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Beim Testen von Steuergeraten ist es unabdingbar, die Kommunikation
realistisch zu simulieren. Der neue dSPACE Bus Manager ermdglicht eine
zentrale, plattformibergreifende Konfiguration der dabei verwendeten

Bussignale.

ussysteme sind in der Welt der

vernetzten Steuergerate die

Lebensader: Moderne Fahrzeuge
sind mit bis zu 100 Steuergeraten aus-
gestattet, die Gber 10.000 Bussignale
austauschen. Diese Kommunikation
muss wahrend des gesamten Steuer-
gerate-Entwicklungsprozesses simu-
liert und getestet werden, damit sie
auch in kritischen Situationen zuver-
lassig funktioniert. Mit dem Bus Man-
ager bietet dSPACE ein zentrales
Implementierungswerkzeug fur alle
Busanwendungen — von der Funk-
tionsentwicklung Uber die virtuelle

Absicherung bis zu umfangreichen
Hardware-in-the-Loop (HIL)-Tests.

Bussimulation fiir alle

Egal ob virtuelle Steuergerdte, reale
Steuergerate-Prototypen oder im
Rahmen der Restbussimulation simu-
lierte Steuergerdte zum Einsatz kom-
men: Der Bus Manager kann in allen
Féllen fur die Konfiguration der Bus-
kommunikation und die Ubertragung
an das Testsystem eingesetzt werden.
Er unterstutzt die verschiedenen Vali-
dierungsszenarien bei der PC-basier-
ten Simulation mit VEOS® und der

HIL-Simulation mit SCALEXIO® durch-
gangig Uber den gesamten Entwick-
lungsprozess hinweg. Somit wird
immer die jeweils optimale Simula-
tionsart angewandt.

Eine zentrale Konfigurations-
software

Der Bus Manager bietet verschiedene
Zugangsmaoglichkeiten, um die zu
simulierenden Anteile auszuwahlen.
So lassen sich alle Signale, die fur die
Bussimulation notwendig sind, wahl-
weise nach dem Netzwerkverbund
gruppiert darstellen oder nach dem

Abbildung 1: Der Bus Manager ermdéglicht eine komfortable grafische Konfiguration fir die LIN-, CAN- und CAN-FD-Bussimulation.
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Bussysteme und Netzwerke
zentral konfigurieren
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Abbildung 2: Die vom Bus Manager erzeugten Konfigurationsdateien lassen sich unabhdngig von der Simulationsplattform wiederverwenden

und austauschen.

dazugehorigen Steuergerat. Damit
sind Konfigurationen mit mehreren,
auch unterschiedlichen Bussen sehr
effizient zu handhaben. Der Bus
Manager ermoglicht es, diese Konfi-
gurationen auf verschiedenen Simu-
lationssystemen wiederzuverwenden.
In der aktuellen Version unterstutzt
der Bus Manager die Protokolle CAN,
CAN FD und LIN. Weitere Protokolle
wie FlexRay und Ethernet werden
mit spateren Versionen unterstitzt.
Da Uber alle Entwicklungsphasen
hinweg und fur alle Protokolle die
notwendigen Einstellungen und
Konfigurationen komplett in einem
Werkzeug vorgenommen werden,
ist fur verschiedene Testphasen keine
erneute Einarbeitung notwendig
und magliche Fehlerquellen werden
reduziert.

Konfiguration mit dem
Bus Manager
Ausgangspunkt einer jeden Konfi-
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guration ist die entsprechende Kom-
munikationsmatrix, aus der alle rele-
vanten Informationen automatisch
extrahiert werden. Der Bus Manager
unterstutzt alle gangigen Formate
fur die Kommunikation wie DBC,
LDF, FIBEX und ARXML.

Der Anwender Gbernimmt die not-
wendigen Elemente aus einer oder
mehreren Kommunikationsmatrizen
und erstellt daraus seine Kommuni-
kationskonfiguration. Dabei kann er
im Bus Manager unterschiedliche
Ansichten einstellen, um fir verschie-
denste Aufgaben den bestmdglichen
Uberblick zu erhalten, beispielsweise
Uber alle vorhandenen Konfiguratio-
nen oder Schnittstellen zum Modell.
Die fertige Konfiguration kann in
Form eines Bus Simulation Contain-
ers (BSC) exportiert und an die Ziel-
plattform Ubertragen werden. Durch
die Verwendung des BSC-Formats
vereinfacht sich die Wiederverwen-
dung einmal erstellter Buskonfigura-
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tionen in spateren Simulationsszena-
rien, so dass im gesamten Entwick-
lungsprozess durchgangig die gleiche
Konfiguration zur Verfligung steht.
Bereits vorhandene Simulations-
modelle kénnen zusatzlich zu Simu-
link-Modellen ebenfalls in den BSC
integriert werden. Eine statische
Restbussimulation ist mit dem Bus
Manager auch ohne Simulink-Mo-
delle méglich, so dass der Anwen-
der einfache Tests direkt durchfuh-
ren kann.

Fur die Simulation mit VEOS kann
der Anwender den Bus Manager ent-
weder als Stand-alone-Version oder
als Teil von ConfigurationDesk ver-
wenden. Bei der HIL-Simulation mit
dSPACE SCALEXIO ist der Bus Man-
ager immer ein Teil der Implemen-
tierungssoftware Configuration-
Desk. Der Anwender benotigt damit
nur eine Software, um alle Bus- und
Netzwerkprotokolle an einer zentra-
len Stelle zu konfigurieren.
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Abbildung 3: Zusammen mit der Buskommunikation ermdéglicht VEOS eine realistische Simulation fir erste Funktionstests am PC.

Durchgéangig von der virtuellen
Absicherung ...

Durch die Busunterstitzung erwei-
tern sich auch die Testmoglichkeiten
flr die PC-basierte Simulation mit
VEOS um wichtige Bausteine. Nun
kann auch die Kommunikation auBer-
halb virtueller Steuergerate simuliert,
Uberprift und dargestellt werden.
Mit VEOS kénnen verschiedene
Modellteile aus unterschiedlichen
Quellen importiert und miteinander
verschaltet werden (Abbildung 3).
Buskonfigurationen, die fir VEOS
erstellt werden, lassen sich spater
in der HIL-Simulation wiederverwen-
den, so dass die Durchgangigkeit
im gesamten Entwicklungsprozess
gewahrleistet ist.

Gleichzeitig profitieren Funktions-
tester mit VEQOS von bereits vorhan-
denen Testkonfigurationen der HIL-
Simulation, die sie ihrerseits als
Ausgangspunkt nutzen kénnen.

... bis zur HIL-Simulation

Fir die HIL-Simulation liegt der
groBe Vorteil des Bus Managers
und der BSCs in der Austauschbarkeit
mit anderen Varianten. Denn der
BSC enthalt sowohl die Buskonfigu-

ration als auch Modellanteile, unter
anderem fur das Mapping der Bus-
signale auf die Modellsignale. Die
Schnittstellen zum Streckenmodell
bleiben beim Austausch unberihrt.
So kénnen bei Anderungen im Pro-
jekt die Busanteile einfach ausge-
tauscht werden. Auch die Wieder-
verwendung zwischen verschiede-
nen Projekten wird hierdurch
erleichtert.

Waéhrend der Simulation — egal ob
mit VEOS oder SCALEXIO — kénnen,
falls notwendig, verschiedene Para-
meter oder Eigenschaften der simu-
lierten Elemente verdandert werden.
Beispielsweise lassen sich Signal-
werte wahrend der Simulationslauf-
zeit in der Experimentier-Software
ControlDesk anzeigen, analysieren
und verandern. Falls die Simulation
Signale erfordert, deren Werte sich
wahrend der Laufzeit dynamisch
andern, konnen Verhaltensmodelle
genutzt werden, unter anderem
aus MATLAB®/Simulink®.

Bus Simulation
Container (BSQ)

Ein Bus Simulation Container
(BSC) ist ein Datenformat fur
den Austausch von Buskonfigu-
rationen. Es beinhaltet neben
den Daten fur die Buskonfigu-
ration ein Mapping- oder Ska-
lierungsmodell in Form eines
Simulink Implementation Con-
tainers (SIC). Ein SIC fasst alle
fur die Buskommunikation
bendtigten Funktionen aus

MATLAB®/Simulink® zusammen.

DarUber hinaus sind Daten fur
das Experimentierwerkzeug
ControlDesk enthalten.
Durch die standardisierten
Schnittstellen erleichtert der
BSC den Austausch der Bus-
konfiguration zwischen ver-
schiedenen Anwendungs-
gebieten und Projekten und
vereinfacht somit die Wieder-
verwendung der komplexen
Busanteile.



