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CAN Eigenschaften

Vernetzung von Steuergeraten mit geringer Entfernung.

Serielle Datentibertragung tiber eine abgeschirmte Zweidraht-Leitung.

Die Botschaften sind maximal 8 Datenbytes lang.

Die Baudrate betrdgt 1 Mbit/s bei 30m und 125 kbit/s bei 500m Buslinge.

Inhalt einer Botschaft wird durch einen busweit eindeutigen Identifier
gekennzeichnet.

Der Identifier legt auch die Prioritiat der Botschaft fest.
Die Zuteilung des Busses erfolgt mit bitweiser Arbitrierung.
Die Steuergerate kommunizieren nach dem Multi-Master Prinzip.

leistungsfahige Fehlererkennung und Fehlerbehandlung.
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Datenverkehr auf dem CAN Bus

Netzknoten A

Netzknoten B

Netzknoten C

Bus
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Informationsaustausch uber den CAN Bus
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Automatisiertes Testen

Motivation: Manuelles Testen 1st muhsam und fehlerbehaftet

Vorteile der Automatisierung:

0 Steigerung der Testproduktivitit/ Testiiberdeckung

0 Tests sind jederzeit und ohne hohen Aufwand durchfuhrbar
0 Tests sind exakt wiederholbar (gleiche Eingaben)

a0 Ermoglicht komplexe Tests ( > 1000 Testfalle)

Aspekte der Automatisierung:
a0 Erzeugung von Testeingaben und erwarteter Ergebnisse
0 Testdurchfihrung ohne manuellen Eingriff

0 Auswertung (erfolgreich / nicht erfolgreich)
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Softwarearchitektur der Testautomatisierung

Test
Berichte

Testfall Kunden-
Spezifikationen spezifikation

Test-
programm

Visualisierung

Empfangs-
botschaften

botschaften

Stimulation

Simulator (Testumgebung)
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LaborAuto als Testumgebung
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Grobarchitektur der Testwerkzeugkette

CAN Datenbasis Testfalldatenbasis
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Finsatzumgebung fur das Testwerkzeug

Driver GUI
Desktop
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Anforderungen an den

CAN Bus Monitor

Automatischer Vergleich von Ist- und Sollwerten der Signale
entsprechend der CAN Datenbasis

geelgneter Darstellung erkannter Fehler

Verwaltung von Testprojekten

Ubersicht der Busteilnehmer um den Testknoten im Netzwerk.
Definition von Botschaftsfiltern zur Datenreduktion.

Offline Analysen bereits erfasster Daten.

Langzeit Analysen uber einen Zeitraum bis 20 Minuten.

Report Generierung am Ende einer Analyse.
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‘ Architektur des CAN Bus Monitors
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Zusammenfassung und Ausblick

Zeitersparnis bei den Tests wird erwartet

Vollstindige Uberpriifung der tatsichlich gesendeten Daten mit
denen aus der Spezifikation

Vorteile durch Gliederung der Software in Schichten mit
definierten Schnittstellen:

0 Anderbarkeit

a0 Optimierung

0 Wiederverwendbarkeit von gesamten Subsystemen

0 Vereinfachte Verteilung und Zuordnung der Aufgaben

Externe Steuerung des Monitors
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Danke fur Ihre Aufmereksamkeit !

Fragen ?

09.12.2003

FH Albstadt-Sigmaringen
Robert Bosch GmbH

15



Analyse des CAN Bus Monitors

Botschaften

Projekt- Spezifikation Test-

gefilterte Visualisierung

verwaltung auswertung CAN Botschaften
Fehler-
meldungen
Test
CAN CAN erfasste CAN Berichte
Datenbasis LogDatei Botschanen
Erfassen von CAN Botschaften
CAN CANcard
Botschaften

Editiere
Projekt
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‘ Ansichten des CAN Bus Monitors
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