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Uberblick

ecu.test 2026.1 treibt moderne Testprozesse fur SDV-, Cloud- und KI-Szena-
rien weiter voran: Plattformunabhangigkeit (Linux, ARM), deutlich schnellere
Infrastrukturen, KI-Assistenz im Alltag sowie zahlreiche Verbesserungen bei der
Integration, Analyse und Visualisierung von Testdaten. Die wichtigsten Neue-
rungen im Schnelldurchlauf:

e ecu.testLinux GUI
Vollstandige grafische Oberflache unter Linux: Testen ohne Windows-
Umweg

e ecu.test Linux Runner & Runner fir ARM (Sneak Preview)
Effiziente Testausfihrung auf Linux- und ARM-Ressourcen

e ecu.testagent
Der Agent ist jetzt zur Generierung von Traceschritten verwendbar.
e ecutest agent chat (Preview)
Geplanter Copilot fir Workflows: Mustererkennung, Reviews, Biblio-
thekspackages und Zusammenarbeit mit dem test.spec agent.
o test.specagent (Preview)
Generiert aus Requirements Testspezifikationen.
e Touchinput mit KI-Prompt
HMI-Interaktionen per Sprach-Prompt statt Koordinaten.

e CheckResponse
Die Funktion erleichtert Zeitprifungen in der Traceanalyse.

e J1939 DM-Services (Preview)
Symbolische, generische Diagnose-Testschritte analog OBDonUDS,
ohne zusatzliche Datenbasis.

o Paralleler Toolstart verkirzt die Aufstartzeit umfangreicher TBCs.
e CAN-FD Timing Helper ermittelt fehlende Timing-Parameter automa-
tisch und erleichtert so die CAN-FD-Konfiguration.
e ecu.testcode
o wird ab sofort Uber PyP| bereitgestellt.
o ermoglicht jetzt direkte Package-Aufrufe.

Alle weiteren zahlreichen Neuerungen und Erweiterungen werden nachfolgend
detailliert beschrieben.

Hinweis: Die Icons zeigen, fir welches Produkt ein Thema relevant ist:
ecu.test @ trace.check
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1 Highlightsin ecu.test 2026.1

ecu.test steht neben Windows ab sofort auch unter Linux mit vollstandiger gra-
fischer Benutzeroberflache zur Verfligung. Tests kdnnen damit direkt in der ge-
wohnten Linux-Umgebung erstellt, ausgefihrt und ausgewertet werden, ohne
den Umweg Uber Windows fur Anpassungen an Tests und Konfigurationen ge-
hen zu mussen.

Die neue ecu.test Linux GUI nutzt Ubuntu 24.04 und vereinfacht zusammen
mit dem ecu.test Linux Runner die Entwicklung und Absicherung moderner
SDVs. So lasst sich die vorhandene Linux-Infrastruktur effizienter nutzen und es
eroffnen sich neue Anwendungsfalle — bis hin zu remote betriebenen, im Brow-
ser gestreamten Systemen.

Feb 12 11:06

ecu.test 2026.1.0  /home/workspace/

File Edit Vview window Options Extras Help

Workspace | Trace step templates | » = ||| B8 BasicDrive ®
» Favorites P ~ W~ n o~ L o~ E v 0D ~ @ B B

Testcase | Properties | Signalrecordings | Trace analysis | Test report

<
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4]
(1]
(-]

> = Precondition
9 - [ Action
« [£] set driver request

(i
-
o

’ Configurations 03.01.202 11 ' MODEL-Write: DriverRequest PHYS(don't care)
> Parameters 15.01.202] 12 > [2 check velocity
~ @ Packages 120220 17 » 2] set driver request
> @ _Results 07.11.202 | ~ 19 » [=l check recuperation
B8 BasicAcceleration.pkg 08.11.202 21 > [£] check velocity
8% BasicDrive.pkg 09.11.202 23 (£ Postcondition
28 setvehTrstby.pkg 08.11.202
®
[ >
SimpleModel.tef Testlab_HiL_M.tbc
> CONTROLDESK &
> INCA
Comment for test step Tags

> VECTOR-HW

& variables | Mapping

_ ﬁl‘l‘l@‘ Name Initial value Current value
0 e o I 0 DrvReq 50 <Numeric>
Timestamp Message 1 timeout 9 <Numeric>

07:59:24.... | ActiveConfigManager: Start TCF

Abbildung 1: ecu.test Linux GUI in Ubuntu 24.04
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CAN-FD Timing Helper

et

Das neue Utility CAN-FD Timing Helper vereinfacht die Testbenchkonfigura-
tion (TBC) fur CAN-FD-fahige Bushardware.

Auf Basis der parametrierten Bitraten, Sample Points und der Oszillator-Fre-
quenz werden die fehlenden Parameter - Synchronization-Jump und Zeit-
segmente - automatisch ermittelt und visualisiert.

Die manuelle Parametrierung in der TBC mit abweichenden Werten ist optional
weiterhin moglich, aber nicht mehr zwingend erforderlich.

Zusatzlich kdnnen einmal ermittelte Werte per Knopfdruck vollstandig kopiert
und auf anderen Ports eingefligt werden.

Pric

@ | Channel number
vecrorawm 0 ||B ) g

Data phase
Auto-configure.

Save

Abbildung 2: CAN-FD Timing Helper

Paralleler Toolstart

Der Betrieb der Testinfrastruktur ist mit hohen Kosten verbunden. Zeiten, in de-
nen die Testbench und deren Tools konfiguriert werden, missen von der kost-
baren Testzeit abgezogen werden und tragen, wenngleich der Konfigurations-
start nétig ist, nicht zu den eigentlichen Tests bei.

Insbesondere bei umfangreichen TBCs mit vielen Tools, kann sich der Start der
Konfiguration hinziehen. Die Aufstartzeit eines Tools hangt dabei stark von den
bendtigten Konfigurationsschritten, dem Umfang der Konfiguration und der in-
dividuellen Implementierung des Tools und dessen API ab.

.
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Bisher wurden jegliche Tools in einer TBC sequenziell gestartet. Mit ecu.test
2026.1 werden die Tools nun parallel gestartet, was substanzielle Zeiterspar-
nisse mit sich bringt.

Die individuell gesetzte Aufstartprioritat jedes Tools, wird dabei weiterhin be-
achtet.

ecu.test code wird ab diesem Release Uber den Python Package In-
dex PyPI bereitgestellt. Sofern PyPl erreichbar ist, erfolgt die Installation ab so-
fort ganz einfach via:

e pip install ecutest_code

Die Bereitstellung via E-Mail und Seafile-Link wird gleichzeitig eingestellt.

Fur bestimmte Aufgaben sind evtl. schon vorhandene Hilfspackages im Ein-
satz, oder die Teilaufgabe lasst sich pragnanter als Package implementieren.

Ab sofort kdnnen in ecu.test code Packages, die bestimmte Einschrankungen
einhalten, aufgerufen werden. Dabei kdnnen Parameter Gibergeben und Rick-
gabewerte ausgelesen werden. AufRerdem kann die Bewertung der Package-
Ausfuhrung (SUCCESS, FAILED, etc.) abgefragt werden.

Selbstverstandlich konnen Package-Aufrufe auch mit Zugriffen auf TestgroRen
kombiniert werden.

pkg = ta.Package("my package.pkg")
with ta.runf):
pkg_result = pkg.run{{'param_A"': 3.8})
assert pkg_result.result_code == ExecutionResult.SUCCESS

print(pkg_result.return_values)

Abbildung 3: Package-Aufruf in ecu.test code
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Innerhalb der Traceanalyse war es bisher schwierig, die Priifung typischer zeitli-
cher Zusammenhange zwischen zwei Signalen ohne Verwendung von Trace-
schrittvorlagen zu modellieren.

Far Berechnungsschritte und Triggerblocke steht nun die Funktion Check-
Response zur Verfligung. Sie vereinfacht die zeitliche Prifung deutlich, indem
nur zwei Signale und ein timeout-Parameter angegeben werden.

Ist der Wert des ersten Signals zu einem Zeitpunkt wahr, prift Check-
Response, dass innerhalb der Zeit timeout auch das zweite Signal wahr wird.
Gute Praxis ist es, fur das erste Signal eine Edge-Funktion anzugeben, da meist
der Zustandswechsel eines Signals als Aktivierungsbedingung dient:

¢ CheckResponse(RisingEdge(Sigl), Sig2 ==1, 0.5)

Durch den optionalen Parameter useHoldValue lassen sich auch spezielle Falle
abdecken, bei denen das zweite Signal selten abgetastet wird und sich eventu-
ell schon vor dem Aktivierungszeitpunkt im gewtnschten Zustand befunden
hat.

CheckResponse(RisingEdge(Sigl), Sig2 == 1, 0.5)

Ta T Y M [« T ¥ [e—e sigl
a8 5ig}

20} 6 o ¢ 6 6 0 6 6 & O B 6 ¢ ¢ & 6 6 0 O
15}
10}e—o—0—0—o o0 o oo D S o
05}

00le—o—o oo o oo o o ¢+ o o o o

|-1 n » P|1 - n n n L
0.0 0.5 L0 L5 20 25
Time

Abbildung 4: Uberpriifung an der steigenden Flanke von Sigl, ob sig2 innerhalb von 0,5 s den Wert 1hat.
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2 Sneak Preview

ecu.test Linux Runner steht ab sofort auch fur ARM-Plattformen zur Verfu-
gung. Im Mittelpunkt steht u. a. die effiziente Ausfihrung von FMU-basierten
Tests Uber FMI auf ARM, sodass VECU-Level-4-Tests im ARM-on-ARM-Sze-
nario moglich werden. Damit lassen sich virtuelle Steuergerate direkt auf ARM-
Hardware testen — ohne Umwege (ber zusatzliche Briicken oder Uberset-
zungsschichten und damit besonders effizient.

Durch den nativen Einsatz auf ARM-Cores ergeben sich Vorteile wie eine bes-
sere Energieeffizienz und reduzierte Infrastruktur- und Betriebskosten — sowohl
im eigenen Rechenzentrum als auch in der Cloud.

Der ecu.test Runner kann dabei direkt auf ARM-Ressourcen in AWS und ande-
ren Cloud-Umgebungen betrieben werden, was eine skalierbare, performante
und gleichzeitig ressourcenschonende Testumgebung ermaoglicht.

. Amazon Linux 2023
\_HHH\
N
\#/ ___  https://aws.amazon.com/linux/amazon-1inux-2023
V,_,I I_>
/
N
_/ _/
_/m/"

[ec2-user@ip- ~]% docker run -v /home/ec2-user/TOOL_FMI_aarchéU-linux/:/TOOL_FMI t
m6U_alpha execute ——workspace /TOOL_FMI/ —-testconfiguration BouncingBall.tcf ——testbenchconfi
2026-02-06 06:30:25.036 9 MainThread DEBUG:

Start XML-RPC server on default port

Systeminfo:

aarchél

15.3GB
Diskinfo: 17.6GB/2U.9GB
Operating system: Linux—6.12.64-87.122.amzn2023.aarchéld-aarch6ld-with—glibe2.34
Hostname: 608el6cf9662
Long path support: True

= 06.02.2026 06:30:25 (UTC +0:00) === ecu.test 2026.1.0

Python 3.13.11 (main, Jan 22 2026, 18:58:22) [GCC 9.4.8]

Process: PID=9, /opt/ecu.test-2026.1/ecu.test_runner ./ecu.test_runner

Command line arguments: execute ——workspace /TOOL_FMI/ ——testconfiguration BouncingBall.tcf —|
Protocol: log level Default, asynchronous logging. Additional logging active: default output

License: ARM6U
lcense options:
OPT_EXEC
OPT_TRACE
OPT_DIAG
OPT_XCP
OPT_LAB
Abbildung 5: ecu.test Runner auf Arm
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Weitere Use Cases bzw. Einsatzszenarien:

Ausfuhrung von Package-Checks und Generatoren
Durchflhrung von Traceanalysen und Dateikonvertierungen

Betrieb auf Embedded-Hardware flr dedizierte Test- oder Analyseauf-
gaben oder zur Prifstandsautomatisierung/-tberwachung (z. B. via
ecu.test /ab)

ecu.test agent chat - dein ecu.test Copilot

In den vergangenen beiden Releases haben wir den ecu.test agent eingefihrt
und seitdem kontinuierlich verbessert. Parallel arbeiten wir an einem nachsten
grofRen Highlight — dem ecu.test agent chat, eine Art Copilot flr ecu.test.

Mit diesem neuen Chat kann sich der Nutzer zukiinftig bei den verschiedensten
Workflows unterstitzen lassen. Neben den bisherigen Funktionalitaten fur die
Testfall- und Traceanalysegenerierung sind folgende neue Workflows bzw. Ge-
nerierungen denkbar:

Finden von gleichartigen Implementierungen in Testfallen und automa-
tisierte Ableitung von Bibliothekspackages

Unterstltzung der Signalaufnahmen fir die optimierte Zusammenfih-
rung der Testfall- und Traceanalysegenerierung

Review eines Testfalls: Der Agent weist auf Unzulanglichkeiten und auch
Unterschiede zwischen Spezifikation und Implementierung hin

Aktionen im Rahmen eines ecu.test-Projektes: bspw. das Hinzufligen
von Parametersatzen aus angehangenen Files

Kommunikation mit dem test.spec agent, sodass neue Spezifikationen
aus Requirements abgeleitet werden kdnnen

© 5] press the starter button

£ Action
v (% set vehicle traction standby to switch on

v teststops B demo_baskc_drive.phg

I've reviewed B demo_basic drive.pkg and found the following
se is well-organized with clear Prec:

B MODEL-Write: StarterButton PHYS(don't care) 1

BE ettty activitys swich on ctiy’ should be

blish VehTrStby
PHYS(don't care) DR ate’ or ‘disable’

il velocity signals re larger 50 simultaniously

AITSFSs

PHYS(km/h) walve > 4

v (2] Set driver request to 0 %

-~ BUS-Read: VelocityBus PHYS{don't care) Value » 40
% MODEL-Read: VelocityModel PHYS(don't care) value > 50

PHYS(don't care)

nECU PHYS(don't care)

Abbildung 6: Kommunikation via ecutest agent chat

.
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Diese Aufzahlungen sind Beispiele. Lass uns gemeinsam Uber deine Workflows
sprechen. Wo geht bei dir die meiste Zeit verloren?

In ecu.test 2026.1ist der ecu.test agent chat bereits auf Anfrage erlebbar.
Bitte sprich uns dazu Uber support@tracetronic.com gern an.

Mit dem aktuellen Release wurde der test.spec agent konsequent weiterentwi-
ckelt. Der Fokus lag auf Qualitatsverbesserungen des gesamten Agentic Work-
flows: Spezifikationen werden noch konsistenter erzeugt, Testmethodiken wie
Positiv-/Negativtests und Aquivalenzklassen werden automatisch ber{icksich-
tigt, und Regeln fur die Spezifikationsgenerierung lassen sich gezielt definieren
und selektiv anwenden.

Neu ist zudem eine beispielhafte Anbindung an Codebeamer, sodass sich Re-
quirements aus dem ALM-System direkt in den Spezifikationsprozess integrie-
ren lassen.

Ausblick:

e geplantes Release Ende Juni

e engere Interaktion des test.spec agent mit dem ecu.test agent zur
durchgangigen Testfallgenerierung

e Editor-Optimierungen fir die effiziente Pflege von Spezifikationen

e erste Funktionen zur Unterstutzung der Traceanalyse und Qualitatsbe-
wertung von Anforderungen und Spezifikationen

Nutze die Preview-Phase, um den test.spec agent in deiner eigenen Toolland-
schaft zu evaluieren und erlebe, wie sich der Aufwand beim Erstellen der Spezi-
fikationen von Stunden auf Minuten reduziert.

Wir unterstitzen dich gerne bei den ersten Schritten und freuen uns auf deine

Anfrage!
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Testspezifikationen Vehicle accelerates in Drive mode (neu) @ : Werkzeuge

v K Pilot
Beschreibung

Context ~

FRAAAAL

Verify that ‘D’ the vehicle forward when the
eV threshold and reaches a speed greater than 10 km/h after 10 seconds. .
> private-gpt-0ss-120b v

aceelerator pedal is pressed beyond the
.

Give me the Content of ReqiD_678

Precondition

Power on the vehicle
Set ission to [drivingMode}

speed is {speedZerokmh] kmy/h

Ens: icle

YYYYYYYY

pedal to {accel ] percent
aThrasholdSac) saconds

is greater than km/h
Rel lerator pedal

Set transmission to

Power off the vehicle

Geben Sie lhre Frage ein

o) I | e Seden
Abbildung 7: test.spec agent

Touchinput mit KI-Prompt

Mit dem Testschritt Touchlnput bietet ecu.test bereits die Moglichkeit, ver-
schiedene Aktionen (Klicken, Swipen, Rotieren usw.) zum Interagieren mit einer
HMI oder einer Webseite durchzufihren. Bisher mussten dazu jedoch feste Ko-
ordinaten vorgegeben werden.

Insbesondere beim Testen von HMI-Elementen ist dieses Vorgehen nicht son-
derlich robust. Wenn Positionen und Grof3en der Elemente sich wahrend des
Entwicklungsprozesses andern, missen die manuell erstellten Testfalle muah-
sam angepasst werden.

Mit der neuen KI-Funktion in den Touchlnput-Testschritten, kann statt der Ko-
ordinaten einfach ein Prompt mitgegeben werden. Fir das Testen einer HMI
sind beispielsweise folgende Prompts denkbar:

e Drucke den Button ,Radio”.
e |Ich mochte telefonieren.

e |ch mochte Musik horen.

Das Model analysiert das Bild und gibt die Koordinaten zurlick - egal welche
Sprache eingestellt ist, wie die Anordnung der Elemente ist oder was auf ihnen
abgebildet ist. Damit lassen sich sehr robuste Testschritte erstellen.

.
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Das Model wird Uber den ecu.test agent connector angebunden und kann auf
die individuellen Bedurfnisse zugeschnitten werden. Wir haben bereits gute Er-
fahrungen mit Claude 4.5 und ChatGPT gemacht.

Wenn du das neue Feature bereits jetzt ausprobieren mdchtest, melde dich bei
deinem tracetronic-Ansprechpartner oder bei unserem Support!

B workflow x

T-®mM N GRB-|Z-:-|XBE|~~| CDB -

Testcase Properties Signal recordings Trace analysis Test report
2] £ Action/Name Parameter Expectalion/ Va. Comment
¥ Precondition

1
2 v [Z Action
3

v £ Open the App Menu
B 4 % Tap: adh/Imags Prompt ‘Open the App Menue
A P i
= ¥ Wait 500 ms
= 6 ~ [E] Click Settings
7 Y Tap: adb/Imag Prompt ‘Open Settings’

a

B2 Fackage progress a f —oo— E S—— I-:':

@ 0:00:17 est case Trace analysis Report |

Test case
orkilow a
¥ Precondition @
-= 1 Action )
L 2] Open the App Menu D
lick S=Mlings ]
| etwork Setlings @
' B|Z] Activate Wifi
! Tap: adb/lmage
& Wait

%, Pastcanditior

3 A @ =) 8:50 A& & Driver
@ Settings Q Network & internet
Comment:
O connected devices ® Hotspot @
&lm Off
B

¥ Network & internet

i
Q Notifcations Findand connectto Wifinetworks

<) Sound

Join other network

@ Display
Wi-Fi preferences

i itomatinallv

63

Abbildung 8: Funktion Touchinput mit KI-Prompt
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J1939 als symbolische Testschritte

Die wahrscheinlich wichtigsten Services im Kontext von J1939 sind die DM-
Services. Diese stellen definierte Services bereit - aquivalent zu OBDonUDS im

Kontext UDS.

Aufgrund des hohen Umfangs beziehungsweise der Komplexitat, insbesondere
der RUckgabeparameter, experimentieren wir mit der symbolischen Unterstut-

zung fur J1939 DM-Services.

Ahnlich wie bei OBDonUDS erscheinen diese nach der Aktivierung als generi-
sche Diagnose-Testschritte im Diagnose-Tab. Eine Datenbasis ist nicht not-

wendig.

Die Freischaltung erfolgt auf Anfrage und benétigt die Lizenz fir ecu.test

diagnostics.

Execute service

References

Mapping name:  Engine/DM24

11939 Destination Address
[}

= {5 Engine
% 0:22 Read Data By Identifier
& Fault Memory

E[FSEEE

*

% DMO2 Previously Active Diagnostic Trouble Codes

Set parameters

DM04 Freeze Frame Parameters

DMO5 Diagnostic Readiness 1

DMOG Pending DTCs

DMO7 Command Non-continuously Monitored Test

DM10 Nen-continucusly Monitored System Test [dentifiers Support
DM12 Emissions Related Active DTCs

DM14 Memory Access Request

DM16 Binary Data Transfer

DM16& Binary Data Transfer with DM13 Memory Access Response
DM17 Beet Load Data

DM18 Data Security

DM19 Calibration Information

DM20 Monitor Performance Ratio

DM21 Diagnostic Readiness 2

DM22 Individual Clear/Reset Of Active And Previously Active DTC
DM23 Previcusly Active Emission Related Faults

D24 SPN Suppart

DM25 Expanded Freeze Frame

DM26 Diagnostic Readiness 3

DM27 All Pending DTCs

Name Value Values i
Evaluate return values

Positive Response  Negative Respanse

Name Savein Expectation Values in

| DM2451[0].5PN_Data_Length_(SPN_4103) 2 PHYS
DM2451[0].5PN_Supported_(SPN_3297) 24 PHYS
DM2451[0] Supported_in_Data_Stream_(SPN_4101) 0 PHYS
DM2451[0] Supported_in_Expanded_Freeze_Frame_(SPN_4100) 0 PHYS
DM2451[0] Supported_in_Scaled_Test_Results_(SPN_4102) 1 PHYS
Dm2451 dm24s1List X
DM2451[58].5PN_Data_Length_(SPN_4103) 1 PHYS
DM2451[38].5PN_Supperted_(SPN_3297) 8159 PHYS
DM2451158].5upported in Data Stream (SPN 4101) 0 PHYS

(] Time options

()Save response

Abbildung 9: DM-Services fir J1939

.
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DM28 Permanent DTCs

DM2% DTC Counts

DM31 DTC Te Lamp Association

DM32 Regulated Exhaust Emission Level Exceedance
DM33 Emissicn Increasing Audliary Emission Contrel Device Active Time
DM34 NTE Status

DM35 Immediate Fault Status

DM36 Harmonized Roadworthiness - Vehicle (HRWWY)
DM37 Harmenized Readwerthiness - System (HRWS)
DM38 Harmonized Global Regulation Description (HGRD)
DM329 Cumulative Continuous MI - System (HCMI)
DMA0 Harmonized B1 Failure Counts (HB1C)

DM41 DTCs - A, Pending

DM42 DTCs - A, Confirmed and Active

DMA43 DTCs - A, Previously Active

DM44 DTCs - B1, Pending

DM43 DTCs - B1, Confirmed and Active

DM46 DTCs - B1, Previously Active

DM47 DTCs - B2, Pending

DM48 DTCs - B2, Cenfirmed and Active

DM49 DTCs - B2, Previously Active

DM30 DTCs - C, Pending

DM31 DTCs - C, Confirmed and Active

DM352 DTCs - C, Previcusly Active

DIDIDIDIDDIDIDIDIDIDIDIDIDIDIDDIDIDIDIDIDIDIDIDIDDIDDIDDD




3 ecu.test extras

3.1 ecutestagent

Nachdem im letzten Release die Generierung von Traceschritten als Vorschau
verflgbar war, steht diese Funktion nun offiziell zur Verfigung.

Der ecutest agent erzeugt jetzt auf Wunsch auch Inhalte fir Blocke. Unter-
stltzt werden aktuell Triggerblocke, Berechnungsschritte und Plots.

Analog zum Testfall werden Blocke mit generierten Inhalten mit einem kleinen
Symbol markiert: =3

B8 . ta_CheckSOC ~

PGB = D-BHBECE- [ X BE| -~ -

Testcase Properties Signal recordings Trace analysis Test report Generate selection with ecu.test agent
DessBEE @ Generate all empty with ecu.test agent

Trace analysis 1 Generate all with ecu.test agent

» Description of | <Nanes

“ Signal connection Tran i

pas Generic signal [

[, AccelerationPedal Recording group for Recording - AccelerationPedal
§ BreskingPedal Recording group for Recording - BreakingPedal

50C Recording group for Recording - ST_S0C

~

v

v Episodes and trace steps

B & Name Generic signals Description
= 1~ [#] New episode

® 2 ~ (2] Check SOC is always above 50%

3 [ Calculation S0C > 50

B 4 ~ [E) While not accelerating or breaking, check that SOC does not change add a plot with all signals for the calculation
% ~ [¥] Trigger block Condition: (AccelerationPedal == 0) and (BreakingPedal == 0)

— 8 ~ [ Caleulation Derivative(S0C) == 0

7 E Al Signals_Plot Plot of all signals during the calculation

7}

Abbildung 10: Generierung von Traceschritten via ecu.test agent

Im aktuellen ecu.test-Release 2026.1 wurden zahlreiche Optimierungen fur die
Generierung von Testfallen vorgenommen. Dazu zahlen unter anderem:

e Werte von Enumerationen werden bei der Generierung bericksichtigt.

e Aktuell nicht unterstltzte Testschritte aus Referenzimplementierungen
werden als ToDo-Schritt erzeugt.

e Die Zeitoptionen "Wait until true", "Wait for at least" und die Option "Pol-
ling cycle” werden bei der Generierung einbezogen.

e Die Generierung von Tool- bzw. Portjobs wurde optimiert.
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Weiterhin unterstitzt der ecu.test agent die folgenden Testschritte:
o Exit

e Comment

3.2 ecu.test calibration

Haufig missen Aufzeichnungen fir die Bus- und XCP-Kommunikation Uber
denselben Controller der Messhardware erfolgen. Dies war bislang moglich und
fUhrte zu einer Fehlermeldung. Ab diesem Release gilt diese Einschrankung
nicht mehr.

3.3 ecu.test drive

Die Ausflhrung eines Tests kann durch Drlicken der Leertaste unterbrochen
und ein Testfall durch Dricken der Esc-Taste abgebrochen werden.

3.4 ecu.test/ab

Bisher konnte in schreibenden Widgets flr ein hinterlegtes Package nur ein ein-
ziger Parameter belegt werden. Mit dieser Version k&nnen nun alle Parameter
belegt werden.

In den meisten Fallen hat das zur Folge, dass ein Parameter dynamisch durch
die Bedienung des Widgets belegt wird, und die restlichen Parameter entweder
mit statischen Werten belegt, oder bewusst mit dem im Package hinterlegten
Initialwert ausgefuhrt werden.

Beilesenden Widgets gab es bei Packages bisher nur die Méglichkeit zur Aus-

wahl des RUckgabewertes. In diesem Fall kdnnen die Parameter nun auch sta-
tisch konfiguriert werden.
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| Parameterizaticn of package

Package path

Mapping name:  someLibraryFunction

Path:  <workspace.packages>‘\somelibraryFunction.pkg

PACKAGE

Execution

Parameterization Mapping

Par:

Parameter

Configured value

Description + -

mandatoryValue

optionalCoendition

enableFancyAutemationMode

Return parameters

Fieturn parameter Save in

Expectation

D ezeription | g -

Time options

Cancel

Abbildung 11: Parametrierung eines Packages in ecu.test

Write Number Widget

Label

@@ X

SomeFunction )
17 @ D
Powered by
atracetronic

SomeFunction

Write configuration

Configuration type

Package ~
Write Package *
someLibraryFunction.pkg ~

Parameter configuration

D Parameter name

Parameter value

Dynamic value defined by user input in the widget

(@ mandatoryValue

(O opticnalCondition

O enableFancyAutomationMode 1 123

Background Color

#FFFFFF

d

Abbildung 12: Parametrierung aller Packages in ecu.test lab
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Neues Widget: Signal Graph
et

Seit ecu.test /ab existiert, gibt es den Wunsch nach einer Darstellung von Sig-
nalverlaufen. Mit ecu.test 2026.1 und unserem neuen Widget Signal
Graph wurde dieser jetzt umgesetzt.

Das Widget basiert auf der Signalvisualisierung des trace.xplorers und kann bis
zu vier Signale in einem Graphen anzeigen. Dabei kann konfiguriert werden, ob
diese sich eine gemeinsame Y-Achse teilen oder jeweils eine eigene Achse er-
halten.

Optional kénnen Marker flr Signalwerte und eine interpolierte Kurvendarstel-
lung aktiviert werden.

Wahrend der Ausfihrung lassen sich mit einem Klick in den Graphen die Signal-
werte an der Cursorposition anzeigen. Zum besseren Uberblick kdnnen Signale
temporar ausgeblendet werden. AufRerdem kann das Zeichnen des Signalver-
laufs bei Bedarf pausiert und spater (ohne Verlust von Werten) wieder fortge-
setzt werden.

@ CTRLVEH/DriveM.. @ CTRL_VEH/DriverRe.. @ STATUS_VEHNVehicl.. [I[] @
® +1 50
E 40
ils
@ (© 14:57:11950
— CTRL_VEH/DriveMode/Value 4,000000
v

CTRL VEH/DriverRequest/Value  51.000000
) STATUS_VEH/VehidleVelocity [km... 17.000000
| A
Tl 20 4
®
123 1': i 1[} 1
REBC
Cx 04 o] o
T T T ' T T T T

14:57:10.000 1457

Abbildung 13: Neues Widget zur Darstellung von Signalen

.
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Um die verfligbare Arbeitsflache zu vergréRern und besser strukturieren zu
kénnen, wurden Tabs, bzw. Pages zu den Views hinzugeflugt.

So kédnnen mehrere Seiten mit Widgets befullt und gleichzeitig initialisiert und
verwendet werden.

Ein Stoppen des Monitoring-Modus, sowie der Wechsel der View entfallen
dadurch.

(R > myView 533

AcceleratorPedal

BrakePedal

I AN
S8

-

Introduce  Control Observe

Speed (via Package)

Speed (via Package)

() > myView 233

CTRL VEH/BrakePedal/.. (@ CTRL VEM/DriverReque.
701

0 bemommmenmomerormarer e

VenTrstoy @ recup @ CTRL_VEH/StarterButton/Value

@ STATUS BAT/StateOfCh.  [I[]
——o——o—

ELECTRIC_POWER_TRAIN/VEH_DATA/VE.. @ <libraries.abBasics packages>\ReadVel..  []]]

Introduce  Control ORfrve

Abbildung 14: Implementierung von Tabs zur Navigation durch mehrere Seiten
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4 Usability

Browser-Erweiterung "Open with ecu.test diff"

Open with ecu.test diff bietet die Mdglichkeit, aus dem Browser heraus Ande-
rung an ecu.test-Artefakten im ecu.test Diff Viewer zu 6ffnen.

Mit der nun veréffentlichten Version 1.1.0 wird neben GitHub und GitLab

auch BitBucket Cloud unterstutzt.

Zusatzlichen wurde die Einrichtung und einige Fehlermeldungen verbessert.

Die Erweiterung kann Uber den Firefox und Chrome Store bezogen werden.

w (8
Diff artifacts with ecu.test o
6 modified files: +32-0
1 & Configurations/ Testbenchkonfiguration.tbc added
Show diff
2 & Ceonfigurations/ Testkonfiguration.tcf added
3 Il Images/someMask.mask added
4 F‘a Parameters/Konstantendefinition.ged added
5 |£;‘8 Parameters/Mapping.xam added
& E‘g Parameters/Parameterdefinition.ppd added

Abbildung 15: Browser-Erweiterung "Open with ecu.test diff"

Workspace-Auswahl-Dialog: Lizenzen fiir ecu.test extras

Im Workspace-Auswahl-Dialog, vor dem vollstandigen Start von ecu.test, kon-
nen die genutzten Lizenzen flr die ecu.test Extras angezeigt und bei Bedarf
direkt im Lizenzmanager konfiguriert werden.

[0 ecutest 2026.1 X
Select workspace
| Ch\Users\Demot\ecu.test\Workspace v| -]

WARNING: The selected workspace does not exist, It will be created on confirmation of this dialog.

B Show workspace selection on startup

] Show workspace settings

ecu.test calibration, ecu.test diagnostics, ecu.test lab, trace.check

Change...

oK Cancel

Abbildung 16: Lizenzen flr ecu.test extras anzeigen und konfigurieren

.
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https://addons.mozilla.org/de/firefox/addon/open-with-ecu-test-diff/
https://chromewebstore.google.com/detail/open-with-ecutest-diff/dpplpkgobhppfnfnfkpinlhognmaphnl

5 Testaspekte
5.1 HiL

Alle Features der hardwarenahen Busanbindungen inkl. ecu.test diagnos-

tics und ecutest calibration konnen jetzt mit CAN- und CAN-FD-fahiger Mess-
hardware, die in Verbindung mit der Intrepid neoVI-API angesteuert werden
kdnnen, verwendet werden.

Die INCA TBC-Option Verhalten bei vorhandenem Projekt fiir Applikations-
Ports legt fest, welche der Konfigurationen fur Projekt (A2L-Datei) und Daten-
satz (HEX-Datei) in ecu.test und INCA beim Offnen des INCA-Experiments
verwendet werden.

Da es in Abhangigkeit, ob es einen Datensatz gibt und welcher Datensatz priori-
siert verwendet soll, eine Vielzahl von Anforderungen geben kann, wurden die
Auswahlmdglichkeiten grundlegend Uberarbeitet und dokumentiert.

Details finden sich in der Anwenderdokumentation.

5.2 Testmanagement

Basierend auf der neuen User-Testmanagement-API gibt es einen ersten Bei-
spiel-Workflow zum Import von Packages und Projekten aus PTC Codebeamer.

Zusammen mit dem tracetronic-Codebeamer-Client ist der volle Zugriff auf

die Codebeamer-REST-API maglich. Die rein Python-basierte Losung lasst
sich einfach an individuelle Workflows anpassen.
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5.3 Traceanalyse

Zugriff auf Enum-Werte in Traceschrittvorlagen

In ereignisbasierten Python- und arraybasierten NumPy-Traceschrittvorlagen
ist es nun Uber die APl mdglich, auf die Enum-Werte eines Signals zuzugreifen.

def Process(self, parameters, report, timelAxis, ranges, signals):

e

e

# E.g. & typical bus status signal with text takle
firstRawValue = signals['EnumSignal'].GetValues () [0]
textTable, defaultText = signals['EnumSignal'].GetTextTable ()
if textTable:
textValue = textTable.get (firstRawValue, defaultText) or "'
print (£'First signal value: {firstValue}, corresponding text: {textValuel}')

Abbildung 17: Zugriff auf Enum-Werte eines Signals via API

Neue Standard-Traceschrittvorlage "CalculatelnterpolatedSignal"

Selten abgetastete Signale von eigentlich kontinuierlichen (analogen)
MessgrofRen machen robuste Prifungen oft schwierig.

StandardmaRig werden Signalwerte per Sample-and-Hold auf eine
gemeinsame Zeitachse mit anderen Signalen abgebildet. Beispielsweise
erfordert die Verwendung der Hose-Funktion aber eine individuelle
Interpolation.

Die neue Standard-Traceschrittvorlage CalculatelnterpolatedSignal ist in de
Lage, die Werte eines Signals linear auf die Zeitachse eines Referenzsignals zu
interpolieren. Somit lassen sich viele Anwendungsfalle einfach umsetzen.

.
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5.4 Weitere Testaspekte

Aufbauend auf der in ecu.test 2025.4 eingeflihrten Moglichkeit, XAM-Dateien
als Messliste fur Signalgruppen zu nutzen, bringt die aktuelle Version weitere
praktische Verbesserungen:

e Bibliotheksworkspaces integriert: XAM-Dateien kénnen nun direkt
aus Bibliotheksworkspaces importiert werden.

¢ Reporting: FUr eine bessere Nachvollziehbarkeit, werden fur die Auf-
zeichnung verwendete Messlisten dokumentiert.

¢ Einfaches Konfigurieren: Messlisten lassen sich jetzt einfach per Drag-
and-Drop konfigurieren.
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6 Versionen und Schnittstellen

6.1 Neue Tools und Versionen

Provider Produktname  Version

Accurate Release-  Kalibrierungs- und ATIVISION 7.0
Technologies Link Datenerfassungs-
Inc. tool
“. Lauterbach Release- Tool zur Analyse, TRACE32 R.2025.2
Link Optimierung und
Zertifizierung von
eingebetteten
System
< PLS Release- Tool zum Debug- UDE 2025.2
LIk gen, Nachverfolgen
und Testen einge-
betteter Software

B
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https://www.accuratetechnologies.com/blog/post/VISION-7.0-features
https://www.accuratetechnologies.com/blog/post/VISION-7.0-features
https://www.linkedin.com/pulse/trace32-release-202502-highlights-tips-tricks-lauterbach-gmbh-ufzlf/
https://www.linkedin.com/pulse/trace32-release-202502-highlights-tips-tricks-lauterbach-gmbh-ufzlf/
https://www.pls-mc.com/support/downloads/ude-release-notes/
https://www.pls-mc.com/support/downloads/ude-release-notes/

7 Abkundigungen

7.1 Abkundigungen und Inkompatibilitaten in dieser
Version

ecu.test 2026.1 basiert auf Python 3.13.

Nach aktueller Einschatzung sollte der Umstieg wenig Auswirkung auf beste-
hende ecu.test-Workspaces haben.

Jedoch sollte eigener Python-Code in Packages, Benutzer-Bibliotheken und
externe Python-Bibliotheken auf Python-3.13-Kompatibilitat geprtft und ge-
gebenenfalls aktualisiert werden.

e https.//pyreadiness.org/3.13/

Ob auch eigene Codestellen durch Removals betroffen sind, kann unter folgen-
dem Link nachvollzogen werden:

e https.//docs.python.org/3/whatsnew/3.13.html#removed

Hilfreiche Informationen zum Umstieg gibt esin der

e Knowledge Base

Der neu eingefuhrte Porttyp BUSACCESS - MODEL BASED ist weitaus flexib-
ler, wartbarer und intuitiver in der Konfiguration.

Um die Ubersichtlichkeit bei den verfiigbaren Optionen zu erhdhen und die
Nutzer zur bestmdglichen Lésung zu flhren, wurde der BUSACCESS - GENE-
RIC_MAPPINGFILE mit ecu.test 2026.1 entfernt.

Mit ecu.test 2026.1 wurde die FEP2-Anbindung entfernt.
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Ubuntu 20.04 LTS und 22.04 LTS

et
Mit ecu.test 2026.1 wurde die Unterstitzung fir Ubuntu 20.04 LTS und 22.04
LTS entfernt.

Playbook-Export von ecu.test nach test.guide

Mit ecu.test 2026.1 wurde der Playbook-Export von ecu.test nach test.guide
entfernt.

Unterstutzte Versionen von MATLAB/Simulink in Linux

Im Zuge der Abkundigung der Unterstutzung alterer Versionen von Ubuntu

mit ecu.test 2026.1 wurde unter Linux auch der Support von MATLAB/Simulink
bis inkl. R2023b entfernt, da diese keinen Support fir Ubuntu 20.04 bieten.
Der Support unter Windows ab R2015b bleibt unverandert.

ICMP-RAW Port

et)
Fur die Tools Ethernet, XL-API und SIL-Kit wurde der ICMP-RAW Port nach An-

kiindigung ersatzlos entfernt.

Alternatives Reportverzeichnis bei separater Unterprojektausfiihrung

Bei separater Unterprojektausfihrung bestand die Méglichkeit, den Report-
ordner angeben zu kdnnen. Dieses Feature wurde in ecu.test Version 2026.1
entfernt.

7.2 Abkindigungen in zukinftigen Versionen

KS: Tornado nur noch tiber ASAM ACI

Die Toolanbindung wird voraussichtlich mit ecu.test 2026.2 entfernt. Sie wird
durch die neue Anbindung auf Basis von ASAM ACI ersetzt, die seit ecu.test
2023.3 verflgbar ist.

.
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Die Fibex-Unterstitzung fir Bus wird abgekindigt und soll mit ecu.test 2026.2
entfernt werden. Die Fibex-Unterstitzung fur DLT bleibt weiterhin erhalten.

Im Zuge der Einflhrung des PRF-Formats flr Projektreporte ist das TRF-Format
obsolet. War es bisher wahrend der Migrationsphase noch mdéglich, Gber die Work-
space-Einstellungen das TRF-Format zu aktivieren, wird diese Fallback-Einstellung
voraussichtlich zu ecu.test 2026.3 entfernt. Bis dahin wird basierend auf erhalte-
nem Feedback an einer Verbesserung einiger Workflows mit und ohne test.guide
gearbeitet.

Diese Abkundigung betrifft ausschlie3lich Projektreporte. Package-Ausfihrungen
werden weiterhin im TRF-Format gespeichert.

Die folgenden Interface-Methoden werden mit ecu.test 2026.2 entfernt:

o GetPackageFromTms

o GetProjectsFromTms

Als Ersatz dienen diese neu eingeflihrten Methoden:

¢ FetchChildrenForPackagelmport
e FetchChildrenForProjectimport

Eigene Prafungen verwenden unter Umstanden ein Modul, das umgezogen ist.
Daher mussen die Importe geprift und ggf. angepasst werden.

e alt: tts.core.common.check.Constants

e neu: tts.interface.customCheck.Constants

20261 24



Der integrierte Test Management Adapter fir Jama Connect wird mit

ecu.test 2026.2 entfernt. Als Ersatz konnen benutzerdefinierte Test Mangement
Adapter eingesetzt werden. Diese Adapter bieten deutlich mehr Flexibilitat und er-
moglichen eine optimale Anpassung an den jeweiligen Workflow.

Als Hilfestellung fur die eigene Implementierung wird ein Muster-Workflows bereit-
gestellt.

Die Jobs RequestSeed und SendKey werden ersetzt.

¢ RequestSeed — SecurityAccessRequestSeed

o SendKey — SecurityAccessSendKey

Die neuen Jobs unterstttzen auch die Seed & Key DLLs.

dSPACE hat mit ControlDesk 2024-B ihre Schnittstelle zur Ansteuerung der
Echtzeitumgebung gedndert. Seit diesem dSPACE-Release ist die Ausflhrung
von Echtzeit-Packagereferenzen mit ecu.test nicht mehr moglich.

Aufgrund des ausgebliebenem Anwenderfeedbacks zu diesem Umstand
nehmen wir an, dass die Funktionalitat weitestgehend ungenutzt ist und
entfernen sie mit ecu.test 2026.3.

Achtung: Die Abkuindigung bezieht sich lediglich auf Echtzeit-Package-Refe-
renzen. Weitere Features rund um das Thema Real Time Testing
(RTT) sind nicht betroffen.

Die Bus-Monitoring-Testschritte zum Prifen von Timings und DLC kénnen
deutlich besser mit den Mitteln der Traceanalyse und den mitgelieferten Analy-
sebausteinen umgesetzt werden.
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Ab ecu.test 2026.3 wird das Einfligen neuer Testschritte nicht mehr unter-
stltzt. Die Unterstltzung der Ausflhrung wird friihestens in ecu.test 20271
entfernt.

Die Kameras der Firma Basler sind kompatibel zum GenlCam Standard, was
eine eigene Toolanbindung unndtig macht. Deshalb wird das Tool Basler: Py-
lon zur ecu.test 2026.3 entfernt.

Bei Verwendung einer Kamera von Basler kann alternativ die GenlCam-Toolan-
bindung verwendet werden.

Der integrierte Test Management Adapter fir Siemens Polarion wird mit
ecu.test 20271 entfernt.

Als Ersatz kdnnen benutzerdefinierte Test Mangement Adapter eingesetzt
werden. Diese Adapter bieten deutlich mehr Flexibilitat und ermoglichen eine
optimale Anpassung an den jeweiligen Workflow.

Als Hilfestellung fur die eigene Implementierung wird ein Muster-Workflows be-
reitgestellt.

Der integrierte Test Management Adapter fur IBM Rational Quality Manager
(RQM) wird mit ecu.test 2027.1 entfernt.

Als Ersatz kénnen benutzerdefinierte Test Mangement Adapter eingesetzt
werden. Diese Adapter bieten deutlich mehr Flexibilitat und ermoglichen eine

optimale Anpassung an den jeweiligen Workflow.

Als Hilfestellung fur die eigene Implementierung wird ein Muster-Workflows be-
reitgestellt.
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Der integrierte Test Management Adapter fiir HP Application Lifecycle Ma-
nagement (ALM) wird mit ecu.test 20271 entfernt.

Um nach dieser Version weiterhin mit HP Application Lifecycle Management
(ALM) interagieren zu kdnnen, muss ein benutzerdefinierter Testmanage-
mentadapter mithilfe der ecu.test Test Management APl implementiert wer-
den.

Der integrierte Test Management Adapter fir PTC Integrity wird mit ecu.test
20271 entfernt.

Um nach dieser Version weiterhin mit PTC Integrity interagieren zu kdnnen,
muss ein benutzerdefinierter Testmanagementadapter mithilfe der ecu.test
Test Management APl implementiert werden.

Die Anwendungsfalle der interaktiven Testausfihrung innerhalb von ecu.test
und der Web-Applikation ecu.test drive Uberlappen sich groftenteils.

ecu.test drive ist die deutlich flexiblere Losung aufgrund der
e intuitiveren Nutzerfihrung,
e besseren Anpassbarkeit an die Anwendungsgebiete im Fahrzeug,
e Verwendbarkeit mit ecu.test Runner und Remote durch Entkopplung
von ecu.test-GUI

Daher konzentrieren wir uns in Zukunft auf diese Losung und werde die interak-
tive Testausflihrung mit ecu.test 2027.1 entfernen.
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