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Nationales Vorwort 

Dieses Dokument (EN 16603-70-11:2015) wurde vom Technischen Komitee CEN/CLC/TC 5 „Raumfahrt“ 
erarbeitet, dessen Sekretariat vom DIN (Deutschland) gehalten wird. 

Das zuständige deutsche Normungsgremium ist der Arbeitsausschuss NA 131-10-01 AA „Interoperabilität von 
Informations-, Kommunikations- und Navigationssystemen“ im DIN-Normenausschuss Luft- und Raumfahrt 
(NL). 

Dieses Dokument (EN 16603-70-11:2015) basiert auf ECSS-E-ST-70-11C. 

Dieses Dokument enthält unter Berücksichtigung des DIN-Präsidialbeschlusses 1/2004 nur die englische 
Originalfassung von EN 16603-70-11:2015. 

Dieses Dokument wurde speziell zur Behandlung von Raumfahrtsystemen erarbeitet und hat daher Vorrang 
vor jeglicher Europäischer Norm, da es denselben Anwendungsbereich hat, jedoch über einen größeren 
Geltungsbereich (z. B. Luft- und Raumfahrt) verfügt. 
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Nationaler Anhang NA 
(informativ) 

3 Begriffe und Abkürzungen 

3.1 Begriffe aus anderen Normen 

Für die Anwendung dieser Norm gelten die Begriffe nach ECSS-S-ST-00-01. 

3.2 Für diese Norm spezifische Begriffe 

3.2.1 Kategorien der Bedienbarkeit 

3.2.1.1 
Steuerbarkeit 
Bereitstellung angemessener Steuerfunktionen mit dem Ziel der Konfiguration der bordseitigen Systeme für 
die Ausführung der Nenn-Missionsoperationen und der Fehlererkennungs-, -identifizierungs-, -isolierungs- 
und -diagnose- sowie Wiederherstellungs- und Instandhaltungsoperationen 

3.2.1.2 
Kompatibilität 
Fähigkeit zweier oder mehrerer Systeme oder Komponenten zur Ausführung ihrer festgelegten Funktionen 
ohne Interferenz 

3.2.1.3 
Deaktivierung 
Fähigkeit zur Durchführung geplanter Operationen mit dem Ziel der Beendigung der Mission am Ende ihrer 
Nutzlebensdauer 

ANMERKUNG: Beendigung kann die Deaktivierung des Raumfahrzeugs, dessen Zurückholen aus der Umlaufbahn oder 
beides bedeuten. 

3.2.1.4 
Flexibilität 
Fähigkeit zur Konfiguration und optimalen Nutzung bestehender bordseitiger Funktionen, der Kapazität der 
Weltraum-Erde-Kommunikationsverbindungen sowie jeglicher in das Design integrierter Redundanzen mit 
dem Ziel der Erfüllung der Ziele im Zusammenhang mit der Funktionsfähigkeit 

3.2.1.5 
Überprüfbarkeit 
Verfügbarkeit von Informationen zu Status, Konfiguration und Leistung des Raumsegments für das 
Bodensegment und die bordseitigen Funktionen 

3.2.1.6 
Testbarkeit 
Prüfbarkeit 
Fähigkeit zur Prüfung der bordseitigen Funktionen des Raumsegments, einschließlich der im „Offline-Zustand“ 
befindlichen 

ANMERKUNG: „Offline-Zustand“ bezieht sich auf Funktionen, die nicht Teil der aktuellen betrieblichen Konfiguration 
sind. 
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3.2.2 Begriffe im Zusammenhang mit kritischen Funktionen 

3.2.2.1 
steuerbare wichtige Funktion 
wichtige Funktion, die ohne Eingriff der bordseitigen Software durch Befehle hoher Priorität steuerbar ist 

3.2.2.2 
Befehl hoher Priorität 
Impulsbefehl, der mithilfe einer bordseitigen Befehls-Impulsverteilereinheit (CPDU) direkt der Hardware 
zugeführt wird 

3.2.2.3 
Telemetrie hoher Priorität 
Telemetrie, die eine zuverlässige Bestimmung des aktuellen Status der wichtigen bordseitigen Geräte 
ermöglicht und unter allen Bedingungen verfügbar ist 

ANMERKUNG: Die Telemetrie hoher Priorität kann mithilfe eines Mechanismus verwaltet werden, der von dem für die 
genormte betriebliche Telemetrie eingesetzten unabhängig ist, üblicherweise ohne Beteiligung von Mikroprozessoren. 

3.2.2.4 
Funktion lokaler Kritikalität 
Funktion, die im Falle ihrer Ausführung im falschen Kontext (z. B. zur falschen Zeit) eine vorübergehende oder 
dauerhafte Qualitätsabnahme der zugehörigen lokalen Funktionen verursachen kann, jedoch nicht die 
Funktionalität auf höherer Ebene beeinträchtigt 

3.2.2.5 
missionskritische Funktion 
Funktion, die im Falle ihrer Ausführung im falschen Kontext (z. B. zur falschen Zeit) oder auf die falsche 
Weise eine dauerhafte Qualitätsabnahme der Mission verursachen kann 

3.2.2.6 
dauerhafte Qualitätsabnahme der Raumsegmentfunktion 
Situation, in der eine gegebene bordseitige Funktion für die gesamte übrige Lebensdauer der Mission weder 
auf der Nennkette noch auf einer beliebigen redundanten Kette erreicht werden kann 

3.2.2.7 
dauerhafte Qualitätsabnahme der Mission 
Situation, in der Raumsegmentfunktionen oder -leistungen, die die Erzeugung von Missionsprodukten oder 
primären Missionszielen beeinflussen, für die gesamte übrige Lebensdauer der Mission weder auf der 
Nennkette noch auf einer beliebigen redundanten Kette erreicht werden können 

3.2.2.8 
vorübergehende Qualitätsabnahme der Raumsegmentfunktion 
Situation, in der eine gegebene bordseitige Funktion für eine begrenzte Zeitdauer weder auf der Nennkette 
noch auf einer beliebigen redundanten Kette erreicht werden kann 

3.2.2.9 
vorübergehende Qualitätsabnahme der Mission 
Situation, in der Raumsegmentfunktionen oder -leistungen, die die Erzeugung von Missionsprodukten oder 
primären Missionszielen beeinflussen, für eine begrenzte Zeitdauer weder auf der Nennkette noch auf einer 
beliebigen redundanten Kette erreicht werden können 

ANMERKUNG: Beispielsweise ein nicht verfügbarer Zustand einer Mission nach dem Übergang in den 
Überlebensmodus. 
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3.2.2.10 
wichtige Funktion 
Funktion, die von wesentlicher Bedeutung für den Erfolg der Mission ist und eine dauerhafte 
Qualitätsabnahme der Mission verursachen kann, sofern sie zum falschen Zeitpunkt, auf falsche Weise oder 
im falschen Kontext ausgeführt wird 

3.2.2.11 
wichtiger Fernsteuerbefehl 
Fernsteuerbefehl, der eine steuerbare wichtige Funktion aktiviert 

3.2.3 Weitere Begriffe 

3.2.3.1 
Anwendungsprozess 
bordseitige Instanz, die in der Lage ist, telemetriebezogene Quelldaten zu erzeugen und fernsteuerbezogene 
Daten zu empfangen 

3.2.3.2 
Authorisierung 
Recht einer authentifizierten Instanz, eine Funktion auszuführen oder Zugang zu einer Dateneinheit oder 
einem Datenfluss zu erhalten 

3.2.3.3 
Kette 
Satz von Hard- oder Softwareeinheiten, die zusammenarbeiten, um eine gegebene Funktion auszuführen 

ANMERKUNG: Beispielsweise bilden der Prozessor eines Lage- und Bahnregelungssystems (AOCS) und die 
zugehörige Software sowie ein Satz von AOCS-Sensoren und -Auslösern gemeinsam eine AOCS-Kette. 

3.2.3.4 
Vertraulichkeit 
Eigenschaft, die darin besteht, dass Informationen unbefugten Einzelpersonen, Instanzen oder Prozessen 
nicht zur Verfügung gestellt oder bekannt gegeben werden 

3.2.3.5 
Steuerfunktion 
Mechanismus, der dazu dient, einen Parameter oder Satz von Parametern innerhalb festgelegter Grenzen zu 
halten 

ANMERKUNG: Eine Steuerfunktion besteht üblicherweise aus einem Satz von Messungen und Reaktionen (Befehlen), 
die entsprechend einer Funktion, eines Algorithmus oder eines Satzes von Regeln miteinander im Zusammenhang 
stehen. 

3.2.3.6 
Datenintegrität 
Eigenschaft, die darin besteht, dass die Daten nicht auf unbefugte Weise verändert oder zerstört wurden 

3.2.3.7 
Authentifizierung der Datenherkunft 
Bestätigung, dass die Quelle der empfangenen Daten dem Anspruch entspricht 

3.2.3.8 
Datierung 
Zuordnung von zeitbezogenen Informationen zu Telemetriedaten 

ANMERKUNG: Dies umfasst die Messdaten zur Nutzlast. 
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3.2.3.9 
gerätebezogener Fernsteuerbefehl 
Fernsteuerbefehl, der der bordseitigen Hardware zugeführt und durch diese ausgeführt wird 

ANMERKUNG: Beispielsweise ein Fernsteuerbefehl zum Schalten eines Relais oder ein Fernsteuerbefehl zum Laden 
eines bordseitigen Registers. 

3.2.3.10 
betriebliche Telemetrie 
Telemetrie, die der Überwachung des ordnungsgemäßen Zustands und der ordnungsgemäßen Funktion des 
Raumsegments dient 

3.2.3.11 
Missionsverlust 
Zustand, in dem das Bodensegment das Raumsegment nicht länger kontrollieren kann (z. B. aufgrund des 
Kontaktverlusts) oder in dem das Raumsegment nicht länger die Ziele der Mission erfüllen kann (z. B. 
aufgrund von Anomalien) 

3.2.3.12 
Speicher 
Datenspeicherbereich an Bord 

ANMERKUNG 1: Dies umfasst den Hauptspeicher und weitere Speicher. 

ANMERKUNG 2: Beispiele für Speicher sind Disketten, Bänder und Magnetblasenspeicher. 

3.2.3.13 
Betriebsart 
Betriebszustand eines Raumfahrzeugs, eines Subsystems oder einer Nutzlast, in dem bestimmte Funktionen 
ausgeführt werden können 

3.2.3.14 
Modenübergang 
Übergang zwischen zwei Betriebsarten 

3.2.3.15 
bordseitige Autonomie 
Fähigkeit des Raumsegments, für eine gegebene Zeitdauer Nenn- oder Störfalloperationen ohne Eingriff des 
Bodensegments zu handhaben 

3.2.3.16 
bordseitige Überwachung 
an Bord erfolgende Anwendung der Prüffunktionen auf einen Satz bordseitiger Parameter unter Einhaltung 
vordefinierter Kriterien 

ANMERKUNG: Die Überwachungsfunktionen umfassen die Prüfung von Grenzwerten und erwarteten Werten sowie 
Deltaprüfungen. 

3.2.3.17 
bordseitige Betriebsprozedur 
Überwachungs- und Kontrollprozedur, die an Bord gespeichert und deren Aktivierung durch das 
Bodensegment gesteuert wird 

3.2.3.18 
Zeitplan der bordseitigen Operationen 
bordseitige Einrichtung für die Speicherung und Freigabe von Fernsteuerbefehlen, die zuvor vom Boden aus 
geladen wurden 

ANMERKUNG: In seiner einfachsten Form speichert der Zeitplan der bordseitigen Operationen zeitlich gekennzeichnete 
Fernsteuerbefehle, die vom Boden aus geladen wurden, und gibt sie an den Bestimmungs-Anwendungsprozess frei, 
sobald ihre Bordzeit erreicht wurde. 
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3.2.3.19 
Bedienbarkeit 
Fähigkeit des Raumsegments, über die gesamte Lebensdauer der Mission durch das Bodensegment 
betrieben zu werden und gleichzeitig die Nutzung der Ressourcen zu optimieren sowie die Qualität, Quantität 
und Verfügbarkeit (oder Rechtzeitigkeit der Lieferung) der Missionsprodukte ohne Einschränkung der 
Sicherheit des Raumsegments zu maximieren 

3.2.3.20 
Operationen 
Tätigkeiten, die durch das Boden- und das Raumsegment vorgenommen werden, um die rechtzeitige 
Bereitstellung der Missionsprodukte oder -dienstleistungen sicherzustellen, die Wiederherstellung nach 
Störungen an Bord zu ermöglichen, routinemäßige Instandhaltungstätigkeiten durchzuführen und die 
bordseitigen Ressourcen zu verwalten, um die Bereitstellung der Missionsprodukte oder -dienstleistungen 
sowie die Lebensdauer der Mission zu maximieren 

3.2.3.21 
Parameter 
unterste Ebene der elementaren Dateneinheiten an Bord 

3.2.3.22 
Gültigkeit der Parameter 
Bedingung, die definiert, ob die Auslegung eines Telemetrieparameters zuverlässig und sinnvoll ist 

ANMERKUNG: Die Ausgabe der Winkelwerte eines Gyroskops weist nur dann eine gültige technische Bedeutung auf, 
wenn die Energieversorgung des Gyroskops „eingeschaltet“ ist; ansonsten handelt es sich um eine zufällige Ausgabe. Ein 
derartiger Parameter wird als bedingt gültig angesehen, wobei die Gültigkeit entsprechend dem Energiezustand bestimmt 
wird. 

3.2.3.23 
Partnerinstanz-Authentifizierung 
Authentifizierung gleichrangiger Instanzen 
Bestätigung, dass die Partnerinstanz in einer Assoziation dem Anspruch entspricht 

3.2.3.24 
sicherer Zustand 
sichere Bedingung eines Systems, eines Subsystems oder einer Nutzlast 

3.2.3.25 
Raumsegment-Status 
Informationen, mithilfe derer der betriebliche Zustand des Raumsegments beurteilt wird und die Kriterien 
bestimmt werden, auf deren Grundlage die betrieblichen Entscheidungen getroffen werden 

3.2.3.26 
Überlebensmodus 
Survivalzustand 
Konfiguration eines Raumfahrzeugs, in der es für eine festgelegte Zeitdauer ohne Eingriff des Boden-
segments im sicheren Zustand verbleiben kann 

3.2.3.27 
Fernsteuerfunktion 
durch einen Fernsteuerbefehl ausgelöste betrieblich eigenständige Steuertätigkeit, die eine oder mehrere 
Steuertätigkeit(en) auf niedrigerer Ebene umfassen oder aufrufen kann 

Full document details: DIN EN 16603-70-11:2015-04

http://www.avadocuments.com/doc/din-en-16603-70-11-2015-04
http://www.avadocuments.com/doc/din-en-16603-70-11-2015-04


DIN EN 16603-70-11:2015-04 

8 

3.3 Abkürzungen 

Für die Anwendung dieser Norm gelten die Abkürzungen in ECSS-S-ST-00-01 und die folgenden 
Abkürzungen: 

Abkürzung Bedeutung 

AOCS Lage- und Bahnregelungssystem (en: attitude and orbit control subsystem) 

APID Anwendungsprozess-Kennung (en: application process identifier) 

CPDU Befehls-Impulsverteilereinheit (en: command pulse distribution unit) 

CPU Hauptprozessor (en: central processor unit) 

CRC zyklische Redundanzprüfung (en: cyclic redundancy check) 

EEPROM elektrisch löschbarer programmierbarer Nur-Lese-Speicher (en: electrically 
erasable programmable read-only memory) 

FDIR Ausfallerkennung, Isolierung und Wiederherstellung 
(en: failure detection, isolation and recovery) 

GPS weltweites Ortungssystem, globales Navigationssatellitensystem (en: global 
positioning system) 

I/O Eingabe/Ausgabe; Eingang/Ausgang (en: input/output) 

ID Kennung (en: identifier) 

MAP Mehrfachzugangspunkt (en: multiplexed access point) 

OBT Bordzeit (en: on-board time) 

RAM Speicher mit wahlfreiem/direktem Zugriff (en: random access memory) 

RF Funkfrequenz (en: radio frequency) 

RFI Funkstörung (en: radio frequency interference) 

RFP Angebotsanfrage (en: request for proposal) 

TT&C Telemetrie, Nachführung und Befehl (en: telemetry, tracking and command) 

UTC koordinierte Weltzeit, koordinierte Universalzeit (en: universal time coordinated) 

3.4 Konventionen 

Einige Anforderungen stehen mit Größen im Zusammenhang, deren Werte nicht pauschal, sondern nur 
missionsweise definiert werden können (z. B. Zeitintervalle oder Reaktionszeiten). Sie werden als 
Missionskonstanten bezeichnet und in dieser Norm durch eckige Klammern dargestellt. 

ANMERKUNG: Beispielsweise  TC_VERIF_DELAY! 

In einigen Fällen sind Beispielwerte angegeben. Diese Missionskonstanten sind in Anhang A 
zusammengefasst. 
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1 
Scope 
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2 
Normative references 
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3 
Terms, definitions and abbreviated terms 

3.1 Terms from other standards 

3.2 Terms specific to the present standard 

3.2.1 Categories of operability 

3.2.1.1 commandability 

3.2.1.2 compatibility 

3.2.1.3 deactivation 

 

3.2.1.4 flexibility 

3.2.1.5 observability 

3.2.1.6 testability 
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3.2.2 Terms pertaining to critical functions 

3.2.2.1 commandable vital function 

3.2.2.2 high priority command 

3.2.2.3 high priority telemetry 

 

3.2.2.4 locally-critical function 

3.2.2.5 mission-critical function 

3.2.2.6 permanent degradation of space segment function 

3.2.2.7 permanent mission degradation  

3.2.2.8 temporary degradation of space segment function 

3.2.2.9 temporary mission degradation  

 

3.2.2.10 vital function 
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3.2.2.11 vital telecommand 

3.2.3 Other terms 

3.2.3.1 application process 

3.2.3.2 authorization 

3.2.3.3 chain 

 

3.2.3.4 confidentiality 

3.2.3.5 control function 

 

3.2.3.6 data integrity 

3.2.3.7 data origin authentication 

3.2.3.8 datation 

 

3.2.3.9 device telecommand 

 

3.2.3.10 housekeeping telemetry 
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3.2.3.11 loss of mission 

3.2.3.12 memory 

3.2.3.13 mode 

3.2.3.14 mode transition 

3.2.3.15 on-board autonomy 

3.2.3.16 on-board monitoring 

 

3.2.3.17 on-board operations procedure 

3.2.3.18 on-board operations schedule 

 

3.2.3.19 operability 
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3.2.3.20 operations  

3.2.3.21 parameter 

3.2.3.22 parameter validity 

 

3.2.3.23 peer-entity authentication 

3.2.3.24 safe state 

3.2.3.25 space segment status 

3.2.3.26 survival mode 

3.2.3.27 telecommand function 
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3.3 Abbreviated terms 

Abbreviation Meaning 

AOCS 

APID 

CPDU 

CPU 

CRC 

EEPROM 

FDIR 

GPS 

I/O 

ID 

MAP 

OBT 

RAM 

RF 

RFI 

RFP 

TT&C 

UTC 

3.4 Conventions 
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4 
General requirements 

4.1 Introduction 

4.2 Observability 

 

4.3 Commandability 
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4.4 Compatibility 

 

 

4.5 Safety and fault tolerance 
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4.6 Flexibility 
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