE |[fboO FUE P |fboO FUE T
0010 Oxxx ,,misfire monitoring* fbowRBP MIS |[fboO MIS P fboO MIS T
0001 Oxxx ,.catalyst monitoring* fbwRBP CAT |[fboO CAT P |fboO CAT T
0000 1xxx ,,EGR system monitoring‘ fbowRBP EGR [fboO EGR P |fboO EGR T

Es ist moglich einen Pfad gleichzeitig mehreren Readinessbits zuzuordnen. Damit 148t sich z.B. die
Gesetzesforderung erfiillen, Readiness fiir kontinuierliche Tests erst dann zu setzen, nachdem
Readiness der nichtkontinuierlichen Tests erreicht wurde.

Readinessbits, die keinem Pfad zugeordnet wurden, werden in der Diagnose automatisch als nicht
unterstiitzt gemeldet. Uber die OLDAS (fboO ... P, fboO ... T) kann fiir jedes Readinessbit die
Anzahl der zugehorigen Pfade und die Anzahl der zugehorigen getesteten Pfade ermittelt werden.
(Die Anzahl der zugehdrigen Pfade wird einmal bei der Initialisierung ermittelt).

Die Messages tbmCPID1AB (Mode 01 - Pid 01 - Data A und Data B) und tbmCPID1CD (Carb
Mode 01 - Pid 01 - Data C und Data D) zeigen die Readinessbits so an, wie sie liber die Diagnose
ausgegeben werden. Mit fbwRBP_... kann man die Bitposition innerhalb der Anzeige applizieren
(siehe Kapitel Diagnose — PID 01h — Fehlerspeicherinfo/Readiness).

Zusitzlich zu den Messages fbmCPID1AB und fbmCPID1CD wird die Readinessinformation auch
in der Message xcmRdBits zur Darstellung am VAG-Tester angezeigt. Die Message wird nur
aktualisiert, wenn die Diagnose mit dem Tester aktiv ist. Die Anzahl der OBD relevanten Fehler
steht in der Message xcemOBD ANZ zur Verfiigung, die auch nur bei aktiver Diagnose aktualisiert
wird.
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xcmRdBits:

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
compreh. fuel misfire catalyst EGR unbelegt, unbelegt, |unbelegt,
components | system monitoring | monitoring | system immer 0 immer 0 immer 0

0 ... Readinessbit erreicht
1 ... Readinessbit nicht erreicht

Zusitzlich zu den Readinessbits werden Statusbits ermittelt und in der OLDA fbmRyBits

angezeigt:

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
compreh. fuel misfire catalyst EGR unbelegt, unbelegt, |unbelegt,
components | system monitoring | monitoring | system immer 0 immer 0 immer 0

0 ... alle zu diesem Readinessbit gehdrenden Pfade wurde wéhrend dieses DC schon getestet
1 ... es wurden noch nicht alle zu diesem Readinessbit gehdrenden Pfade getestet.

Achtung:

Fiir das Status-Bit fomRyBit.3 EGR System Monitoring sind neben dem Teststatus der als relevant
applizierten Fehlerpfade noch zwei weitere Freigabebedingungen fiir setzen des Status auf getestet
notwendig. Die Uberwachung der Regelabweichung aroEueb.2 muB fiir die applizierbare Zeit
arwRdyARUe permanent freigegeben, die Abgasriickfiihrung aroAUS B fiir die Zeit arwRdyARau
permanent deaktiviert gewesen sein. Diese Bedingungen werden erst durch eine Initialisierung des
SG wieder zuriickgesetzt. Sichtbar sind sie in der Message armAGRstat, Bit 0 fiir Uberwachung, Bit
1 fiir Deaktivierung der Abgasriickfiihrung.

Mit der ersten Bedingung soll die Readiness erst dann erreicht werden, wenn das SG lange genug
im Uberwachungsbereich war um eine ARF-Regelabweichung erkennen zu kénnen.

Mit der zweiten Bedingung soll Readiness solange verzégert werden, bis eine HFM/LDF
Plausibilitatserkennung moglich war.

Fiir jedes Readinesbit wird im EEPROM ein 2-Bit Zihler mitgefiihrt (= DC Zihler eines
Readinessbits). Die Zahler werden in der Message fomRDYNES zusammengetalt.

Belegung der OLDA fbmRDYNES:

Bitl5 | Bitl4 | Bitl3 | Bitl2 | Bitl1 | Bit10 | Bit9 |Bit8 |[Bit7 |Bit6 |Bit5 |Bit4 |[Bit3 [Bit2 [Bitl [Bit0
0 0 0 0 0 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0

EGR system | catalyst misfire fuel system [ comprehens.
monitoring monitoring monitoring monitoring comp. monit.

Diese Zihler werden beim Loschen des Fehlerspeichers auf 0 gesetzt. Jedesmal wenn der zu einem
Readiness Bit gehorende Status von 1 auf 0 wechselt wird der zugehdrige 2-Bit Zédhler erhoht. Der
Zahler wird hierbei auf 3 begrenzt. Erreicht der Zahler einen Wert grofler gleich dem Wert, welcher
in fbwRDY Cnt (genauso codiert wie fTomRDYNES) appliziert ist, so wird das Readinessbit gesetzt.
Wird ein Fehler entprellt eingetragen, so wird der Zahler auf den Wert 3 gesetzt (damit wird
erreicht, daB3 bei angesteuerter MIL Lampe auch Readiness gemeldet wird).

Applikationshinweis:

Nach Sensorwechsel mufl der Fehlerspeicher geloscht und Readiness abgewartet werden! (nur
danach kann festgestellt werden, daB3 z.B. kein Fehler mehr vorliegt).
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6.6 Fehlerspeicher

Der Fehlerspeicher besteht aus maximal 5 Fehlereintrdgen und einem Freeze Frame. Ein
Fehlerspeichereintrag ist wie folgt aufgebaut:

Byte | Beschreibung EinfluB durch Olda

-Nr. Applikation
0 | Pfadnummer (siche Anhang F) NEIN fboFS.PFD
1 | Status JA (Bit 0,1,4) fboFS.STA
2 | Fehlerart aktuell NEIN fboFS.FAA
3 | Fehlerart entprellt NEIN fboFS.FAE
4 | Entprellzdhler fiir Statusbit 6 Startwert in fbwS...FLC NEIN fboFS.FLZ
5 | Entprellzéhler fiir Fehlerheilung Startwert in fowS...HLC NEIN fboFS.HLZ
6 | Zidhler fiir Selbstloschung Startwert in fbwVERW LS NEIN fboFS.SLZ
7 | Haufigkeitszdhler NEIN tboFS.HFZ
8 | Umweltbedingung 1 appl. durch fbwS...UBI JA fboFS.UB1
9 | Umweltbedingung 2 appl. durch fbwS...UB2 JA fboFS.UB2
10 | Umweltbedingung 3 appl. durch tbwS...UB3 JA fboFS.UB3
11 | Umweltbedingung 4 appl. durch fbwS...UB4 JA fboFS.UB4
12 | Umweltbedingung 5 appl. durch fbwS...UB5 JA fboFS.UBS

Status (Byte 1):

In diesem Byte sind fiir die Fehlerbehandlung relevante Steuerbits eingetragen.

Der Autbau dieses Bytes ist wie folgt:

[7]6] [4]3]2[1]0]

Bit | Wert | Bedeutung

0 1 | Abgasrelevanter Fehler (mit Prioritit 2 oder 3 appliziert, fbwS..PRI)

1 1 | Bei Einstufung eines Fehlers als endgiiltig defekt erfolgt die Ansteuerung der MIL
(blinkend), unabhéngig vom Status der Entprellung. Dies ist fiir Katalysator
gefidhrdende Fehler vorgesehen und kann mittels fbwE.. T Bit 3 appliziert werden.

2 1 | Fehler aktuell vorhanden, wird gesetzt, wenn Fehler als endgiiltig defekt erkannt ist
bzw. geldscht, wenn der Fehler als im Betrieb geheilt eingestuft ist

3 1 | Fehler sporadisch vorhanden, wird gesetzt, wenn der Haufigkeitszihler grofer als 1
wird.

4 1 | Fehler ist nicht selbstloschend kann mittels fbwE.. T Bit 2 appliziert werden.

5 unbenutzt

6 1 | wird gesetzt, nachdem Entprellung abgelaufen ist bzw. geloscht wenn
Heilungsentprellung abgelaufen ist. Ansteuerung der MIL bzw. SYS Lampe, wenn
mittels fbwS..PRI appliziert.

7 1 | Alle Fehler im Byte 2 (Fehlerart aktuell) des FSP werden am Beginn des néchsten
Fahrzyklus auf den Zustand ,,endgiiltig defekt* gesetzt wenn im Status das Bit 2 (Fehler
aktuell vorhanden) ebenfalls gesetzt ist. Dieses Bit kann mittels fbwE..T Bit 7 appliziert
werden.
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Fehlerart aktuell (Byte 2)

Letzter Fehlerzustand (Fehlerbits) des Fehlerpfades. Bleibt erhalten auch wenn Pfad nicht mehr
defekt ist. Wird aktualisiert, wenn Pfad wieder defekt wird. Uber die Diagnose werden nur die
Fehler deren Bits in diesem Byte gesetzt sind ausgegeben.

Fehlerart entprellt (Byte 3)
Ist eine Kopie vom Fehlerpfad des Fehler(bit)s, wenn dieser erstmalig als endgiiltig defekt
eingestuft und im Fehlerspeicher eingetragen wird.

Entprellzdhler fiir Statusbit_6 (Byte 4)
Zahler mit dem die Entprellung beim Fehlereintrag durchgefiihrt wird. Wird verwendet solange ein
Fehlerspeichereintrag aktuell eingetragen ist. Initialisierungswert fbwS..FLC.

Entprellzdhler fiir Fehlerheilung (Byte 5)

Enthélt den Zihlerstand der Entprellung fiir Fehlerheilung. Nach erfolgter Entprellung wird Bit 6
(Fehler entprellt) des Status geloscht. Der Zéhler wird mit tbwS..HLC initialisiert wenn ein Fehler
das erste mal entprellt eingetragen wird. Danach erfolgt eine Initialisierung immer dann wenn der
Fehler erneut auftritt.

Zahler fur Selbstloschung (Byte 6)

Enthélt den Zéhlerstand fiir Selbstloschung. Mit dem Wert fbowVERW LS wird der Zéhler
initialisiert wenn der Fehlerpfad entprellt eingetragen wird und danach immer dann, wenn der
Fehlerpfad aktuell defekt ist. Der Zahler wird dekrementiert, wenn ein Warm Up Cycle erreicht ist
UND wenn die Entprellzdhler fiir Statusbit 6 UND Fehlerheilung Null sind. Erreicht er den Wert 0,
so wird der Fehlereintrag aus dem Fehlerspeicher entfernt, sofern dies nicht durch den Parameter
fbwE..T (Bit_2) verriegelt ist. Falls das Loschen verriegelt ist, wird der Fehler fiir den OBDII Tester
unsichtbar.

Haufigkeitszdhler (Byte 7)
Wird jedesmal inkrementiert, wenn ein Fehler von im Betrieb geheilt auf endgiiltig defekt wechselt.
Er wird nach oben auf den Wert 255 begrenzt.

Umweltbedingungen 1-5 (Byte 8 - 12)

Diese werden bei erstmaligem Eintragen eines Fehlers, wenn der Fehler als endgiiltig defekt
eingestuft ist, eingelesen, normiert und im Fehlerspeicher abgelegt. Die Umweltbedingungen
werden bei Anderungen im Fehlerpfad nicht aktualisiert. D. h. sie entsprechen den Bedingungen bei
erstmaligen Erkennen des Fehlers als endgiiltig defekt, also dem 3. Byte eines Fehlereintrages
(Fehlerart entprellt).
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6.6.1 Verhalten bei vollem Fehlerspeicher

Ist der Fehlerspeicher voll und ein neuer Fehler als endgiiltig defekt erkannt, dessen Fehlerpfad sich
noch nicht im Fehlerspeicher befindet, so wird der Fehlerspeicher nach niederprioren Fehlern
durchsucht. Wird ein solcher Eintrag gefunden, so wird dieser entfernt. Um die zeitliche
Reihenfolge der eingetragenen Fehler aufrecht zu erhalten, werden die nachfolgenden
Fehlereintrdge aufgeriickt und der neue Fehler an letzter Stelle eingetragen.

6.6.2 Freeze frame

Der freeze frame ist ein applizierbarer umfangreicher Satz von Umweltbedingungen. Uber den
OBDII Diagnose Tester (SAE generic scan tool) konnen nur diese Umweltbedingungen ausgelesen
werden (nicht die 5 kundenspezifischen pro Fehlerspeichereintrag!). Mittels fowFFRM 01 - 15
sind fiir den freeze frame bis zu 15 Umweltbedingungen applizierbar. Die Umweltbedingungen
werden liber Messagenummern ausgewéhlt, wobei fiir OBDII nur die Messagenummern < h0f00
verwendet werden sollten (teilweise andere Normierung auf der Diagnoseschnittstelle).

Zuteilung des freeze frames:

Der freeze frame wird belegt, wenn das erste Mal ein Fehlerpfad mit Prioritdt 2 oder 3 endgiiltig
defekt und im Fehlerspeicher eingetragen wird.

Uber den Variantenschalter cowVAR_OBD kann appliziert werden ob der Freezeframe fiir die
Diagnose erst sichtbar wird wenn sich der Fehler bestitigt hat (entprellt oder geheilt eingetragen,
cowVAR OBD Bit 7 = 1) oder sichtbar wird sobald der Freezeframe belegt ist (cowVAR OBD
Bit 7=0).

Ist der Freeze frame mit einem Fehlerpfad mit der Prioritét 2 belegt, kann er von einem Fehlerpfad
mit der Prioritdt 3 neu belegt werden. Wird der zu einem freeze frame gehorige
Fehlerspeichereintrag aus dem Fehlerspeicher geloscht, so wird der freeze frame ebenfalls geldscht.
Es kann daher vorkommen, dall der Fehlerspeicher fast voll ist und kein giiltiger freeze frame
existiert. Der nichste auftretende Fehler mit Prioritit 2 oder 3 wird ithn dann wieder belegen.

Aufbau:

Byte | Beschreibung
-Nr.

0 Pfadnummer des Fehlerpfades (siche Anhang E) = FFH wenn unbelegt

1 Fehlerart (Kopie von Byte 3 des zugehorigen Fehlerspeichereintrags)

2 1. Umweltbedingung

16 | 15. Unweltbedingung
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Ersatzwertbehandlung fur Freeze Frame und Diagnose:

Im OBDII Gesetz wird gefordert, da3 als Umweltbedingungen (freeze frame und lebende Werte) die
tatsdchlichen Werte und keine Ersatzwerte verwendet werden. Wenn doch Ersatzwerte verwendet
werden, so miissen sich diese deutlich von giiltigen Werten unterscheiden. Die Analogwerterfassung
halt den letzten giiltigen Wert vor einem SRC Fehler fest. Nach Ablauf der Vorentprellung wird der
Ersatzwert vorgegeben. Die zu einem solchen Analogwert gehdrende Message hat daher immer
Werte die sich nicht von giiltigen Sensorwerten unterscheiden. Um die OBDII Forderung trotzdem
zu erfiillen, kann fiir die Messagenummern 0000h - 0011h eine besondere Behandlung appliziert
werden. Wenn der zur Messagenummer zugehorige Pfad (zugeordnet durch fbwPIDPF..) SRC low
oder SRC high defekt wird, wird statt der aktuellen zur Messagenummer gehdrenden Message ein
applizierbarer Wert abgespeichert. Der zu speichernde Wert kann fiir SRC low (fbowEWLO ..) und
SRC high (fbowEWHI ..) getrennt fiir jede Messagenummer appliziert werden.

fowPIDPF00 Pfadnummer fiir PID 00 .. 11h (Messagenummern 0000h - 0011h).

fbwPIDPF11 (hex) |Wird die Pfadnummer auf 255 appliziert, so wird immer der aktuelle PID
Wert gespeichert.

fbwEWLO 00 Ersatzwert bei SRC Low Fehler im Pfad fbwPIDPF.. fiir zugehorige PID

(Messagenummer)

fbwEWLO 11(hex)

fbowEWHI 00 Ersatzwert bei SRC High Fehler im Pfad fbwPIDPF.. fiir zugehorigen PID

...... (Messagenummer)

fbowEWHI 11(hex)

PID: siehe Kapitel Diagnose — PID 00h — Unterstiitzte PID’s (01-20 hex) .
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6.7 Ansteuerung der MIL - Lampe
Die MIL Lampe (ehmFMIL) wird unter folgenden Bedingungen (fbmMIL) angesteuert:

Wertebereich der OLDA fobmMIL (bitkodiert):

-0 = Ein abgasrelevanter Fehler (fbwS..PRI.1=1) ist im Fehlerspeicher entprellt eingetragen.
-1 = Ein abgasrelevanter, katalysatorgefahrdender Fehler (fowE..T Bit 3) ist
endgiiltig defekt (Lampe blinkt)
= Dauerlicht (fbwT MIMAX = unendlich)
Lampentest 1 (n < fbowT MIDRZ)
Lampentest 2 (n >= fbwT MIDRZ und t < fbwT MITES)
Verzogerungszeit tbwT MIVER abgelaufen
Lampe an
= nicht benutzt

I
AN o NV N NNV
Il

Der MIL Lampentest dient zur optischen Uberpriifung der Funktionstiichtigkeit durch den Fahrer.
Er erfolgt nach "Ziindung ein" und ist folgendermallen applizierbar:

Name | Beschreibung

fowT MIMAX |Dauer des Lampentest; bei Maximalwert erfolgt die Abschaltung erst nach
Uberschreiten von fowT MIDRZ und Ablauf von fowT MITES

fbowT MIDRZ | Drehzahlschwelle

fowT MITES |Dauer des Lampentest nach Uberschreiten von fowT MIDRZ; die Lampe wird
abgeschaltet auch wenn die Zeit fowT MIMAX noch nicht abgelaufen ist.

FbwT MIVER |Liegt ein abgasrelevanter Fehler an, so erfolgt die Ansteuerung der MIL verzogert
um die Zeit fbwT MIVER (siche OLDA fbmMIL).

FbwT MIBLK |Blinkfrequenz bei abgasrelevanten, katalysatorgefahrdenden Fehler (halbe
Periodendauer)

Ist ein katalysatorgefdhrdender Fehler aktiv (MIL blinkt), so hat die Anforderung eines externen
Steuergerdtes die MIL anzusteuern keine Auswirkung, in allen anderen Féllen werden die ext.
Anforderungen und die Anforderung der EDC verODERt.

Das Getriebesteuergerit hat iiber CAN die Moglichkeit einen MIL Request anzufordern (RCOS
Message mrmCANMIL).
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6.8 Ansteuerung der Systemlampe

Die Diagnoselampe (ehmFDIA) wird unter folgenden Bedingungen (fbmDIAL) angesteuert:

Wertebereich der Olda fbmDIAL (bitkodiert):

-0

|
NN kAW~

Ein Fehler (bei fbwS..PRI - Bit2 = 1) ist im Fehlerspeicher entprellt eingetragen und
noch nicht im Status geheilt (HLC = 0)

nicht benutzt

Dauerlicht (fbwT DIMAX = unendlich)

Lampentest 1 (n < fbwT DIDRZ)

Lampentest 2 (n >= fbwT DIDRZ und t < fowT_ DITES)

Verzogerungszeit tbwT DIVER abgelaufen

Lampe an

Wenn mittels cowSYS LMP eine Systemleuchte appliziert ist (VerODERung
von DIA- und Vorgliihlampe) UND sich die Gliihzeitsteuerung im
Betriebszustand Vorgliihen befindet.

Der Lampentest dient zur optischen Uberpriifung der Funktionstiichtigkeit durch den Fahrer. Er
erfolgt nach "Ziindung ein" und ist folgendermal3en applizierbar:

Name

| Beschreibung

fbowT DIMAX | Dauer des Lampentest; bei Maximalwert erfolgt die Abschaltung erst nach

Uberschreiten von fowT DIDRZ und Ablauf von fbwT DITES

fowT DIDRZ | Drehzahlschwelle

fowT DITES |Dauer des Lampentest nach Uberschreiten von fowT DIDRZ; die Lampe wird
abgeschaltet auch wenn die Zeit fowT DIMAX noch nicht abgelaufen ist.

fowT DIVER |Ist ein Fehler (bei fowS..PRI - Bit 2 =1) entprellt im Fehlerspeicher eingetragen,
so erfolgt die Ansteuerung der Lampe verzogert um die Zeit fbwT DIVER.

fbwT DIBLK | Blinkfrequenz bei anzuzeigenden Fehler (halbe Periodendauer)

Mittels cowSYS LMP kann eine Lampe gleichzeitig als Vorgliih - und als Fehlerlampe verwendet
werden (0 = Gliih- und Fehlerlampe separat, 1 = Systemlampe). Zur Unterscheidung eines Fehlers
von Vorglithen wird die Lampe mit der Blinkfrequenz fbwT DIBLK angesteuert.
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6.9 Verwendete Begriffe

Fehler
Kleinste Uberwachungseinheit, (z.B.: ,,Signal range check low* ist ein Fehler).

Zeitgesteuerte Fehler (Vorentprellung)

Die Entprellung eines zeitgesteuerten Fehlers erfolgt durch Ablauf applizierbarer Zeiten.

Ereignisgesteuerte Fehler (Vorentprellung)

Die Entprellung eines ereignisgesteuerten Fehlers erfolgt durch Zahlen bestimmter fehlerabhéngiger
Ereignisse, wie z.B. Betitigen eines Kontaktes. Die Werte, bis ein Zustand entprellt ist konnen
appliziert werden.

Fehlerpfad

Zusammenfassung von maximal acht Einzelfehlern, die gleiche Komponente/Funktion/Sensor
betreffen.

Lvorliufig defekt™ (Vorentprellung, pro Fehlerbit)

Aufgrund eines fehlerhaften Zustandes wird durch die Fehlerbehandlung ein Fehler als vorldufig
defekt gesetzt. Falls dieser wihrend der ihm zugeordneten Entprellzeit (applizierbar) wieder geheilt
wird, wird er wieder zuriickgesetzt. An Analogeingéngen wird wéhrend des Zustandes ,,vorldufig
defekt* der letzte giiltige Wert eingefroren.

Lendgiiltig defekt™ (Vorentprellung, pro Fehlerbit)

Ein Fehlerzustand bleibt wéihrend der gesamten, ihm zugeordneten Entprellzeit (applizierbar)
aufrecht. Eventuelle Ersatzfunktionen werden durchgefiihrt.

Lvorliufig geheilt” (Vorentprellung, pro Fehlerbit)

Ein Fehler der schon ,,endgiiltig defekt™ war tritt nicht mehr auf. Solange Entprellzeit fiir Heilung
lauft ist Fehler vorlaufig geheilt.

,.im Betrieb geheilt* (Vorentprellung, pro Fehlerbit)

Ein Fehler der schon ,,endgiiltig defekt™ war ist ldnger als die Entprellzeit fiir Heilung nicht mehr
aufgetreten. Ersatzreaktionen werden zuriickgenommen.

aktueller Fehler (Fehlerspeicherverwaltung, Pfad):

Ein Fehler wurde in der Diagnose erkannt. Er wird vorldufig in den Fehlerspeicher samt
Umweltbedingungen eingetragen. Die Diagnoselampe ist noch aus. Falls er sich innerhalb der
Eintragsentprellzyklenzeit nicht bestitigt, wird er wieder geloscht.

entprellter Fehler (Fehlerspeicherverwaltung, Pfad):

Ein aktueller Fehler hat sich auch nach dem Entprellen bestétigt. Er ist richtig im Fehlerspeicher
eingetragen, die Fehlerlampe geht an. Der Fehler wird erst durch Heilung und Loschprozedur (oder
Loschen tiber Tester) wieder entfernt.

oeheilter Fehler (Fehlerspeicherverwaltung, Pfad):

Ein Fehler der im Fehlerspeicher schon ,entprellt“ eingetragen war lange genug nicht mehr
vorhanden und wurde iiber die Heilungsentprellung geheilt. Die Diagnoselampe wurde
ausgeschaltet.
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CARB (California Air Ressource Board)
Kalifornische Abgasbehdrde
OBDII (On Board Diagnose II)

Ist ein von der kalifornischen Abgasbehorde CARB erlassenes Gesetz. Es schreibt vor, in allen
Pkws, in leichten Lkws und sonstigen mittelschweren Fahrzeugen alle, elektronisch gesteuerten,
abgasrelevanten Funktionen zu iiberwachen. AuBBerdem wird eine Fehleranzeigelampe (MIL) und
normierte Diagnoseschnittstelle gefordert. Es sind dabei Vorgaben einzuhalten, wann die Lampe
angesteuert und geloscht wird. Falls ein Fahrzeug nicht fiir die Zertifizierung in Kalifornien
appliziert wird, gelten die Anmerkungen beziiglich OBDII in diesem Kapitel nicht. Es konnen dann
alle Moglichkeiten ausgeschopft werden!

Driving Cycle (DC)

Ein DC besteht aus Motorstart, Motorbetrieb und Motor aus. Es wird jedes Fehlerbit jetzt einzeln
entprellt, das heilit unabhéngig davon ob andere Test schon durchgefiihrt wurden. Ein DC ist fiir
einen Fehlerpfad nur dann erreicht, wenn der Fehlerpfad komplett getestet wurde.

Warm Up Cycle (WUC)

OBDII-Entprellzyklus  fiir  Fehlerloschung  (Selbstloschung), wird erreicht, wenn die
Wassertemperatur einen applizierbaren Wert erreicht hat und seit Motorstart um einen
applizierbaren Wert angestiegen ist.

Readiness (bits)

Wird vom Diagnose-Tester abgefragt und ist gegeben, wenn der Zahler des jeweiligen Readinessbits
(Zéhler in fbmRDYNES, sieche Text) den Wert in fbowRDY Cnt erreicht oder iiberschritten hat. Der
Zahler wird jedesmal inkrementiert, wenn alle dem Bit zugeordneten Fehlerpfade getestet wurden
(alle zugehorigen Pfade haben einen DC erreicht). Mit Hilfe der Readiness Information kann ein
angeschlossener Tester erkennen, ob seit dem letzten Loschen des Fehlerspeichers schon
ausreichend Tests durchgefiihrt wurden (gefahren wurde), da3 ein eventuell vorhandener Fehler
auch im Fehlerspeicher steht.

Freeze Frame

Speicher, in dem bei Auftreten eines, abgasrelevanten Fehler (Prioritdt 2 oder 3) applizierbare
Umweltbedingungen abgelegt werden.

MIL (Malfunction Indicator Lamp)
Eine von der CARB fiir OBDII geforderte Fehlerlampe fiir abgasrelevante Fehler.

MIL Request

Die MIL kann nur von der EDC angesteuert werden, andere Steuergerdte haben die Moglichkeit
iiber MIL-Request die MIL anzusteuern. Dies wird iiber den Eingang MIL-E an der EDC realisiert,
der von der Software {iberwacht und ausgewertet wird. Alternativ kann statt dessen auch der CAN-
Bus verwendet werden.

VAG-Tester

Werkstittentester des VAG-Konzerns. Werkzeug fiir Diagnose sdmtlicher Steuergerdte in einem
Fahrzeug.
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7 Diagnose

7.1 Ubersicht

Die externe Kommunikation kann iiber KW 71 (Standard Testgerit), oder iiber KW 2000 (OBDII
Scan Tool) erfolgen. Es wird wéhrend der Reizung des Steuergerites durch das Testgerét ermittelt,
welcher Betriebsmodus verwendet werden soll.

Die Reizung (Initialisierung) mit 5 Baud gliedert sich in einen funktionalen und einen
physikalischen Teil, der anhand des Kommunikationsaufbaues (Initialisierung, Adressierung)
unterscheidbar ist. Mit funktionalen Adressen werden Systeme angesprochen (z. B. abgasrelevantes
System) und mit physikalischen Adressen einzelne Steuergerite (SG), wobei ein System auch aus
nur einem SG bestehen kann. Die Auswahl des zu verwendenden Betriebsmodus erfolgt anhand des
Adressworts, welches die gewlinschte Art der Kommunikation eindeutig festlegt.

Die Reizung erfolgt durch ein vom Testgerdt (TG) auf der K-Leitung mit 5 Baud {ibertragenes
Adresswort und setzt sich wie folgt zusammen (in der Reihenfolge der Ubertragung):

— 1 Startbit (logisch "0", LOW-Potential)
— 7 Datenbits (Adresswort), beginnend mit dem LSB

wobei gilt:
xcWSGADR phys. SG-Adresse = KW 71
33 hex funkt. SG-Adresse = abgasrelevantes System
08 hex phys. SG-Adresse = Steuergerit

- 1 Paritétsbit
Die Paritit wird bei KW 71 entsprechend dem Eintrag in xcwDIASCH iiberpriift. Fiir die
funktionale. Adressierung gilt gerade Paritdt, wahrend fiir die physikalische Adressierung
ungerade Paritit gilt.

— 1 Stopbit (logisch "1", HIGH-Potential)

Die Baudrate fiir die weitere Kommunikation ist fiir den Standard Tester mit 9600 Baud festgelegt,
wéhrend fiir das ,,OBDII scan tool* 10400 Baud gelten.

Das Steuergerit bricht die Reizung ab, wenn

das Startbit ungiiltig ist (auch bei Stérung)

oder nachdem alle Datenbits empfangen wurden und

- die Datenbits gestort sind

- die empfangene Adresse falsche Paritdt besitzt

- die empfangene Adresse nicht bekannt ist

- kein giiltiges Stopbit erkannt wird (auch bei Stérung)

- die mittlere Drehzahl die Schwelle xcw _n_Reiz tibersteigt (nur KW 71)

Bei Abbruch der Reizungserkennung wird nach der Zeit xcwt ini automatisch wieder auf
Reizungserkennung geschaltet.
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7.2 Standard Protokoll

Die externe Kommunikation nach KW71 setzt sich aus zwei Aufgaben zusammen:

- Kommunikations Handler
- Kommando Interpreter

Der Kommunikations Handler iibernimmt die Kommunikationsaufgaben der Diagnose beziiglich
der HW-Ebene:

- Reagieren auf den vom Kommunikations-Reizer erkannten Betriebsmodus
- Verbindungsautbau

- Datentransfer entsprechend vorgegebener Zeitablaufe

Der Kommando Interpreter iibernimmt beziiglich der SW-Ebene nachfolgende Aufgaben:

— Interpretation von empfangenen Anforderungsblocken
- Informationsaustausch mit Systemkomponenten
- Erstellen von entsprechenden Antwortblocken

7.2.1 Kommunikationsaufbau
logisch "1" ri Kommunikationsautba SG-Identifikation

" [rgl [sq] [sq] [s6] [rd [sd [rd [sc] [re] [sq]
logisch "0" | TO J T1) | |Ta| | [T6] T4 | [p2| [T4 T3 |T4

P < g I D
Initialisierung :
mit 5 Baud (Adresse)
Synchronisationsbyte 55H
Keybytes 1 und 2

2. Keybyte invertiert
1.ByteSGID
Invertiertes 1. Byte
2. Byte SG-ID
Invertiertes 2. Byte
ETX

Abbildung XCOMO1: Kommunikationsauftbau nach ISO 9141 fir KW 71
TO ... xewt _ini, T1 ... xcwt_sync, Ta ... xewt kw1, Tb ... xcwt kw2,
P2 ... xcwt_reabl, T3 ... xcwt _reaby, T4 < xcwt_ outby
Der auf die erfolgreiche Reizung folgende Kommunikationsaufbau besteht aus

- dem Synchronisationsbyte (55 hex, 8 Datenbits/keine Paritit) vom SG an das TG
- den zwei Keybytes xcwKeybyt1l und xcwKeybyt2 (7 Datenbits/ungerade Paritdt) und
— der logischen Invertierung des 2. Keybytes vom TG an das SG
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Dieser Kommunikationsaufbau kann im Fehlerfall ohne erneute Reizung wiederholt werden, bis die
im SG dafiir programmierte Anzahl xcwFehzmax erreicht ist. Dieser Fehlerfall tritt ein, wenn die
Zeit xcwt_outby fiir die logische Invertierung des 2. Keybytes {iberschritten wird oder das SG eine
falsche Invertierung erhédlt. Das SG beginnt danach wieder mit der Ausgabe des
Synchronisationsbytes.

7.2.2 Kommunikationsablauf

Der Kommunikationsablauf beginnt mit dem ersten Block der Steuergeréte-Identifikation, den das
Steuergerdt selbstindig nach Erhalt der logischen Invertierung des 2. Keybytes sendet. Die
Steuergerite-Identifikation kann je nach Umfang mehrere Blocke umfassen. Jeder dieser Blocke
wird bei richtiger Ubertragung mit einem "Acknowledge"-Block vom Tester beantwortet.

Anforderungsblock des Antwortblock des
— Testgerits & Steuergerits -
sd [tql [sq |rd [sd (rd] [sq [rg [sd |[rd] [sd |rq
Pl T3 T4 T3 P2 T4 T3 T4 P1
“«n

ETX
1. Byte Anf. block
Invertiertes 1. Byt

2. Byte Anforderungsblock
Invertiertes 2. Byte

ETX
1. Byte Antwortblock
Invertiertes 1. Byte
2. Byte Anwortblock
Invertiertes 2. Byte
ETX

Abbildung XCOMO02: Kommunikationsablauf
P1 <xcwt outbl, P2 ... xcwt reabl

AnschlieBend an die Ubertragung der SG-Identifikation muB das TG dem SG in Form eines
Anforderungsblocks mitteilen, welche Informationen gewiinscht werden. Das SG antwortet mit
entsprechenden Antwortblocken.

Ein Block besteht aus:

- Blockliange - Lange des Blocks exkl. Blockldnge-Byte

- Blockzihler - fortlaufende Nummer des Blocks. Sie startet bei 1. Bei Blockzédhler > 255 wird
der Blockzéhler wieder auf 0 gesetzt

- Blocktitel (Kennzeichnung des Anforderungs- oder Antwortblocks

- Datenteil - maximal 169 Byte

- ETX - Blockendekennzeichen

Die vom Master (Sender des Blocks) ausgegebenen Bytes werden vom Slave (Empfanger des
Blocks) byteweise invertiert zuriickgegeben. Mit dieser Form der Ausgabe erhélt der Master sofort
nach jedem Byte die Information, ob das ausgegebene Byte auch richtig empfangen wurde.
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Wird wihrend der Blockiibertragung die Zeit xcwt outby (Byte-Timeout) iiberschritten, gehen
sowohl das TG als auch das SG an den Anfang der Blockiibertragung zuriick. Der Master wartet
eine weitere Timeout-Zeiteinheit ab, bevor er mit der erneuten Ausgabe des ersten Bytes des Blocks
beginnt, um zu gewéhrleisten, da3 der Slave auf jeden Fall in den Time-Out gegangen ist.

Das letzte Byte eines Blocks (ETX) wird vom Slave nicht zuriickgegeben. Wurde das letzte Byte
vom Slave korrekt empfangen, so iibernimmt er die Master-Funktion und kann mit der Ubertragung
des nichsten Blocks beginnen. Bei falschem Empfang des letzten Bytes (inhaltlich falsch oder
fehlend) hat der Slave die Moglichkeit, den eben erhaltenen Block wiederholen zu lassen. Dazu
sendet er den Block "No Acknowledge" mit dem Blockzéhler des zu wiederholenden Blocks.

Der Kommunikationsablauf endet mit dem Block "Diagnose-Ende", falls er nicht durch Ausschalten
der Ziindung abgebrochen wird. Zwischen dem ersten und dem letzten Block des
Kommunikationsablaufs findet ein stindiger Wechsel der Master - und Slave-Funktion statt, d.h. die
Ubertragungsrichtung zweier aufeinanderfolgender Bldcke ist niemals dieselbe.

Wenn der Abstand zwischen zwei Blocken die Zeit xcwt outbl (Blocktimeout) {iberschreitet, bricht
das SG die Verbindung ab. Solange daher vom TG kein Anforderungsblock an das SG gesendet
wird, werden sogenannte "Acknowledge"-Blocke ausgetauscht, um eine einmal aufgebaute
Verbindung aufrecht zu erhalten. Weiters bilden diese Blocke eine Kontrollfunktion iiber die
Funktionsfahigkeit der K-Leitung. Um einen Anforderungsblock zu senden, muf3 das TG warten, bis
es die Master-Funktion inne hat, und fiigt ihn anstatt eines "Acknowledge"-Blocks ein. Das SG
antwortet nach der Zeit xcwt reabl mit einem entsprechenden Antwortblock.
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7.3 Standard Telegramminhalte
Funktion Block- | Block- | VAG
titel id
Allgemein
Steuergeriteidentifikation lesen 00 B05 01
RAM-Zellen lesen 01 B20 20
ROM/EPROM-Zellen lesen 03 B21 21
Fehlerspeicher 16schen 05 B07 05
Diagnose-Ende 06 B03 06
Fehlerspeicher lesen 07 B06 02
ADC-Kanal lesen 08 B19 09
Acknowledge 09 BO1 -
No Acknowledge 0A B02 -
Steuergeritespezifische Adressen lesen | 0B - -
Parametercodierung 10 B13 07
E2PROM lesen 19 B23 26
E2PROM schreiben 1A B24 27
Login-Request 2B B17 11
Steuergeriteausginge
Stellgliedtest einleiten / fortschalten 04 BO8 03
MeBwerte
Lesen 12 B10 08 00
Normiert lesen 29 B12 08 01 bis
08 25
Anpassung
Lesen 21 B14 10
Testen 22 BI15 10
Speichern 2A B16 10
Grundeinstellung
Einleiten 11 B09 04 00
Normiert einleiten 28 Bll 04 xx
Funktion) Bezeichnung der ausgefiihrten Funktion im SG und im Tester
Blocktitel)  interne SG und Tester Identifikation
Blockid) Lastenheft Identifikation
VAG) VAG Tester Funktionsnummer
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7.3.1 SG-ldentifikation lesen

Diese Funktion dient zur Feststellung der Identitit des Steuergerites beziiglich Hardwarevariante,
Softwareversion und Fertigungsdatum. Nach Ablauf eines erfolgreichen Kommunikationsaufbaus
gibt das Steuergerit selbstindig seine gesamte Identifikation aus. Danach kann die Identifikation
iiber einen eigenen Anforderungsblock jederzeit wieder abgerufen werden.

Die Steuergeriteidentifikation umfaflit 4 Blocke. Jeder dieser Blocke wird einzeln an das Testgerit
iibertragen und bei richtiger Ubertragung mit einem Acknowledge Block vom Testgerit
beantwortet.

Das Display des Tester stellt die Daten wie folgt dar (2 Beispiele):

Displaynummer 111(j111111122222]|2222223323333
123456789012 (345678901234 ]|56789012232475
4D0907401_ _ _|2,51 _R5_ TDI _ |0100AG__DOO
4D0907401_ _ _|2,51 _R5 TDI |G107AG_ _DOO
Datentibertragung:
Sender Byte Hex ASCII Display | Titel
Tester 1. $03 Blocklinge
Anforderung 2. zZ Blockzdhler auf Bus

3. $00 Blocktitel

4, $03 ETX Blockende
Steuergerit 1. $1B Blocklinge
1. Block 2. z+1 Blockzdhler auf Bus

3. $F6 Blocktitel

4, $34 4 1 Geritenummer

5. $44 D 2 Applikation iiber xcwSGBIkl

6. $30 0 3

7. $39 9 4

8. $30 0 5

9. $37 7 6

10. $34 4 7

11. $30 0 8

12. $31 1 9

13. $20 10 Index

14. $20 11 Index

15. $20 12 Leerzeichen

16. $32 2 13 Bezeichnung

17. $2C . 14

18. $35 5 15

19. $6C 1 16

20. $20 17

21. $52 R 18

22. $35 5 19

23. $20 20

24. $54 T 21

25. $44 D 22

26. $49 1 23

27. $20 24

28. $03 ETX Blockende
Tester BO1 z+2 Acknowledge
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Sender Byte Hex ASCII Display | Titel
Steuergerit 1. $07 Blocklinge
2. Block 2. z+3 Blockzdhler auf Bus
3. $F6 Blocktitel
4, $30 0 25 Null oder
$47 G GRA ist freigegeben oder
$41 A ADR ist freigegeben
$56 A\ ADR: Hochlaufzeit, var. Drehzahlschwelle
oder feste Drehzahl ungleich Defaultwert
5. $30 0 26 keine Anpassung
$31 1 Anpassung A
$32 2 Anpassung B
$33 3 Anpassung A & B
$34 4 Anpassung C
$35 5 Anpassung A & C
$36 6 Anpassung B & C
$37 7 Anpassung A & B & C
6. $30 0 27 keine Anpassung
$31 1 Anpassung D
$32 2 Anpassung E
$33 3 Anpassung D & E
$34 4 Anpassung F
$35 5 Anpassung D & F
$36 6 Anpassung E & F
$37 7 Anpassung D & E & F
7. $30 0 28 keine Anpassung
$31 1 Anpassung G
$32 2 Anpassung H
$33 3 Anpassung G & H
$34 4 Anpassung |
$35 5 Anpassung G & 1
$36 6 Anpassung H & 1
$37 7 Anpassung G & H & |
8. $03 ETX Blockende
Tester BO1 z+4 Acknowledge
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BOSCH

Ubersicht iiber die unterstiitzten Anpassungsfunktionen:

VAG Nr. | Anpassung OLDA
A 100 01 Begrenzungsmenge mrmBEGaAGL oder mrmBEGmAGL
B 200 02 [ Leerlaufdrehzahl mrmLLR AGL
C 400 03 | Abgasriickfithrung armARF AGL
D 010 05 Startmenge mrmSTA AGL
E 020 04 | Spritzbeginn / Férderbeginn sbmAGL SBR/fnmAGL FN
F 040 12 | Vorgliihen gsmAGL VGK
G 001 18 | Hochstgeschwindigkeitsbegrenzung mrmV HGBSW
H 002 Login | Kraftstoffkiihlung Siehe Login Request
I 004 Login | FGG-Tachokonstantenumschaltung Siehe Login Request
ODER | ODER ODER
30 | VE-Mengenabgleich zmmVE AGL
VAG) Anzeige am VAG Tester falls Anpassung erfolgte
Nr.) siehe Ubersicht Anpassung (= Anpassungskanalnummer)
Anpassung) Bezeichnung der Anpassung
OLDA) OLDA Kanal des entsprechenden Abgleichwertes
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Sender Byte Hex ASCII Display | Titel
Steuergerit 1. $0A Blocklinge
3. Block 2. z+5 Blockzdhler auf Bus
3. $F6 Blocktitel
4, $41 A 29 Automatgetriebe
$53 S Schaltgetriebe tiber
$44 D Direktschalter (ASG)
5. $47 G 30 fiir Getriebe xewSGBIk2
6. $20 31 Leerzeichen
7. $20 32 Leerzeichen applizierbar
8. $44 D 33 flir Versionsnummer
9. $30 0 34 Version 00
10. $30 0 35
11. $03 ETX Blockende
Tester BO1 7z+6 Acknowledge
Steuergerit 1. $08 Blocklinge
4. Block 2. z+7 Blockzihler auf Bus
3. $F6 Blocktitel
4. $00 Trennzeichen (NULL)
5. PPO %PMC14,.,PMC07
6. PP1 %PMC06,PMCO05,..,.PMC00,WSC16
7. PP2 %WSC15,WSC14,..,WSC08
8. PP3 %WSCO07,WSCO06,..,WSC00
9. $03 ETX Blockende (ETX)
Tester BO1 7z+6 Acknowledge

PMC ... Parametercode, WSC ... Werkstittencode

Das Byte 5 des 4. Steuergeriteblocks (Werkstéttencode der letzten Anpassung) entféllt wenn in
xcwDIASCH appliziert (siche Beschreibung Parameterblocke).

7.3.2 RAM-Zellen lesen

Mit dieser Funktion ist es mdglich aus dem internen und externen RAM, sowie aus Messages
mindestens 1 und maximal 169 Byte auszulesen. DefaultmifBig liest man mit dieser Funktion aus
Messages (2 Byte), wobei die Adresse nicht als physikalische Adresse zu betrachten ist, sondern als
Messagenummer.

Soll aus dem internen oder externen RAM gelesen werden, so ist mit der Funktion E2PROM seriell
schreiben der entsprechende Speicherbereich zu selektieren. Beim Lesen aus dem RAM, versteht
sich die Adresse als Offset auf den Beginn des RAM’s im Speicher.

Byte || Anforderungsblock TG->SG
1 Blocklénge 06
2 Blockzéhler XX
3 Blocktitel 01
4 Byteanzahl XX
5 Adresse/Messagenummer HB XX
6 Adresse/Messagenummer LB XX
7 Blockende ETX 03
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Byte || Antwortblock SG->TG
1 Blockldnge n
2 Blockzéhler XX
3 Blocktitel FE
4 RAM/Message 1 XX
n-1 RAM/Message x XX
n Blockende ETX 03

7.3.3 ROM/EPROM-Zellen lesen

Mit dieser Funktion kann man maximal 169 und minimal 1 Byte aus dem Datensatz lesen
(physikalische Adresse FOOOOH ... FBFFFH). Die Adresse ist als Offset auf den Beginn des

Datensatzes zu sehen.

Byte | Anforderungsblock TG->SG

1 Blocklinge 06

2 Blockzahler XX

3 Blocktitel 03

4 Byteanzahl XX

5 Adresse HB XX

6 Adresse LB XX

7 Blockende ETX 03
Byte || Antwortblock SG->TG

1 Blockldnge n

2 Blockzéihler XX

3 Blocktitel FD

4 EPROM Zelle 1 XX

n EPROM Zelle x XX
n+1 Blockende ETX 03

7.3.4 Fehlerspeicher l16schen

Mit dieser Funktion kann der Fehlerspeicher geloscht werden. Aktuell defekte Fehler werden
allerdings nicht geloscht. Nach dem Loschen des Fehlerspeichers wird der Inhalt des
Fehlerspeichers ausgegeben, oder wenn keine Fehler eingetragen sind ACKNOWLEDGE.
Allerdings wird vor dem Senden des Antwortblocks noch die Zeit xcw_twti abgewartet (um Fehlern
noch die Moglichkeit zu geben in den Fehlerspeicher eingetragen zu werden). Aulerdem werden
auch noch die CARB-Testergebnisse geloscht.

Byte | Anforderungsblock TG->SG
1 Blocklinge 03
2 Blockzéhler XX
3 Blocktitel 05
4 Blockende ETX 03
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7.3.5 Diagnose Ende

Diese Funktion veranlafit das Steuergerit die Verbindung zum Testgerét abzubrechen. Ein eventuell
durchgefiihrter Stellgliedtest wird abgebrochen. Ein durch ein Login Request freigegebener Zugriff
auf das E2PROM, wird wieder gesperrt (nochmaliges Login, bei neuer Reizung erforderlich).

Byte || Anforderungsblock TG->SG
1 Blocklange 03
2 Blockzihler XX
3 Blocktitel 06
4 Blockende ETX 03

7.3.6 Fehlerspeicher lesen

Mit dieser Funktion wird der Inhalt des Fehlerspeichers an das Testgerét iibertragen. Abhdnigig vom
gespeicherten Fehlereintrag werden 3 Bytes pro Fehler ( applizierte Fehlercodes und Fehlerart -
siche Fehlerbehandlung) {ibertragen und am Tester in den Fehlertext umgewandelt.

Byte || Anforderungsblock TG->SG

1 Blocklange 03

2 Blockzéhler XX

3 Blocktitel 07

4 Blockende ETX 03
Byte || Antwortblock SG->TG

1 Blockldnge n

2 Blockzéhler XX

3 Blocktitel FC

4 Signalpfadcode HB XX

5 Signalpfadcode LB XX

6 Fehlerart XX

n Inhalt Fehlerspeicher x XX
n+1 Blockende ETX 03
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7.3.7 ADC Kanal lesen

Mit dieser Funktion kann ein ADC-Kanal ausgelesen werden. Das Ergebnis wird unnormiert und
unlinearisiert an das Testgerit gesendet.

Byte || Anforderungsblock TG->SG
1 Blocklange 04
2 Blockzéhler XX
3 Blocktitel 06
4 Kanalnummer XX
5 Blockende ETX 03

Byte || Antwortblock SG->TG
1 Blocklinge 05
2 Blockzéhler XX
3 Blocktitel 06
4 ADC Wert HB XX
5 ADC Wert LB XX
6 Blockende ETX 03

Kanalnummern:
Kanalnr. Bezeichnung

00,65 Pedalwertgeber Speisung

01,64 Pedalwertgeber
2 Luftmengenmesser
3 Atmosphérendruckfiihler
5 Batteriespannungserfassung
6 Ladedruckfiihler Speisung
7 Luftmengenmesser Speisung
8 Nadelbewegungsfiihler
9 Referenzspannung
10 NOX Temperatursensor 1
11 NOX Temperatursensor 2
66 Kraftstofftemperaturfiihler
67 Lufttemperaturfiihler
68 Saugrohrtemperaturfiihler
69 Wassertemperaturfiihler
70 Ladedruckfiihler
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7.3.8 Acknowledge

Wird vom Tester keine spezielle Funktion angefordert, so sendet er Acknowledge Blocke, die vom
Steuergerdt mit Acknowledge beantwortet werden. Dies dient zur Aufrechterhaltung der
Kommunikation.

Byte || Anforderungsblock/Antwortblock TG<->SG
1 Blocklange 03
2 Blockzihler XX
3 Blocktitel 09
4 Blockende ETX 03

7.3.9 No Acknowledge

Dieser Block wird vom Tester oder vom Steuergerit, wenn ein Ubertragungsfehler aufgetreten ist,
oder ein unbekannter Blocktitel empfangen wurde, gesendet.

Byte || Anforderungsblock TG->SG
1 Blocklange 04
2 Blockzéihler XX
3 Blocktitel 0A
4 Blockzihler - 1 XX
5 Blockende ETX 03

7.3.10 SG Adressen lesen

Mit dieser Funktion werden 6 Adressen (xcwAdrl ... xewAdr6) an das Testgeréit gesendet. Diese
Adressen konnen zum Beispiel bei einem spéteren E2PROM lesen eingesetzt werden.

Byte | Anforderungsblock TG->SG
1 Blocklinge 03
2 Blockzahler XX
3 Blocktitel 0B
4 Blockende ETX 03
Byte | Antwortblock SG->TG
1 Blocklénge 15
2 Blockzahler XX
3 Blocktitel FA
4 Adresse 1 HB XX
5 Adresse 1 LB XX
14 Adresse 6 HB XX
15 Adresse 6 LB XX
16 Blockende ETX 03
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7.3.11 Parametercodierung

Mit dieser Funktion kann die Datensatzvariante ausgewihlt werden. Mittels des Parametercodes
kann eine von 32768 verschiedenen Varianten gewdhlt werden. Der Werkstitten - und
Parametercode werden an der selben Stelle wie Werkstitten/Parametercode der Anpassung
gespeichert. Der Antwortblock dieser Funktion entspricht der Steuergeriteidentifikation (sieche

Blocktitel 00).

Byte || Anforderungsblock TG->SG
1 Blockldnge 07/08
2 Blockzéihler XX
3 Blocktitel 10

(4) PMCI15 ... PMCO07 XX

4/5 PMCE6 ... PMCO, XX

WSC16

5/6 WSCI15 ... WSC8 XX

6/7 WSC7 ... WSCO0 XX

7/8 Blockende ETX 03

PMC ... Parametercode, WSC ... Werkstittencode

Die Lange ist anhidngig von xcwDIASCH (siehe Beschreibung Parameterblocke).

7.3.12 E2PROM lesen

Mit dieser Funktion kénnen maximal 169 und minimal 1 Byte aus dem E2PROM gelesen werden.
Um diese Funktion ausfithren zu konnen muf3 allerdings zuvor ein erfolgreicher Login Request
durchgefiihrt worden sein. Einige Bereiche sind gesondert gesperrt (WFS) und kénnen deshalb nicht

ausgelesen werden.

Byte || Antwortblock SG->TG

1 Blocklange 06

2 Blockzéihler XX

3 Blocktitel 19

4 Anzahl der E2PROM Zellen XX

5 Adresse HB XX

6 Adresse LB XX

7 Blockende ETX 03
Byte | Antwortblock SG->TG

1 Blocklénge n

2 Blockzahler XX

3 Blocktitel EF

4 E2PROM Zelle 1 XX

5 E2PROM Zelle 2 XX

n E2PROM Zelle n-4 XX
n+1 Blockende ETX 03
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7.3.13 E2PROM schreiben

Mit dieser Funktion konnen fiir die Funktionen RAM lesen und ROM/EPROM lesen Spei-
cherbereiche selektiert werden. Dazu muf3 der entsprechende Speicherbereich auf die Adresse
FFFFH geschrieben werden.

Einer der folgenden Speicherbereiche kann selektiert werden und bei den angefiihrten An-
forderungsblocken ausgelesen werden:

Nr. Adresse Bezeichnung Anforderungsblock
0 - Messages RAM lesen (default)
1 F600H - FDFFH internes RAM RAM lesen
2 CO00H - DDFFH externes RAM RAM lesen
Byte | Anforderungsblock TG->SG

1 Blocklénge 07

2 Blockzéhler XX

3 Blocktitel 1A

4 Byteanzahl 01

5 Anfangsadresse HB FF

6 Anfangsadresse LB FF

7 Speicherbereich XX

8 Blockende ETX 03

Byte | Antwortblock SG->TG

1 Blocklénge 07

2 Blockzéhler XX

3 Blocktitel F9

4 Anzahl der E2PROM Zellen XX

5 Anfangsadresse HB XX

6 Anfangsadresse LB XX

7 Verify Ok/Verify nicht Ok FF/00

8 Blockende ETX 03
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7.3.14 Login Request

Der Login request hat folgende Funktionen:

- Freigabe fiir die Funktionen E2PROM schreiben:
E2PROM lesen und Anpassung lesen/testen/schreiben (sofern dies fiir den jeweiligen Kanal
durch Applikation von xewLOGO — 7 verlangt wird, ausgenommen sind Sonderfélle mit
eigenem Palwort). Das vom Steuergerdt empfangene 16-Bit PaBwort mufl mit dem im
Datensatz abgelegten Palwort (xewPEEPROM) iibereinstimmen. Ist dies der Fall, so sind die
oben genannten Funktionen freigegeben, bis die Diagnose abgebrochen wird. Das Steuergerét
antwortet mit einem Acknowledge Block. Der Parametercode und der Werkstéttencode
werden nicht berticksichtigt.

- FGR / ADR Freigabe:
Mit dieser Funktion wird die FGR- / ADR-Anlage freigegeben, sofern Sie zuvor gesperrt war.
Das vom Steuergerit empfangene 16-Bit PaBwort mufl mit dem im Datensatz abgelegten
PaBwort (xewPFGROnN) iibereinstimmen. Diese Funktion ist nur dann nutzbar, wenn das
E2PROM in Ordnung ist. Der Werkstittencode und der FGR Funktionsschalter werden in das
E2PROM eingetragen, jedoch wird der Werkstittencode nicht an der selben Stelle
eingetragen, wie der Werkstéttencode bei Anpassung speichern. Konnte die Funktion
erfolgreich beendet werden, so antwortet das Steuergerdt mit Acknowledge, ansonsten mit No
Acknowledge UB.
FGR/ADR nicht freigegeben, wenn bei EEPROM Erstinitialisierung edwINI FUN.O Null ist.

- FGR /ADR Sperrung:
Mit dieser Funktion wird die FGR- / ADR-Anlage gesperrt, sofern Sie zuvor freigegeben war.
Das vom Steuergerit empfangene 16-Bit PaBwort mufl mit dem im Datensatz abgelegten

PaBwort (xewPFGROfY) {ibereinstimmen. Ansonsten gilt fiir diese Funktion das gleiche wie
fiir FGR / ADR Freigabe.

- FGG Tachofrequenz 1:
Mit dieser Funktion wird die Tachofrequenz 1 fiir den Fahrgeschwindigkeitsgeber festgelegt.
Das vom Steuergerit empfangene 16-Bit PaBwort mufl mit dem im Datensatz abgelegten
PaBwort (xewPFGG1) iibereinstimmen. Diese Funktion ist nur dann nutzbar, wenn das
E2PROM in Ordnung ist. Der Funktionsschalter fiir die Tachofrequenz wird im E2PROM
geloscht. Konnte die Funktion erfolgreich beendet werden, so antwortet das Steuergerét mit
Acknowledge, ansonsten mit NoAcknowledge. Der Parametercode und der Werkstéttencode
werden nicht berticksichtigt.

- FGG Tachofrequenz 2:
Mit dieser Funktion wird die Tachofrequenz 2 fiir den Fahrgeschwindigkeitsgeber festgelegt.
Das vom Steuergerit empfangene 16-Bit PaBwort mufl mit dem im Datensatz abgelegten
PaBwort (xewPFGG?2) iibereinstimmen. Diese Funktion ist nur dann nutzbar, wenn das
E2PROM in Ordnung ist. Der Funktionsschalter fiir die Tachofrequenz wird im E2PROM
gesetzt. Konnte die Funktion erfolgreich beendet werden, so antwortet das Steuergerit mit
Acknowledge, ansonsten mit NoAcknowledge. Der Parametercode und der Werkstéttencode
werden nicht berticksichtigt.
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- HGB (Hochstgeschwindigkeitsbegrenzung) deaktivieren:
Mit dieser Funktion wird die Hochstgeschwindigkeitsbegrenzung wieder deaktiviert, wenn sie
mittels Anpassung Kanal 18 aktiviert wurde. Das vom Steuergerit empfangene 16-Bit
PaBwort mull mit dem im Datensatz abgelegten Pawort (xewPHGBOfY) {ibereinstimmen.
Diese Funktion ist nur dann nutzbar, wenn das E2PROM in Ordnung ist. Die Deaktivierung
wird im E2PROM eingetragen. Konnte die Funktion erfolgreich beendet werden, so antwortet
das Steuergerdt mit Acknowledge, ansonsten mit NoAcknowledge. Der Werkstéttencode wird
im E2PROM (Werkstittencode Anpassung) abgelegt.

- KSK (Kraftstoffkiihlung) aktivieren:
Mit dieser Funktion wird die Funktion der Kraftstoftkiihlung fiir HeiBBldnder mittels
Tanktemperaturfiihler und Kraftstoffumwalzpumpe aktiviert. Das vom Steuergerat
empfangene 16-Bit PaBwort mu3 mit dem im Datensatz abgelegten Pa3wort (xewPKSKon)
iibereinstimmen. Diese Funktion ist nur dann nutzbar, wenn das E2PROM in Ordnung ist. Die
Aktivierung wird im E2PROM eingetragen. Konnte die Funktion erfolgreich beendet werden,
so antwortet das Steuergeridt mit Acknowledge, ansonsten mit NoAcknowledge. Der
Parametercode und der Werkstittencode werden nicht beriicksichtigt.

- KSK (Kraftstoffkiihlung) deaktivieren:
Mit dieser Funktion wird die Funktion der Kraftstoftkiihlung fiir HeiBBldnder mittels
Tanktemperaturfiihler und Kraftstoffumwalzpumpe deaktiviert. Das vom Steuergerét
empfangene 16-Bit PaBwort muf3 mit dem im Datensatz abgelegten Pa3wort (xewPKSKoff)
iibereinstimmen. Ansonsten gilt fiir diese Funktion das gleiche wie fiir KSK aktivieren.

- ATL-Schutz (Abgasturboladerschutz) aktivieren:
Mit dieser Funktion wird die Funktion zur Motordrehzahlbegrenzung als
Abgasturboladerschutz aktiviert. Das vom Steuergerit empfangene 16-Bit Palwort mufl mit
dem im Datensatz abgelegten Pallwort (xewPBPRon) {ibereinstimmen. Diese Funktion ist nur
dann nutzbar, wenn das E2PROM in Ordnung ist. Die Aktivierung wird im E2PROM
eingetragen. Konnte die Funktion erfolgreich beendet werden, so antwortet das Steuergerit
mit Acknowledge, ansonsten mit NoAcknowledge. Der Parametercode und der
Werkstittencode werden nicht beriicksichtigt. Die Motordrehzahlbegrenzung erfolgt nur,
wenn die km-Schwelle mrwBPrtLim noch nicht iiberschritten ist.

- ATL-Schutz (Abgasturboladerschutz) deaktivieren:
Mit dieser Funktion wird die Funktion zur Motordrehzahlbegrenzung als
Abgasturboladerschutz deaktiviert. Das vom Steuergerdt empfangene 16-Bit Pawort muf3 mit
dem im Datensatz abgelegten Pa3wort (xewPBPRof) iibereinstimmen. Diese Funktion ist nur
dann nutzbar, wenn das E2PROM in Ordnung ist. Die Deaktivierung wird im E2PROM
eingetragen. Konnte die Funktion erfolgreich beendet werden, so antwortet das Steuergerit
mit Acknowledge, ansonsten mit NoAcknowledge. Der Parametercode und der
Werkstittencode werden nicht berticksichtigt.

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

30. Sept. 2002 Diagnose - Standard Telegramminhalte DS/ESA



Seite 7-18 EDC15+ BOSCH

Y 281 801/ 127 - PGP

- Readiness-Beschleunigung setzen:
Mit dieser Funktion (angezeigt durch xcemRDYbsch) werden die Readinesszéhler in
fbmRDYNES auf fbowSRDYmI gesetzt, der Fehlerspeicher (inklusiv OBD-Freezeframe)
sowie alle OBD-Mode $06 Testergebnisse geloscht. Das vom Steuergerdt empfangene 16-Bit
PaBBwort mull mit dem im Datensatz abgelegten PaBwort (xcewPRDYm1) iibereinstimmen.
(bei VP44 wird zusétzlich noch fiir den verzogerten Nachlauf die applizierbare Zeit
mrwNLVZ2 verwendet, um die Nachlaufzeit fiir den Werkstéttenbetrieb zu verkiirzen).

- Auswahl UTF-Signalquelle:
Mit dieser Funktion kann die Signalquelle des Umgebungstemperaturfiihlers ausgewahlt
werden. Zur Auswabhl stehen: UTF {iber Analogeingang, UTF iiber CAN oder UTF {iber die in
cowVAR FZG definierte Signalquelle:

3
|

° comVAR_FZG
4 ° D
COWVAR_FZG e *
' \
\
comCLG_SIG.1 — — — — — = }
comCLG SIG2 — — — — — — — — — \

Abbildung CANLog04 128: Umgebungstemperatur vom Kombi oder Analogeingang
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Die Message comVAR FZG zeigt die ausgewihle Signalquelle an:

Dezimalwert | Kommentar

keine Dateniibertragung

Datentelegramm 5ms/Bit

Datentelegramm 50ms/Bit

uber CAN

AW |—|O

iiber Analogeingang

comclG si6 | 0|0/ o0]olo]ofolofo]o]olo]o]x| x|o]

Login mit xcewPswS3on s
& Q
cowMSK_SIG.2

Login mit xcwPswS3of 4’7R

Login mit xcewPswS2on s
& Q
cowMSK_SIG.1

Login mit xcwPswS2of 4’7R

Abbildung CANLog02 128: Login-Request fiir Signale

Uber die PaBworter xewPswS2on bzw. xewPswS2ofwird das Bit comCLG_SIG.1 gesetzt
bzw. geldscht. Uber die PaBworter xewPswS3on bzw. xewPswS3of wird das Bit
comCLG_SIG.2 gesetzt bzw. geldscht. Die Message comCLG_SIG wird im E*PROM
abgespeichert und hat erst nach erneuter Steuergeréteinitialisierung Einflufl auf

comVAR FZG.

Fiir die Erstinitialisierung des E’PROM steht das Label edwINL LGS zur Verfiigung.
Allerdings wird dabei dieses Label mit der Maske cowMSK _SIG logisch UND-Verkniipft und
nur das Resultat ins EPROM geschrieben.
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- variable ADR/Hd6chstdrehzahl setzen :
Mit dieser Funktion wird der Anpassungskanal 28 fiir die Applizierung der Hochstdrehzahl
(mrmADR _Neo) fiir die variable ADR freigeschaltet. Das vom Steuergerdt empfangene 16-
Bit PaBwort muf3 mit dem im Datensatz abgelegten PaBwort (xewPADYV) iibereinstimmen.

- ADR — Festdrehzahl setzen :
Mit dieser Funktion wird der Anpassungskanal 29 fiir die Applizierung der festen ADR-
Drehzahl(mrmADR _Nfe) freigeschaltet. Das vom Steuergeridt empfangene 16-Bit Pa3wort
muf} mit dem im Datensatz abgelegten PaBwort (xewPADE) iibereinstimmen.

- Bereich 0-9999 ist fiir die Wegfahrsperre reserviert:
Die Funktion dieses Bereiches ist dem jeweiligen Lastenheft zu entnehmen.

- VE-Mengenabgleich:
Mit dieser Funktion wird der Anpassungskanal 30 fiir die Applizierung der Voreinspritz-
abgleichmenge freigeschaltet (sofern dies durch Applikation von xcewLOG _1.14 verlangt
wird). Das vom Steuergeriat empfangene 16-Bit PaBwort mufl mit dem im Datensatz
abgelegten PaBwort (xcewPIAglOn) iibereinstimmen.

Empfingt das Steuergerdt ein anderes als die oben genannten PaBwdrter, so bricht es die
Verbindung ab und ist erst wieder nach einem erneuten Startvorgang kommunikationsbereit.

Byte || Anforderungsblock TG->SG
1 Blockldnge 08
2 Blockzéihler XX
3 Blocktitel 2B
4 PalBwort HB XX
5 Paflwort LB XX
6 PMC6 ... PMCO,WSC16 XX
7 WSC15 ... WSC8 XX
8 WSC7 ... WSCO XX
9 Blockende ETX 03

PMC ... Parametercode, WSC ... Werkstéttencode
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7.3.15 MeRBwerte lesen

Empfingt das Steuergerit den Block MeBwerte lesen, so konnen maximal 10 MeBwerte gleichzeitig
gelesen werden. Diese MeBwerte konnen im Kennfeld xcwMWB_KF durch Applikation von
definierten Messagenummern festgelegt werden. Wird eine nicht definierte Messagenummer
eingetragen, so wird nach der letzt giiltigen Messagenummer die Ausgabe an den Tester
abgebrochen.

Es handelt sich dabei um die in 8-Bit Gré3en umgerechneten MefBwerte, die nach der Umrechnung
auf 0 bzw. 255 begrenzt wurden.

Byte || Anforderungsblock TG->SG

1 Blocklange 03

2 Blockzéihler XX

3 Blocktitel 12

4 Blockende ETX 03
Byte || Antwortblock SG->TG

1 Blocklange n

2 Blockzéihler XX

3 Blocktitel F4

4 MeBwert 1 XX

5 MeBwert 2 XX

n MeBwert n-4 XX
n+1 Blockende ETX 03

7.3.16 Stellgliedtest einleiten / fortschalten

Mit dieser Funktion kann ein halbautomatischer Test der Stellglieder durchgefiihrt werden. Jedes
Mal, wenn der Anforderungsblock empfangen wird, wird automatisch auf das nichste Stellglied
weitergeschalten. Die Antwort auf diese Anforderung ist im Normallfall Acknowledge. Der
Antwortblock enthilt einen Code, der von dem Testgerdt ausgewertet wird, worauf dann die
Bezeichnung des Stellgliedes ausgegeben wird.

Der Stellgliedtest kann nur aktiviert werden, wenn die Drehzahl kleiner gleich xcwSGSchw ist. Ist
dies nicht der Fall, so antwortet das Steuergerit mit dem Block No Acknowledge UB.

Wird wihrend eines Stellgliedtests die Drehzahlschwelle xcwDrSchw iiberschritten, oder es liegt
kein auswertbares Drehzahlsignal vor (zmmSYSERR.4=1; siehe Uberwachungskonzept-
»zusammengefalite Systemfehler) so wird der Stellgliedtest abgebrochen. Auf jeden Fall wird der
Stellgliedtest nach Ablauf der Zeit xcwMaloTim abgebrochen.

Ist der Stellgliedtest bereits einmal vollstindig durchgefiihrt worden, so antwortet das Steuergerit
auf eine nochmalige Aufforderung zum Stellgliedtest mit No Acknowledge.

Soll mit dieser Funktion der ELAB getestet werden, so wird dieser nicht getaktet, sondern nur
abgeschaltet. Er bleibt fiir den aktuellen Fahrzyklus abgeschaltet.

Das Stellglied, fiir das der Stellgliedtest durchgefiihrt wird, wird fiir die Zeit xcwSt..Tim mit dem
Tastverhiltnis xcwSt.. TV angesteuert. Nach Ablauf dieser Zeit wird das Stellglied mit dem
Tastverhiltnis 100% - xcwSt..TV angesteuert. Dieser Vorgang wiederholt sich, bis eine der oben
genannten Abbruchbedingungen erfiillt sich.
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Die Endstufen lassen sich {iber ihre Messagenummer (siche Anhang, ehmkF...) den
Stellgliednummern (xcwStell..) zuordnen. Zusétzlich kann noch fiir jedes Stellglied ein Code
appliziert werden (xcwCode..), welcher im Antwortblock ausgegeben wird.

Byte || Anforderungsblock TG->SG

1 Blocklange 04

2 Blockzahler XX

3 Blocktitel 04

4 Pin-Nummer (derzeit keine Funktion) XX

5 Blockende ETX 03
Byte | Antwortblock SG->TG

1 Blocklénge 05

2 Blockzéhler XX

3 Blocktitel F5

4 Stellglied Code HB XX

5 Stellglied Code LB XX

6 Blockende ETX 03

7.3.17 MeRwerte normiert lesen

Mit dieser Funktion werden die zu der iibertragenen Anzeigenummer gehdrenden MeBwerte mit
Normanzeigenummer und Normierwert an das Testgerit {ibertragen, wo sie dann in physikalischen
Einheiten angezeigt werden konnen.

In dem Parameterblock Kanaltabelle werden MeBwerte zu Anzeigegruppen zusammengestellt
(xewKO1 1/2/3/4 ... xewK40 1/2/3/4, xewK86 1/2/3/4 ... xcwK89 1/2/3/4).

Die Eintrdge in der Kanaltabelle beziehen sich jeweils auf die Eintrdge in dem Parameterblock
Gruppentabelle.

- xcwGrpxx_A ... Normanzeigenummer
- xcwGrpxx_N ... Normierwert
- xewGrpxx_M ... Messagenummer des MeBwertes (xx : 00 bis 96)

Giiltige Anzeigenummern sind 1 ... 40. Ungiiltige Anzeigenummern beantwortet das Steuergerat mit
No Acknowledge.

Byte || Anforderungsblock TG->SG
1 Blocklénge 04
2 Blockzahler XX
3 Blocktitel 29
4 Anzeigenummer XX
5 Blockende ETX 03
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Byte || Antwortblock SG->TG
1 Blocklange OF
2 Blockzéhler XX
3 Antwortblocktitel E7
4 1. Normanzeigenummer XX
5 1. Normierwert XX
6 1. MeBwert XX
7 2. Normanzeigenummer XX
8 2. Normierwert XX
9 2. MeBwert XX
10 3. Normanzeigenummer XX
11 3. Normierwert XX
12 3. MeBwert XX
13 4. Normanzeigenummer XX
14 4. Normierwert XX
15 4. MeBwert XX
16 Blockende ETX 03

Da wir nur eine beschrinkte Anzahl von Kanilen unterstiitzen wurde der Label xcwK100auf
eingefiihrt, der den im Label angegebenen Kanal auf Anzeigenummer (Kanalnummer) 100 umleitet.
Die Kanalnummer die in diesem Label steht wird gleichzeitig gesperrt, dies gilt auch fiir die
Funktion Me3werte normiert lesen.

7.3.17.1 Definition der Gruppennummern

Die Definition der Gruppennummern ist Anhang B zu entnehmen.

7.3.17.2 MeBwerteblocke 190 bis 199
Diese Funktion wird hauptséchlich fiir Bandendetests genutzt.

Bei den Anzeigenummern 190 bis 199 werden die Werte unnormiert ausgegeben (Blocktitel F4h,
siche Mewerte unnormiert lesen), somit konnen zehn Mefwerte gleichzeitig dargestellt werden.

Mit dem Kennfeld xcewMWB_KF konnen die gewiinschten MeBwerte applikativ festgelegt werden.
Fiir jede Anzeigenummer (190-199) gibt es einen Stiitzpunkt auf der y-Achse, fiir jeden MeBwert
gibt es einen Stiitzpunkt auf der x-Achse.

Wird in dem Kennfeld xewMWB_KF eine ungiiltige Messagenummer appliziert, wird die Ausgabe
nach der letzt giiltigen Messagenummer abgebrochen. Ist die erste Messagenummer ungiiltig, wird
kein MeBwert angezeigt (gilt nur fiir diese Funktion).
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7.3.17.3 MeBBwerteblocke fiir den CAN-Bus

Fiir jede Position der CAN-MeBwerteblocke kann ein Text der den Busteilnehmer beschreibt
definiert werden. Uber die Verkniipfungsmaske xcwCANxx X kann der Bezug zu den zu
empfangenen CAN-Botschaften hergestellt werden.

Sind alle der in der Maske angegebenen Bits in der Message camRCSTATO (siche Anhang CAN)
gesetzt so wird fiir die Position im MeBwerteblock angezeigt, da3 keine Botschaft empfangen wird
(MeBwert).

Im anderen Fall wird angezeigt, dal eine der angegeben Botschaften empfangen wird
(=MeBwert+1).

In der CAN-Kanaltabelle werden die Busteilnehmer zu Anzeigegruppen zusammengestellt
(xewK125¢1/2/3/4 ... xewK129c¢1/2/3/4). Der Wert 255 bedeutet keine Anzeige auf dieser Position.

Die Eintrdge in Kanaltabelle verweisen auf die Eintrdge der CAN-Busteilnehmertabelle.
(xcewCANxx_.)

xcwCAN A ... Normanzeigenummer fiir alle CAN-MeBwerteblocke (37)

- xewCANxx_ X ... Verkniipfungsmaske mit camRCSTAT

- xcwCANxx_ N ... Normierwert

- xcewCANxx M ... MeBwert (xx: 00 bis 10)

- xewCANxx_F ... Verkniipfungsmaske mit comCLG FUN
- xcewCANxx_S ... Verkniipfungsmaske mit comCLG SIG

Uber Normierwert und MeBwert muB der Text beschrieben werden welcher angezeigt werden soll
wenn das Steuergerit keine Nachrichten dieses Busteilnehmers empfangt. Der andere Text ergibt
sich aus MeBwert+1.
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Beispiel: Ermitteln der Maske (xcwCAN.. X) fur ein Steuergerit:
Aktuelle Belegung siehe Kapitel CAN.

Getriebe

Bit 15|14 131211 [10[{9 8|76 [543 [2]1]0 |[Wert

camRCSTAT ojJojJo0ojJoO0ojoOofOoOfOof[OfOf[fOf[Of[Of[O]fO]{O/]O [alleBotschaften
werden empfangen

camRCSTAT 010101 ]O0]O[O0O[O[O[O[O[O[O][O]O]O [Getriebe2 Botschaft
ausgefallen.

camRCSTAT 0OJ]0]J0]JO0]O]T1T[Of[Of[Of[Of[1[O[O0O[O]O]|O [Kombi2undBremse
1 Botschaft
ausgefallen.

Masken:

xcwCANO0OO X OjJ]o0ojJO0]J1]OjOfOf[OfOf[Of[Of[Of[O[O(f1]O/|[2rn1+2712=

(Getriebe) 4098

xcwCANO1_X ojo|lO|OoO]JO[O]|]O|O]JO|[O]|]1[O]|O]|O|O]O/|205=

(Bremse) 32

xcwCANO02_ X 1({0[(0[O0]O0]|1T]0]0]0]0]O0O]0]0]0]O0]O0/|2°I5+2"10=

(Kombi) 33792

xcwCAN.. X ist immer einem Steuergeridt, CAN-Busteilnehmer zugeordnet.

VAG Tester zeigt erst “Ausgefallen” an wenn alle Botschaften eines SG (z.B.: Ausfall aller
Kombibotschaften) ausgefallen sind.

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

30. Sept. 2002 Diagnose - Standard Telegramminhalte DS/ESA



BOSCH

Seite 7-26 EDC15+

Y 281 801/ 127 - PGP

Ermitteln des Anzeigetextes am VAG-Tester:

Als Normanzeigenummer xcWCAN A mufl immer die Normanzeigenummer fiir Text appliziert
werden:

xcWCAN A =37 dez

Uber Normierwert und MeBwert wird der Anzeigetext gewihlt:

Normierwert | MelBwert Text

] 114 |Motor 0
xewCANOL N 1 | 115 |Motor 1
xewCANO1I M 115 — 15 TABS 0
Getriebe 1 116 ABS 1
xewCANOO N 1 | 1 117 Getr. 0
xewCANOO M 117 1 118 | Getr. 1
- 1 119  [Kombi 0

1 120 |Kombi 1
YeWCANOZ N —T | 1 121 | D-Pumpe 0
xcwCANO2 M 119 1 122 D-Pumpe 1

Es muBl immer der Text gewéhlt werden, welcher den Ausfall der Botschaft beschreibt. Als Text
welcher den Empfang der Botschaft anzeigt wird der applizierte Wert + 1 angenommen.

Zuordnung zu den MeBlwerteblocken:

Getriebe Bremse Kombi leer

xcwCANO0O .

xcwCANOI .

xcwCANO02 .

255

\

\

MeBwerteblock X <
125 xewK125¢1 [00  [xewK125¢2 [01 | xewK125¢3 |02 [xewK125c4 [255
Text: Getr. 0/1 | ABS 0/1 | Kombi 0/1
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7.3.17.4 Ausblenden der Anzeige

Durch Applikation des Wertes 255 in einem CAN-Kanaltabelleneintrag wird die jeweilige Stelle
ausgeblendet (z.B.: xcwK126¢3=255).

Die Ausblendung wird auch von der per Codierung freigeschalteten Funktion bzw. Signal
beeinfluft:

255 N

xcwK12?¢? o

XcWCANxx_S =0

comCLG_SIG logisch UND-Verkn(pft mit
XcWCANxx_S

Abbildung CANLogl12 128: Ausblendung der Anzeige

In xcewCANxx_S kann bitkodiert die Funktion bzw. das Signal selektiert werden, welches Einfluf3
auf die Anzeige des CAN-Busteilnehmers am VAG-Tester hat. Ist das Label mit Null appliziert, so
wird die selektierte Anzeigegruppe immer angezeigt. Soll eine Anzeigruppe nur dann angezeigt
werden, wenn die dazugehorige CAN-Funktion bzw. das dazugehorige CAN-Signal per Codierung
freigeschaltet wurde, so muf} das entsprechende Bit in xcewCANxx_S gesetzt sein.

Ist z.B. xcwCANOO S.0 gesetzt, und die ASR/MSR-Funktion wurde mittels Codierung
freigeschalten (comCLG_SIG.0 = 1) so wird dieser CAN-Busteilnehmer an der Position, wo er in
einem xcw12?¢? Label definiert wurde, (xcw12?¢?=00) angezeigt. Ist xcewCANOO_S.0 gesetzt, aber
die ASR/MSR-Funktion wurde nicht mittels Codierung freigeschalten, so wird an der Position, wo
der CAN-Busteilnehmer in einem xcwl12?c¢? Label definiert wurde, kein Text angezeigt, da
steuergerdteintern nicht der in xcwK12?¢? applizierte Wert, sondern 255 verwendet wird.

7.3.17.5 Beispiel:
Kanal 125

Anzeigegruppennummer 125
Getr. 0/1 ABS 0/1 Kombi 0/1 Airbag 0/1
Kanal 126

Anzeigegruppennummer 126

Klima 0/1 D-Pumpe 0/1
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7.3.18 Ubersicht Anpassung

Mit der Anpassung ist es moglich, motorspezifische Korrekturwerte fiir Mengenanpassung,
Leerlaufdrehzahl, Abgasriickfiihrung und Startmenge zu lesen, zu testen und im E2PROM
abzuspeichern. Die Anpassungskanalnummern zur Selektierung der Korrekturwerte sind identisch
mit den Nummern der Melwerteausgabe.

Die Funktion Anpassung steht nur zur Verfligung:
- nach erfolgreichem Login (sofern erforderlich)
- bei intaktem E2PROM

Ob ein Login fiir den jeweilig angewidhlten Anpassungskanal notwendig ist, kann mittels der Label
xcwLOG 0 bis xewLOG 7 appliziert werden. Der Label xcwLOG 0 entscheidet mit Bit 0 ob fiir
Kanal 0 ein Login erforderlich ist und Bit 15 ob ein Login fiir Kanal 15 erforderlich ist. Bei Label
xcwLOG 7 kann die Loginerfordernis fiir Kanal 112 bis 127 eingestellt werden.

Abgleichwerte die mit dieser Funktion gelesen, geschrieben oder getestet werden, sind oder werden
begrenzt. Die Abgleichwerte sind:

Anpassungskanalnummer Abgleichwert
1 Mengenanpassung
2 Leerlaufdrehzahl
3 Abgasriickfiihrung
4 Spritzbeginn
5 Startmenge
12 Vorgliithen
18 Hochstgeschwindigkeit (HGB)
27 ADR-Hochfahrzeit (xxx,XX s)
28 var. ADR-Hochstdrehzahl
29 ADR-Festdrehzahl
30 VE-Mengenabgleich

Alle Abgleichwerte sind 16-Bit Integer Werte.
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Seite 7-29

Als Antwortblock fiir die Anpassungsfunktionen erhédlt man den folgenden Block (Anpassung
ausgeben mit Normwerten):

Byte [ Antwortblock SG->TG
1 Blocklénge 13
2 Blockzihler XX
3 Blocktitel E6
4 Anpassungskanalnummer XX
5 Abgleichwert HB XX
6 Abgleichwert LB XX
7 Unterblocktitel E7
8 1. Normanzeigenummer XX
9 1. Normierwert XX
10 1. MeBwert XX
11 2. Normanzeigenummer XX
12 2. Normierwert XX
13 2. MeBwert XX
14 3. Normanzeigenummer XX
15 3. Normierwert XX
16 3. MeBwert XX
17 4. Normanzeigenummer XX
18 4. Normierwert XX
19 4. MeBwert XX

20 Blockende ETX 03
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7.3.19 Anpassung lesen

Mit dieser Funktion ist es moglich den der Anpassungskanalnummer entsprechenden aktuell
genutzten Abgleichwert zu lesen.

Byte Anforderungsblock TG->SG
1 Blockldnge 04
2 Blockzéhler XX
3 Blocktitel 21
4 Anpassungskanalnummer XX
5 Blockende ETX 03

7.3.20 Anpassung testen

Das Steuergerdt verwendet den iibergebenen Abgleichwert als aktuell genutzten Abgleichwert.
Diese Funktion ermoglicht es die Reaktion des Steuergerites auf einen neuen Abgleichwert sofort
zu testen. Der gesetzte Abgleichwert gilt nur fiir den Fahrzyklus, in dem er gesetzt wurde, auller er
wird mit Anpassung speichern in das E2PROM geschrieben.

Byte Anforderungsblock TG->SG
1 Blocklinge 06
2 Blockzéhler XX
3 Blocktitel 22
4 Anpassungskanalnummer XX
5 Abgleichwert HB XX
6 Abgleichwert LB XX
7 Blockende ETX 03

7.3.21 Anpassung speichern

Ist der richtige Abgleichwert gefunden, so hat der Bediener mit dieser Funktion die Mdoglichkeit,
den Abgleichwert im E2ZPROM abzuspeichern. Zusétzlich wird dabei auch ein Werkstéttencode in
das E2PROM eingetragen. Der Parametercode wird ignoriert.

Wenn sichergestellt ist, da3 der Abgleichwert im E2PROM gespeichert wurde, dann antwortet das
Steuergerdt mit dem Block Anpassung ausgeben mit Normwerten. Wéhrend der Speicherung
tauscht das Steuergerdt mit dem Testgerdt Acknowledge Blocke aus, um die Kommunikation
aufrecht zu erhalten.

Byte Anforderungsblock TG->SG
1 Blockldnge 09
2 Blockzéhler XX
3 Blocktitel 2A
4 Anpassungskanalnummer XX
5 Abgleichwert HB XX
6 Abgleichwert LB XX
7 PMC6 ... PMCO,WSC16 XX
8 WSCI5 ... WSC8 XX
9 WSC7 ... WSCO0 XX
10 Blockende ETX 03

PMC ... Parametercode, WSC ... Werkstittencode
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7.3.22 Grundeinstellung einleiten

Die Funktion Grundeinstellung dient dazu, den Motor in einem definierten Betriebszustand zu
betreiben und dann die Meflwerte zu lesen. Um diesen Zustand zu erreichen, werden bestimmte
Stellglieder mit einem festen Tastverhéltnis angesteuert. Aus Sicherheitsgriinden kann diese
Funktion nur unterhalb der Drehzahlschwelle xcwDrSchw und wenn ein auswertbares
Drehzahlsignal vorliegt (zmmSYSERR.4=0; sieche Uberwachungskonzept-,,zusammengefaBte
Systemfehler) aktiviert werden. Zur Information, da sich das System in Grundeinstellung
befindet, blinkt die Diagnoselampe mit der Frequenz xcwFreq. Der Magnetventilsteller
(ehmDMVS) wird mit dem Tastverhiltnis xcwSBTV angesteuert.

Die Kommunikation lduft folgendermal3en ab:

Steuergerat Testgerat

— Grundeinstellung einleiten
MeBwerte ausgeben _—

&———  Grundeinstellung einleiten
MeBwerte ausgeben _—

anderer Anforderungsblock

< oder Acknowledge

oder NoAcknowledge

Antwort auf neue Anforderung
oder Acknowledge

Folgende Sonderfille sind zu beachten:

- Wenn die Drehzahl oberhalb der Drehzahlschwelle xcwDrSchw liegt, beantwortet das
Steuergerit den Block Grundeinstellung einleiten mit No Acknowledge UB.

— Gleichzeitig wird bei Uberschreiten der Schwelle xewDrSchw die Grundeinstellung beendet.

- Fallt die Drehzahl wieder unter die Schwelle xcwDrSchw, kann die Grundeinstellung erneut
eingeleitet werden.

Byte Anforderungsblock TG->SG
1 Blockldnge 03
2 Blockzihler XX
3 Blocktitel 11
4 Blockende ETX 03

Antwortblock sieche Mef3werte lesen
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7.3.23 Grundeinstellung normiert einleiten

Auch diese Funktion kann aus Sicherheitsgriinden nur unterhalb der Drehzahlschwelle xcwDrSchw
und wenn ein auswertbares Drehzahlsignal  vorliegt (zmmSYSERR.4=0; siche
Uberwachungskonzept-,,zusammengefaBte Systemfehler*) aktiviert werden.

Bei dieser Funktion sind folgende Grundeinstellungen moglich:

Anpassungskanalnummer Grundeinstellung
03 Abgasriickfithrung (ARF)
04 Spritzbeginn (SBR)
11 Laderregelung (LDR)
22 Raildrucksollwertvorgabe (RDS)
35 Elektrische Kraftstoffpumpe (EKP)

Wird eine Grundeinstellung durchgefiihrt, so wird in mrmN_LLDIA eine Leerlaufsolldrehzahl von
xcWGRARF N, xcwGRSBR N, xcwGRRDS N, xcwGRLDR N, bzw. xcwGREKP N
vorgegeben.

Bei Grundeinstellung ARF wird die ARF-Regelung ausgeschaltet und alle 3 Stellglieder
(ehmFARI1, ehmFAR2 und ehmFAR3) werden fiir die Zeit xcwGRARF T mit den
Tastverhiltnissen xcwAR1ein, xcwAR2ein und xcwAR3ein angesteuert. Nach Ablauf dieser Zeit
werden die Stellglieder fiir die gleiche Zeit mit xcwARlaus, xcwAR2aus und xcwAR3aus
angesteuert. Dieser Vorgang wiederholt sich bis zum Abbruch der Grundeinstellung.

Bei Grundeinstellung SBR bleibt die Spritzbeginnregelung eingeschaltet. Als Sollwert sbmPHIsoll
wird fiir die Zeit xcewGRSBR T der Spritzbeginnwinkel xcwSBRein dem Regler vorgegeben. Nach
Ablauf dieser Zeit wird dem Regler der Winkel xcwSBRaus vorgegeben. Dieser Vorgang
wiederholt sich bis zum Abbruch der Grundeinstellung.

Bei Grundeinstellung LDR wird die Ladedruckregelung und die ARF-Regelung ausgeschaltet. Das
Stellglied ehmFLD DK wird fiir die Zeit xcewWGRLDR T mit dem Tastverhéltnis xcwLDRein
angesteuert. Nach Ablauf dieser Zeit wird das Stellglied fiir die gleiche Zeit mit xcwLDRaus
angesteuert. Dieser Vorgang wiederholt sich bis zum Abbruch der Grundeinstellung.

Bei Grundeinstellung RDS wird iiber die Message zumPQsoll der jeweilige Solldruck xcwRDS pl,
bzw. xcwRDS p2 vorgegeben. Die Solldruckvorgabe fiir Druck 1 erfolgt fiir die Zeit
xcwGRRDS T. Nach Ablauf dieser Zeit wird der Vorgabewert fiir Druck 2 verwendet. Dieser
Vorgang wiederholt sich bis zum Abbruch der Grundeinstellung.

Grundeinstellung EKP schaltet die EKP fiir die Zeit xcewGREKP_T ein und aus (Applikation von
655350000 bewirkt Einschaltung wihrend der Grundeinstellung). Uber xcewGREKP_M wird die
Messagenr. von ehmFEKP festgelegt (auch andere dig. PWM-Endstufen ansteuerbar).

Anstatt des 2. MeBwertes, der bei Anpassung normiert lesen ausgegeben wird, wird ein anderer
applizierbarer MeBwert ausgegeben. Normanzeigenummer ist hierbei 37, Normierwert 0. Bei
Vorgabe von xcw..ein, wird der MeBBwert xcwGR..ME ausgegeben, bei Vorgabewert xcw..aus, der
Wert xcewGR..MA.
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Bei den restlichen Anzeigegruppennummern ist keine Grundeinstellung moglich. Der Antwortblock
ist MeBwerte normiert ausgeben fiir die entsprechende Anpassungskanalnummer.

Byte Anforderungsblock TG->SG
1 Blockldnge 04
2 Blockzéhler XX
3 Blocktitel 21
4 Anpassungskanalnummer 03/04/11
5 Blockende ETX 03

Der VAG Tester bietet die Moglichkeit tiber die Sonderfunktion 15 den Readinesscode auszulesen.

Dies ist moglich wenn das Steuergerit iiber die Funktion Grundeinstellung normiert einleiten
(Blocktitel 28H) bei der Kanalnummer 100 den Readinesscode mit der Normanzeigenummer 16
ausgibt.

Da wir nur eine beschrinkte Anzahl von Kanilen unterstiitzen wurde der Label xcwK100auf
eingefiihrt, der den im Label angegebenen Kanal auf Anzeigenummer (Kanalnummer) 100 umleitet.
Die Kanalnummer die in diesem Label steht wird gleichzeitig gesperrt, dies gilt auch fiir die
Funktion MeBBwerte normiert lesen.

Hinweis:

Der Label xcwK100auf ist bei zur Deaktivierung der Funktion auf den Wert 255 zu applizieren.
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BOSCH

7.3.24 Eingabe von Ableichwerten mittels VAG-Tester

Der Abgleich wird mittels Diagnose Blocktitel 2A, der entsprechenden Blocknummer, high Byte

und low Byte des int(16bit) - Wertes gesetzt.

Anmerkung: Alle Abgleichwerte werden von der Fahrsoftware vor ihrer Verwendung noch einmal

auf ihre Giltigkeit gepriift.

7.3.24.1 Multiplikativer Abgleich

Folgende Groflen werden multiplikativ abgeglichen:

Startmenge

Begrenzungsmenge
Ladedruck-Drosselklappen-Sollwert
ARF-Sollwert, falls cowV_AGL B=2

Gegeben: Phys. Faktor [ - ]
Grenzen: fiir Phys.: - FAKT MAX ... + FAKT MAX
int(16bit)- Wert = Phys. Faktor * 10000

7.3.24.2 Additiver Abgleich
Folgende Groflen werden additiv abgeglichen:

— Leerlaufsolldrehzahl

Gegeben: Abgleichdrehzahl (Offset) [ U/min ]
Grenzen: fiir Phys.: - N LLABGL ... + N LLABGL
int(16bit) - Wert = Abgleichdrehzahl / N QNT

ARF-Sollwert, falls cowV_AGL B=1

Die Werte M_EQNT, N QNT, M_LQNT und PROZ QNT sind dem aktuellen .PHY-File zu

entnehmen.
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7.4 OBDII Protokoll

Die externe Kommunikation des "OBDII scan tools” basiert auf folgenden Spezifikationen:

- SAE J1979 Ausgabe Dez. 1991, iiberarbeitet am 14. Juni 1993
- Das Diagnose-Protokoll entspricht in dieser Form im Kommunikations- und Blockaufbau dem

Keywordprotokoll 2000

Die externe Kommunikation setzt sich aus zwei Aufgaben zusammen:

— Kommunikations Handler und
- Kommando Interpreter

Der Kommunikations Handler iibernimmt die Kommunikationsaufgaben der Diagnose beziiglich

der HW-Ebene:

- Reagieren auf den, vom Kommunikations - Reizer erkannten, Betriebsmodus

- Verbindungsautbau entsprechend dem Betriebsmodus
- Datentransfer entsprechend vorgegebener Zeitablaufe

Der Kommando Interpreter iibernimmt beziiglich der SW-Ebene nachfolgende Aufgaben:

- Interpretation von empfangenen Anforderungsblocken
- Informationsaustausch mit Systemkomponenten

- Erstellen von entsprechenden Antwortblocken

7.4.1 Kommunikationsaufbau

logisch "1" <4 Kommunikationsaufbau 4%
TG SG SG SG TG SG TG SG

isch "O" T1 T2 T3 T4 T4 P3 P2 P6

logisch "0 TOI 4
oder

Initialisierung P3

mit 5 Baud

Synchronisationsmuster 55H

Keywords 1 und 2

2. Keyword invertiert

Initialisierungsadresse invertiert

Anforderungsblock vom Testgerit

Antwortblock vom Steuergerit

Abbildung XCOMO03: Datenablauf nach ISO 9141
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Der auf die erfolgreiche Reizung folgende Kommunikationsaufbau besteht aus

dem Synchronisationsmuster (55 hex, 8 Datenbits/keine Paritdt) vom SG an das TG
zwei Keywords (7 Datenbits/ungerade Paritit) vom SG an das TG

der logischen Invertierung des 2. Keywords vom TG an das SG und

der logischen Invertierung der Initialisierungsadresse vom SG an das TG

Adresswort Keyword 1 Keyword 2
33hex 08 08
08hex 44 46 wird nicht unterstiitzt

7.4.2 Kommunikationsablauf

AnschlieBend an den Kommunikationsaufbau muB3 das TG dem SG in Form eines Anforde-
rungsblocks mitteilen, welche Informationen gewiinscht werden. Das SG antwortet mit ent-
sprechenden Antwortblocken.

Ein Block besteht aus:

- Kopfteil:
Typkennung bzw. Festlegung des Formats und
Target-Adresse (Empfiangeradresse bzw. Kommunikationsrichtung) und
Source-Adresse (Senderadresse)
- Informationsteil:
Mode-Byte und
Lange der Botschaft (optional) und Datenbytes und
(Die maximale Lange des Informationsteils betrdagt 256 Bytes bestehend aus Lénge und 255
Datenbytes)
- Priifteil:
Priifsumme in Hex-Code wobei CS = LOW Byte der Priifsumme darstellt.

Aufschliisselung des Kopfteils:
- abgasrelevantes System (SAE J1979 - Init. mit 33 hex funktional, 5 Bd)

TG -->SG SG -->TG Bemerkung

Typ 68 hex 48 hex Art des Kommunikationsablaufs

Target 6A hex 6B hex Art der Message (Anforderung / Antwort)

Source Fx hex SG-Adresse phys. Adresse des sendenden Teilnehmers

— funktionale/physikalische Adressierung (Init.<>33 hex funktional) (wird nicht unterstiitzt)

TG -->SG SG -->TG Bemerkung

Typ xx hex xx hex

Target SG-Adresse TG-Adresse Adresse der empfangenden Station

Source TG-Adresse SG-Adresse Adresse der sendenden Station

Ein Byte der Blockiibertragung besteht aus:

— 1 Startbit
- 8 Datenbits, beginnend mit LSB
— 1 Stopbit
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k— Lange —ﬁ

‘ ) Prif-
Kopfteil ‘ maximal 255 Datenbytes - ‘ teil
La| M| P | DI Dm | CS
L L Data 1 Data m ]
PID (optional)
Mode - Byte
Lange (nur bei L=0)
Source-Adresse
— Target-Adresse Prifsumme | |
MSB LSB
AI|AO| L| L|L|L]|L|L
Lingenfeld (1...63) i
0 | O :nicht zugelassen (Header ohne
0 |1 :abgasre evantes ystem (SAE J1979)
1 | 0 :Header - }t:ghy51ka ische
1 |1 :Header - funktionale _
<« Berechnung der Priifsumme (CS ~————»
Kopfteil \ maximal 63 Datenbytes -
M P | DI Dm | CS
L L: Langenfeld (1...63)
<«—— Berechnung der Priifsumme ( CS —> Priif.
Kopfteil \ maximal 256 Datenbytes - teil
Laf M| P | D1 Dm | CS
“L=0 ~ Linge (1..255)

Abbildung XCOMO04: Blockaufbau
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7.4.3 Initialisierung mittels WUP

Reizung mit Wake-up-Pattern:

Zur Verkiirzung des Kommunikationsaufbaus kann das TG ein "Wake-up-Pattern" senden.

Kommunikationsaufbau mit Wake-up-Pattern:

logisch "1" <«-Kommunikationsaufbau»|
TG SG TG SG
lOngCh "o" TO Tinil] P2 P3 P2 P6/3
TWuP
Anforderung

P5 P1
Typ " Tet " Stc " M || Cs Typ || Tet || Src ||La* M [kwilfkw2|| cs
Typ - Format Typ - Format
Tgt - Target - Adresse Tgt - Target - Adresse
Src - Source - Adresse Src - Source - Adresse
M - Mode - Byte (81 Li - Lingenbyte
CS - Priifsumme M - Mode - Byte (C1

KWI1, KW2 - Keywords
CS1 -Priifsumme
* abhédngig vom Typ - Byte
Abbildung XCOMO5: Kommunikationsautbau mit Wake Up pattern

Nach Senden des "Wake-up-Pattern" sendet das TG den Anforderungsblock "Diagnose-Start"
(Mode 81) an das SG. Das Steuergerit sendet innerhalb des Zeitrahmens P2 den Antwortblock, und
informiert den Tester mittels den Keywords 1 und 2 iiber das Blockformat (siche
"Kommunikationsaufbau" ).

Kommunikationsablauf:

Der Kommunikationsablauf beim "Schnellen Einstieg" entspricht dem bei der Initialisierung mit 5
Baud.

Diagnose-Test-Modes:

Die Diagnose-Test-Modes beim "Schnellen Einstieg" entsprechen den Modes bei der Initialisierung
mit 5 Baud.
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7.4.4 Zeitdefinition

300 ms < TO Zeit der logischen "1" vor der Initialisierung

24ms < TiniL < 26 ms | Zeit der logischen "0" bei Initialisierung (Schneller Einstieg)

49ms < TWuP < 51 ms | Dauer des Wake - up - Patterns (Schneller Einstieg)

60ms < Tl < 300 ms |Zeit zwischen dem Ende der Initialisierung und dem Start des
Synchronisationsmusters

Sms < T2 < 20ms | Zeit zwischen dem Ende des Synchronisationsmusters und dem Beginn des
ersten Keywords

Oms < T3 < 20ms | Zeit zwischen dem Ende des 1. und dem Anfang des 2 Keywords

25ms < T4 < 50ms | Zeit zwischen dem Ende des 2. Keywords und dem Anfang der logischen
Invertierung des 2. Keywords sowie die Zeit zwischen dem Ende der
logischen Invertierung des 2. Keywords und dem Anfang der logischen
Invertierung der Initialisierungsadresse

300 ms < T5 Zeit nachdem das Diagnosetestgerit einen Init.-Fehler entdeckt und mit
dem Senden der Init.-Adresse neu beginnt

Oms < P1 < 20ms | Bytefolgezeit fiir Sendeblocke vom Steuergerit an das Testgerét

P2min < P2 < P2max | Zeit zwischen dem Ende eines Blocks vom Testgerdt und dem Anfang des
Blocks vom Steuergerét

P3min < P3 < 5s Zeit zwischen dem Ende des letzten Blocks vom SG und dem Anfang
eines neuen Blocks vom Testgerit

P4min < P4 < 20 ms | Bytefolgezeit fiir Sendeblocke vom Testgerit an das Steuergerit;
Initialisierung 5 Baud: P4min = 5 ms, Schneller Einstieg: P4min = 0-5 ms

Sms < P5 < 20ms | Bytefolgezeit fiir den Anforderungsblock "Diagnose-Start" (Mode 81)
beim "Schnellen Einstieg"

S5ms < P6 < P2max | Zeit zwischen den Blocken vom SG an das TG

7.4.5 Fehlerbehandlung
Initialisierung:

Im Falle eines Initialisierungsfehlers, verursacht durch eine Zeitiiberschreitung von T4 oder durch
eine fehlerhafte Ubertragung, schaltet das Steuergerit innerhalb der Zeit TSmin wieder auf Empfang
der Reizadresse um.

Kommunikation:

Empfingt das Steuergerdt einen Block mit fehlerhafter Priifsumme, so sendet es ein SG-
Acknowledge (Mode 7F) mit dem Acknowledgecode 13 hex (unverstindliche Anforderung).
Erkennt das SG eine fehlerhafte Struktur des Anforderungsblocks, so verhilt es sich wie bei einem
Priifsummenfehler. Eine Verletzung des Zeitintervalls P4 fiihrt zu oben genannten Fehlern, und
wird dementsprechend behandelt. Bei Uberschreitung von P3max beendet das SG die
Kommunikation.
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7.5 OBDIl Telegramminhalte

Die Implementierung der funktionalen Diagnose-Test-Modes nach SAE J1979 erfillt die
kalifornischen OBD II-Anforderungen fiir abgasrelevante Systeme (Initialisierung mit 33 hex):

Blocktitel
(Mode) Funktion
01 .o Auslesen abgasrelevanter Informationen
02 e Auslesen gespeicherter Randbedingungen (freeze frame)
03 e Auslesen entprellt eingetragener abgasrelevanter Fehlercodes
04 ........... Loschen/Riicksetzen abgasrelevanter Informationen
05 e Lambda — Sonden — Uberwachung (nicht implementiert)
06 ............. Auslesen von Testergebnissen (nicht bei VP44 (136) )
07 oo Auslesen der in der Entprellung befindlichen abgasrelevanten Fehlercodes
09 ..o Auslesen von Fahrzeuginformationen
e VIN (Fahrgestellnummer)
e (alibration ID (Programmstand)
e (alibration Verification Number (quasi Checksumme)
TE . Steuergeriate Acknowledge
81 e Diagnose Start

Entsprechende Antwort-Modes besitzen einen Offset von +40 hex.

7.5.1 Abgasrelevante Informationen lesen
Mode 01h

Mit diesem Mode erhdlt man Zugriff auf abgasrelevante Informationen wie analoge und digitale
Ein- und Ausgangs-, sowie Systemstatusinformationen. Der Anforderungsblock enthdlt eine
Parameter - Identifikation (PID), mit der dem SG die bendtigte Information mitgeteilt wird.

Byte | Anforderungsblock TG->SG
1 Typkennung 68
2 Target 6A
3 Source Fx
4 Mode — Byte 01
5 PID XX
6 Priifsumme XX

Die Liange der Anforderung betrdgt 6 Bytes, die Linge des Antwortblocks ist von der verwendeten
PID abhéngig.

Byte | Antwortblock SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode — Byte 41
5 PID XX
6 Data A XX
7 Data B (opt.) XX
8 Data C (opt.) XX
9 Data D (opt.) XX
10 Priifsumme XX
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7.5.1.1 PID 00h - Unterstiitzte PID’s (01-20 hex)

Das SG antwortet auf Mode 01 PID 00 mit einer Botschaft, die 4 Bytes (bitverschliisselte)
Information enthélt. Jedes Bit gibt an, ob eine PID unterstiitzt wird oder nicht.

— 0 =PID wird vom SG nicht unterstutzt
— 1 =PID wird vom SG unterstiitzt

Byte Bit PID
Data A 7 01
Data A 6 02
Data B 7 09
Data D 0 20

7.5.1.2 PID 01h — Fehlerspeicherinfo/Readiness

Das SG antwortet auf Mode 01 PID Ol mit einer Botschaft, die 4 Bytes (bitverschliisselte)
Information enthélt.

Data A - Anzahl der abgasrelevanten Fehlercodes und MIL-Status

Bit unterstiitzte Auswertung

0-6 | Anzahl der gespeicherten Fehlercodes im SG
(entprellt und abgasrelevant)

7 0 = MIL ist nicht durch das SG aktiviert

1 = MIL wird durch das SG angesteuert

Data B (Bits 0-3) und Data C - Jedes Bit bedeutet die Unterstiitzung bzw. keine
Unterstiitzung von einer fahrzeugseitigen Diagnoseauswertung

Data B umfaft kontinuierliche Uberwachung
Data C umfalt Priifungen, die zumindest einmal pro Fahrt durchlaufen werden,
wobei gilt:

— 0 = Test wird vom SG nicht unterstiitzt
— 1 = Test wird vom SG unterstitzt

Data B (Bits 4-7) und Data D - Jedes Bit zeigt den Status von Diagnoseauswertungen
beziiglich Data B (Bits 0-3) und Data C:

- 0 = Priifung beendet (=Readiness erreicht) oder nicht unterstiitzt.
- 1 = Priifung noch nicht beendet
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Data B:
Bit Evaluation Auswertung RBP | Datensatz
supported: unterstiitzt:
0 Misfire monitoring Zundaussetzeriiberwachung 8 fowRBP MIS
1 Fuel system monitoring Priifung Kraftstoffanlage 9 fbwRBP FUE
2 Comprehensive component | Uberpriifung Gesamtsystem 10 fowRBP_COM
monitoring
3 reserved (report as 0) nicht belegt 11
status: Status:
4 Misfire monitoring Ziindaussetzeriiberwachung 8 fowRBP MIS
5 Fuel system monitoring Priifung Kraftstoffanlage 9 fowRBP FUE
6 Comprehensive component | Uberpriifung Gesamtsystem 10 fowRBP_COM
monitoring
7 reserved (report as 0) nicht belegt 11
Data C (unterstiitzt) und Data D (Status):
Bit Evaluation Auswertung RBP | Datensatz
0 Catalyst monitoring Katalysator 0 fowRBP CAT
1 Heated catalyst monitoring Katalysator heif3 1
2 Evaporative system monitoring Verdunstungssystem 2
3 Secondary air system monitoring | Sekundarluft - System 3
4 A/C system refrigerant monitoring | Kiihlmittel Klimaanlage 4
5 Oxygen sensor monitoring Lambda - Sonde 5
6 Oxygen sensor heater monitoring | Lambda - Sonden - Heizung 6
7 EGR system monitoring Abgasriickfithrung 7 fowRBP EGR

Uber die Label fbwRBP _... 148t sich die Readinessbitposition applizieren.
7.5.1.3 PID 02h — Trouble Code

wird in diesem Mode nicht unterstiitzt.

7.5.1.4 PID 03h — 1Fh - Daten

Das SG antwortet mit einer Botschaft, die 2 Bytes Information enthélt.

Die PID’s entsprechen den im Anhang C aufgefiihrten Messagenummern 0x03 bis 0x1F. Es wird
der entsprechende MeBwert zuriickgegeben.

Die Messagenummern 0x000C und 0x0010 haben eine 2 Byte Information. Die Restlichen sind nur
1 Byte lang. Fiir jede PID kann im Fehlerfall ein applizierbarer Ersatzwert ausgegeben werden.
(siehe Kapitel Fehlerbehandlung Ersatzwertbehandlung fiir Freeze Frame und Diagnose)

7.5.1.5 PID 1Ch - OBD Anforderungen, die das Fahrzeug unterstiitzt

Das SG antwortet auf Mode 01 PID 01 mit einer Botschaft, die 1 Byte Information enthélt.

Der Inhalt kann mit xcwPID1C appliziert werden.

7.5.1.6 PID 21h - Zuriickgelegte Entfernung mit eingeschalteter MIL

Das SG antwortet auf Mode 01 PID 21 mit einer Botschaft, die 2 Byte Information enthélt.

Die zuriickgelegte Entfernung mit eingeschalteter MIL wird ausgegeben. ( 1 Bit entspricht 1 km)
Siehe auch ,,Sonstige Funktionen® ,,Zuriickgelegte Entfernung mit eingeschalteter MIL*
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7.5.2 Freeze frame lesen
Mode 02h

Mit diesem Mode erhdlt man Zugriff auf einen Satz gespeicherter Randbedingungen, welche beim
ersten Auftreten eines abgasrelevanten Fehlers nach OBD II abgelegt werden (freeze frame). Im
Anforderungsblock sind PID - und freeze frame Nr. (OBD II freeze frame Nr.: 0) enthalten. Die
Lange der Anforderung betrdgt 7 Bytes, die Linge des Antwortblocks ist von der verwendeten PID
abhéngig.

7.5.2.1 PID 00h - Unterstiitzte PID’s (01-20 hex)

gleich mit Mode 00h PID 0Oh.

7.5.2.2 PID 02h — Trouble Code

es wird der 2 Bytes Trouble Code des Fehlers der den Eintrag verursachte zuriickgegeben
7.5.2.3 PID 03h — 1Fh - Daten

Das SG antwortet mit einer Botschaft, die 2 Bytes Information enthilt.

Die PID’s entsprechen den im Anhang C aufgefiihrten Messagenummern 0x03 bis Ox1F. Es wird
der entsprechende MeBwert zurlickgegeben.

Bei diesen PID's ist Daten-Byte A immer die Freeze Frame Nummer. Data B entspricht dem Wert
der Message. Die Messagenummern 0x000C und 0x0010 sind 2 Byte lang. Das zweite Byte steht
dann in Data C.

Byte | Anforderungsblock TG->SG

1 Typkennung 68

2 Target 6A

3 Source Fx

4 Mode — Byte 02

5 PID XX

6 freeze frame Nr. XX

7 Priifsumme XX
Byte | Antwortblock SG->TG

1 Typkennung 48

2 Target 6B

3 Source 10

4 Mode — Byte 42

5 PID XX

6 Data A XX

7 Data B XX

8 Data C (opt.) XX

9 Data D (opt.) XX

10 Priifsumme XX

Hinweis:

Der Freezeframe wird nur bei entprellt eingetragenem Fehler (Fehler unter Mode 03 sichtbar)
ausgegeben, die Ablage erfolgt jedoch schon beim 1. Auftreten des Fehlers.
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7.5.3 Abgasrelevante Fehler lesen
Mode 03h

Gespeicherte Fehlercodes sind mit Mode 03 durch das TG auszulesen. Dazu sind zwei Schritte
erforderlich:

— Uber Mode 01 PID 01 muB die Anzahl der abgespeicherten Fehlercodes ermittelt werden.
Sind keine Fehler abgespeichert, so antwortet das SG mit "0 Fehler gespeichert".

- Mit Mode 03 werden alle entprellt eingetragenen Fehler ausgegeben. Das SG sendet bis zu 3
Fehlercodes pro Block und falls kein Fehler gespeichert ist, sendet das SG auf diese Anfrage
keine Antwort.

Die Lange des Anforderungsblocks (Mode 03) betrdgt 5 Bytes und die Lange des Antwortblocks ist
mit 11 Bytes festgelegt. Werden weniger als 3 Fehlercodes {ibertragen, so werden die
entsprechenden Datenbytes mit 00 hex aufgefiillt, um eine feste Blockldnge von 11 Bytes
sicherzustellen. Fiir den Aufbau der Fehlercodes siehe Kapitel "Fehlercodes".

Byte | Anforderungsblock TG->SG

1 Typkennung 68

2 Target 6A

3 Source Fx

4 Mode — Byte 03

5 Priifsumme XX
Byte | Antwortblock SG->TG

1 Typkennung 48

2 Target 6B

3 Source 10

4 Mode - Byte 43

5 Fehlercode 1 (high Byte) XX

6 Fehlercode 1 (low Byte) XX

7 Fehlercode 2 (high Byte) XX

8 Fehlercode 2 (low Byte) XX

9 Fehlercode 3 (high Byte) XX

10 Fehlercode 3 (low Byte) XX

11 Priifsumme XX

(bei mehr als 3 Fehlercodes)

Byte | Antwortblock SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode - Byte 43
5 Fehlercode 4 (high Byte) XX
6 Fehlercode 4 (low Byte) XX
7 Fehlercode 5 (high Byte) XX
8 Fehlercode 5 (low Byte) XX
9 Fehlercode 6 (high Byte) XX
10 Fehlercode 6 (low Byte) XX
11 Priifsumme XX
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7.5.4 Abgasrelevante Informationen l6schen
Mode 04h

Zweck dieses Modes ist es, alle abgasrelevanten Informationen zu 16schen bzw. zuriickzusetzen.
Dies bezieht sich auf:

— Loschen der Anzahl der Fehlercodes (Mode 01 PID 01)
— Loschen der Fehlercodes (Mode 03)
— Loschen der Testergebnisse (Mode 06 - Testergebnisse werden mit 0 initialisiert)

Byte | Anforderungsblock TG->SG
1 Typkennung 68
2 Target 6A
3 Source Fx
4 Mode - Byte 04
5 Priifsumme XX
Byte | Antwortblock SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode - Byte 44
5 Priifsumme XX

7.5.5 Auslesen von Testergebnissen
Mode 06h
Dieser Mode wird bei VP44 (136) nicht unterstiitzt. Ansonsten gilt:

In Mode 6 werden die letzten Testergebnisse und die zugehorigen Vergleichswerte von nicht
kontinuierlich iiberwachten Fehlern ausgegeben. Nach Loschen des Fehlerspeichers (Mode 04)
werden die Testergebnisse fiir WTF-Test, KTF-Test und Start-, Stoplagetest verworfen und die
Werte im EEPROM mit 0 iiberschrieben. Der Wert 0 wird als Kennung “Test nicht durchgefiihrt”
verwendet und darf nicht Ergebnis einer Umrechnung mit xcwCARF... sein.

Byte | Anforderungsblock TG->SG
1 Typkennung 68
2 Target 6A
3 Source Fx
4 Mode - Byte 06
5 Test ID XX
6 Priifsumme XX

Mit der Test ID 0 konnen die verfiigbaren Test ID’s abgefragt werden.
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Antwortblock fiir verfiigbare Test ID’s:

Byte | Antwortblock 1 SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode - Byte 46
5 Test ID 00
6 Antwortblocknr. FF
7 verfiigbare ID’s 1 bis 8§ XX
8 verfiigbare ID’s 9 bis 16 XX
9 verfiigbare ID’s 17 bis 24 XX
10 verfiigbare ID’s 25 bis 32 XX
11 Priifsumme XX

Die Test ID ist applizierbar fiir:

-xcwWTF _ID dynamische Plausibilitit des Wassertemperaturfiihlers
- xcewKTF 1D dynamische Plausibilitit des Kraftstofftemperaturfiihlers
-xewSTT _ID Start-/Stoplagentest
- xcwLDF _ID Plausibilitdt LDF mit ADF
Applikationshinweis:

Ein Testergebnis kann man dadurch ausblenden indem man eine unzuléssige ID im Label xcw... ID
(ID > 32 z.B.: 255) eintrdgt. Das SG meldet nur zuldssige ID’s als verfiigbar und nicht verfiigbare
ID’s werden vom Tester nicht abgefragt.

Die Normierung der Signale entspricht der Normierung in den Modi 1 und 2.

Die Testergebnisse (ausgenommen LDF- und KTF-Test) werden bei ihrem Eintrag in das EEPROM
mit der Umrechnung fiir den Fehlerspeicher auf 1 Byte umgerechnet. Werden die Testergebnisse
ausgelesen, so werden sie mit der Umrechnung fiir den Fehlerspeicher auf 2 Byte umgerechnet und
dann mit der Diagnoseumrechnung fiir die Ausgabe vorbereitet. Applizierbare Werte werden
ebenfalls dreimal umgerechnet, damit die Relationen in Bezug auf die im EEPROM gespeicherten
Werte wieder stimmen.

o Zeiten xcWCARFS Z, xcewCARFO _Z, xcwCARDS Z,
xcwCARDO Z

e Temperaturen xcWCARFS T, xewCARFO_T, xcwCARDS T,
xcwCARDO T

o Temp.Differenzen XxcWCARFSAT, xewCARFOdT, xewCARDSAT,
xcwCARDOdT

e Spannungen xcwCARFSUD, xcwCARFOUD, xcewCARDSUD,
xcwCARDOUD

Bitcodierung der Antwortblocknummer:

Bit 7=0: Test Limit (Bytes 9/10) ist Maximum
Bit 7=1: Test Limit (Bytes 9/10) ist Minimum
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Antwortblocke in Bezug auf Test ID "xcwWTF _ID":

Fiir diese Antwort sind drei Blocke definiert, in denen Zeit, Temperaturanstieg und Endtemperatur
des durchgefiihrten Tests jeweils mit ihren Grenzwerten ausgeben werden. Je nachdem wie der Test
beendet wurde, wird folgendes iibertragen:

Test noch nicht durchgefiihrt:
Kennung 00h im EEPROM nach Fehlerspeicherloschung.
Es werden 3 Blocke mit FFh Werten gesendet.
Test negativ:
Es werden alle 3 Blocke mit den Testergebnissen gesendet.
Testende durch Mindesttemperaturanstieg erreicht:
Es wird Block 1 (Zeiten) und Block 2 (Temperaturanstieg, Mindesttemperaturanstieg)
gesendet.
Testende durch Endtemperatur erreicht:
Es wird Block 1 (Zeiten) und Block 3 (Temperatur bei Testende, Mindesttemperatur)

gesendet.
Byte | Antwortblock 1 SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode - Byte 46
5 xcwWTF 1D XX
6 Antwortblocknr. 01
7 Timerstand bei Testende (High) XX
8 Timerstand bei Testende (Low) XX
9 zuldssige Erwdrmungszeit (High) XX
10 zuldssige Erwdrmungszeit (Low) XX
11 Priifsumme XX
Byte | Antwortblock 2 SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode - Byte 46
5 xcwWTF 1D XX
6 Antwortblocknr. 82
7 Temperaturanstieg (High) XX
8 Temperaturanstieg (Low) XX
9 Mindestemperaturanstieg (High) XX
10 Mindestemperaturanstieg (Low) XX
11 Priifsumme XX
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Byte | Antwortblock 3 SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode - Byte 46
5 xcwWTF 1D XX
6 Antwortblocknr. 83
7 Temperatur bei Testende (High) XX
8 Temperatur bei Testende (Low) XX
9 Mindesttemperatur (High) XX
10 Mindesttemperatur (Low) XX
11 Priifsumme XX

Antwortblocke in Bezug auf Test ID "xcwKTF _ID":

Fiir diese Antwort sind drei Blocke definiert, in denen Zeit, maximale Temperaturdnderung und
erreichtes Temperaturdnderungsintegral des durchgefiihrten Tests jeweils mit ithren Grenzwerten
ausgeben werden. Je nach Zustand des Tests wird folgendes iibertragen:

Test noch nicht durchgefiihrt:
Kennung 00h im EEPROM nach Fehlerspeicherloschung.
Es werden 3 Blocke mit FFh Werten gesendet.
Test negativ:
Es werden alle 3 Blocke mit den Testergebnissen gesendet.
Testende durch maximale Temperaturdnderung positiv erreicht:
Es wird Block 2 (maximale Temperaturanderung, Mindesttemperaturdnderung) gesendet.
Testende durch Temperaturdnderungsintegral positiv erreicht:
Es wird Block 1 (Zeiten) und Block 3 (Temperaturdnderungsintegral,
Mindesttemperaturintegral) gesendet.

Byte | Antwortblock 1 SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode - Byte 46
5 xcwKTF ID XX
6 Antwortblocknr. 01
7 Betriebsstundendauer des Tests (High) XX
8 Betriebsstundendauer des Tests (Low) XX
9 zuldssige Betriebsstundendauer (High) XX
10 zulédssige Betriebsstundendauer (Low) XX
11 Priifsumme XX
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Byte | Antwortblock 2 SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode - Byte 46
5 xcwKTF ID XX
6 Antwortblocknr. 82
7 erreichte max. Temperaturidnd. (High) XX
8 erreichte max. Temperaturdnd. (Low) XX
9 min. benétigte Temperaturénd. (High) XX
10 min. benétigte Temperaturénd.(Low) XX
11 Priifsumme XX

Byte | Antwortblock 3 SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode - Byte 46
5 xcwKTF ID XX
6 Antwortblocknr. 83
7 erreichtes max. Temp.-Integral (High) XX
8 erreichtes max. Temp.-Integral (Low) XX
9 min. benétigtes Temp.-Integral (High) XX
10 min. benétigtes Temp.-Integral (Low) XX
11 Priifsumme XX

Antwortblocke in Bezug auf Test ID "xcwSTT _ID":

Byte | Antwortblock 1 SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode - Byte 46
5 xcwSTT 1D XX
6 Antwortblocknr. 1
7 dsoUist Ag bei Testende (High) XX
8 dsoUist Ag bei Testende (Low) XX
9 mrwNL MOST (High) XX
10 mrwNL MOST (Low) XX
11 Priifsumme XX
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Byte | Antwortblock 2 SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode - Byte 46
5 xcwSTT ID XX
6 Antwortblocknr. 82
7 dsoUist Ag bei Testende (High) XX
8 dsoUist Ag bei Testende (Low) XX
9 mrwNL MUST (High) XX
10 mrwNL MUST (Low) XX
11 Priifsumme XX

Byte | Antwortblock 1 SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode - Byte 46
5 xcwSTT ID XX
6 Antwortblocknr. 3
7 dsoUist Ag bei Testende (High) XX
8 dsoUist Ag bei Testende (Low) XX
9 mrwNL MOSP (High) XX
10 mrwNL MOSP (Low) XX
11 Priifsumme XX

Byte | Antwortblock 2 SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode - Byte 46
5 xcwSTT ID XX
6 Antwortblocknr. 84
7 dsoUist Ag bei Testende (High) XX
8 dsoUist Ag bei Testende (Low) XX
9 mrwNL MUSP (High) XX
10 mrwNL MUSP (Low) XX
11 Priifsumme XX
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Antwortblock in Bezug auf Test ID "xcwLDF ID":

Fiir diese Antwort ist ein Block definiert, in dem die aufgetretene Absolutdifferenz ADF-LDF
(dmLDFP_dp) des durchgefiihrten Tests mit seinem Grenzwert IdAwWLA MAX ausgeben werden. Je

nachdem wie der Test beendet wurde, wird folgendes iibertragen:

Test noch nicht durchgefiihrt:

Kennung 00h im EEPROM nach Fehlerspeicherloschung.

Es wird der Block mit FFh Werten gesendet.

Test wurde durchgefiihrt:

Es wird der Block mit dem Testergebnis gesendet.

Byte | Antwortblock 1 SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode — Byte 46
5 xcwLDF ID XX
6 Antwortblocknr. 01
7 abs. Diff. ADF/LDF bei Testende (High) XX
8 abs. Diff. ADF/LDF bei Testende (Low) XX
9 zuldssige abs. Diff. ADF/LDF (High) XX
10 zuldssige abs. Diff. ADF/LDF (Low) XX
11 Priifsumme XX
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7.5.6 Aktuelle abgasrelevante Fehler lesen
Mode 07h

In der Entprellung befindliche, Fehlercodes sind mit Mode 07 durch das TG auszulesen. Dieser
Mode ist in Blockaufbau und Funktion dquivalent zu Mode 03.

Physikalische Implementierung der SAE J1979 Botschaften

Die zuvor behandelten Diagnose - Test - Modes liegen einer funktionalen Adressierung mit 33 hex
zugrunde. Bei physikalischer Adressierung wird nur ein einzelnes SG angesprochen und somit
beziehen sich die Antworten nur auf das jeweilige Steuergerét.

7.5.7 Auslesen von Fahrzeuginformationen
Mode 09h

Der Mode 09 dient dazu, Testern fahrzeugspezifische Informationen wie VIN (Fahrgestellnummer)
und Calibration ID’s zur Verfligung zu stellen. Von der CARB sind nur das Auslesen der
Calibration ID (Programmstand) und der Calibration Verfication Number (Checksumme)
vorgeschrieben.

Der Anforderungsblock enthélt einen Info Type (InT) mit dem dem SG die benétigte Information
mitgeteilt wird. Die Linge der Anforderung betragt 6 Bytes, die Lange des Antwortblocks ist von
dem verwendeten Info Type abhéngig.

Byte | Anforderungsblock TG->SG
1 Typkennung 68
2 Target 6A
3 Source Fx
4 Mode — Byte 09
5 Info Type (InT) InT
6 Priifsumme XX

7.5.7.1 Info Type = 00h

Mit der Info Type 00h werden alle verfiigbaren in codierter Form ausgegeben. Die Codierung
entspricht dem Mode 01 PID 00.

Byte | Antwortblock SG->TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode — Byte 49
5 Info Type (InT) 00
6 MessageCount 01
7 verfiigbare InT’s | bis 8 (dez) XX
8 verfiigbare InT’s 9 bis 16 (dez) XX
9 verfiigbare InT’s 17 bis 24 (dez) XX
10 verfiigbare InT’s 25 bis 32 (dez) XX
11 Priifsumme XX
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7.5.7.2 VIN (Fahrgestellnummer) — InfoType 01h&02h

Dieser Info Type wird nur bei gelernten Wegfahrsperre 3 Daten unterstiitzt. Bei deaktivierter bzw.
Wegfahrsperre 2 ist diese Information nicht verfiigbar.

Dieser InfoType ist mit Bit 0 in xewINF M09 wegapplizierbar.

Bit 0 =0 ... InfoType nicht abrufbar
Bit 0 =1 ... InfoType ist abrufbar wenn verfiigbar

Info Type = 01h

Liefert die Zahl der Messages (Antworten) fiir die Ubertragung der VIN bei Info Type 02h. Die

Anzahl der zu iibertragenden Antworten ist immer 05h .

Info Type = 02h

Byte | Antwortblock SG>TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode — Byte 49
5 Info Type (InT) 01
6 Number of messages NMs
7 Priifsumme XX

Liefert die Fahrgestellnummer bestehend aus 17 Zeichen in ASCII in 5 Blocken zu je 4 Zeichen,
wobei die ersten 3 Datenbytes mit 00h gefiillt sind.

Byte | Antwortblock SG->TG

1 Typkennung 48

2 Target 6B

3 Source 08

4 Mode — Byte 49

5 Info Type (InT) 02

6 MessageCount MsC | O1h | 02h | 03h | 04h | 05h
7 Infobyte 1 Inl Oh | #2 | #6 | #10 | #14
8 Infobyte 2 In2 Oh | #3 | #7 | #11 | #15
9 Infobyte 3 In3 Oh | #4 | #8 | #12 | #16
10 Infobyte 4 In4 #1 | #5 | #9 | #13 | #17
11 Priifsumme XX
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7.5.7.3 Cal-ID (Calibration ID) — InfoType 03h&04h

Die Calibration-Identification (CAL-ID) (z.B. Programmstand) bzw. Calibration Verfication
Number (CVN) (z.B. Priifsumme) mu3 nur gedndert werden wenn eine Zulassungs-Relevanz
gegeben ist. Die CAL-ID kann liber den Label xewCAL 1D appliziert werden.

Die Calibration ID muf} die installierte Software eindeutig identifizieren. Dies wird von den OBD
Bestimmungen gefordert, um die abgasrelevante Software in einer standardisierten Form zu
identifizieren.

Abstimmungen, die nicht der Fahrzeughersteller entwickelt hat, miissen eine ungleiche Calibration
ID haben, damit sie von denen des Fahrzeugherstellers zu unterscheiden sind.

Dieser InfoType ist mit Bit 1 in xewINF M09 wegapplizierbar.

Bit 1 =0 ... InfoType nicht abrufbar
Bit 1 =1 ... InfoType ist abrufbar

Info Type = 03h
Liefert die Zahl der Messages (Antworten) fiir die Ubertragung der Cal-ID bei Info Type 04h.

Die Anzahl der zu {bertragenden Antworten ist bei diesem Steuergerdt immer 04h. Dieses
Steuergerit hat nur eine Cal-ID.

Byte | Antwortblock SG>TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode — Byte 49
5 Info Type (InT) 03
6 Number of messages (NMs) 04
7 Priifsumme XX

Info Type = 04h

Liefert die Calibration ID bestehend aus 16 Zeichen in ASCII in 4 Blocken zu je 4 Zeichen. Diese
16 Zeichen konnen tiber den Label xewCAL _ID appliziert werden.

Byte | Antwortblock SG->TG

1 Typkennung 48

2 Target 6B

3 Source 08

4 Mode — Byte 49

5 Info Type (InT) 04

6 MessageCount MsC | O1h | 02h | 03h | 04h
7 Infobyte 1 Inl #1 | #5 | #9 | #13
8 Infobyte 2 In2 #2 | #6 | #10 | #14
9 Infobyte 3 In3 #3 | #7 | #11 | #15
10 Infobyte 4 In4 #4 | #8 | #12 | #16
11 Priifsumme XX
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7.5.7.4 CVN (Calibration Verification Number) — InfoType 05h&06h
Die InfoType ist mit Bit 2 in xewINF M09 wegapplizierbar.
Bit 2 =0 ... InfoType nicht abrufbar Bit 2 =1 ... InfoType ist abrufbar

Die OBD Gesetze fordern diese Werte um eine Anderung der abgasrelevanten Software zu
erkennen. Jeder Calibration ID muf} eine CVN unverwechselbar und eindeutig zugeordnet sein.

Abstimmungen, die nicht der Fahrzeughersteller entwickelt hat, miissen eine ungleiche CVN haben,
damit sie von denen des Fahrzeugherstellers zu unterscheiden sind.

Die CVNs werden in 4 Byte Hex-Werten iibertragen, das hoherwertige Byte in Datenbyte A.
Berechnungen, die keine 4 Bytes erfordern fiillen die leeren Datenbytes mit $00.

Bei diesem System wird nur eine 2 Byte Calibration ID unterstiitzt.

Das Steuergerit startet nach Anfrage Mode$09 PID$06 eine interne Checksummeberechnung mit
einem CRC32 Algorithmus iiber den Code- und Datenbereich. Die Berechnung wird nur bei KLL15
ein ( dimK15 =1) und Drehzahl 0 (d&zmNmit = 0) durchgefiihrt, ist eine der beiden Bedingungen
nicht erfiillt wird die Berechnung ausgesetzt. Solange die Checksumme nicht vorliegt, antwortet das
Steuergerdt nicht ( Hinweis: Die Berechnung dauert ca. 40 Sekunden). Ist die endgiltige
Checksumme ermittelt, wird sie bei Tester-Anforderung Info Type 06h als 4 Byte Wert ausgeben.
Die Variablen edmCHKOBDH und edmCHKOBDL entsprechen dem ausgegebenen Wert. Solange
die Kommunikation mit dem Tester aufrecht bleibt, kann die Checksumme ausgelesen werden. Bei
Abfrage Mode$09 PID$06 nach einem neuen Kommunikationsaufbau (Reizung) erfolgt die
Checksummen-Berechnung von neuem.

Im Statusbyte edmCHKstat wird der Status der Berechnung angezeigt. Das Statuswort wird von
K15 aus/ein oder einer Kommunikationsaufbau (Reizung) zuriickgesetzt.

Bit 0 Anforderung CVN Berechnung, Berechnung lauft

Bit 1 Checksummen-Berechnung abgeschlossen

Bit 2 Checksumme wurde iiber Diagnose ausgegeben

Bit 3 Die Berechnung wurde mindestens einmal durch K15
aus oder dzmNmit > 0 unterbrochen.

Info Type = 05h
Liefert die Zahl der Messages (Antworten) fiir die Ubertragung der CVN bei Info Type 06h.

Die Anzahl der zu {bertragenden Antworten ist bei diesem Steuergerit immer Olh. Dieses
Steuergerit hat nur eine CVN.

Byte | Antwortblock SG>TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode — Byte 49
5 Info Type (InT) 05
6 Number of messages (NMs) 01
7 Priifsumme XX
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Info Type = 06h

Liefert die CVN bestehend aus 4 Byte Hex-Werten in einem Block. Die Infobytes entsprechen der
ermittelten Checksumme (edmCHKOBDH als High Byte und edmCHKOBDL als Low Byte ).

Byte | Antwortblock SG>TG
1 Typkennung 48
2 Target 6B
3 Source 10
4 Mode — Byte 49
5 Info Type (InT) 06
6 MessageCount 01
7 Infobyte 1 edmCHKOBDH - High Byte
8 Infobyte 2 edmCHKOBDH - Low Byte
9 Infobyte 3 edmCHKOBDL - High Byte
10 Infobyte 4 edmCHKOBDL - Low Byte
11 Priifsumme XX

7.5.8 Steuergerat-Acknowledge

Diese Antwort des Steuergerites stellt ein Acknowledge fiir den Empfang der Anforderung dar,
oder beinhaltet einen Acknowledge - Code, der den Grund fiir die Ablehnung einer geforderten
Antwort kennzeichnet.

Acknowledge - Codes:

Bestdtigung: 00 hex - Anforderung akzeptiert; Bestitigung
Anforderungsstatus: 10 hex - Allg. Verweigerung ohne Angabe von Griinden
11 hex - Mode wird nicht unterstiitzt
12 hex - Anforderung nicht unterstiitzt od. ungiiltiges Format
13 hex - Unverstandliche Anforderung
21 hex - Busy
22 hex - Funktionsbedingungen nicht korrekt
31 hex - Anforderung auflerhalb des erlaubten Bereiches
Byte |Acknowledgeblock SG->TG
1 Mode - Byte 7F
2 Anforderungs - Mode XX
3 Acknowledge - Code XX

Die Test-Modes bauen beziiglich der Datenstruktur auf der Vorschrift SAE J2190 auf (MODE 81 =
Diagnose-Start). Entsprechende Antwort-Modes besitzen einen Offset von +40 hex.
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7.5.9 Diagnose - Start

Mit diesem Diagnose - Test - Mode fordert das TG beim "Schnellen Einstieg" die Information iiber
die Festlegung des Blockformates an. Das TG sendet nach dem Wake-up-Pattern} (WuP, siehe
Kapitel "Initialisierung mittels Wake-up-Pattern") diesen Anforderungsblock.

Byte | Anforderungsblock TG->SG
1 Mode - Byte 81
Das SG antwortet darauf mit den Keywords 1 und 2:
Byte | Antwortblock SG->TG
1 Mode - Byte C1
2 Keyword 1 C4
3 Keyword 2 46
Keyword 1 Keyword 2 Blockformat
C2 46 Léngeninfo im Typ-Byte
43 46 Léngeninfo im opt. Lingenbyte
C4 46 SG versteht beide Blockformate
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7.6 Beschreibung der Parameterblocke

Bitmaske Bit | Wert | Softwareschalter xcwDIASCH
0000 0001 |0 0 Paritycheck Reizwort aus
1 Paritycheck Reizwort ein
0000 0010 |1 0 gerade Parity
1 ungerade Parity
0000 0100 |2 0 Login Request aus
1 Login Request ein
0000 1000 |3 0 Kundenspezifische Bytes aus
1 Kundenspezifische Bytes ein
0010 0000 |5 |0 Uberpriifung der Blockzihler aus
1 Uberpriifung der Blockzihler ein
1000 0000 |7 0 Liange WSC / Parametercodierung = 3 Byte
1 Linge WSC / Parametercodierung = 4 Byte
Bitmaske Bit | Wert | Softwareschalter cowFUN COM
0000 0001 |0 0 KW71 Protokoll aktiv
1 KW71 Protokoll deaktiviert
0000 0010 |1 0 KW2000 Protokoll aktiv
1 KW2000 Protokoll deaktiviert
0000 0100 |2 0 Blinkcode aktiv
1 Blinkcode deaktiviert
0000 1000 |3 0 McMess Protokoll aktiv
1 McMess Protokoll deaktiviert
0001 0000 |4 0 CARB aktiv (nur wenn KW2000 Protokoll aktiv)
CARB deakiviert (auch wenn KW2000 Protokoll akitv)
Name Kommunikationsheader
xcwSGADR Wihrend der Kommunikationsaufnhahme wird vom Testgerdt eine
Steuergerdteadresse (0 ... 127) an das Steuergerdt geschickt (ohne Parity).
Diese mufl mit xcwSGADR iibereinstimmen.
xcwADRCARB Nach der CARB-Reizung {iiber das Adresswort 33h meldet sich das
Steuergerit mit dieser Adresse.
xcwKeybytl 1. Keybyte - wird vom Steuergerit an den Tester geschickt (0 ... 255).
xcwKeybyt2 2. Keybyte - wird vom Steuergerit an den Tester geschickt (0 ... 255)

xcw_n_Reiz

Die mittlere Drehzahl dzoNmit mull widhrend der Kommunikationsauf-
nahme <= xcw n Reiz sein (0 ... N MAX)

xcwKSbytel Kundenspezifisches Byte 1: Uber den Diagnose-Schalter xcwDIASCH
withlbar (Ubertragung nach Keybyte 2).
xcwKSbyte2 Kundenspezifisches Byte 2
xcwKSCheck Priifsumme tiber die kundenspezifischen Bytes
xcw N Ende Abbruchdrehzahl KW71 - Diagnose
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Name Kommunikationstiming

XCWt_sync Zeitdauer, nach der das Steuergerdt nach Empfang der SG Adresse, das
Synchronisationsbyte sendet (Us).

xcwt_reaby Zeitdauer vom Empfang eines Bytes bis zum Senden eines Bytes (Us).

xcwt_outby Byte Timeout - Innerhalb dieser Zeit mul3 das Testgerdt ein Byte senden
(us).

xcwt_reabl Zeitspanne in der das Steuergerdt auf einen Anforderungsblock mit einem
Antwortblock reagieren soll (us).

xcwt_outbl Zeitspanne in der das Steuergerit einen Anforderungsblock erwartet (us).

xcwt_ini Zeit von Abbruch der Reizerkennung bis zum Beginn der néichsten
Reizerkennung (us).

XCW_twti Zeit von Fehlerspeicherloschen bis Fehlerspeicherausgabe, maximale Zeit
fiir Anpassung speichern.

xcwFehzmax Anzahl der Versuche beim Kommunikationsaufbau
(0 ... 255)

Name Steuergerdteidentifikation

xcwBHardNr Bosch Hardwarenr. (10 Zeichen + 1 Endezeichen)

xcwBSoftNr Bosch Softwarenr. (10 Zeichen + 1 Endezeichen)

xcwKHSNr Kunden HW/SW-Nr (11 Zeichen + 1 Endezeichen)

xcwDatum Herstellungsdatum (MMJJ, 4 Zeichen + 1 Endezeichen)

xcwSGBIk1 SG-ID 1 (25 Zeichen + 1 Endekennzeichen) -
wird als erster Block gesendet.

xcwSGBIk2 SG-ID 2 (9 Zeichen + 1 Endekennzeichen) -
wird als dritter Block gesendet.

xcwSGBIk3 SG-ID 2 (9 Zeichen + 1 Endekennzeichen) -
wird als Anderungsstand bei Kanal 80 ausgegeben.

xcwSGTrID1 Messagenummer der ID eines zusitzlichen Steuergerits -

(z.B. Pumpensteuergerit bei VP44)

Anmerkung: Das Endezeichen FF(Hex) wird von DAMOS automatisch erzeugt !
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Name PalBworter, die tatsdchliche Verwendung ist projektspezifisch

xcwPBPRon Passwort ATL-Schutz einschalten

xcwPBPRof Passwort ATL-Schutz ausschalten

xcwPEEPROM Beim Einloggen mit diesem PaBwort wird der Zugriff auf alle E2PROM -
Funktionen freigegeben.

xcwPFGROn Mit diesem PaBBwort kann die FGR / ADR eingeschalten werden.

xcwPFGROfT Mit diesem PaBBwort kann die FGR / ADR ausgeschalten werden.

xcwPFGG1 Passwort FGG Konstante 1

xcwPFGG2 Passwort FGG Konstante 2

xcwPHGBOSf Passwort HGB ausschalten

xcwPKSKon Passwort KSK fuer Heissland einschalten

xcwPKSKoff Passwort KSK abschalten

xcwPRDYm1 Passwort Readiness beim nichsten Driving Cycle

xcwPADV Passwort ADR/ var. Hochstdrehzahl applizierbar

xcwPADE Passwort ADR/ feste Drehzahl applizierbar

Name Schwellen zum Stellgliedtest

xcwDrSchw Drehzahlschwelle fiir den Stellgliedtest, die Ansteuerung eines
Steuergerdtausgangs und die Grundeinstellung

xcwMaloTim Die Maximalzeit, fiir die ein Stellgliedtest oder die Ansteuerung eines

Steuergerdtausgangs durchgefiihrt wird.

Name (.. .. 1-40_1-4) | MeBkanaltabelle
(.. ..86-89 1-4)

xcwK.. .. Nummer eines Eintrags in Gruppentabelle - 255 steht flir einen
Dummyeintrag.

xcwK 100auf lenkt den angegebenen Kanal auf Kanal 100 um.

Name (.. von 1 - 21, | Stellgliedtabelle

letzter Eintrag = 0)

xcwStell.. Messagenummer des  Stellgliedes - Diese Nummer mul die
Messagenummer einer Endstufe sein.

xcwSt.. TV Das maximale Tastverhdltnis, mit dem das Stellglied angesteuert werden
soll (%).

xcwSt.. Tim Taktzeit - Das Stellglied wird fiir die Zeit xcwStxxTim mit xewStxxTV
angesteuert, danach fiir die Zeit xcewStxxTim mit 100% - xcwStxxTV, ..
Dies geschieht bis zum Ablauf der Zeit xcewMaloTim. (Us)

xcwCode.. Stellgliedcode - Dieser Code wird vom SG an das Testgerdt als

Kennzeichnung fiir das angesteuerte Stellglied gesendet.

Name (.. von 0 - 96)

MeBgruppentabelle

xewGrp.. A Normanzeigenummer - Diese Nummer wird vom SG an das Testgerit
iibertragen und ermoglicht es diesem eine Formel zu Darstellung eines
MeBwertes in physikalischen Einheiten auszuwihlen.
xcwGrp.. N Normierwert - Wird vom Steuergerdt an das Testgerdt geschickt und von
diesem zur Berechnung des physikalischen MeBwertes verwendet.
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| xcwGrp.. M | Messagenummer des MelBwertes

Name (.. .. 125 -|CAN - MeBkanaltabelle

129¢1 - 4)

xcwK..c.. Nummer eines Eintrags in CAN Busteilnehmertabelle - 255 steht fiir einen

Dummyeintrag.

Name (.. von 0 - 5) MefBgruppentabelle

xcwCAN.. X Verkniipfungsmaske mit camRCSTAT

xcwCAN.. N Normierwert

xcwCAN.. M Textnummer des Busteilnehmers

xcwCAN A Normanzeigenummer fiir alle CAN-MeBwerteblocke gleich

Name unnormierte MefBwertausgabe

xcwMWB_KF Messagenummern fiir die unnormierte Ausgabe von MeBwerten bei den

Kaniélen 190-199 und 0.

7.7 Fehlercodes

Fehlercodes setzen sich nach SAE J2012 aus 2 Bytes zusammen, wobei die ersten 4 Bits (erstes
Nibble) den Bereich kennzeichnen und die folgenden drei Nibble den BCD-codierten Fehlercode.

[

HiEEn

OO0 dupoooodd

[ 0-9 0-9 [0-9

Fehlercode BCD - kodiert

00 - Gruppe 0
01 - Gruppe 1
10 - Gruppe 2
11 - Gruppe 3

— 00 - power train P (Motor-Antriebsstrang)
01 - chassis C (Fahrgestell)

10 - body B (Karosserie / Aufbau)
11 - reserved U

Abbildung XCOMOS: Aufbau der Fehlercodes nach SAE J2012

7.7.1 Fehlercodeliste

Die einzelnen Fehlerpfade des Motor-Antriebsstranges sind entsprechend dem in der SAEJ2012
angedeutetem Schema zu applizieren.
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7.8 McMess

McMess ist ein Ubertragungsprotokoll fiir eine Kommunikation zwischen einem Steuergerit (SG)
und einem Testgerdt (TG). McMess wurde optimiert fiir die Verwendung der K-Leitung als
Ubertragungsmedium. Die K-Leitung ist eine digitale Eindrahtschnittstelle mit Upgq¢ - Pegel. Die
Informationen ~ werden  dhnlich dem  V.24-Standard  asynchron  iibertragen.  Die
Ubertragungseinheiten bestehen aus 9 Datenbits sowie Start- und Stopbit. Das SG und das TG
senden niemals gleichzeitig. Mit McMess kann das TG schnell RAM-Inhalte vom SG abfragen. Das
SG wird im Vergleich zu anderen Protokollen nur minimal belastet.

Definition des Adrefraums:

McMess Adresse SG Adresse Bezeichnung
0000 - OFFF F0000 - FOFFF oder Systemtabelle
D8000 - DSFFF oder
E4000 - E4FFF
je nach Datensatzvar.
1000 - BFFF F1000 - FBFFF oder DAMOS - Parameter, Kennlinien,
D9000 - E3FFF oder Kennfelder
E5000 - EFFFF
je nach Datensatzvar.
C000 - DDFF C000 - DDFF Externes RAM
DEOO - DEFF DEOO - DEFF Gatearray - Steuerregister
DF00 - DFFF DF00 - DFFF OLDA
E000 - E7FF E000 - E7FF Extended RAM
E800 - EEFF E800 - EEFF reserved
EF00 - EFFF EF00 - EFFF CAN
F000 - FSFF F000 - FSFF Interne uC Register
F600 - FDFF F600 - FDFF Internes RAM
FEOO - FFFF FEOO - FFFF Interne uC Register
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In der derzeitigen McMess-Version sind folgend Funktionscodes implementiert:

0) 02
0) 04
0) 07
0) 0B
0) 0D
0) OE
0) 10
0) 13
0) 19
0) 1C
0) 2A
0) 25
0) 26
0) 31
0) 3B
0) 3D
0) 3E
0) 4F

pp lesen

Var 1 lesen

Var 2 lesen

ROM (Var 2, Var 17T) lesen

EEPROM (Var 2, Var 17T) lesen

RAM (Var 2, Var 17T) lesen

Byte (Var 1T) der Anforderungstabelle lesen
Fehlerspeicher (Var 2, Var 17T) lesen

SG-Identifikation (DAMOS-Kennung) Ziffer (VarlT) lesen
Checksumme lesen

System-Urstart auslosen (pp =! = 11p)

Varl : =pp (dient als Adre3-LSB)

Var2 : = pp (dient als Adre3-MSB)

Byte(VarlT) der Anforderungstabelle : = pp

Protokoll ausschalten (nur wenn pp = EE})
Zindungssynchrones Messen aktivieren

Zeitsynchrones Messen mit Menii wie ziindungssynchrones aktivieren
Meniildnge fiir Funktion 3D und 3E ausgeben

In den meisten Funktionen dienen die Variablen Varl und Var2 als Adressen (Varl als Lowbyte
und Var2 als Highbyte). Die Abkiirzung pp steht fiir Parameter und das Zeichen ,, T« steht fiir eine
Erhohung der Variablen um 1. Genauere Informationen iiber die einzelnen Funktionen sind der
McMess-Spezifikation 2/10 zu entnehmen.

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