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1. Antriebsstrang

2. Fahrwerk

3. Karosserie 

4. Multi-Media

5. Domänenübergreifende Systeme

6. Entwicklungen und Verschiebungen
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Multi-Media-Systeme / Telematik
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Einsatzgebiete und Beispiele

 Telematiksystem ist dezentral und modular aufgebaut

 Hauptfunktionen: 

 Navigation 

 Audio 

 Video 

 Kommunikation (Sprache/Telefon, Daten/Internetanbindung über Funk)

 Hauptbedienelement im Gesamtsystem ist der I-Drive (Beispiel BMW 7er)

 „Hub-Dreh-Drück-Schiebe-Schalter“
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Infotainmentsystem - „Navi“ (1)

 Hauptfunktionen

 Navigation

 Kommunikation

 Multimedia

 Daneben auch Steuerung und Anzeige

 Fahrerassistenzsysteme

 Klimaanlage

 .. 

 Navigation

 Positionsbestimmung (GPS)

 Uhr

 Elektronische Karte

 Routenplaner

 Kommunikation

 Telefon 

 Internet
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Infotainmentsystem - „Navi“ (2)

 Multimedia

 Audiosystem

 (Kassette)

 Radio

 CD, DVD, Blueray

 MP3-Datenträger: USB, HD, ..; iPod :-), PCMIA :-( 

 Videosystem

 Zentrale Komponenten

 Antennen

 Tuner

 Verstärker

 Lautsprecher

 Active Noise Control

 Verbesserung des akustischen Fahrkomforts durch Gegenschall 
(Prinzip des Schalldämpfers im Auspuff)

 Gezieltes Sounddesign möglich

 Sprachbedienung
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Unterschiedliche Entwicklungs- und Lebenszyklen zwischen 
Produkt (Fahrzeug) und Software (Komponente) 
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Unterschiedliche Entwicklungs- und Lebenszyklen zwischen 
Produkt (Fahrzeug) und Software (Komponente) 
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Haupteinheit (Head Unit) 

 PC 

 SDRAM Synchronous Dynamic Random Access Memory

 CPU

 DSP und/oder FPGA

 Audioaufbereitung

 Videoaufbereitung

 MP3-Decodierung

 Grafikberechnung

 GPS-Empfänger

 Betriebssystem 

 QNX

 VxWorks

 OSGi, auf Java-Basis

 Bildschirm (Display)

 Bedienung 

 Dreh-Drück-(Schiebe)-Steller

 Tasten 

 Touchscreen

 Spracheingabe 

 Anbindung von weiteren Komponenten

 CAN-Bus

 Tachometer

 Kombiinstrument

 ...

 MOST-Bus 

 CD-Wechsler

 Verstärker

 ... 


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DSP, FPGA

 Ein Digitaler Signalprozessor (engl. digital signal processor, DSP) dient der kontinuierlichen Bearbeitung 
von digitalen Signalen (z. B. Audio- oder Videosignale) durch die Digitale Signalverarbeitung. Zur 
Verarbeitung von analogen Signalen wird der DSP in Verbindung mit Analog-Digital-Umsetzern und 
Digital-Analog-Umsetzern eingesetzt.

 Ein Field Programmable Gate Array (kurz: FPGA) ist ein Integrierter Schaltkreis (IC) der Digitaltechnik, in 
den eine logische Schaltung programmiert werden kann. Die englische Bezeichnung kann übersetzt 
werden als: im (Anwendungs-)Feld programmierbare (Logik-)Gatter-Anordnung.

 Quelle: Wikipedia
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Audi
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Audi
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iDrive im BMW X5
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NTG1 im Mercedes W211
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NTG3 im Mercedes W221
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NTG4 im Mercedes W212
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Kombiinstrument

 Tachometer

 Odometer

 Drehzahlmesser

 Tankanzeige

 Kühlmitteltemperaturanzeige

 Kontrollleuchten

 Uhr

 ...
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Trends E/E-Komponenten: Anzeigekonzepte
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Trends E/E-Komponenten: Kombiinstrument
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Trends E/E-Komponenten: Kombiinstrument
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Trends E/E-Komponenten: Telematik
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Trends E/E-Komponenten: Telematik
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Trends E/E-Komponenten: Multimedia
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Alternative: Beamer und Leinwand
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Trends E/E-Komponenten: Multimedia
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Trends E/E-Komponenten: Multimedia
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Trends E/E-Komponenten: Bediensysteme
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Shimano Ultegra
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Trends E/E-Komponenten: 
Bedien- und Anzeigekonzepte BAK
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1. Domänen

1. Antriebsstrang

2. Fahrwerk

3. Karosserie 

4. Multi-Media

5. Domänenübergreifende Systeme - 21. Mai 2012

6. Entwicklungen und Verschiebungen
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Welchen Domänen sind diese Fahrzeugsysteme zuzuordnen?
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Domänenübergreifende Systeme

Beispiel Adaptive-Cruise-Control-System (ACC) / Abstandsregeltempomat / Distronic

 Weiterentwicklung des klassischen Tempomaten

 Sensor (z.B. Radar)

 Abstand

 Relativgeschwindigkeit

vorausfahrender Fahrzeuge

 Steuerung der Längsdynamik durch gezieltes Beschleunigen und Verzögern zum Einhalten eines 
konstanten Abstands

 Steuergeräte

 Motorsteuergerät (Antriebsstang)

 Getriebesteuergerät (Antriebsstrang)

 ESP-Steuergerät (Fahrwerk)

 Anzeige und Bedienung (Telematik)
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Adaptive Cruise Control (Quelle MAN)
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Adaptive Cruise Control (Quelle MAN)

Sicherheit und Bedienkomfort durch abstandsabhängige Fahrgeschwindigkeitsregelung

Geschwindigkeit wird häufig unterschätzt und der Abstand zum Vordermann leicht überschätzt. Das ACC-System ist in 
der Lage, sowohl die Fahrgeschwindigkeit als auch den Abstand zum vorausfahrenden Fahrzeug im Rahmen der 
getroffenen Voreinstellungen selbstständig anzupassen. Es kann ab einer Fahrgeschwindigkeit von 25 km/h genutzt 
werden. Der hauptsächliche Einsatzbereich liegt jedoch bei Fahrten auf Schnellstraßen und Autobahnen.

Funktion und Bedienung

Der ACC-Radarsensor mit ca. 150 Meter Sichtweite erkennt den Abstand und die Relativgeschwindigkeit der 
vorausfahrenden Fahrzeuge auf der eigenen Fahrspur. Das ACC-Steuergerät errechnet aus den Sensordaten, dem 
eigenen Spurverlauf, der Eigengeschwindigkeit und den Fahreraktionen die beste Annäherungsstrategie und steuert das 
Motormoment und das Bremsenmanagement  (Dauer- und Betriebsbremse) an. Die Geschwindigkeit, Beschleunigung 
und Verzögerung des Fahrzeugs wird aktiv geregelt und dadurch der Abstand zum Vorausfahrenden eingehalten. Die 
Bedienung des ACC erfolgt wie bisher über den Tempomathebel. Zusätzlich besteht die Möglichkeit, den Sollabstand 
nach Fahrerwunsch einzustellen, voreingestellt ist der in Deutschland gesetzlich vorgeschriebene Mindestabstand von 
50 Metern. Der Fahrer behält die volle Verantwortung über das Fahrzeug und hat jederzeit die Möglichkeit das ACC-
System mit dem Gaspedal zu übersteuern. Bei Betätigung des Bremspedals / Retarderhebels schaltet sich das System 
ab.
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Adaptive Cruise Control 
(Abstandsgeregelter Tempomat)

 Die Komponenten eines ACC-Systems sind: 

 Motormanagement-Steuergerät

 Radarsensoren

 aktiver Bremseingriff über ASR (Antriebsschlupfregler) und 
ESP (Elektronisches Stabilitäts-Programm),

 Bedien- und Anzeigeeinheit

 Sensoren

 Gierrate (siehe Folie Rotationsbewegungen)

 Querbeschleunigung

 Raddrehzahl

 Lenkwinkel 

 Eingestellte Wunschgeschwindigkeit und 
Abstandswahl werden im Kombiinstrument 
dargestellt.

 Zukunft: ACC Stop and Go für automatische 
Fortbewegung im Stau
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Rotationsbewegungen

 Gieren
Als Gierachse (auch Hoch- oder Vertikalachse, engl. yaw axis) bezeichnet man die vertikale Achse eines 
Luft-, Wasser- oder Landfahrzeugs, um die das Fahrzeug dreht. Die Drehbewegung um diese Achse wird 
dementsprechend mit Gieren bezeichnet. Zusammen mit dem Rollen und Nicken ist das Gieren eine der 
drei Grund-Rotationsbewegungen eines Körpers im Raum.

 Nicken
Die Querachse (auch Nickachse) ist die Körperachse, die quer zur längsten Ausdehnung eines Körpers 
oder zur normalen Bewegungsrichtung eines Fahrzeuges steht. Sie ist rechtwinklig zur Längs- und 
Hochachse.

 Luftfahrzeuge
Die Rotationsbewegungen um die Querachse wird bei Flugzeugen als Nicken bezeichnet, da hier eine ähnliche Bewegung wie 
beim Nicken des Kopfes ausgeführt wird. Ausgelöst wird die Bewegung mittels der Höhenruder.

 Wasserfahrzeuge
Im seemännischen Sprachgebrauch wird eine ebensolche Bewegung von Wasserfahrzeugen als Stampfen bezeichnet.

 Rollen
Rollen bezeichnet die Bewegung eines Wasser- oder Luftfahrzeugs um seine Längsachse. Bei 
Landfahrzeugen wird die Bewegung als Wanken bezeichnet. Tritt kein Rollen oder Schwanken auf, so 
spricht man von lateraler Stabilität.
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Rotationsbewegungen 
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ESP
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DISTRONIC PLUS 

Warnung und Unterstützung des Autofahrers bis zur Vollbremsung
Der Abstandsregel-Tempomat DISTRONIC PLUS arbeitet zwischen null und 200 km/h: er hält das Auto im 
gewählten Abstand zum Vordermann und bremst es je nach Verkehrssituation bis zum Stillstand ab. 
Verringert sich der Abstand zu schnell, warnt das System den Autofahrer akustisch und ermittelt bereits 
beim ersten Warnton automatisch den Bremsdruck, der in dieser Fahrsituation notwendig ist, um die 
Kollision zu verhindern.
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Trends E/E-Komponenten: Assistenzsysteme
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Trends E/E-Komponenten: Assistenzsysteme
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Trends E/E-Komponenten: Assistenzsysteme
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Trends E/E-Komponenten: Assistenzsysteme
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Trends E/E-Komponenten: Assistenzsysteme
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1. Domänen

1. Antriebsstrang

2. Fahrwerk

3. Karosserie 

4. Multi-Media

5. Domänenübergreifende Systeme

6. Entwicklungen und Verschiebungen
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Evolution der Wertanteile im Automobil
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Beispiel Sicherheit
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Beispiel Antrieb: 
Hybride Antriebe und alternative Kraftstoffe
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Beispiel Brennstoffzelle
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