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Die Herausforderungen
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CO,-Reduktion + Energieeinsparung
CO,- Emissionen in Europa
Status and erwartete Zielwerte /A |V|L

» dzt. Stagnation in Hinblick auf Zielwerterreichung

Wie konnen wir den Turnaround schaffen ?
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1990 1995 2000 2005 2010 2015

Guellen: Jahl‘

gthigth Fifth annual Communication on the offe ctiveness of the strateay
(SEC(2005) 826) /" KOM 20050260 endg. *. 2005 Values: Unoffical sources.
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Unfallzahlen missen weiter sinken

Entwicklung der Unfallzahlen seit 1970

1970: 17 Mio. Kfz auf 432.000 km dffentl. Strallen
1997: 44 Mi?, Kfz auf 498.000 km d&ffentl. StraBen
S 150 Ny
= : Zunahme der Hier setzt
I ;
Verkehrsdicht Verkehrs- . 5
E il bgruhigung Unfa"E il die Unfall-
f o gesamt vermeidung
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S T Verletzte
1% i Sicherheitsgurt Passive
B B e e e e e e i i
.2 50 ] Vi biaaa tas o Slcherhmtﬁ
j ?; Crashverhalten irbag Getdtete §
- o Seitenauf- ABS Seiten- o
2 prallschutz airbag E
; 0 - j A ; Loy .y Ruelle: BA fr Statistik 1997 fir Westdeutschland. -’%
= 1970 1975 1980 1985 1990 1995 2000 =
o ) ) . Jair‘# ) " 5
=> Bis jetzt: Passive Sicherheit => Abnahme der Unfallschwere, weniger Getotete i

=> Neuer Approach: Unfallvermeidung; => Ergebnis: Abnahme der Unfallzahl (Unfall findet gar nicht statt),
daher weniger Verletzte, Getdtete und Sachschaden)
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Klimaschutz erreicht Vorstandsetagen

Kostan veon bis zu 820 Mrd. Euro nur ir Eurdpa
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Energiebedarf

Das Klima wandelt sich: Der hohe CO; Ausstol3
muss in den nachsten Jahren reduziert werden

Energieressourcen sind limitiert

Erhdhte Energiekosten steigem die Nachfrage r -
nach energie- und kostensparenden Produkten T ; ' : g

Klimaschutz wird zunehmend politisches
Kernthema

OSRAM ©
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Immer mehr greifen
— elektrisch betriebene
urZZeitige .
Spitzenieistung Komponenten in das
aus Batterie .
Fahrzeugsystem ein!

—
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B Kurzzeitige
B Spitzenleistung
aus Generator

Leistung P [kW]
o

~~ 2 7
I Verbraucherarten
£ o
@ Miedriag Hoch Hiedria Hoch Hiedrig Hoch GI’UHC“ ast
E 2000 2005 2010 [ Komfortverbraucher Beleuchtung
7] Heizungen Auien, Innen. Anzeigeelemente
C_’E Innenraum. Sitze. Scheiben, Lenkrad Motorelektronik
Telematikkomponente Kraftstoffpumpe
Radio. TV, DVD, GPS-Navigation Sekundarluftpumpe
Klimageblise Sauglufter
Verstellmotoren Wischer
Fenster, Sitze, Lenkrad Steuergerite
Airscarf
Aktives Fahrwerk

Der Leistungs-Bedarf . Sl
elektrischer Verbraucher nimmt i
ST eT' 9 ZLII g;eevse:;lebier Gurtstraffer
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FuBgdngerschutz Richchtlinie 2003/102/EWG

Bein-Simulation

ruhe (TH)

Kopf-Simulation

Der FuBgdngerschutz
erfordert aktive und passive
MaBnahmen zur Erreichung
des Schutz-Ziels!

Impact - Test
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Alle diese Herausforderungen
Benotigen zur ihrer Umsetzung mehr
-Energiesparende Komponenten

-Intelligente steuerungskomponenten

T

s -Sensoren fir die notwendigen

E Steuerungsprozesse

S

x . . oo

= -Adaptivitat
-Powermanagement
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Praktische Losungsansdtze zur Realisierung von

Adaptiven Licht-Systemen

T

E

2

=

;% — Mechatronik
—> Sensorik
—> Software
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Bis zu 40% der Herstellkosten eines Fahrzeugs
werden heute durch Elektronik/Software bestimmt.

* 90% aller Innovation sind getrieben durch
Elektronik/Software

* 50 - 70% der Entwicklungskosten eines
Steuergerdtes entfallen auf die Software

* Oberklassefahrzeuge besitzen bis zu 70 EC U s, die
iber verschiedene Bussystem e kommunizieren

sitat Karlsruhe (TH)

- Steigende System komplexitdt
* Erhohte Abhdngigkeiten @
- Kosten spielen tragende Rolle ~  rmemwe
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T
Leistungsfdhigkeit von Basistechnologien
in Anzahl integrierter Fahrzeug-Funktionen

Softw are baskirte
T Funktiznen

10 000 ,
Ekktonik-baskie=

| Funktibnen
1000

| M echanik-baskre
100 Funktibnen

10

Karlsruhe (TH)

R

Status
Heute

Software birgt das Potenzial zur Beherrschung der stark @
wachsenden Anzahl von Fahrzeugfunktionen

Freude am Fahren
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Moore's Law : Speicher im Fahrzeug

Grofie Il : s -
(Logarithmisch!) ”“1 e Jat“b'.i
1GB R *. Ter
P4 :". Nachfolger
100MB
N B RS ... . IS Alle 4 Jahre: Verzehnfachun,
Ter
100kB -
E305 rc RAM @
10kB FITafh Memory im Fzg @
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Schlisselwort ,Assistenzsystem®

Roadmap Fahrer-Assistenzrsysteme
In den nachsten Jahren werden Fahrer-Assistenzsysteme als aktive Sicherheits-

komponenten eine grolie Bedeutung erlangen

wor 2003 2003 2004 2005 2006 2007 2008 2009 2010 2011 2012

T Brems- Head-up- Aktive Intelligentes Fahrar- Aktiver
— assistent Display Machtsicht- Frontlicht konzentrations- FuBginger-
~ Sy Stomoe ubsrwachung Schutz
) Adaptives Licht EsSF 1
':Cj Lkw-Fahrspur- Rilckfahr- Spurhalte-Assistent Stop&Go verkehrs- Stop&Go
— erkennung kamara (Autobahn) =zeich&n- (Stadtgebist)
w erkennung

Raifendruck- Spurwachsal- Automatische

kontrolle Assistent Hotbremses

Einpark- Autonomes
Radar ACC Lidar ACC assistens Parkan

Einparkhilte

kzroor Manmsgomont Consulting £ 2004
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Schlisselwort ,Sensorik"

et

|_eifas

Karl Manz

Umfeldsensorik - Perspektive

77 GHz Radar 3 24 GHz Nahbereichsradar
Stop-&-Go
ACC

Anhaltewegverkiirzung

Infrarot-Sensorik plus Kamera = 24 GHz Radar

Spurhaltung | =2 Spurwechselassistent (Fernbereich)

2 Parkassistent (hinten)

Verkehrszeichenerkennung
ACC mit Stop&Roll

CV Sensierung
MNotbremsassistent

Anhaltewegverkiirzung

Kamera

TotwinkelUberwachung

Spurwechsel (Nahbereich)

Stop-&-Go :
Parkassistent (parallel)

Parkassistent
CV Sensierung und Precrash
Motbremsassistent
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Adaptive Scheinwerfersyteme

arlsruhe (TH)

AFS
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Kurvenfahrt Hochgeschwindigkeit Stadtverkehr

+ Schlecht-Wetter-Licht
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ITi Schlisselwort ., Mechatronik® .

=C
Q
§
a
4
<
m

=
(1 5!
b o
-1

Quelle A

Tragrahmen

Halterahmen
System mit

Klapp-Blende

Manuelle

LWR-Antrieb
Scheinwerfereinstellung

Bilitroni¢- PES
Antrieb Horizontalverstellung

Frei-Form-Walze
fur verschiedene Lichtverteilungen

Quelle
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lTi Schlisselwort . Mechatronik™ + optische Komponenten *

Prototype vehicle HL
(using projector-type reflector)

L Ellipsoid
Reflector

BL-1 I
(for general cornering & rainy weather)

Transverse
Filament

| Shield + lens |

Vertical
Complex shape
reflector

(tor Iw-:pu:i cornering)

BL-3 | QUE“E

(for intersections)
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Schlisselwort ,,Modularitdt" 19

>

Halogen -Modul \

Bi- Xenon -Modul

Quelle | (@p
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Schlisselwort ,,Anpassungsfahigkeit” 20

[T

Idee Pixel - Light

ruhe (TH)

aaaaaaaaaa
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sruhe (TH)

Karl Manz
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Netzwerksysteme zum Steuern und Uberwachen
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Quelle: Vector Infarmatik

Fahrzeuge der Oberklasse besitzen teilweise mehr
als 80 Steuergerate
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Mavigation S Window lift

2

systems Ce ntral

- : Interior
Drive train thm

Universal light

Additional Window

Trunk

‘Steermg wheel {[HE-

Isruhe (TH)

panel
Llni'-.aersal mater
, Universal panel Gabriel Leen
BT PEI Technologies
CAN Controller area network
GPS  Global Pesitioning System Do ?_??I{
G5M  Global Systern for Mobile Communications HE',?(}(E? nan
LIN  Local interconnect network University of
MOST Media-oriented systems transport Limerick

Beispiel fur ein modernes Fahrzeug - Netzwerk - System, das zeigtwie mehr und mehr
umfangreiche Elektronik in das KFZ Einzug halit.

Quelle: Gabriel Leen, PEI T_echnologies; Donal Heffer[nan, l_Jniversity of Limeric:k; EXPANDING AUTOMOTIVI_E ELECTRONIC SYSTEMS
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The Appearance
Adaptability — Necessary Means
A B
| Variable Lighting Unit |
= 4
>

_P"_;
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13@ {

|:> any combination
of A and B
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I Karl Manz
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Bady Indinatien, Speed

Step 2 Caormart

Steering Angle, Fain Semsor, Rain zerece
Light Switch, Turming Indicaion Video snsor
Stufe 3 Prediction —
A
ALCC, Wideo Sensor, Navigation — "f_["

Basic module

L 1
Spot module [l Body Inclination

[k "Turn Indicatar Swich |
* | Liight Swich

Turning module !

System Strategies for Adaptive Lighting Systems. .ﬁ.{:-E-.Di:J:-ann-u  erEor

Michael Hamm, Automaotive Lighting, Germany

© FAL 3001 Sympasim; Danmestadi Lnkarstly of Tachnology
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t Karlsruhe (TH)

Karl Manz

AFS - Draft Regulation

System Definition

VEHICLE
Control Signals Power Supply
THE AFS ('SYSTEM)
The 'Left Side' The 'Right Side'
Any
Installation Unit(s) Installation Unit(s) System Supply &
Lighting Units Lighting Units Control Operating
A B c I_ D J Device

LIGHTING FUNCTIONS PROVIDED

at least two modes of passing beam)

w203010

26
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Schlisselwort ,Modularitat”

PECTUFREE
= Wb Frompaear (infngon CEd]
= Rbgtipla ¥T1 [ gl el o
a . Sy wicksm [TRaHE poendsl | SR
3 [AaH(regh epesol, B Lirs
= TareEHrrLm g -G - T

Lewveling Moters

-
5%

Fig.4: AFS — Electronic module
2002-01-1989

System Integration in Automotive Lighting -
Improvements in Visibility at Night

Rainer Neumann
Visteon Deutschland GmbH
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Adaptives Fernlicht (Teilfernlicht) ADB

Setting

: Headlamp adjustment Measurements
requirements
e : “ i
O
] ] Command ’
. J
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ruhe (TH)
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+ System Architektur des ADB - Systems

Karl Manz

Video ‘ [ |
Command :

\. J

\ y
Datal
~ B
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Karl Manz
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Adaptive Leuchtensysteme
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TRANSMISSION VISIBILITY

PERCEPTICON

e BT
TP E  FEL= R

i coriaminaiion ODISTAMCE

Inncwative Tail Lamp Cencept Enhances Perceptibility
Under Bad Weather Conditions

Elrgit Rlchter, Dag Wagnar, Wintried Gauch:
Relttar & Schefenacker GmbH & Co KG, Garmany

© FAL 3001 Sympasim; Danmestadi Lnkarstly of Tachnology
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indeligent kgt connodar

Inncwative Tail Lamp Cencept Enhances Perceptibility
Under Bad Weather Conditions

Elrglt Richter, Dag Wagner, Winfried Gauch:
Reltter & Schefenacker GbH & Co. G, Garmany

© FAL 3001 Sympasim; Danmestadi Lnkarstly of Tachnology
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Adaptive Leuchtensysteme

Ermadglichen die automatische Anpassung an:

die Umgebungsbedingungen (Tag/Nacht)

die Witterungsverhdltnisse

duBerer Zustand der Leuchten (Verschmutzungsgrad)

sitat Karlsruhe (TH)

- die momentane Verkehrssituation (Notbremsung)
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« Zunahme der Elektronik im Kfz
— Elektronik statt Mechanik
* Fensterheber, Zentralverriegelung
— Elektronische Steuergerate
« Motor/Getriebesteuerung, ABS, ESP, Airbag

— Multimedia-Komponenten

* Navigationssystem, CD-Player
* Internet

~—~
I
|_
~—
Q
fem
~
2
—
@©
X

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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Um diese komplexen Aufgaben zu losen,
bendtigt man zum Austausch der umfangreichen

Datenmengen geeignete BUS - Systeme

it Karlsruhe (TH)
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B Beispielhafte Vernetzungsarchitektur im Fahrzeug

® zentrales Gateway

® Anschluss der ECUs liber mehrere CAN-Busse und weitere Bussysteme
(z.B. FlexRay mit hoheren Raten, MOST mit noch héheren Raten fiir
Infotainment)

® an ECUs weitere Busse, z.B. Local Interconnect Network (LIN)

CAN (Extended) ____CAN (Anzeige u. Bedienung)

Sensor2

e GATEWAY
/
= j.
/ c
s S| [FeRay| [ wos
FlexRay CAN (Antrieb) MOST o
=t @
(vzen] | o
=
g
l LIN
Steuer- und Telematik- i
Regelsysteme Systeme
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Karl Manz
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Einsatz von MOST und FireWire im LiN EAS
Fahrzeug

Kurzbeschreibung der Datenbusse flir Fahrzeuge

» CAN (Controller Area Network)

Dabei handelt es sich um einen seriellen Datenbus, der derzeit den
Standard in der Automobilindustrie darstellt. Er wird sowohl fur
sicherheitsrelevante als auch fur Komfort-Aufgaben verwendet.

» MOST (Media Orientated System Transport)

Diesen Standard hat ein Konsortium aus Automobilherstellern und
Zulieferern definiert, um multimediale Inhalte (vor allem Audio) im
Fahrzeug zu verteilen.

» FireWire (bzw. IEEE1394 oder i.Link)

JFireWire' ist von IEEE spezifiziert worden und wichtige Teile stehen in
der Norm IEEE1394. Eigentlich fir Consumer-Gerate definiert, gibt es
mit ,1394 Automotive' auch Bestrebungen flr eine Norm zum Einsatz
iIn Fahrzeugen.
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Einsatz von MOST und FireWire im
Fahrzeug

LINEAS

Bandbreite: max. 1 MBit/s [ca. 21 Mbit/s 100-800 Mbit/s
E Auslegung: Signale, kurze | Audio, Audio, Video,
© Nachrichten, automotiv Datentransfer,
= automotiv PC/Consumer
Kabel: Kupfer POF (Plastic Kupfer oder
Optical Fiber) POF
Derzeitige Alle Fahrzeuge | Oberklasse PC-Zubehor,
Verbreitung: Automobile Consumer-
europaischer Elektronik
Hersteller

Karl Manz

Optische Technologien im Automobil — SS 2009 - Kapitel 10 - Steuerungssysteme




* Bussysteme ermoglichen:
— Kabelreduzierung — Preis und Gewicht sinkt
— Erweiterte Kommunikationsfahigkeit
— Kontrolle durch Diagnosekomponenten
— Sicherheit durch Redundanz
— Modularisierung

~—~
I
|_
~—
Q
fem
~
2
—
@©
X

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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CAN (Controller Area Network)

 Entwickelt von Bosch und Intel 1981
e |[SO/OSI-Standardisiert

ZJ « Seit Anfang der 90er Jahre Einsatz in Kfz
c—% « Weitere Anwendungen In
5 — Haushaltsgeraten

— Textilmaschinen

— Aufzigen

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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CAN - Merkmale

Multi-Master-Bus

Echtzeitfahig

Nachrichtenorientiert

Ereignisgesteuert

Bitrate bis 1 Mbit/s, effektiv: 500 kBit/s
Buslange bis 1 km bel bis zu 32 Knoten

Karlsruhe (TH)
L L L L L

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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CAN - Nachrichten

 Nachrichtenformat:

Data-Frame
E Startfeld | Arbitrierungsfeld | Kontrollfeld | Datenfeld | CRC-Feld | ACK-Feld | Endefeld
@ 1 Bit 11+1 Bit 6 Bit 0..64 Bit | 15+1 Bit 1+1 Bit 7 Bit
c—ﬂd Bestatigung
Prufsumme 7 Rezessive Bits
Daten
4 Bit Lange +
| 2 reservierte Bits
Identifier + RTR-Bit

Dominantes Bit fur Sendeversuch

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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CAN - Weitere Merkmale

* Fehlererkennung:
— Cyclic Redundancy Check (CRC)
— Frame-Check und ACK-Frames
— Monitoring und Bitstuffing

 Resistent gegen elektromagnetsiche
Storungen

« Abhangigkeit von Bitrate und Lange

at Karlsruhe (TH)

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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Sicherheitsrelevante Systeme

« Hohere Anforderungen an Bitrate
« Determininistische Nachrichten

« Redundanter Bus

* Vertellte Regelungen

t Karlsruhe (TH)

— Mit ereignisgesteuerten CAN-Bus nicht
moglich

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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ime Triggered CAN

Erweiterung von CAN zu zeitgesteuertem
Modell

Alle Knoten haben globale Zeit

Jede Nachricht wird in einem eigenen
Zeitfenster versandt

Systemmatrix legt die Zeitfenster fest

at Karlsruhe (TH)
®

Einbindung des ereignisgesteuerten
Modelles moglich

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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t Karlsruhe (TH)
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FlexRay Ry’

Entwicklung durch

DaimlerChrysler, BMW und verschiedene
Halbleiterhersteller seit 1999

Herstellerubergreifend
Standardisiert

* Nicht kommerziell

* Frel

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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FlexRay - Merkmale

Echtzeitfahig

Zielbandbreite: 10 Mbit/s

Synchrone und asynchrone Ubertragung
Redundanz und Fehlererkennung
Globale Zeit

Arbitrierungfrei

Flexibel, erweiterbar

t Karlsruhe (TH)
®

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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MOST MOST

* Media Oriented Systems Transport Bus

« BMW, DaimlerChrysler, Harman/Becker
und OASIS SiliconSystems seit 1998

Hochgeschwindigkeits-Multimedia-Netz
ISO/OSI-Standardisiert

Freie Spezifikation

t Karlsruhe (TH)

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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MOST - Merkmale

* Optischer Bus mit Lichtwellenleitern

* Echtzeitfahig

 Bis zu 24,8 Mbit/s

» Synchrone und asynchrone Ubertragung
* Nicht EMV-anfallig, keine Storsignale

it Karlsruhe (TH)

* Ring-, Stern- oder Kettentopologie
* Fehlererkennung

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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Weitere Bussysteme - LIN ﬂ

* Local Interconnect Network o o

* Preiswertes Bussystem
— Keine Controller notwendig
— Master/Slave mit Einzeldraht

« Maximal 19,6 kBit/s

* Verwendung:
— Temperatur- und Feuchtigkeitssensoren
— Aktuatoren, Beleuchtungselemente

Bussysteme im Automobil
CAN, FlexRay und MOST

it Karlsruhe (TH)

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de>

KarlManz  Optische Technologien im Automobil — SS 2009 — Kapitel 10 - Steuerungssysteme



[T .

Weitere Bussysteme - DC-Bus

Power Line Communication

Problematisch aufgrund Storeinflussen
Gute Fehlerkorrektur notwendig

T
|_
o « Beispiel Kommunikation zwischen zwel
5 CAN-Controllern:
¥
+— r-r--—-———=—~>"=>"=">"""™>"™>"™>""™"™"™""7"77 I
CAN-Controller :: Error-Coding * Modulation :
i : Power Line
CAN-Controller : Decoding = Demodulation -‘-E
| |

DC-Bus-Controller

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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Weitere Bussysteme - Sonstige
+ TTP

— Time Triggered Protocol
— Entwickelt von TU-Wien
— "Konkurrenz” zu Flexray

* Firewire und USB

— Sehr schnell, aber Storanfallig

— Isochrone Ubertragung — teure
Zwischenspeicher notwendig

t Karlsruhe (TH)

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST
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» Verschiedene Bussysteme verfugbar
— CAN:

* Niedrige Bandbreite, ereignisgesteuert — nicht
geeignet fur X-By-Wire

— TTCAN:
* Erweiterung von CAN zu zeitgesteuertem Modell

— FlexRay:

* Hohe Bandbreite, synchroner und asynchroner
Datenverkehr, erweiterbar

arlsruhe (TH)

» Gut geeignet fur X-by-Wire-Systeme
— MOST:

« Hohe Bandbreite, synchroner und asynchroner
Datenverkehr, erweiterbar

« Gut geeignet fur Telematik-Systeme

Bussysteme im Automobil

Quelle: Thomas Dohmke <thomas@dohmke.de> CAN, FlexRay und MOST

KarlManz  Optische Technologien im Automobil — SS 2009 - Kapitel 10 - Steuerungssysteme



Konsequenzen aus heutigen Anforderungen an das
elektrische Fahrzeug - Versorgungs - Netz

Karlsruhe (TH)
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Table 1. Predicted electrical loads of advanced electronic sysiems.

system Peak load Average load
Electromechanical valves 2,400 800
Water pump a0 Al

T Engine cooling fan 800 aln

- Power steering (all electric) 1,000 100

% Heated windshield 2,500 200

1% Preheated catalytic converter a,000 G0
Active suspension 12,000 Akl
Onboard computing, navigation 100
Total average 2.220

Quelle: Gabriel Leen, PEI T_echnologies; Donal Heffer[nan, l_Jniversity of Limeric:k; EXPANDING AUTOMOTIVI_E ELECTRONIC SYSTEMS
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Definition of net requirements at 14V:

0 gV 11V 14.3V 16V 20V
reverse min. voltage  min. voltage max. voltage max. max. dynamic
polarity engine start engine off engine running continuous  overvoltage
not allowed overvoltage  (load dump)
Definition of semiconductor requirements at 14V:
Vieian) Viepiaz)
14.3V 20V 30V*
reverse min. operating nominal operating max. operating max. zenar
polarity voltage voltage voltage clamp voltage
not spacified Wi = =

min. zenar (avalanche)  min. technology

* - Dependant on semiconductor technology and circuit concept clamp voltage (Vmax) ~ breakdown voltage

Bild 8: Definition der Spannungsanforderungen fiir Leistungshalbleiter im 14V Bordnetz
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Definition of net requirements at 42V:

L"Imin Usltart L‘Jn:q:-.n'in UN Uaﬁmaxatstumsx.atst Umax,d:.n'l
0 18V 21V a0 42y 48V 50V 58V
reverse min. min. nominal max. continuous Max dynamic
polarity start valtage operating voltage voltage generator voltage overveltage
nat allowed including ripple  (load dump)

Definition of semiconductor requirements at 42V:

Ubb( on) 1I"'HIJIJ(:"\EJ
0 18V 42V 58V 75"
re~.|rerjae min. nominal max. operating Mmax. zener
polarity operating voltage operating voltage volt:age clam p:voltage

not specified
min.zener{avalanche)  min. technalogy

. L. clamp woltage Ymax  breakdown voltage
*: Dependant on semiconductor technology and circuit concept

Bild 7: Definition der Spannungsanforderungen fiir Leistungshalbleiter im 42V Bordnetz
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[ ® . . i . .
5 Eigenschaften von Smart Power Schaltern
e Uberlastschutz
s Strombegrenzung
o  Kurzschlulischutz
e  Thermischer Uberlastschutz
o  Uberspannungsschutz
o  Schnelles Abschalten induktiver Lasten
e Schutz gegen Rickwirtsspannungen
f ¢ Open Load Erkennung
= e lastdiagnose im AUS Zustand = - - = = = - =
E’ e  (CMOS kompatible Ansteuerung | . I Ve | I3
< ¢ Electrostatic discharge (ESD) protection vattage | fovervoragd] [ curent || Gate | )
_ . ] SOUFCE t lirmit ecti b
= o Schutz ber Kontaktverlust zur Masse oder Vi - — ITI Imi — | 4
ﬂ ] ]_.'l"rlug'l: [ = T J l
Vollage Charge pump Lirmit For QuT
. unclamiped 5
I SES0T L] shiltar ricd :|UF_I‘II'_Z'S 'll'_'|r'|F":||'_"'|i.j|_I'j[{_' I
2 b l Rectifier ST
u [ Open koad
< Load
' ESD Loqic detaction !
4 1 I
] Short circuit ]
detection
R
I _ _ _ evn _ _ _F’!’-iL'IIFE_T_l
1
Signal GND Load GHD gF
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relay, driver

+ electronic fuse function

i + diagnostic / current sense
© + fully protection
E PROFET oad |+ PWM possibility
Term. 30 y7 e =9 + less wires and connectors
= |LDE|-:I
IN_ST |5
L1
|l aree [MA]

Bild 3: Gegeniiberstellung emer elektromechanischen Losung und emner Halbleiterlosung am Beispiel

einer typischen Kfz-Schaltanwendung fiir héhere Leistung
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N ‘Evolution’ in Silicon A Revolution in Silicon
: 0
3 g 14V
o 2
&
=1
3
D-PAK S
18mQ = 2
O £5
10mm? 42V R
0 S @ D-PAK
pplication:
ﬂt 280W heater 18mQ
. 10mm?
1988 1994 1998 2000

The step from 14V to 42V takes us 10 years into future

Bild 5: Die “Evolution® eines 18m&: PROFETSs in verschiedenen Gehiausen ser 10 Jahren
sowie die Revolution i der Anwendung beim Ubergang von 14V auf 42V,

am Beispiel emner ohmschen Last mit 280W
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—— - S— —— —— -—4

[ | Wp |
1 Votage | [owervoltagel 1
soLnCS protection }
—
— ::u_UTIf:, 7
irmit fior
urlarmped I .r_l_-
ind. loods Curent 1
5
Output Sres
Voltage I Load
detaction
R
e ls D
T =T 1
!

Shral GHD

fm BTSAA052 PROFET
2 - - - - - - —

no influsnce
Logic part:  Influence of 42 supihy on chip area

I:I increcsed chip area

Bild 4: Einflup einer hiheren Betriehsspannung auf die Funktinsbltcke eines intelligenten

Leistungsschalters am Beispiel des Sense PROFET BTS64052
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2500
Ti=100°C
200
'..llN = 4 e Plois= = B
el Pl = 14V
Wy =14V APz = B
in= i _
. 1500 e Pl = 1%V
=,
i
& o Pload = WN*llead = WH*SORTIFloss/RON]
SO0
\\“—hﬁ__'—, .1
= ——
o : - ’ !
o B 10 15 il 25 3 L 45 ]

RON @ 25°C [mL2]

Bild 5: Schaltbare maximale Dauerlast in Abhiingigkeit des Durchlaliwiderstandes bei 14V oder

42% nominaler Betriebspannung
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Regelung mit PWM:

-Ist effizient

-Man muss EMV beachten
-Kann akustisch storen

-Problematisch bei Halogenlampen

arlsruhe (TH)

112 sweeps: awerage Lo high sigma
arp (1) 42 B M 42.10 92.8 i.f

Figure 1: PWM oscilloscope signal
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The on-time depends on the used PWM frequency.

1! t k
Umn- == Ut Edf = ﬂl'r_;z, -
_ \/TJ[ (1) 20 P

" valid only for rectangular pulse shape

. W2
fon U

FRils

T

\ U WM

(assuming the same lamp resistance for both, PWM and DC operation modes)

64
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Siromstarkelakion von | e

Zeit'ms
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f~80Hz f~ 200 Hz f = 500 Hz

time base: 2 mé per unit for all diagram’s

Figure 2: Oscillation of light output at different PWM frequencies of a H7 12V 55W

: : : —u— WS
g0 - Eee - i - i — s P21W L-
\ —a— H7
B a -
; - \
% SD B 1 i 1 - 1
T
=
R
L.: 20 .': e S S - : cDmax q}min & 0
g * modulation depth= 100%
E ‘ih (I)TI'IEK + ll":[:]rnirl
10 gromsoggrime | S i i - i
The T T
R e T N R e
i e [t S S
Tt
a 500 1000 1500 2000

frequency [Hz]

Figure 3: Modulation depth of the light output for H7, P21W, W5W - SS 2009 — Kapitel 10 - Steuerungssysteme



CET STV WT.00ms TRI F - T0.0mV

Figure 4: Inrush current G]_" the HY filament lamp

o] Ny —d T
LNzl U max— [ A v, ]

Cha: 1o =564
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Durch die hohen Einschaltstrome auf grund
der Spannungsspitzen reduziert sich die
Lebensdauer der Gliihlampen!

at Karlsruhe (TH)
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0

an

3,

[}

—u—DC cont. operation
fit line

- w- DC switch. operation
- - —fitline

T0

T
Al

&0

50

I
4

*

40

&
’
|

number of lamps [%]

30
20

10

40

ruhe (TH)

100

a0

70 a0

time [%]

Figure 5: H7 DC continuous versus switching operation

-

-

—u—DC cont. operation
fit line

80

— - DCinter. aperation
— - —fitline

70

G0

40

30

number of lamps [%]

20

10

Y

Figure 8: P21W DC testing with continuous versus intermittent operation

Karl Manz

40

50 B0
time [%]

.?D.

&0

number of lamps [%]

number of lamps [%]

69

100 Jomme e i W g i —=—DC U=13.2V,_
o] TR P fit line
1 R - PWM 17 5kHz U=13.2V
80 = -~ - - -fitline
‘0 PWM 80Hz  U=13.2V
1 fit line
60 --y--PWM 250Hz  U=132V
50 —~  ---- fitline
40
30
20
10 H H H
0 i i | - + —
40 50 =] 7o g0 a0 100 110
time [%]
Figure 6: H7 continuous operation with DC and PWM
100 4 S — — —a—DOC =135V,
PO U S S h —fit line
] 14 PWM 90Hz U=135Y
1" i s e R : '|\ fit line
70 S e ix <oy - PWM 250Hz U=13.5V
1 B — o= fit line
&0 i e 1 i e ‘ .|.\ !
50 e 3
i N
Ty S SO S g
1o e i.
1 E
20 rrmrmen e e . ¥
10 e | S
0
i} 10 20 30 40 a0 60 70 a0 a0 100 110

time [%]

Figure 9: P21W continuous operation with DC and PWM
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Vorschaltgerate fur Gasentladungslampen

arlsruhe (TH)
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= Leuchtdichte begrenzt

Bild 2: Gasentladungslampe D1 im Vergleich zur Halogen-Glithlampe H1
Lichterzeugung, Lichtausbeute und Lichtquellen-Eigenschaften

Fig. 2: Gas discharge lamp D1 compared with halogen filament lamp H]I
Laght generation, luminous efficacy and source properties

Manz
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Bild 3: Die An-
laufphasen der

72

100 3 ==

Leistungs-Stabilisierung |

il = | Leistungs-Begrenzung | — | !

Gasentladungs- 50 = = S
lampe D1 e Tem : e e

Fig. 3: The stages Sofort-

during run-up of Licht

the discharge s)

lamp DI 0 1 2 3 4 5 6 t/s
Phase A: Zindung Phase A: Ignition

Phase B1: Strombegrenzung Phase Bl: Current limitation

Phase B2: Leistungsbegrenzung Phase B2: Power limitation

Phase C: Leistungsstabilisierung Phase C: Power stabilisation

Manz
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Bild 4: Spektrale Energieverteilung einer D1 gegeniiber der H1
Fig. 4: spectral energy distribution of a DI compared with H]

Manz
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1= . Metalldampf = | Bogen-
= == - ———rral ——und Xenon Entladung
Zindautomatik Ammmp  Kalt- und Heissziindung
Anlauf-Automatik BEmE)>  schnelle Metall-Verdampfung

Leistungs—Stabilisierung C ===  stabiles, flackerfreies Brennen

Manz
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Im Vergleich D2s D2R D1s D1R I
Nennleistung W 35 35 35 35 !
Lichtstrom Im 3200 2800 3200 2800 i
Lichtausbeute M  81 80 =] 80 |
Farbtemperatur K 4230 4130 4250 4130
Mittlere Leuchtdichte cd/cm?®  6500*  6300*  6500*  6500%
Lebensdauer h B3 1300 1300 1300 13500

Tc 3000 3000 3000 3000
Wendel-/Bogenlange mm 4.2 4.2 4.2 4,2

® Mindestwert

Mit der Entwicklung der
XENARC# electronic
D18 und D1R tragt
OSRAM zur weiteren
Verbesserung und Ver-
einfachung von Gasent-
ladungs-Scheinwerfer-
Systemen hei. Durch die
Integration des Ziind-
teils in den Lampen-
sockel kann Bauraum
eingespart und das Zu-
sammenspiel zwischen
Lampe und Elektronik
optimiert werden.

Quelle: OSRAM
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ruhe (TH)
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16000 1
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77

Vergleich D2 normal / D4 Hg-frei im stationaren Betrieb

D2 normal
D2 Hg-frei

' W |

A WA TR

350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850

Wellenlédnge [nm]

Quecksilberfreie Lampen haben geringere Bogenspannung

Und damit einen hoheren Lampenstrom

Manz

Karl Manz
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Igniter

Loin!
™™

HID

Lamp

L O0—e

T Battery _L_ DC/DC Unregulated

L_/ 9-16V T Converter Full-Bridge Inverter
) -

E x x

= e

G /

X A

Control Circuitry

Fig. 2.2 Automotive HID ballast system diagram.

Analysis and Design of High-Intensity-Discharge

lle: Yongxuan Hu

Lamp Ballast for Automotive Headlamp

78
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» In der Diskussion sind Entladungslampen
kleiner Leistung (25W)

* Mit integriertem Vorschaltgerat

it Karlsruhe (TH)
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sruhe (TH)

Karl Manz
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Vorschaltgerate fiir LED
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DU UL

at Karlsruhe (TH)

TS
28
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Karl Manz

Typical Application Circuit

I..II"‘-I L
3TV - ESY 22 yH
BE1 C2 ﬁ
\"IrIN I"'Isw ﬁ
O == e Vour |22 — :: F
1uF —— LM3500-16 “ouT —_ P
Caramic ﬁ Ceramic
SR (T
[1 —{sron a3
FB
0.3V AGND GND
A1l Ca
R2
2403

83
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TYPICAL APPLICATION

wTOV

7 74

ﬁ 47uH g
— 4 SW1 vy SwW2 o
Ij_: LEDA 5 Vours Yours . o LED2
© pr LT3466 = 5
< ¥ FB1 FR2 i
= i CTALI R GND CTAL2 3
= I
@ sHUTDOWN 534 SHUTDOWN 100
X AND DIMMING AND DIMMING )

1 CONTROLY == CONTROL 2 L

Figure 1. Li-lon Powered Driver for 8/8 White LEDs

LT R
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LI
LOuH/0.5A DI AR
VBAT Oty NI Y'Y Y N2 H N3 H LEDS (Short)
2.5V~5.5V -
MBROS30 7 (Short
Cl —— ——2 D2 (Optional) # (Short)
4.7uF i = | :IuE’ 27V NS
= %
SHDN Control O0—2— TADN b FR 2 L2
— P L [ o |
T
= E:
N—r -
(¢b) Ul
-:C: G31ITI .,
-
1%) R2
= = NLI
S o 2%
. [ 20k_1%
VBIAS(+3 3V) O AAA - RI L
W08k 1% 30 1%
R4
PWM Dim O AN —
Ae0k_1% -
PWM Dimming Control Dillllllillg Ratio=50:1
VH=3.3V
VL0V Driver 2~7 White LEDs

Freq=160~240Hz
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e |n der Diskussion sind standardisierte
LED — Lampen,

e gibt es schon im Bereich der
Allgemeinbeuchtung ...

at Karlsruhe (TH)

o (als ,Gluhlampenersatz” derzeit ohne Standard)
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In der Allgemeinbeleuchtung:

Weltweiter Stromverbrauch fur Beleuchtung: 2.650 Milliarden kWh

Primarenergie Elektrizitat

28% Wohnungen

46% Dienstleistungen
16% Industrie

8% StraRenbeleuchtung

# Beleuchtung entspricht ca. 19% des weltweiten Elektnzitatsverbrauchs

» Ca. 40% dieser Elekinzitéat wird durch Glithlampen verbraucht
- diese produzieren aber nur 9% des elekirischen Lichts
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Wiinsche:
4
@/ %
{x

~
Zunehmende

elektrischen

& \Verbrauchern/ Q Verkabelungs-
iL & aufwanc

[ Erhohter Installationsaufwa nd] @ntralisieru ng

itat Karlsruhe (TH)

g
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Installationsaufwand

Verkabelung von heute:

(raves] [Foner) (zar ) (oo | (5omne

=52

[Helzung [Jalousm} [Anzelge] [ LICht] [Luf‘tung]
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Installationsaufwand

Verkabelung von morgen:

) ) (o) () (o

e

A O | S | N
vz [soouse] ((nto | [uere ) [corans]

Vorteile: Reduzierung der Kabelmenge, der Brandlast, ...

itat Karlsruhe (TH)
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Enrgieeinsparung

Tageslichtabhangige Regelung mit Prasenzfunktion

Prinzipdarstellung einer Erganzung des Tageslichts mit Kunstlicht, bezogen

auf die Raumtiefe

Lichtgruppen mit Lichtsensoren
1. 2. 3.

Baleuchtungsstarke E
konstanter Sollwert

Erforderliches Kunstlicht

Raumtiefe

Karl Manz

91

‘Verhaltnis von Tages-
und Kunstlicht in
Relation zur Raumtiefe
andert: Bei einer
Mindest-
Beleuchtungsstarke E
regeln die Sensoren
den erforderlichen
Kunstlichtanteil nach,
wobel jede Lichtgruppe
einzeln gesteuert wird.
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Enrgieeinsparung

Tageslichtabhangige Regelung mit Prasenzfunktion, als zeitlicher Verlauf
tiber einen Tag

: 100 %
Energie-
verbrauch chne
DALI® MULTI 3 _g
£
2
a
o
o
&
Energie-
Beleuchiungs- verbrauch mit
starke/Tageslicht DALTE MULTI 3
0%
Prisenz | | | ' ' '
Zeit | | i |/| % '/' i : I
800 12:00 A0:00

-> Bis zu 70% weniger Energieverbrauch
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Losungsansatz: Moderne Steuerungskomponenten

DALI der digitale Schnittstellenstandard fir EVG

EIB,
LON,

Ethernet S, em e —I ¥
- i i 05 ol B
I :
= - meendf I o ol IR

: Bis zu 16 Gruppen pro DALI Leitung
und bis zu 64 adressierbare DALI EVG

« DALI = Digital Addressable Lighting Interface — www.dali-ag.org
* DALI ist der, offene Schnittstellenstandard fur EVG — IEC 62386
* DALI ist kein Bussystem sondern eine Schnittstellendefinition
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[Tj Losungsansatz: Moderne Steuerungskomponenten 94

=] - — L
= = - - ik ® :
E Tagter TDO'WCU TD RMC Taster r DALI® MCU DIM MCL * DALI® D DALI®LS/PD
=2 WoU's c cu
— S
3 = = cw
“mALl 1..10V

OLAR | WALL HILK Ildﬂo TDLSPD TD D 1] LS{FD PD LS
SWITCH  BAY — L MULTI3 MULTISFL MLLTI 3B MULT]

(
L]
2%
a2l
i

| > -
-— ~
= ° '
S "
= D D M s
] PIGO | MICO | MyLTI = - - 7
[k ] ] !
3 - _ :
i I e
- - = =]
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Dynamisches Licht als "Baustoft’
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e Licht wird durch Elektronik

o Effektiver

o Komfortabler

 Macht Arbeiltsplatze ergonomischer

o Erschliel3t neue Gestaltungsmaoglichkeiten
In der Architektur
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e Mit Licht Energie sparen erfordert:

o Effiziente Lichtquellen

« Effiziente Leuchten

Effiziente Vorschaltgerate

o Effiziente Nutzung durch elektronische Hilfsmittel

« Effiziente Nutzung durch sensorische Unterstltzung
 Licht wird dadurch ,intelligenter*
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