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1 Einleitung 
Der MOST (Media Oriented Systems Transport) Bus wurde speziell für 
Telematikanwendugen in Fahrzeugen entwickelt. Darunter fallen Kommunikations-, 
Navigations- und Unterhaltungsfunktionen wie satellitenbasierte Navigation, Zugriff 
auf das Web oder Emails aus dem Fahrzeug, die Einbindung des Mobiltelefons, 
sowie DVD, Fernsehen und Vidoespiele.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Die Automobilindustrie stellt hohe Ansprüche an ein Fahrzeugtelematiksystem. Es 
muss robust, zuverlässig und kostengünstig sein. Und dies alles in einer Umgebung, 
die viel „härter“ ist, als die normale Umgebung von Multimedia-Anwendungen. Die 
MOST Cooperation hat sich zum Ziel gesetzt, genau diese Anforderungen zu 
erfüllen.  
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2 Geschichte 
Das Konzept der MOST-Technologie entstand 1997 aus einer informellen 
Zusammenarbeit von verschiedenen Automobilherstellern und Zulieferanten im 
Bereich der Automobilelektronik. Die Hauptinitiative geht auf die beiden 
Autohersteller BMW und DaimlerChrysler zurück. 1998 wurde dann die MOST 
Cooperation gegründet.  
Ziel der MOST-Cooperation ist es, nicht nur die reine Vernetzung von Telematik-
geräten zu standardisieren, sondern darüber hinaus ein vollständiges Frame-work 
zur Entwicklung von Telematikanwendungen zur Verfügung zu stellen. Somit können 
sich die Automobilhersteller die Entwicklungskosten für die Vernetzungstechnologie 
teilen.  
So entstand der MOST-Bus. Trotz einiger Startschwierigkeiten beginnt sich der 
MOST-Bus zumindest bei Fahrzeugen der Oberklasse als eine Standardtechnologie 
zur Vernetzung von Telematikgeräten zu etablieren. So haben nach BMW und 
Mercedes auch Audi, Porsche, Saab sowie weitere Hersteller Modelle mit auf MOST 
basierenden Telematiksystemen vorgestellt.  
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3 Markt und Einsatzgebiete 
3.1 Anwendungsgebiet 
Wie bereits erwähnt, wird der MOST-Bus in der Fahrzeugtelematik verwendet. Er 
wird eingesetzt um Geräte einfach und mit geringem Kabelaufwand miteinander zu 
verbinden. Dies könnte zum Beispiel so aussehen: 
Ein eingebauter PC soll via Touchscreen bedient werden und über das Soundsystem 
MP3’s abspielen können. Weiter wird ein Navigationssystem eingebaut. Dieses soll 
auf dem Touchscreen die Karte anzeigen und über das Soundsystem Anweisungen 
geben können. Um nicht alles einzeln miteinander zu verkabeln, werden alle Geräte 
an den MOST-Bus angeschlossen. Somit kann der PC und auch das Navi auf die 
Funktionen des Touchscreens und des Soundsystems zugreifen. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Durch die knapp 25 Megabit pro Sekunde, ist es möglich mit dem MOST-Bus auch 
komprimierte Videosignale zu übertragen. Es ist also denkbar, Videosignale mit 
einem DVB-Empfänger zu erhalten und diese abzuspielen. Bereits heute ist sogar 
eine Spezifikation des MOST-Buses vorhanden, welche 50 Mbps bietet. 

3.2 Markt 
Der Markt für den MOST-Bus wird immer grösser. Denn das Verlangen nach 
Geräten im Auto, welche sonst im Wohnzimmer oder Büro stehen steigt stetig. 
 Seit der Gründung im Jahr 1998, sind 15 internationale Automobilhersteller und 65 
Komponentenhersteller der MOST-Cooperation beigetreten.  
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4 Anwendungsmodelle 
4.1 Anwendungsschicht 
Beim MOST-Bus besteht die Anwendungsschicht aus verschiedenen 
Funktionsblöcken. Nach dem Prinzip der objektorientierten Programmierung stellt 
jedes Gerät (Device) verschiedene solcher Funktionsblöcke zur Verfügung. Diese 
entsprechen in etwa den Klassen bei Java. Jeder Funktionsblock stellt eine 
bestimmte Menge verschiedener Funktionen öffentlich bereit. Dabei werden zwei 
Arten von Funktionen unterschieden: 
Methoden sind Funktionen, die aufgerufen werden können und ein Resultat in 
definierter Zeit berechnen. 
Properties repräsentieren Gerätezustände und können entweder gesetzt oder 
abgefragt werden. 
Um nun eine solche Funktion aufzurufen, verwendet der MOST-Bus ein so 
genanntes Protokoll. Ein vollständiges Protokoll sieht wie folgt aus. 
 

DeviceID.FBlockID.InstID.FktId.OpType.Length 
 
DeviceID:  Adresse des Gerätes, welches die Funktion zur Verfügung stellt.  

Wird von der Netzwerkschicht festgelegt und hängt von der Position 
des Gerätes im Bus ab. 

FBlockID: ID des Funktionsblockes, welchen man aufrufen möchte. 
InstID: Gibt an welche Instanz des Funktionsblockes gemeint ist, da es möglich 

ist, mehrere Instanzen eines Funktionsblockes zu erstellen. Dies wird 
aber meistens nicht verwendet. 

FktId: Funktion, welche aufgerufen werden soll.  
OpType: Bezeichnet den Funktionstyp, also ob es sich beispielsweise um ein 

Fehlernachricht oder um eine Anfrage handelt.  
Length: Länge der enthaltenen Nutzdaten. 
 
Der MOST-Bus Standart definiert verschiedene Standart-Funktionsblöcke. Diese 
werden unter anderem für die Konfiguration verwendet. Jeder Hersteller eines 
Gerätes für denn MOST-Bus kann nun weitere, eigene solche Funktionsblöcke für 
sein Gerät erstellen. 
 
Neben dem normalen Aufruf einer Funktion gibt es im MOST-Bus eine weiter  
event-orientierte Möglichkeit. Die Geräte können sich beim Notifikationsdienst für 
eine bestimmte Eigenschaft eines Funktionsblockes registrieren und erhalten bei der 
Änderung dieser Eigenschaft eine Nachricht.  
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4.2 Datenübertragung 
Bei der Fahrzeugtelematik entstehen verschiedene Anforderungen an die 
Übertragung von Daten. Um diesen Anforderungen gerecht zu werden, bietet der 
MOST-Bus drei verschiedene Übertragungskanäle mit unterschiedlichen 
Eigenschaften. 

4.2.1 Kontrollkanal 
Der Kontrollkanal dient vorwiegend zur Übertragung von administrativen Daten und 
bietet lediglich eine relativ kleine Bandbreite. Über den Kontrollkanal werden auch 
alle Aufrufe der Funktionen gemacht. Um eine möglichst kleine Verzögerung beim 
Buszugriff zu realisieren, wird auf den Kontrollkanal mit CSMA zugegriffen. Dabei 
haben Kontrollnachrichten vom Endbenutzer eine höhere Priorität, als 
standardmässige Systemnachrichten. Somit kann eine schnelle Reaktion auf Befehle 
des Benutzers erreicht werden. 
Der Transportdienst auf dem Kontrollkanal (Control Message Service, CMS) bietet 
den Transfer von Kontrollnachrichten mit einer festen Länge von 32 Bytes. Davon 
stehen maximal 12 Bytes für Nutzdaten wie Parameter oder Rückgabewerte zur 
Verfügung. Die Kontrolldaten werden durch Prüfsummen gesichert. Zusätzlich gibt es 
positive und negative Bestätigungen, um Nachrichtenempfänger vor Überlastung zu 
schützen (Flusskontrolle) und eine zuverlässige Übertragung sicherzustellen. Wurde 
eine Nachricht vom Empfänger mit einer negativen Bestätigung quittiert oder wurde 
anhand der Prüfsumme eine Verletzung der Integrität übertragener Daten 
festgestellt, so wird die Übertragung der entsprechenden Kontrollnachricht nach 
einem Timeout (Standardwert: 5 ms) automatisch wiederholt. Durch diese 
Mechanismen ist der Kontrollkanal sehr sicher. 

4.2.2 Asynchroner Kanal 
Der asynchrone Kanal dient der Übertragung von Anwendungsdaten, für die 
zeitweise eine hohe Bandbreite benötigt wird. Typische Beispiele für solche Daten 
sind Grafiken oder Kartendaten vom Navigationssystem. Über den asynchronen 
Kanal werden Pakete mit einer festen Länge versendet. Die Integrität der zu 
übertragenden Daten wird dabei wiederum durch einen Prüfsummenmechanismus 
gesichert. Im Gegensatz zum Kontrollkanal stellt aber der asynchrone Kanal keine 
Empfangsbestätigungen und damit auch keine automatische Wiederholung der 
Datenübertragung zur Verfügung. Die Zuverlässigkeit der Datenübertragung kann 
erst durch die Verwendung eines entsprechenden Transportprotokolls auf dem 
asynchronen Kanal garantiert werden. Zur Steuerung des Zugriffs auf den 
asynchronen Kanal wird ein Token-Verfahren verwendet, um einen guten 
Datendurchsatz bei einer hohen Auslastung zu gewährleisten.  
 

4.2.3 Synchroner Kanal 
Um kontinuierliche Datenströme zu übertragen, die eine konstante hohe Bandbreite 
benötigen, stehen bei MOST die synchronen Kanäle zur Verfügung. Typischerweise 
fallen Audio- und Videodaten in diese Kategorie. Die für die synchrone 
Datenübertragung zur Verfügung stehende Gesamtbandbreite wird dabei in mehrere 
(physische) Kanäle unterteilt. Jeder physische Kanal belegt dabei innerhalb eines 
Rahmens ein Byte. Insgesamt sind so zwischen 24 und 60 physischen Kanälen  
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verfügbar. MOST-Funktionsblöcke können die Rolle einer Datenquelle einnehmen 
und die Kanäle einzeln reservieren oder freigeben. Sie können dabei auch mehrere 
reservierte physische Kanäle zu einem logischen Kanal mit einem eindeutigen 
Bezeichner zusammenfassen. Ein logischer Kanal entspricht somit dem Konzept 
einer virtuellen Leitung. Andere Funktionsblöcke können als Datensenken fungieren 
und die auf einem logischen Kanal übertragenen Daten erhalten. Die Administration 
der synchronen Kanäle erfolgt über den Kontrollkanal. Dadurch, dass bei der 
Übertragung eines kontinuierlichen Datenstroms immer ein logischer Kanal benutzt 
wird, ist es nicht nötig, diese Daten weiter in Pakete zu unterteilen und mit 
Adressierungs-Informationen zu versehen. Somit können die Daten sehr 
bandbreiteneffizient über die synchronen Kanäle übertragen werden.  

5 Technologie 
5.1 Aufbau eines MOST-Gerätes 
Ein MOST-Gerät ist wie folgt in verschiedene Schichten aufgeteilt. Diese Aufteilung 
lehnt sich an das ISO/OSI Modell an. Es wird aber nicht strickt eingehalten. 
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5.1.1 Bitübertragungsschicht 
Definiert die Eigenschaften des Übertragungsmediums, der Steckerverbindungen 
zwischen Kabelsegmenten und Geräten, Netzwerktopologie sowie die Kodierung der 
Daten zur Übertragung. Standardmässig werden beim MOST-Bus Lichtwellenleiter 
aus Kunststoff verwendet. Es sind aber auch andere Übertragungsmedien wie etwa 
Kupferkabel möglich. 

5.1.2 Low-Level Systemdienste 
Zu der Funktionalität dieser Schicht gehört vor allem die physische Adressierung der 
MOST-Geräte. Die physische Adresse eines MOST-Gerätes wird aus der Position 
des Gerätes im MOST-Ring abgeleitet. Das taktgebende Mastergerät hat immer die 
Position 0. Die nachfolgenden Geräte im Ring werden aufsteigend durchnummeriert. 
Weitere Funktionen die diese Schicht bietet, sind die Belegung und Freigabe 
physischer Kanäle, der paketweise Austausch von Daten einschliesslich der 
Erkennung von Übertragungsfehlern, sowie die Konvertierung und Übertragung 
serieller Daten, die in anderen Formaten vorliegen. Die Funktionalität der Low-Level 
Systemdienste wird vom MOST-Transceiverchip und damit in Hardware realisiert.  

5.1.3 Net Services Basic Layer 
Diese Schicht stellt vor allem die Schnittstelle zu den Low-Level Systemdiensten und 
damit zum Zugriff auf den MOST-Transceiverchip bereit. Die Kernfunktionalität stellt 
dabei die Dienste für die Datenübertragung dar: Der Zugriff auf den Kontrollkanal, 
Zugriff auf den asynchronen Kanal sowie die Reservierung, Nutzung und Freigabe 
von synchronen Kanälen. Neben den Kommunikationsfunktionen bietet diese Schicht 
der Applikationsschicht auch Zugriffsmöglichkeiten auf die Register des 
Transceiverchips, um diesen zu initialisieren. 

5.1.4 Net Services Application Socket 
Diese Schicht realisiert die Adressierung von Anwendungen in einem MOST-System. 
Wie in der Anwendungsschicht beschrieben erhalten alle Funktionen eine bestimmte 
ID, mit welcher sie aufgerufen werden können. Hier werden diese Aufrufe in 
Adressen umgesetzt und an die Net Services Basic Schicht weiter gegeben. 
Das Application Soket definiert auch spezielle Funktionsblöcke für die Administration 
des MOST-Buses.  

5.1.5 Stream Services 
Die Stream Services bieten einen Transportdienst für die Übertragung synchroner 
Daten in Echtzeit.  

5.1.6 Net Services und Stream API 
Das Net Services und Stream API stellt eine einheitliche Programmierschnittstelle 
zum Zugriff auf die Funktionalität der Stream Services und der Net Services bereit. 
Damit können MOST-Anwendungen Zugriff auf Funktionen zur Netzwerkverwaltung 
bekommen, sowie anwendungsspezifische Daten versenden und empfangen.  
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5.2 Busspezifikationen 
Die Gesamtbandbreite des MOST-Busses wird durch Time Division Multiplexing in 
Zeitschlitze unterteilt. Für den Takt ist ein einzelnes Gerät verantwortlich, der Master. 
Er erzeugt für die Synchronisation ein Synchronisationssignal an welchem sich alle 
andern Geräte (Slaves) orientieren. An einem Bus können bis zu 64 Geräte 
angeschlossen werden. Jedes Gerät kann als Master eingesetzt werden. Die 
Frequenz des Zeittaktes beträgt standardmässig 44.1 kHz. Mit jedem Takt wird ein 
Frame von 64 Bytes übertragen. Somit erhalten wir eine gesamte 
Übertragungsgeschwindigkeit von 22.58 Mbit/s.  
Jedes Frame besteht wiederum aus mehreren Sektionen. Durch diese Aufteilung 
werden die drei verschiedenen Kanäle realisiert. 

5.3 MOST-Frame 

 
 

• Die erste Sektion (Byte 0) enthält das Synchronisationssignal (Präambel) und 
den so genannten Boundary Descriptor, der die Größe des synchronen und 
des asynchronen Bereichs festlegt. Zusammen haben diese beiden Bereiche 
eine konstante Größe von 60 Bytes. Der Wert des Boundary Descriptors kann 
zur Laufzeit geändert werden.  

 
• Für die Übertragung der Nutzdaten stehen insgesamt 62 Bytes in einem 

Rahmen zur Verfügung (Bytes 1 bis 62). Der Nutzdatenbereich ist dabei 
wiederum in drei Teile untergliedert: Es gibt einen Teil, der für die synchronen 
Kanäle reserviert ist, einen zweiten Bereich für den asynchronen Kanal und 
schließlich einen kleinen Teil, der für den Kontrollkanal vorgesehen ist.  

 
• Den Abschluss (Byte 63) bilden wiederum administrative Daten. Dazu 

gehören Paritäts- und Statusinformationen.  
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6 Installationstechnik 
Die Installation von Geräten in einen Most Bus ist sehr einfach, da der MOST-Bus 
Plug & Play fähig ist. Standardmässig wird der MOST-Bus mit Lichtwellenleiter aus 
Kunststoff realisiert. Dies hat Vorteile bezüglich der Störsicherkeit auf 
elektromagnetische Störungen, welche besonders im Auto auftreten. Zudem können 
die Kabel sehr kostengünstig produziert werden.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Damit ein Gerät MOST-Bus fähig ist, muss es die Schichten implementieren, welche 
bei der Beschreibung des MOST-Gerätes aufgezählt wurden. Die ersten beiden 
werden durch den MOST-Transceiverchip realisiert. Alle andern müssen mit Hilfe 
eines Microcontroller’s oder PC’s implementiert werden. Es ist auch möglich mit 
Instrumenten wie dem PC Interface MOST25 von SMSC direkt auf den Bus zu 
schauen. Für weiter Informationen: www.smsc.com 
 

7 Quellenverzeichnis 
 
 

• www.wikipedia.org/wiki/MOST-Bus 
• www.mostcooperation.com 
• www.smsc.com 
• MOSTSpecification.pdf 
• Diplomarbeit: Entwurf einer Beobachterkomponente für die Diagnose eines 

Multimedianetwerks im Fahrzeug. Jan Geiger 



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /All
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.6
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJDFFile false
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000500044004600206587686353ef901a8fc7684c976262535370673a548c002000700072006f006f00660065007200208fdb884c9ad88d2891cf62535370300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef653ef5728684c9762537088686a5f548c002000700072006f006f00660065007200204e0a73725f979ad854c18cea7684521753706548679c300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /JPN <>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020b370c2a4d06cd0d10020d504b9b0d1300020bc0f0020ad50c815ae30c5d0c11c0020ace0d488c9c8b85c0020c778c1c4d560002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken voor kwaliteitsafdrukken op desktopprinters en proofers. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents for quality printing on desktop printers and proofers.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /NoConversion
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /NA
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure true
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles true
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /NA
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /LeaveUntagged
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


