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Kurzbeschreibung

Die stetig wachsende Rechenleistung von Prozessoren und die höhere Inte-
grationsdichte von Schaltkreisen erlauben die Realisierung von immer mehr
und komplexeren Funktionen in immer kleineren und leistungsfähigeren Kom-
ponenten. Die gesteigerte Komplexität ist eine Herausforderung an den Ent-
wurf elektronischer Systeme. Das System-Level-Design strukturiert den Ent-
wurf, indem das System, ausgehend von einem abstrakten Applikationsmo-
del, schrittweise in eine detaillierte Beschreibung eines Schaltkreises oder
einer Softwarekomponente überführt wird. Bei jedem Entwurfsschritt wird
die Erfüllbarkeit von Anforderungen überprüft und somit werden einzelne
Entwurfsschritte frühzeitig bewertet. Eine wichtige Anforderung an Echtzeit-
systeme ist ein vorhersagbares Ausführungsverhalten durch die Einhaltung
von vorgegebenen Zeitschranken bei der Ausführung von Tasks auf einem
Zielprozessor. Abstrakte RTOS-Modelle erlauben hier eine laufzeiteffizien-
te Simulation des funktionalen Verhaltens und der Ausführungszeiten. Eine
Herausforderung ist es dabei, trotz der Abstraktion, eine zeitlich genaue Si-
mulation von Ausführungszeiten zu erreichen.
In dieser Arbeit werden die folgenden Verbesserungen für abstrakte RTOS-
Modelle vorgestellt: Neben dem Scheduling für die Echtzeittasks wird zu-
sätzlich das Scheduling für Interrupt-Service-Routinen (ISRn) modelliert und
simuliert. Die Scheduling-Strategien lassen sich dabei unabhängig voneinan-
der festlegen, um die hardwareabhängige Ausführungsreihenfolge von ISRn
unabhängig von dem RTOS-Scheduling zu evaluieren. Die abstrakte RTOS-
Simulation erfordert die Abstraktion der Ausführungszeiten von Tasks auf
einem Zielprozessor. In dieser Arbeit wird eine effiziente Methode vorge-
stellt, die eine Abstraktion von optimiertem Assemblercode erlaubt und die
Simulation von Task-Migrationen zwischen verschiedenen Zielprozessoren
unterstützt. Die Effizienz dieser Methode resultiert aus ihrem geringen Spei-
cherplatzbedarf und den kurzen Zugriffszeiten während der Simulation. Ein
Ergebnis der Simulation mit abstrakten RTOS-Modellen sind die Antwortzei-
ten von Tasks. Als Maß für die Qualität der Simulation werden diese Werte
mit Referenzwerten, z.B. aus Messungen, verglichen. Zusätzlich ist eine ho-
he Übereinstimmung der Kommunikationszeitpunkte und deren identische
Reihenfolge erforderlich. Die Abstraktion der Tasks kann sich negativ auf
diese Übereinstimmung auswirken, was allein durch den obigen Vergleich
von Antwortzeiten nicht feststellbar ist. In dieser Arbeit wird eine Methode
vorgestellt, die die Übereinstimmung auch bei starken Abstraktionen erhöht.
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