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Der Kunde

Das Fraunhofer-Institut fiir Integrierte Schaltungen IIS ist
eine der wichtigsten deutschen Forschungseinrichtungen
fiir die Entwicklung von mikroelektronischen Systemen
und Software. Die Wissenschaftler im Institutsteil Ent-
wurfsautomatisierung EAS in Dresden entwickeln zuverlas-
sige Methoden und Werkzeuge fiir den Entwurf komplexer
elektronischer und mechatronischer Systeme.

Die Herausforderung

Beherrschen des komplexen Entwurfsprozesses elektro-
nischer Systeme der Automobiltechnik

Bei der Entwicklung von elektronischen Komponenten fiir die
Automobiltechnik miissen vom Halbleiterhersteller {iber den
TIER1 bis zum OEM verschiedenste Partner zusammenarbeiten.
Dabei stellen speziell die Spezifikationen der Einzelkompo-
nenten eine grofRe Herausforderung dar: Der Systemlieferant
muss nach diesen Vorgaben seine Systemspezifikation erstel-
len und bendtigt zur Validierung einen Hardware-Prototypen,
der zu diesem Zeitpunkt nicht immer verfiigbar ist.

Die Losung

Integration von SystemC/SystemC-AMS basierten virtuel-
len Prototypen in die CANoe Plattform

SystemC/SystemC-AMS ist eine in der Halbleiterindustrie
weit verbreitete Systemmodellierungssprache, die es ermog-
licht, abstrakte und somit sehr schnell zu simulierende
Modelle fiir die unterschiedlichen Hard- und Software-Kom-
ponenten eines Systems zu erstellen. Solche Modelle kdnnen
kompiliert und an Partner und Kunden geliefert werden, ohne
internes Know-how preiszugeben. Das vom BMBF geforderte
Projekt AutoSUN demonstriert, wie sich vom TIER1 oder TIER2
gelieferte Modelle in die beim OEM verwendete CANoe Platt-
form integrieren lassen. Dazu wird die CAPL-Schnittstelle
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verwendet und die zeitliche Synchronisation zwischen der
SystemC-AMS Simulationszeitachse und der CANoe Zeit reali-
siert. Das SystemC-AMS Modell wird dafiir zusammen mit der
Synchronisationshibliothek zu einer DLL gelinkt. Somit ist es
moglich, das Modell kompiliert und somit IP geschiitzt aus-
zutauschen.

Die Vorteile

Komponentenspezifikationen ohne Hardware-Prototypen

» Sehr friihzeitige Tests zur Integrierbarkeit in das System

» Einsparung von Kosten und Zeit fiir Hardware-Prototyping

> Ansteuerung des virtuellen Prototypen mittels CANoe ist
identisch mit der Ansteuerung der realen Hardware

» Verbindung des virtuellen Prototypen mit realer Hardware;
so kann z.B. ein virtuelles Steuergerat schon in der Spezi-
fikationsphase an das Bussystem angeschlossen und ge-
testet werden

> IP-geschiitzter Modellaustausch

» Aufdeckung von Konzept- bzw. Architekturproblemen
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