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1 Einleitung

Nach dem Erfolg der Informationstechnologie in der Blro- und Arbeitswelt werden
eingebettete Systeme als das wichtigste Anwendungsgebiet der Informatik in den
kommenden Jahren betrachtet. In diesem Zusammenhang wird auch gerne von der
Nach-PC-Aragesprochen. Beispielsweise ist heute jede moderne Kiiche mit mehr
Rechenkapazitat ausgestattet als der Steuerrechner der Apollo Mondlandefahre im
Jahre 1969.

Bedingt durch den stetigen Technologiefortschritt, der es erméglicht, durch kleiner
werdende StrukturgréfRen immer mehr Funktionalitdt auf einem Chip unterzubrin-
gen, steigt die Anwendungsvielfalt und Komplexitat der Systeme bei gleichzeitig
sinkenden Entwurfszeiten und -kosten. Daraus ergibt sich ein komplexer Systement-
wurf der die Integration vieler unterschiedlicher Funktionen in ein Gesamtsystem auf
einem Chip(System-on-a-Chip (SoQ)hterstiitzen muss.

Insbesondere spielt die Kombination eines oder mehrerer Mikrokontroller mit zu-
satzlichen Peripheriekomponenten eine zentrale Rolle. Aufgrund der Komplexitat
zukunftiger eingebetteter Systeme wird die Wiederverwendung moglichst vieler Kom-
ponenten an Bedeutung gewinnen. Diese werden in Formntehectual Property
(IP) als Hardware und Software zu einem Gesamtsystem kombiniert. Bei der Ver-
netzung eingebetteter Systeme kdnnen beispielsweise die Schnittstellen in Hardware
realisiert und das System anwendungsspezifisch damit erweitert werden. Im Auto-
mobilbereich erlangt z.B. das Echtzeitbussystem FlexRay [32] zunehmend an Be-
deutung, mit dem es zukinftig moéglich sein wird, sicherheitskritische Komponenten
miteinander zu vernetzen und die Sicherheit zu erhdhen.

Daneben kommt der Software in zukinftigen eingebetteten Systemen eine wich-
tige Rolle zu. In Abbildung 1.1 ist die Entwicklung des Anteils der Software an den
Ausgaben fur Hardware und Software in der Automobilindustrie fir die nachsten
Jahre dargestellt. In diesem Zusammenhang kann eine Parallele zum Moore’schen
Gesetz formuliert werden, die besagt, dass sich fur viele Produkte aus dem Verbrau-
cherbereich die Grol3e des Codes alle zwei Jahre verdoppelt [100].

Insbesondere ist aus dem Bild ersichtlich, dass sich die Software zuklnftiger Sys-
teme modularer zusammensetzt. Wurde friiher die Software noch als Ganzes gese-
hen, wird in Zukunft auf einem Betriebssystem (RT(sissoftwarewie etwa
Treiber fur Hardware-Komponenten oder Middleware fir die Vernetzung, zusam-
men mit unterschiedlichen Anwendungen implementiert werden, die unter Umstan-



