AUTOMATISIERTES FAHREN

Service-orientierte Architekturen

Fahrzeuge entwickeln sich immer starker zu Computernetzwerken, um zukuinftig

Autonomes Fahren zu ermdglichen. Mit Adaptive AUTOSAR kommen jetzt auch

moderne Service-orientierte Software-Architekturen ins Fahrzeug.
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Grundlegende Kommunikation zwischen Apps. © kpPIT)

rundsatzlich soll mit Service-orien-
G tierten Architekturen (SOA) die

Strukturierung und Nutzung verteil-
ter Funktionalitaten im Fahrzeug ermog-
licht und erleichtert werden. Statt der
bisherigen statischen Bindung von
Funktionen in einer Applikation (Apps)
werden in Zukunft viele Funktionen der
Apps erst beim Start miteinander ver
knlpft. Diese Service-orientierten Archi-
tekturen sind in der IT-Welt nichts Neu-
es, aber wie funktionieren sie in Embed-
ded-Systemen im Fahrzeug?

Find Service

Nach dem Einschalten des Fahrzeugs
fahren die angeschlossenen Steuerge-
rate hoch und die dabei startenden Ap-
plikationen bieten ihre Services den
Clients zur Nutzung an. Diese Services
besitzen eine Versionsnummer, um hier
die Kompatibilitat zwischen verschieden
Version sicherzustellen. Mit , Find
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Service” kénnen auch die Clients gezielt
nach einem Service suchen, wenn der
aktuelle Zustand nicht bekannt ist. Da-
durch kénnen sich die Kommunikations-
partner zur Laufzeit in einem Netzwerk
finden, ohne dass hier eine statische
Konfiguration vorhanden sein muss.
Weitere Applikationen, die neue Ser
vices anbieten oder Vorhandene benut-
zen, kdnnen auch nach der Produktion
des Fahrzeugs einfach erganzt werden.
Letztlich erreicht man in Fahrzeugen
ahnliche Madglichkeiten, wie sie Apps
schon heute z.B. bei Smartphones bie-
ten. Die Services selbst kdnnen auf drei
Arten benutzt werden:
=, Fire und Forget” — hier sendet der
Client Daten an den Server und
wartet nicht auf das Ergebnis. Das
kann zum Beispiel eine neue Stell-
groéRe flr einen Temperaturregler
sein.
= ,Request und Response” — hier
sendet der Client Daten an den

Server und erhélt dann das Ergeb-
nis als Antwort zurlick. Ein Beispiel
ware das schrittweise Inkrementie-
ren eines Stellwerts und das Zu-
ricksenden des sich dadurch erge-
benden neuen Stellwertes.

.Event” — hier sendet der Server
selbstandig Informationen an einen
Client, der sich zuvor registriert hat.
Ein Beispiel ware das zyklische
Senden des aktuellen Messwertes
der Temperatur an eine Anzeige.
Beendet sich ein Server, auch wahrend
des laufenden Betriebs, so teilt er die-
ses den Clients durch das Senden eines
Broadcast ,, Stop Offer Service” mit. Die
Clients kdnnen daraufhin ihrerseits ent-
sprechend reagieren.

Fazit

Die Ziele der Service-orientierten Soft-
ware-Architekturen entsprechen denen
in der IT: So soll damit die langfristige
Senkung von Kosten in der Entwicklung
von Fahrzeugapplikationen erreicht wer-
den. Die hoéhere Flexibilitat dieser Fahr
zeugapplikation ermdglicht die Wieder
verwendung bestehender Services in
verschiedenen Steuergerdten und unter
schiedlichen Fahrzeugen. Dies ist not-
wendig, um die komplexere Software,
welche fir Autonomes Fahren entwi-
ckelt wird, in die Fahrzeuge integrieren
und spéater warten zu kdnnen. | (oe)
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