
Nicht nur in der Validierung und

Applikation, auch beim Prototyping

von schnellen, zeitkritischen Rege-

lungseingriffen zeigt sich die FETK-

basierte Lösung souverän. Hier

kommt es wesentlich auf geringe

Latenzen an. Hintergrund: Entwick-

ler setzen hier oft auf die Bypass-

Methode. Sie entwickeln Funktionen

modellbasiert mit ETAS ASCET oder

MATLAB®/Simulink® und implemen-

tieren sie dann auf der Prototyping-

Hardware. Diese kommuniziert über

ein ES89x-Modul und die FETK-

Schnittstelle in Echtzeit mit dem

Steuergerät. Diese Arbeitsweise ver-

einfacht es, neue Softwarefunk-

tionen zu modifizieren und sofort

im Fahrzeug oder am Prüfstand zu

validieren. Allerdings setzen die zeit-

kritischen Funktionen voraus, dass

Bypass-Signale zwischen Proto-

typing-Hardware und Steuergerät

mit geringstmöglichem Zeitversatz

fließen. Die FETK-Schnittstelle ge-

währleistet den Austausch eines

128-Byte-Signals im Umlauf von

Prototyping-Hardware zu Steuer-

gerät und zurück mit weniger als

100 µs Latenz.

Steuergeräte- und Busschnitt-

stelle der nächsten Generation

Dank der Kombination von hohen

Datenübertragungsraten, niedriger

Latenz und einfacher Integrierbar-

keit in neue Steuergeräte ist die

FETK-Schnittstelle nahezu universell

einsetzbar. Die exzellente Zusam-

menarbeit von ETAS mit Chipher-

stellern wie Freescale, lnfineon oder

Renesas ermöglicht es auch, die

Schnittstelle an neue Mikrocontrol-

ler anzupassen. Anwendern bietet

die FETK-Hardware höchsten Be-

dienkomfort: Die Gigabit-Ethernet-

Verbindung zu den ES89x-Modulen

ist generisch, weshalb diese nahtlos

ohne weitere Konfiguration in allen

FETK-Steuergeräteprojekten einge-

setzt werden können.

Die neuen Steuergeräte- und Bus-

Schnittstellenmodule ES89x erfas-

sen Messdaten aus Steuergeräten

und Fahrzeugbussen, was zur Ap-

plikation, Diagnose, Flash-Program-

mierung sowie zum Prototyping

von neuen Steuergeräten dient. Zu

diesen Zwecken lassen sich gleich

zwei FETK-Schnittstellen an ein

ES89x-Modul anschließen. Oben-

drein unterstützen das ES891- und

das ES892-Modul den XETK, die

Fahrzeugbusse Ethernet, FlexRay

(ES891), CAN, CAN-FD und LIN.

Alle eingehenden Messsignale er-

fassen sie komplett zeitsynchron mit

einer Genauigkeit von einer Mikro-

sekunde. Sind mehr als zwei Steuer-

geräte im Fahrzeug mit FETK-

Schnittstellen ausgestattet, können

mehrere ES89x-Module miteinander

kombiniert werden, um die Signale

aller Steuergeräte über FETK- oder

serielle Schnittstellen ohne weiteres

Zutun synchron zu erfassen. Über

einen Steckmechanismus lässt sich

das System sowohl um weitere

ES89x-Module als auch um Proto-

typing-Hardware und Datenlogger

ergänzen, die ETAS aktuell ent-

wickelt. Alle Mitglieder der neuen

Produktfamilie ES800 werden we-

sentlich dazu beitragen, die Funktio-

nen von elektronischen Fahrzeug-

systemen der Zukunft abzusichern

(Bild 1).

Ausblick

Mit dem leistungsfähigen Steuer-

gerätezugang FETK bietet ETAS

eine Lösung, die sich ebenso zur

Validierung und Applikation von

Steuergeräten eignet wie zum

Prototyping zeitkritischer Funktio-

nen elektronischer Fahrzeugsyste-

me. Durch diese bisher einzigartige

Kombination zahlt sich ein Entwick-

lungssteuergerät mit FETK-Schnitt-

stelle also doppelt aus: bei der

Applikation und im Prototyping.

Zusätzlich wird in den kommenden

Monaten die Produktfamilie ES800

um eine leistungsstarke und flexible

Prototyping-Hardware und eine

umfassende Datenlogger-Lösung

ergänzt. Letztere wird es ermög-

lichen, Steuergeräte-, Bussignale

und sonstige Messgrößen eines

ganzen Versuchstags ohne Unter-

brechung aufzuzeichnen.
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Steuergeräte- und Bus-Schnittstellenmodule

ES89x – offen und standardkonform

■  Die neuen ES89x-Module sind mit den 

bestehenden Produktfamilien der ES400/

ES600-Messmodule, den XETK-Steuergeräte-

schnittstellen, den Steuergeräte- und Bus-

Schnittstellenmodulen der Serien ES51x,

ES52x, ES59x sowie den ES9xx-Prototyping-

und Schnittstellenmodulen kompatibel.

Auf der Basis von Ethernet lässt sich kunden-

spezifische Hardware ebenfalls einfach mit

den neuen Modulen integrieren. 
■  Mit Hilfe des standardisierten Protokolls 

  XCP-on-Ethernet können Software-Anwen-

  dungen von ETAS oder Fremdanbietern 

  über ES89x-Module mit Steuergeräten 

  kommunizieren, die entweder eine FETK- 

  oder eine XETK-Schnittstelle besitzen. 
■  Zeitsynchronisierung gemäß IEEE1588 

  vereinfacht die Integration der ES89x-Module 

  in heterogene Testaufbauten und Auto-

  matisierungslösungen mit zentraler Uhr.
■  Für die Integration der Busschnittstellen

  der ES89x-Module in andere Werkzeuge 

  wie CANape oder VISION stellt ETAS 

  Bibliotheken bereit.

Effiziente Applikation 
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ETAS INCA-FLOW unterstützt bei der Standardisierung von Applika-

tionsaufgaben

Die Applikation von Benzin- und Dieselmotormanagementsystemen ist eine heraus-

fordernde Aufgabe, die sich in spezifischen Kundenprojekten zu großen Teilen

wiederholt. Mit INCA-FLOW kann der Applikationsprozess für eine Steuergeräte-

variante aufgesetzt und dann für andere Steuergerätevarianten wiederverwendet

werden, wodurch die Effizienz der Applikation maßgeblich gesteigert werden kann.

Ebenso lassen sich Messungen einfach reproduzieren und so die Qualität der Appli-

kation deutlich verbessern.

Bosch-Basisapplikation mit INCA-

FLOW

Im Zuge der Basisapplikation von

Motorsteuerungen wird bei der

Robert Bosch GmbH analog zum

Motorenprüfstand ein Design of

Experiment(DoE)-Plan im Fahrzeug

automatisch mit Hilfe von INCA-

FLOW durchlaufen. 

Im ersten Schritt werden dazu am

Schreibtisch der DoE-Plan und die

Messkonfiguration in dem Werk-

zeug zusammengestellt. Im Fahr-

zeug wird der Plan automatisch auf

der Teststrecke mit Hilfe von INCA-

FLOW und INCA ausgeführt. Zu

diesem Zweck werden zuvor die

Dateien eingelesen, welche den

DoE-Plan und die Konfiguration der

Messung enthalten, die zum Bei-

spiel die Grenzen für den Betrieb

und die Überwachung festlegen.

Im Verlauf des Versuchs werden

automatisch die Werte der betrach-

teten Lasten und anderer relevanter

Applikationsparameter eingestellt.

Parallel dazu werden durch spezi-

fische Methoden von INCA-FLOW

Systemgrenzwerte überwacht. Auf

diese Art und Weise wird jeder

Arbeitspunkt des DoE-Plans einge-

stellt, stabilisiert und anschließend

vermessen.

Die Automatisierung wird verwen-

det, um die Güte der Applikation

der Füllungserfassung, der Kraft-

stoffvorsteuerung und des Momen- Exemplarischer Ablauf

von INCA-FLOW.

■ Verbindung zu Excel
  - Lesen der Parameter
  - Lesen des DoE-Testplans

■ Speichern des Pfades
■ Automatisierung von INCA 
  - Starten der Aufzeich-
  nung
  - Umschalten auf Arbeits-
  seite

■ Umfassende 
  Überwachung von
  - Abgastemperatur
  - Öltemperatur
  - Kühlwassertemperatur

■ Steuern von
  - Last
  - Motordrehzahl
  - Zündzeitpunkt
■ Überwachung der lokalen
  Temperatur

■ Datenaufzeichnung 
  beenden
■ Messung speichern
■ Schreiben eines Logfiles
■ Umschalten auf Referenz-
  seite

Konfiguration Messung starten Überwachung Fahrzeug-Testplan Messung speichern

A U T O R E N
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Automatische Basisapplikation mit INCA-FLOW.

Realisierung

Vorbereitung Fahrzeug-Testplan

Datenevaluierung

Dokumentation

INCA + INCA-FLOW

MDF

DoE

LogfileParametrierung

tenmodells im Fahrzeug zu über-

prüfen. Der gleiche Applikations-

prozess wird für die Applikation des

Abgastemperaturmodells und des

Bauteilschutzes verwendet. Für die

beiden letzten Arbeitspakete wird

eine automatische Applikation des

Zündwinkels basierend auf jedem

Arbeitspunkt des DoE-Plans durch-

geführt. Der gleiche Applikations-

prozess kann für unterschiedliche

Steuergerätevarianten genutzt wer-

den, nachdem der DoE-Plan und

die Konfiguration der Messung mit

Hilfe des INCA-FLOW Standalone-

Konfigurators angepasst worden

sind.

INCA-FLOW Standalone-Konfigu-

rator für die Adaption von Appli-

kationsprozessen an unterschied-

liche Steuergerätevarianten 

Mit der INCA-FLOW Runtime-Lizenz

können Skripte, die mit INCA-FLOW

Developer erzeugt worden sind,

„standalone“, d. h. ohne die Ent-

wicklerlizenz, ausgeführt werden.

Der Standalone-Konfigurator er-

möglicht es, eigenständig ausführ-

bare INCA-FLOW-Skripte für be-

nutzerspezifische INCA-Umgebun-

gen zu konfigurieren. Dabei lassen

sich Applikations-, Mess- und be-

nutzerdefinierte Variablen in Ab-

hängigkeit benutzerspezifischen

Anwendungsfällen zuordnen. Auf

diese Weise kann der Algorithmus

des Applikationsprozesses unab-

hängig von spezifischen Randbedin-

gungen, beispielsweise einer unter-

schiedlichen Benamung der Appli-

kations- und Messgrößen und/oder

anderen Werten von spezifischen

Variablen, beibehalten werden. 

Mit dem INCA-FLOW Standalone-

Konfigurator können allgemeine

Informationen wie Projektname,

Prozessname, Kommentare, weiche

Innerhalb der Ansicht „References“ kann der Anwender „Global References“ 

für seinen Applikationsprozess auf Basis der vorhandenen Mess- und Verstell-

größen festlegen. Die Ansicht zeigt den Namen der „Global Reference“ und, 

falls vorhanden, eine Definition der Größe. Die Spalte „Original Assignment“

zeigt den Namen der Mess- und Verstellgröße auf Basis des vorhandenen 

Prozesses, die Spalte „New Assignment“ ermöglicht dem Anwender, Mess- 

und Verstellgrößen neu zuzuordnen. Für die Zuordnung kann eine vorhandene

A2L-Datei oder eine bestehende LAB-Datei verwendet werden. Die Ansicht 

„My“ erlaubt die Definition verschiedener Werte für bestimmte benutzer-

definierte Größen. Mit dem Standalone-Werkzeug können vorhandene Konfi-

gurationen geladen und modifizierte Konfigurationen gespeichert oder auf die 

alten Werte zurückgestellt werden. Das Werkzeug ermöglicht es dem Anwender,

den gleichen Prozess für die Applikation mehrerer Steuergerätevarianten zu 

verwenden. Mit INCA-FLOW lässt sich so die Effizienz der Applikation wesentlich

erhöhen und gleichzeitig die Qualität signifikant steigern.

Description Original assignment

APP_Char\ETKC:1

ACCompr_RunMode_Pla...

DrvrInput_Trq_Req

RngMoid_trqLos\ETKC:1

SW_KD_Mode\ETKC:1

Eng_Spd\ETKC:1

Veh_Spd\ETKC:1

New assignmentReference name

ExperimentElement_...

ExperimentElement_...

ExperimentElement_...

ExperimentElement_...

ExperimentElement_KickDown

ExperimentElement_r...

ExperimentElement_...

Configuration

Settings

General

Project

File mapping

References

Measurement

Calibration

My

User_Input elements

Reference name mapping (measurement elements)

Process configuration [C:\ETAS\INCA­FLOW\SI\si_config.xml]

Load elements from A2L/Lab file...

OK Exit

und harte Grenzen usw. konfigu-

riert werden. Das „Projekt“ verwen-

det als Default die Daten, die in der

Projektkonfiguration des ausgeführ-

ten Prozesses festgelegt worden

sind. Der Benutzer kann diese Ein-

stellungen mit dem Konfigurator an

seine spezifische INCA-Umgebung

anpassen. Zusätzlich ist eine Schnitt-

stellenzuordnung für die einzelnen

Mess- und Verstellgrößen des Appli-

kationsprozesses möglich. Mit einer

Mapping-Funktion kann der An-

wender die Zuordnung zu den

Schnittstellen und die Bezeichnun-

gen der Größen ändern. 

Ausblick 

INCA-FLOW wird künftig auch für

andere Applikationsaufgaben wie

Klopfregelung, Motorwarmlauf,

Lambda-Regelung, Lambda-Son-

denheizung, Taupunktende, Tank-

entlüftung, Übergangskompensa-

tion, Fahrverhalten, Leerlaufsteue-

rung und Nockenwellensteuerung

verwendet werden.


