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PROtroniC BaseLINE 
Artikel-Nr.: 1011209 
Variante EMU (Engine Management Unit) 
 
Wie bei Seriensteuergeräten kommt bei der PROtroniC BaseLINE ein leistungsfähiger Mikrokontroller vom Typ 
NXP MPC5554 zum Einsatz. Um den Mikrokontroller von rechenintensiven Peripherieaufgaben zu entlasten und 
um die notwendige Flexibilität bei den Ein- und Ausgängen zu ermöglichen, wird wie bei der TopLINE-Variante 
modernste FPGA-Technologie eingesetzt. Durch die extrem kompakte Bauform und den günstigen Einstiegspreis 
ist die PROtroniC BaseLINE die ideale Lösung für Flottentests und kostensensitive Anwendung. 
 

Grundsystem 
Betriebsspannung: 6,5 V … 32 V DC 

Betriebstemperatur: -40 °C … +85 °C Gehäusetemperatur 

Elektrische Festigkeit: Kurzschluss gegen Masse und UBat für alle Versorgungsanschlüsse 
Leistungsschalter sind zusätzlich gegen Überlast geschützt 

Mechanische Festigkeit: Schwingungs- und Temperaturprüfung nach DIN ISO 16750-3  
Pkt. 4.1.3.1.5.2, DIN EN 60068-2-64 

Schutzart (EN 60529): IP64K 

EMV-Prüfung: Störfestigkeits- und Störaussendungsprüfung, CE-konform 

Externe Stecker: 2 x 70-polig (AMP) 

Gehäuse: Aluminium, (B x H x T) 280 mm x 63 mm x 196 mm 

Gewicht: 4 kg 

 

CPU 
Prozessor: MPC5554 (120 MHz, Floating-Point-Unit) 

Speicher: Flash:  2 MByte (µController intern) 

 8 MByte (µController extern) 

RAM: 4 MByte extern (64 KByte µController intern) 

EEPROM: 32 KByte (µController extern) 

Debug-Schnittstelle: JTAG und NEXUS über Adapterbox1) 

I/O-Prozessor: Automotiv FPGA (zur zeit- und winkelsynchronen Ansteuerung der Aktorik 
bzw. Sensorauswertung) 
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Kommunikationsschnittstellen 
CAN: 3 x CAN 2.0B Full-CAN Transceiver  

(High-Speed, 1 MBaud max. / ISO DIS 11898) 
Alternativ1) 2 x ISO DIS 11898 und 1 x ISO DIS 11992 möglich 

LIN (optional erhältlich)1) 2): 2 x LIN, gemäß LIN-Spezifikation 1.3, 2.0, 2.1, 2.2 
konfigurierbar als LIN-Master oder LIN-Slave 

SENT5): 6 x SENT, entsprechend SENT Spezifikation SAE J2716 
Konfigurierbar in 3er Gruppen als SENT-Master oder SENT-Slave 

 
Analoge Eingänge 
Anzahl: 24, 4 Bänke mit je 6 Kanälen 

Standardbestückung: 

6 x: U = 0 ... 10,14 V, fg = 14 kHz,  
 typ. Verwendung: Ladungsverstärker, Druckgeber 
2 x: U = 0 ... 10,14 V, fg = 1,4 kHz,  
 typ. Verwendung: Druckgeber, aktive Sensoren 
6 x: U = 0 ... 5,07 V,  fg = 0,7 kHz,  
 typ. Verwendung: Druckgeber, aktive Sensoren 
6 x: U = 0 ... 5,07 V,  fg = 0,7 kHz,  
 typ. Verwendung: Temperaturgeber 
4 x: U = 0 ... 5,07 V,  fg = 0,7 kHz,  
 typ. Verwendung: Potentiometer, Positionsgeber 

Auflösung: 12 Bit 

Eingangsspannung: Unipolar oder bipolar (abhängig von der HW-Bestückung) 

Eingangsfilter (analog): Tiefpass 1. Ordnung, Grenzfrequenz einstellbar durch HW-Bestückung 

Eingangsfilter (digital): Tiefpass 1. Ordnung, Grenzfrequenz konfigurierbar 

Dynamik: Abtastrate je Kanal: > 100 kHz 

Signaltypen:  Analogeingang 

 Digitaleingang (mit programmierbarer Schwelle und Hysterese) 

Sensorspeisung: Je Bank: 0 V … UBat / 100 mA 

 

Analogausgänge, alternativ3) zur Analogeingangsbank 4 
Anzahl: 6, eine Bank mit 6 Kanälen 

Auflösung: 12 Bit 

Ausgangsspannung: 0 ... 10 V/max. 10 mA 

Dynamik: Aktualisierungsrate: 70 kHz 

 

Lambda-/Klopf-Eingänge 
Anzahl: Lambda-Breitbandsonden:  2 x 

Lambda-Sprungsonden:  2 x 

Klopfsonden:  4 im asymmetrischen Betrieb, alternativ3) dazu 
2 im symmetrischen Betrieb 

Dynamik: Abtastrate je Kanal: > 100 kHz 

Alternativ3) sind die Lambda-/Klopf-Eingänge auch als Analogeingänge bestückbar (bis zu 8 Kanäle). 

Auflösung: 12 Bit 
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Kurbelkreiseingänge 
Anzahl: 2 x Hallgebereingang: Messbereich 0 … 5,06 V, fg = 66 kHz 

2 x Induktivgebereingang: Messbereich -29,9 … +29,9 V, fg = 16 kHz 
Gemeinsame Sensorspeisung 
Weitere Eingänge zur Aufbereitung von Kurbelkreissignalen bei den schnel-
len digitalen Ein-/Ausgängen verfügbar 

Arbeitsbereich: Motordrehzahl 50 … 12000 U/min4) 

Kurbelwellenzahnsystem: Konfigurierbar, 36 – 3600 Zähne mit 1 … 4 Fehlzähnen oder 1 Zusatzzahn 
z. B.: 36±1, 60-(1…4), 60-1-1 (symmetrisch), 
360 Inkremente/Umdrehung, 3600 Inkremente/Umdrehung usw. 

Nockenwellenzahnsystem: Konfigurierbar, 1 … 15 Zähne 

Auflösung: 0,1 °KW 

Geber Typ Induktiv/Hall 

Dynamik Abtastrate je Kanal: 500 kHz 

Sensorspeisung: 0 V … UBat/100 mA 

 

Schnelle digitale Ein- / Ausgänge 
Anzahl: 12, 2 Bänke mit je 6 Kanälen,  

bankweise als Ein- oder Ausgang konfigurierbar 

Eingang: 5 … 32 V, Schaltschwelle bankweise konfigurierbar,  
Standardbestückung: 24,8 kΩ, Pull down 

Ausgang: Push-/Pull-Ausgang 75 Ω 

Eingangssignaltypen:  Digitaleingang 

 Puls- und Frequenzmesseingang 

 Eventgenerierung bei Flankenwechsel 

Ausgangssignaltypen:  Digitalausgang 

 PWM-Ausgang 

 

Schaltausgänge 

Anzahl: 24, 4 Bänke mit je 6 Kanälen 

Versorgung: Je Bank: 6.5 … 52 V extern 

Ausgang: Push/pull, Lowside- oder Highside-Ausgang 5 A, 11 A Peak 
Parallelschaltung von bis zu 6 Kanälen möglich 
Belastbarkeit der Versorgung: max. 20 A je Bank 

Signaltypen:  Digitalausgang 

 PWM-Ausgang, 20 Hz … 10 kHz 

 Vollbrückenansteuerung, 20 Hz … 10 kHz 

 Peak & Hold Ansteuerung, 20 Hz …10 kHz 

 Peak & Hold Eingang zur Rückmessung 

 Impulsausgang, zeit- und winkelsynchroner Ausgang 

 Zündansteuerung (Ansteuerung externer Endstufen), max. 20 ms 

 Stromgeregelter Ausgang 
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Einspritzventilausgänge 
Anzahl: 6, 3 Bänke mit je 2 Kanälen 

Speisung: Intern 

Ausgang: Highside – Lowside Konfiguration 
UBat, und variable Boost-Spannung, max. 30 A 
Ansteuerung von elektromagnetischen Einspritzventilen (Peak & Hold) 

Boost-Netzteil: Variable Boost-Spannung zwischen UBat + 3 V und 80 V, 
60 W, kurzzeitig max. 30 A bei 80 V Boost-Spannung 

Signaltyp: Einspritzventilansteuerung, 

 

Zündausgänge 
Anzahl: 6, eine Bank mit 6 Kanälen zur Ansteuerung externer Zündendstufen 

Diagnosefunktionalität der externen Endstufe 

Ausgang: 0 … 4,6 V Push/Pull Spannungsausgang oder 8 ... 25 mA Stromausgang, 
max. 16 V 

Signaltypen: Zündansteuerung 

 
1) Zusätzliches Hardware-Modul erforderlich. 
2) Zusätzliche Software erforderlich (LIN ACI-Blockset). 
3) Nicht Umfang der Standardvariante. 
4) Bei Inkrementalgebern ergibt sich, abhängig von der Zahn-/Impulszahl, eine geringere Maximaldrehzahl. 
5) Wenn SENT als Schnittstelle verwendet wird, entfällt eine digital I/O Bank. Die zweite Bank steht weiterhin zur Verfügung. 
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Entwicklungsumgebung 

 

Nahtlos vom Design bis zur Serie 
Die Entwicklungsumgebung der PROtroniC TopLINE basiert auf Werkzeugen, die in der Automobilindustrie weit 
verbreitet sind. Sie bietet nicht nur Freiraum bei der Wahl des Code-Generators, sondern auch bei den Mess- 
und Applikationswerkzeugen.  
 
 
1 Modellbasierte Softwareentwicklung 
 Grafische Modellierung der Steuerungs- und Reglungsfunktionen mit MATLAB®, Simulink® und Stateflow®. 
 
2 Offline-Simulation 
 Test und Optimierung des Funktionsentwurfs gegen die Regelstrecke mittels Offline-Simulation auf dem PC mit  

MATLAB®, Simulink® und Stateflow®. 
 
3 Hardware-Verknüpfung 
 Verknüpfung der Steuerungs- und Reglungsfunktionen im Modell mit den Ein- und Ausgängen der Hardware mittels 

graphischer Block-Bibliothek auf Basis von Simulink® – Application Controller Interface (ACI). 
 
4 Auto Code Generierung 
 Generierung von effizientem Seriencode auf Knopfdruck. Verwendung von ISO 26262 zertifizierten Code Generatoren 

wahlweise mit TargetLink oder Embedded Coder™ sowie zertifiziertem Compiler. 
 
5 Testen und Verifizieren 
 Herunterladen der generierten Software auf das Steuergerät mit dem mitgelieferten Bootloader. 

 Test und Verifikation der neuen Funktionen am Prüfstand, im Fahrzeug oder durch Hardware-in-the-Loop Simulation. 
 
6 Messen und Applizieren 
 Feinabstimmung und Vermessung der Steuerungs- und Reglerfunktionen mittels Mess- und Applikationswerkzeug, 

wahlweise mit MARC I, INCA oder CANape. 
 
 
 


