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Elektrik/ Elektronik (E/E)

Zunehmend mehr Funktionen, die vormals rein mechanisch realisiert wurden, werden seit der zweiten Halfte
des 20. Jahrhunderts durch elektrische und elektronische Komponenten substituiert. Elektrik beschreibt elekt-
romechanische Wirkprinzipien (z. B. Relais), Elektronik elektronische Wirkprinzipien (z. B. Steuergerate). In ak-
tuellen Fahrzeugmodellen finden sich allerdings kaum mehr rein E/E-basierte Funktionen; stattdessen werden
softwarebasierte E/E-Funktionen eingesetzt. Heutige E/E-Architekturen bestehen aus bis zu 150 vernetzten
Steuergeraten und 100 Millionen Zeilen Code.

Das Modul , Elektrik/ Elektronik” umfasst Technologien untergeordneter Sub-Module: In der E/E-Architektur
werden Trends von verteilten hin zu zentrierten Architekturansatzen beschrieben. In der domanenzentrierten
Architektur kdnnen die Steuergerate im Gegensatz zu verteilten Strukturen nur mit Steuergeraten derselben
Domane kommunizieren. Domanen-Controller kommunizieren mit den anderen Domanen. Dadurch wird eine
Reduktion des Kabelbaums erreicht. Die steigende Anzahl an Sensoren fiir automatisierte Fahr- und Assistenz-
systeme resultiert in groBen Datenmengen. Daher wurde Ethernet als zentrales Backbone eingefihrt. Weitere
Bussysteme werden im entsprechenden Sub-Modul beschrieben. ,Bordspannung” beschaftigt sich mit Ent-
wicklungen zur Variation des Spannungsniveaus im Fahrzeug, wahrend die beiden Technologien Steer- und
Brake-by-Wire im , by-Wire”-Modul erfasst werden.

Die Roadmap zum Modul , Elektrik/ Elektronik” umfasst dreizehn zentrale Technologietrends. Die Technologie
.Senkung Systemspannung auf 48 V* ist bereits relativ weit entwickelt und erreicht voraussichtlich kurzfristig
den Reifegrad MRL10. , Kupferbasiertes Automotive-Ethernet” hat diesen Reifegrad bereits erreicht. Die ande-
ren Technologien weisen kurzfristig noch Entwicklungsbedarf auf, erreichen aber mittelfristig voraussichtlich
den letzten Reifegrad. Nur beim , dynamischen induktiven Laden” wird der letzte Herstellungsreifegrad
(MRL10) erst nach 2030 erwartet.
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Abbildung 1: Roadmap , Elektrik/ Elektronik”, 2020-2035 (Quelle: eigene Darstellung)
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