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,Kommunikation im Automobil =«

8:45 Uhr

BegrifRung und Moderation
Prof. Dr. Herman Klein, Fachhochschule Landshut
Prof. Dr. Helmuth Gesch, Fachhochschule Landshut

09:00 Uhr

Aktuelle Kommunikationstechnologien

- Uberblick tiber die aktuell eingesetzten
Kommunikationstechnologien
(LIN, CAN, Flexray, MOST und Bluetooth)

- Grundlagen der Vernetzungsstrukturen und
Arbitrierungsverfahren

Thomas Limbrunner, b-plus GmbH

10:30 Uhr

Kaffeepause & Diskussion

11:00 Uhr

CAN, ein Bus zwischen LIN und FlexRay

- Vorstellung des CAN Bus mit seinen Vorteilen

- Arbitrierung, Abtastung, Fehlererkennung, maximale
Leitungslange, Bitrate und Buspegel

- objektorientierten (nachrichtenorientierten)
Ubertragung

- hardwaremafige Nachrichtenfilterung

- Vergleich zwischen CAN, LIN und FlexRay

Prof. Dr. Franz Graf, Fachhochschule Regensburg

12:30 Uhr

o

Mittagessen

14:00 Uhr

FlexRay Serieneinfiihrung

- Vorstellung der FlexRay Technologie

- FlexRay als wichtiger Bestandteil der
Elektronikarchitektur (Fahrwerk, Antriebstrang und
Fahrerassistenz)

- gibt Einblick in die Erfahrungen der
Serieneinfihrung

- Ausblick tber die zukinftigen Anwendungsgebiete

Dr. Anton Schedl, BMW AG

15:30 Uhr

o

Kaffeepause & Diskussion

16:00 Uhr

o

AUTOSAR-konforme Elektronikentwicklung

- Einflhrung in AUTOSAR

- Entwicklungsmethodik fir AUTOSAR

- Beschreibung der Softwarekomponenten

- Funktionale Modellierung der Softwarekomponenten
- ECU-Konfiguration und Codegenerierung

- Verifikation und Test

Dr. Christoph Dallmayr, Vector Informatik GmbH

Gegen 17:30 Uhr Ende des Workshops
Gemeinsamer Ausklang am Buffet

Am Vormittag wird eine Einfihrung in die Grundlagen
der Vernetzungsstrukturen und Arbitrierungsverfahren
gegeben. Dabei werden folgende Bussysteme mit
ihren Wesenseigenschaften skizziert: LIN, CAN,
Flexray, MOST und Bluetooth.

Im zweiten Vortrag wird der CAN Bus mit seinen
Vorteilen vorgestellt. Dabei wird naher auf die
Arbitrierung, Abtastung, Fehlererkennung, maximale
Leitungslange, Bitrate und Buspegel eingegangen.
Das Konzept der objektorientierten (nachrichten-
orientierten) Ubertragung und die hardwareméRige
Nachrichtenfilterung wird erlautert. Ebenfalls wird
erklart, wie es der CAN Bus trotz Asynchronitat und
relativ vielen Bits schafft, aus dem Signal den Takt
zum Abtasten zu erkennen. Falls die Schnelligkeit
und Sicherheit des CAN nicht erforderlich sind, kann
der CAN durch den LIN Bus ersetzt werden. Falls
nicht nur Schnelligkeit, sondern auch Zeitsynchronitat
benétigt wird, kommt als Alternative der FlexRay in
Frage. Daher wird der CAN mit LIN und FlexRay
verglichen und dagegen abgegrenzt.

Am Nachmittag wird Speziell auf den FlexRay
eingegangen. Ab 2008 stellt FlexRay einen wichtigen
Bestandteil der Elektronikarchitektur dar. Es werden
viele Steuergerate in dem Bereich Fahrwerk,
Antriebstrang und Fahrerassistenz uber FlexRay
kommunizieren. Dieser Beitrag stellt die FlexRay
Technologie vor und gibt Einblick in die Erfahrungen
der Serieneinfihrung und einen Ausblick Uber die
zukiinftigen Anwendungsgebiete.

Im zweiten Vortrag werden aktuelle Methoden fir
Design, Realisierung und Test von vernetzten
Steuergeraten erlautert. Es wird eine Einflhrung in

Autosar stattfinden sowie auf die
Entwicklungsmethodik, funktionale Modellierung der
Softwarekomponenten, ECU-Konfiguration, Code-

generierung und die Verifikation eingegangen.

Wir wirden uns freuen, Sie bei unserem Workshop
begrifRen zu durfen!
Das Team vom Cluster Mikrosystemtechnik



