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Q Steuergerate im Automobil
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Q Steuergerate im Automobll

CAN CLASS B _ CANCLASSC

Ein modernes Auto |st ein
heterogenes, verteiltes, eingebettetes System
auf Radern mit Dutzenden von Steuergeraten.

Steuergerate...

m kontrollieren einzelne Fahrzeugkomponenten

m sind haufig ,kleine” 8- und 16-Bit Mikrocontroller
Probleme:

m Gewicht, Energieverbrauch und Kosten
Ersatzteilversorgung uber die Lebenszeit eines Autos
Unzureichende Ausnutzung von Rechenleistung

Hohe Fehlerhaufigkeit (viele Steckkontakte und Bauteile)
Fehlertolerante Systeme schlecht realisierbar
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Q Losungsansatz der KFZ-Industrie

® [ntegration von Software-Komponenten auf wenige,
leistungsstarkere Mikrocontroller

e AUTOSAR
(AUTomotive Open System Architecture)

® |solation durch Betriebssystem-Mechanismen
e Einfacher hardwareunterstutzter Speicherschutz
e Zeitliche Isolation durch echtzeitfahiges Scheduling

® Probleme:
e Anpassung/Neuentwicklung vorhandener Software notwendig
e Geandertes Zeitverhalten
e Energiesparmechnismen ganz anders
e Kosten durch neue HW/SW und Anpassungen
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Q Unser Losungsansatz: CoaCh

e Nachbildung kompletter Steuergerate-
netzwerke (,Network-on-Chip")

e CPU, Speicher, Netzwerk, Peripherie
e Einsatz rekonfigurierbarer Hardware
® [solation durch

e Komplett getrennte und
parallel arbeitende Soft Cores

® Integration durch
e Vernetzung mehrerer Systeme auf einem Chip
e Nachbildung konventioneller KFZ-Bussysteme
- CAN- und LIN-Bus
e Anbindung an die ,Aul3enwelt”

- Schnittstellen zu realen physikalischen Geraten und Bussen
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Q Unser Losungsansatz: CoaCh

e Nachbildung kompletter Steuergerate-
ne

°

Vorteile des CoaCh Ansatzes

o f m Gewicht, Energieverbrauch und Kosten reduziert
e Is m Ersatzteilversorgung dauerhaft gewahrleistet

o m Geringe Fehlerhaufigkeit
\ (weniger Steckkontakte und Bauteile)

m Fehlertolerante Systeme realisierbar

e In| . .
Daruber hinaus ...
\ . .
* m Software kann unverandert Ubernommen werden
o ||

m Besseres Zeitverhalten durch Parallelisierung
m Beschleunigung durch angepasste Hardwarestrukturen

- Schnittstellen zu realen physikalischen Geraten und Bussen
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@ Idee der Projektgruppe

Entwicklung von eingebetteten Systems-on-Chip fiir
den Automobilbereich
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@ Idee der Projektgruppe

Integration heterogener Systeme auf einem FPGA als
Network-on-Chip
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Q Ziele der Projektgruppe (Semester 1)

® Einarbeitung in
existierende
Steuergerate-
Architekturen
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Q Ziele der Projektgruppe (Semester 1)

® Einarbeitung in
Flash ROM S eX|st|erenc_i_e
Module Steuergerate-
Architekturen
RANM - = e Bau eines System-
) SWM \ on-Chip mit Open
BDM P ule Source Hardware-
CPU Core Beschreibungen
PLL | S~ LN
Watchdog - Timer
System SCl \ Memory Controller |
IRQ Integration 3
e — (68HC11 CPU
(SIM) <P — CAN-Core
= ' SPI-Core
Ext. Address/Data Bus S
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Q Ziele der Projektgruppe (Semester 2)

Vernetzung der verschiedenen entwickelten Systems-on-
Chip zu einem Network-on-Chip sowie mit physikalischen
Geraten (Scheinwerfer, Gangwahlschalter, ...) mit
emulierten Bustechnologien aus dem Automobilbereich

(CAN, LIN)
T " | ]
»l Memory | | g8HCO08 i8051 Memory | &
| f core || CPU core CPU core || iffcore |,
SoC# SoC #2
UART CAN CAN SPI
core core core core
vy v ¥
AVR T:mnr'f
' CPU core caore
> Common external <—
memory SoC #3 CAN bus
controller/
multiplexer CAN UART
S —— <= core core
RAM
CAMN
- transceiver

Olaf Spinczyk <olaf.spinczyk@tu-dortmund.de> 11



@ Die Highlights

® komplexe Aufgabe im Team losen

+ aktuelle Standards der KFZ-Industrie unterstitzt von ...
+ Bauen von Systems on Chip auf FPGAs KOSTAL
+ Vernetzung auf Chip-Ebene @@3

: Auoil
+ Industriekontakte
+ Messebesuch
+ praktische Arbeiten @
+ unterschiedlichste Aufgabenbereiche

e Hardware, Systemsoftware, Peripherie, Kommunikation, Test, ...
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Q Weitere Informationen

Projektgruppenvorstellung

Dienstag, 6. Mai, 12:15-13:00, Raum OH14-304

Kontakt

olaf.spinczyk@tu-dortmund.de (0231) 755-6322
horst.schirmeier@tu-dortmund.de (0231) 755-6142
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