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AUTOSAR	
  등장 배경	
  



자동차 산업의 특징	
  
•  조립산업	
  

– 부품을 공급받아 생산라인에서 조립하여 부가가치를 창출	
  

•  IT산업과 비교	
  
– 공통점	
  

•  자동차의 기계적인 부분을 제외 한다면,	
  
ECU와 마이크로컨트롤러와 같은 H/W와 제어 S/W로 구성	
  

– 차이점	
  
•  자동차	
  

–  부품은 각각의 H/W와 S/W로 구성됨, 자동차 회사는 이들을 CAN과 같은 내
부 버스와 연결.	
  

–  각 부품의 S/W는 다른 S/W와 통신은 하지만 통합되진 않음	
  
•  IT산업	
  

–  H/W	
  부품과 device	
  driver를 공급받아 하나의 S/W로 통합	
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자동차 산업의 추세	
  

•  3가지 큰 변화	
  
– 전자장치의 증가,	
  S/W	
  복잡도 증가,	
  S/W표준화 필요	
  

<차량 소프트웨어 증가 현황> <차량 ECU 증가 현황> 

2008년 Lexus	
  LS	
  	
  
1,700만 Line	
  of	
  Code	
  

<출처:	
  AutomoGve	
  Technology(‘08)>	
  
<출처:	
  AutoEver	
  Systems	
  (‘10)>	
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AUTOSAR란?	
  

•  AUTOSAR	
  	
  
(AUTomoGve	
  Open	
  System	
  Architecture)	
  
– 자동차용 표준 S/W	
  플랫폼	
  

•  자동차 전장용 임베디드 S/W	
  재사용을 통한 	
  
개발의 향상성을 도모	
  

– BMW를 중심으로 자동차 회사와 부품회사 및 연구소
들로 이루어진 partnership	
  구성	
  

– 2.0	
  Release	
  버전으로 시작하여 현재 4.1	
  Release	
  까
지 발전됨	
  



AUTOSAR	
  S/W	
  3	
  Layer	
  
AUTOSAR	
  So]ware,	
  RTE,	
  Basic	
  So]ware로 구성	
  



AUTOSAR	
  S/W 컴포넌트	
  
•  AUTOSAR	
  S/W	
  

–  자동차의 실제 기능을 담당하는 응용 S/W	
  
•  예) 에어백 소프트웨어, 엔진 점화플러그	
  

•  RTE	
  (Run-­‐Time	
  Environment)	
  
–  AUTOSAR	
  S/W와 하부의 Basic	
  So]ware를 분리 시켜주는 미들웨
어와 같은 역할	
  

–  Set	
  of	
  Interface	
  

•  BSW	
  (Basic	
  So]ware)	
  
–  AUTOSAR를 다양한 ECU에 적용 가능하도록 만드는 layer	
  
–  OS,	
  EAL	
  (ECU	
  AbstracGon	
  Layer),	
  MCAL	
  (Microcontroller	
  
AbstracGon	
  Layer),	
  CDD(Complex	
  Device	
  Driver)로 구성	
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MCAL	
  

•  BSW에서 가장 H/W에 밀접한 layer	
  
– 마이크로컨트롤러의 internal	
  driver를 포함하고, 마
이크로컨트롤러에 연결된 내부 장치들와 메모리를 직
접 접근가능	
  

•  내부장치:	
  global	
  Gmer,	
  DRAM,	
  mmu,	
  cache	
  

•  목적	
  
– 상위 layer의 마이크로컨트롤러 의존성을 제거 	
  



EAL	
  

•  ECU의 모든 H/W에 대한 API 제공	
  
–  	
  External	
  ,	
  Internal	
  H/W	
  대한 API	
  
–  	
  MCAL이 제공하지 않는 외부 장치에 대한 드라이버 제공	
  

•  외부장치:	
  flash	
  memory,	
  CAN	
  interface	
  

•  목적	
  
– 상위 layer의 ECU의존성을 제거	
  
– 표준 API를 이용하면,	
  ECU	
  종류에 상관없이 H/W접근	
  



Service	
  Layer	
  

•   ApplicaGon	
  S/W를 위한 서비스를 제공할 수 있
는 BSW의 최상위 layer	
  
– 일부 MCAL과 EAL의 기능을 직접 수행하기도 함	
  
– 5가지 기능 제공	
  

•  OperaGng	
  system	
  funcGonality	
  
•  Vehicle	
  network	
  communicaGon	
  and	
  management	
  
services	
  

•  Memory	
  service	
  
•  DiagnosGc	
  services	
  
•  ECU	
  state	
  management	
  



Complex	
  Device	
  Driver	
  

•  마이크로컨트롤러를 이용하여 센서 정보 추출 및 
액츄레이터 제어를 위한 드라이버	
  
–  InjecGon	
  control	
  
– Electric	
  valve	
  control	
  
–  Incremental	
  posiGon	
  detecGon	
  

•  목적	
  
– 특별한 기능이나 시간에 대한 제약사항이 높은 센서
와 액츄레이터의 제어를 위한 인터페이스	
  



AUTOSAR	
  EXPERIENCE	
  



연구 개요	
  
AVS (Automotive Virtualization Software) 설계 및 구현 

• 게스트 운영체제간 통신 지원 
• 2개의 게스트 운영체제 구동 

• Autosar 2.0 : 기존 전장 제어 소프트웨어 
• Linux : 디지털 클러스터 기능이 추가된 소프트웨어 

AVS 

Autosar 
2.0 
 
 

Linux 
 
 
 CAN 

데이터 수신 

CAN 
데이터  
필터링 

클러스터  
응용프로그램 

Display에 
결과 출력 

ARM Cortex-A9 
Multicore processor 

(1) AVS는 가상화 기술을 이용하여 물리적인  
하나의 프로세서에서 2개의 운영체제를 동시에 실행 
 
(2) Autosar 2.0은 차량용 실시간 Task를 실행하고, 
CAN 네트워크와의 통신을 담당 
 
(3) Linux는 Display를 통해 클러스터  
응용프로그램 결과를 실시간으로 출력 
 
(4) 게스트 운영체제간 통신은 두 운영체제가 
데이터를 실시간으로 통신 할 수 있도록 보장 

(1) 

(2) (3) 

(4) 



AUTOSAR	
  수정 내용	
  
게스트 운영체제 – Autosar 2.0 구현 

• 타겟 보드의 입출력 장치 활성화(GPIO, 시리얼 콘솔, 글로벌 타이머) 
• 실시간 태스크 스케줄링을 위한 FIQ 인터럽트 지원 

• 타겟 보드의 입출력 장치 활성화 
  - GPIO, 글로벌 타이머, serial console의 장치 드라이버  
추가 
  - 글로벌 타이머 : 태스크 스케줄링에 사용 
  - GPIO : 자동차 점멸등 태스크의 입출력 장치 
  - 시리얼 콘솔 : Autosar 2.0의 콘솔 입출력 

• FIQ 인터럽트 지원 
  - GIC(Generic Interrupt Controller)를 이용하여 높은 우선순
위가 요구되는 장치의 인터럽트는 FIQ로 들어 오도록 설정 
  - Autosar 2.0에는 기존의 IRQ 뿐만 아니라 FIQ를 지원할 수 있
도록 FIQ 인터럽트 벡터 및 핸들러 추가 
  - 실시간 태스크는 높은 우선순위의 FIQ에 의해 스케줄링 되므로 
언제든지 CPU를 선점하여 작업 실행이 가능 



AUTOSAR	
  source	
  code	
  tree	
  

•  App_temp	
  
– AUTOSAR	
  applicaGon	
  

•  CANIF	
  
– CAN	
  interface	
  driver	
  

•  MCAL	
  
•  RTE	
  
•  OS	
  



MCAL	
  source	
  code	
  

•  CPU에 의존적인 코드	
  
– Serial	
  
– MulGcore	
  
–  Interrupt	
  Controller	
  



OS	
  source	
  code	
  –	
  entry.S	
  



OS	
  source	
  code	
  –	
  main.c	
  



결론	
  

•  AUTOSAR는 자동차용 소프트웨어 플랫폼	
  
– 계층화를 통해 ECU와 같은 H/W 종속성을 제거	
  
– AUTOSAR	
  applicaGon은 다른 종류의 H/W에서 동작
하는 AUTOSAR에서 재사용가능	
  

– 얻는 효과	
  
•  개발 시간 및 비용 감소	
  
•  자동차 S/W의 표준화 및 표준화 플랫폼의 안전성 검증을 
통한 전체 S/W 안전성을 도모함	
  


