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1 Einleitung

Der Living Place Hamburg ist ein Forschungslabor fir Ambient Intelligence, in dessen
Rahmen immer mehr Projekte entwickelt werden. Diese Teils sehr unterschiedlichen
Projekte missen dennoch miteinander kommunizieren kénnen, um ein harmonische
Gesamtbild zu erzeugen und keine Sammlung von einzelnen Projekten zu bilden. Im
Living Place Hamburg wird hierbei stark auf das Ethernet mit einem Apache ActiveMQ
Server (siehe [The Apache Software Foundation]) als Kommunikationsmittelpunkt
gesetzt.

1.1 Zielsetzung

In dieser Arbeit werden drei Vermittlungsinfrastrukturen vorgestellt und abschlieBend mit
dem Living Place Hamburg verglichen. Dabei wird auf fur den Living Place Hamburg
sinnvolle Konzepte hingewiesen.

1.2 Ruckblick auf Anwednungen 1

In Anwendungen 1 "Analyse von Feldbussystemen in Hinblick auf Ambient Intelligence”
(siehe Pautz [2009] und Pautz [2010]) wurden verschiedene Feldbusse und Netzwerkar-
chitekturen auf ihre Verwendbarkeit im Living Place Hamburg untersucht. Diese Analyse
geschah anhand vorher festgelegter Kriterien wie Art der Ubertragung (Kabelgebunden,
Funk, ...), mégliche Verdrahtungstopologien, Fehlervermeidungs-, Fehlererkennungs-
und Fehlerbehebungsmechanismen, Verflgbarkeit von fertigen Bausteinen und fertigen
Implementierungen, Komplexitat des Gesamtsystems und weiterer Aspekte.

Die analysierten Architekturen sind auf der folgenden Abbildung 1.1 zu sehen. Auf diese
soll hier nicht weiter eingegangen werden, da dies alles in dem AW1 Vortrag (Pautz
[2009]) bzw. der AW1 Ausarbeitung (Pautz [2010]) nach gelesen werden kann. Lediglich
BACnet (siehe Kapitel 4) wird in dieser Ausarbeitung noch einmal aufgegriffen.
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Abbildung 1.1: Feldbuslogos[1]

'Die Nachweise zu den einzelnen Logos befinden sich im Anhang



2 Gebaudeautomation

Da sich zwei der drei Konzepte, welche in dieser Arbeit mit dem Living Place Hamburg
verglichen werden und der Living Place Hamburg selbst eine moderne Form der
Gebaudeautomation ist, soll der Begriff "Bebdudeautomation” zunachst genauer erklart
werden.

2.1 Definition

Die folgende Definition des Begriffes Gebaudeautomation ist fir diese Arbeit guiltig.

"Gebaudeautomation ist die Bezeichnung fir Einrichtungen, Software und Dienstleistun-
gen, die automatische Steuerung und Regelung, Uberwachung und Optimierung sowie
Bedienung und Managment zum energieeffiziente, wirtschaftlichen, und sicheren Betrieb
der Technischen Gebaudeausristung ermdglichen.” [Kranz, 2006, S. 59]

2.2 Aufgaben einer Gebaudeautomation

Eine Anlage in der Gebaudeautomation hat zwei Aufgabenbereiche. Der erste Bereich
Umfasst das Melden, der zweite Bereich beschaftigt sich mit dem aktivem Steuern und
Regeln von Anlagen und System.

2.2.1 Meldungen

Je nach GréBe und Art der Anlage kénnen Meldungen in Form von Logeintragen,
Anzeigen auf einem einfachen Terminal oder auch Auflaufen in einem dauerhaft
besetztem Kontrollraum geschehen. Beispiele fir Ereignisse und Status die gemeldet
werden koénnen, sind Informationen aus Elekiroanlagen wie Licht, Multimedia,
Klimaanlagen, Status des Abwassersystems in einem Hochhaus, Daten aus der
Foérdertechnik wie Aufziige und Rolltreppen, Information aus der Klchentechnik, wie
zum Beispiel ein eingeschalteter Herd, wenn man die Wohnung verlasst und noch viele
weitere Informationen mehr.
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2.2.2 Steuerung und Regelung

Gesteuert werden koénnen alle nicht sicherheitskritischen Elektroanlagen, Heiz-
, Kalte- und Klimaanlagen, alle Systeme die dem Unterbereich Raumautomation
zugeordnet sind und andere nicht sicherheitskritische Systeme, wie zum Beispiel
Trinkwarmwasseranalagen.

2.2.3 Gebaudeautomation versus Gefahrenmeldeanlage

In Kapitel Steuerung und Regelung (2.2.2) wurde erwahnt, dass nur "nicht sicherheitskri-
tische Systeme” gesteuert werden dirfen. Sicherheitskritische Anlagen wie zum Beispiel
Brandmeldeanlagen, Rauchabzugssyteme haben erhdéhte Anforderungen, welche eine
Gebaudeautomation in der Regel nicht erfillt. Wirde man die Gebaudeautomation und
Gefahrenmeldeanlagen koppeln, muss die Funktionalitat der sicherheitskritischen Ab-
schnitte trotzdem zu jedem Zeitpunkt gewahrleistet werden, egal welche Belastung oder
Fehler in dem System sonst vorliegen. Eine Kopplung dieser Systeme erfordert eine
sorgfaltige Planung und ist nicht immer ratsam.

In dieser Arbeit wird nur auf die Aspekte der Gebaudeautomation eingegangen, da keine
fundierten Kenntnisse aus dem Bereich der Gefahrenmeldeanlagen vorhanden sind,
jedoch sollte diese wichtige Grenze der Gebaudeautomation aufgezeigt werden.
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Abbildung 3.1: Digitalstromlogo [digitalSTROM.org, 2010b]

Digitalstrom (Logo siehe Abb. 3.1) wurde durch die Eidgendssische Technische
Hochschule Zirich (ETH Zirich) und die AlIZO AG entwickelt. Ab Herbst 2010
soll digitalSTROM in Deutschland sowie der Schweiz und ab 2011 in Osterreich
verflgbar sein. Die Zielgruppe sind Privathaushalte, welche mit der neuen Technologie
Energie sparen und Komfort gewinnen sollen. Genau genommen handelt es sich bei
digitalSTROM um eine Hausautomation, was als Untergruppe der Gebaudeautomation
anzusehen ist. Digitalstrom ist ein kommerzielles Projekt. Es besteht jedoch die
Mdoglichkeit einen digitalSTROM Server (kurz dSS) Uber TCP/IP anzusteuern und eigene
Anwendungen zu schreiben, die nétigen Bibliotheken stehen unter der GNU GPLv3 zur
Verflgung.

3.1 Die Technik von digitalSTROM

Digitalstrom kommuniziert Gber das bestehende 230V Netz und bendtigt keine
zusatzlichen Datenleitungen. Anders als Beispielsweise Powerlan arbeitet digitalSTROM
nicht mit Freuquenzmodulation sondern Gbertragt die Daten nahe des Nulldurchgangs.
Durch diese Art der Ubertragung werden keine Elektromagnetischen Strahlungen
emittiert. Genauere Informationen Uber die Funktionsweise sind nicht o6ffentlich
verflgbar.

Die Reichweite eines digitalSTROM Busses ist durch die GréBe des Stromnetzes
begrenzt. Ein Bus kann immer nur innerhalb einer Stromphase existieren. In einem
Haushalt kbnnen jedoch mehrere Busse parallel verlegt werden.

Innerhalb eines Netzes muss es immer ein digitalSTROM Meter (kurz dSM) geben.
Dieses ist im Sicherungskasten verbaut und mit bis zu 16 Ampere abgesichert. Der dSM
verhindert, dass digitalSTROM Signale auBerhalb des Busses sichtbar sind oder von
auBen auf den Bus gelangen. Zugleich erfillt er die Aufgabe des Masters und verwaltet
die Zugriffe auf den Bus. Ein dSM kann bis zu 1008 Teilnehmer verwalten, was bei einer
Absicherung von maximal 16 Ampere einen maximalen Stromverbrauch von weniger als
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16 mA (3,7 Watt) pro Verbraucher zulasst. Die maximale Teilnehmerzahl pro Bus ist somit
kein limitierender Faktor.

Damit innerhalb einer Wohnung oder eines Hauses eine Kommunikation von Geraten,
die auf unterschiedlichen Stromphasen liegen, mdéglich ist, kdbnnen die einzelnen dS-
Meter per RS485 verbunden werden. Gleichzeitig wird der dSS per RS485 eingebunden.
Auf dieser Ebene lauft die Kommunikation nicht mehr (ber das Stromnetz ab. Da sich
in einem Einfamilienhaus oder einer Wohnung alle Sicherungen und somit alle dSMs in
einem Sicherungskasten befinden, sollte diese zusétzliche Verkabelung, welche nur im
Sicherungskasten statt findet, kein Problem darstellen.

Die Teilnehmer eines digitalSTROM Busses sind Chips (siehe Abb. 3.2), die direkt
am 230V Netz angeschlossen werden und Uber bis zu 60 verschiedene Funktionen
verfigen. Diese Chips sollen einzeln verfigbar sein oder direkt in Gerate eingebaut
werden, um diese digitalSTROM fahig zu machen. Ein Chip ist klein genug um in eine
dreifach Lusterklemme zu passen (vgl. Abb. 3.2). Die Aufgaben der Chips wurden in acht
Bereiche wie zum Beispiel Video, Audio, Klima, Licht und Sicherheit unterteilt. Durch
eine Farbkodierung sollen die einzelnen Bereiche leicht auseinander gehalten werden
kdnnen. Alle Steuerungsinformation sind dezentral in den Chips und nicht im dSM
hinterlegt. Ein dS-Chip entscheidet selbststandig, wie er die an ihm angeschlossenen
Gerate bei den einzelnen Kommandos schaltet. Jeder Chip besitzt eine eindeutige ID
ahnlich der MAC. Der Standby Stromverbrauch eines dS-Chips liegt bei ca. 0,3 Watt.

Abbildung 3.2: Digitalstromchip [digitalSTROM.org, 2010a] und Listerklemme [aizo ag, 2010]

Ein Schematischer digitalSTROM Aufbau sieht insgesamt wie in Abbildung 3.3 aus.

Digitalstrom ist die einfachste hier vorgestellte Vermittlungsinfrastruktur und bietet von
sich aus keine Mdglichkeit komplexe Steuerungsaufgaben zu erledigen. Das Ziel ist
die intuitive Bedienbarkeit ohne vorherige Lehrgéange. Abgesehen von den Tasten fir
die Eingabe gibt es keine Sensoren. Eine kontextabhdngige Steuerung ist somit nicht
maoglich.
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Abbildung 3.3: Beispielhafter Aufbau eines dS-Netzes ([Hovestadt, 2009, bei 11:53] und [digital-
STROM.org, 2010] stark Gberarbeitet)

3.2 Kritik an digitalSTROM

Digitalstrom wird als Kostengulinstig beworben. "Tatsache ist, dass eine Digitalstrominstal-
lation im Neubau mindestens preisgleich ist zu einer herkdmmlichen Installation, weil wir
Kabelplanung und so weiter sparen.’[Zitat: [Hovestadt, 2009, bei 01:02] ] Der Tatsachli-
che empfohlene Verkaufspreis fir eine einzelne Klemme zur Lichtsteuerung liegt bei min-
destens 40 Euro zzgl. Mehrwertsteuer. Eine einfache Wohnungsnachristung kostet etwa
3000 Euro. (vgl. [digitalSTROM.org, 2010, S.22] ). Eines der Ziele von digitalSTROM ist
es Strom und damit auch Geld zu sparen. Mit einer reinen Lichtinstallation lasst sich
kaum Energie sparen, da digitalSTROM das Licht nicht automatisch nach verlassen ei-
nes Raumes abschaltet, kann hier nur durch eine Verhaltensanderung des Benutzers
Energie gespart werden. Digitalstrom ist nicht so glnstig wie es beworben wird (vlg. Ho-
vestadt [2009] und Hovestadt [2006])

Der Release von digitalSTROM wurde bereits mehrmals verschoben. So wurde er schon
flr voraussichtlich 2008 angeklndigt (vgl. Hovestadt [2006]). Aktuell ist der Release flr
Herbst 2010 angesetzt. Dieser Releasetermin kdnnte sich weiter verschieben, da die
Software Version 1.0 flr den dSS erst Mitte Dezember 2010 erscheinen soll und die
Version 0.8.0-alpha bereits jetzt (20.07.2010) um drei Monate verspatet ist (vgl. Jean-
Philippe Lang [2010]).

Im Gegensatz zu vielen anderen Gebaudeautomationen wie KNX oder BACnet werden
alle digitalSTROM-Komponenten von nur einer Firma hergestellt, der AIZO AG.
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3.3 Vergleich zum Living Place Hamburg

Bei digitialSTROM gibt es innerhalb eines Busses einen Master (dSM), welcher die
Aktionen innerhalb eines Stromkreises koordiniert. Dem Ubergeordnet gibt es den dS
Server, welcher die zentrale Steuereinheit darstellt und alle dSMs koordiniert. AuBerdem
kann der dSS abhéangig von seiner Programmierung selbst aktiv werden. Im Living Place
Hamburg tbernimmt ein ActiveMQ Server die Nachrichtenverteilung und dient somit als
zentraler Anlaufpunkt flr die gesamte Kommunikation. Eine Aktive Verarbeitung kann
durch den Active MQ Server nicht geschehen, allerdings kénnen jederzeit neue Agenten
zur (kontextabhangigen) Datenverarbeitung geschrieben werden.

Im Living Place Hamburg sind komplexere, kontextabhangige Steuerungsaufgaben in
der Entwicklung bzw. bereits vorhanden als mit einem digitalSTROM Netzwerk realisiert
werden kdnnten. Uber den programmierbaren dS Server kénnen zwar kontextabhngige
Informationen verarbeitet werden, mangels Sensoren aber kaum Kontexte erstellt
werden.

Ein wichtiges Prinzip von digitialSTROM ist der Verzicht auf komplexe Eingabegerate.
Fir die Steuerung der Aktoren wird alleine auf Taster zurtickgegriffen. Eine Steuerung
entfernter Objekte findet nicht statt, eine Rickmeldung der Eingabe findet immer Gber
die Aktoren selbst statt (z.B.: eingeschaltete Lampe). Im Living Place Hamburg ist das
Netzwerk sehr viel komplexer, so dass nicht Gberall auf eine Rickmeldung durch eine
extra Anzeige verzichtet werden kann. Aber auch hier gibt es Ansétze fir eine einfache
moglichst Intuitive Bedienung. So gibt es zum Beispiel die Hamburg Cubicals (siehe
Gregor [2009]), welche, je nachdem auf welcher Seite sie liegen und wo in der Wohnung
sie sich befinden, unterschiedlich leuchten und jeweils andere Geréte steuern.

3.4 Nutzen fur den Living Place Hamburg

Digitalstrom kann fir die Ansteuerung einzelner schwer mit zusatzlicher Verkablung
erreichbarer Verbraucher innerhalb des Living Place genutzt werden. Die einzelnen dS-
Chips sind klein und lassen sich somit leicht versteckt verbauen. Der OpenSource Server
bietet eine gute Mdglichkeit eigene Szenarios zu programmieren. Flr die Steuerung
komplexer Aufgaben ist digitalSTROM auf Grund von mangelnden Sensoren nicht
in der Lage. Nachteilig wirkt sich auch die dezentrale Intelligenz aus. So muss ein
ausgetauschter Chip erst angelernt werden. Es reicht nicht seine neue ID Zentral
einzutragen.

FOr weitere Schlisse sollte jedoch zunachst die Markteinfihrung abgewartet werden.
Ein endgiltiges Urteil kann erst erfolgen, wenn das Produkt verfigbar ist und ausfihrlich
getestet werden konnte.
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4 BACnet

BAGnet

Abbildung 4.1: BACnet Logo [ASI Controls, 2007]

Die zweite hier analysierte Vermittlungsinfrastruktur hei3t BACnet und ist fir wesentlich
komplexere Gebaudeautomationen als digitalSTROM entwickelt worden. BACnet (Logo
siehe Abb. 4.1) steht fir Building Automation Controller Network. Unter der Fiihrung der
ASHRAE (American Society of Heating, Refrigerating and Air-Conditioning Engineers)
wurde BACnet entwickelt und ist seit 1995 in Nordamerika und Korea offiziell normiert.
Die erste ISO-Norm folgte 1998. Die aktuelle Version besteht seit 2005 und tragt
die Versionsnummer 1.4. BACnet ist ein offener, herstellerunabhangiger Standard, fir
dessen Einsicht aber Lizenzgebuhren verlangt werden. BACnet ist derzeit eines der am
weitesten verbreiteten Gebaudeautomationssysteme.

4.1 Aufbau der Vermittlungsstrukturen

BACnet verfolgt einen objektorientierten Ansatz, der der objektorientierten Programmie-
rung sehr nahe kommt. Ein BACnet-Gerat (engl. Device) enthalt Instanzen von BACnet-
Objekten, welche die einzelnen Funktionen eines Devices darstellen. So kann zum Bei-
spiel ein Wettermessgerat eine Instanz eines Temperaturfihler, eines Luftfeuchtigkeits-
sensor und Instanzen weiterer Objekte beherbergen.

Zur Zeit sind 28 verschiedene BACnet-Objekttypen vordefiniert. Jedes vordefinierte Ob-
jekt besitzt eine Menge an festgelegten Eigenschaften und zusatzliche optionale Eigen-
schaften. Dabei sind einige der Eigenschaften wie zum Beispiel der "Object_ldentifier”,
der "Object_Name” und der "Object_Type” fir jedes BACnet-Objekt notwendig, damit je-
des Objekt in einem Netzwerk eindeutig Identifiziert werden kann und eine Benutzung
ohne genau Kenntnis des Gerates selbst moglich ist. Jede Instanz besitzt dabei seine ei-
gene Adresse und wird unabhangig vom Gerét, in dem die Instanz ist, angesprochen.

Auf den unteren Schichten des OSI Modells kann BACnet Uber eine Reihe von
Protokollen geroutet werden. So wird zur Zeit RS232 (nur Peer2Peer), RS485 mit
MS/TP, ARCNET, LonTalk und Ethernet als Kommunikationsplattform unterstitzt. Die
verschiedenen Transportmedien kénnen in BACnet kombiniert werden. Dabei kann ein
groBes Netz mit mehr als 65.000 Netzwerksegmenten und tber 4 Milliarden Objekten
entstehen.
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Um bei der mdglichen Knotenanzahl den Uberblick behalten zu kénnen, sollte ein groBes
Netzwerk in mehreren Schichten Modelliert werden. Ein solcher Aufbau ist in Abbildung
4.2 zu sehen. Dabei kann das Managment-Netzwerk mit einem Kontrollraum, das
Automations-Netzwerk mit den nétigen Servern und Steuergeraten und das Feldgerate-
Netzwerk mit den Sensoren und Aktoren verglichen werden.

N
Managment- |
Netzwerk (MN) Fremdsystem | | Datenschnittstellen Managment-/ |

| -einheit Bedientstation | |

| I ] I

l_ S (e _J

| Automations-
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| Station automation Station
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| | [
v e ) R o e e Iy

Abbildung 4.2: BACnet Struktur [Kranz, 2006, S.94, liberarbeitet]

4.2 Vergleich zum Living Place Hamburg

Fir BACnet sind sehr viele verschiedene Sensoren und Aktoren vorhanden, so dass in
einer Standard Geb&udeautomationsinstallation kaum ein Bedarf besteht nicht BACnet
fahige Gerate mit einzubinden. Die Infrastruktur von BACnet kann somit sehr Homogen
gehalten werden. Fir Living Place Hamburg ist dies kaum méglich. Es gibt mittlerweile
sehr viele Ethernetfahige Gerate, welche aber wiederum alle ihr eigenes darlber
liegendes Protokoll haben und nicht direkt Gber den ActiveMQ kommunizieren kénnen.
Weiterhin bieten viele der Sensoren und Aktoren kein Ethernet und missen per RS232,
USB oder anderen Schnittstellen mit einem PC oder Embedded Controller verbunden
werden. Dies bringt sehr viele kleine Softwareagenten oder gar zusatzliche Hardware
mit sich. Die Infrastruktur des Living Place Hamburg wird somit nie so homogen und
leicht zu warten sein, wie ein solide aufgebautes BACnet. Dabei darf jedoch nicht
Ubersehen werden, dass im Living Place Hamburg sehr viele neue Ideen, wie zum
Beispiel Sturzerkennung oder ein Bett mit Schlafphasenerkennung entwickelt werden,
woflr es heute noch keine passenden Sensoren und Softwareagenten gibt und erst recht
keine, die auf Gebaudeautomationssysteme ausgelegt sind.

BACnet bietet gute Ansatze mit der ein Systemintegrator fir ihn unbekannte Gerate
leicht identifizieren kann. So bieten die Eigenschaften Object_Identifier, Object Name
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und Object_Type gute Hinweise, worum es sich bei einem BACnet-Objekt handelt. Im
Living Place Hamburg gibt es solch ein Verfahren nicht. Spatestens wenn mehrere
Projekte in der Wohnung aktiv sind und einige der studentischen Entwickler nicht mehr
an der HAW sind, ist es nétigt alle Nachrichten, welche Uber den Active MQ laufen,
eindeutig identifizieren zu kénnen. Selbst mit einer guten Dokumentation ist eine solche
Identifizierbarkeit nicht erreichbar, da die Dokumentation nicht in der Hard- oder Software
selbst hinterlegt ist und man die Zuordnung zwischen Gerat und Dokumentation selbst
herstellen muss.

4.3 Nutzen fur den Living Place Hamburg

BACnet bietet sehr Umfangreiche Mdéglichkeiten fir eine Gebaudeautomationsinstallati-
on. Wenn im Living Place Hamburg einige Gerate - zum Beispiel Licht - per Gebaude-
automation gesteuert werden sollen, so ware ein kleineres Gebaudeautomationssystem
ausreichend.

Einige gute Ansatze, wie zum Beispiel Gerdte als Objekte zu betrachten und die
Mdoglichkeit einer Identifikation durch ein Gerat selbst sind Eigenschaften, die auch im
Living Place Hamburg nitzlich sein kénnen.
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5 AUTOSAR

AUTO©SAR
Abbildung 5.1: AUTOSAR Logo [Wikimedia Foundation Inc.]

Das dritte hier vorgestellte Netzwerk hei3t AUTOSAR (AUTomitive Open System
ARchitecture) und kommt aus dem Automobilbereich. Bei AUTOSAR handelt es sich um
eine Middleware fiir Electronic Control Units (ECU) in Fahrzeugen. Zu den Kernpartnern
gehdéren die Adam Opel GmbH, Bayerische Motoren Werke AG, Robert Bosch GmbH,
Continental AG, Daimler AG, Ford Motor Company, Peugeot Citroén Automobiles S.A.,
Toyota Motor Corporation und die Volkswagen AG. Das Projekt wurde 2003 ins Leben
gerufen. Bereits im Dezember 2009 wurde die Spezifikation 4.0 verdffentlicht.

5.1 Die Ziele von AUTOSAR

Derzeit befinden sich in einem Fahrzeug teilweise mehr als 70 ECUs von vielen
verschiedenen Herstellern ( vgl. [Dietmar Schreiner, 2007, S. 1]). AUTOSAR ist eine
Middleware fur ECUs in Fahrzeugen. Mit Hilfe dieser Middleware soll die Anzahl an ECUs
im Fahrzeug gesenkt, die Softwarequalitat verbessert, eine bessere Flexibilitat einzelner
Komponenten und die Senkung von Kosten, sowie Entwicklungszeit erreicht werden.

Diese Ziele sollen erreicht werden, in dem die Middleware eine herstellerunabhangige
Plattform mit klar definierten Schnittstellen bietet. Die Software unterschiedlicher
Hersteller kann auf einer ECU zusammen laufen, was zu einer Reduktion der ECUs und
weniger Kosten fihren kann. Weiterhin bietet AUTOSAR einen Hardware Abstraction
Layer, welcher zu mehr Flexibilitét, einer erhéhter Wiederverwendbarkeit und somit zu
weniger Entwicklungskosten und einer besseren Softwarequalitat flhrt.

5.2 Der Aufbau von AUTOSAR

Die AUTOSAR Middleware bietet zwei wichtige Konzepte. Als erstes bietet AUTOSAR
einen Hardware Abstraction Layer (HAL). Durch diesen HAL kann Software, die
keine spezielle Hardware steuert auf vielen verschiedenen ECUs laufen. So kann
eine Navigationssoftware hardware unabhangig laufen. Sie empféangt die GPS-Daten
von einem anderem Gerat, berechnet die Route und sendet die Ausgabe zu einem
Multimedia Display.
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Damit die Navigationssoftware nicht wissen muss, an welcher ECU das Display fur die
Ausgabe angeschlossen ist, bietet AUTOSAR als zweites Konzept den Virtual Functional
Bus (VFB). Dieser Ubernimmt das Routen der Informationen. Lediglich die Adresse
des Zieles muss bekannt sein. Der VFB sendet dann die Information von der Quelle
zum Ziel, egal ob sich Quelle und Ziel auf der gleichen ECU oder unterschiedlichen
ECUs befinden und diese per CAN, FlexRay, LIN oder einem anderem Bus verbunden
sind. Die Abbildung 5.2 verdeutlicht diesen Aufbau nochmals. Im unteren Teil ist der
Hardware Abstraction Layer und VFB abgebildet. Im oberen Bereich setzen die einzelnen
Softwarekomponenten auf den unteren Layer auf.

Application Layer
©
@
w
© C
L o
E; 3 Software Software L
s g Component Component
g <
[e]
(&)
AUTOSAR Runtime Environment (RTE)
Services Layer o
L
=
3 2
g System Memory Communication Complex '22
= Services Services Services : o
@ Device 5
o Drivers g
3 2
@ ECU Abstraction Layer T
£
Microcontroller Abstraction Layer =

Hardware

Abbildung 5.2: Schematische Darstellung der AUTOSAR Middleware [Dietmar Schreiner, 2007, S. 1]

5.3 Vergleich zum Living Place Hamburg

Die Einfiihrung einer Middleware im Automobilbereich, um so die Software mehrerer
Hersteller auf einer ECU laufen zu lassen ist etwas neues. Fir PCs gibt es seit
langem Betriebssysteme, welche als solch eine Middleware fungieren und eine Hardware
Abstraktion vornehmen. Grade Unix-Systeme bietet hier Mdglichkeiten, ein und die
selbe Software auf unterschiedlichen Prozessorarchitekturen laufen zu lassen. Mit einer
Java Virtuellen Maschine kann ein und die selbe Software sogar auf Unterschiedlichen
Betriebssystemen laufen, ohne neu kompiliert zu werden.

Im PC bietet das IP-Protokoll eine Ende zu Ende Kommunikation. Bei AUTOSAR bietet
der VFB die gleiche Funktionalitdt. Der Unterschied liegt hierbei in den mdglichen
Physical Layern. So ist IP nur Uber Ethernet verfugbar. Im Automobilbereich sind vor
allem CAN, FlexRay und LIN vorhanden.
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5.4 Nutzen fur den Living Place Hamburg

Einen direkten Nutzen kann man aus AUTOSAR kaum ziehen. Viele der Vorteile die
AUTOSAR im Automobilbereich bringt, sind fir den PC und teils auch im Embedded
Bereich bereits verfigbar. Die Autobranche bietet jedoch ein Beispiel fur schlechte
Zusammenarbeit zwischen einzelnen Entwicklern - Zulieferer und Autobauer. Das
gewunschte Produkt entsteht zwar, jedoch sind die Kosten viel héher als nétig.
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6 Zusammenfassung

Die drei hier vorgestellten Vermittlungsinfrastrukturen haben sehr unterschiedliche
Zielsetzungen. Alle haben jedoch das Ziel mehr Komfort fiir den Entwickler und/oder
den Benutzer zu bringen.

Mit digitalSTROM wird versucht ein mdglichst einfaches Netzwerk zu erstellen. Die
einfache Steuerung, mit der eine hohe Usability erreicht werden soll, wird ein zunehmend
wichtigerer Aspekt, wenn immer mehr ungelernte Personen solche Systeme steuern
sollen. Der Funktionsumfang ist im Vergleich zu anderen Geb&udeautomationssystemen
eingeschrankt.

BACnet ist ein weit verbreitetes und umfangreiches Gebaudeautomationssystem. Mit
BACnet lassen sich sehr komplexe Netzwerke erstellen. Anséatze, wie zum Beispiel
die objektorientierte Sicht lassen sich auch in weniger komplexe Infrastrukturen
ibernehmen, um auch dort einen besseren Uberblick zu erlangen.

Mit AUTOSAR wurde ein System entwickelt, welches viele Systeme im Automobilbereich
I6sen soll, welche in der PC Technik aber auch Gebaudeautomation bereits geldst
wurden. So soll dieser relativ neue Standard Kosten und Zeit bei der Entwicklung
sparen.

Jede der hier vorgestellten Vermittlungsinfrastrukturen zeigt Anséatze, welche im Living
Place Hamburg genutzt werden kénnen, um das Netzwerk im Living Place Hamburg
einheitlicher und einfacher zu gestalten. Es bietet jedoch auch Beispiele was vermieden
werden sollte. Des weiteren wurde ein mdglicher Nutzen jedes einzelnen Systems far
den Living Place Hamburg aufgezeigt.
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