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(54) Bezeichnung: Verfahren zum Erzeugen einer Hypervisor-Einheit und Hypervisor-Einheit

(57) Zusammenfassung: Es wird ein Verfahren zum Erzeu-
gen einer Hypervisor-Einheit (20) für ein Steuergerät (6) be-
schrieben. Die Hypervisor-Einheit (20) ist dazu ausgebildet,
auf dem Steuergerät (6) während einer Laufzeit zwei Anwen-
dungen auszuführen. Die Hypervisor-Einheit (20) wird wäh-
rend einer Übersetzungszeit in Abhängigkeit von einer ers-
ten Eigenschaft der ersten Anwendung, in Abhängigkeit von
einer zweiten Eigenschaft der zweiten Anwendung und in
Abhängigkeit von einer dritten Eigenschaft des Steuergeräts
(6) erzeugt.
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Beschreibung

Stand der Technik

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Er-
zeugen einer Hypervisor-Einheit nach dem Oberbe-
griff des Anspruchs 1 sowie eine Hypervisor-Einheit
nach dem Oberbegriff eines nebengeordneten An-
spruchs.

[0002] Hypervisor-Einheiten sind aus dem Stand der
Technik bekannt. Bei diesen wird eine Konfiguration
während der Laufzeit der Hypervisor-Einheit vorge-
nommen. Das bedeutet, dass die bekannten Hyper-
visor-Einheiten während der Laufzeit dynamisch Ob-
jekte bzw. Instanzen für virtuelle Betriebsumgebun-
gen erzeugen.

[0003] Des Weiteren sind im Allgemeinen eingebet-
tete Systeme umfassend Mikrocontroller bekannt.

Offenbarung der Erfindung

[0004] Das der Erfindung zugrunde liegende Pro-
blem wird durch ein Verfahren nach dem Anspruch 1
sowie eine Hypervisor-Einheit nach einem nebenge-
ordneten Anspruch gelöst. Vorteilhafte Weiterbildun-
gen sind in den Unteransprüchen angegeben. Für die
Erfindung wichtige Merkmale finden sich ferner in der
nachfolgenden Beschreibung und in den Zeichnun-
gen, wobei die Merkmale sowohl in Alleinstellung als
auch in unterschiedlichen Kombinationen für die Er-
findung wichtig sein können, ohne dass hierauf noch-
mals explizit hingewiesen wird.

[0005] Dadurch, dass bei dem Verfahren während
der Übersetzungszeit in Abhängigkeit von Eigen-
schaften von Anwendungen und in Abhängigkeit von
zumindest einer Eigenschaft des Steuergeräts die
Hypervisor-Einheit erzeugt wird, kann vorteilhaft nur
der Programm-Code zur Erzeugung der Hypervisor-
Einheit verwendet werden, der auch tatsächlich wäh-
rend der Laufzeit benötigt wird. Dies bringt im Bereich
der eingebetten Systeme, insbesondere bei Verwen-
dung eines Mikrocontrollers, den besonderen Vor-
teil, dass die begrenzten Hardware-Resourcen best-
möglich ausgenutzt werden können. Insbesondere
können Kosten gespart werden, da keine unnötig
groß dimensionierten Prozessorkerne, Arbeitsspei-
cher, oder andere Hardware-Resourcen eingeplant
werden müssen. Darüber hinaus kann vorteilhaft die
Ausführungszeit reduziert werden, da bereits vor der
Laufzeit der Hypervisor-Einheit die Eigenschaften der
Anwendungen sowie die Eigenschaft des Steuerge-
räts bekannt sind und berücksichtigt werden.

[0006] Vorteilhaft wird die Konfiguration der Hyper-
visor-Einheit während der Laufzeit vermieden, wo-
mit Rechenzeit nicht der Hypervisor-Einheit sondern
den Anwendungen zur Verfügung steht. Durch die-

sen eingesparten Virtualisierungsschritt während der
Laufzeit lassen sich mit diesem Verfahren und mit
der vorgestellten Hypervisor-Einheit die im Kraft-
fahrzeugbereich vorherrschenden Echtzeitanforde-
rungen erfüllen. So kann garantiert werden, dass bei-
spielsweise eine Motorsteuerung und eine Antiblo-
ckiersystem-Steuerung auf demselben Steuergerät
sicher und zuverlässig ausgeführt werden.

[0007] Ein weiterer wesentlicher Vorteil besteht in
der Möglichkeit der Reduktion von Steuergeräten im
Kraftfahrzeug, wodurch insbesondere ein Verkabe-
lungsaufwand stark reduziert werden kann. Außer-
dem wird durch das Vorsehen der Hypervisor-Einheit
die Wiederverwendung von bereits bestehender Soft-
ware ermöglicht. So kann bei der Migration von meh-
reren Steuergeräten auf ein einziges Steuergerät die
Software der mehreren Steuergeräte wiederverwen-
det werden.

[0008] In einer vorteilhaften Ausführungsform des
Verfahrens wird ein virtuelles Betriebsmittel während
der Übersetzungszeit für ein erstes Betriebsmittel des
Steuergeräts bereitgestellt. Durch das virtuelle Be-
triebsmittel können damit vorteilhaft tatsächliche bzw.
echte Betriebsmittel des Steuergeräts, auf die von
zwei Anwendungen zugegriffen wird, vorteilhaft vir-
tualisiert werden.

[0009] In einer vorteilhaften Ausführungsform wird
die Hypervisor-Einheit während der Übersetzungs-
zeit derart erzeugt, dass während der Laufzeit nur die
erste Anwendung direkt auf ein zweites Betriebsmit-
tel zugreifen kann, wobei während der Laufzeit das
zweite Betriebsmittel für die zweite Anwendung ge-
sperrt ist. Dies geschieht in Abhängigkeit von der ers-
ten, zweiten und dritten Eigenschaft. Damit kann vor-
teilhaft erreicht werden, dass eine exklusive Nutzung
des zweiten Betriebsmittels durch die erste Anwen-
dung gesichert ist und damit vorteilhaft nur Betriebs-
mittel während der Übersetzungszeit virtualisiert wer-
den müssen, die während der Laufzeit von beiden
Anwendungen verwendet werden.

[0010] Weitere Merkmale, Anwendungsmöglichkei-
ten und Vorteile der Erfindung ergeben sich aus der
nachfolgenden Beschreibung von Ausführungsbei-
spielen der Erfindung, die in den Figuren der Zeich-
nung dargestellt sind. Hierbei bilden alle beschrie-
benen sowie dargestellten Merkmale allein für sich
oder in beliebiger Kombination den Gegenstand der
Erfindung, unabhängig von ihrer Zusammenfassung
in den Patentansprüchen oder deren Rückbeziehung
sowie unabhängig von ihrer Formulierung bzw. Dar-
stellung in der Beschreibung bzw. in der Zeichnung.
Für funktionsäquivalente Größen und Merkmale wer-
den in allen Figuren auch bei unterschiedlichen Aus-
führungsformen die gleichen Bezugszeichen verwen-
det.
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[0011] Nachfolgend werden beispielhaft Ausfüh-
rungsformen der Erfindung unter Bezugnahme auf
die Zeichnung erläutert. In der Zeichnung zeigen:

[0012] Fig. 1 in schematischer Form drei Steuerge-
räte;

[0013] Fig. 2 in schematischer Form eines der Steu-
ergeräte; und

[0014] Fig. 3 ein Verfahren zum Erzeugen einer Hy-
pervisor-Einheit.

[0015] Fig. 1 zeigt drei Steuergeräte 2, 4 und 6. Die
Steuergeräte 2 und 4 sind Steuergeräte aus dem
Stand der Technik und das Steuergerät 6 ein er-
findungsgemäßes Steuergerät. Die Steuergeräte 2
und 4 umfassen jeweils einen einzigen Prozessor 8a
und 8b. Steuergerätunabhängige Anwendungssoft-
ware 10a und 10b wird über ein Betriebssystem 12a,
12b und steuergerätspezifische Basissoftware 14a
und 14b auf dem jeweiligen Prozessor 8a, 8b aus-
geführt. Die Steuergeräte 2 und 4 sind separat aus-
geführt und stellen Funktionen wie beispielsweise ei-
ne Motorsteuerung, eine Getriebesteuerung oder ei-
ne Antiblockiersystem-Funktion bereit.

[0016] Das erfindungsgemäße Steuergerät 6 um-
fasst beispielsweise zwei Prozessorkerne 16a und
16b. Eine Hypervisor-Einheit 20 ist zwischen der Re-
cheneinheit umfassend die Prozessorkerne 16a und
16b und der Anwendungssoftware 10, dem Betriebs-
system 12 und der Basissoftware 14 angeordnet. Da-
mit können vorteilhaft bereits vorhandene Software-
komponenten wie die Anwendungssoftware 10, das
Betriebssystem 12 sowie die Basissoftware 14 in dem
Steuergerät 6 ohne Weiteres durch die Hypervisor-
Einheit 20 weiterverwendet bzw. wiederverwendet
werden. Darüber hinaus wird anstatt zweier Steuer-
geräte 2 und 4 nur ein Steuergerät 6 benötigt.

[0017] Fig. 2 zeigt das Steuergerät 6 in schema-
tischer Form. Eine Mikrocontroller-Einheit 22 des
Steuergeräts 6 umfasst die Prozessorkerne 16a und
16b sowie eine Kommunikationsschnittstelle 24. Bei
der Kommunikationsschnittstelle 24 handelt es sich
beispielsweise um eine Ethernet-Schnittstelle, ei-
ne Flexray-Schnittstelle oder eine CAN-Schnittstelle
(CAN: Controller Area Network).

[0018] Die Hypervisor-Einheit 20 weist ein virtuel-
les Betriebsmittel 26 auf, das die Kommunikations-
schnittstelle 24 einer ersten Anwendung 30 und ei-
ner zweiten Anwendung 32 bereitstellt. Die erste An-
wendung 30 umfasst die Anwendungssoftware 10a,
das Betriebssystem 12a und die Basissoftware 14a.
Die zweite Anwendung 32 umfasst die Anwendungs-
software 10b, das Betriebssystem 12b und die Basis-
software 14b. Die erste Anwendung 30 wird in einer
ersten virtuellen Betriebsumgebung 34 ausgeführt.

Die zweite Anwendungsform 30 wird in einer zweiten
virtuellen Betriebsumgebung 36 ausgeführt. Hyper-
visor-Einheit 20 sorgt gemäß dem Balken 38 für ei-
ne zeitliche und räumliche Trennung hinsichtlich der
Ausführung der beiden Anwendungen 30 und 32 auf
der Mikrocontroller-Einheit 22 des Steuergeräts 6.

[0019] Das virtuelle Betriebsmittel 26 ist derart aus-
gestaltet, dass der Zugriff durch die Anwendungen
30, 32 auf das hinter dem virtuellen Betriebsmittel 26
stehende Betriebsmittel 24 gemäß einem Prioritäts-
scheduling-Verfahren durchgeführt wird. Aus Sicht
der Anwendungen 30, 32 haben diese jeweils unein-
geschränkten Zugriff auf ein exklusiv genutztes Be-
triebsmittel. Tatsächlich ist das Betriebsmittel 26 je-
doch nur virtuell und regelt den Zugriff der Anwen-
dungen 30 und 32 auf das reale Betriebsmittel 24.
Hierbei bekommt jede Anwendung 30, 32 eine Peri-
odendauer zugewiesen. In Abhängigkeit von der Pe-
riodendauer greifen die Anwendungen 30, 32 auf das
reale, tatsächlich vorhandene Betriebsmittel 24 mit-
tels des virtuellen Betriebsmittels 26 zu. Je kürzer die
Periodendauer der Anwendung 30, 32 ist, desto hö-
her ist deren Priorität. Eine häufig auszuführende An-
wendung 30, 32 hat eine kurze Periodendauer und
damit eine höhere Priorität. Somit kann eine Anwen-
dung 30, 32 mit kurzer Periodendauer und/oder ho-
her Priorität eine Anwendung 30, 32 mit hoher Pe-
riodendauer und/oder geringer Priorität stets unter-
brechen. Darüber hinaus sind jeder Anwendung 30,
32 zum Zugriff auf das reale, tatsächlich vorhandene
Betriebsmittel 24 mittels des virtuellen Betriebsmittels
26 minimale Zeitscheiben in periodischen Zeitabstän-
den zugewiesen, die eine minimale Zugriffszeit pro
Zeitabstand der jeweiligen Anwendung 30, 32 auf das
Betriebsmittel 24 sicherstellen. Durch die minimalen
Zeitscheiben kann sichergestellt werden, dass die je-
weilige Anwendung 30, 32 einen gesicherten Zugriff
auf das Betriebsmittel 24 hat und nicht von einer an-
deren Anwendung 30, 32 ausgebremst wird.

[0020] Die Kommunikationsschnittstelle 24 wird
auch als erstes Betriebsmittel des Steuergeräts be-
zeichnet. Zum Versenden von Daten und zum Zu-
griff auf die Kommunikationsschnittstelle 24 stellt das
virtuelle Betriebsmittel 26 ein Arbitrierungsverfahren
bereit, mittels dessen das virtuelle Betriebsmittel 26
den Zugriff der Anwendungen 30 und 32 auf die Kom-
munikationsschnittstelle 24 koordiniert. Zum Empfan-
gen von Daten von der Kommunikationsschnittstelle
24 koordiniert das virtuelle Betriebsmittel 26 der Hy-
pervisor-Einheit 20 den Empfang der Daten von der
Kommunikationsschnittstelle 24 und das Versenden
der Daten an die jeweilige Anwendung 30, 32.

[0021] Der erste Prozessorkern 16a der Mikrocon-
troller-Einheit 22 wird lediglich von der Anwendung
30 verwendet. Die Anwendung 30 greift direkt auf
den Prozessorkern 16a zu. Die Hypervisor-Einheit 20
sorgt dafür, dass während der Laufzeit für die zweite
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Anwendung 32 der Zugriff auf den ersten Prozessor-
kern 16a gesperrt ist. Entsprechend sorgt die Hyper-
visor-Einheit 20 dafür, dass während der Laufzeit der
Zugriff auf den zweiten Prozessorkern 16b durch die
erste Anwendung 30 gesperrt ist.

[0022] Damit stellt die Hypervisor-Einheit 20 für ein
von den zwei Anwendungen 30 und 32 gemeinsam
genutztes ersten Betriebsmittel 24, ein virtuelles Be-
triebsmittel 26 zur Verfügung. Des Weiteren sperrt
die Hypervisor-Einheit 20 für ein nur von der ersten
Anwendung 30 genutztes zweites Betriebsmittel 16a
dieses zweite Betriebsmittel 16a für die zweite An-
wendung 32.

[0023] Das koordinierte Zugriffsverfahren bzw. Arbi-
trierungsverfahren des virtuellen Betriebsmittels 26
für die Anwendungen 30 und 32 ist beispielsweise
ein Prioritätsscheduling, ein Round-Robin-Verfahren
oder ein anderes Arbitrierungsverfahren. Anwendun-
gen 30 und 32 können beispielsweise Anwendungen
sein, die zuvor für jeweils einzelne Steuergeräte vor-
gesehen waren. Die Anwendungen 30 und 32 können
beispielsweise wie in der Fig. 2 gezeigt ohne Ände-
rungen übernommen werden, falls der entsprechen-
de Prozessorkern 16a und 16b im Wesentlichen der
gleiche ist, wie er zuvor auf dem jeweiligen Steuerge-
rät vorhanden war.

[0024] Da benötigte Soll-Eigenschaften der Anwen-
dungen 30 und 32, die auch als erste und zweite
Eigenschaft bezeichnet werden, und die Ist-Eigen-
schaft des Steuergeräts 6, die auch als dritte Eigen-
schaft bezeichnet wird, bereits vor der Übersetzungs-
zeit der Hypervisor-Einheit 20 bekannt sind, wird eine
Hypervisor- Einheit 20 erzeugt, bei der nur Betriebs-
mittel wie die Kommunikationsschnittstelle 24 gemäß
dem virtuellen Betriebsmittel 26 virtualisiert werden,
die von zwei Anwendungen 30, 32 während der Lauf-
zeit verwendet werden.

[0025] Basierend auf der Fig. 2 wird ein weiteres
Ausführungsbeispiel erläutert. So umfasst die Mikro-
kontroller-Einheit 22 beispielsweise einen Prozessor-
kern 24 und zwei Kommunikationsschnittstellen 16a
und 16b. Entsprechend würde das virtuelle Betriebs-
mittel 26 den Zugriff der Anwendungen 30, 32 auf
den einen Prozessorkern 24 koordinieren, wohinge-
gen auf die Kommunikationsschnittstellen 16a und
16b von den Anwendungen 30, 32 aus direkt zuge-
griffen werden kann.

[0026] Entsprechend sind weitere Ausführungsbei-
spiele denkbar, bei denen Betriebsmittel unterschied-
lich ausgebildet sein können. Insbesondere können
die jeweiligen Betriebsmittel während der Überset-
zungszeit der Hypervisor-Einheit 20 in zwei Katego-
rien eingeteilt werden, wobei die erste Kategorie ein
Betriebsmittel identifiziert, das von mehreren Anwen-
dungen 30, 32 während der Laufzeit genutzt wird, und

wobei die zweite Kategorie einen Direkt-Zugriff auf
das jeweilige Betriebsmittel durch eine jeweilige An-
wendung 30, 32 vorsieht. Für die erste Kategorie von
Betriebsmitteln wird die Hypervisor-Einheit 20 dann
während der Übersetzungszeit so erzeugt, dass für
ein jeweiliges Betriebsmittel der ersten Kategorie ein
entsprechendes virtuelle Betriebsmittel 26 durch die
Hypervisor- Einheit 20 bereitgestellt wird und das hin-
ter dem virtuellen Betriebsmittel 26 stehende tatsäch-
liche Betriebsmittel während der Laufzeit von mehre-
ren Anwendungen 30, 32 genutzt werden kann.

[0027] Selbstverständlich kann es sich bei den Be-
triebsmitteln 16a, 16b und 24 jeweils auch um ei-
nen Timer-Baustein, einen Analog-Digital-Wandler,
beispielsweise mit zugeordnetem Sensor, einen Di-
gital-Analog-Wandler, beispielsweise zur Erzeugung
eines analogen Spannungs-/Stromsignals oder ein
anderes Peripheriegerät handeln. Selbstverständlich
kann es sich bei den Betriebsmitteln 16a, 16b und
24 auch um Betriebsmittel außerhalb der Mikrocon-
troller-Einheit 22 handeln, auf die die Mikrocontroller-
Einheit 22 zugreifen kann.

[0028] Fig. 3 zeigt in schematischer Form ein Ver-
fahren zum Erzeugen der Hypervisor- Einheit 20. Mit-
tels geeigneter Editorwerkzeuge 40 wird eine Sys-
tembeschreibung 42 geschaffen bzw. editiert. Die
Systembeschreibung 42 umfasst insbesondere die
Eigenschaften der Anwendungen 30 und 32 sowie
die Eigenschaften des Steuergeräts 6 bzw. der Mi-
krocontroller-Einheit 22. Die Systembeschreibung 42
wird mittels eines Konsistenzprüfers 44 während der
Übersetzungszeit daraufhin überprüft, ob ein Wider-
spruch zwischen der ersten Eigenschaft, der zweiten
Eigenschaft und der dritten Eigenschaft existiert. Die-
ser Widerspruch wird gemäß einem Bericht 46 pro-
tokolliert. Anhand des Berichts kann die Systembe-
schreibung 42 entsprechend angepasst werden. Die
Systembeschreibung 42 ist beispielsweise als Text
oder XML-Datei (XML: extended mark-up language)
hinterlegt. Fig. 3 beschreibt den Prozess des Erzeu-
gens der Hypervisor-Einheit 20 während der Überset-
zungszeit.

[0029] Im Optimierungsschritt 48 können beispiels-
weise Speicherbereiche zusammengelegt werden.
In einem Code-Generierungsschritt 50 wird ein Pro-
gramm-Code 51 in Abhängigkeit von Code-Templa-
tes 52 generiert. Die Code-Templates 52 umfassen
hierbei einzelne vorgefertigte Code-Abschnitte, die in
Abhängigkeit von den Anwendungen 30 und 32 bzw.
der ersten und zweiten Eigenschaft und in Abhängig-
keit von der dritten Eigenschaft generiert werden. Mit-
tels weiterer Werkzeuge 54 wird der Programmcode
51 kompiliert, gelinkt und damit die Hypervisor-Ein-
heit 20 erzeugt.

[0030] Die Systembeschreibung 42 umfasst bezüg-
lich der Anwendungen 30 und 32 jeweilige Soll-An-



DE 10 2014 209 592 A1    2015.11.26

5/8

forderungen in Form der ersten und zweiten Eigen-
schaft. Darin umfasst die Systembeschreibung 42 ei-
ne Ist-Konfiguration gemäß der dritten Eigenschaft
des Steuergeräts 6 bzw. der Mikrocontroller-Einheit
22.

Patentansprüche

1.  Verfahren zum Erzeugen einer Hypervisor-Ein-
heit (20) für ein Steuergerät (6), insbesondere ei-
nes Kraftfahrzeugs, zu einer Übersetzungszeit, wo-
bei die Hypervisor-Einheit (20) dazu ausgebildet ist,
auf dem Steuergerät (6) während einer Laufzeit zwei
Anwendungen (30, 32) auszuführen, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Hypervisor-Einheit (20) wäh-
rend der Übersetzungszeit in Abhängigkeit von einer
ersten Eigenschaft der ersten Anwendung (30), in Ab-
hängigkeit von einer zweiten Eigenschaft der zweiten
Anwendung (32) und in Abhängigkeit von einer drit-
ten Eigenschaft des Steuergeräts (6) erzeugt wird.

2.    Verfahren nach Anspruch 1, wobei während
der Übersetzungszeit in Abhängigkeit von der ersten,
zweiten und dritten Eigenschaft ein erstes Betriebs-
mittel (24) des Steuergeräts (6) ermittelt wird, das
während der Laufzeit von der ersten und der zwei-
ten Anwendung (30, 32) verwendbar ist, wobei wäh-
rend der Übersetzungszeit für das erstes Betriebs-
mittel (24) ein virtuelles Betriebsmittel (26) erzeugt
wird, das während der Laufzeit ein koordiniertes Ar-
bitierungsverfahren, insbesondere ein Prioritätssche-
duling- Verfahren, zum Zugriff auf das erste Betriebs-
mittel (24) bereitstellt.

3.  Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei wäh-
rend der Übersetzungszeit in Abhängigkeit von der
ersten, zweiten und dritten Eigenschaft ein zweites
Betriebsmittel (16a) ermittelt wird, das während der
Laufzeit nur von der ersten Anwendung (30) benutz-
bar ist, wobei während der Übersetzungszeit die Hy-
pervisor-Einheit (20) derart erzeugt wird, dass wäh-
rend der Laufzeit nur die erste der Anwendungen (30)
direkt auf das zweite Betriebsmittel (16a) zugreifen
kann und während der Laufzeit für die zweite Anwen-
dung (32) der Zugriff auf das zweite Betriebsmittel
(16a) gesperrt ist.

4.    Verfahren nach einem der vorstehenden An-
sprüche, wobei während der Übersetzungszeit () ein
Widerspruch zwischen der ersten Eigenschaft der
zweiten Eigenschaft und der dritten Eigenschaft er-
mittelt wird, und wobei der Widerspruch protokolliert
wird.

5.    Verfahren nach einem der vorstehenden An-
sprüche, wobei die erste und/oder zweite Eigen-
schaft ein Soll-Prozessor-Typ und/oder eine Soll-An-
zahl von Prozessoren und/oder eine Soll-Speicher-
adresse und/oder ein Soll-Speicherbereich und/oder
eine Soll-Interrupt-Konfiguration und/oder eine Soll-

Kommunikationsschnittstelle und/oder ein Soll-Pe-
ripheriegerät umfasst, wobei die dritte Eigenschaft
ein Ist-Prozessor-Typ und/oder eine Ist-Anzahl von
Prozessoren und/oder eine Ist-Speicheradresse und/
oder ein Ist-Speicherbereich und/oder eine Ist-In-
terrupt-Konfiguration und/oder eine Ist-Kommunikati-
onsschnittstelle und/oder ein Ist-Peripheriegerät um-
fasst.

6.  Hypervisor-Einheit (20) für ein Steuergerät (6),
insbesondere für ein Kraftfahrzeug, wobei die Hyper-
visor-Einheit (20) dazu ausgebildet ist, auf dem Steu-
ergerät (6) während einer Laufzeit zwei Anwendun-
gen (30, 32) auszuführen, dadurch gekennzeich-
net, dass die Hypervisor-Einheit (20) für ein von den
zwei Anwendungen (30, 32) gemeinsam genutztes
erstes Betriebsmittel (24) ein virtuelles Betriebsmit-
tel (26) zur Verfügung stellt, und dass die Hypervi-
sor-Einheit (20) für ein nur von der ersten Anwendun-
gen (30) genutztes zweites Betriebsmittel (16a) die-
ses zweite Betriebsmittel (16a) für die zweite Anwen-
dung (32) sperrt.

7.  Hypervisor-Einheit (20) nach Anspruch 6, wobei
die erste Anwendung (30) direkt auf das zweite Be-
triebsmittel (16a) zugreift.

8.  Hypervisor-Einheit (20) nach Anspruch 6 oder 7,
wobei die erste und zweite Anwendung (30, 32) mit-
tels des virtuellen Betriebsmittels (26) der Hypervisor-
Einheit (20) gemäß einem koordinierten Arbitierungs-
verfahren, insbesondere einem Prioritätsscheduling-
Verfahren, auf das erste Betriebsmittel (24) zugrei-
fen.

9.   Hypervisor-Einheit (20) nach Anspruch 6, wo-
bei das zweite Betriebsmittel (16a) ein erster Pro-
zessorkern ist und wobei das erste Betriebsmittel
(24) eine Kommunikationsschnittstelle, insbesonde-
re eine CAN-, Flexray- oder Ethernet-Schnittstelle,
ist, oder wobei das zweite Betriebsmittel (16a) eine
erste Kommunikationsschnittstelle, insbesondere ei-
ne CAN-, Flexray- oder Ethernet-Schnittstelle, ist und
wobei das erste Betriebsmittel (24) ein erster Prozes-
sorkern ist.

10.  Steuergerät (6) für ein Kraftfahrzeug, wobei das
Steuergerät (6) eine digitale Recheneinheit, insbe-
sondere einen Mikrocontroller (22) aufweist, auf der
die Hypervisor-Einheit (20) nach den Ansprüchen 6
bis 9 ausführbar ist.

Es folgen 3 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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