
Bachelor-Diplomarbeit Elektrotechnik 2016 

CubETH Reliable Firmware 

Problemstellung  

Die Hochschule Luzern entwickelt 

die Payload für einen Pico-

Satelliten, der mittels GNSS-

Empfänger seine eigene Position 

berechnet. Die Payload Firmware 

besteht aus einem Bootloader und 

der Payload-Software, die ein 

RTOS und die Software-Module 

umfasst, welche das Experiment 

ausführen. Während des Entwick-

lungsprozesses in den vorangegan-

genen Semestern wurden nur Sub-

sets von Modulen implementiert 

und getestet. Dies führte dazu, 

dass keine zuverlässige Funktiona-

lität des Satelliten bereitgestellt 

werden konnte. Das Ziel dieser Ar-

beit war es, die vorhandenen Mo-

dule zu prüfen und miteinander zu 

verknüpfen, um eine zuverlässige 

Funktion des Satelliten zu gewähr-

leisten. Zur Verbesserung der Zu-

verlässigkeit wurde der Quellcode 

mit Codeanalyse Tools wie PC-Lint 

analysiert.  

 

Lösungskonzept  

FreeRTOS (freertos.org) bietet sta-

tische Memory allocation, wie das 

bisher verwendete RTOS uC / OSII 

(micrium.com), und ermöglicht die 

Verwendung von SEGGER Sys-

temview (segger.com). Sys-

temView ist ein mächtiges Tool um 

das Laufzeitverhalten eines Sys-

tems aufzuzeichnen. 

Daher wurde uC / OSII mit Fre-

eRTOS ersetzt. Nach der Analyse 

der bestehenden Software wurde 

das Software Konzept geändert, 

um die Zuverlässigkeit zu verbes-

sern. Zuerst wurde die Kommuni-

kation zum CDMS (Command and 

Data Monitoring System) überar-

beitet und vereinfacht. Da diese 

wichtig ist um der Payload Kom-

mandos zu senden. Danach wurden 

der Measurement Task und die 

Kommunikation zu den GNSS-

Empfänger analysiert und erwei-

tert. Weil im Weltraum kein Physi-

kalischer Zugriff zum Satelliten 

möglich ist, ist es wichtig, Fehler 

und Events zu loggen. Deshalb 

wurde die Message Handling Unit 

analysiert und verbessert sodass 

eine bessere Logging-Funktionalität 

zur Verfügung gestellt wird. 
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Ergebnis 

Am Ende dieser Arbeit konnten die 

Hauptmodule aktiviert und ihre 

Grundfunktionen bereitgestellt wer-

den. Diese beinhaltet ein Scenario 

zu starten, welches mit den GNSS-

Emulatoren läuft. Um die Wartbar-

keit und Fehlerbehebung im All zu 

gewährleisten wurden die Message 

Handling Unit und die Remote-Shell 
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