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Realisierung der PEGASUS-Toolkette in einer
Hardware-in-the-Loop Simulationsumgebung.

Wie wird eine hochautomatisierte Fahrfunktion in einer HiL-Umgebung getestet?

Loglsche Ebene: Logische S5zenarien werden innerhalb des
Stochastikmoduls in ECU-TEST zu konkreten 5zenarien
verarbeitet. Das konkrete Szenario in Form von OpenSCENARIO-
und OpenDRIVE-Dateien wird anschlieBend in die Formate
TestRun und ROADS konvertiert und auf dem HiL-Prafstand
unter Echtzeitbedingung zur Ausfihrung gebracht. Das Ver-
halten der HAF-Funktion wird mittels Kritikalitatsmetriken
innerhalb von ECU-TEST bewertet und dargestelit.
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Technische Ebene: Exemplarischer Aufbau des Hardware-in-
the-Loop Simulators. Der Aufbau besteht aus einem XPACK4
Echtzeitsystem, mehreren Steuergeraten und CarPCs, sowie
einem Steuerungs-PC. Das Echtzeitsystem kommuniziert unter
anderem mittels CAN mit den 5teuergerdten und CarPCs, auf
welchen die HAF-Funktion ausgefuhrt wird. Mittels des
Steuerungs-PC wird das Echtzeitsystemn gesteuert, die CarMaker
Visualisierung dargestellt und ECU-TEST ausgefuhrt.
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Was macht elne Hardware-in-the-Loop Umgebung aus?

Im Vergleich zur Software-in-the-Loop Umgebung sind 5ensoren, Steuergerate und Aktoren Bestandteil des zu testenden
Systems. Dadurch erweitert sich das 5ystem-under-Test auf Hardwarekomponenten und deren Einfluss auf das System.
Dazu zahlt beispielsweise eine eventuell schlechtere Performanz aufgrund von begrenzter Rechenleistung oder begrenztem
Speicherplatz. Weiterhin ist die Kommunikation der Hardwarekomponenten untereinander Bestandteil des Tests. Effekte
wie der Verlust von Nachrichten oder Zeitverzégerungen in der Ubertragung werden automatisch berdcksichtigt.

Abhangig vom Aufbau des HilL-Prufstands ist ein fast vollstandiger Test aller Hardwarekomponenten des HAF-5ystems von
den Sensoren, Uber ECUs, bis hin zu den Aktoren moglich. Die Differenz zwischen Hil-Tests und realen Fahrversuchen kann
damit auf ein Minimum reduziert werden. Im Vergleich zur SiL-Umgebung reduziert sich die Abhangigkeit von
Simulationsmodellen, insbesondere der Sensormodelle bei Einbindung realer Sensoren.
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