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Embedded System (Steuergerat)
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Vor dem Test: Wie sieht das Gesamtsystem aus ?
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Vor dem Test: Wie sieht das Gesamtsystem aus ?
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Vor dem Test: Wie sieht das Gesamtsystem aus ?
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Vor dem Test: Wie sieht das Gesamtsystem aus ?
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Wie wird entwickelt ?
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Anforderungsanalyse
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Anforderungsanalyse
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Beispiel (Anforderungen):

Geschwindigkeits- Anzeige von
anzeige Anzeige der Warnhinweisen
tthlmitteltemperatu -
Anzeige der Getrlebe-stufen-
Motordrehzahl anzeige
. egstrecken- Bordcomputer
Anzeige 'der berechnung " Batteriespannungs-
Uhrzeit anzeige
Anzeige des Kraftstoff- Serv1ce-In.tervall—
Datums verbrauch Anzeige Aullentemperatur-
anzeige
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Anforderungsanalyse mit Prototypen
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Anforderungsanalyse mit Prototypen
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Anforderungsanalyse mit Prototypen
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Anforderungsanalyse mit Prototypen

Vertikaler
Prototyp *~
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Anforderungsanalyse mit Prototypen
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Beispiel (... weitere Aktivitaten):

- N / . \\
- Berechnungs- > Anzeige- — » Darstellung]|
e funktionen N / objekte S | \
/// // \ \\ // . \ \\ | [ | \
_/—/ .......... //_ .......... \.\_-—-A\— — r—— \\_ ....... A\.\_ .,.II_ ....... _ll.\
\ I N )
; Uhrzeit || Aussentemperatur R '
Bord- | Tankfull- Uhr : D ': Display li
comlzuter* itand _ : Datum || Motordrehzahl |' !
P \ N \ | |
j / N o . o AN I o _ I
Service- | Weg- > Kraftstoff- Geschwindigkeit \ | il?t%ﬁinent |
intervall 1 strecken Y _verbrauch Kiihlmittelemperatus \ | |
/I /l \\ \\ / - N II II
/) AN N Getriebestufe Verbrauch LED
/ / N AN N
/ / N A .
FA N N Batteriespannung | Wegstrecken
/ / AN AN
; / \\ AN
—_——— . ./_.7/_._._._._._._._._._\\_._._\.\_ ............................... —
/ N
Gesamt- Tages- Reich-
// strecke strecke weite
AN

ASQF-Vortrag 2010-09-22 — Test-Methodik fir Embedded Software © 2010 SYSTECS 32




SYSTe=CS

Beispiel (... weitere Aktivitaten):

/]
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Beispiel (... weitere Aktivitaten):

Kombiinstrument

Mikrocontroller . .
Zeiger- # Zeiger-

ansteuerung instrumente
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-
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Schnittstelle | | Schnittstelle

r 1
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Beispiel (... weitere Aktivitaten):
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Beispiel (... weitere Aktivitaten):

Signal 1 Signal 2 Signal 3

S1 S2 S3
Logische Systemarchitektur
Technische Systemarchitektur
Nachricht 1 [T S1 S2 S3
A y A -~ y
Adressierung  Status-, Steuer- & Nutzdaten

mit Identifier ID Prifinformationen
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Beispiel (... weitere Aktivitaten):

Software-System des Kombiinstruments

Analog » Analog I/O Berechnungs- Zeiger- ,|  Zeiger-
I/0 < Treiber funktionen treiber ansteuerung

Digital » Digital /0O Anzeige- Display- ,| Display-
I/0 Treiber objekte treiber ansteuerung

CAN- MOST- : | LED-
Systemgrenze e——{ Treiber Treiber LED-Treiber "|Ansteuerung

A 4 A 4
Legende:

CAN- MOST- [ ] Komponente

Schnittstelle Schnittstelle [ ] Systemgrenze

— Schnittstelle
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Beispiel (... weitere Aktivitaten): SYSTe=CECS

Berechnungsfunktionen Anzeigeobjekte
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Beispiel (... weitere Aktivitaten):
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Test (HIL)
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,,Black Box*
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Test (HIL)

| ]
Sollwert Steuerung/ |U Y X1 R
" Regler -}Aktuatoren—P Strecke —* Sensoren
geber Uberwachung !
]
Fahrzeug
W* Sollwert- Steuergerit :
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— >80T ﬂ Lw Y ¥ B =3
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' | Sensoren I R Ry #
| 3
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Instrumentierung

ASQF-Vortrag 2010-09-22 — Test-Methodik fir Embedded Software © 2010 SYSTECS



SYSTe=CS
Test (HIL)
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Test (HIL mit Restbussimulation)
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Test (Komponenten-Prufstand) SYSTECS
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Test (Methoden ,,im Kleinen*)

SYSTe=CS

Statische Techniken

Review

Walkthrough, Fagan-Inspektion,
Code-Inspektion, Peer-Review, ...

Analyse

Statische Analyse, Formale Priifung,
Kontroll- und Datenfluss, ...

Animation

Formale Spezifikation
Modellierung
Simulation

Rapid Prototyping, ...

Dynamischer Test
Komponenten-/Integrationstest

Black-Box-Test
Funktionale Leistungsfahigkeit,

Stress, Grenzwert, Fehlererwartung, |..

White-Box-Test
Struktur, Pfad, Zweig, Bedingung,
Abdeckung, ...

Systemtest/Akzeptanztest

Funktionale Leistungsfahigkeit
Stresstests, Grenzwerttests,
Fehlererwartungstests,
Ursache-Wirkungs-Graph,
Aquivalenz-

klassentests, ...
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Test & Testautomatisierung (Werkzeuge) SYSTECS

Testcase Development
& Management

: ) Test Automation ASAM Standardized
Microsoft Visual API
Studio C#
Testbench Interface [ P _ Reporting
= - Provider < » Reporting Tool
Microsoft Electrical Error U
Powershell Simulation .
Scripting
Communication Electrical Error
Objects «—» Simulation HILTool
Provider <+ Error Simulation HIL System
v L
; HILTool > o
Vehicle Model <« > Veh|c|e_Mode| < Vehicle Model
< Communication Provider Climate
/ Objects Chamber
; Climate Chamber
Target Speed Common Climate Chamber| _ o [
i i «» Service | Provider - w )
Enterprise Architect Brake Pedal Provider
State Machines Wheel Speed FL L
Code Generator < > Diagnostic ~ Diagnostic Tool
Provider =4 o
Diagnostic
Code Generator 2 GPIB
Communication «—> VOIt?Dge /_dCurrent < »| Multimeter Tool
Artisan State Objects rovider
| Machines | I - I ' _
. 1
M L R ECU Measurement
" M ”1  Measurement | < Tool =
Provider
additional Layers with Simulation of Tools
e v Sompones L, oo
N Provider <«——>»| eq.
(Driver-Vehicle- 2l Cenge

Environment)
Communication via
Networks (WCF)
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