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本書について

本書では、Release 2015-B に含まれるすべての dSPACE ソフトウエア製

品の新機能について説明します。以前の dSPACE リリースからの変更

がない、または変更が少ないソフトウエア製品についても概要を示しま

す。また、以前の dSPACE リリース、特に以前の製品バージョンからの

移行手順についても、必要に応じて説明します。

目次

本章の内容

本書で使用する記号と表記規則 11

オンラインヘルプおよび PDF ファイルの利用 12

項目の一覧

本書で使用する記号と表記規則

本書では次の記号を使用します。

人身傷害につながる一般的な危険があることを示します。本

書の指示に従って危険を回避しないと、けがをする可能性

があります。

感電の危険があることを示します。本書の指示に従って危

険を防止しないと、死亡または重傷を負う可能性がありま

す。

物的な損害の危険があることを示します。本書の指示に

従って危険を防止しないと、物的損傷を招く可能性がありま

す。

記号
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注意すべき重要な情報（故障を回避するための注意など）を

示します。

作業を円滑に進めるのに役立つヒントを示します。

本書では次の省略表記と書式を使用します。

%name%   パーセント記号で囲まれた名前は、ファイルとパス名の環

境変数を表します。

< >   山形括弧で囲まれた表記は、任意のファイル名やパス名などを表

すワイルドカード文字またはプレースホルダを示します。

 

 リンク先が別のドキュメントを参照する場合にドキュメントタイトルの

前に付記されます。

 リンク先が dSPACE HelpDesk で提供されている別のドキュメントを参

照していることを示します。

表記規則

ControlDesk Next Generation や AutomationDesk などの一部のソフト

ウエア製品では、次の特別なフォルダを使用します。

共通プログラムデータフォルダ   アプリケーション固有の設定データ用

の標準フォルダで、すべてのユーザが使用します。

%PROGRAMDATA%\dSPACE\<InstallationGUID>\<ProductName>
ドキュメントフォルダ   ドキュメント用の標準フォルダで、各ユーザ固有の

フォルダです。

%USERPROFILE%\My Documents\dSPACE\<ProductName>\
<VersionNumber>
ローカルプログラムデータフォルダ   アプリケーション固有の設定データ

用の標準フォルダで、現在の非ローミングユーザが使用します。

%USERPROFILE%\AppData\Local\dSPACE\<InstallationGUID>\
<ProductName>

特別なフォルダ

オンラインヘルプおよび PDF ファイルの利用

dSPACE ソフトウエアをインストールすると、インストールした製品に関す

るドキュメントがオンラインヘルプまたは Adobe® PDF ファイルとして参

照できるようになります。

目的
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オンラインヘルプ（dSPACE HelpDesk）を使用するには

Windows の[スタート]メニュー   [スタート]メニューから[（すべての）プロ

グラム] – [<製品名>] – [dSPACE HelpDesk (<製品名>)]を選択して、選択

した製品のスタートページから dSPACE HelpDesk を開きます。また、イ

ンストールされている他のソフトウエア製品およびそれにサポートされる

ハードウエアのユーザマニュアルに移動して検索することもできます。

状況依存ヘルプ   現在アクティブなコンテキストのヘルプを表示するに

は、F1キーを押すか、または dSPACE ソフトウエアの[Help]ボタンをク

リックします。

いくつかのソフトウェア製品では、文脈依存ヘルプは入手可

能ではない。

dSPACE ソフトウエアの[Help]メニュー   メニューバーから[Help] –
[Contents]または[Help] – [Search]（すべてのソフトウエア製品で利用可

能とはかぎりません）を選択して dSPACE HelpDesk を開きます。現在ア

クティブな製品のスタートページが表示されます。また、インストールさ

れている他のソフトウエア製品およびそれにサポートされるハードウエ

アのユーザマニュアルに移動して検索することもできます。

オンラインヘルプ

PDF ファイルは、次の方法で利用することができます。

dSPACE HelpDesk   ドキュメント名の先頭にある PDF リンクをクリックし

ます。

PDF ファイル

s
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dSPACE Release 2015-B の概要

 Release 2015-B の主な新機能について説明します。また、変更のない

製品に関する情報についても紹介します。

目的

本章の内容

一般的な機能拡張および変更 15

64 ビットバージョンの RCP and HIL Software 19

製品バージョンの概要 20

各製品の主な新機能 24

項目の一覧

一般的な機能拡張および変更

複数の dSPACE 製品に関係する新機能と変更を下記に示します。目的

dSPACE Release 2015-B では、以下の新しい dSPACE ハードウエアが

導入されています。

n DS2655M2 I/O Module

この SCALEXIO モジュールは、DS2655 FPGA Base Board に取り付

けることができ、RTI FPGA Programming Blockset でサポートされて

います。「RTI FPGA Programming Blockset 3.0 の新機能」(167 ペー

ジ)を参照してください。

新しい dSPACE ハードウエア

のサポート
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dSPACE ソフトウエアは 2 つの DVD セットで提供されます。各 DVD の

内容は同じですが、次の点が異なります。

n 2 枚組の 32 ビット DVD セットには、（MATLAB の 32 ビットバージョ

ンをサポートするなどの）dSPACE ソフトウエア製品の 32 ビットバー

ジョンのみが含まれます。

n 2 枚組の 64 ビット DVD セットには、次の内容が含まれます。

n MATLAB の 64 ビットバージョンをサポートする MATLAB を使用

するすべての dSPACE 製品

n MATLAB の 64 ビットバージョンをサポートするすべての 32 ビッ

トバージョンの dSPACE 製品

n MATLAB に関連しない 32 ビットバージョンの dSPACE 製品すべ

て（ControlDesk Next Generation など）

したがって、インストール時には、64 ビット DVD セットを

32 ビット DVD セットに取り替えなくても dSPACE ソフトウ

エアをインストールすることができます。

64 ビット dSPACE DVD セットに含まれるすべての dSPACE 製品の一

覧とそれぞれの MATLAB サポート状況については、「64 ビット

dSPACE DVD セットに含まれる製品とその MATLAB サポート」(261
ページ)を参照してください。

32 ビットおよび 64 ビットソフト

ウエアの提供

dSPACE ソフトウエアは各 DVD セット（32 ビットと 64 ビット）の 2 枚の

DVD で提供されます。DVD には、以下の dSPACE ソフトウエアパッケー

ジとメインの製品が収録されています。

n ディスク 1：

n AutomationDesk 5.1

n ControlDesk Next Generation（ControlDesk 5.5）

n  TargetLink 4.1

n  Model Compare 2.6

この製品は米国での使用が禁止されています

米国では Model Compare を使用することはできませ

ん。この製品を米国内で使用することも第三者に使用

させることも米国の法律に違反します。

n SystemDesk 4.5（AUTOSAR 4.x をサポート）

n VEOS 3.5

n dSPACE ソフトウエアのその他各種ツール

DVD セットの内容
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n ディスク 2：

n RCP and HIL Software

RCP and HIL Software は、RTI、ConfigurationDesk、
MotionDesk、ModelDesk などのさまざまな dSPACE ソフトウエア

製品が含まれるソフトウエアパッケージを指す総称です。

ディスク 2 には、その他の dSPACE ソフトウエア製品

は収録されていません。

dSPACE Release 2014-B から、ドングルライセンスのハードウエアドング

ルが WibuKey から CodeMeter に変更されています。両方とも WIBU-
SYSTEMS 社の製品であり、外観は下図のとおりです。

WibuKeyドングル CodeMeterドングル

dSPACE Release 2014-B では、新しい CodeMeter ハードウエアドング

ルは、新規の dSPACE システムを初めて導入する場合に提供されま

す。

次の互換性情報にご注意ください。

n 通常、既存の WibuKey ドングルで dSPACE Release 2015-B をご利

用いただけます。dSPACE Release 2014-B では、両バージョンのドン

グルドライバがホスト PC にインストールされます。ドライバソフトウエ

アがご使用のドングルを自動的に検出します。他の作業は必要あり

ません。

n 新しい CodeMeter ドングルで dSPACE Release 2014-A 以前のバー

ジョンを使用する場合は、ご使用のホスト PC に dSPACE Installation
Manager 3.8（以降）をインストールする必要があります。このバー

ジョンには、新しいドングルのドライバが含まれています。dSPACE
Installation Manager の 新のバージョンは

http://www.dspace.jp/goto.cfm/IMUpdate_jp からダウンロードする

ことができます。

n dSPACE Release 6.3 以前のバージョンでは、新しい CodeMeter ドン
グルのテストは行っていません。必要に応じて、dSPACE サポートに

ご連絡ください。

ドングルライセンスの新しい

ハードウエアドングル

dSPACE HelpDesk は、C:\Program Files\Common Files\dSPACE（32 ビッ

ト版オペレーティングシステム）または C:\Program Files(x86)\Common
Files\dSPACE（64 ビット版オペレーティングシステム）のリリースごとの

フォルダにインストールされます。たとえば、dSPACE Release 2015‑A の

製品と dSPACE Release 2015‑B の製品をインストールした場合、2 つの

dSPACE HelpDesk を使用することができます。

dSPACE HelpDesk 使用時の

制限事項

s
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以下の制限事項に注意してください。

ドキュメントへのリンクが機能せず、エラーメッセージ”Selection is not
associated with any topics."が返される場合があります。これは、次の

いずれかの理由が考えられます。

n 製品がライセンスキーに含まれていないため、製品のドキュメントが

インストールされていない。

n 製品のドキュメントが別の dSPACE HelpDesk にインストールされて

いる。たとえば、現在の dSPACE Release にある製品が変更されてい

ない場合、そのユーザマニュアルは製品セットアップが作成された

バージョンの dSPACE HelpDesk にインストールされています。

dSPACE Release 2015‑B をインストールした場合、以下の製品の

ユーザマニュアルは dSPACE HelpDesk 2015‑A に格納されます。

n dSPACE ECU Flash Programming Tool 2.2.6

n SYNECT Server 1.4.1

製品のユーザマニュアルの場所が不明な場合は、Windows の[ス
タート]メニューから製品固有の[dSPACE HelpDesk]ショートカットを使

用してオンラインヘルプを開いてください。

dSPACE Release 2015-B には、印刷版のユーザマニュアルは付属して

いません。必要な印刷版のマニュアルをユーザが指定できるようになっ

ています。印刷版のユーザマニュアルについては、

http://www.dspace.jp/go/request_jp_documentation を参照してくださ

い。

印刷版のマニュアルを注文しない場合は、ご使用の製品に

関する新機能、拡張機能、安全上の注意事項などの情報に

ついては、dSPACE HelpDesk または PDF ファイルをご使用く

ださい。

印刷版のユーザマニュアル

32 ビットソフトウエアサポートの廃止予定   dSPACE Release 2015-B
は、32 ビットオペレーティングシステムおよび 32 ビット MATLAB バー

ジョンをサポートする 後のリリースです。dSPACE Release 2016-A 以

降、dSPACE ソフトウエアは 64 ビットオペレーティングシステムおよび

64 ビット MATLAB バージョンのみをサポートします。

MicroAutoBox ソフトウエアサポートの廃止予定   dSPACE Release
2015-B は、MicroAutoBox バージョン 1401/1501、1401/1504、
1401/1505/1506、1401/1505/1507、および 1401/1507 をサポートす

る 後のリリースです。dSPACE Release 2016‑A 以降、dSPACE ソフトウ

エアは、MicroAutoBox II バージョン 1401/1507、1401/1511、
1401/1513、1401/1511/1514、および 1401/1513/1514 のみをサポー

トします。

ソフトウエアサポートの廃止
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64 ビットバージョンの RCP and HIL Software

RCP and HIL Software 製品は MATLAB 64 ビットバージョンをサポート

しています。

目的

 RCP and HIL（64 ビット）Software には通常、dSPACE Release 2015-B
（32 ビット）DVD で入手可能な RCP and HIL Software と同じ製品が含ま

れています。

RCP and HIL およびその他の dSPACE ソフトウエア製品での 64 ビット

MATLAB のサポートについては、「64 ビット dSPACE DVD セットに含ま

れる製品とその MATLAB サポート」(261 ページ)を参照してください。

RCP and HIL（64 ビット）

Software での製品サポート

RCP and HIL（64 ビット）Software は以下をサポートします。

n MATLAB R2014a（64 ビット）

n MATLAB R2014b（64 ビット）

n MATLAB R2015a（64 ビット）

n MATLAB R2015b（64 ビット）

「サポートしている MATLAB リリース」(256 ページ)も参照してください。

サポートされる MATLAB バー

ジョン

MEX 関数をビルドする場合、RCP and HIL（64 ビット）Software は

Microsoft Windows SDK 7.1 のみをサポートします。

このコンパイラは、Microsoft 社 Web サイトから無料でダウンロードする

ことができます。このコンパイラを使用するには、.NET framework 4.0
が必要です。こちらも Microsoft 社から無料で提供されています。コンパ

イラとフレームワークのダウンロード、またはその他の詳細については、

http://www.mathworks.com/support/compilers/R2015a/index.html を
参照してください。

MEX コンパイラが必要な次のような RCP and HIL Software 製品を使用

する場合は、このコンパイラをインストールして MEX コンパイラとして設

定します。

n RTI CAN MultiMessage Blockset

n RTI LIN MultiMessage Blockset

n Automotive Simulation Model

n MotionDesk Blockset

サポートされている MEX コン

パイラ

 RCP and HIL（64 ビット）Software には、Windows 7 Enterprise Service
Pack 1（64 ビット版）が必要です。その他の 64 ビット版のオペレーティン

グシステム（Windows XP および Windows Vista）はサポートされませ

ん。

システム要件
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ホスト PC のメインメモリは、4 GB RAM 以上である必要があります。

8 GB RAM 以上をお勧めします。

「オペレーティングシステム」(257 ページ)も参照してください。

製品バージョンの概要

次の表に、各製品の 新のリリースおよび過去 3 回のリリースのバー

ジョン履歴を示します。新機能が追加されている場合は、本書での参照

先を示しています。

目的

製品名 dSPACE Release

2014‑A 2014‑B 2015‑A 2015‑B
AutomationDesk 4.1 4.1 5.0 5.1

「AutomationDesk」(49 ページ)を参照して

ください。

Automotive Simulation
Model

6.0 7.0 8.0 8.1
「Automotive Simulation Model（ASM）」

(53 ページ)を参照してください。

ConfigurationDesk 5.1 5.2 5.3 5.4
「ConfigurationDesk」(89 ページ)を参照し

てください。

Container Manager 4.2 4.3 4.3 4.4
「コンテナ管理」(97 ページ)を参照してくだ

さい。

ControlDesk Next
Generation

5.2 5.3 5.4 5.5
「ControlDesk Next Generation」(99 ペー

ジ)を参照してください。

DCI Configuration Tool 3.2.2 3.3 3.4 3.5
「DCI Configuration Tool」(123 ページ)を参

照してください。

dSPACE CAN API 2.7.1 2.7.1 2.7.1 2.7.4
dSPACE ECU Flash
Programming Tool

2.2.5 2.2.5 2.2.6 2.2.6

dSPACE FlexRay
Configuration Package

3.3 3.4 3.5 3.6
「dSPACE FlexRay Configuration Package」
(125 ページ)を参照してください。

dSPACE HIL API .NET 1.6 1.6 1.8 2.0
「dSPACE HIL API .NET」(127 ページ)を参照

してください。
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製品名 dSPACE Release

2014‑A 2014‑B 2015‑A 2015‑B
dSPACE Python Extensions 1.6 1.7 1.8 2.0

「dSPACE Python Extensions」(129 ページ)を
参照してください。

dSPACE XIL API – 2.0 2015-A 2015‑B
「dSPACE XIL API」(133 ページ)を参照してく

ださい。

ECU Interface Manager 1.4.1 1.5 1.6 1.7
「ECU Interface Manager」(135 ページ)を参

照してください。

Firmware Manager 1.1 1.2 1.3 2.0
「Firmware Manager」(139 ページ)を参照し

てください。

Model Compare 2.4 2.5 2.5 2.6
「Model Compare」(141 ページ)を参照してく

ださい。

ModelDesk 3.2 4.0 4.1 4.2
「ModelDesk」(145 ページ)を参照してくださ

い。

Model Interface Package
for Simulink

– – 3.0 3.1
「Model Interface Package for Simulink」
(147 ページ)を参照してください。

MotionDesk 3.4 3.5 3.6 3.7
「MotionDesk」(149 ページ)を参照してくださ

い。

MotionDesk Blockset 2.3 2.3.1 2.3.2 2.4
「MotionDesk」(149 ページ)を参照してくださ

い。

Real-Time Testing 2.3 2.4 2.5 2.6
「Real-Time Testing」(151 ページ)を参照して

ください。

RTI1) 7.2 7.3 7.4 7.5
「RTI/RTI-MP および RTLib」(153 ページ)を参

照してください。

RTI-MP2) 7.2 7.3 7.4 7.5
「RTI/RTI-MP および RTLib」(153 ページ)を参

照してください。

RTI AUTOSAR Package 1.3.1 – – –
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製品名 dSPACE Release

2014‑A 2014‑B 2015‑A 2015‑B
RTI Bypass Blockset 3.2 3.3 3.4 3.5

「RTI Bypass Blockset」(157 ページ)を参照し

てください。

RTI CAN Blockset 3.2 3.3 3.4 3.4.1
RTI CAN MultiMessage
Blockset

3.0 4.0 4.1 4.2
「RTI CAN MultiMessage Blockset」(161
ページ)を参照してください。

RTI Electric Motor Control
Blockset

– 1.0 1.1 1.2
「RTI Electric Motor Control Blockset」(165
ページ)を参照してください。

RTI Ethernet Blockset 1.0 1.1 1.2 1.2
RTI Ethernet (UDP) Blockset 1.3 1.3 1.4 1.4
RTI FPGA Programming
Blockset

2.7 2.8 2.9 3.0
「RTI FPGA Programming Blockset」(167
ページ)を参照してください。

RTI LIN MultiMessage
Blockset

2.3 2.4 2.5 2.5.1
「RTI LIN MultiMessage Blockset」(173 ペー

ジ)を参照してください。

RTI RapidPro Control Unit
Blockset

2.2 2.2 2.2.1 2.2.1

RTI USB Flight Recorder
Blockset

1.1 1.2 1.2 1.2

RTI Watchdog Blockset 1.0 1.0 1.0 1.0
SCALEXIO Firmware 3.0 3.1 3.2 3.3

「SCALEXIO Firmware」(175 ページ)を参照し

てください。

SYNECT Server 1.3.1 1.4 1.4.1 1.4.1
SystemDesk 4.x3) 4.2 4.3 4.4 4.5

「SystemDesk」(177 ページ)を参照してくださ

い。

TargetLink/TargetLink Data
Dictionary

3.5 4.0 4.0 4.1
「TargetLink」(191 ページ)を参照してくださ

い。

Variable Editor 1.8 1.8 2.1 2.2
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製品名 dSPACE Release

2014‑A 2014‑B 2015‑A 2015‑B
VEOS 3.2 3.3 3.4 3.5

「VEOS」(249 ページ)を参照してください。
1) 標準の I/O ブロックセットを含みます。
2) RTI Gigalink Blockset を含みます。
3) AUTOSAR 4.x をサポート

定期的に更新を行っていない場合は、新機能と必要な移行手順につい

て、上記の各 dSPACE Release の『新機能と移行手順』マニュアルを参

照してください。
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各製品の主な新機能

ここでは、各製品の主な新機能の概要を示します。詳細については、各

製品のセクションを参照してください。

目的

「AutomationDesk」(24 ページ)

「ConfigurationDesk（Implementation Version）」(25 ページ)

「コンテナ管理」(25 ページ)

「ControlDesk Next Generation」(25 ページ)

「DCI Configuration Tool」(26 ページ)

「dSPACE FlexRay Configuration Package」(27 ページ)

「dSPACE HIL API .NET」(27 ページ)

「dSPACE XIL API」(27 ページ)

「ECU Interface Manager」(27 ページ)

「Firmware Manager」(27 ページ)

「Model Compare」(27 ページ)

「ModelDesk」(28 ページ)

「MotionDesk」(28 ページ)

「Python Extensions」(28 ページ)

「Real-Time Testing」(28 ページ)

「RTI、RTI-MP、RTLib」(29 ページ)

「RTI Bypass Blockset」(29 ページ)

「RTI CAN MultiMessage Blockset」(29 ページ)

「RTI Electric Motor Control Blockset」(29 ページ)

「RTI FPGA Programming Blockset」(29 ページ)

「RTI LIN MultiMessage Blockset」(30 ページ)

「SCALEXIO Firmware」(30 ページ)

「SystemDesk」(30 ページ)

「TargetLink」(30 ページ)

「VEOS」(31 ページ)

本章の内容

AutomationDesk の主な新機能は次のとおりです。

n 新しい時間タグ機能など、信号ベースのテストの拡張

n AutomationDesk API の拡張

n ユーザビリティの強化：式と条件を指定する新しいエディタなど

AutomationDesk
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n トレースファイル生成の機能強化をサポートする新しい Variable
Browser

n DS1007 PPC Processor Board および MicroLabBox に対するシグナ

ルジェネレータのサポートの強化

新機能の詳細については、「AutomationDesk 5.1 の新機能」(49 ペー

ジ)を参照してください。

ConfigurationDesk の主な新機能は、次のとおりです。

n MATLAB R2014a で導入されたパラメータ処理に関する Simulink
Coder の機能のサポート

n プリコンパイル済み SIC ファイルのサポート

新機能の詳細については、「ConfigurationDesk – Implementation」
(90 ページ)を参照してください。

ConfigurationDesk
（Implementation Version）

コンテナ管理の新機能は、次のとおりです。

n SystemDesk 4.5 でのコンテナファイルへのエレメントの割り当ての改

善

新機能の詳細については、「コンテナ管理の新機能」(97 ページ)を参

照してください。

コンテナ管理

ControlDesk Next Generation（ControlDesk 5.5）の主な新機能は、次

のとおりです。

n プラットフォーム／デバイスの拡張：

n 新しい DCI‑CAN2 のサポート（CAN FD のサポートを含む）

n CAN バスモニタリングデバイス：FIBEX および AUTOSAR システ

ムデスクリプションファイルのサポート

n FlexRay バスモニタリングデバイス：AUTOSAR システムデスクリプ

ションファイルのサポート

n 自動再接続をサポートするプラットフォームの追加

n シミュレーション時間グループのマスターの指定

n 仮想検証シナリオの改善

n 変数管理の拡張：

n 新しい Variable Browser

n 構造体と構造体配列のサポート

n 元の接続パスの表示

ControlDesk Next
Generation
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n 計器およびビジュアル表示の向上：

n 計器への変数の接続割り当てのカスタマイズ

n Time Plotter と Index Plotter の拡張：

n Time Plotter データを新しい計測として保存（Time Plotter の
み）

n x 軸の同期

n マルチスイッチの拡張

n 計測および記録の拡張：

n 新しいデフォルトの交換フォーマット ASAM MDF 4.x

n 多数の計測ラスタの処理

n Measurement Data API の拡張

n データセット管理の拡張：

n 新しいデフォルトの交換フォーマット CDFX

n Bus Navigator の拡張：

n Bus Manager 設定用のバス計器の生成

n MicroLabBox での CAN バス通信の再生

n SCALEXIO および DCI‑CAN2 での CAN FD のサポート

n CAN バスモニタリングデバイス：FIBEX および AUTOSAR システ

ムデスクリプションファイルのサポート

n Signal Editor の拡張：

n DS1007 の完全なサポート

n DS1202 MicroLabBox のサポート

n 電気的欠陥シミュレーション（欠陥シミュレーション）の拡張：

n 新しい XIL API EESPort グラフィカルユーザインターフェース

（ControlDesk の Failure Simulation Module の後継）

n 自動化の拡張：

n ルックアップテーブルの計測と記録（マップと曲線）

n 計測信号リストに信号を追加または信号を削除する際のイベント

新機能の詳細については、「ControlDesk Next Generation の新機能

（ControlDesk 5.5）」(100 ページ)を参照してください。

DCI Configuration Tool の主な新機能は次のとおりです。

n A2L ファイル適合の改善

新機能の詳細については、「DCI Configuration Tool 3.5 の新機能」

(123 ページ)を参照してください。

DCI Configuration Tool

s

dSPACE Release 2015-B の概要
t

26
s

新機能と移行手順    2015 年 11 月



dSPACE FlexRay Configuration Tool の主な新機能は、次のとおりです。

n AUTOSAR System Template 4.2.1 のサポート

n 不明確なバイトオーダー形式のサポート

新機能の詳細については、「dSPACE FlexRay Configuration Package
3.6 の新機能」(125 ページ)を参照してください。

dSPACE FlexRay
Configuration Package

dSPACE HIL API .NET の主な新機能は次のとおりです。

n トレースファイル生成の機能強化のサポート

n スティミュラスサポートの拡張

新機能の詳細については、「dSPACE HIL API .NET」(127 ページ)を参照

してください。

dSPACE HIL API .NET

dSPACE XIL API の主な新機能は次のとおりです。

n トレースファイル生成の機能強化のサポート

n スティミュラスサポートの拡張

新機能の詳細については、「dSPACE XIL API 2015‑B の新機能」(133
ページ)を参照してください。

dSPACE XIL API

ECU Interface Manager の主な新機能は、次のとおりです。

n DPMEM プラグオンデバイス（POD）用に設定された組込みの

dSPACE Calibration and Bypassing Service のサポート

n 実行制御の挿入が失敗した場合の動作の指定

新機能の詳細については、「ECU Interface Manager 1.7 の新機能」

(135 ページ)を参照してください。

ECU Interface Manager

Firmware Manager の主な新機能は次のとおりです。

n SCALEXIO システムのサポート

新機能の詳細については、「Firmware Manager 2.0 の新機能」(139
ページ)を参照してください。

Firmware Manager

Model Compare の主な新機能は、次のとおりです。

n ダンプファイルの作成を制御できるフック機能

n Property Inspector でのプロパティ値のコピー

n も重要な機能をまとめた Model Compare Quick Guide

新機能の詳細については、「Model Compare 2.6 の新機能」(141 ペー

ジ)を参照してください。

Model Compare
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ModelDesk の主な新機能は、次のとおりです。

n 新しいシミュレーションプラットフォームのサポート：DS1007 PPC
Processor Board および MicroLabBox

n 処理とプロットのために拡張したツール自動化

新機能の詳細については、「ModelDesk 4.2 の新機能」(145 ページ)を
参照してください。

ModelDesk

MotionDesk の主な新機能は、次のとおりです。

n 新しい計器機能：計器パネル

n 新しくサポートされるプラットフォーム：MicroLabBox

n 計器を複数のオブザーバに割り当て可能

n オブザーバを処理するように拡張されたツール自動化

新機能の詳細については、「MotionDesk 3.7 の新機能」(149 ページ)を
参照してください。

MotionDesk

MAPort の dSPACE HIL API Python Implementation の主な新機能は次

のとおりです。

n トレースファイル生成の機能強化のサポート

n スティミュラスサポートの拡張

matlablib2 の主な新機能は次のとおりです。

n MATLAB および MATFile インスタンスの新しい拡張されたメソッドと

プロパティ

新機能の詳細については、「dSPACE Python Extensions」(129 ページ)
を参照してください。

Python Extensions

Real-Time Testing の主な新機能は、次のとおりです。

n 新しくサポートされるプラットフォーム：MicroLabBox

新機能の詳細については、「Real-Time Testing 2.6 の新機能」(151
ページ)を参照してください。

Real-Time Testing
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RTI、RTI-MP、RTLib の主な新機能は、次のとおりです。

n MATLAB R2015b で導入された、トレースファイル生成の機能強化

に反映される新しい Simulink Coder 機能のサポート

n MicroLabBox での RTI サポートの拡張

n MicroLabBox および DS1007 での不揮発性データ処理（NVDATA）
のサポート

新機能の詳細については、「RTI/RTI-MP および RTLib の新機能」(153
ページ)を参照してください。

RTI、RTI-MP、RTLib

RTI Bypass Blockset の主な新機能は次のとおりです。

n XCP 1.3 のサポート

n CAN FD のサポート

新機能の詳細については、「RTI Bypass Blockset 3.5 の新機能」(157
ページ)を参照してください。

RTI Bypass Blockset

RTI CAN MultiMessage Blockset の主な新機能は次のとおりです。

n SCALEXIO システムでの CAN FD のサポート

n ISO CAN FD プロトコルのサポート

n CAN FD メッセージのアービトレーションフェーズとデータフェーズの

サンプリングポイント

n 不明確なバイトオーダー形式のサポート

新機能の詳細については、「RTI CAN MultiMessage Blockset 4.2 の新

機能」(161 ページ)を参照してください。

RTI CAN MultiMessage
Blockset

RTI Electric Motor Control Blockset の主な新機能は、次のとおりです。

n EnDat インターフェースベースの位置計測用エンコーダのサポート

新機能の詳細については、「RTI Electric Motor Control Blockset 1.2 の

新機能」(165 ページ)を参照してください。

RTI Electric Motor Control
Blockset

RTI FPGA Programming Blockset の主な新機能は次のとおりです。

n Xilinx®ソフトウエアのサポートの拡張

n DS2655 FPGA Base Board 向けの FPGA フレームワークの拡張

n  DS2655M2 Digital I/O Module 向けの新しい FPGA フレームワーク

n DS2655M1 Multi-I/O Module 向けの FPGA フレームワークの拡張

新機能の詳細については、「RTI FPGA Programming Blockset 3.0 の新

機能」(167 ページ)を参照してください。

RTI FPGA Programming
Blockset
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RTI LIN MultiMessage Blockset の主な新機能は次のとおりです。

n 不明確なバイトオーダー形式のサポート

新機能の詳細については、「RTI LIN MultiMessage Blockset 2.5.1 の新

機能」(173 ページ)を参照してください。

RTI LIN MultiMessage
Blockset

SCALEXIO Firmware の主な新機能は次のとおりです。

n DS2655M2 Digital I/O Module のサポート

新機能の詳細については、「SCALEXIO Firmware 3.3 の新機能」(175
ページ)を参照してください。

SCALEXIO Firmware

SystemDesk 4.5 の主な新機能は、次のとおりです。

n AUTOSAR 4.2.2、4.2.1、4.1.3、4.1.2、4.1.1、および 4.0.3 のサポー

ト

n SystemDesk のグラフィカルモデリング用ダイアグラムの改善

n AUTOSAR に準拠したベーシックソフトウエアモジュール記述テンプ

レートのサポート

n RTE 生成の改善

n 仮想検証のための NVRAM マネージャのサポート

n 多様なバリアントを含むモデルのバリアントバインディング

新機能の詳細については、「新しい一般機能」(178 ページ)を参照してく

ださい。

SystemDesk

TargetLink の主な新機能は、次のとおりです。

n AUTOSAR

n Revision 4.2.1 のサポート

n NvData 通信

n データ変換

n ポートにより定義される引数値

n Activation Reason

n 参照先モデル（複数のインスタンスを含む）とインクリメンタルサブシ

ステムをサポートする改善された関数再利用

n 生成された量産コードを FMI 準拠のツールでシミュレートするための

TargetLink サブシステムの FMU のエクスポート

n バスの初期状態の構造体を含む、Simulink の簡易初期化モードの

サポート

n Stateflow のバスのサポート

TargetLink

s
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n TargetLink ブロックと Stateflow Chart オブジェクトから参照できる、

DD RequirementInfo オブジェクトを介した Data Dictionary への要

件情報の保存のサポート

すべての新機能の詳細については、「TargetLink 4.1 および TargetLink
Data Dictionary 4.1 の新機能」(192 ページ)を参照してください。

TargetLink の移行に関する（TargetLink、TargetLink AUTOSAR モジュー

ル、TargetLink Data Dictionary）詳細については、「TargetLink 4.1 およ

び TargetLink Data Dictionary 4.1 への移行」(218 ページ)を参照してく

ださい。

VEOS の主な新機能は、次のとおりです。

n より直感的なユーザインターフェース

n デバッグ情報の生成の有効化／無効化（MSVC、GCC）

n 例外時の呼び出しスタック情報へのアクセス

新機能の詳細については、「VEOS」(249 ページ)を参照してください。

VEOS
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以前のリリースからの移行について

新の dSPACE Release の製品をインストールした後、いくつかの追加

手順が必要になる場合があります。前回の dSPACE Release から移行

する場合に必要な手順は、本書の製品固有の移行トピックスに記載さ

れています。それ以前の dSPACE Release から移行する場合は、関連す

る『新機能と移行手順』を参照してください。

目的

本章の内容

dSPACERelease 2015-B への移行 33

他章の参照情報

TRC ファイル生成の変更 35

項目の一覧

dSPACERelease 2015-B への移行

 Release 2015-B をインストールした後、いくつかの追加手順が必要な場

合があります。

目的

製品固有の移行手順   製品ごとに必要な移行手順は、通常、製品ごと

に自動的に実行されます。例外については、製品ごとの移行に関する

説明を参照してください。

dSPACE Release 2015‑A から

の移行

dSPACE Release 2014‑B 以前のリリースから Release 2015-B への移行

を行うには、その間の dSPACE Release バージョンへの移行手順も併せ

て実行する必要があります。Release 2015-B をインストールした状態

で、移行に必要なすべての手順を実行することができます。

dSPACE Release 2014‑B 以前

のリリースからの移行

新機能と移行手順    2015 年 11 月 33
t



必要な移行手順の詳細については、各 dSPACE Release バージョンの

『新機能と移行手順』ドキュメントを参照してください。

以前のリリースの PDF ファイルの名前は、

NewFeaturesAndMigrationxx.pdf（xx はリリース番号）です。

以前のリリースの『新機能と移行手順』は次の場所にあります。

n 新の dSPACE HelpDesk インストールフォルダの
C:\Program Files<(x86)>\Common Files\dSPACE\HelpDesk 2015‑B\P
rint\PreviousReleasesを参照してください。

n dSPACE DVD の場合は、\Doc\Print\PreviousReleasesを参照してく

ださい。

n http://www.dspace.jp/goto.cfm/supver.rcphil からダウンロードして

ください。ここには、かなり以前のリリースの『新機能と移行手順』も

あります。

以前のリリースのドキュメント
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TRC ファイル生成の変更

本章の内容

TRC ファイルの変更の基礎
TRC ファイル生成の変更の基礎

35

TRC ファイルを生成するソフトウエアでの変更の移行
必要な手作業での移行に関する情報を記載しています。

41

TRC ファイルを使用するソフトウエアでの変更の移行
必要な手作業での移行に関する情報を記載しています。

42

項目の一覧

TRC ファイルの変更の基礎

コード生成機能の強化は、実行アプリケーションのシミュレーション動作

の改善につながります。dSPACE ソフトウエアでこのような改善を実現で

きるように、TRC ファイルの生成機能が強化されました。

目的

MATLAB/Simulink R2014a リリースでは、シミュレーション動作を 適化

するために Simulink® CoderTM により機能強化されたコード生成が導

入されました。これにより、すべてのパラメータをより簡単な動作で調整

でき、また参照先モデルがサポートされます。MATLAB R2015b で導入

された Simulink Coder の追加機能により、dSPACE は機能強化された

TRC ファイル生成を介してこれらの新機能を完全にサポートできるよう

になりました。

生成される TRC ファイルの機

能強化

新機能と移行手順    2015 年 11 月 35
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TRC ファイル生成の機能強化の主な利点を次に示します。

n MATLAB ワークスペースと TRC ファイルでモデルパラメータを同じよ

うに表示

MATLAB ワークスペース変数で定義するすべての調整可能なモデ

ルパラメータは、TRC ファイルの 上位の Tunable Parameters グ
ループで使用することができます。これにより、グローバルパラメータ

に迅速に、モデル階層に関係なくアクセスすることができます。後で

モデル階層を変更しても、レイアウト接続やテストスクリプトに指定済

みの変数パスには影響しません。

n MATLAB 構造体の使用

MATLAB 構造体が Simulink Coder 規則に従って調整可能な場合、

構造体レベルと構造体フィールドがコード内に生成されます。

これには、以下のような意味があります。

n 構造化されたパラメータを TRC ファイルで使用することができま

す。

n 非仮想 Simulink バスが、TRC ファイルでより効率的に再現され

ます。

n TRC ファイルでバス配列を使用することができます。

n パフォーマンスが大幅に向上

非仮想 Simulink バスでは、コード生成とコンパイルのパフォーマン

スが大幅に向上します。

n 調整可能なパラメータ式を使用するモデルのサイズ縮小

パラメータ式をモデリングする複雑な解決策を、たとえば以下のモデ

ルで示すように単純化することができます。MATLAB ワークスペース

変数 K と L は、調整可能なパラメータとして自動的に生成されます。

パラメータ式なし パラメータ式あり

n グローバルパラメータ[Default parameter behavior] = [Tunable]また

は [Inlined]（以前の[Inline Parameters]オプションのオフとオン）の処

理
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設定された調整可能なワークスペース変数と Simulink.Parameter オ
ブジェクト間のマッピング、および生成されるコード内の変数は、

[Default parameter behavior]オプション（以前の[Inline Parameters]
オプション）には依存しません。

n モデル参照のサポートの改善

Simulink 参照先モデルは、[Inline Parameters]オプションを[On]
（MATLAB R2015b：[Default parameter behavior]を[Inlined]）に設

定した使用に制限されていました。MATLAB R2015b を使用する場

合、dSPACE ツールチェーンでは、[Default parameter behavior]オ
プションを[Tunable]に設定した参照先モデルの使用もサポートされ

るようになりました。

n Simulink マスクパラメータのサポート

TRC ファイルに Simulink マスクパラメータを使用できるようになり、

ControlDesk Next Generation などの dSPACE ソフトウエアでアクセ

スすることができます。

n Simulink シミュレーションと dSPACE プラットフォームで実行するシ

ミュレーションの同じ動作

上述した、パラメータ調整の一貫性に関わる機能強化の結果として、

Simulink シミュレーションと dSPACE プラットフォームでのシミュレー

ションが同じ動作になります。

生成される TRC ファイルでのコード拡張をサポートするために、

MathWorks 社と dSPACE は協力して追加のビルド機能を開発し、

MATLAB R2015b でリリースしました。その結果として追加された TRC
ファイル構文により、TRC ファイルを生成および使用するすべての

dSPACE 製品で複雑な修正が必要になりました。

これらの拡張の完全なサポートは、dSPACE Release 2015‑B と

MATLAB R2015b を組み合わせて使用することで実現されます。

dSPACE Release 2015‑B を以前の MATLAB バージョンで使用する場

合、コード生成は以前とほぼ同じです。

dSPACE リリースを変更しても、MATLAB リリースはそのままの場合、移

行は必要ありません。

Simulink Coder 拡張のサ

ポート
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動作の違いについては、次の表を参照してください。

dSPACE Release 2015-B で使用する MATLAB リリース

R2014a R2014b R2015a R2015b

Simulink Coder のコード生成と dSPACE の

TRC ファイル生成の動作は、MATLAB
R2013b 以前での動作と同じです。

構造化されていない MATLAB ワーク

スペース変数によって、式を使用せず
に定義されたブロックパラメータに対

し、同じパラメータ変数を複数のブロッ

ク間で共有することができます。

他のすべてのブロックパラメータ定義

は、以前と同じ動作になります。

前述した

Simulink coder
機能の完全なサ

ポート

RTI または Model Interface Package for
Simulink を使用する前に、Simulink コマンド

revertInlineParametersOffToR2013bを実行

して、動作を強制する必要があります。

コード変更に合わせた内部調整が自

動的に行われます。

標準の Simulink
Coder 動作が使

用されます。

[Inline Parameters]オプションを Offに設定した参照先モデルの使用はサポートされ

ません。

[Inline
Parameters]オプ

ションを Offに設

定した参照先モ

デルの使用がサ

ポートされます。
1)

1) MATLAB R2015b では、この設定は[Default parameter behavior]を Tunableに設定した場合と同じになります。

dSPACE Release 2015‑B および MATLAB R2015b では、次の変更が行

われています。

Model Root グループ   Model Root グループ内のエントリが次のよう

に変更されました。

n パフォーマンスと操作性を向上させるために、Simulink 仮想バスと

多重信号（Out1{SubArray1}など）のエントリは、変数記述ファイルに

生成されなくなりました。

このことは、これらの信号のラベルにも適用されます。

これは、手作業での移行が必要な互換性のない変更です。「TRC
ファイルを生成するソフトウエアでの変更の移行」(41 ページ)を参

照してください。

n Simulink 非仮想バスのエントリは、変数記述ファイルに 1 つの構造

体変数として生成されるようになりました。たとえば、Out1{MyField}
は Out1.MyFieldに変更されました。

これは、Simulink 非仮想バスのラベルにも適用されます。

MATLAB R2015b で導入され

た TRC ファイル変更の詳細
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これは、手作業での移行が必要な互換性のない変更です。「TRC
ファイルを生成するソフトウエアでの変更の移行」(41 ページ)を参

照してください。

n Simulink マスクパラメータは、関連するマスクサブシステムのエント

リ時に変数記述ファイルに生成されるようになりました。

n 信号シンクブロックの入力信号は、ConfigurationDesk または VEOS
をビルドプロセスに使用する場合にも、変数記述ファイルに生成され

るようになりました。

n [Include states]および[Include derivatives]オプションを、

ConfigurationDesk と VEOS にも使用できるようになりました。

Tunable Parameters グループ   Tunable Parameters グループ内のエ

ントリは次のように変更されました。

n MATLAB ワークスペース変数と、モデル内でブロックパラメータとし

て使用される Simulink.Parameter オブジェクトは、Tunable
Parameters グループ内のグローバル変数として生成されるようにな

りました。コード生成時の内部的な 適化により、変数は変数記述

ファイルに生成されなくなります。

ブロックのパラメータ定義に式が含まれる場合、ローカルブロックパ

ラメータは使用できなくなります。これは、手作業での移行が必要な

互換性のない変更です。「TRC ファイルを生成するソフトウエアでの

変更の移行」(41 ページ)を参照してください。

n 構造化されたワークスペース変数とモデル内でブロックパラメータと

して使用される Simulink.Parameter オブジェクトは、Tunable
Parameters グループ内のグローバル構造体パラメータとして生成さ

れるようになりました。

構造体は、調整可能な構造体パラメータに関する Simulink Coder
条件を満たす必要があります。

n 以前は、階層を参照するモデルの各参照先モデルに、独自の

Tunable Parameters グループがありました。このようなグループは

生成されなくなりました。

上位モデルまたは参照先モデルで参照されるすべてのグローバ

ルパラメータは、 上位モデルの Tunable Parameters グループに

生成されます。

これは、手作業での移行が必要な互換性のない変更です。「TRC
ファイルを生成するソフトウエアでの変更の移行」(41 ページ)を参

照してください。

n-D Lookup Table の処理   dSPACE Release 2015‑B では、4x3x2 行

列のような 2 次元を超える Lookup Table ブロックは 2 次元スライスに

自動的に分割されなくなりました。
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これは、手作業での移行が必要な互換性のない変更です。「TRC ファイ

ルを生成するソフトウエアでの変更の移行」(41 ページ)を参照してくだ

さい。

Data Stores グループ   パフォーマンスおよび他のブロックとのデータ

整合性を改善するために、Data Stores グループは変数記述ファイルに

生成されなくなりました。

これは、手作業での移行が必要な互換性のない変更です。「TRC ファイ

ルを生成するソフトウエアでの変更の移行」(41 ページ)を参照してくだ

さい。

構造体変数   非仮想バスや調整可能な構造体パラメータなどの構造体

変数は、コード内に生成され変数記述ファイルに structエレメントとして

表示されます。構造体エレメント内のフィールドおよびメンバーの階層

は、ドット表記で記述されます。例：myStruct.mySubstruct.myValue[0]
[1]..

リファレンス   変数記述ファイルに、ブロックパラメータがリファレンスとし

て含まれるようになりました。リファレンスのソースは、たとえば Tunable
Parameters グループで使用可能な MATLAB ワークスペース変数など

のグローバルパラメータや、マスクパラメータにすることができます。構

造体パラメータの場合、リファレンスは構造体のフィールドを指定するこ

とができます。

構造体とリファレンスをサポートするために、TRC ファイル構

文に次のキーワードが追加されました。

n array‑incr
n offs
n struct
n endstruct
n refvar
n refgroup
n refelem
n DEPRECATED
これらのキーワードのいずれかを変数名として使用した場

合、その変数名は TRC ファイルの生成中に検出されてファイ

ルに追加されません。場合によっては、ユーザコード内の定

義を確認する必要があります。そうしないと、その TRC ファイ

ルを使用するソフトウエアでエラーが発生する可能性があり

ます。

s

TRC ファイル生成の変更
t

40
s

新機能と移行手順    2015 年 11 月



TRC ファイル生成に関する詳細および 新の移行手順については、

dSPACE の Web サイト：http://www.dspace.jp/go/trc を参照してくださ

い。

新情報

TRC ファイルを生成するソフトウエアでの変更の移行

コード生成が複雑に変更されていますが、手作業での移行が必要なも

のはわずかです。機能強化に基づく変更の大部分は、dSPACE 製品に

よって自動的に移行されます。

目的

Simulink Coder のコード生成と dSPACE の TRC ファイル生成の動作

は、MATLAB R2013b 以前での動作と同じです。つまり、Simulink
Coder の変更はいずれも有効になりません。

サポートには Simulink コマンド revertInlineParametersOffToR2013bが
必要です。つまり、RTI でコードを生成する前、または

ConfigurationDesk と VEOS で Model Interface Package for Simulink
を使用する前にこのコマンドを実行する必要があります。このコマンドを

実行するには、MATLAB の起動後に手作業で行うか、startup.mまたは

dsstartup.mスクリプト内にこのコマンドを呼び出しとして追加します。

[Inline Parameters]オプションを Offに設定した参照先モデルの使用は

サポートされません。

MATLAB R2014a と dSPACE
Release 2015-B を使用

手作業での移行は不要です。変数記述ファイルには、Tunable
Parameters グループ内に構造化されていないワークスペース変数の追

加のグローバルパラメータが含まれます。これらのグローバルパラメー

タは、ブロックパラメータが式で定義されていない場合、対応するブロッ

クパラメータと共有されます。新しい値をグローバルパラメータのいずれ

かに書き込むと、関連するブロックパラメータも変更されます。

[Inline Parameters]オプションを Offに設定した参照先モデルの使用は

サポートされません。

MATLAB R2014b と dSPACE
Release 2015-B を使用

注意事項は MATLAB R2014b の場合と同じです。MATLAB R2015a と dSPACE
Release 2015-B を使用
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MATLAB R2015b を使用する場合、新しい Simulink Coder 機能は完全

にサポートされます。互換性のない変更には、一般的には下記の移行

手順が必要です。モデルの複雑さ、使用しているソフトウエア、テストス

クリプトの内部構造など、さまざまな条件によって手順が異なるため、詳

細な手順は示しません。そのため、一般的な移行方法を示す基本的な

例のみを提供しています。

詳細については、http://www.dspace.jp/go/trc を参照してください。

MATLAB R2015b と dSPACE
Release 2015-B を使用

RTI、ConfigurationDesk、VEOS など、TRC ファイルを生成する dSPACE
製品は、現状のままで新しい Simulink Coder の拡張をサポートしてい

ます。変数記述ファイル内の情報を提供するために、以下の変更のみ、

手作業で移行する必要があります。

判定モードの更新（RTI のみ）   rtiAssertionMode 変数は、変数記述

ファイルに生成されなくなりました。ビルドプロセスを開始する前にモード

を設定するには、[RTI simulation options]ページの[Assertion mode]設
定を引き続き使用することができます。

Data Stores グループへのアクセスの更新   Data Stores グループは、

変数記述ファイルに生成されなくなりました。Data Store Memory ブロッ

クを使用する代わりに、読み取りアクセスには Data Store Read ブロッ

ク、書き込みアクセスには Constant ブロックと Data Store Write ブロッ

クの組み合わせを使用する必要があります。Data Stores グループのエ

ントリの代わりに、Model Root グループに Data Store Read ブロックま

たは Constant ブロックのエントリが含まれます。

この移行手順では、dSPACE Release 2015‑B を使用する必要はありま

せん。それ以前のリリースの dSPACE を使用して行うこともできます。

TRC ファイルを生成するソフト

ウエアに必要な移行手順

TRC ファイルを使用するソフトウエアでの変更の移行

ControlDesk Next Generation など、TRC ファイルを使用する製品では、

生成された変数記述ファイルを使用して、ソフトウエア内のエレメントを

シミュレーションアプリケーション内の変数と接続します。TRC ファイルの

変更によって生じる変数パスの修正の大部分は、dSPACE 製品によって

自動的に移行できますが、一部の変更については、ソフトウエア製品内

で手作業で移行する必要があります。

目的
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ControlDesk、AutomationDesk、または変数パスを使用して変数にアク

セスするあらゆる種類のテストスクリプトを既に使用しており、MATLAB
R2015b を使用してシミュレーションアプリケーションを再ビルドする場合

は、変数記述ファイル内の変数パスが廃止または変更されていないか

確認する必要があります。

ControlDesk を使用している場合は、特別なマークが付いた計器や、

Signal Editor の Check Mappingコマンドなどを利用して、不整合のある

接続を見つけることができます。AutomationDesk では、変数アクセス

は変数エイリアスを介して行われます。そのため、変数記述ファイルの

修正を自動認識することはできません。ただし、プロジェクトで変数プー

ルを使用している場合は、これを更新するだけで十分です。

構造体やリファレンスなど、新しい TRC ファイル機能をグラフィカルにサ

ポートするために、ControlDesk と AutomationDesk は新しい Variable
Browser を提供しています。

ソフトウエアで自動的に移行できない変更については、次のように手作

業で移行する必要があります。

TRC ファイルを使用するソフト

ウエアに必要な移行手順

問題 移行手順

 式を含むパラメータの

変数パスを更新

ControlDesk 内の接続、または MATLAB ワークスペース変数、マスクパラメータ、Simulink Parameter オブ

ジェクトを使用した式を含むテストスクリプトで定義された変数を更新します。

通常、制御に必要な変数アクセスを取得するには、変数パスを、生成されたグローバルパラメータに変更す

るだけでは不十分です。式のエレメントや結果として生成されるブロックの変数も考慮する必要があります。

 Simulink 仮想バスの

変数パスの更新

ControlDesk 内の接続および Simulink 仮想バス内の信号にアクセスするテストスクリプトを、直接アクセスさ

れる信号ソースブロックに更新します。または、モデルに Bus Selector ブロックを追加して、ブロックの出力変

数を接続します。

 非仮想 Simulink バス

の変数パスを更新

ControlDesk および非仮想 Simulink バス内の信号にアクセスするテストスクリプト内の接続を、構造体変数

の対応するフィールドに更新します。

変数記述ファイルに以前生成されていた計測配列は、構造体エレメントで表示されます。

構造体エレメントの構文は、Out1{myField.mySubField}から Out1.myField.mySubFieldに変更

されました。

これはドットを含む変数名と競合する可能性があります。

 参照先モデルに対す

る Tunable
Parameters グループ

の変数パスを更新

ControlDesk 内の接続または参照先モデルの調整可能なパラメータを参照する、テストスクリプトで定義され

た変数を更新します。このような変数の変数パスを、 上位の Tunable Parameters グループに変更する必

要があります。

 Data Stores グループ

へのアクセスの更新

ControlDesk および廃止された Data Stores グループの変数を参照するテストスクリプト内の接続を、モデル

に挿入された Data Store Read または Write ブロックの変数に更新します。
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問題 移行手順

ルックアップテーブル

への接続の更新

n ControlDesk は TRC ファイル内のすべてのルックアップテーブルを認識するわけではありません。そのた

め、これらのルックアップテーブルを、たとえば、ControlDesk の Variable Browser でマップや曲線として

使用することはできません。

ルックアップテーブルの認識は、次の場合には機能しません。

n ルックアップテーブルのテーブルデータが、構造体パラメータに含まれている。

n ルックアップテーブルのテーブルデータがマスクパラメータを参照している。

n ルックアップテーブルが 3 次元以上である。

このような場合、ルックアップテーブルへの接続を更新するには、ルックアップテーブルの個々の変数を接

続します。

n tableDataパラメータが数値でパラメータ化されている場合、ControlDesk では、ルックアップテーブルの

tableDataパラメータにマップや曲線を提供しなくなりました。 
このようなパラメータへの接続を更新するには、ルックアップテーブルの LookUpTableData変数を接続しま

す（tableDataパラメータの代わりに）。

MATLAB R2015b でシミュレーションアプリケーションを再ビ

ルドし、アプリケーションの変数記述ファイルをリロードした

後、ControlDesk は自動的に変数接続を移行します。ただ

し、R2014a より前の MATLAB Release でビルドされたシミュ

レーションアプリケーションの変数記述ファイルをリロードした

場合、移行された変数接続が失われ、これらの接続を手作

業で更新する必要があります。

TRC ファイル変更の詳細については、「TRC ファイルの変更の基礎」(35
ページ)を参照してください。
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Python 2.7 ディストリビューションの
変更点

dSPACE が提供する Python ディストリビューションでの変更点について

説明します。

Python の以前のバージョンから Python 2.7 に移行する場合は、

dSPACE Release 2013‑B の『新機能と移行手順』ドキュメントに記載され

る移行手順を参照してください。

この情報は、dSPACE の Web サイトでも入手することができます

（http://www.dspace.com/ja/jpn/home/support/kb/supapnot/tatan/py2
7mig.cfm を参照）。

目的

本章の内容

Python 2.7 の主な変更点 45

dSPACE Python ディストリビューションの主な変更点 46

Python インストレーションの使用に関する一般情報 46

標準の Python 2.7 ディストリビューションの機能拡張 47

項目の一覧

Python 2.7 の主な変更点

dSPACE Release 2015‑B に付属している Python 2.7 ディストリビュー

ションの変更点について説明します。

目的
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Python のアップデートバージョンに関する『What's New』ドキュメント

は、Python Software Foundation から入手することができます。

n 『What's New for Python 2.7』
（http://docs.python.org/2.7/whatsnew/2.7.html）

Python Software
Foundation 提供のドキュメン

ト『What's New』

dSPACE Python ディストリビューションの主な変更点

dSPACE が提供する Python ディストリビューションには、dSPACE 固有

の変更点がいくつか含まれています。

目的

dSPACE DVD の Python 2.7 ディストリビューションは、次の Python コン

ポーネントを提供します。

Python コンポーネント バージョン

Python Core 2.7.9
PyWin32 219.10
Numpy 1.7.1
Matplotlib 1.2.1
WxPython 2.9.4.0
Py2exe 0.6.9
Comtypes 0.6.2
PIL 1.1.7
Python for .NET 2.0p3

dSPACE Python ディストリ

ビューションのコンポーネント

Python インストレーションの使用に関する一般情報

コンピュータで Python の両バージョンを使用する場合には、次の内容

が当てはまります。

目的

Python の両バージョンはコンピュータで並列使用できますが、次の制限

事項があります。

n PY および PYW ファイルのファイル関連付けは、1 つの Python バー

ジョンにのみ設定することができます。通常は、インストールされてい

る中で も新しい Python バージョンです。

Python 2.5 と Python 2.7 の

並列使用

s

Python 2.7 ディストリビューションの変更点
t

46
s

新機能と移行手順    2015 年 11 月

http://docs.python.org/2.7/whatsnew/2.7.html


n 環境変数は、Python の両バージョンによって使用されます。

PYTHONHOMEの値などの環境変数の値は、使用する Python インスト

レーションに設定する必要があります。Python が設定する環境変数

の概要については、http://docs.python.org/2/using/cmdline.html を
参照してください。

dSPACE Release 2013‑A まで提供されていた dSPACE Python 2.5 セッ

トアップまたは dSPACE Python Extensions セットアップにより配布された

dSPACE Python モジュールをテストオートメーションスクリプトで使用し、

スクリプトを移行しない場合は、Python の両バージョンを使用する必要

があります。

Python の両バージョンの並列

動作による dSPACE テスト

オートメーションの使用

標準の Python 2.7 ディストリビューションの機能拡張

標準 Python 2.7 には dSPACE 固有の機能拡張が一部含まれていま

す。これらは以前と同じ動作を確保するか、既知のバグが解決されてい

ます。次の機能拡張は dSPACE Release 2015-B で使用することができ

ます。

目的

Python 2.7 の既知のバグを解決するために、次の変更が行われまし

た。

n 以前のバージョンからの PyWin32 パッケージへの変更が採用され

ています。

n Python for .NET パッケージは、.NET 4.5.2 で実行できるように修正

されています。

n Python for .NET パッケージは、WPF ユーザインターフェースで実行

できるように修正されています。

Python 2.7 のバグとそれらの解決方法の 新情報については、

http://bugs.python.org を参照してください。

dSPACE が変更した PyWin32 ファイルを識別するために、

ファイルのバージョン番号を 219.0 から 219.10 に変更して

います。

Python の既知のバグを解決

するための拡張
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AutomationDesk

AutomationDesk 5.1 の新機能

「一般的な機能強化」(49 ページ)

 「トレースファイル生成の機能強化のサポート」(50 ページ)

 「ユーザインターフェースの強化」(49 ページ)

「ライブラリの機能強化」(50 ページ)

 「Dialogs ライブラリ」(50 ページ)

 「Signal-Based Testing ライブラリ」(51 ページ)

 「XIL API ライブラリ」(50 ページ)

「COM API の機能強化」(51 ページ)

「今後のバージョンでの廃止予定」(51 ページ)

本章の内容

ユーザインターフェースの強化   AutomationDesk での作業を円滑にす

るため、ユーザインターフェースが次のように強化されています。

n 新しい Expression Editor を使用して、ASAM General Expression
Syntax（GES）に従って条件を指定します（例：XIL API ライブラリで定

義されたキャプチャタスクのトリガ条件）。

n Condition Editor は、新しい Expression Editor と同じ外観と操作性

になるように更新されました。

n Signal Editor に次のような拡張が行われています。

n 論理的な時間タグをグラフィカルに指定する新しい Time Tag 機

能。このタグをセグメントに接続してトリガ条件を設定することが

できます。

n Signal Editor のプロパティが更新されました。

n 継承されたプロパティは別の色で表示されます。

一般的な機能強化
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n エディタのコマンドは、個別のリボンで表示されるようになりまし

た。

n エディタで[Undo]および[Redo]操作がサポートされます。

n Library Favorites Viewer に次のような拡張が行われています。

n ライブラリフォルダとそれに格納されたブロックやデータオブジェ

クトを一括してお気に入りリストに追加できるようになりました。

n XML 形式でお気に入りリストをインポートおよびエクスポートする

ことができます。

n エレメントを参照するお気に入りと Library Browser で使用できな

いお気に入りを検出できるようになり、別のアイコンと赤いテキス

トで表示されます。

n カスタムライブラリに関連する ADL ファイルをファイルエクスプローラ

から Library Browser にドラッグして、カスタムライブラリを開くことが

できます。

トレースファイル生成の機能強化のサポート   変数記述ファイルを介し

てシミュレーションアプリケーションにアクセスする AutomationDesk ライ

ブラリは、トレースファイル生成機能の強化に伴う新しい機能をサポート

しています。詳細については、「TRC ファイル生成の変更」(35 ページ)を
参照してください。Platform データオブジェクトと MAPortConfiguration
データオブジェクトをパラメータ設定するために使用する Variable
Browser は、新しい TRC ファイル機能をサポートするように更新されまし

た。

次のライブラリが機能強化されました。

Dialogs ライブラリ   このライブラリは、Exec ブロックで使用できる次の

新しいメソッドをサポートしています。

n EnterGESExpression
Expression Editor を開きます。

n EnterPythonExpression
Condition Editor を開きます。

詳細については、「Dialogs」 (  『AutomationDesk Library Reference』)
を参照してください。

XIL API ライブラリ   XIL API ライブラリは、Mapping データオブジェクト

を提供するようになりました。これを使用して、シミュレーションアプリ

ケーションで変数を XIL API ベースのフォーマットで提供することができ

ます。XIL API マッピングには、抽象的な識別子としての変数名と、具体

的な識別子としての変数パス（エイリアス）が含まれています。XIL API
マッピングファイルを作成するには、新しい Mapping Editor を使用する

ことができます。これは、Mapping データオブジェクトをダブルクリックし

ライブラリの機能強化
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たときに開く新しい Mapping Viewer のコンテキストメニューから実行す

ることができます。

XIL API SignalGenerator エレメントを使用したスティミュラス生成が次の

ように拡張されました。

n MicroLabBox のサポート

n DS1007 PPC Processor Board でマルチコアまたはマルチプロセッサ

アプリケーションを使用する場合、接続された各アプリケーションプロ

セッサでモデル変数をスティミュレートすることができます。

詳細については、「XIL API」 (  『AutomationDesk Library Reference』)
を参照してください。

Signal-Based Testing ライブラリ   Signal‑Based Testing ライブラリのイ

ンプリメンテーションブロックは、Signal Editor の新しい時間タグ機能を

サポートするように内部的に拡張されました。

詳細については、「Signal-Based Testing Library」 (  『AutomationDesk
Library Reference』)を参照してください。

AutomationDesk COM API は、以下の点が機能強化されています。

n お気に入りライブラリをインポートおよびエクスポートする新しいメ

ソッド

n XIL API マッピングを Mapping データオブジェクトにインポートする新

しいメソッド

詳細については、  『AutomationDesk API Reference』を参照してくださ

い。

COM API の機能強化

次のライブラリ、オートメーションブロック、データオブジェクトは、

AutomationDesk の今後のバージョンで廃止される予定です。

n Test Framework ライブラリ

Test Framework ライブラリに基づいたプロジェクトは、Test Builder
ライブラリに移行してください。移行については、

http://www.dspace.jp/go/TestBuilderMigration を参照してください。

n Platform Access ライブラリ

Platform Access ライブラリは、dSPACE Release 2016‑A に付属する

ものが 後となります。Platform Access ライブラリをベースとしたプ

ロジェクトは、XIL API ライブラリまたは XIL API Convenience ライブラ

リに移行してください。このライブラリは、接続されたプラットフォーム

の変数の読み取り、書き込み、およびスティミュレーションを行うため

の MAPort を提供します。

移行については、http://www.dspace.jp/go/pscta を参照してくださ

い。

今後のバージョンでの廃止予

定
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n ControlDeskNG Access ライブラリ内の欠陥シミュレーションオート

メーションブロック

ControlDesk の Failure Simulation Module は、dSPACE Release
2016‑A に付属するものが 後となります。自動化によって電気的欠

陥シミュレーションを準備するには、ControlDeskNG Access ライブラ

リ内の欠陥シミュレーションブロックではなく、XIL API ライブラリまた

は XIL API Convenience ライブラリ内の電気的欠陥シミュレーション

ポート（EESPort）を使用します。

移行については、http://www.dspace.com/go/pscta を参照してくだ

さい。

n XIL API ライブラリ内の InitCaptureResultIDFReader および

InitCaptureResultIDFWriter オートメーションブロック

InitCaptureResultIDFReader および InitCaptureResultIDFWriter
オートメーションブロックは、dSPACE Release 2016‑A に付属するも

のが 後となります。IDF フォーマットは今後のバージョンで廃止され

る予定です。そのため、これらのオートメーションブロックは、MDF
フォーマットをサポートする CaptureResultReader および

CaptureResultWriter データオブジェクトに置き換えてください。詳細

については、CaptureResultReader (Data Object)
(  『AutomationDesk Library Reference』)および

CaptureResultWriter (Data Object) (  『AutomationDesk Library
Reference』)を参照してください。

廃止予定のエレメントは、ライブラリブラウザで特別なマーク付きで表示

されます。
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Automotive Simulation Model
（ASM）

本章の内容

ASM Base InCylinder Blockset 54

ASM Diesel Engine Blockset 55

ASM Diesel Exhaust Blockset 59

ASM Diesel InCylinder Blockset 60

ASM Drivetrain Basic Blockset 62

ASM Electric Components Blockset 63

ASM Environment Blockset 66

ASM Gasoline Engine Basic Blockset 67

ASM Gasoline Engine Blockset 70

ASM Gasoline InCylinder Blockset 74

ASM Optimizer 76

ASM Traffic Blockset 78

ASM Trailer Blockset 80

ASM Truck Blockset 82

ASM Turbocharger Blockset 84

ASM Vehicle Dynamics Blockset 87

他章の参照情報

ASM モデルの移行 (  『ASM ユーザガイド』)
ASM モデルの移行に関する一般的な説明を記載しています。

項目の一覧
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ASM Base InCylinder Blockset

本章の内容

ASM Base InCylinder Blockset 2.1 の新機能 54

ASM Base InCylinder Blockset 2.1 への移行 54

項目の一覧

ASM Base InCylinder Blockset 2.1 の新機能

ENGINE_SETUP ブロックに、ModelDesk でパラメータ設定するための以

下のスイッチが追加されました。

n Const_max_num_PortInjector_PressureDrop

n Sw_Turbo_Stage[1SingleStage|2TwoStage]

n Sw_Turbo_Model [1phys|2LUT]

n Sw_ExhMan [1phys|2simple|3LUT]

n Sw_InMan[1phys|2LUT]

これまでは、CPT 構造体でパラメータ設定されていました。

Sw_Turbo_Model_[1phys|2LUT]と Sw_Turbo_Stage_[1SingleStage|
2TwoStage]は新しい出力ポートです。

これらの変更は、turbocharger モデルに Turbo_Adv モデル、

Turbo_2Stage モデル、またはその両方が含まれる場合に、エンジンモ

デルで効果を持ちます。

ENGINE_SETUP

ASM Base InCylinder Blockset 2.1 への移行

新しい パラメータと入力はダミー値に設定されます。移行したモデルで

は、元の CPT 変数が引き続きスイッチに使用されます。

ENGINE_SETUP
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ASM Diesel Engine Blockset

本章の内容

ASM Diesel Engine Blockset 2.2 の新機能 55

ASM Diesel Engine Blockset 2.2 への移行 57

項目の一覧

ASM Diesel Engine Blockset 2.2 の新機能

ASM デモモデルの標準開始スクリプト go.m ファイルは、サポートされ

るシミュレーションプラットフォームの変更を組込むために調整されまし

た。

修正された go.m ファイルには、次のプラットフォームオプションが含ま

れます。

n 'RTI'：DS1005、DS1006、DS1007、MicroLabBox

n 'SCALEXIO'：SCALEXIO ハードウエア

n 'VEOS'：VEOS（オフラインシミュレーションプラットフォーム）

go.m ファイルの呼び出し手順の詳細については、対応するファイルヘッ

ダまたは「モデルの初期化」 (  『ASM ユーザガイド』)を参照してくださ

い。

開始スクリプト go.m ファイルには、VEOS ターゲットの変更も組込まれ

ています。Release 2015-B では、VEOS は DSOffSim ターゲットの代わり

に DSRT ターゲットを使用します（「VEOS 3.5 への移行」(252 ページ)を
参照）。ASM デモプロジェクト内の go.m ファイルは、正しいコンパイラ

設定をトリガするように調整されました。

モデルの開始スクリプト go.m
ファイル

ENGINE_SETUP ブロックに、ModelDesk でパラメータ設定するための以

下のスイッチが追加されました。

n Const_max_num_PortInjector_PressureDrop

n Sw_Turbo_Stage[1SingleStage|2TwoStage]

n Sw_Turbo_Model [1phys|2LUT]

これまで、このパラメータ設定は、SWITCHES_TURBO ブロックで行われ

ていました。

ENGINE_SETUP
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Sw_Turbo_Model_[1phys|2LUT]と Sw_Turbo_Stage_[1SingleStage|
2TwoStage]は新しい出力ポートです。これらの変更は、turbocharger モ
デルに Turbo_Adv モデル、Turbo_2Stage モデル、またはその両方が

含まれる場合に、エンジンモデルで効果を持ちます。

エンジンモデルに含まれるターボチャージャモデルがコンポーネントを含

む場合、ModelDesk の[Engine Setup]ページからターボモデルの切り替

えを行うことができます。

ガス燃料の計算用に、Const_kappa_Fuel パラメータが追加されていま

す。

このために、次のブロックに対応する出力ポートが追加されました。

n kappa_Fuel[]

n cv_Fuel[J|[kgK]]

n cp_Fuel[J|[kgK]]

COMMON_ENGINE_
PARAMETERS

このブロックでは、20 気筒での使用が修正されました。このブロックに

は、想定された気筒 20 ではなく気筒 19 にインジェクションを割り当てる

バグがありました。

INJECTOR

このブロックでは、20 気筒での使用が修正されました。このブロックに

は、想定された気筒 20 ではなく気筒 19 にインジェクションを割り当てる

バグがありました。

UNIT_INJECTOR

このブロックでは、インジェクタ燃料供給と吸気マニホールド間の差圧が

小さすぎる場合に、燃料量を少なく計上するために、噴射時間を長く計

算できるようになりました。

Map_mdot_Fuel_Gain_Red パラメータが追加されました。燃料差圧計

算用に、2 つの新しい入力ポート、p_InMan[Pa]と p_Fuel[Pa]が作成さ

れました。

PORTINJECTOR_TIMING ブロックは、V 型エンジンなど、複数の吸気エ

ンジンセットアップで使用することができます。Map_Inj2Cyl および

Const_max_num_PortInjector_PressureDrop パラメータを使用して、吸

気マニホールド、インジェクション、および気筒を割り当てます。

PORTINJECTOR_TIMING

Ftp_75 テストサイクルでのエンジンのスイッチオフフェーズが更新されま

した。1369 秒の合計時間後、エンジンは 10 分間オフになります。その

後、エンジンはウォームリスタートされます。

さらに、3 つのクラス（ 動力対質量比に対応） を持つ新しいテストサイク

ル WLTC（Worldwide Harmonized Light Vehicle Test Procedure）が実

装されました。新しいテストサイクルは、新しいエンジンデモの test
cycles フォルダに格納されています。

テストサイクル
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ASM Diesel Engine Blockset 2.2 への移行

Const_disable_FMU_q_Inj、Const_enable_FMU_n_Engine、および

Const_enable_FMU_q_Inj パラメータは、これらのしきい値が機能的な

影響を与えることがなくなったため、削除されました。この変更による、モ

デルの動作に対する機能的な影響はありません。

Map_eta_DeltaAngle パラメータの名前が Map_phi_FMU_energized
に変更されました。この変更による、モデルの動作に対する機能的な影

響はありません。

フィードフォワードテーブルによる制御方式を改善するために、

Map_phi_FMU_FF パラメータが追加されました。

ポンプサイクル内のコントロール変数の定義済みポンプ角度更新によっ

てパルス制御モードを改善するために、Sw_phi_FMU_Update パラメー

タが追加されました。

バルブ操作で遅延を考慮するために、Map_ValveDelay パラメータが追

加されました。

phi_FMU_energized 出力ベクトル内の非アクティブエレメントは、I/O 動

作と並行して、999 に置き換えられるようになりました。999 のクランク

角は、高圧ポンププラントモデルでは無効として解釈されます。その結

果、対応するポンプサイクルは、高圧レールに燃料を提供しなくなりま

す。

RAIL_CONTROL_
CRANKBASED

MATLAB/Simulink でのデータ型の整合性チェックを考慮するために

データ型の変換ブロックが挿入されました。この変更は機能への影響は

なく、[Update diagram]時に MATLAB で警告が出力されないようにする

だけです。

DPF_REGENERATION

このブロックは、負の TDC オフセット定義も計上するように変更されまし

た。

FMU 作動のないポンプサイクルを考慮するために、FMU 作動情報を含

むベクトルが記録されるようになります。これに基づいて、ポンプブロック

は現在のポンプサイクルに属する作動信号のみを考慮します。

HPP_CRANKBASED

このブロックのパラメータは、ダミー値で初期化されます。新しい出力

ポートは終了されます。

ENGINE_SETUP

このパラメータは、ダミー値で初期化されます。新しい出力ポートは終了

されます。

COMMON_ENGINE_
PARAMETERS
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このブロックでは、20 気筒での使用が修正されました。気筒 20 を想定

しているインジェクションは、気筒 20 に正しく割り当てられるようになり

ます。

INJECTOR

このブロックでは、20 気筒での使用が修正されました。気筒 20 を想定

しているインジェクションは、気筒 20 に正しく割り当てられるようになり

ます。

UNIT_INJECTOR
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ASM Diesel Exhaust Blockset

ASM Diesel Exhaust Blockset 2.1.1 への移行

PT1 項は、圧力降下情報のみでなく出力圧力にも遅延を適用するため

に移動されました。この変更はシミュレーション動作に影響を及ぼしま

す。そのため、移行時に、リンクが以前のバージョンのブロックに変更さ

れます。

DIESEL_OXIDATION_
CATALYST
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ASM Diesel InCylinder Blockset

本章の内容

ASM Diesel InCylinder Blockset 2.1 の新機能 60

ASM Diesel InCylinder Blockset 2.1 への移行 61

項目の一覧

ASM Diesel InCylinder Blockset 2.1 の新機能

ASM デモモデルの標準開始スクリプト go.m ファイルは、サポートされ

るシミュレーションプラットフォームの変更を組込むために調整されまし

た。

修正された go.m ファイルには、次のプラットフォームオプションが含ま

れます。

n 'RTI'：DS1005、DS1006、DS1007、MicroLabBox

n 'SCALEXIO'：SCALEXIO ハードウエア

n 'VEOS'：VEOS（オフラインシミュレーションプラットフォーム）

go.m ファイルの呼び出し手順の詳細については、対応するファイルヘッ

ダまたは「モデルの初期化」 (  『ASM ユーザガイド』)を参照してくださ

い。

開始スクリプト go.m ファイルには、VEOS ターゲットの変更も組込まれ

ています。Release 2015-B では、VEOS は DSOffSim ターゲットの代わり

に DSRT ターゲットを使用します（「VEOS 3.5 への移行」(252 ページ)を
参照）。ASM デモプロジェクト内の go.m ファイルは、正しいコンパイラ

設定をトリガするように調整されました。

モデルの開始スクリプト go.m
ファイル

Ftp_75 テストサイクルでのエンジンのスイッチオフフェーズが更新されま

した。1369 秒の合計時間後、エンジンは 10 分間オフになります。その

後、エンジンはウォームリスタートされます。

さらに、3 つのクラス（ 動力対質量比に対応） を持つ新しいテストサイク

ル WLTC（Worldwide Harmonized Light Vehicle Test Procedure）が実

装されました。新しいテストサイクルは、新しいエンジンデモの test
cycles フォルダに格納されています。

テストサイクル
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ASM Diesel InCylinder Blockset 2.1 への移行

MATLAB/Simulink でのデータ型の整合性チェックを考慮するために

データ型の変換ブロックが挿入されました。変更による機能への影響は

ありません。

DPF_REGENERATION
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ASM Drivetrain Basic Blockset

本章の内容

ASM Drivetrain Basic Blockset 4.1.1 の新機能 62

ASM Drivetrain Basic Blockset 4.1.1 への移行 62

項目の一覧

ASM Drivetrain Basic Blockset 4.1.1 の新機能

CYCLES ブロックは、エンジンのスイッチオフフェーズによるテストサイク

ルの定義を受け入れるようになりました。エンジンのウォームリスタート

をテストするために、テスト中にエンジンをオフにして再始動することが

できます。テストサイクル定義ファイルに新しい変数（Sw_Engine）を追加

することができます。この変数は、エンジンをオフにする値 0 とオンにす

る値 1 を持ちます。

例として、新しいエンジンデモモデルの Ftp_75 テストサイクルを参照し

てください。ダイナモメータテストサイクルの実行時に、テストベンチがエ

ンジンをオフにすることがないように、低いエンジン回転数も新しいパラ

メータとして実装されます。

CYCLES

ASM Drivetrain Basic Blockset 4.1.1 への移行

移行時に、低いエンジン回転数用の新しい Const_n_Engine_Min パラ

メータが追加されます。以前の動作が変更されないように、このパラメー

タのデフォルト値は 0 になっています。

CYCLES
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ASM Electric Components Blockset

本章の内容

ASM Electric Components Blockset 3.1 の新機能 63

ASM Electric Components Blockset 3.1 への移行 64

項目の一覧

ASM Electric Components Blockset 3.1 の新機能

ASM デモモデルの標準開始スクリプト go.m ファイルは、サポートされ

るシミュレーションプラットフォームの変更を組込むために調整されまし

た。

修正された go.m ファイルには、次のプラットフォームオプションが含ま

れます。

n 'RTI'：DS1005、DS1006、DS1007、MicroLabBox

n 'SCALEXIO'：SCALEXIO ハードウエア

n 'VEOS'：VEOS（オフラインシミュレーションプラットフォーム）

go.m ファイルの呼び出し手順の詳細については、対応するファイルヘッ

ダまたは「モデルの初期化」 (  『ASM ユーザガイド』)を参照してくださ

い。

開始スクリプト go.m ファイルには、VEOS ターゲットの変更も組込まれ

ています。Release 2015-B では、VEOS は DSOffSim ターゲットの代わり

に DSRT ターゲットを使用します（「VEOS 3.5 への移行」(252 ページ)を
参照）。ASM デモプロジェクト内の go.m ファイルは、正しいコンパイラ

設定をトリガするように調整されました。

モデルの開始スクリプト go.m
ファイル

このブロックに、界磁電流用の新しい出力ポート：I_Excitation が追加さ

れました。

ALTERNATOR

これは、新しく追加されたブロックです。3 相電源変数から 3 相機械変

数へ、およびその逆方向への電流（または電圧）変換に使用されます。

ASM_EC_STARDELTA

マシン構成を切り替えるために、新しいパラメータが追加されました。マ

シンをスター構成またはデルタ構成のどちらかでモデリングすることが

できます。

PMSM_D_Q_NONLINEAR
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マシン構成を切り替えるために、新しいパラメータが追加されました。マ

シンをスター構成またはデルタ構成のどちらかでモデリングすることが

できます。

PMSM_MAGNET_
SYNCHRONOUS_
MACHINE_D_Q

マシン構成を切り替えるために、新しいパラメータが追加されました。マ

シンをスター構成またはデルタ構成のどちらかでモデリングすることが

できます。

SQUIRREL_CAGE_
ASYNCHRONOUS_
MACHINE_D_Q

マシンをその構成に従って制御するために、新しいパラメータが追加さ

れました。

PMSM_CONTROLLER

マシンをその構成に従って制御するために、新しいパラメータが追加さ

れました。

PMSM_CONTROLLER_
THREE_LEVEL

マシンをその構成に従って制御するために、新しいパラメータが追加さ

れました。

SCIM_CONTROLLER

ASM Electric Components Blockset 3.1 への移行

ブロックは、サブコンポーネントブロック BRAKE_CONTROL、
DRIVE_MANAGEMENT、TRQ_REQUEST_COORDINATION、

KEY_SIGNALS_ICE、STARTER_ICE、CLUTCH_CONTROL および

HYBRID_VEHICLE_SWITCH に分割されます。この変更は機能への影響

はありませんが、SoftECU Hybrid Manager をより簡単に変更できるよう

になります。

SOFT_ECU_HYBRID_
MANAGER

入力ポートと出力ポートの名前が次のように変更されています。

n v_Stator[a;b;c][V]は v[a;b;c][V]に変更

n i_Stator[a;b;c][V]は i[a;b;c][V]に変更

この変更は、以下のブロックに反映されています。

n PMSM_D_Q_NONLINEAR

n BRUSHLESS_DC_MACHINE_ALPHA_BETA

n PMSM_MAGNET_SYNCHRONOUS_MACHINE_D_Q

n SQUIRREL_CAGE_ASYNCHRONOUS_MACHINE_D_Q

n PMSM_CONTROLLER

n PMSM_CONTROLLER_BASIC

n PMSM_CONTROLLER_THREE_LEVEL

入力ポートと出力ポートの名前

変更
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n SCIM_CONTROLLER

n SCIM_CONTROLLER_BASIC

n THREE_PHASE_INVERTER

n THREE_LEVEL_THREE_PHASE_INVERTER

n THREE_PHASE_DCM_INVERTER

v_Stator[a;b;c][V]入力ポートの名前は v[a;b;c][V]に変更されました。

この変更は、以下のブロックに反映されています。

n SPACE_VECTOR_MODULATOR

n THREE_LEVEL_SPACE_ VECTOR_MODULATOR

i_Stator[a;b;c][V]入力ポートの名前は、i[a;b;c][V]に変更されました。

この変更は、以下のブロックに反映されています。

n BLDC_CONTROLLER

n BLDC_CONTROLLER_BASIC

入力ポートの名前変更
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ASM Environment Blockset

本章の内容

ASM Environment Blockset 4.3 の新機能 66

ASM Environment Blockset 4.3 への移行 66

項目の一覧

ASM Environment Blockset 4.3 の新機能

ステアリングホイールの角度は、グローバルリセットでリセットされます。LATERAL_CONTROL1/
LATERAL_CONTROL2

ASM Environment Blockset 4.3 への移行

ステアリングホイールの角度は、グローバルリセットでリセットされます。LATERAL_CONTROL1/
LATERAL_CONTROL2

距離計算は、動的な数のトラフィックオブジェクトに対して実行されます。

そのため、対応する ROAD ブロックの Simulink ポートでは、幅が動的

にサイジングされます。

Simulink の診断のために変更が加えられています。

ROAD

Simulink の診断のために変更が加えられています。BASIC_ROAD

Simulink の診断のために変更が加えられています。MANEUVER_SCHEDULER

リセット後の動作が修正されました。GEAR_SHIFTER
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ASM Gasoline Engine Basic Blockset

本章の内容

ASM Gasoline Engine Basic Blockset 2.0.2 の新機能 67

ASM Gasoline Engine Basic Blockset 2.0.2 への移行 68

項目の一覧

ASM Gasoline Engine Basic Blockset 2.0.2 の新機能

ASM デモモデルの標準開始スクリプト go.m ファイルは、サポートされ

るシミュレーションプラットフォームの変更を組込むために調整されまし

た。

修正された go.m ファイルには、次のプラットフォームオプションが含ま

れます。

n 'RTI'：DS1005、DS1006、DS1007、MicroLabBox

n 'SCALEXIO'：SCALEXIO ハードウエア

n 'VEOS'：VEOS（オフラインシミュレーションプラットフォーム）

go.m ファイルの呼び出し手順の詳細については、対応するファイルヘッ

ダまたは「モデルの初期化」 (  『ASM ユーザガイド』)を参照してくださ

い。

開始スクリプト go.m ファイルには、VEOS ターゲットの変更も組込まれ

ています。Release 2015-B では、VEOS は DSOffSim ターゲットの代わり

に DSRT ターゲットを使用します（「VEOS 3.5 への移行」(252 ページ)を
参照）。ASM デモプロジェクト内の go.m ファイルは、正しいコンパイラ

設定をトリガするように調整されました。

モデルの開始スクリプト go.m
ファイル

このブロックの Reset 入力ポートは無効でしたが、正しく機能するように

修正されました。

WALL_FILM

このブロックでは、燃料供給と吸気マニホールドとの差圧が小さい場合

に、少ない燃料量を計算できるようになりました。これは、圧縮天然ガス

エンジンに使用されます。

Map_mdot_Fuel_Gain_Red パラメータが追加されました。燃料差圧計

算用に、2 つの新しい入力ポート、p_InMan[Pa]と p_Fuel[Pa]が作成さ

れました。

PORTINJECTOR
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ガス燃料の計算用に、Const_kappa_Fuel パラメータが追加されていま

す。

このために、次のブロックに対応する出力ポートが追加されました。

n kappa_Fuel[]

n cv_Fuel[J|[kgK]]

n cp_Fuel[J|[kgK]]

COMMON_ENGINE_
PARAMETERS

このブロックでは、インジェクタ燃料供給と吸気マニホールド間の差圧が

小さすぎる場合に、燃料量を少なく計上するために、噴射時間を長く計

算できるようになりました。

Map_mdot_Fuel_Gain_Red パラメータが追加されました。燃料差圧計

算用に、2 つの新しい入力ポート、p_InMan[Pa]と p_Fuel[Pa]が作成さ

れました。

PORTINJECTOR_TIMING ブロックは、V 型エンジンなど、複数の吸気エ

ンジンセットアップで使用することができます。Map_Inj2Cyl および

Const_max_num_PortInjector_PressureDrop パラメータを使用して、吸

気マニホールド、インジェクション、および気筒を割り当てます。

PORTINJECTOR_TIMING

Ftp_75 テストサイクルでのエンジンのスイッチオフフェーズが更新されま

した。1369 秒の合計時間後、エンジンは 10 分間オフになります。その

後、エンジンはウォームリスタートされます。

さらに、3 つのクラス（ 動力対質量比に対応） を持つ新しいテストサイク

ル WLTC（Worldwide Harmonized Light Vehicle Test Procedure）が実

装されました。新しいテストサイクルは、新しいエンジンデモの test
cycles フォルダに格納されています。

テストサイクル

ASM Gasoline Engine Basic Blockset 2.0.2 への移行

リセットが意図した通りに機能するようになりました。WALL_FILM

新しい機能の影響を受けないように、新しいパラメータと入力が設定さ

れます。

PORTINJECTOR

このパラメータは、ダミー値で初期化されます。新しい出力ポートは終了

されます。

ENGINE_SETUP

s

Automotive Simulation Model（ASM）
t

68
s

新機能と移行手順    2015 年 11 月



このパラメータは、ダミー値で初期化されます。新しい出力ポートは終了

されます。

COMMON_ENGINE_
PARAMETERS

新しい機能の影響を受けないように、新しいパラメータと入力が設定さ

れます。

PORTINJECTOR_TIMING
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ASM Gasoline Engine Blockset

本章の内容

ASM Gasoline Engine Blockset 3.2 の新機能 70

ASM Gasoline EngineBlockset 3.2 への移行 72

項目の一覧

ASM Gasoline Engine Blockset 3.2 の新機能

ASM デモモデルの標準開始スクリプト go.m ファイルは、サポートされ

るシミュレーションプラットフォームの変更を組込むために調整されまし

た。

修正された go.m ファイルには、次のプラットフォームオプションが含ま

れます。

n 'RTI'：DS1005、DS1006、DS1007、MicroLabBox

n 'SCALEXIO'：SCALEXIO ハードウエア

n 'VEOS'：VEOS（オフラインシミュレーションプラットフォーム）

go.m ファイルの呼び出し手順の詳細については、対応するファイルヘッ

ダまたは「モデルの初期化」 (  『ASM ユーザガイド』)を参照してくださ

い。

開始スクリプト go.m ファイルには、VEOS ターゲットの変更も組込まれ

ています。Release 2015-B では、VEOS は DSOffSim ターゲットの代わり

に DSRT ターゲットを使用します（「VEOS 3.5 への移行」(252 ページ)を
参照）。ASM デモプロジェクト内の go.m ファイルは、正しいコンパイラ

設定をトリガするように調整されました。

モデルの開始スクリプト go.m
ファイル

このブロックの Reset 入力ポートは無効でしたが、正しく機能するように

修正されました。

WALL_FILM

このブロックでは、燃料供給と吸気マニホールドとの差圧が小さい場合

に、少ない燃料量を計算できるようになりました。これは、圧縮天然ガス

エンジンに使用されます。

Map_mdot_Fuel_Gain_Red パラメータが追加されました。燃料差圧計

算用に、2 つの新しい入力ポート、p_InMan[Pa]と p_Fuel[Pa]が作成さ

れました。

PORTINJECTOR
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このブロックでは、20 気筒での使用が修正されました。気筒 20 を想定

したインジェクションが気筒 19 に割り当てられるバグがありました。

DIRECTINJECTOR

ENGINE_SETUP ブロックに、ModelDesk でパラメータ設定するための以

下のスイッチが追加されました。

n Const_max_num_PortInjector_PressureDrop

n Sw_Turbo_Stage[1SingleStage|2TwoStage]

n Sw_Turbo_Model [1phys|2LUT]

これまで、このパラメータ設定は、SWITCHES_TURBO ブロックで行われ

ていました。

Sw_Turbo_Model_[1phys|2LUT]と Sw_Turbo_Stage_[1SingleStage|
2TwoStage]は新しい出力ポートです。これらの変更は、turbocharger モ
デルに Turbo_Adv モデル、Turbo_2Stage モデル、またはその両方が

含まれる場合に、エンジンモデルで効果を持ちます。

エンジンモデルに含まれるターボチャージャモデルがコンポーネントを含

む場合、ModelDesk の[Engine Setup]ページからターボモデルの切り替

えを行うことができます。

ENGINE_SETUP

ガス燃料の計算用に、Const_kappa_Fuel パラメータが追加されていま

す。

このために、次のブロックに対応する出力ポートが追加されました。

n kappa_Fuel[]

n cv_Fuel[J|[kgK]]

n cp_Fuel[J|[kgK]]

COMMON_ENGINE_
PARAMETERS

このブロックでは、インジェクタ燃料供給と吸気マニホールド間の差圧が

小さすぎる場合に、燃料量を少なく計上するために、噴射時間を長く計

算できるようになりました。

Map_mdot_Fuel_Gain_Red パラメータが追加されました。燃料差圧計

算用に、2 つの新しい入力ポート、p_InMan[Pa]と p_Fuel[Pa]が作成さ

れました。

PORTINJECTOR_TIMING ブロックは、V 型エンジンなど、複数の吸気エ

ンジンセットアップで使用することができます。Map_Inj2Cyl および

Const_max_num_PortInjector_PressureDrop パラメータを使用して、吸

気マニホールド、インジェクション、および気筒を割り当てます。

PORTINJECTOR_TIMING

次のブロックが新しく追加されています。

n CNG_PRESSURE_REGULATOR

n CNG_SHUTOFF_VALVE

新しいブロック
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n CNG_HIGH_PRESSURE_LINE

n CNG_TANK

n CNG_RAIL

Ftp_75 テストサイクルでのエンジンのスイッチオフフェーズが更新されま

した。1369 秒の合計時間後、エンジンは 10 分間オフになります。その

後、エンジンはウォームリスタートされます。

さらに、3 つのクラス（ 動力対質量比に対応） を持つ新しいテストサイク

ル WLTC（Worldwide Harmonized Light Vehicle Test Procedure）が実

装されました。新しいテストサイクルは、新しいエンジンデモの test
cycles フォルダに格納されています。

テストサイクル

ASM Gasoline EngineBlockset 3.2 への移行

Const_disable_FMU_q_Inj、Const_enable_FMU_n_Engine、および

Const_enable_FMU_q_Inj パラメータは、これらのしきい値が機能的な

影響を与えることがなくなったため、削除されました。この変更による、モ

デルの動作に対する機能的な影響はありません。

Map_eta_DeltaAngle パラメータの名前が Map_phi_FMU_energized
に変更されました。この変更による、モデルの動作に対する機能的な影

響はありません。

フィードフォワードテーブルによる制御方式を改善するために、

Map_phi_FMU_FF パラメータが追加されました。

ポンプサイクル内のコントロール変数の定義済みポンプ角度更新によっ

てパルス制御モードを改善するために、Sw_phi_FMU_Update パラメー

タが追加されました。

バルブ操作で遅延を考慮するために、Map_ValveDelay パラメータが追

加されました。

phi_FMU_energized 出力ベクトル内の非アクティブエレメントは、I/O 動

作と並行して、999 に置き換えられるようになりました。999 のクランク

角は、高圧ポンププラントモデルでは無効として解釈されます。その結

果、対応するポンプサイクルは、高圧レールに燃料を提供しなくなりま

す。

RAIL_CONTROL_
CRANKBASED
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このブロックは、負の TDC オフセット定義も計上するように変更されまし

た。

FMU 作動のないポンプサイクルを考慮するために、FMU 作動情報を含

むベクトルが記録されるようになります。これに基づいて、ポンプブロック

は現在のポンプサイクルに属する作動信号のみを考慮します。

HPP_CRANKBASED

新しい機能の影響を受けないように、新しいパラメータと入力が設定さ

れます。

PORTINJECTOR_TIMING

新しい機能の影響を受けないように、新しいパラメータと入力が設定さ

れます。

PORTINJECTOR

基礎

• 「ASM モデルの移行」 (  『ASM ユーザガイド』)

関連トピック
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ASM Gasoline InCylinder Blockset

本章の内容

ASM Gasoline InCylinder Blockset 2.1 の新機能 74

ASM Gasoline InCylinder Blockset 2.1 への移行 75

項目の一覧

ASM Gasoline InCylinder Blockset 2.1 の新機能

ASM デモモデルの標準開始スクリプト go.m ファイルは、サポートされ

るシミュレーションプラットフォームの変更を組込むために調整されまし

た。

修正された go.m ファイルには、次のプラットフォームオプションが含ま

れます。

n 'RTI'：DS1005、DS1006、DS1007、MicroLabBox

n 'SCALEXIO'：SCALEXIO ハードウエア

n 'VEOS'：VEOS（オフラインシミュレーションプラットフォーム）

go.m ファイルの呼び出し手順の詳細については、対応するファイルヘッ

ダまたは「モデルの初期化」 (  『ASM ユーザガイド』)を参照してくださ

い。

開始スクリプト go.m ファイルには、VEOS ターゲットの変更も組込まれ

ています。Release 2015-B では、VEOS は DSOffSim ターゲットの代わり

に DSRT ターゲットを使用します（「VEOS 3.5 への移行」(252 ページ)を
参照）。ASM デモプロジェクト内の go.m ファイルは、正しいコンパイラ

設定をトリガするように調整されました。

モデルの開始スクリプト go.m
ファイル

このブロックでは、インジェクタ燃料供給と吸気マニホールド間の差圧が

小さすぎる場合に、燃料量を少なく計上するために、噴射時間を長く計

算できるようになりました。

Map_mdot_Fuel_Gain_Red パラメータが追加されました。燃料差圧計

算用に、2 つの新しい入力ポート、p_InMan[Pa]と p_Fuel[Pa]が作成さ

れました。

PORTINJECTOR_TIMING
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PORTINJECTOR_TIMING ブロックは、V 型エンジンなど、複数の吸気エ

ンジンセットアップで使用することができます。Map_Inj2Cyl および

Const_max_num_PortInjector_PressureDrop パラメータを使用して、吸

気マニホールド、インジェクション、および気筒を割り当てます。

このブロックでは、燃料供給と吸気マニホールドとの差圧が小さい場合

に、少ない燃料量を計算できるようになりました。これは、圧縮天然ガス

エンジンに使用されます。

Map_mdot_Fuel_Gain_Red パラメータが追加されました。燃料差圧計

算用に、2 つの新しい入力ポート、p_InMan[Pa]と p_Fuel[Pa]が作成さ

れました。

PORTINJECTOR

Ftp_75 テストサイクルでのエンジンのスイッチオフフェーズが更新されま

した。1369 秒の合計時間後、エンジンは 10 分間オフになります。その

後、エンジンはウォームリスタートされます。

さらに、3 つのクラス（ 動力対質量比に対応） を持つ新しいテストサイク

ル WLTC（Worldwide Harmonized Light Vehicle Test Procedure）が実

装されました。新しいテストサイクルは、新しいエンジンデモの test
cycles フォルダに格納されています。

テストサイクル

ASM Gasoline InCylinder Blockset 2.1 への移行

新しい機能の影響を受けないように、新しいパラメータと入力が設定さ

れます。

PORTINJECTOR_TIMING

新しい機能の影響を受けないように、新しいパラメータと入力が設定さ

れます。

PORTINJECTOR
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ASM Optimizer

本章の内容

ASM Optimizer 1.7 の新機能 76

ASM Optimizer Blockset 1.7 への移行 77

項目の一覧

ASM Optimizer 1.7 の新機能

データ、実行、後処理の設定はより明確に分離されます。このため、いく

つかの入力が別のページに配置されるようになりました。軸定義は、

CalcEOPC スクリプトから後処理の個別の設定ファイルに移動されてい

ます。

ModelDesk の General Settings ファイルは再利用することができます。

データ、実行、後処理の分離

更新プロセスが自動的に実行されます。たとえば、マッピングを変更す

ると、OPData 構造体の再生成が自動的にトリガされます。

更新動作の改善

ModelDesk 計測データファイル（*.md）は、平均値計測およびインポー

トのマッピングのソースとして使用することができます。

ModelDesk 計測データファイ

ルのインポート

傾斜 適化アルゴリズムの結果は、開始条件によって異なります。各タ

スクの各運転ポイントがロードまたは 適化されるようになりました。こ

れにより、 適化を繰り返し実行しても同じ結果が得られます。

再起動動作の改善

後処理ページは、 適化タスク処理と同様に再設計されました。グロー

バルな後処理設定を維持するために、[Manage Postprocessing]ページ

が導入されています。各 適化タスクに対して、個別の[Postprocessing
Task]ページが作成されます。

後処理の再設計

各タスクの後にファンクションを追加することができます。これらのファン

クションを使用して、OPData を変更することができます。たとえば、タス

ク結果をさらにプロットに使用することもできます。

適化後のファンクション
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ASM Optimizer Blockset 1.7 への移行

すべての設定は新しい場所に転送されます。EOPV 計算の既存の軸定

義を使用して、Settings ファイルが作成されます。既存のポストコマンド

では、Post Optimization Function が生成されます。結果の構造体が変

更されるため、 適化が開始されると既存の結果は削除されます。

全般
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ASM Traffic Blockset

本章の内容

ASM Traffic Blockset 3.3 の新機能 78

ASM Traffic Blockset 3.3 への移行 79

項目の一覧

ASM Traffic Blockset 3.3 の新機能

ASM デモモデルの標準開始スクリプト go.m ファイルは、サポートされ

るシミュレーションプラットフォームの変更を組込むために調整されまし

た。

修正された go.m ファイルには、次のプラットフォームオプションが含ま

れます。

n 'RTI'：DS1005、DS1006、DS1007、MicroLabBox

n 'SCALEXIO'：SCALEXIO ハードウエア

n 'VEOS'：VEOS（オフラインシミュレーションプラットフォーム）

go.m ファイルの呼び出し手順の詳細については、対応するファイルヘッ

ダまたは「モデルの初期化」 (  『ASM ユーザガイド』)を参照してくださ

い。

開始スクリプト go.m ファイルには、VEOS ターゲットの変更も組込まれ

ています。Release 2015-B では、VEOS は DSOffSim ターゲットの代わり

に DSRT ターゲットを使用します（「VEOS 3.5 への移行」(252 ページ)を
参照）。ASM デモプロジェクト内の go.m ファイルは、正しいコンパイラ

設定をトリガするように調整されました。

モデルの開始スクリプト go.m
ファイル

燃料消費量と二酸化炭素排出量をシミュレートするために、

FUEL_CONSUMPTION ブロックが ENGINE サブシステムに追加されまし

た。計算は概算です。デモの焦点はビークルダイナミクスであるためで

す。燃料消費量はブレーキ固有の燃料消費量マップに基づいて計算さ

れます。これが燃費の計測になります。

このブロックは新しいデモのみに実装され、移行中に自動的に追加され

ません。このブロックを使用するには、それをライブラリからドラッグして

関連するポートに接続します。

FUEL_CONSUMPTION
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ASM Traffic Blockset 3.3 への移行

インプリメンテーションが変更されました。Selector ブロックではなく、

Demux ブロックが使用されます。

CUSTOM_SENSOR_
SCOPEZONE

インプリメンテーションが変更されました。Selector ブロックではなく、

Demux ブロックが使用されます。

CUSTOM_SENSOR_OUTPUT

ASMSignalBus が変更されました。詳細については、「Traffic Scheduler」
(  『ASM Traffic Reference』)を参照してください。

TRAFFIC_SCHEDULER

PosVec_mainPnt_Fellows[x;y;z][m]出力ポートの幅が、ワークスペース

変数によって定義されるようになりました。

FELLOW_PARAMETERS

Simulink の診断のために変更が加えられています。SENSOR_POSITION

Simulink の診断のために変更が加えられています。COORDINATE_
TRANSFORMATION

Simulink の診断のために変更が加えられています。NEAREST POINT

Simulink の診断のために変更が加えられています。FELLOW_POSITION

Simulink の診断のために変更が加えられています。NEAREST SURFACE

Simulink の診断のために変更が加えられています。RADARSENSOR_3D
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ASM Trailer Blockset

本章の内容

ASM Trailer Blockset 2.4 の新機能 80

ASM Trailer Blockset 2.4 への移行 81

項目の一覧

ASM Trailer Blockset 2.4 の新機能

ASM デモモデルの標準開始スクリプト go.m ファイルは、サポートされ

るシミュレーションプラットフォームの変更を組込むために調整されまし

た。

修正された go.m ファイルには、次のプラットフォームオプションが含ま

れます。

n 'RTI'：DS1005、DS1006、DS1007、MicroLabBox

n 'SCALEXIO'：SCALEXIO ハードウエア

n 'VEOS'：VEOS（オフラインシミュレーションプラットフォーム）

go.m ファイルの呼び出し手順の詳細については、対応するファイルヘッ

ダまたは「モデルの初期化」 (  『ASM ユーザガイド』)を参照してくださ

い。

開始スクリプト go.m ファイルには、VEOS ターゲットの変更も組込まれ

ています。Release 2015-B では、VEOS は DSOffSim ターゲットの代わり

に DSRT ターゲットを使用します（「VEOS 3.5 への移行」(252 ページ)を
参照）。ASM デモプロジェクト内の go.m ファイルは、正しいコンパイラ

設定をトリガするように調整されました。

モデルの開始スクリプト go.m
ファイル

ブロックに新しいパラメータが追加されました：

Map_Angle_Gamma_Axle_F_y。これは、左右方向の力を考慮するため

に、軸回転を行います。

SUSCOMP_RIGID_SYM_xxx

s

Automotive Simulation Model（ASM）
t

80
s

新機能と移行手順    2015 年 11 月



ASM Trailer Blockset 2.4 への移行

新しいパラメータが追加されました：Map_Angle_Gamma_Axle_F_y。SUSCOMP_RIGID_SYM_xxx

テイラー展開の arcsin 計算でのバグ（3 次テイラー級数での符号の間

違い）が修正されました。

SUSKIN_RIGID_SYM_xxx
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ASM Truck Blockset

本章の内容

ASM Truck Blockset 2.3 の新機能 82

ASM Truck Blockset 2.3 への移行 83

項目の一覧

ASM Truck Blockset 2.3 の新機能

ASM デモモデルの標準開始スクリプト go.m ファイルは、サポートされ

るシミュレーションプラットフォームの変更を組込むために調整されまし

た。

修正された go.m ファイルには、次のプラットフォームオプションが含ま

れます。

n 'RTI'：DS1005、DS1006、DS1007、MicroLabBox

n 'SCALEXIO'：SCALEXIO ハードウエア

n 'VEOS'：VEOS（オフラインシミュレーションプラットフォーム）

go.m ファイルの呼び出し手順の詳細については、対応するファイルヘッ

ダまたは「モデルの初期化」 (  『ASM ユーザガイド』)を参照してくださ

い。

開始スクリプト go.m ファイルには、VEOS ターゲットの変更も組込まれ

ています。Release 2015-B では、VEOS は DSOffSim ターゲットの代わり

に DSRT ターゲットを使用します（「VEOS 3.5 への移行」(252 ページ)を
参照）。ASM デモプロジェクト内の go.m ファイルは、正しいコンパイラ

設定をトリガするように調整されました。

モデルの開始スクリプト go.m
ファイル

ブロックに新しいパラメータが追加されました：

Map_Angle_Gamma_Axle_F_y。これは、左右方向の力を考慮するため

に、軸回転を行います。

SUSCOMP_RIGID_SYM_xxx

Drivetrain モデルは、1 つの前輪駆動軸と 2 つの後輪駆動軸を持つ

6x6 構成に変更されました。新しいデモでは、リジッドドライブトレインア

プローチが使用されています。2 つのセントラル、1 つのフロント、2 つの

リアディファレンシャルで新しいドライブトレイン設定を構築します。この

ために、ASM ブロックのマルチインスタンス機能が使用されています。

Drivetrain
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新しい設定は、新しいデモでのみ使用することができます。ただし、ビー

クルダイナミクスデモモデルの以前の柔軟なドライブトレイン設定は引き

続き使用することができます。

ASM Truck Blockset 2.3 への移行

新しいパラメータが追加されました：Map_Angle_Gamma_Axle_F_y。SUSCOMP_RIGID_SYM_xxx

テイラー展開の arcsin 計算でのバグ（3 次テイラー級数での符号の間

違い）が修正されました。

SUSKIN_RIGID_SYM_xxx
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ASM Turbocharger Blockset

本章の内容

ASM Turbocharger Blockset 3.1.1 の新機能 84

ASM Turbocharger Blockset 3.1.1 への移行 85

項目の一覧

ASM Turbocharger Blockset 3.1.1 の新機能

このブロックには、2 つのターボチャージャの使用時に流量割合を一定

化するための新しい出力ポートが追加されました。

n Xsi_Fuel_PostTurbHPMan[0_1]

n Xsi_Air_PostTurbHPMan[0_1]

n Xsi_Exh_PostTurbHPMan[0_1]

POSTTURBHPMAN

Sw_TurbineType 入力ポートは削除されました。可変タービンジオメトリ

（VTG）の作動によってタービンを制御するかどうかを設定するために、

Sw_Ctrl_VTG_On パラメータが追加されました。VTG 作動信号用の入力

ポートは、位置信号を待機するようになりました。

タービンを通した逆流を回避するために、パワーバランスが修正されま

した。

TURBINE

Sw_TurbineType 入力ポートは削除されました。可変タービンジオメトリ

（VTG）の作動によって高圧タービンを制御するかどうかを設定する

Sw_Ctrl_VTG_On パラメータが追加されました。VTG 作動信号用の入力

ポートは、位置信号を待機するようになりました。

タービンを通した逆流を回避するために、パワーバランスが修正されま

した。

TURBINE_HP

このブロックは、ASM Gasoline Engine にも使用できるようになりまし

た。異なるタービンデータとの互換性を高めるために、関数が修正され

ました。

Sw_TurbineType 入力ポートは削除されました。可変タービンジオメトリ

（VTG）の作動によって高圧タービンを制御するかどうかを設定する

Sw_Ctrl_VTG_On パラメータが追加されました。VTG 作動信号用の入力

ポートは、位置信号を待機するようになりました。

TURBINE_SAEJ922
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変換スケーリングをカスタマイズするために、Sw_mdot_Conv、
Const_ConvScaling_mdot、Sw_omega_TC_Conv、および

Const_ConvScaling_omega パラメータが追加されました。

タービンの場合の熱流束を考慮するために、Map_HeatLoss_Turb_Rel
パラメータが新たに追加されました。

Sw_TurbineType 入力ポートは削除されました。

ウェストゲートを制御するかどうかを設定するために、

Sw_Ctrl_WGate_On パラメータが追加されました。ウェストゲート作動信

号用の入力ポートは、位置信号を待機するようになりました。

WASTEGATE_VALVE

Sw_TurbineType 入力ポートは削除されました。

ウェストゲートを制御するかどうかを設定するために、

Sw_Ctrl_WGate_On パラメータが追加されました。ウェストゲート作動信

号用の入力ポートは、位置信号を待機するようになりました。

WASTEGATE_VALVE_HP

MAPS_TC ブロックの名前が TURBO_BASIC に変更されました。

Sw_Ctrl_TC 入力ポートが削除され、Sw_Ctrl_TC パラメータとして追加さ

れました。これはウェストゲートか VTG を使用するか、または作動信号

を使用しないかを決定するために使用されます。

TURBO_BASIC

MAPS_TC_2STAGE ブロックの名前が TURBO_BASIC_2STAGE に変更さ

れました。

Sw_Ctrl_TC 入力ポートが削除され、Sw_Ctrl_TC パラメータとして追加さ

れました。これはシステムが入力作動信号を使用するかどうかを決定す

るために使用されます。

TURBO_BASIC_2STAGE

ASM Turbocharger Blockset 3.1.1 への移行

次のシステムは、移行時に以前のバージョンに移動されます。

n POSTTURBHPMAN

n TURBINE

n TURBINE_HP

n TURBINE_SAEJ922

n WASTEGATE_VALVE

n WASTEGATE_VALVE_HP

n TURBO_BASIC

以前のバージョン
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n TURBO_BASIC_2STAGE

n SWITCHES_TURBO_2_0
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ASM Vehicle Dynamics Blockset

本章の内容

ASM Vehicle Dynamics Blockset 3.2 の新機能 87

ASM Vehicle Dynamics Blockset 3.2 への移行 88

項目の一覧

ASM Vehicle Dynamics Blockset 3.2 の新機能

ASM デモモデルの標準開始スクリプト go.m ファイルは、サポートされ

るシミュレーションプラットフォームの変更を組込むために調整されまし

た。

修正された go.m ファイルには、次のプラットフォームオプションが含ま

れます。

n 'RTI'：DS1005、DS1006、DS1007、MicroLabBox

n 'SCALEXIO'：SCALEXIO ハードウエア

n 'VEOS'：VEOS（オフラインシミュレーションプラットフォーム）

go.m ファイルの呼び出し手順の詳細については、対応するファイルヘッ

ダまたは「モデルの初期化」 (  『ASM ユーザガイド』)を参照してくださ

い。

開始スクリプト go.m ファイルには、VEOS ターゲットの変更も組込まれ

ています。Release 2015-B では、VEOS は DSOffSim ターゲットの代わり

に DSRT ターゲットを使用します（「VEOS 3.5 への移行」(252 ページ)を
参照）。ASM デモプロジェクト内の go.m ファイルは、正しいコンパイラ

設定をトリガするように調整されました。

モデルの開始スクリプト go.m
ファイル

ブロックに新しいパラメータが追加されました：

Map_Angle_Gamma_Axle_F_y。これは、左右方向の力を考慮するため

に、軸回転を行います。

SUSCOMP_RIGID_SYM_xxx

燃料消費量と二酸化炭素排出量をシミュレートするために、

FUEL_CONSUMPTION ブロックが ENGINE サブシステムに追加されまし

た。計算は概算です。デモの焦点はビークルダイナミクスであるためで

す。燃料消費量はブレーキ固有の燃料消費量マップに基づいて計算さ

れます。これが燃費の計測になります。

FUEL_CONSUMPTION
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このブロックは新しいデモのみに実装され、移行中に自動的に追加され

ません。このブロックを使用するには、それをライブラリからドラッグして

関連するポートに接続します。

ASM Vehicle Dynamics Blockset 3.2 への移行

車両横滑り角の計算で"Not a number avoidance"が削除されました。

この計算には Simulink の atan2 関数が使用されます。そのため、ゼロ

除算は既に回避されています。

VEHICLE_MOVEMENT_
INFO_CAR

新しいパラメータが追加されました：Map_Angle_Gamma_Axle_F_y。SUSCOMP_RIGID_SYM_xxx

テイラー展開の arcsin 計算でのバグ（3 次テイラー級数での符号の間

違い）が修正されました。

SUSKIN_RIGID_SYM_xxx

"Bus signal treated as vector"警告を回避するために、Bus2Vector ブ
ロックが追加されました。

SOFT_ECU_
POWERSTEERING

"Bus signal treated as vector"警告を回避するために、Bus2Vector ブ
ロックが追加されました。

ステアリングロッドやステアリングコラムでの指数によるバネ摩擦要素の

計算が、"Not a Number"の生成を回避するように修正されました。

STEERING_3DOF_
VARIABLE_RATIO

"Bus signal treated as vector"警告を回避するために、Bus2Vector ブ
ロックが追加されました。

STEERING

"Bus signal treated as vector"警告を回避するために、Bus2Vector ブ
ロックが追加されました。

STEERING_VARIABLE_RATIO
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ConfigurationDesk

ConfigurationDesk は、さまざまなシナリオに適用できるツールです。リ

アルタイムアプリケーションの実装や、RapidPro ハードウエアの設定を

行うことができます。

目的

新機能と移行手順    2015 年 11 月 89
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ConfigurationDesk – Implementation

本章の内容

ConfigurationDesk 5.4（Implementation Version）の新機

能

90

ConfigurationDesk 5.4 への移行 95

項目の一覧

ConfigurationDesk 5.4（Implementation Version）の新機能

ConfigurationDesk は、MATLAB R2014a で導入された Simulink Coder
のパラメータ処理に関する機能をサポートしています。

詳細については、「TRC ファイル生成の変更」(35 ページ)を参照してくだ

さい。

トレースファイル生成の機能強

化のサポート

ConfigurationDesk では、Simulink インプリメンテーションコンテナファイ

ル（SIC ファイル）を ConfigurationDesk アプリケーションに追加すること

ができます。SIC ファイルは、ビヘイビアモデルコードを含むコンテナファ

イルです。ConfigurationDesk では、SIC ファイルをプリコンパイルするメ

ソッドが追加されました。次のようなパターンが想定されます。

n 読み取り可能なソースファイルのないプリコンパイル済み SIC ファイ

ル

ConfigurationDesk では、ソースファイルのある SIC ファイルを、ソー

スファイルはないが IP 保護に適した SCALEXIO 互換のライブラリファ

イルがある SIC ファイルに変換することができます。

n 元のソースファイルを含むプリコンパイル済み SIC ファイル

ConfigurationDesk では、元のソースファイルを含めたままプリコン

パイル済み SIC ファイルを作成することができます。これは、VEOS
Player で使用する場合に役立ちます。

このようなプリコンパイル済み SIC ファイルを使用すると、ビルドプロセス

が高速化されます。変換した SIC ファイルを ConfigurationDesk アプリ

ケーションに追加することができます。詳細については、「Creating
Precompiled SIC Files」 (  『ConfigurationDesk Real-Time
Implementation Guide』)を参照してください。

プリコンパイル済み SIC ファイ

ルのサポート
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ConfigurationDesk では、Simulink ビヘイビアモデルを含むリアルタイ

ムアプリケーションや、保護された参照先モデルを含む Simulink インプ

リメンテーションコンテナをビルドすることができます。「Model Interface
Package for Simulink 3.1 の機能」(147 ページ)を参照してください。

保護された Simulink モデル

のサポート

同一データポート名を持つ複数の FMU のサポート  
ConfigurationDesk では、FMU のモデル名とそのポート名、および FMU
のモデル記述ファイルで定義されたその階層構造を使用して、FMU の

各ポートを識別できるようになりました。このため、異なる FMU のポート

は、たとえ名前が同じであっても ID が異なります。このため、次のように

なります。

n 同じポート名の異なる FMU を、[Model port block: Duplicate ID]コン

フリクトを作成せずに ConfigurationDesk アプリケーションに追加す

ることができます。

n FMU をポート名は同じでモデル名が異なる FMU と置き換えると、元

の FMU で提供されて ConfigurationDesk アプリケーションで使用さ

れているすべてのポートが未解決になります。

FMU のインポート：列挙のサポート   ConfigurationDesk では、FMU で

列挙データ型をサポートするようになりました。このため、次のことが可

能になります。

n 列挙データ型の FMU 入出力を、ConfigurationDesk でデータポート

として使用することができます。

n 列挙データ型の FMU 変数を、TRC ファイルで使用することができま

す。

詳細については、「Integrating Functional Mock-up Units in
ConfigurationDesk」 (  『ConfigurationDesk Real-Time
Implementation Guide』)を参照してください。

FMU サポートの新機能

サポートされる V-ECU インプリメンテーションコンテナのバージョン   次
の表に、V-ECU インプリメンテーションコンテナをエクスポートするツー

ルのバージョンと、関連するコンテナのバージョンを示します。

V‑ECU インプリメンテーションを作成した製品 V‑ECU インプリメン

テーションのバージョン

dSPACE Release 2013-B 以前：

n SystemDesk 3.x
n TargetLink 3.5

1.0

dSPACE Release 2014-A：
n SystemDesk 4.2

2.0

V-ECU サポートの新機能
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V‑ECU インプリメンテーションを作成した製品 V‑ECU インプリメン

テーションのバージョン

dSPACE Release 2014-B：
n SystemDesk 4.3
n TargetLink 4.0

2.1

dSPACE Release 2015-A：
n SystemDesk 4.4

2.2

dSPACE Release 2015-B：
n SystemDesk 4.5
n TargetLink 4.1

2.3

同一ポート名を持つ複数の V-ECU インプリメンテーションのサポート  
ConfigurationDesk は、V-ECU インプリメンテーション名、ポート名、V-
ECU インプリメンテーション内でのポートのパスを使用して、各 V-ECU イ

ンプリメンテーションポートを識別するようになりました。そのため、異な

る V-ECU インプリメンテーション内のポートは、名前と V-ECU インプリメ

ンテーション内でのパスが同じであっても、異なる ID を持ちます。このた

め、次のようになります。

n 同じポート名を持つ異なる V-ECU インプリメンテーションを、[Model
port block: Duplicate ID]コンフリクトを作成せずに

ConfigurationDesk アプリケーションに追加することができます。

n V-ECU インプリメーションを、ポート名が同じで V-ECU インプリメー

ション名が異なる V-ECU インプリメーションと置き換えると、元の V-
ECU インプリメーションで提供されて ConfigurationDesk アプリケー

ションで使用されているすべてのポートが未解決になります。

デジタルファンクションポートのデータ型変換     [ConfigurationDesk
Options]ダイアログの [Configuration]ページにあるグローバルな

[Extend signal chain]オプションには、次の事項が適用されます。

[Model port data type]設定を[Inherited]に設定した場合、シグナル

チェーン拡張時に、値範囲[0|1]の整数データ型を持つデジタルファンク

ションポートに、Boolean データ型のモデルポート、たとえばデジタル信

号が作成されます。

ユーザ指定の飽和値の範囲   [Extend signal chain]コマンドを使用する

ときに、独自の飽和値を指定した場合は、次の事項が適用されます。

n 指定した値範囲は、[Extend Signal Chain]コマンドで生成したモデル

ポートの[Unit]プロパティに書き込まれます。

n 指定した値範囲は、ビルドプロセス中に生成された TRC ファイル内

のファンクションブロックの値範囲に書き込まれます。

拡張シグナルチェーンの飽和規則   ConfigurationDesk では、ファンク

ションポートにユーザ飽和値を指定することができます。[System

シグナルチェーンの拡張時の

データ型変換
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min/max values]を使用する場合、必要に応じて、モデルポートとファン

クションポート間でデータ型変換が自動的に実行されます。ファンクショ

ンポートに独自の[User min/max values]を指定して、[Extend Signal
Chain] ‑ [Create Suitable Model Port Block]コマンドを使用した場合、

ファンクション入力ポートとファンクション出力ポートの値範囲に特定の

飽和規則が適用されます。

「Specifying Global Options for Extending the Signal Chain」
(  『ConfigurationDesk Real-Time Implementation Guide』)を参照して

ください。

Current In、Voltage In   Current In および Voltage In ファンクションブ

ロックには、次の新しい機能があります。

n 角度位置の取得。角度位置の値は、電流／電圧値の計測と同期し

て取得されます。

n タイムスタンプおよび角度位置データの取得を有効化または無効化

して計算時間を短縮

詳細については、「Configuring the Basic Functionality (Current In)」
(  『ConfigurationDesk I/O Function Implementation Guide』)または

「Configuring the Basic Functionality (Voltage In)」
(  『ConfigurationDesk I/O Function Implementation Guide』)を参照し

てください。

Current Signal Capture、Voltage Signal Capture   Current Signal
Capture および Voltage Signal Capture ファンクションブロックには、次

の新しい機能があります。

n モデルステップで取得したすべてのシーケンスのすべてのサンプル

に対する角度位置の取得

n 取得した各シーケンス全体に対する開始角度位置の取得

n 角度位置および開始角度位置の取得を有効化または無効化して計

算時間を短縮

詳細については、Configuring the Basic Functionality (Current Signal
Capture)または 「Configuring the Basic Functionality (Voltage Signal
Capture)」 (  『ConfigurationDesk I/O Function Implementation
Guide』)を参照してください。

CAN   CAN ファンクションブロックは、DS2671 Bus Board の CAN FD
モードをサポートするようになりました。CAN FD フレームは、Bosch 社が

開発した Non‑ISO CAN FD プロトコルまたは 2015 年末にリリース予定

の次期 ISO 11898‑1:2015 規格に準拠した ISO CAN FD プロトコルのい

ずれかに準拠する必要があります。

詳細については、「CAN」 (  『ConfigurationDesk I/O Function
Implementation Guide』)を参照してください。

拡張されたファンクションブロッ

クタイプ
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通信マトリクスの変更   Bus Manager では、通信マトリクスのエレメント

にユーザ定義の設定を指定できるようになりました。定義された設定

は、アクティブな ConfigurationDesk アプリケーションにのみ適用されま

す。これにより、通信マトリクスのエレメントを、たとえば、元の通信マトリ

クスを変更せずに使用できるようになります。詳細については、

「Specifying User-Defined Settings for Communication Matrix
Elements」 (  『ConfigurationDesk Bus Manager Implementation
Guide』)を参照してください。

LIN マスターの LIN Schedule Table ファンクションポート   Bus
Manager では、バス設定に割り当てられた各 LIN マスターに対して LIN
Schedule Table ファンクションポートが提供されるようになりました。LIN
Schedule Table ファンクションポートにより、初期のスケジュールテーブ

ルを指定して、実行中にアクティブなスケジュールを切り替えることがで

きます。詳細については、「Working With LIN Schedule Tables」
(  『ConfigurationDesk Bus Manager Implementation Guide』)を参照

してください。

Bus Manager の新機能

事前設定された表示セット   ConfigurationDesk をインストールすると、

次のような表示セット 1 と 2 が事前設定されます。

n Standard

この表示セットは、ConfigurationDesk のデフォルトの画面配置で、

大半の用途および画面解像度にはこれが適しています。

n Small Screen Resolution

この表示セットは、ノート PC のディスプレイなど、画面解像度が比較

的小さいディスプレイの作業領域でシグナルチェーンを設定する場

合に 適な画面配置です。

新しいフィルタ機能

ConfigurationDesk の自動化インターフェースが拡張され、

ConfigurationDesk 機能のサポートが強化されています。たとえば、Bus
Manager エレメントに XPath 式を使用してアクセスできるようになりまし

た。XPath 式は、XPath 1.0 に準拠している必要があります。

機能拡張および変更の詳細については、「Changes to the Automation
Interface from Release 2015‑A」 (  『ConfigurationDesk Automating
Tool Handling』)を参照してください。

自動化インターフェースの新機

能

ConfigurationDesk 用語の用語解説   用語解説では、

ConfigurationDesk ドキュメントで使用した重要な表現および命名規則

を簡単に説明します。「ConfigurationDesk Glossary」 を参照してくださ

い。

新しいドキュメント機能
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カスタムファンクションブロックのドキュメント   カスタムファンクションブ

ロックの作成に関するすべての情報を、新しい個別のドキュメント

 『ConfigurationDesk Custom I/O Function Implementation Guide』
で参照することができます。

このドキュメントには、以下の内容が含まれます。

n カスタムファンクションブロックの概要およびカスタムファンクションブ

ロックとそのエレメントの定義の基礎

n シリアル通信および Ethernet 通信でのカスタムファンクションブロッ

クの実装例

n 現時点でのカスタムファンクションブロックの実装に関する制限事項

n カスタムファンクションの XML ファイルで使用できるすべてのエレメ

ントの構造と目的を記述した XML エレメントのリファレンス

ConfigurationDesk 5.4 への移行

ConfigurationDesk での TRC ファイルの生成に関するいくつかの変更

に注意する必要があります。「TRC ファイル生成の変更」(35 ページ)を参

照してください。

TRC ファイル生成の変更
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コンテナ管理

コンテナ管理の新機能

このバージョンの Container Manager では、SystemDesk 4.5 での

AUTOSAR エレメントのコンテナファイルへの割り当てが改善されまし

た。ファイル割り当ては、SystemDesk と TargetLink の間でソフトウエア

コンポーネントをやり取りする際に必要になります。

SystemDesk でアトミックソフトウエアコンポーネントタイプの[Container
Management]コンテキストメニューから[Dependent AR elements]コマ

ンドを選択して、エレメントを簡単に割り当てることができます。

このコマンドを選択すると[Dependent AR elements]ダイアログが開き、

ここで、選択したソフトウエアコンポーネントタイプによって参照されるす

べての AUTOSAR エレメントについて、ファイル割り当てを管理すること

ができます。このコマンドにより、まだ割り当てられていないすべてのエ

レメントについて、割り当てが提示されます。新しいファイル割り当ての

作成や、各エレメントまたはパッケージ全体に対するファイル割り当ての

変更を行うことができます。ダイアログには、エレメントが選択したソフト

ウエアコンポーネントタイプのみで使用されているか（ ）、または複数

のソフトウエアコンポーネントタイプで使用されているか（ ）が表示され

ます。

SystemDesk 4.5 でのコンテナ

ファイルへのエレメントの割り

当ての改善
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次の図は、SystemDesk 4.5 での例を示しています。

SystemDesk 4.5 でのエレメントのコンテナファイルへの割り当ての詳細

については、「How to Assign AR Elements to Container Files」
(  『Container Management Document』)を参照してください。

補足
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ControlDesk Next Generation

本章の内容

ControlDesk Next Generation の新機能

（ControlDesk 5.5）
100

ControlDesk Next Generation への移行

（ControlDesk 5.5）
113

他章の参照情報

 ControlDesk Next Generation 移行ガイド
ControlDesk 3.x、CalDesk、および ControlDesk Next Generation の以前の

バージョンから ControlDesk 5.5 への移行について説明します。

 ControlDesk Next Generation Migration of
ControlDesk 3.x Automation
Explains migration from ControlDesk 3.x automation to ControlDesk Next
Generation automation.

項目の一覧
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ControlDesk Next Generation の新機能
（ControlDesk 5.5）

本章の内容

プラットフォーム管理およびプラットフォーム／デバイスの

新機能（ControlDesk 5.5）
100

変数管理の新機能（ControlDesk 5.5） 103

新しいビジュアル表示および計器機能（ControlDesk 5.5） 105

新しい計測機能および記録機能（ControlDesk 5.5） 107

Bus Navigator の新機能（ControlDesk 5.5） 108

新しいデータセット管理機能（ControlDesk 5.5） 109

Signal Editor の新機能（ControlDesk 5.5） 109

新しい電気的欠陥シミュレーション機能（ControlDesk 5.5） 110

新しい自動化機能（ControlDesk 5.5） 111

項目の一覧

プラットフォーム管理およびプラットフォーム／デバイスの新機能
（ControlDesk 5.5）

「新しい DCI‑CAN2 のサポート」(100 ページ)

「CAN FD のサポート」(101 ページ)

「CAN バスモニタリングデバイス：FIBEX および AUTOSAR システムデスクリ

プションファイルのサポート」(101 ページ)

「FlexRay バスモニタリングデバイス：AUTOSAR システムデスクリプションファ

イルのサポート」(102 ページ)

「自動再接続をサポートするプラットフォームの追加」(102 ページ)

「シミュレーション時間グループのマスターの指定」(102 ページ)

「アプリケーションプロセス情報の表示」(102 ページ)

「仮想検証シナリオの改善」(102 ページ)

本章の内容

ControlDesk は新しい DCI‑CAN2 をサポートしています。DCI‑CAN2 に

より、ホスト PC を CAN FD または CAN ネットワークに接続することがで

きます。

新しい DCI‑CAN2 のサポート
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新しい DCI‑CAN2 は、次の ControlDesk デバイスで使用することができ

ます。

n CAN バスモニタリング

n CCP

n XCP on CAN

新しい DCI‑CAN2 の詳細については、  『DCI-CAN2
Feature Reference』を参照してください。

次のデバイスは、新しい DCI‑CAN2 に関連して CAN FD をサポートする

ようになりました。

n CAN バスモニタリング

n CCP

n XCP on CAN

現在のバージョンの dSPACE CAN API は、CAN FD をサポー

トしていません。

CAN FD 固有のデバイス設定の詳細については、「CAN Settings
Properties」 (  『ControlDesk Next Generation Reference』)を参照して

ください。

CAN FD のサポート

CAN バスモニタリングデバイスで、DBC に加えて、以下の変数記述ファ

イルフォーマットもサポートされます。

n FIBEX：

n バージョン 4.1.0、4.1.1

n バージョン 3.1.0、3.1.1

n バージョン 3.0.0

n AUTOSAR システムテンプレートに準拠した AUTOSAR システムデス

クリプションファイル

n バージョン 4.2.1

n バージョン 4.1.1 ...4.1.3

n バージョン 4.0.3

n バージョン 3.2.1 ...3.2.3

n バージョン 3.1.4

ControlDesk 5.4 以前のバージョンで作成された、CAN バス

モニタリングデバイスを含むエクスペリメントを再利用する場

合は、移行上の注意点に注意してください。「ControlDesk
Next Generation への移行（ControlDesk 5.5）」(116 ページ)
を参照してください。

CAN バスモニタリングデバイ

ス：FIBEX および AUTOSAR
システムデスクリプションファイ

ルのサポート

s
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FlexRay バスモニタリングデバイスは、AUTOSAR システムテンプレート

に準拠した次の AUTOSAR システムデスクリプションファイルもサポート

するようになりました。

n バージョン 4.2.1

n バージョン 4.1.1 ...4.1.3

n バージョン 4.0.3

n バージョン 3.2.1 ...3.2.3

n バージョン 3.1.4

FlexRay バスモニタリングデバ

イス：AUTOSAR システムデス

クリプションファイルのサポート

ControlDesk は、次のプラットフォームでも自動再接続機能 (→ 「自動再

接続」 (  『ControlDesk Next Generation ベーシックガイド』)) をサポー

トするようになりました。

n DS1007 PPC Processor Board

n DS1202 MicroLabBox

n SCALEXIO

n XIL API MAPort

自動再接続機能の詳細については、「プラットフォーム／デバイスの

ハードウエアへの自動再接続」 (  『ControlDesk Next Generation
ベーシックガイド』)を参照してください。

自動再接続をサポートするプ

ラットフォームの追加

シミュレーション時間グループのマスターを指定できるようになりました

(→ 「シミュレーション時間グループ」 (  『ControlDesk Next Generation
ベーシックガイド』))。これは、シミュレーション時間グループのメンバーの

いずれかが低いレイテンシと高い同期精度を持つ場合に役立ちます。

「Configure Simulation Time Group」 (  『ControlDesk Next
Generation Reference』)を参照してください。

シミュレーション時間グループ

のマスターの指定

マルチプロセッサ／マルチコアシステムのメンバーに割り当てられた

ハードウエアに関する情報、およびハードウエアに現在ロードされてい

るアプリケーションプロセスに関する状態情報を表示できるようになりま

した。

「Online Details Properties」 (  『ControlDesk Next Generation
Reference』)を参照してください。

アプリケーションプロセス情報

の表示

複数のプラットフォーム／デバイスに対する変数記述ファイルのリロー

ド   仮想検証シナリオでは、アクティブなアプリケーションや、VEOS や

SCALEXIO 上で実行される仮想検証シナリオを参照するすべてのプラッ

トフォーム／デバイスの変数記述ファイルを ControlDesk により簡単に

リロードすることができます。

仮想検証シナリオの改善
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「Reload System」 (  『ControlDesk Next Generation Reference』)を参

照してください。

自動化：変数記述ファイルではなくアプリケーションを追加  
ControlDesk の自動化インターフェースにより、エクスペリメントの VEOS
または SCALEXIO プラットフォームに変数記述ファイルではなくアプリ

ケーションファイルを追加できるようになりました。これは、環境モデルな
しでアプリケーションを使用する場合に便利です。

「変数記述ファイルではなくアプリケーションを追加」(111 ページ)を参照

してください。

変数管理の新機能（ControlDesk 5.5）

Variable Browser が一新されました。新しい Variable Browser

ファンクションボタン

ツリービュー 変数リスト お気に入りリスト
詳細については、「Variable Browser の基礎」 (  『ControlDesk Next
Generation ベーシックガイド』)を参照してください。

ControlDesk の Variable Browser は、構造体と構造体配列の表示をサ

ポートするようになりました。

 アイコン 説明

構造体 さまざまなデータ型を持つことができる変数の

構造化されたリスト

構造体配列 均一構造体の配列

構造体と構造体配列のサポー

ト

s
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構造体をバリアブルアレイにドラッグすると、含まれる配列と構造体配列

を除き、それに含まれるすべての変数が接続されます。含まれる変数を

別の計器に接続する場合は、接続割り当てをカスタマイズします。「計器

への変数の接続割り当てのカスタマイズ」(105 ページ)を参照してくださ

い。

計器に変数を配置するときに、ControlDesk では、その計器に接続され

ていた元の変数のパスも表示するようになりました。これにより、接続さ

れていた元の変数が、それが参照する変数に置き換えられた場合に、

元の変数を識別することができます。

参照される変数   変数リスト内のサブノードの下に表示される変数のア

イコンに、 シンボルを追加することができます。矢印は、この変数が、

変数記述ファイルの別のノードに存在する変数へのリファレンスである

ことを示します。たとえば、A2L ファイル内の変数は常にルートノードの

下に存在します。

参照を計器にドラッグする場合、リファレンス自体ではなく、参照される

変数が接続されます。

パスと元の接続パス   接続される変数のパスとドラッグした変数の元の
接続パスが、計器プロパティに表示されます。

元の接続パスの表示

詳細については、「レイアウトでの変数の配置の基礎」

(  『ControlDesk Next Generation ベーシックガイド』)を参照してくださ

い。
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新しいビジュアル表示および計器機能（ControlDesk 5.5）

ControlDesk で、接続割り当てをカスタマイズできるようになりました。こ

れにより、たとえば、変数のグループを複数の計器にワンステップで接

続するなど、変数と計器の特別な接続を作成することができます。

下の図は、複数の変数をさまざまな計器に一度で接続している状態を

示しています。

接続割り当ては、構造体変数の個々のメンバーを接続するのに特に役

立ちます。ControlDesk で接続割り当てを実行するには、テキスト文字

列を指定し、ControlDesk が構造体の中からこれに一致する変数を検

索します。

計器への変数の接続割り当て

のカスタマイズ
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次の図は、構造体のメンバーをさまざまな計器に一度で接続している状

態を示しています。

詳細については、「複数の計器への変数の接続割り当てをカスタマイズ

する方法」 (  『ControlDesk Next Generation ベーシックガイド』)を参

照してください。

Time Plotter データを新しい計測として保存（Time Plotter のみ）  
Time Plotter のデータを新しい計測データファイルに保存できるようにな

りました。

詳細については、「プロッタまたは時間プロッタのデータを新しい記録と

して保存する方法」 (  『ControlDesk Next Generation ベーシックガイ

ド』)を参照してください。

凡例の拡張   Time Plotter の凡例で、次のようないくつかの機能拡張が

行われています。

n x Delta などの新しい凡例列

n 複数選択のサポート

n 凡例内の検索とフィルタリング

x 軸の同期   Time Plotter と Index Plotter の x 軸を連続ビジュアル表示

モードで同期できるようになりました。 この場合、同期化されたすべての

Time Plotter は同じ時間範囲を共有し、すべての Index Plotter は同じイ

ンデックス範囲を共有します。そのため、ズームと移動動作は、同期化

されたすべてのプロッタに同じように影響を与えます。

Time Plotter と Index Plotter
の機能拡張
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詳細については、「チャート（時間プロッタ）のズームおよび移動」

(  『ControlDesk Next Generation ベーシックガイド』)および「チャート

（インデックスプロッタ）のズームおよび移動」 (  『ControlDesk Next
Generation ベーシックガイド』)を参照してください。

新しい線スタイル   Index Plotter と Time Plotter は、次の線スタイルも

サポートするようになりました。

線スタイル 説明

Area データポイントは、ダイレクトエリアラインによって接続さ

れます。ベースラインとエリアラインの間のエリアは、信

号の色で塗りつぶされます。

Area
Staircase

データポイントは、階段エリアラインによって接続されま

す。ベースラインとエリアラインの間のエリアは、信号の

色で塗りつぶされます。

Staircase データポイントは階段ラインによって接続されます。

詳細については、「Axes and Signal Properties (Time Plotter/Index
Plotter)」 (  『ControlDesk Next Generation Reference』)を参照してくだ

さい。

切り替え可能なラベル方向   y 軸ラベルを水平または垂直に表示できる

ようになりました。

詳細については、「View Properties (Time Plotter/Index Plotter)」
(  『ControlDesk Next Generation Reference』)を参照してください。

現在選択しているエレメントを点線フレームで表示するかどうかを指定

できるようになりました。

詳細については、「Multiswitch Properties」 (  『ControlDesk Next
Generation Reference』)を参照してください。

マルチスイッチの拡張

新しい計測機能および記録機能（ControlDesk 5.5）

ASAM MDF 4.x ファイルフォーマットが、ControlDesk の計測データファ

イルのデフォルトフォーマットになりました。

DSSIGCONV ツール：ASAM MDF 4.x ファイルフォーマットのサポート  
計測データファイルから必要な部分または信号を抽出できる

DSSIGCONV ツールは、ASAM MDF 4.x ファイルフォーマットもサポート

するようになりました。

計測データファイルから必要な部分または信号を抽出するか、計測デー

タファイルを分割して処理するデータの量を削減することができます。

新しいデフォルト交換フォー

マット ASAM MDF 4.x
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詳細については、「計測データファイルからデータを抽出する方法」

(  『ControlDesk Next Generation ベーシックガイド』)を参照してくださ

い。

XIL API を介したバイパス処理やプラットフォームアクセスなど、特定の

シナリオでは多数の計測ラスタを処理する必要があります。これにより、

システムパフォーマンスが低下する場合があります。デフォルトでは、プ

ラットフォーム／デバイスに対して Measurement Configuration で表示

される計測ラスタの数は、約 20 ラスタに制限されます。

表示されるラスタの数を必要に応じて変更でき、これによりシステムパ

フォーマンスを向上させることができます。

詳細については、「多数の計測ラスタの処理」 (  『ControlDesk Next
Generation ベーシックガイド』)を参照してください。

多数の計測ラスタの処理

ルックアップテーブル（マップと曲線）と共通軸のサポート  
Measurement Data API は、ルックアップテーブル（マップと曲線）と共通

軸をサポートするようになりました。

詳細については、  『ControlDesk Next Generation Measurement
Data API Reference』を参照してください。

新しい信号を作成する際の変数タイプの指定   Measurement Data API
を使用して新しい信号を作成する場合に、信号の変数タイプを指定でき

るようになりました。

「VariableTypeConstants」 (  『ControlDesk Next Generation
Measurement Data API Reference』)を参照してください。

Measurement Data API の拡

張

Bus Navigator の新機能（ControlDesk 5.5）

ControlDesk の Bus Navigator では、ConfigurationDesk の Bus
Manager によって作成された EXPSWCFG 設定データファイルに基づい

て、SCALEXIO で使用するバス計器を生成できるようになりました。

計器の生成は、次の通信プロトコルでサポートされます。

n CAN

n CAN FD

n LIN

Bus Manager 設定用のバス

計器の生成

MicroLabBox と接続して CAN バス通信を再生できるようになりました。MicroLabBox での CAN バス

通信の再生
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Bus Navigator は、次の場合に CAN FD（CAN with Flexible Data Rate）
メッセージをサポートします。

n SCALEXIO プラットフォームで、CAN バス通信がビヘイビアモデルの

RTI CAN MultiMessage Blockset によりモデリングされている場合

n DCI‑CAN2 の場合

SCALEXIO プラットフォームおよび DCI‑CAN2 での CAN FD
メッセージの再生は、まだサポートされていません。

「CAN に固有の Bus Navigator の機能」 (  『ControlDesk Next
Generation アドバンストガイド』)を参照してください。

SCALEXIO と DCI‑CAN2 での

CAN FD のサポート

Bus Navigator は、CAN バスモニタリングデバイスに関連して、FIBEX お

よび AUTOSAR システムデスクリプションファイルも変数記述ファイル

フォーマットとしてサポートするようになりました。「CAN バスモニタリング

デバイス：FIBEX および AUTOSAR システムデスクリプションファイルの

サポート」(101 ページ)を参照してください。

CAN バスモニタリングデバイ

ス：FIBEX および AUTOSAR
システムデスクリプションファイ

ルのサポート

Bus Navigator は、FlexRay バスモニタリングデバイスに関連して、

AUTOSAR システムデスクリプションファイルも変数記述ファイルファイル

フォーマットとしてサポートするようになりました。「FlexRay バスモニタリ

ングデバイス：AUTOSAR システムデスクリプションファイルのサポート」

(102 ページ)を参照してください。

FlexRay バスモニタリングデバ

イス：AUTOSAR システムデス

クリプションファイルのサポート

新しいデータセット管理機能（ControlDesk 5.5）

Calibration Data File（CDFX）の ASAM ファイルフォーマット（ASAM
Calibration Data Format V2.0）は、ControlDesk のデータセット用デフォ

ルトフォーマットになりました。

CDFX の新しいデフォルト交換

フォーマット

Signal Editor の新機能（ControlDesk 5.5）

ControlDesk の Signal Editor は、DS1007 PPC Processor Board プラット

フォーム上でのスティミュラス生成を完全にサポートするようになりまし

た。つまり、DS1007 ベースの MP/MC アプリケーションに対する 1 つの

シグナルジェネレータが、他のアプリケーションプロセスの変数をスティ

ミュレートすることができます。

DS1007 の完全なサポート
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ControlDesk の Signal Editor は、DS1202 MicroLabBox プラットフォー

ム上でのスティミュラス生成もサポートするようになりました。

DS1202 MicroLabBox のサ

ポート

新しい電気的欠陥シミュレーション機能（ControlDesk 5.5）

電気的欠陥シミュレーションを準備するために、ControlDesk で XIL API
EESPort グラフィカルユーザインターフェースを利用できるようになりまし

た。

新しい XIL API EESPort グラ

フィカルユーザインターフェース

作業領域

エラー設定
内のエラー
セット

エラー設定EESPort エラーセット内
のエラー

[Properties]コントロールバー

エラー設定ウ
インドウ 

[XIL API 
EESPort]リボン

Project 
Manager

[EESPort Configurations]
コントロールバー
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詳細および手順については、「XIL API EESPort による電気的欠陥のシ

ミュレーション」 (  『ControlDesk Next Generation アドバンストガイド』)
を参照してください。

ControlDesk の XIL API EESPort グラフィカルユーザインター

フェースは、ControlDesk の Failure Simulation Module の後

継です。Failure Simulation Module は、dSPACE Release
2016-A に付属するものが 後となります。

 ControlDesk の Failure Simulation Module の電気的なエ

ラー設定は、XIL API EESPort 設定と互換性がないことに注意

してください。

移行については、「ControlDesk Next Generation への移行

（ControlDesk 5.5）」(116 ページ)を参照してください。

新しい自動化機能（ControlDesk 5.5）

ControlDesk の自動化インターフェースにより、ルックアップテーブルを

計測および記録できるようになりました（マップと曲線）。

ルックアップテーブルの計測と

記録（マップと曲線）

ControlDesk の自動化インターフェースは、計測信号リストに信号を追

加または信号を削除する際の次のイベントをサポートするようになりまし

た。

n MeasurementSignalAdded
n MeasurementSignalRemoving
「MeasurementDataManagementEvents /
IXaMeasurementDataManagementEvents <<Events>>」
(  『ControlDesk Next Generation API Reference』)を参照してくださ

い。

計測信号リストに信号を追加ま

たは信号を削除する際のイベ

ント

ControlDesk の自動化インターフェースにより、エクスペリメントの VEOS
または SCALEXIO プラットフォームに変数記述ファイルではなくアプリ

ケーションファイルを追加できるようになりました。これは、環境モデルな
しでアプリケーションを使用する場合に便利です。

「VEOSPlatform / IPmVEOSPlatform <<Interface>>」 (  『ControlDesk
Next Generation API Reference』)および「SCALEXIOPlatform /
IPmSCALEXIOPlatform <<Interface>>」 (  『ControlDesk Next
Generation API Reference』)を参照してください。

変数記述ファイルではなくアプ

リケーションを追加
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Python 拡張スクリプトを使用して、ControlDesk の機能を拡張し、

ControlDesk のリボンをカスタマイズすることができます。拡張スクリプト

は、場所に応じて、特定のユーザまたはすべてのユーザに対して実行さ

れます。

たとえば、ControlDesk 5.5 以降、 ApplicationEnvironment /
IAeApplicationEnvironment <<Interface>>インターフェースのプロパ

ティを使用して、<DocumentsFolder>の場所を取得することができます。

「ApplicationEnvironment / IAeApplicationEnvironment
<<Interface>>」 (  『ControlDesk Next Generation API Reference』)を
参照してください。

自動化によるフォルダ場所の

取得
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ControlDesk Next Generation への移行
（ControlDesk 5.5）

本章の内容

ControlDesk での廃止 113

ControlDesk Next Generation への移行

（ControlDesk 5.5）
116

他章の参照情報

 ControlDesk Next Generation 移行ガイド
ControlDesk 3.x、CalDesk、および ControlDesk Next Generation の以前の

バージョンから ControlDesk 5.5 への移行について説明します。

 ControlDesk Next Generation Migration of
ControlDesk 3.x Automation
Explains migration from ControlDesk 3.x automation to ControlDesk Next
Generation automation.

項目の一覧

ControlDesk での廃止

「dSPACE Release 2016‑A 以降の ControlDesk での廃止」(113 ページ)

「dSPACE Release 2016‑B 以降の ControlDesk での廃止」(114 ページ)

本章の内容

ControlDesk の ASAP3 インターフェース   ControlDesk の ASAM
ASAP3 互換インターフェースは、ControlDesk 5.5（dSPACE Release
2015-B）に付属するものが 後となります。

適合および計測タスクを自動化するには、代わりに以下を使用すること

ができます。

n ControlDesk の自動化インターフェース。「ControlDesk の自動化」

(  『ControlDesk Next Generation アドバンストガイド』)を参照してく

ださい。

n ControlDesk の ASAM MCD‑3 互換インターフェース。

 『ControlDesk Next Generation MCD-3 Automation Guide』を参

照してください。

dSPACE Release 2016‑A 以

降の ControlDesk での廃止
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CDF のインポート／エクスポート   データセットをインポート／エクス

ポートするために使用する Calibration Data File（CDF）フォーマットのサ

ポートは、ControlDesk 5.5（dSPACE Release 2015‑B）で 後となりま

す。

適合ツール用データを交換するには、CDFX（ASAM Calibration Data
File 2.0）、DCM、DSV など、ControlDesk でサポートされる他のファイル

フォーマットを使用してください。CDFX フォーマットは、ControlDesk の

データセット用デフォルト交換フォーマットです。

「データセットのエクスポートおよび変換」 (  『ControlDesk Next
Generation ベーシックガイド』)を参照してください。

ユーザ定義のデータベース（UDDB）   ユーザ定義のデータベース

（UDDB）のサポートは、ControlDesk 5.5（dSPACE Release 2015‑B）で
後となります。

そのため、dSPACE リアルタイムハードウエアで CAN コントローラの通

信を操作するには、リアルタイムモデルを変更する必要があります。

LDF（フォーマットバージョン 1.2 以前）   LIN Bus Monitoring デバイスで

の LDF ファイル（フォーマットバージョン 1.2 およびそれ以前）のサポート

は、ControlDesk 5.5（dSPACE Release 2015‑B）で 後となります。

MAT ファイル（バージョン 6）のエクスポート   ControlDesk 5.5 以前の

バージョンでは、MATLAB バージョン 5（R8）以降にロードできるバージョ

ン 6 の MAT ファイルが作成されます。

dSPACE Release 2016‑A 以降、ControlDesk では、MATLAB バージョン

7.3（R2006b）以降にロードできるバージョン 7.3 の MAT ファイルが作

成されます。

ControlDesk Failure Simulation Module   ControlDesk の Failure
Simulation Module は、dSPACE Release 2016-A に付属するものが

後となります。

n  グラフィカルユーザインターフェース（GUI）により電気的欠陥シミュ

レーションを準備するには、ControlDesk 5.5
（dSPACE Release 2015-B）で導入された ControlDesk XIL API
EESPort GUI を使用します。

n  自動化により電気的欠陥シミュレーションを準備するには、電気的欠

陥シミュレーションポート（EESPort）をサポートする dSPACE XIL
API .NET インプリメンテーションを使用します。

移行上の注意点については、「ControlDesk Next Generation への移行

（ControlDesk 5.5）」(116 ページ)を参照してください。

dSPACE Release 2016‑B 以降

の ControlDesk での廃止
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プロッタ   Plotter は dSPACE Release 2016-A に付属するものが 後と

なります。

代わりに次のいずれかの計器を使用してください。

n Index Plotter

n Time Plotter

n XY Plotter

さまざまなプロッタタイプの相違点については、「プロッタ、時間プロッタ、

インデックスプロッタ、XY プロッタの違い」 (  『ControlDesk Next
Generation ベーシックガイド』)を参照してください。

Table Editor   Table Editor は dSPACE Release 2016-A に付属するも

のが 後となります。

これは拡張された Table Editor に置き換えられる予定です。

MDF（フォーマットバージョン 2.0 および 3.0）のエクスポート   MDF 計
測データファイル（MDF ファイルフォーマットバージョン 2.0 および 3.0）
のエクスポートのサポートは、dSPACE Release 2016-A で 後となりま

す。

MDF ファイル（フォーマットバージョン 2.0 および 3.0）のイン
ポートのサポートは継続されます。

計測データをエクスポートするには、ControlDesk でサポートされる他の

ファイルフォーマットのいずれかを使用してください。「記録用のストレー

ジを設定する方法」 (  『ControlDesk Next Generation ベーシックガイ

ド』)を参照してください。

ControlDesk 3.x エクスペリメントの移行    ControlDesk Next
Generation で再利用するための ControlDesk 3.x エクスペリメントの移

行のサポートは、dSPACE Release 2016‑A で 後となります。

dSPACE Release 2016‑B 以降の ControlDesk で

ControlDesk 3.x エクスペリメントを再利用するには、以下の

手順を実行します。

1. dSPACE Release 2016‑A 以前の ControlDesk を使用し

て、ControlDesk 3.x エクスペリメントを移行します。

「Migrating from ControlDesk 3.x to ControlDesk Next
Generation」 (  『ControlDesk Next Generation 移行ガ

イド』)を参照してください。

2. dSPACE Release 2016‑A 以前の ControlDesk から、

dSPACE Release 2016‑B 以降の ControlDesk にプロジェ

クトを移行します。「Migrating from Prior Versions of
ControlDesk Next Generation」 (  『ControlDesk Next
Generation 移行ガイド』)を参照してください。
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CalDesk プロジェクトの移行    ControlDesk Next Generation で再利用

するための CalDesk プロジェクトの移行のサポートは、dSPACE Release
2016‑A で 後となります。

dSPACE Release 2016‑B 以降の ControlDesk で CalDesk プ

ロジェクトを再利用するには、以下の手順を実行します。

1. dSPACE Release 2016‑A 以前の ControlDesk を使用し

て、CalDesk プロジェクトを移行します。「Migrating from
CalDesk to ControlDesk Next Generation」
(  『ControlDesk Next Generation 移行ガイド』)を参照し

てください。

2. dSPACE Release 2016‑A 以前の ControlDesk から、

dSPACE Release 2016‑B 以降の ControlDesk にプロジェ

クトを移行します。「Migrating from Prior Versions of
ControlDesk Next Generation」 (  『ControlDesk Next
Generation 移行ガイド』)を参照してください。

ControlDesk Next Generation への移行（ControlDesk 5.5）

ControlDesk 5.4 から ControlDesk ControlDesk 5.5 に移行して既存の

エクスペリメントを再利用するには、次の移行手順が必要になる場合が

あります。

 5.4 より前のバージョンから ControlDesk 5.5 に移行するに

は、その間の ControlDesk バージョンの移行手順の実行も

必要になる場合があります。
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「TRC ファイル生成の変更」(117 ページ)

「Failure Simulation Module：廃止と移行」(117 ページ)

「CAN Bus Monitoring デバイス：DBC インポートの変更」(118 ページ)

「互換性のない SCALEXIO アプリケーションのダウンロード時のデフォルト動

作の変更」(119 ページ)

「Path プロパティの変更」(119 ページ)

「マルチスケーリング変数によるトリガ記録の評価の変更」(121 ページ)

「チェックされる変数とラベルリストの処理の変更」(121 ページ)

「ツール自動化の変更」(121 ページ)

 「変数管理自動化インターフェースの変更」(121 ページ)

 「VideoDisplayStyleConstants の列挙値の変更」(121 ページ)

 「記録した多次元配列の保存に関する変更」(121 ページ)

「Measurement Data API の変更」(122 ページ)

「以前のバージョンの ControlDesk Next Generation からの移行」(122
ページ)

本章の内容

MATLAB R2015b に関連した、TRC ファイルの生成に関する修正に注

意する必要があります。

「TRC ファイルを使用するソフトウエアでの変更の移行」(42 ページ)を参

照してください。

TRC ファイル生成の変更

ControlDesk の Failure Simulation Module は、dSPACE Release 2016-
A に付属するものが 後となります。

n  グラフィカルユーザインターフェース（GUI）により電気的欠陥シミュ

レーションを準備するには、ControlDesk 5.5
（dSPACE Release 2015-B）で導入された ControlDesk XIL API
EESPort GUI を使用します。

ControlDesk XIL API EESPort GUI を使用するには、XIL API の
EESPort をベースとした Failure Simulation Package が必要です。イ

ンプリメンテーションのベースは dSPACE XIL API .NET です。

 ControlDesk の Failure Simulation Module の電気的なエラー設定

は、XIL API EESPort 設定と互換性がないことに注意してください。

移行では、FailureSimulationExportToolを使用して、既存の

ControlDesk 欠陥シミュレーションシステム（FSN）ファイルからの情

報を以下のファイルにエクスポートすることができます。

n ハードウエア依存のポート設定（PORTCONFIG）ファイル

このファイルを使用して、新しい EESPort を作成することができま

す。詳細については、「新しい EESPort を作成する方法」

(  『ControlDesk Next Generation アドバンストガイド』)を参照し

てください。

Failure Simulation Module：
廃止と移行
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n 各欠陥パターンに 1 つのエラー設定 XML ファイル

このファイルを使用して、電気的エラーを作成および設定すること

ができます。「電気的欠陥を作成および設定する方法」

(  『ControlDesk Next Generation アドバンストガイド』)を参照し

てください。

次の表に示すように、使用する FailureSimulationExportToolの
バージョンは、インストールされている ControlDesk と

dSPACE XIL API .NET のバージョンによって異なります。

インストールされ

ている

ControlDesk
バージョン

インストールされている

dSPACE XIL API .NET
バージョン

必要な

FailureSimulationExportTool
バージョン

5.3 2.0 2014-B

5.4 2015-A 2015-A

5.5 2015-B 2015-B

FailureSimulationExportToolとユーザドキュメントを含む ReadMe
ファイルは、ControlDesk Next Generation 製品サポートセンター
（http://www.dspace.jp/goto.cfm/cdng_psc）からダウンロードするこ

とができます。

n  自動化により電気的欠陥シミュレーションを準備するには、電気的欠

陥シミュレーションポート（EESPort）をサポートする dSPACE XIL
API .NET インプリメンテーションを使用します。

バージョン 5.5 以降、ControlDesk での DBC ファイルのインポートは、

CAN バスモニタリングデバイスに関連して、FIBEX および AUTOSAR シ

ステムデスクリプションファイルをサポートするように変更されました。そ

のため、DBC ファイル内の変数へのパスは、DBC ファイルを

ControlDesk 5.4 以前と ControlDesk 5.5 以降のどちらでインポートした

かによって異なります。

ControlDesk 5.4 以前のバージョンで作成されたエクスペリメントを再利

用する場合は、インポート元の DBC ファイルに基づいて、デバイスやレ

イアウト／計器を引き続き通常どおり使用することができます。

これには、次の制限事項があります。

n インポート元の DBC ファイルの置換およびリロードは阻止されます。

n CAN バスモニタリングデバイスに新しいバージョンの DBC ファイル

を追加したときに、ControlDesk はこの DBC 変数記述ファイルを有

効化して、元の変数接続を復元しようとします。ところが、DBC ファイ

ルのインポートが変更されたことで、新しく追加された DBC ファイル

内の変数へのパスが異なるため、同じ DBC ファイルを追加した場合

でも、ControlDesk は変数接続を復元することができません。

CAN Bus Monitoring デバイ

ス：DBC インポートの変更
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CAN バスモニタリングデバイスに新しいバージョンの DBC ファイル

を追加後、新しく追加した DBC ファイルの変数パスに基づいて新し

いレイアウトを生成してください。

リアルタイムアプリケーションを SCALEXIO システムにダウンロードする

場合、SCALEXIO システム I/O とリアルタイムアプリケーションに必要な

I/O の相違など、ControlDesk で互換性がないことが検出される場合が

あります。

このような非互換性を検出した場合の ControlDesk のデフォルト動作

は、次のように変更されました。

n ControlDesk 5.4 以前のバージョンでは、ControlDesk はデフォルト

で、異なる I/O チャンネルへのアクセスをシミュレートしていました。

n ControlDesk 5.5 以降、ControlDesk はデフォルトで、異なる I/O チャ

ンネルへのアクセスを有効化します。

ControlDesk で異なる I/O チャンネルへのアクセスをシミュレートでき

るようにするには、デフォルト動作を明示的に選択解除する必要が

あります。

デフォルト動作が変更されたのは、ControlDesk のグラフィカルユーザイ

ンターフェースからアプリケーションをダウンロードした場合です。

ControlDesk の自動化インターフェースからアプリケーションをダウン

ロードした場合のデフォルト動作は、変更されていません。

互換性のない SCALEXIO アプ

リケーションのダウンロード時

のデフォルト動作の変更

ControlDesk 5.5 では、マルチプロセッサ／マルチコアリアルタイムアプ

リケーションのビジュアル表示される変数の[Path]プロパティが

[Properties]コントロールバーに表示される方法が変更されています。

下の図は、マルチコアアプリケーションに関連する変数記述ファイルを

含む SCALEXIO プラットフォームの例を示しています。

n ControlDesk 5.4 以前でのパス：

[PlatformName()://ModelRoot/...]

Path プロパティの変更
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次の図に、マルチコアアプリケーションの変数へのパスの

[Properties]コントロールバー （ControlDesk 5.4 以前）での表示例を

示します。

n ControlDesk 5.5 以降でのパス：

[MasterPlatform()://SubPlatform/ModelRoot/...]
下の図に、同じ変数へのパスの[Properties]コントロールバー

（ControlDesk 5.5 以降）での表示例を示します。

この変更には手作業での移行手順は必要ありません。

参照情報については、「Variables Properties」 (  『ControlDesk Next
Generation Reference』)を参照してください。
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ControlDesk 5.5 以降、マルチスケーリングテーブルを使用する変数を

トリガ規則の記録の中で使用する場合、トリガ評価には変数のソース値
が使用されます。

ControlDesk 5.4 では、変数の変換値がトリガ評価に使用されていまし

た。

マルチスケーリング変数による

トリガ記録の評価の変更

  Variable Browser は、ControlDesk 5.5 で一新されました。Variable
Browser の新しいお気に入りリストでは、チェック済み変数リストとラベル

リストが統合されています。

チェックされる変数とラベルリス

トの処理の変更

ファンクションボタン

ツリービュー 変数リスト お気に入りリスト
Variable Browser の概要については、「Variable Browser の基礎」

(  『ControlDesk Next Generation ベーシックガイド』)を参照してくださ

い。お気に入りリストの詳細については、「Favorites List」
(  『ControlDesk Next Generation Reference』)を参照してください。

変数管理自動化インターフェースの変更   バージョン 5.5 以降、

ControlDesk の Variable Browser の機能が強化されました。

このため、VariablesManagement / IXaVariablesManagement
<<Interface>>の次のプロパティが不要になり、自動化インターフェース

から削除されています。

n Application.VariablesManagement.OperationButtonsVisible
n Application.VariablesManagement.SubsystemFirstEnabled
VideoDisplayStyleConstants の列挙値の変更   ControlDesk 5.5 で

は、「VideoDisplayStyleConstants <<Enumeration>>」
(  『ControlDesk Next Generation API Reference』)の列挙値の Strech
値が Stretchに修正されました。

列挙値 Stretchの数値は変更されていません。

記録した多次元配列の保存に関する変更   ControlDesk 5.4 以前の

バージョンでは、記録した多次元配列は、配列としてではなくネストされ

たベクトルとして保存されていました。

ツール自動化の変更
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ControlDesk 5.5 以降、記録した多次元配列は配列として保存されま

す。そのため、これに応じて自動化スクリプトの調整が必要になる場合

があります。

Python を使用して ControlDesk を自動化している場合は、ス

クリプトの調整は不要です。

n FileDescriptionインターフェースの Size属性のデータ型が、 Int
から Floatに変更されました。

「Class Description (FileDescription)」 (  『ControlDesk Next
Generation Measurement Data API Reference』)を参照してくださ

い。

n Signalインターフェースの BitOffsetおよび NumberOfBits属性は設

定できなくなりました。これらの属性値は取得のみ可能です。

「Class Description (Signal)」 (  『ControlDesk Next Generation
Measurement Data API Reference』)を参照してください。

Measurement Data API の変

更

以前のバージョンの ControlDesk Next Generation から移行して既存の

エクスペリメントを再利用するには、追加の移行手順が必要な場合があ

ります。移行手順の詳細については、「Migrating to
ControlDesk Next Generation」 (  『ControlDesk Next Generation 移

行ガイド』)を参照してください。

以前のバージョンの

ControlDesk
Next Generation からの移行
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DCI Configuration Tool

DCI Configuration Tool 3.5 の新機能

DCI Configuration Tool には、DCI‑GSI2 での使用に対応した既存の

A2L ファイルの調整に関する改善が加えられています。

「[A2L File]ページ」 (  『DCI の設定』)を参照してください。

A2L ファイル適合の改善
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dSPACE FlexRay Configuration
Package

dSPACE FlexRay Configuration Package 3.6 の新機能

AUTOSAR System Template 4.2.1 のサポート   FlexRay
Configuration Tool では、FlexRay ネットワークの記述に、AUTOSAR
Release 4.2.1 に準拠した AUTOSAR System Template がサポートされ

ます。

不明確なバイトオーダー形式のサポート   FlexRay Configuration Tool
では、不明確なバイトオーダーを使用した信号がサポートされます。これ

は AUTOSAR システムデスクリプションファイルで定義することができま

す。不明確なバイトオーダー形式を使用した信号インスタンスのデータ

は、動的な uint8[n]配列として解釈されます。ここで、n は信号の長さに

依存します。データはエンディアン変換せずに送信されます。開始ビット

はバイトアラインする必要があります。

詳細については、「Handling Configuration Projects」 (  『FlexRay
Configuration Tool Guide』)を参照してください。

FlexRay Configuration Tool
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FlexRay Replay Script Generator は、dSPACE Release 2015-
B に付属しているものが 後となります。

FlexRay Replay Script Generator は、ログ記録された FlexRay
信号（MAT ファイルに保存）を、再生モデルの TX 信号（TRC
ファイルに含まれる）にマッピングするために使用されます。

マッピングされた信号から Python スクリプトを生成すること

ができます。その後、Python インタープリタを介して

Real‑Time Testing でスクリプトを再生することができます。

RLS2016‑A 以降でも、引き続き Python インタープリタを

FlexRay タイムテーブルタスクに統合することができます。こ

れにより、以前と同様にユーザが作成した Python スクリプト

を FlexRay バスと同期させて再生することができます。

FlexRay Replay Script
Generator の廃止
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dSPACE HIL API .NET

dSPACE HIL API .NET 2.0 の新機能

dSPACE HIL API .NET は、トレースファイル生成機能の強化に伴う新しい

機能をサポートしています。「TRC ファイル生成の変更」(35 ページ)も参

照してください。

テストスクリプト内の変数パスが無効になる場合があります。詳細につ

いては、「TRC ファイルを使用するソフトウエアでの変更の移行」(42
ページ)を参照してください。

トレースファイル生成の機能強

化のサポート

DS1007 での MAPort スティミュラスのサポートが強化されました。

DS1007 をマルチコアまたはマルチプロセッサシステムとして使用する

場合、シグナルジェネレータを実行している別のサブアプリケーションに

含まれる変数もスティミュレートすることができます。

また、MAPort スティミュラスは MicroLabBox もサポートするようになりま

した。

スティミュラスのサポート

MAPort プロパティ VariableNamesは、ControlDesk Next Generation
フォーマットで変数パスを返すようになりました。ControlDesk 3.x の変

数パスフォーマットは引き続きサポートされます。

次の表に、例をいくつか示します。

新しいデフォルトの変数パス

フォーマット

タイプ ControlDesk 3.x の変数パスのフォーマット ControlDesk Next Generation の変数パスのフォーマット

スカラー '[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain1/Out1'

'Platform()://[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain1/Out1'1)

ベクトル '[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain1x3/Out1[1,3]'

'Platform()://[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain1x3/Out1[2]'2)
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タイプ ControlDesk 3.x の変数パスのフォーマット ControlDesk Next Generation の変数パスのフォーマット

行列 '[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain2x3/Value[2,3]'

'Platform()://[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain2x3/Value[1][2]'

構造体 3) – 'Platform()://[MP_SubApplicationName/]Model
Root/Structures/Struct.SubStruct.DoubleArray[0]'

1) 'Platform'は関連するプラットフォーム名（例：'ds1006'）に置換されます。プラットフォーム名はモデルパス自体には関係ありませ

ん。マルチプロセッサモデルを使用している場合、サブアプリケーションの名前をモデルパスで使用することができます。
2) ControlDesk Next Generation フォーマットでは、配列インデックスは 0 から始まり、ControlDesk 3.x フォーマットでは 1 から始まり

ます。
3) dSPACE Release 2015‑B で導入されました。
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dSPACE Python Extensions

dSPACE Python Extensions 2.0 の新機能

dSPACE HIL API Python および rtplib2 は、トレースファイル生成機能の

強化に伴う新しい機能をサポートしています。「TRC ファイル生成の変

更」(35 ページ)も参照してください。

テストスクリプト内の変数パスが無効になる場合があります。詳細につ

いては、「TRC ファイルを使用するソフトウエアでの変更の移行」(42
ページ)を参照してください。

トレースファイル生成の機能強

化のサポート

DS1007 での MAPort スティミュラスのサポートが強化されました。

DS1007 をマルチコアまたはマルチプロセッサシステムとして使用する

場合、シグナルジェネレータを実行している別のサブアプリケーションに

含まれる変数もスティミュレートすることができます。

また、MAPort スティミュラスは MicroLabBox もサポートするようになりま

した。

スティミュラスのサポート

MAPort プロパティ VariableNamesは、ControlDesk Next Generation
フォーマットで変数パスを返すようになりました。ControlDesk 3.x の変

数パスフォーマットは引き続きサポートされます。

次の表に、例をいくつか示します。

新しいデフォルトの変数パス

フォーマット

タイプ ControlDesk 3.x の変数パスのフォーマット ControlDesk Next Generation の変数パスのフォーマット

スカラー '[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain1/Out1'

'Platform()://[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain1/Out1'1)

ベクトル '[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain1x3/Out1[1,3]'

'Platform()://[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain1x3/Out1[2]'2)
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タイプ ControlDesk 3.x の変数パスのフォーマット ControlDesk Next Generation の変数パスのフォーマット

行列 '[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain2x3/Value[2,3]'

'Platform()://[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain2x3/Value[1][2]'

構造体 3) – 'Platform()://[MP_SubApplicationName/]Model
Root/Structures/Struct.SubStruct.DoubleArray[0]'

1) 'Platform'は関連するプラットフォーム名（例：'ds1006'）に置換されます。プラットフォーム名はモデルパス自体には関係ありませ

ん。マルチプロセッサモデルを使用している場合、サブアプリケーションの名前をモデルパスで使用することができます。
2) ControlDesk Next Generation フォーマットでは、配列インデックスは 0 から始まり、ControlDesk 3.x フォーマットでは 1 から始まり

ます。
3) dSPACE Release 2015‑B で導入されました。

rtplib2 Python モジュールでは次のようにメソッドが変更されています。

n GetVarNames メソッドは、変数パスを ControlDesk Next Generation
フォーマットで返すようになりました。ControlDesk 3.x の変数パス

フォーマットは引き続きサポートされます。例については、上記を参

照してください。

matlablib2 Python モジュールでは、新しいプロパティの追加およびメ

ソッドの拡張が行われています。

新しいプロパティを以下に示します。

n WatchdogMethod
MATLAB プロセスを確認するためのメソッドを取得または設定しま

す。

n Visible
MATLAB ユーザインターフェースを可視化または設定します。

n ProcessArchitecture
接続された MATLAB インスタンスのプロセスアーキテクチャ（32 ビッ

トまたは 64 ビット）を取得します。

n ProcessID
接続された MATLAB インスタンスのプロセス ID を取得します。

n ExecutablePath
接続された MATLAB インスタンスの実行ファイルへのパスを取得し

ます。

n Version
接続された MATLAB インスタンスのバージョンを取得します。

n IsMUMatlabOpen
接続された MATLAB インスタンスを複数で使用するように開いてい

るかどうかを示すフラグを取得します。

Test Automation Python モ

ジュール
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新しいメソッドを以下に示します。

n MaximizeCommandWindow
MATLAB コマンドウインドウを 大化します。

拡張されたメソッドを以下に示します。

n MATLAB インスタンス：Open
新しいオプションの MLInstallDirパラメータにより、指定したインス

トールフォルダから MATLAB インスタンスを起動するように設定する

ことができます。

n MATLAB インスタンス：Close
新しいオプションの DisconnectOnlyパラメータにより、インスタンス

からの自動アクセスを切断したときに MATLAB インスタンスを閉じる

かどうかを設定することができます。

n MATFile インスタンス：Open
Modeパラメータは w7.3オプションをサポートします。これにより、2
GB を超えるオブジェクトを格納可能な HDF5 ベースの形式で MAT
ファイルを作成することができます。
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dSPACE XIL API

dSPACE XIL API 2015‑B の新機能

dSPACE XIL API は、トレースファイル生成の機能強化に伴う新しい機能

をサポートしています。「TRC ファイル生成の変更」(35 ページ)も参照し

てください。

テストスクリプト内の変数パスが無効になる場合があります。詳細につ

いては、「TRC ファイルを使用するソフトウエアでの変更の移行」(42
ページ)を参照してください。

トレースファイル生成の機能強

化のサポート

DS1007 での MAPort スティミュラスのサポートが強化されました。

DS1007 をマルチコアまたはマルチプロセッサシステムとして使用する

場合、シグナルジェネレータを実行している別のサブアプリケーションに

含まれる変数もスティミュレートすることができます。

また、MAPort スティミュラスは MicroLabBox もサポートするようになりま

した。

スティミュラスのサポート

MAPort プロパティ VariableNamesは、ControlDesk Next Generation
フォーマットで変数パスを返すようになりました。ControlDesk 3.x の変

数パスフォーマットは引き続きサポートされます。

次の表に、例をいくつか示します。

新しいデフォルトの変数パス

フォーマット

タイプ ControlDesk 3.x の変数パスのフォーマット ControlDesk Next Generation の変数パスのフォーマット

スカラー '[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain1/Out1'

'Platform()://[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain1/Out1'1)

ベクトル '[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain1x3/Out1[1,3]'

'Platform()://[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain1x3/Out1[2]'2)
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タイプ ControlDesk 3.x の変数パスのフォーマット ControlDesk Next Generation の変数パスのフォーマット

行列 '[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain2x3/Value[2,3]'

'Platform()://[MP_SubApplicationName/]Model
Root/double/Subsystem/Gain2x3/Value[1][2]'

構造体 3) – 'Platform()://[MP_SubApplicationName/]Model
Root/Structures/Struct.SubStruct.DoubleArray[0]'

1) 'Platform'は関連するプラットフォーム名（例：'ds1006'）に置換されます。プラットフォーム名はモデルパス自体には関係ありませ

ん。マルチプロセッサモデルを使用している場合、サブアプリケーションの名前をモデルパスで使用することができます。
2) ControlDesk Next Generation フォーマットでは、配列インデックスは 0 から始まり、ControlDesk 3.x フォーマットでは 1 から始まり

ます。
3) dSPACE Release 2015‑B で導入されました。
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ECU Interface Manager

本章の内容

ECU Interface Manager 1.7 の新機能 135

ECU Interface Manager 1.7 への移行 136

項目の一覧

ECU Interface Manager 1.7 の新機能

ECU Interface Manager では、dSPACE Calibration and Bypassing
Service が ECU アプリケーションに組込まれて、dSPACE DPMEM プラグ

オンデバイス（POD）で使用するように設定されている場合、これもサ

ポートするようになりました。ECU Interface Manager では、このような組

込みの dSPACE Calibration and Bypassing Service に、他のサービス関

数呼び出しを追加することができます。これにより、DPMEM POD を使

用してサービスベースのバイバス処理を準備することができます。

「バイパス処理用のコードアイテムの準備」 (  『ECU Interface
Manager ガイド』)を参照してください。

DPMEM POD 用に設定された

組込みの dSPACE
Calibration and Bypassing
Service のサポート
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実行制御を挿入するには、追加のメモリ空間が必要です。

コードアイテムのすべてのインスタンスに実行制御を挿入しようとしてお

り、少なくとも 1 つの実行制御を挿入するためのメモリ空間が十分に空

いていない場合は、ECU Interface Manager のダイアログが開き、次の

操作のいずれかを選択することができます。

n 問題のあるインスタンスに対してのみ挿入をスキップ

n すべてのインスタンスの実行を恒久的に無効化

n すべてのインスタンスに対して挿入をスキップ

「コードアイテムの無効化の基礎」 (  『ECU Interface Manager ガイド』)
を参照してください。

実行制御の挿入が失敗した場

合の動作の指定

ECU Interface Manager 1.7 への移行

 ECU Interface Manager 1.7 では、前のバージョンの ECU Interface
Manager で 後に保存したプロジェクトを再利用することができます。

このようなプロジェクトを初めて開くと、プロジェクトをアップデートするか

どうかを確認するメッセージが表示されます。

n アップデートを開始した場合、ECU Interface Manager 1.7 でプロジェ

クトを引き続き使用することができます。

n アップデートを見送った場合、アプリケーションのエクスポート以外の

アクションはブロックされます。プロジェクトは後からアップデートする

ことができます。

n プロジェクトを保存する際には、以前のプロジェクトファイルを上書き

するかどうかを確認するメッセージが表示されます。

n 以前のプロジェクトを上書きした場合、前のバージョンの ECU
Interface Manager でそのプロジェクトを使用できなくなります。

n 以前のプロジェクトを上書きしない場合は、プロジェクトファイルの

場所や名前を指定する必要があります。これにより、前のバー

ジョンの ECU Interface Manager で使用できるプロジェクトの

バージョンを維持することができます。

前のバージョンの ECU
Interface Manager で 後に

保存したプロジェクトの移行

ECU Interface Manager 1.6 では、ECU サプライヤが汎用スキーマを使

用してソフトウエアモジュールデスクリプションファイル（→「ソフトウエア

モジュールデスクリプションファイル」 (  『ECU Interface Manager ガイ

ド』)）を作成できるようになりました。

新しいソフトウエアモジュール

デスクリプションファイルスキー

マ
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また、ECU Interface Manager 1.0 で 初に導入された、dSPACE 固有

のスキーマに基づくソフトウエアモジュールデスクリプションファイルをイ

ンポートすることもできます。

n dSPACE 固有のスキーマは、下位互換性の理由でのみサ

ポートされます。次回の dSPACE リリースで汎用スキーマ

に置き換えられる予定です。

n dSPACE 固有のスキーマでは、マルチコアのサポートやそ

の他の拡張機能を利用することはできません。

代わりに汎用スキーマを使用してください。

汎用スキーマの詳細については、「Generic Schema of Software
Module Description Files」 (  『ECU Interface Manager Reference』)を
参照してください。
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Firmware Manager

Firmware Manager 2.0 の新機能

Firmware Manager で、SCALEXIO システムがサポートされます。

このサポートは、dSPACE Release 2015‑B でインストールされたファーム

ウエアアーカイブに限定されます。 SCALEXIO システム上のファームウ

エアバージョンを以前のバージョンに更新するには、以前の dSPACE リ

リースの ControlDesk Next Generation または ConfigurationDesk を使

用する必要があります。

プラットフォームサポートの強

化

[Firmware Management]ペインには、使用可能なファームウエアアーカ

イブバージョンと追加情報のリストを表示する補足ペインがあります。

詳細については、「Firmware Manager Reference」 (  『Firmware
Manager Document』)を参照してください。

ユーザビリティの改善

DS1007 と MicroLabBox のアーカイブ形式は、dSPACE Release 2015‑B
に含まれる Firmware Archives 2.0 で変更されました。以前のバージョン

のアーカイブは、Firmware Manager 2.0 ではロードすることができませ

ん。

アーカイブ形式の変更
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Model Compare

この製品は米国での使用が禁止されています

米国では Model Compare を使用することはできません。こ

の製品を米国内で使用することも第三者に使用させることも

米国の法律に違反します。

本章の内容

Model Compare 2.6 の新機能 141

Model Compare 2.6 への移行 143

項目の一覧

Model Compare 2.6 の新機能

Model Compare では、ダンプファイルをカスタマイズできるフック機能を

提供しています。フックは、どのブロックおよびどのブロック詳細を、どの

形式でダンプするかを詳細に定義します。サブシステムに他のサブシス

テムが含まれる場合は、含まれるサブシステムを省略することができま

す。ユーザ独自のフックを書き込むことができます。デモフックを使用す

ることができます。

関連ドキュメント  
n 「XML ダンプファイルの基礎」 (  『Model Compare ガイド』)

n 「フックを使用して XML ダンプをカスタマイズするには」 (  『Model
Compare ガイド』)

フックによるダンプファイルのカ

スタマイズ
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Model Navigator でモデルエレメントのコンテキストメニューから強調表

示オプションを選択する代わりに、リーフモデルエレメントをダブルクリッ

クするだけで、Simulink ですばやく強調表示できるようになりました。

関連ドキュメント  
n 「MATLAB でモデルの相違点をビジュアル表示する方法」

(  『Model Compare ガイド』)

リーフモデルエレメントをすば

やく強調表示

このバージョンの Model Compare では、プロパティ値の文字列を検索

することができます。さらに、Model Compare では、たとえば正規表現

などの高度な検索オプションも使用することができます。

関連ドキュメント  
n 「General Page」 (  『Model Compare Reference』)

n 「Find Bar」 (  『Model Compare Reference』)

検索の強化

モデルが保存されているときに作成されたすべてのバックアップファイル

を保持するように設定することができます。さらに、モデルのコピーを、

別の名前とパスを使用して保存できるようになりました。

関連ドキュメント  
n 「Merge Settings Page」 (  『Model Compare Reference』)

n 「Save Model Copy」 (  『Model Compare Reference』)

モデルの保存

[Property Inspector]でプロパティをダブルクリックすると個別のウィンド

ウが開き、そこでプロパティ名とプロパティ値をコピーすることができま

す。

関連ドキュメント  
n 「Property Inspector」 (  『Model Compare Reference』)

プロパティの名前と値のコピー

Model Compare では、Model Compare の も重要な機能をまとめた

新しい Model Compare Quick Guide を利用できるようになりました。こ

のドキュメントには、[Help]メニューからアクセスすることができます。さら

に、Model Compare にはデモモデルが付属しており、現在の作業フォ

ルダに展開することができます。

関連ドキュメント  
n 「Quick Guide」 (  『Model Compare Reference』)

n 「Extract Demos」 (  『Model Compare Reference』)

新しいクイックガイドとデモモデ

ル
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Model Compare 2.6 への移行

Model Compare 2.5 から Model Compare 2.6 へは、何も調整せずに

移行することができます。

調整不要

s
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ModelDesk

ModelDesk 4.2 の新機能

ModelDesk では、以下のシミュレーションプラットフォームが新たにサ

ポートされます。

n DS1007 PPC Processor Board

n MicroLabBox

新しくサポートされるプラット

フォーム

自動化   ツール自動化により、次のような重要な処理ステップを自動化

することができます。

n 計測タイプの作成と編集

n 計測データの作成と編集

n パラメータの処理プロパティへのアクセス

自動化されたマッピング   生データの変数と計測タイプの変数とのマッ

ピングが改善されました。自動マップ機能を使用すると、同じ名前を持つ

すべての変数がマッピングされます。

処理

自動化   ツール自動化により、次のようなプロットを自動化することがで

きます。

n レイアウトをプロットするためなどのファイルの管理

n レイアウト内での信号の追加および削除

n 信号の値の保存

n プロットの開始と停止

プロット
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Automotive Simulation Models   このリリースでは、Automotive
Simulation Models のパラメータを設定することができます。Automotive
Simulation Models の詳細については、「Automotive Simulation Model
（ASM）」(53 ページ)を参照してください。

パラメータ設定
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Model Interface Package for
Simulink

Model Interface Package for Simulink 3.1 の機能

Model Interface Package for Simulink は、Simulink インプリメンテー

ションコンテナファイルの生成のために、MATLAB R2014a で導入された

パラメータ処理に関する Simulink Coder の機能をサポートしています。

詳細については、「TRC ファイル生成の変更」(35 ページ)を参照してくだ

さい。

トレースファイル生成の機能強

化のサポート

Model Interface Package for Simulink は、Simulink ビヘイビアモデルや

保護された参照先モデルを含む Simulink インプリメンテーションコンテ

ナをサポートしています。保護された参照先モデルを作成するには、

Simulink モデルの[Create protected models]ダイアログで [Use
generated code]チェックボックスを選択する必要があります。Model
Interface Package for Simulink は、[Content type]リスト内の次のオプ

ションをサポートしています（パスワード保護を含む）。

n Obfuscated source code

n Readable source code

保護された Simulink モデル

のサポート
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詳細については、Simulink® CoderTM のドキュメントを参照してください。

モデルポートブロックのコンテキストメニューから[Copy with Identity]お
よび[Paste with Identity]コマンドを選択できるようになりました。さらに、

Model Interface Package では、これらのコマンドの代わりに次のキー

ボードショートカットを使用できます。

n [Copy with Identity]：Ctrl+Alt+C
n [Paste with Identity]：Ctrl+Alt+V

[Copy with Identity]/[Paste
with Identity]コマンドへの新

しいアクセス方法
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MotionDesk

本章の内容

MotionDesk 3.7 の新機能 149

MotionDesk 3.7 への移行 150

項目の一覧

MotionDesk 3.7 の新機能

MotionDesk では、以下のシミュレーションプラットフォームが新たにサ

ポートされます。

n MicroLabBox

新しくサポートされるプラット

フォーム

計器パネル   MotionDesk には計器パネルがあります。これは、複数の

計器を 1 つのパネルにグループ化して、割り当てられたすべての計器

を一括して処理できるようにするツールです。これを使用して、たとえ

ば、グループ化した計器の 小化／ 大化や、1 つまたは複数のオブ

ザーバへの接続を行うことができます。また、シーンにダッシュボードを

ビジュアル表示するために、計器パネルを使用することができます。

計器とオブザーバ   計器プロパティの指定または Scene Navigator での

マウス操作により、計器を複数のオブザーバに割り当てることができま

す。そのため、異なる複数のオブザーバに同じ計器が表示される場合

があります。

Scene Navigator では、オブザーバの下に、それに割り当てられている

すべての計器がリストされます。

コピーと貼り付け   計器を Windows のクリップボードにコピーして貼り

付けることで、計器の複製を作成することができます。

計器
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MotionDesk のツール自動化が拡張されています。次のオブザーバ処

理がツール自動化で可能になりました。

n オブザーバの作成

n オブザーバの削除

n デフォルトオブザーバの作成

n オブザーバの設定

ツール自動化

MotionDesk 3.7 への移行

MotionDesk 2.2.1 以前のバージョンでは、MotionDesk は 3D オブジェ

クトを VRML フォーマットで使用します。これらのバージョンの

MotionDesk で使用していたシーンやカスタムの 3D オブジェクトを使用

するには、MotionDesk 3.7 で使用できるように移行する必要がありま

す。詳細については、「Migrating from MotionDesk 2.2.1 and Lower」
(  『MotionDesk Guide』)を参照してください。

MotionDesk 2.2.1 以前から

の移行

MotionDesk 3.7 では、MDX ファイルフォーマットの古い MotionDesk エ

クスペリメントを読み取れなくなりました。そのため、2.2 より前のバー

ジョンの MotionDesk エクスペリメントを移行することはできません。

このような古いエクスペリメントを移行するには、MotionDesk 3.0 から

MotionDesk 3.6 までのバージョンを使用してください。

MDX ファイルフォーマットの

MotionDesk エクスペリメント

の移行
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Real-Time Testing

Real-Time Testing 2.6 の新機能

Real-Time Testing は MicroLabBox をサポートしています。

次の Real-Time Testing モジュールは、MicroLabBox ではサポートされ

ません。

n rttlib.rs232lib（RS232 インターフェース経由のデータの送受信）

n rttlib.hostcall

新しくサポートされるプラット

フォーム

ノード上で実行している RTT シーケンスは、DS1007 マルチプロセッサシ

ステムのリモートノードの TRC 変数にアクセスできるようになりました。

DS1007 マルチプロセッサシス

テム

Real-Time Testing では、dSPACE で再配布される MATLAB DLL を使用

できるため、インストールされている MATLAB のバージョンに依存しなく

なりました。

データ再生用 MAT ファイル

rttlib.utilitiesモジュールには SequencePropertiesクラスがあり、こ

れを使用して RTT シーケンスのプロパティ（名前、説明、ファイル名、優

先度） の読み取り、および SequenceChannel プロパティの読み取り／

書き込みを行うことができます。

新しいクラス

新機能と移行手順    2015 年 11 月 151
t



s

Real-Time Testing
t

152
s

新機能と移行手順    2015 年 11 月



RTI/RTI-MP および RTLib

本章の内容

RTI/RTI-MP および RTLib の新機能 153

RTI/RTI-MP および RTLib の移行上の注意点 156

項目の一覧

RTI/RTI-MP および RTLib の新機能

RTI および RTI‑MP は、MATLAB R2014a で導入されたパラメータ処理に

関する Simulink Coder 機能をサポートしています。

詳細については、「TRC ファイル生成の変更」(35 ページ)を参照してくだ

さい。

トレースファイル生成の機能強

化のサポート

ソフトウエアサポートの拡張   次の機能がサポートされるようになりまし

た。

n 不揮発性データの処理（NVDATA）

リアルタイムアプリケーションからボードの不揮発性メモリにデータを

格納することができます。このデータは、ハードウエアのシャットダウ

ン後でも再度使用することができます。RTLib や RTI を介して、また

はボードの Web インターフェースを介して、64 KB までのデータを管

理することができます。

詳細については、「Nonvolatile Data Handling (NVDATA)」
(  『MicroLabBox Features』)を参照してください。

MicroLabBox
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n RTI サポートの拡張

FPGA I/O Type 1 ライブラリに、次の新しい ブロックを含む Extras ラ
イブラリが新たに追加されています。

n LED_BLx

カスタマイズ可能な LED を制御します。

n Buzzer

ボードのブザーを制御します。

詳細については、「Basic Functions」 (  『MicroLabBox RTI
Reference』)を参照してください。

n DAC_CL1_BLx ブロックでの設定の拡張

特定のチャンネルに Termination mode を設定することができます。

この設定を有効にすると、各チャンネルに個別に終了値を設定する

ことができます。この設定を無効にすると、指定したすべてのチャン

ネルは終了時にハイインピーダンスに設定されます。

詳細については、「DAC_CLASS1_BLx」 (  『MicroLabBox RTI
Reference』)を参照してください。

n モータ制御のサポートの強化

詳細については、「RTI Electric Motor Control Blockset 1.2 の新機

能」(165 ページ)を参照してください。

n Real‑Time Testing のサポート

[RTI simulation options]ページの[Enable real‑time testing]オプショ

ンは、デフォルトでセットされており、変更することができません。

ボードの機能の詳細については、  『MicroLabBox Features』を参照し

てください。

ソフトウエアサポートの拡張   次の機能がサポートされるようになりまし

た。

n 不揮発性データの処理（NVDATA）

リアルタイムアプリケーションからボードの不揮発性メモリにデータを

格納することができます。このデータは、ハードウエアのシャットダウ

ン後でも再度使用することができます。RTLib や RTI を介して、また

はボードの Web インターフェースを介して、64 KB までのデータを管

理することができます。

詳細については、「Nonvolatile Data Handling (NVDATA)」
(  『DS1007 Features』)を参照してください。

ボードの機能の詳細については、  『DS1007 Features』を参照してくだ

さい。

DS1007
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パルス幅計測   DS1511 I/O Board または DS1513 I/O Board を搭載し

た MicroAutoBox II バージョンで、RTLib および RTI を介したパルス幅計

測（PW2D）がサポートされます。接続された信号の High パルスまたは

Low パルスを 3.3 µs から 53.6 s の範囲で計測することができます。

詳細については、「パルス幅計測（PW2D）」 (  『MicroAutoBox 機能解

説書』)を参照してください。

MicroAutoBox I/O ボードの廃止   次の MicroAutoBox II は、2015 年

末で販売終了となります。

n MicroAutoBox II 1401/1501

n MicroAutoBox II 1401/1504

n MicroAutoBox II 1401/1505/1507

ソフトウエアサポートは、少なくとも 2018 年末まで継続されます。

DS1511、DS1512、DS1513、および DS1514 の I/O ボードを搭載した

MicroAutoBox II の後継バージョンを使用することをお勧めします。

MicroAutoBox II 1401/1507 バージョンは引き続きご利用いただけま

す。

ボードの機能の詳細については、  『MicroAutoBox 機能解説書』を参

照してください。

MicroAutoBox

ルックアップテーブルに[Evenly spaced breakpoints]オプションを使用す

る場合は、関連するブロックのパラメータは変数記述ファイルに生成さ

れません。実行時に ControlDesk Next Generation の Table Editor など

を使用して、これらのパラメータにアクセスすることはできません。

MATLAB R2015b のサポート

対象外の新機能

MATLAB R2015b で RTI/RTI‑MP を使用する場合は、下記の制限事項に

注意してください。

n Triggered subsystem における絶対時間のサポート

絶対時間のスケーリングに誤りがある場合があります。この動作の

理由はまだ不明ですが、MathWorks 社ではバージョン R2015a およ

び R2015b の Simulink に対してパッチを発行する予定です。

MATLAB R2015b を使用する

場合の制限事項

build.batバッチファイルは、マルチプロセッサアプリケーションをビルド

する rtimp_buildコマンドの代わりに使用されていました。build.bat
バッチファイルは廃止されました。

廃止されたバッチファイル
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RTI/RTI-MP および RTLib の移行上の注意点

RTI および RTI‑MP での TRC ファイル生成に関するいくつかの修正事項

に注意する必要があります。「TRC ファイル生成の変更」(35 ページ)を参

照してください。

TRC ファイル生成の変更

Simulink の[Configuration Parameters]ダイアログで次の変更が行われ

ました。

n [Hardware Implementation]ページの設定が変更されています。量

産ハードウエアを若干異なる方法で指定する必要があります。

関連する RTI 設定も調整されています。そのため、以前に古いバー

ジョンの RTI に接続していたすべての MATLAB インストレーションで

Simulink Preference をリセットすることをお勧めします。

n [Optimization - Signals and Parameters]ページの[Inline
parameters]設定が[Default parameter behavior]設定に変更されて

います。

MATLAB R2015b で修正され

た機能

[RTI simulation options]ページの[Enable real‑time testing]オプション

は、DS1007 PPC Processor Board では常に有効になります。これは、新

しい dSPACE プラットフォーム DS1007 および MicroLabBox でのデフォ

ルトの動作です。既存の設定は、RTI および RTI‑MP によって自動的に

更新されます。

Real-Time Testing のサポート

が DS1007 で常に有効
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RTI Bypass Blockset

本章の内容

RTI Bypass Blockset 3.5 の新機能 157

RTI Bypass Blockset 3.5 への移行 158

項目の一覧

RTI Bypass Blockset 3.5 の新機能

XCP 1.3 のサポート   RTI Bypass Blockset は、XCP 1.3 規格に基づいた

XCP 固有の IF_DATAエントリを含む A2L ファイルをサポートしています。

CAN FD のサポート   RTI Bypass Blockset は、XCP トランスポートレイヤ

として、従来の CAN プロトコルに加えて CAN FD（CAN with Flexible
Data Rate）もサポートするようになりました。つまり、ECU とプロトタイピ

ングツール間の通信を、CAN や CAN FD 経由で行うことができます。従

来の CAN プロトコルと比較して、CAN FD プロトコルでは 1 MBit/s を超

えるデータレートと、メッセージ当たり 64 バイトまでのペイロードを使用

することができます。

現時点で、市場には 2 つの CAN FD プロトコル、Non‑ISO CAN FD プロ
トコル（Bosch 社が開発したオリジナルの CAN FD プロトコル）と ISO
CAN FD プロトコル（2015 末にリリース予定の次期 ISO 11898‑1:2015
規格に準拠した CAN FD プロトコル）があり、これらはお互いに互換性

がありません。RTI Bypass Blockset は両方の CAN FD プロトコルをサ

ポートしています。

RTI Bypass Blockset
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XCP on CAN FD を介したサービスベースのバイパス処理の場合、RTI
Bypass Blockset は既に確立されている XCP on CAN バイパスインター

フェースタイプを使用します。CAN FD フォーマットの記述を含むデータ

ベースファイルのインポート後、CAN FD サポートを有効にして、Setup
ブロックで CAN FD 固有の設定を行う必要があります。

「[Options]ページ（XCP on CAN の RTIBYPASS_SETUP_BLx）」 (  『RTI
Bypass Blockset リファレンス』)を参照してください。

ブロックセットは、DS4342 CAN FD Interface Modules を搭載した

dSPACE プラットフォームに対してのみ、XCP on CAN FD を介したサー

ビスベースのバイパス処理をサポートしています。

RTI Bypass Blockset の機能拡張のサポート   RTI Bypass Blockset の
MATLAB API は、RTI Bypass Blockset の機能拡張をサポートしていま

す。

 『RTI Bypass Blockset MATLAB API Reference』を参照してください。

RTI Bypass Blockset の
MATLAB API

RTI Bypass Blockset 3.5 への移行

新のリリースには、以前のブロックセットバージョン 3.x および 2.x と
互換性のある RTI Bypass Blockset 3.5 が含まれています。ただし、いく

つかの注意事項があります。

n RTI Bypass Blockset 2.5 以前のモデルを使用する場合

以前の RTI Bypass Blockset バージョンと比較して、データ管理が変

更されています。RTI Bypass Blockset 2.5 以前でビルドした Simulink
モデルを RTI Bypass Blockset 3.4 で開くと、古い Data Dictionary
ファイル（ファイル名の拡張子.dd）は、Setup ブロックに格納されてい

る情報を使用して新しい Data Dictionary ファイル（.vdb）に置き換え

られます。これは、Setup ブロックダイアログを開いて[OK]をクリック

して閉じるか、または Read/Write/Upload/Download ブロックダイア

ログを開いて[Variables]ページの[Fill Variable Selector]ボタンをク

リックするとすぐに行われます。

RTI Bypass Blockset 3.4 で保存したモデルを RTI Bypass Blockset 2.5
以前のバージョンで使用する場合、バージョン 2.5 およびそれ以前

のブロックセットに必要なモデルの Data Dictionary ファイル（ファイ

ル名の拡張子.dd）が作成されます。これは、Setup ブロックで A2L
ファイルを更新するか、または Read/Write/Upload/Download ブロッ

クを開いて[Variables]ページの[Fill Variable Selector]ボタンをクリック

以前の RTI Bypass Blockset
バージョン 3.x および 2.x のモ

デルの使用
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するとすぐに行われます。RTI Bypass Blockset 3.5 で作成された

Data Dictionary ファイル（*.vdb）は、ディスク上にそのまま残ります。

RTI Bypass Blockset で Data Dictionary を再作成するには、Setup ブ

ロックで指定されたデータベースファイルが指定された場所からアク

セス可能で、これらのファイルが変更されていないことが必須条件と

なります。

n RTI Bypass Blockset 2.6 から 3.4 までのモデルを使用する場合

RTI Bypass Blockset 2.6 から RTI Bypass Blockset 3.4 まででビルドさ

れた Simulink モデルを RTI Bypass Blockset 3.5 で開くと、古い Data
Dictionary ファイルが新しい Data Dictionary ファイルに置き換えら

れます。ただし、新しい Data Dictionary ファイルは以前のバージョン

の RTI Bypass Blockset では使用することができません。RTI Bypass
Blockset 2.6 から RTI Bypass Blockset 3.4 まででビルドされたモデル

を再利用するには、Setup ブロックで指定されているデータベース

ファイル（A2L ファイル）を再インポートして、以前のバージョンの RTI
Bypass Blockset で適切なデータベースを作成する必要があります。
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RTI CAN MultiMessage Blockset

本章の内容

RTI CAN MultiMessage Blockset 4.2 の新機能 161

RTI CAN MultiMessage Blockset 4.2 への移行 162

項目の一覧

RTI CAN MultiMessage Blockset 4.2 の新機能

RTI CAN MultiMessage Blockset は、CAN FD メッセージの使用に関連

して、次のように拡張されています。

SCALEXIO システムでの CAN FD のサポート   このブロックセットは、

DS2671 Bus Board を搭載した SCALEXIO システムでの CAN FD メッ

セージの使用をサポートするようになりました。

「CAN FD の使用の基礎」 (  『RTI CAN MultiMessage Blockset
Reference』)を参照してください。

ISO CAN FD プロトコルのサポート   このブロックセットでは、既にサ

ポートされている Bosch 社開発のオリジナルの CAN FD プロトコルに加

えて、ISO CAN FD プロトコル（2015 年末にリリース予定の次期

ISO 11898‑1:2015 規格に準拠）もサポートされます。RTICANMM
ControllerSetup ブロックで使用する CAN FD プロトコルを選択すること

ができます。

「CAN FD の使用の基礎」 (  『RTI CAN MultiMessage Blockset
Reference』)を参照してください。

CAN FD に関連した拡張
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アービトレーションフェーズとデータフェーズのサンプリングポイント  
CAN FD メッセージの使用を有効にする場合、CAN FD メッセージ送信

のアービトレーションフェーズとデータフェーズのサンプリングポイントを

CAN ビット周期のパーセンテージとして指定することができます。サンプ

リングポイントは、同期のために使用されます。

「Setup Page (RTICANMM ControllerSetup)」 (  『RTI CAN
MultiMessage Blockset Reference』)を参照してください。

RTI CAN MultiMessage Blockset は、AUTOSAR システムデスクリプショ

ンファイルで定義できる、不明確なバイトオーダーの信号もサポートする

ようになりました。

不明確なバイトオーダー形式

のサポート

RTI CAN MultiMessage Blockset 4.2 への移行

RTI CAN MultiMessage Blockset の以前のバージョンで作成されたモデ

ルを再利用するには、CAN の設定に変更を加える前に、すべての

RTICANMM ブロックの S-function を更新して保存する必要がありま

す。

モデル内のすべての RTICANMM ブロックに対して新しい S‑function を

一度に作成するには、モデルを開いた後で次のいずれかを実行します。

n MATLAB コマンドウインドウに rtimmsu_update('System', gcs)と入

力します。

このコマンドおよびオプションの詳細を確認するには、MATLAB コマ

ンドウインドウに help rtimmsu_updateと入力します。

n RTICANMM GeneralSetup ブロックの[Options]メニューから[Create
S‑Function for all CAN Blocks]コマンドを選択します。

詳細については、「RTICANMM に関する制限事項」 (  『RTI CAN
MultiMessage Blockset Reference』)を参照してください。

RTI CAN MultiMessage
Blockset の以前のバージョン

で作成したモデルの使用

バージョン 4.0 より前の RTI CAN MultiMessage Blockset で生成された

コードを使用すると、シミュレーションモデルのビルドプロセス中に、
<<argument of type "can_tp1_canChannel *" is incompatible with
parameter of type "DsTCanCh">>というフレーズを含む複数のコンパイ

ラ警告メッセージが表示されます。これはデータ型が変更されたためで

す。これらの警告は無視してかまいません。 新バージョンのブロック

セットを使用して RTICANMM コードを再生成すると、表示されなくなりま

す。

バージョン 4.0 より前の RTI
CAN MultiMessage Blockset
で生成されたコードを使用した

場合のコンパイラメッセージ
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CAN メッセージを含むアプリケーション用に本来開発されたチェックサム

アルゴリズムは、CAN FD メッセージを含むアプリケーションで再利用す

ることはできません。これは、CAN FD に新しいメッセージタイプが含ま

れているか、データフィールドが長いためです。既存のチェックサムアル

ゴリズムは、標準的な CAN メッセージのみ含むアプリケーションでは引

き続き使用することができます。CAN FD アプリケーションの場合は、

チェックサムアルゴリズムを適合させる必要があります。

既存のチェックサムアルゴリズ

ムの使用
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RTI Electric Motor Control Blockset

RTI Electric Motor Control Blockset 1.2 の新機能

RTI Electric Motor Control Blockset では、次の新しいブロックを利用す

ることができます。

n EMC_ENDAT_BLx：EnDat インターフェースに接続された絶対エン

コーダをモータ制御の入力センサとして使用します。

詳細については、  『RTI Electric Motor Control Blockset Reference』を
参照してください。

新しいブロック
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RTI FPGA Programming Blockset

本章の内容

RTI FPGA Programming Blockset 3.0 の新機能 167

RTI FPGA Programming Blockset 3.0 への移行 170

項目の一覧

RTI FPGA Programming Blockset 3.0 の新機能

RTI FPGA Programming Blockset で、Xilinx 設計ツールの以下の製品と

バージョンがサポートされるようになりかした。

Xilinx 設計ツールの

バージョン

オペレーティングシス

テム

MATLAB バージョン

Vivado 2015.2
（64 ビットバージョン）

Windows 7
Business、Ultimate、
Enterprise SP1（64
ビット版）

64 ビットバージョン：

n MATLAB R2014a
n MATLAB R2014b
n MATLAB R2015a

Xilinx®のサポート

次の dSPACE プラットフォームは、RTI FPGA Programming Blockset 3.0
でサポートされます。

n MicroAutoBox（MicroAutoBox II 1401/1511/1514 および

MicroAutoBox II 1401/1513/1514）

n MicroLabBox

n モジュール型システム（DS5203（7K325）および DS5203（7K410））

n SCALEXIO（DS2655）

サポートされる dSPACE プラッ

トフォーム
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次のハードウエアは Xilinx Vivado でサポートされません。そのため、RTI
FPGA Programming Blockset 3.0 は、既存の FPGA モデル INI ファイル

用のプロセッサインターフェースのビルドのみをサポートしています。

n DS5203 FPGA Board（SX95）

n DS5203 FPGA Board（LX50）

n MicroAutoBox II 1401/1511/1512

n MicroAutoBox II 1401/1512/1513

バージョン 2.9 以前の RTI FPGA Programming Blockset のみ、DS5203
（SX95）および DS5203（LX50）ボードと、DS1512 I/O Board
（MicroAutoBox II 1401/1511/1512 および MicroAutoBox II
1401/1512/1513）の Xilinx ISE および FPGA モデリングをサポートして

います。Vivado の導入により、MATLAB Release R2013b 以降、Xilinx
では Xilinx System Generator for DSP と ISE Design Suite の組み合わ

せがサポートされなくなりました。

DS2655 FPGA Base Board のフレームワークは、次のように拡張されて

います。

複数のクロック周期   大 10 個の個別のクロック周期を使用して、

FPGA 設計の特定の部分をモデリングすることができます。クロック周期

の範囲は 1.6e-7 s ... 6.25e-10 s（6.25 MHz ... 1600 MHz）です。

FPGA_SETUP_BL ブロックの[Subsystems Clocks]ページでは、個別のク

ロック周期を持つサブシステムに対してクロック周期を設定することがで

きます。

DS2655 FPGA Base Board フ

レームワークの機能拡張

DS2655M1 Multi-I/O Module のフレームワークは、次のように拡張さ

れています。

n FPGA_IO_READ_BLx ブロックの Digital In ファンクションと

FPGA_IO_Write_BLx ブロックの Digital InOut ファンクションに新しい

ポートが追加されています。Threshold Ack ポートでは、I/O チャンネ

ルでそのしきい値電圧が現在更新されているかどうか、または新し

いしきい値を設定できるかどうかを示すフラグが出力されます。

DS2655M1 Multi‑I/O
Module フレームワークの拡

張

RTI FPGA Programming Blockset では、DS2655M2 Digital I/O Module
の新しい DS2655M2 I/O Module フレームワークが追加されました。

 DS2655M2 Digital I/O Module には、ビット単位データやシリアル通信

を処理できる 32 個の多用途デジタル I/O チャンネルがあります。このフ

レームワークの主な機能は、1 つ以上のデジタルチャンネルを使用して

特定の I/O 機能を実装する I/O ファンクションです。

新しい DS2655M2 Digital I/O
Module のサポート
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次の I/O ファンクションを使用することができます。

n Digital In

ビット単位のアクセスを提供する 大 32 個のデジタル入力ファンク

ション

n Digital Out

ビット単位のアクセスを提供する 大 32 個のデジタル出力ファンク

ション

n Digital Out-Z

ビット単位のアクセスとハイインピーダンス出力状態（トライステート）

を提供する 大 16 個のデジタル出力ファンクション

n RS232 Rx

RS232 ネットワークからデータ値を受信する 大 8 個のシリアルファ

ンクション

n RS232 Tx

データ値を RS232 ネットワークに転送する 大 8 個のシリアルファ

ンクション

n RS485 Rx

シンプレックスモードで RS485 ネットワークからデータ値を受信する

大 8 個のシリアルファンクション

n RS485 Rx/Tx

半二重モードで RS485 ネットワークとデータ値を交換する 大 8 個

のシリアルファンクション

n RS485 Tx

シンプレックスモードで RS485 ネットワークへデータ値を送信する

大 8 個のシリアルファンクション

MicroAutoBox のフレームワークは、次のように拡張されています。

複数のクロック周期   大 10 個の個別のクロック周期を使用して、

FPGA 設計の特定の部分をモデリングすることができます。クロック周期

の範囲は 1.6e-7 s ...6.25e-10 s（6.25 MHz ...1600 MHz）です。

FPGA_SETUP_BL ブロックの[Subsystems Clocks]ページでは、個別のク

ロック周期を持つサブシステムに対してクロック周期を設定することがで

きます。

Multi-I/O フレームワーク搭載

の FPGA1401Tp1 の拡張

基礎

• 「RTI FPGA Programming Blockset 3.0 への移行」(170 ページ)

関連トピック
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RTI FPGA Programming Blockset 3.0 への移行

既存のモデルの移行方法は、使用するブロックセットのバージョンによっ

て異なります。

目的

RTI FPGA Programming Blockset 1.0（dSPACE Release 6.4 で提供）は

完全に実装されたものではなかったため、これを使用して実装したモデ

ルは手動で移行する必要があります。 新の dSPACE RTI 環境に準拠

したモデルのモデル化、ビルド、および実行を行うために、RTI FPGA
Programming Blockset の各ブロックを新しいブロックに置き換える必要

があります。

スクリプトインターフェースの更新機能は、RTI FPGA
Programming Blockset 1.0 をサポートしていません。

RTI FPGA Programming
Blockset 1.0 から 3.0 への移

行

バージョン 1.1 以降の RTI FPGA Programming Blockset を使用して

FPGA アプリケーションを実装した場合、これを RTI FPGA Programming
Blockset 3.0 で使用するには、FPGA フレームワークを更新する必要が

あります。この場合に、スクリプトインターフェースを使用することができ

ます（「スクリプトインターフェースを使用した FPGA フレームワークの更

新」(170 ページ)を参照）。

MATLAB R2008b 以前のバージョンから MATLAB R2011b 以降のバー

ジョンに更新した場合は、フレームワークも更新する必要があります。

RTI FPGA Programming
Blockset 1.1 以降から 3.0 へ

の移行

移行を開始する前に、モデルのバックアップを作成することを

お勧めします。

スクリプトインターフェースには、フレームワークを更新するための

FPGAFrameworkUpdate メソッドが用意されています。ブロックパラメータを

その初期値に設定するか、変更せずにそのまま使用するかを指定する

ことができます。

ブロックパラメータの値を変更せずに FPGA フレームワークを更新する

場合  

rtifpga_scriptinterface('FPGAFrameworkUpdate',
 <SimulinkHandle>)
このスクリプトでは、Simulink Handle で指定されているモデル／サブシ

ステム内のすべてのサブシステムが処理されます。 新のフレーム

ワークバージョンにアップデートしても、ブロックのパラメータは変更され

ません。

スクリプトインターフェースを使

用した FPGA フレームワークの

更新
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例：次のスクリプトは、MyProcModel という名前のプロセッサモデルの

中にあるすべての FPGA サブシステムに対して FPGA フレームワークを

更新します。ブロックパラメータの指定された値は変更されません。

ProcModelHandle = get_param('MyProcModel','handle')
rtifpga_scriptinterface('FPGAFrameworkUpdate',
 ProcModelHandle)
FPGA フレームワークを更新して、ブロックパラメータの値をその初期値

にリセットする場合  

rtifpga_scriptinterface('FPGAFrameworkUpdate',
 <SimulinkHandle>, 'ReInit')
このスクリプトでは、Simulink Handle で指定されているモデル／サブシ

ステム内のすべてのサブシステムが処理されます。 新のフレーム

ワークバージョンに更新すると、ブロックのパラメータはそれぞれの初期

値にリセットされます。

ProcModelHandle = get_param('MyProcModel','handle')
rtifpga_scriptinterface('FPGAFrameworkUpdate',
 ProcModelHandle,'ReInit')

DS2655 FPGA Base Board および DS2655M1 Multi‑I/O
Module を搭載した SCALEXIO システム対象

dSPACE Release 2013‑A の RTI FPGA Programming
Blockset 2.5 を使用して生成されたカスタムファンクションと、

カスタムファンクションを含むリアルタイムアプリケーション

（*.rta）は、dSPACE Release 2015‑B と互換性がありません。

使用可能なカスタムファンクションを作成するには、dSPACE
Release 2015-B の RTI FPGA Blockset 3.0 を使用して FPGA
モデルを再ビルドする必要があります。

dSPACE Release 2015‑B と互

換性のない

ConfigurationDesk カスタム

ファンクション
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RTI LIN MultiMessage Blockset

本章の内容

RTI LIN MultiMessage Blockset 2.5.1 の新機能 173

RTI LIN MultiMessage Blockset 2.5.1 への移行 173

項目の一覧

RTI LIN MultiMessage Blockset 2.5.1 の新機能

RTI LIN MultiMessage Blockset は、AUTOSAR システムデスクリプション

ファイルで定義できる、バイトオーダーが不明確な信号もサポートするよ

うになりました。

不明確なバイトオーダー形式

のサポート

RTI LIN MultiMessage Blockset 2.5.1 への移行

RTI LIN MultiMessage Blockset の以前のバージョンで作成されたモデ

ルを再利用するには、LIN の設定に変更を加える前に、すべての

RTILINMM ブロックの S-function を更新して保存する必要があります。

モデル内のすべての RTILINMM ブロックに対して新しい S‑function を

一度に作成するには、モデルを開いた後で次のいずれかを実行します。

n MATLAB コマンドウインドウに rtimmsu_update('System', gcs)と入

力します。

このコマンドおよびオプションの詳細を確認するには、MATLAB コマ

ンドウインドウに help rtimmsu_updateと入力します。

RTI LIN MultiMessage
Blockset の以前のバージョン

で作成したモデルの使用
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n RTILINMM GeneralSetup ブロックの[Options]メニューから[Create
S‑Function for all LIN Blocks]コマンドを選択します。

詳細については、「RTI LIN MultiMessage Blockset の制限事項」

(  『RTI LIN MultiMessage Blockset リファレンス』)を参照してください。
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SCALEXIO Firmware

SCALEXIO Firmware 3.3 の新機能

SCALEXIO ファームウエアで、次の SCALEXIO ハードウエアモジュール

のサポートが追加されています：DS2655M2 Digital I/O Module
新しくサポートされるハードウ

エア
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SystemDesk

本章の内容

SystemDesk 4.5 の新機能 178

SystemDesk 4.5 への移行 190

項目の一覧
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SystemDesk 4.5 の新機能

本章の内容

新しい一般機能 178

ソフトウエアアーキテクチャのモデリング 179

ダイアグラムの使用 180

ECU コンフィギュレーション 181

システムのシミュレーション 187

SystemDesk の自動化 187

バリアントバインディング 188

項目の一覧

新しい一般機能

SystemDesk 4.5 には、次の一般機能が新たに追加されています。目的

AUTOSAR Release 4.2.1 のモデリングのサポート   SystemDesk 4.5
では、AUTOSAR Release 4.2.1 に準拠したソフトウエアおよびシステム

アーキテクチャのモデリングがサポートされます。

近の AUTOSAR リリースとの互換性   SystemDesk では、AUTOSAR
Release 4.1.3/4.1.2/4.1.1/4.0.3 の AUTOSAR ファイルをやり取りするこ

とができます。

新の AUTOSAR リリースとの互換性   SystemDesk 4.5 では、 新の

AUTOSAR Release 4.2.2 に準拠した AUTOSAR ファイルのインポートを

サポートしています。ただし、この AUTOSAR リリースで導入されたエレ

メントは、SystemDesk にインポートされません。

SystemDesk から AUTOSAR Release 4.2.2 に準拠した AUTOSAR ファイ

ルをエクスポートすることができます。

SystemDesk 4.5 でサポートさ

れる AUTOSAR リリース
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ソフトウエアアーキテクチャのモデリング

このバージョンの SystemDesk では、ソフトウエアアーキテクチャのモデ

リングが次の点で改善されています。

n SystemDesk で、自動的に作成される定数の名前を通信仕様の初期

値に指定できるようになりました。

この命名の詳細については、「General page (preferences)」
(  『SystemDesk 4.x Reference』)を参照してください。

n SystemDesk に[Start Page]が追加され、ユーザドキュメントやその他

の SystemDesk 資料にすばやくアクセスできるようになりました。

n Project Manager などの SystemDesk のコントロールバーで、

SystemDesk のメニューから[Navigate back] および[Navigate
forward] コマンドを使用して移動できるようになりました。

コマンドの詳細については、「Navigate Forward」
(  『SystemDesk 4.x Reference』)および「Navigate Backward」
(  『SystemDesk 4.x Reference』)を参照してください。

n Project Manager 検索が改善され、エレメントの AUTOSAR タイプと、

使用可能な場合は ECU コンフィギュレーションが表示されます。これ

により、エレメントの[Properties]ダイアログにすばやくアクセスするこ

とができます。

SystemDesk の Project Manager およびエレメントの検索の詳細に

ついては、「Project Manager」 (  『SystemDesk 4.x Reference』)を
参照してください。

n AUTOSAR テンプレートのインポートが改善され、テンプレートにすば

やくアクセスして、標準化された SystemDesk プロジェクトを標準の

AUTOSAR タイプと標準化されたパッケージ構造で作成することがで

きます。

テンプレートのインポートの詳細については、「Import AUTOSAR
Templates」 (  『SystemDesk 4.x Reference』)を参照してください。

改善点

s

 SystemDesk 4.5 の新機能
t

新機能と移行手順    2015 年 11 月 179
t



ダイアグラムの使用

このバージョンの SystemDesk では、グラフィカルモデリングが改善され

ました。SystemDesk のすべてのダイアグラム、つまり、ソフトウエアコン

ポーネントのモデリングと接続用のコンポジションダイアグラム、アトミッ

クソフトウエアコンポーネントのポートとインターフェースのモデリング用

のコンポーネントダイアグラム、およびベーシックソフトウエアとアプリ

ケーションソフトウエアの接続用のサービス接続ダイアグラムが改善さ

れています。

SystemDesk のグラフィカルモ

デリング用ダイアグラムの改善

このバージョンの SystemDesk では、コンポジションダイアグラムとサー

ビス接続ダイアグラムでのエレメント処理とエレメント接続を簡易化する

ために、Edit モードと Connection モードが導入されています。

ダイアグラムを開いたときに有効になる Edit モードで、エレメントの追加

と配置を行うことができます。

Connection モードは特別なカーソル（ ）で示され、これに切り替える

と、ソフトウエアコンポーネントを接続することができます。ソフトウエアコ

ンポーネントの接続は、ドラッグアンドドロップで行うことができます。2
つのポート、1 つのポートと SWC、または 2 つの SWC を接続すること

ができます。SystemDesk はポートを追加し、可能であれば、接続する

SWC へのインターフェースを追加します。

下の図は、ポートを別のソフトウエアコンポーネントに割り当てられてい

るインターフェースに接続する例を示しています。SystemDesk は、ター

ゲットとなるソフトウエアコンポーネントにポートを追加し、追加したポー

トに開始ポートと同じインターフェースを割り当てます。

Edit モードと Connection モー

ド
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その他の改善点を以下に示します。

n ダイアグラムと接続の自動レイアウトの改善

n Simulink と同じような、親と子のコンポジションダイアグラム間の移

動動作

n コンポジションダイアグラムおよびサービスコネクションダイアグラム

内のソフトウエアコンポーネント、ポート、およびインターフェースの名

前による検索

n 互換性のない接続に関するエラーメッセージの表示

n 利便性が向上したダイアグラムに追加するエレメントの選択

n ダイアグラムでのエレメント表示設定の改善：コンポジションダイアグ

ラムでポートと接続を表示可能など

n SystemDesk の環境設定でのソフトウエアコンポーネント、接続、ポー

ト、およびインターフェースに対するデフォルト外観の指定

その他の改善点

SystemDesk のダイアグラムの使用に関する詳細は、「ダイアグラムの

使用」 (  『SystemDesk 4.x Guide』)を参照してください。

補足

ECU コンフィギュレーション

SystemDesk は、NVRAM マネージャのベーシックソフトウエアコンポー

ネントをサポートするようになりました。

ソフトウエアアーキテクチャのモデリング   NVRAM マネージャの読み取

り／書き込み操作を要求するアトミック SWC の NV ブロックサービス要

求を簡単にモデリングすることができます。さらに、指定した NV ブロック

サービス要求を管理するための NV ブロックソフトウエアコンポーネント

をモデリングすることができます。

NVRAM マネージャ
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次の図は、NV ブロックサービス要求を指定する例を示しています。

ECU コンフィギュレーション   NvM ベーシックソフトウエアモジュールを

ECU コンフィギュレーションに追加することができます。

SystemDesk では、次のコマンドを使用して NVRAM マネージャを自動設

定および生成することができます。

n 指定したサービス要求に従って NvM モジュールコンフィギュレーショ

ンを更新

n NVRAM マネージャのベーシックソフトウエアコンポーネントを生成。

これには、ベーシックソフトウエアコンポーネントと、サービスを要求

するアプリケーションソフトウエアコンポーネントとの自動接続が含ま

れます。

n 仮想検証のために NVRAM マネージャをシミュレートするためのコー

ドを生成

システムのシミュレーション   NVRAM マネージャに対して生成された

A2L 変数を使用して、試験を実行することができます。

このために、SystemDesk は、それをモニタリングするための NVRAM を

記述する配列を生成します。
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次の図は、NVRAM マネージャ例に対して生成された A2L 変数を示して

います。

SystemDesk では、ベーシックソフトウエアコンポーネントのエレメントに、

AUTOSAR に準拠したベーシックソフトウエアモジュール記述テンプレー

トを使用するようになりました。そのため、SystemDesk による ECU の設

定は、AUTOSAR に完全に準拠しています。これにより、ベーシックソフト

ウエアモジュールを、AUTOSAR に準拠したサードパーティ製ツールと交

換することができます。

次の表では、SystemDesk の ECU Configuration Manager のエレメント

について説明します。

ベーシックソフトウエアの記述

タイプ 説明

ECU コンフィギュレーション ベーシックソフトウエアと単一 ECU の RTE の全体的な設定

ECU フラットビュー ECU インスタンスにマッピングされたすべてのアトミックソフトウエアコン

ポーネントのプロトタイプに加えて、ベーシックソフトウエアと RTE で使用

するソフトウエアコンポーネントのプロトタイプも含まれます。

コンポジション SW コンポーネントによってアプリケーションソフトウエアに

導入された階層が、コンポジションを削除してアトミックソフトウエアコン

ポーネントを直接接続することによって解消されるという意味において、

ECU フラットビューはフラットです。ただし、SystemDesk はデリゲーション

ポートも表示します。

SW コンポーネン

トプロトタイプ

アプリケーションまたはベーシックソフトウエアコンポーネントのプロトタイ

プ

...
ポート コンポジション SW コンポーネントのデリゲーションポート

インターフェー

ス

デリゲーションポートに割り当てられるインターフェース

...
BSW デ

スクリプ

ション

以下のエレメント BSW デスクリプションは、SystemDesk によって自動的に

管理されます。通常、ユーザはモジュールコンフィギュレーションのパラ

メータのみを変更し、BSW デスクリプションは設定に合わせて自動的に

調整されます。

BSW デスクリプ

ション
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タイプ 説明

SW コンポーネ

ントタイプ

アプリケーションソフトウエアに対するベーシックソフトウエアモジュール

の AUTOSAR インターフェースを定義します。

BSW モジュー

ルデスクリプ

ション

ベーシックソフトウエアモジュールの標準インターフェースを他のベーシッ

クソフトウエアモジュールに定義します。

SWC-BSW マッ

ピング

SW コンポーネントタイプのエレメントを BSW モジュールデスクリプション
のエレメントにマッピングします。

...
モジュールコンフィギュレー

ション

ベーシックソフトウエアモジュールコードと BSW デスクリプションを生成す

るためのベーシックソフトウエアコンポーネントのコンフィグレーションパラ

メータを指定します。

...

次の図は、ECU Configuration Manager での ECU コンフィギュレーショ

ン例を示しています。

このバージョンの SystemDesk では、RTE イベントを介して、AUTOSAR
に準拠したランナブルと BSW のスケジュール可能なエンティティをマッ

ピングすることができます。

Runnable Mapping Editor は、実行をトリガする、関連するすべての

RTE イベントのリスト（つまり、ランナブルエンティティと BSW のスケ

ジュール可能なエンティティ）を提供します。

変更されたランナブルエンティ

ティの OS タスクへのマッピン

グ
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このエディタで OS タスクを作成し、これをトリガするイベントを介して実

行ファイルをマッピングすることができます。各 OS タスクに対して、実行

を有効にする順序を指定することができます。

次の図は、ECU コンフィギュレーション例に対する Runnable Mapping
Editor を示しています。

このバージョンでは、OS タスクへのランナブルのマッピングを生成する

SystemDesk の機能が改善されました。

Runnable Mapping Editor で使用できる[Generate Mappings]コマンド

により、マッピングされていないイベントの OS タスクへのマッピングを生

成できるようになりました。このコマンドは、イベントを既存の OS タスク

にマッピングするか、必要な場合は新しい OS タスクを作成してそれに

マッピングします。

[Generate Mappings]コマンドの詳細については、「Runnable Mapping
Editor」 (  『SystemDesk 4.x Reference』)を参照してください。

Generate Mappings コマンド

の改善

このバージョンの SystemDesk では、RTE API のサポートを向上させるよ

う、RTE 生成が改善されています。

SystemDesk の RTE API サポートに関する詳細については、dSPACE サ

ポートにお問い合わせください。

RTE 生成の改善

デリゲーションポート用 RTE インターベンション   デリゲーションポートの

データエレメントへの読み取り／書き込みアクセスのための RTE イン

ターベンションを作成できるようになりました。これにより、仮想検証のた

めにシミュレーションでコンポジションソフトウエアコンポーネントをテスト

することができます。

RTE インターベンションの設定の簡易化   RTE インターベンションエディ

タにより、RTE インターベンションをより簡単に作成できるようになりまし

RTE インターベンションの改善
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た。このエディタの[Select elements for DAP interventions points]コマン

ドを使用して、V‑ECU の外部からアクセスできる RTE インターベンション

を作成します。[Select elements for RTE service ports intervention
points]コマンドを使用して、RTE サービスポートを介して V‑ECU の内部

からアクセスできる RTE インターベンションを作成することができます。

V-ECU ウィザードは SystemDesk の System Wizard に代わるもので、指

定したアトミックソフトウエアコンポーネントまたはコンポジションソフトウ

エアコンポーネントに対して V-ECU を迅速に生成できるよう改善されて

います。

このウィザードを使用して、システムの作成、ECU インスタンスの追加ま

たは作成、ECU コンフィギュレーションの作成、およびその自動設定を

行うことができます。結果として、SystemDesk は V-ECU インプリメン

テーションを生成し、ユーザはそれを VEOS 用に構築することができま

す。

これにより、ソフトウエアコンポーネントをバーチャルファンクショナルバ

ス（VfB）レベルですばやくシミュレートすることができます。SystemDesk
は、選択した SWC をバーチャルファンクショナルバス（VFB）として動作

する単一の ECU にマッピングします。

V-ECU ウィザードを使用した

V-ECU の迅速な生成

ベーシックソフトウエアモジュールコンフィギュレーションを設定する BSW
Module Editor は再設計され、分かりやすさと操作性が向上しました。

下の図は、新しいレイアウトを示しています。

ベーシックソフトウエアモジュー

ルを設定するエディタの改善

SystemDesk での ECU の設定と V‑ECU インプリメンテーションの生成の

詳細については、「Configuring ECUs and Generating V-ECU
Implementations」 (  『SystemDesk 4.x Guide』)を参照してください。

補足
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システムのシミュレーション

V‑ECU を Release 設定と Debug 設定のどちらでビルドするかを指定で

きるようになりました。V‑ECU を Debug 設定でビルドすると、V‑ECU の

ビルド中に必要な情報が生成され、V‑ECU をデバッグすることができま

す。

Debug 設定を使用できるかどうかは、選択したシミュレーションターゲッ

トに依存します。

V‑ECU のデバッグの改善

V‑ECU のデバッグの詳細については、「シミュレーションのデバッグおよ

び分析」 (  『SystemDesk 4.x Guide』)を参照してください。

補足

SystemDesk の自動化

SystemDesk の自動化機能は、自動化によってエレメントのリストを作成

できるように改善されました。addNew メソッドを持つ各自動化インター

フェースに対して、addNewRange メソッドが追加されています。新しく導

入された addNewRange メソッドでは、多数のエレメントを作成する際の

パフォーマンスが改善されます。

自動化によってパッケージエレメントを作成する次の例について考えま

す。

def AddNewPackages(rootPackage, amount):
    packages = []
    for i in range(0, amount):
        package = rootPackage.ArPackages.AddNew()
        package.ShortName = "package_" + str(i)
        packages.append(package)
    return packages
新しく導入された addNewRange メソッドを以下のように使用すると、パ

フォーマンスが改善されます。

def AddNewRangeOfPackages(rootPackage, amount):
    shortNames = []
    for i in range(0, amount):
        shortName = "package_" + str(i)
        shortNames.append(shortName)
    packages = rootPackage.ArPackages.AddNewRange(shortNames)
    return packages

自動化によるエレメントのリスト

作成の改善
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SystemDesk の自動化の詳細については、「Programming SystemDesk
Automation」 (  『SystemDesk 4.x Guide』)を参照してください。

補足

バリアントバインディング

SystemDesk では、多様なバリアントを含むモデルをバインドして、モデ

ル内の多様なバリアントから選択したバリアントを使用することができま

す。

目的

下の図は、SystemDesk にインポートした多様なバリアントを含むモデル

のコンポジションダイアグラムを示しています。図に示す Regulator コン

ポジションは、異なるバリアント用にモデリングされています。

多様なバリアントを含むモデル

のインポート
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SystemDesk では、インポートした多様なバリアントを含むモデルをバイ

ンドすることができます。下の図は、バインドするバリアントの選択を示し

ています。

バリアントバインディング

結果として、SystemDesk は多様なバリアントを含むモデルを、選択した

バリアントにバインドします。次の図は、現在 Eco バリアントにバインドさ

れている Regulator コンポジションのコンポジションダイアグラムを示し

ています。 これで SystemDesk で Eco バリアントの使用を開始できるよ

うになります。

結果のバリアントの使用

SystemDesk でのバリアントバインディングの詳細については、

「Variation Binding」 (  『SystemDesk 4.x Guide』)を参照してください。

補足
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SystemDesk 4.5 への移行

SystemDesk 4.5 への移行

SystemDesk 4.5 では、SystemDesk 4.3 および 4.4 の SDP プロジェクト

ファイルはロード時に自動的に移行されます。

SystemDesk 4.3 または 4.4 の 新のパッチをインストールす

ることをお勧めします。その後、移行する SDP プロジェクト

ファイルを保存してから、SystemDesk 4.5 で開きます。

このバージョンの SystemDesk では、AUTOSAR に準拠したベーシックソ

フトウエアモジュールテンプレートを使用してベーシックソフトウエアが記

述されます。そのため、SystemDesk 4.3 および 4.4 SDP プロジェクトファ

イルを SystemDesk 4.5 にロードすると、ベーシックソフトウエアは

SystemDesk によって新しい記述に移行されます。V‑ECU インプリメン

テーションをエクスポートする場合、または移行した SDP ファイルの V-
ECU をシミュレートする場合は、各 ECU コンフィギュレーションで[auto-
configure and generate]を実行し、V‑ECU インプリメンテーションをエク

スポートするか、必要に応じてそれらをビルドする必要があります。

ただし、dSPACE 仮想検証でサポートされないベーシックソフトウエアを

含む SystemDesk プロジェクトを移行する場合は、ベーシックソフトウエ

アを手作業で移行する必要があります。これを行うには、

SystemDesk 4.3 または 4.4 でベーシックソフトウエアを AUTOSAR 形式

にエクスポートし、SystemDesk 4.5 で対応するモジュールを作成し、そ

れからエクスポートした AUTOSAR ファイルをインポートします。

BSW モジュールの移行
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TargetLink

本章の内容

TargetLink 4.1 および TargetLink Data Dictionary 4.1 の

新機能

192

TargetLink 4.1 および TargetLink Data Dictionary 4.1 へ

の移行

218

項目の一覧
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TargetLink 4.1 および TargetLink Data
Dictionary 4.1 の新機能

本章の内容

Simulink または Stateflow でのモデリング 192

コード生成のコア機能 195

コンポーネントベース開発 199

AUTOSAR 200

ターゲットシミュレーション（PIL） 203

Data Dictionary とデータ管理 206

Code Generator オプション 209

ツールチェーンの統合 210

その他 211

API 関数とフック関数 215

項目の一覧

Simulink または Stateflow でのモデリング

本章の内容

新しくサポートされる Simulink ブロック 193

カスタムルックアップテーブルの改善 193

Simulink の簡易モードと IC 構造体のサポート 194

Stateflow アクション言語の構文のサポート 194

項目の一覧
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新しくサポートされる Simulink ブロック

TargetLink で、次の Simulink ブロックのサポートが追加されています。

n Signal Conversion ブロック：

Simulink Signal Conversion ブロックを使用して、たとえばバス信号

を再スケーリングすることができます。

n Bus Assignment ブロック：

Simulink バスを使用してモデリングを単純化する Simulink ブロック

です。

関連ドキュメント  
n 「Signal Conversion Block」 (  『TargetLink Block and Object

Reference』)

n 「Code-Relevant Simulink Blocks」 (  『TargetLink Block and Object
Reference』)

サポートされる Simulink ブ

ロック

カスタムルックアップテーブルの改善

tlscriptコマンドで指定される変数は、入力信号から次元を継承するこ

とができます。これにより、たとえば、テーブル検索方法 Local search
に、 後のインデックス状態変数を実装することができます。

関連ドキュメント  
n 「Basics on Using Custom Look-Up Functions」 (  『TargetLink

Preparation and Simulation Guide』)

変数が入力信号の次元を継承

カスタムルックアップスクリプト機能で、スカラー信号に加えて、ベクトル

／行列入力信号もサポートされます。

関連ドキュメント  
n 「廃止された制限事項」(244 ページ)

ベクトルと行列のサポート

新しいデモモデル TABLE1D_USR_LOCAL は、カスタムルックアップテー

ブルによるベクトル／行列入力信号の処理方法および局所検索の実装

方法を示します。

新しいデモモデル
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関連ドキュメント  
n 「ルックアップテーブル、ユーザ記述ルックアップ関数」

(  『TargetLink Demo Models』)

n 「TABLE1D_USR_LOCAL」 (  『TargetLink Demo Models』)

Simulink の簡易モードと IC 構造体のサポート

モデルで指定されていない初期値を決定するために、TargetLink では

Simulink の簡易初期化モードをサポートしています。これを選択するに

は、Simulink の Underspecified initialization detected パラメータを

Simplifiedに設定します。

さらに、このモードでは Simulink の初期条件（IC）構造体を使用すること

で、バス対応のブロック を初期化することができます。このような構造体

も、TargetLink 4.1 でサポートされるようになりました。

関連ドキュメント   「Initializing Buses Via Initial Condition Structures」
(  『TargetLink Customization and Optimization Guide』)

Stateflow アクション言語の構文のサポート

TargetLink では、Stateflow 変数に Simulink.Busデータ型を使用する

Simulink データオブジェクト、および Stateflow チャートの入出力や

Stateflow 内部のデータでの Simulink バスをサポートするようになりま

した。これらの信号にアクセスするために、TargetLink では Stateflow ア

クション言語の構文をサポートしています。関連するデータオブジェクト

は、構造化された Typedef または構造化された DD Variable オブジェク

トのどちらかを参照する必要があります。

関連ドキュメント  
n 「Basics on the Representation of Buses in the Production Code」

(  『TargetLink Customization and Optimization Guide』)

n 「Basics on the Compatibility of Buses and Predefined Structs」
(  『TargetLink Customization and Optimization Guide』)

Stateflow チャートでのバス信

号
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コード生成のコア機能

本章の内容

MISRA-C への準拠 195

コード効率性の向上 196

項目の一覧

MISRA-C への準拠

TargetLink の固定小数点ライブラリは、MISRA-C に準拠するように複数

の改善が行われました。これには次の内容が含まれます。

n 整数型の式の値は、次の場合には、別のデータ型に暗黙的に変換

されません。a）それが同じ符号のより幅広い整数型への変換でない

場合、b）式が複雑な場合、c）式が定数ではなく、関数の引数である

場合、d）式が定数ではなく、戻り式の場合。

n 単項マイナス演算子は、データ型が符号なしのオペランドに適用さ

れません。

n プリプロセス処理の前には、ヌルステートメントのみを単独で一列に

配置します。その後にコメントを続けることができます。ただし、ヌル

ステートメント後の 初の文字は空白文字にする必要があります。

n ゼロ保護により余分な除算は削除されます。ゼロ除算演算を処理す

るコード保護は、必要に応じてコードジェネレータによって生成される

もので、TargetLink の 固定小数点ライブラリに追加で含まれるわけ

ではありません。

TargetLink の固定小数点ライ

ブラリの改善

MISRA-C に準拠するために、次のようなコードジェネレータの改善が行

われています。

n TargetLink は、ルックアップテーブルのコードにビット単位の XOR 演

算を生成しなくなりました。

n TargetLink は、Compute Through Overflow（CTO）計算手法を使用

した、結果が符号なしの整数になる減算の加算への変換を行わなく

なりました。代わりに、減算を量産コードに生成し、可読性の向上と

MISRA への準拠を図ります。

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

U8 = U8 + 255; U8 = U8 - 1;

コードジェネレータの改善
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n 論理演算の間接参照は、括弧内に記述されるようになりました。

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

Sa1_OutPort1 = (Int16) (*In2 || *In1); Sa1_OutPort1 = (Int16) ((*In2) || 
(*In1));

n Stateflow 状態 ID の割り当てとビットフィールドへの割り当てに関す

るコード変更が行われています。詳細については、「ビットフィールド

への割り当て」(237 ページ)を参照してください。

MISRA-C に準拠するためのその他の改善点：

n デフォルトで、TargetLink は Void typedef ではなく voidデータ型を

生成するようになりました。

「Void typedef の生成なし」(229 ページ)も参照してください。

その他の改善点

コード効率性の向上

TargetLink では、スカラー変数によって、アクセスを行列変数の同じイン

デックス範囲に置き換えることができるようになりました。

さらに、ベクトルと行列変数のエレメントが同じループなし変数式に基づ

いている場合、これらを置き換えることができます。

TargetLink < 4.1 TargetLink 4.1

vector2[e-d] = c[e-d]*7;
g(&vector2[e-d]);

Aux_S16_a = c[e-d]*7;
g(&Aux_S16_a);

これは、相対オフセットを含むベクトルと行列、およびインデックスアクセ

ス範囲にも適用されます。

関連ドキュメント  
n 「Basics on Optimizing Variables」 (  『TargetLink Customization

and Optimization Guide』)

n 「Basics on Eliminating Temporary Variables」 (  『TargetLink
Customization and Optimization Guide』)

次元のダウングレード

TargetLink では、より多くのコンテキストで変数を削除できるようになり

ました。

コピーの伝播

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

if (cond) {
   b = a + 1;
}
a = b;

if (cond) {
   a = a + 1;
}
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TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

if (cond1) {
   if (cond2) {
      S = In1;
   } else {
      S = X;
   }
} else {
   S = In2;
}
X = S;

if (cond1) {
   if (cond2) {
      X = In1;
   }
} else {
   X = In2;
}

関連ドキュメント  
n 「ERASABLE」 (  『TargetLink Customization and Optimization

Guide』)

TargetLink では、条件によって実行される分岐の中により多くのコードを

移動できるようになりました。これは、特にベクトルや行列コードで顕著

です。

コードを条件によって実行され

る分岐の中に移動

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

if (Cond1[0]) {
      S1[0] = Input1[0];
   } else {
      S1[0] = Input2;
   }

…

   if (Cond1[3]) {
      S1[3] = Input1[3];
   } else {
      S1[3] = Input2;
   }

   /* Switch: CascSw/S2
      CascSw/S2: Omitted comparison with constant. */
   if (Cond2[0]) {
      Output[0] = (Int16) (-S1[0]);
   } else {
      Output[0] = 1;
   }

…

   if (Cond2[3]) {
      Output[3] = (Int16) (-S1[3]);
   } else {
      Output[3] = 4;
   }

   /* Switch: CascSw/S2 [0]
      CascSw/S2: Omitted comparison with constant. */
   if (Cond2[0]) {
      if (Cond1[0]) {
      Output[0] = (Int16) (-Input1[0]);
      } else {
         Output[0] = (Int16) (-Input2);
      }
   } else {
      /* # combined # TargetLink outport: CascSw/Output */
      Output[0] = 1;
   }

…

   /* Switch: CascSw/S2 [3]
      CascSw/S2: Omitted comparison with constant. */
   if (Cond2[3]) {
      if (Cond1[3]) {
         Output[3] = (Int16) (-Input1[3]);
      } else {
         Output[3] = (Int16) (-Input2);
      }
   } else {
      Output[3] = 4;
   }

関連ドキュメント  
n 「MOVABLE」 (  『TargetLink Customization and Optimization

Guide』)
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反復サブシステムに存在する Assignment ブロックに対して生成される

量産コードとその Omit dispensable initializations チェックボックスのオ

フが改善されました。

反復サブシステムでの

Assignment ブロックの 適化

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

for (Sa3_For_Iterator_it = 0; Sa3_For_Iterator_it <= 
9; Sa3_For_Iterator_it++) {
   if (Sa3_For_Iterator_it == 0) {
      for (Aux_S32 = 0; Aux_S32 < 10; Aux_S32++){
         /* Assignment: … - output initialization */
         Ass_For[Aux_S32] = X_UD_For[Aux_S32];
      }
   }

   /* Assignment: … - output calculation
      # combined # Product: … */
   Ass_For[Sa3_For_Iterator_it] =
                   Op(Sa3_For_Iterator_it);
   for (Aux_S32 = 0; Aux_S32 < 10; Aux_S32++) {
      /* Unit delay: … */
      X_UD_For[Aux_S32] = Ass_For[Aux_S32];
    }
}

for (Aux_S32 = 0; Aux_S32 < 10; Aux_S32++){
   /* Assignment: … - output initialization */
   Ass_For[Aux_S32] = X_UD_For[Aux_S32];
}
for (Sa3_For_Iterator_it = 0; Sa3_For_Iterator_it <= 9; 
Sa3_For_Iterator_it++) {
   /* Assignment: … - output calculation
      # combined # Product: Direct_Init/For/Product */
   Ass_For[Sa3_For_Iterator_it] =
                   Op(Sa3_For_Iterator_it);
   for (Aux_S32 = 0; Aux_S32 < 10; Aux_S32++) {
      /* Unit delay: …_For */
      X_UD_For[Aux_S32] = Ass_For[Aux_S32];
   }
}

for (Aux_S32 = 0; Aux_S32 < 10; Aux_S32++) {
   /* TargetLink outport: … */
   OutFor[Aux_S32] = Ass_For[Aux_S32];
}

for (Aux_S32 = 0; Aux_S32 < 10; Aux_S32++) {
   /* TargetLink outport: … */
   OutFor[Aux_S32] = Ass_For[Aux_S32];
}
これは、次のように単純化することができます。

for (Aux_S32 = 0; Aux_S32 < 10; Aux_S32++) {
   /* TargetLink outport: …
      # combined # Assignment: … - output calculation
      # combined # Product: … */
   OutFor[Aux_S32] = Op(Aux_S32);
}

TargetLink では、Rte_IRead()および Rte_IWriteRef()に対して不要な戻

り変数を生成しなくなりました。

Rte_IRead()ポインタ戻り変数

の 適化

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

if (cond1) {
   p_DE = Rte_IRead_Run_DE();
   … /* Use p_DE */

}

…

p_DE_a = Rte_IRead_Run_DE();

… /* Use p_DE_a */

p_DE = Rte_IRead_Run_DE();
if (cond1) {
   … /* Use p_DE */
}
…
… /* Use p_DE */
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TargetLink では、複雑な操作のコードパターンで累積に使用する補助変

数に対して、さらに 適化を実行できるようになりました。

コードパターンで使用する補助

変数に対する代数の簡略化

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

aux = 42;

aux += 0;

aux -= 0;

aux *= 1;

aux /= 1;

aux = 42;

コンポーネントベース開発

関数再利用の改善

この TargetLink バージョンでは、関数の再利用は、単純なアトミックサブ

システムのみでなく、インクリメンタルコード生成や参照先モデル（複数

のインスタンスを含む）用に設定されたサブシステムでも可能です。

関連ドキュメント  
n 「Basics on Function Reuse」 (  『TargetLink Customization and

Optimization Guide』)

n 「MULTIPLE_INSTANCES_REFMODEL」 (  『TargetLink Demo
Models』)

インクリメンタルサブシステムと

参照先モデルでの関数再利用

TargetLink では、追加のインターフェース変数を生成しなくても、再利用

できるシステム定義の先行および後続ブロックの変数を再利用できるよ

うになりました。

関連ドキュメント  
n 「Basics on Reusing Variables of Preceding and Subsequent Blocks」

(  『TargetLink Customization and Optimization Guide』)

n 「FUNCTION_REUSE」 (  『TargetLink Demo Models』)

関数再利用のための変数の伝

播
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AUTOSAR

本章の内容

サポートされている AUTOSAR リリース 200

NvData 通信のサポート 201

データ変換 201

ランナブルの Activation Reason 201

ポートにより定義される引数値 202

その他の AUTOSAR 機能 202

項目の一覧

サポートされている AUTOSAR リリース

次の AUTOSAR リリースがサポートされます。

AUTOSAR リリース リビジョン

4.2 4.2.11)

4.1 4.1.3
4.1.2
4.1.1

4.0 4.0.3
4.0.2

3.2 3.2.3
3.2.2
3.2.1

3.1 3.1.5

3.1.4

3.1.2

3.1.0

3.0 3.0.7

3.0.6

3.0.4

3.0.2

2.1 2.1.4

1) TargetLink 4.1 で新たに追加されたサポート

サポートされている AUTOSAR
リリース
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NvData 通信のサポート

TargetLink は、AUTOSAR で規定されている暗黙的な NvData 通信をサ

ポートしています。これには Provide ポートと Require ポートのサポート

も含まれます。

Port ブロック、Data Store Memory ブロック、およびブロックパラメータを

介して、NVRAM へのアクセスをモデリングすることができます。

TargetLink では、特別なモデリングスタイルを使用して、NVRAM へのア

クセスを削減することができます。

関連ドキュメント  
n 「Modeling NvData Communication」 (  『TargetLink AUTOSAR

Modeling Guide』)

n 「AR_NVDATA_TRANSFORMER」 (  『TargetLink Demo Models』)

NvData 通信

データ変換

TargetLink では、AUTOSAR で規定されているデータ変換を使用して、

関連するエラーロジックのモデリングやシミュレーションを行うことができ

ます。これは、たとえば、セーフティクリティカルなアプリケーションや車

載 Ethernet および SOME/IP に対するエンドツーエンド保護に利用する

ことができます。

関連ドキュメント  
n 「Basics on Data Transformation」 (  『TargetLink AUTOSAR

Modeling Guide』)

n 「How to Model and Simulate Transformation Error Logic in
Sender-Receiver Communication」 (  『TargetLink AUTOSAR
Modeling Guide』)

n 「tlTransformerError」 (  『TargetLink API Reference』)

n 「AR_NVDATA_TRANSFORMER」 (  『TargetLink Demo Models』)

エラーロジックのモデリングと

シミュレーション

ランナブルの Activation Reason

TargetLink では、AUTOSAR で規定されているランナブルに Activation
Reason を使用することができます。

Activation Reason

s
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TargetLink では、Runnable オブジェクトのサブツリーで DD
ActivationReason オブジェクトを指定することができます。

Activation Reason をモデリングするには、TargetLink InPort ブロックを

使用します。

関連ドキュメント  
n 「Basics on Activation Reasons」 (  『TargetLink AUTOSAR

Modeling Guide』)

n 「How To Model a Runnable's Activation Reasons」 (  『TargetLink
AUTOSAR Modeling Guide』)

n 「AR_POSCONTROL」 (  『TargetLink Demo Models』)

ポートにより定義される引数値

TargetLink は、AUTOSAR で規定されている、ポートにより定義される引

数値をサポートしています。

モデルでは、ポートにより定義される引数値を表す DD
PortDefinedArgument オブジェクトを、TargetLink InPort ブロックで参

照します。

量産コードでは、TargetLink はポートにより定義される引数値を仮引数

として、ランナブルファンクションのシグネチャ内に生成します。

関連ドキュメント  
n 「Basics on Port-Defined Argument Values」 (  『TargetLink

AUTOSAR Modeling Guide』)

n 「How to Model Port-Defined Argument Values」 (  『TargetLink
AUTOSAR Modeling Guide』)

ポートにより定義される引数値

その他の AUTOSAR 機能

TargetLink は、NvData 通信用の API 関数 Rte_IWriteRefをサポートし

ています。

NvData 通信用の

Rte_IWriteRef のサポート

TargetLink では、データ変換および TRANSFORMER_HARD_ERROR_EVENTの
ための通信仕様をインポートおよびエクスポートすることができます。

ComSpec の変換
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TargetLink では、パラメータデータプロトタイプのインプリメンテーション

ポリシーをインポートおよびエクスポートすることができます。

データは、パラメータプロトタイプの DD ImplementationPolicy プロパ

ティに格納されます。

パラメータプロトタイプの

ImplementationPolicy

TargetLink では、計測および適合ツールに指定されたステップサイズを

インポートおよびエクスポートすることができます。

データは、プリミティブアプリケーションデータ型またはデータプロトタイ

プの StepSize プロパティに格納されます。

StepSize プロパティ

TargetLink では、計測および適合ツールに指定された制約レベルをイン

ポートおよびエクスポートすることができます。

データは、プリミティブアプリケーションデータ型またはデータプロトタイ

プの ConstrLevel プロパティに格納されます。

インプリメンテーションデータ型の場合は、Constraints サブツリーに格納

されます。

ConstrLevel プロパティ

TargetLink では、カテゴリが LINEARに設定されているスケーリングのデ

フォルト値をインポートおよびエクスポートすることができます。

データは、DD Scaling オブジェクトの DefaultValue プロパティに格納さ

れます。

LINEAR カテゴリのスケーリン

グ

TargetLink は、DD DataReceiverComSpec オブジェクトの

HandleDataStatus プロパティをサポートしています。

DataReceiverComSpec オブ

ジェクトのデータステータス

ターゲットシミュレーション（PIL）

本章の内容

ターゲットシミュレーションモジュールの変更 204

TSM 拡張用フォルダ 205

項目の一覧
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ターゲットシミュレーションモジュールの変更

次の表は、TargetLink 4.1 でサポートされるコンパイラバージョンを示し

ています。新規と変更なしの列を参照してください。サポートが終了した

コンパイラバージョンは、廃止の列に示しています。

新規および廃止されたコンパイ

ラバージョン

ターゲット コンパイラ 新規 変更なし 廃止

ARM CortexM3 Keil 5.1 — —
C16x TASKING — 8.6 8.7
HCS12 Cosmic — — 4.8

Metrowerk — — 5.1
M32R Gaio — — 11、9

Renesas — — 5.1
MC56F83 Metrowerk — — 8.3
MPC55xx Diab — — 5.9

GreenHill — — 2013
GNU — — 4.1
Metrowerk — — 2.8

MPC55xxVLE Diab — — 5.9
GreenHill — — 2013
Metrowerk — — 2.8

MPC57xxVLE Diab 5.9 — —
GreenHill 2014 — —

MPC560xVLE Diab — 5.9 —
GreenHill 2014 2012 2013

RH850 GreenHill 2014 — —
S12X1) Cosmic — 4.8 —

Metrowerk — 5.1 —
SH2 Renesas — 9.3 9.4
SH2A-FPU Renesas — 9.4 —
TriCore17xx TASKING 5.0 3.2 4.3

GNU — — 3.4
TriCore2xx TASKING 5.0 — —

GNU 4.6 — —

s

TargetLink
t

204
s

新機能と移行手順    2015 年 11 月



ターゲット コンパイラ 新規 変更なし 廃止

V850 GreenHill 2014 — 2013
NEC — — 3.40

XC22xx TASKING — 3.0 —
1) Freescale S12XEVB/S12XEVB_USB は、新しい Freescale EVB9S12XEP100 に置き換えられます。

TargetLink でサポートされている評価用ボードの詳細については、

 『TargetLink Evaluation Board Hardware Reference』を参照してくだ

さい。

有効なソフトウエア保守サービス（SMS）契約に含まれる PIL
サポート対象の組み合わせについては、TargetLink 製品サ

ポートセンターにある dSPACE の TargetLink PIL Support
Web サイトを参照してください。

サポート終了、販売終了   下記のボードの TargetLink でのサポートと

dSPACE による販売は終了しました。

n Freescale 56F83xx

n Freescale HCS12

n Freescale PowerPC MPC5500

n Freescale PowerPC MPC5500VLE

n NEC V850ES

n Renesas M32R

TargetLink 4.1 でサポートされていない評価ボードを使用す

る場合は、dSPACE サポートにお問い合わせください。

サポート継続、販売終了   下記のボードは TargetLink で引き続きサ

ポートされます。ただし、dSPACE による販売は終了しています。

n Freescale S12XEVB/S12XEVB_USB は、新しい Freescale
EVB9S12XEP100 に置き換えられます。

廃止されたボード

TSM 拡張用フォルダ

TargetLink Preferences Editor のみでなく、API でも TSM 拡張用フォル

ダを指定できるようになりました。たとえば、次のように指定します。

TlTsmManager.exe -SetTsmExtensionFolder -Folder:C:\exp

API によるフォルダの指定

s
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関連ドキュメント  
n 「How to Clone Target/Compiler Combinations to Outside the

TargetLink Installation」 (  『TargetLink Customization and
Optimization Guide』)（特に「前提条件」）

Data Dictionary とデータ管理

本章の内容

Data Dictionary の改善点 206

新しい DD MATLAB API 関数 208

TargetLink Main Dialog ブロックでの DD CodegenOptions
オブジェクトの参照

208

項目の一覧

Data Dictionary の改善点

TargetLink には、あらかじめ設定されたされた新しいフィルタ規則セット

が付属しており、DD ツリーの特定のオブジェクトやプロパティを非表示

にすることができます。これにより、関連するデータをより簡単に表示す

ることができます。フィルタ規則セットは、一般的なユーザグループ向け

に設計されています。

使用可能なあらかじめ設定されたフィルタ規則セットは以下のとおりで

す。

n Admin - 管理者向けのフィルタ規則セット

n AR_User - AUTOSAR ユーザ向けのフィルタ規則セット

n NonAR_NonRTOS_User - AUTOSAR も RTOS も使用しないユーザ向

けのフィルタ規則セット

フィルタ規則セットの詳細については、「DD_FILTER」 (  『TargetLink
Demo Models』)を参照してください。

さまざまな DD 表示用にあらか

じめ設定されたフィルタ規則

セット
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フィルタ規則セットは、Data Dictionary Manager のツールバーの[Filter]
リストで変更することができます。

関連ドキュメント  
n 「Basics on Filter Rule Sets for the Data Model」 (  『TargetLink

Data Dictionary 基本コンセプトガイド』)

n 「How to Create Filter Rule Sets via DD Files」 (  『TargetLink Data
Dictionary 基本コンセプトガイド』)

Object Comparison Navigator の[Filter]リストを使用して、関心のない

特定のオブジェクトやプロパティを非表示にすることができます。これに

より、多数の DD オブジェクトをより簡単に比較することができます。あら

かじめ設定されたフィルタ規則セットから選択するか、独自のフィルタを

作成することができます。

関連ドキュメント  
n 「Basics on Filter Rule Sets for the Data Model」 (  『TargetLink

Data Dictionary 基本コンセプトガイド』)

n 「Data Dictionary オブジェクトの比較およびマージ」 (  『TargetLink
Data Dictionary 基本コンセプトガイド』)

Object Comparison
Navigator のフィルタ表示

メッセージブラウザペインが開いても、アクティブな[Embedded Help]ペイ

ンがあるために表示されない場合、Message Browser のタブの色が変

わり、新しいメッセージがあることが示されます。

n 新しい情報メッセージ - 青色のタブ

n 新しい 警告メッセージ - 黄色のタブ

n 新しい エラーメッセージ - 赤色のタブ

メッセージアラート

s
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関連ドキュメント  
n 「Overview of the User Interface」 (  『TargetLink Data Dictionary

基本コンセプトガイド』)

新しい DD MATLAB API 関数

TargetLink で、以下の DD MATLAB API 関数を新たに利用することがで

きます。詳細については、  『TargetLink Data Dictionary Reference』を
参照してください。

新しい DD API 関数

[version, errorCode] = dsdd('GetAutosarVersion'[,<DD_identifier>]);
指定した DD の/Pool/Autosar/Config.AutosarVersionプロパティで指

定した AUTOSAR バージョンを取得します。

GetAutosarVersion

[version, errorCode] = dsdd('GetAutosarVersion'[,<DD_identifier>]);
基本データ型の名前変更規則を指定する Typedef オブジェクトを取得し

ます。

GetRenameBaseType

TargetLink Main Dialog ブロックでの DD CodegenOptions オ
ブジェクトの参照

処理を一元化し、オプション指定の整合性を簡単に維持するために、

TargetLink 4.1 では DD CodegenOptions オブジェクトを TargetLink
Main Dialog ブロックで直接参照することができます。

関連ドキュメント   「Basics on Configuring the Code Generator for
Production Code Generation」 (  『TargetLink Customization and
Optimization Guide』)

DD CodegenOptions オプ

ションの参照
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Code Generator オプション

新しい Code Generator オプション

TargetLink 4.1 では、次の新しい Code Generator オプションを使用する

ことができます。

n AvoidNestedVariablePropagationPointerAccess

これらの再利用構造体が、変数の伝播が指定されている変数にアク

セスする場合、再利用構造体に追加のポインタを生成します。詳細

については、「AvoidNestedVariablePropagationPointerAccess」
(  『TargetLink Block and Object Reference』)を参照してください。

n ReportFailedFunctionReuseVariablePropagation

変数の伝播中に関数を再利用するシステムで発生した問題を示す

オプションのレポートを有効にします。詳細については、

「ReportFailedFunctionReuseVariablePropagation」 (  『TargetLink
Block and Object Reference』)を参照してください。

n ReplaceUnrolledVectorsAndMatricesByScalar

アンロールされたベクトルおよび行列アクセスのスカラーとの置換を

制御します。詳細については、

「ReplaceUnrolledVectorsAndMatricesByScalars」 (  『TargetLink
Block and Object Reference』)を参照してください。

すべての Code Generator オプションの詳細については、「Alphabetical
List of Code Generator Options」 (  『TargetLink Block and Object
Reference』)を参照してください。

新しい Code Generator オプ

ションの概要

移行に関しては、以下の点に注意してください。

n 削除された Code Generator オプション

n 変更された Code Generator オプション

n 推奨される互換性設定

n 変更されたデフォルトの基礎

詳細については、「Code Generator オプションに関する移行上の注意

点」(224 ページ)を参照してください。

Code Generator オプションの

移行上の注意点
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ツールチェーンの統合

本章の内容

Functional Mock-up Unit のエクスポート 210

Data Dictionary 内の要件情報 210

項目の一覧

Functional Mock-up Unit のエクスポート

TargetLink では、TargetLink サブシステム用の Functional Mock-up
Unit（FMU）を生成することができます。これらの FMU は、FMI 互換のシ

ミュレーション環境で TargetLink コードを実行するために、FMI 2.0 規格

をベースにしています。

これには、VEOS、SCALEXIO、および幅広いサードパーティ製の FMI 互
換ツールが含まれます（https://www.fmi-standard.org/tools）。

関連ドキュメント  
n 「Definition of the FMI Standard and FMUs」 (  『TargetLink

Interoperation and Exchange Guide』)

n 「Basics on Exporting FMUs from TargetLink」 (  『TargetLink
Interoperation and Exchange Guide』)

Functional Mock-up Unit

Data Dictionary 内の要件情報

TargetLink では、要件情報を Data Dictionary に RequirementInfo オブ

ジェクトとして格納することができます。これらのオブジェクトは、要求管

理システムへのプロキシとして機能します。

モデルでは、これらのオブジェクトを TargetLink ブロックで、および

Stateflow オブジェクトから参照することができます。これは、生成される

量産コードと生成されるドキュメントに要件情報をコメントとして追加する

ように TargetLink に指示します。

要件情報のブロックデータをプログラム処理するには、API 関数

tlRequirementInfo()を使用します。この関数は、このデータに対する

tl_set()または tl_get()の代わりに使用されます。

要件情報を DD オブジェクトと

して格納
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関連ドキュメント  
n 「Basics on Requirement Information in the Generated Code」

(  『TargetLink Interoperation and Exchange Guide』)

n 「Basics on Using DD Based Requirement Information」
(  『TargetLink Interoperation and Exchange Guide』)

n 「tlRequirementInfo」 (  『TargetLink API Reference』)

その他

本章の内容

一般的な機能拡張および変更 211

TargetLink デモ 213

項目の一覧

一般的な機能拡張および変更

TargetLink ブロックのコンテキストメニューに、次の 2 つのオプションが

新しく追加されました。

n Create reference (incr. subsystem to ref. model)

n Disable reference (ref. model to incr. subsystem)

以前は、これらのオプションは TargetLink Main ブロックのダイアログで

のみ使用可能でした。これらのオプションを使用して、インクリメンタル

コード生成用に設定されているサブシステムを参照先モデルと交換、ま

たはその逆を実行することができます。

関連ドキュメント  
n 「Common TargetLink Context Menu Options」 (  『TargetLink

Block and Object Reference』)

TargetLink のコンテキストメ

ニュー

TargetLink のシミュレーションパフォーマンスが向上しました。以下のタ

イプのモデルは、MIL シミュレーションモードでのシミュレーションパ

フォーマンスが向上しました。

n 多数の scaling-invariant サブシステムを含むモデル

n 多数のワークスペース変数を使用するモデル

シミュレーションパフォーマンス

の向上
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TargetLink モデルのシミュレーションパフォーマンスを 大化

するには、次のいずれかの方法を使用してシミュレーションを

開始することをお勧めします。

n Simlunk の独自の sim()関数ではなく tl_sim(model,
parameters) (  『TargetLink API Reference』) API 関数を

使用

n TargetLink Main Dialog ブロックを使用

n TargetLink プロットダイアログを使用

関連ドキュメント  
n なし

ファンクションシステムシグネチャの指定および同期が以下のように改

善されています。

n TargetLink Function ブロックで、DD Function オブジェクトに加えて、

DD Signature オブジェクトをリンクできるようになりました。DD
Signature オブジェクトには、インターフェース指定（ポートデータ）が

含まれます。

n DD Signature オブジェクトで指定されたインターフェース（ポートデー

タ）と Function システムのモデルインターフェースの間での整合性

チェックを実行することができます（Check ports）。

n モデルのインターフェースを DD Signature オブジェクトの指定で更新

／同期することができます（DD to Model）。

n /Pool/ModelDesign/Config/オブジェクトツリー内の

SyncSystemSignature オブジェクトは、文字列プロパティを含まなくな

りました。代わりに、Booleanや Enumのような型付きデータ型を含み

ます。これにより、Data Dictionary Manager でこのようなタイプを設

定しやすくなります。

n DD Signature オブジェクトの指定がないが、モデルインターフェース

データを Data Dictionary に転送する場合は、ポートデータを Data
Dictionary に同期することもできます（Model to DD）。

n HTML レポートは、ポートをチェックまたは同期するたびに生成され

ます。レポートには、DD Signature オブジェクトの指定と Function シ

ステムのインターフェースの相違に関する詳細情報が含まれます。

関連ドキュメント  
n 「Centrally Specifying and Synchronizing Function System

Signatures」 (  『TargetLink Customization and Optimization
Guide』)

ファンクションシステムシグネ

チャの同期の改善
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量産コード DLL 用 SIL コンパイラを、シミュレーション S-function 用 MEX
コンパイラとは別に設定できるようになりました。このため、量産コードの

コンパイルと SIL デバッグに無料の MSVC Express Edition を使用するこ

とができます。

関連ドキュメント  
n 「How to Set or Change MEX and SIL Compilers」 (  『TargetLink

Preparation and Simulation Guide』)

n 「How to Debug in SIL Simulation Mode」 (  『TargetLink
Preparation and Simulation Guide』)

n 「tlProductionCodeSILCompiler」 (  『TargetLink API Reference』)

MEX コンパイラと SIL コンパイ

ラの個別の設定

TargetLink デモ

TargetLink 4.1 には次の新しいデモが付属しています。

Ar_nvdata_transformer   この新しいデモは次の 2 つの機能を示しま

す。

n NVData インターフェースを介した不揮発性 RAM への読み取り／書

き込みアクセス

n AUTOSAR のトランスフォーマの使用：セーフティクリティカルなアプリ

ケーションに対するエンドツーエンド通信保護をモデリングするため

など

DD_filter   このデモでは、必要な仕様を含む DD ファイルに基づいた

XML フィルタ規則セットを作成する方法を示します。デモには、

tl_example_CreateDDFilterBasedOnDDFileスクリプトと、一般的なフィル

タ用途での仕様を含む 3 つの汎用 DD ファイルが含まれます。このスク

リプトは、XML フィルタ規則セットを生成します。

このデモにはモデルは含まれません。

関連ドキュメント  
n 「DD_FILTER」 (  『TargetLink Demo Models』)

n 「Basics on Filter Rule Sets for the Data Model」 (  『TargetLink
Data Dictionary 基本コンセプトガイド』)

新しいデモ
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DD_ML_API   このデモでは、DD MATLAB API の 2 つの使用方法例を

示します。

n simple.mスクリプトでは、dsdd コマンドを使用して、DD 変数オブジェ

クトとユーザ定義の汎用 DD オブジェクトを作成します。

n findCalVariables.mスクリプトでは、DD ファイル内で STATIC_CAL
クラスを持つすべての変数オブジェクトを検索する方法を示します。

関連ドキュメント  
n 「DD_ML_API」 (  『TargetLink Demo Models』)

DD_ML_ImportExport   このデモには、XLS および XML ファイルから

Data Dictionary にオブジェクトをインポートする方法を示すさまざまな M
スクリプトが含まれています。

関連ドキュメント  
n 「DD_ML_IMPORTEXPORT」 (  『TargetLink Demo Models』)

Function_reuse   このデモでは、マスクパラメータを定義して、インスタ

ンス固有のパラメータ初期値を含むサブシステムに関数再利用を適用

する機能を示します。

関連ドキュメント  
n 「FUNCTION_REUSE」 (  『TargetLink Demo Models』)

n 「Basics on Function Reuse」 (  『TargetLink Customization and
Optimization Guide』)

Multiple_instances_refmodel   このデモでは、モデル引数を定義し

て、インスタンス固有のパラメータ初期値を含む参照先モデルに関数再

利用を適用する機能を示します。

関連ドキュメント  
n 「MULTIPLE_INSTANCES_REFMODEL」 (  『TargetLink Demo

Models』)

n 「Basics on Function Reuse」 (  『TargetLink Customization and
Optimization Guide』)

Table1d_usr_local   このデモでは、カスタムルックアップ関数により、

ローカル検索アルゴリズムを使用する TargetLink ルックアップテーブル

のコードを、非スカラー入力に置き換える方法を示します。

関連ドキュメント  
n 「TABLE1D_USR_LOCAL」 (  『TargetLink Demo Models』)

n 「Basics on Using Custom Look-Up Functions」 (  『TargetLink
Preparation and Simulation Guide』)
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Variable_vector_width   このデモモデルでは、幅バリアントを持つベ

クトル変数の使用方法を示します。ベクトル幅に対してプリプロセッサマ

クロを使用すると、同じモデルと生成された量産コードをすべての幅に

対して使用することができます。サブシステム全体のコードは、コードの

コンパイル時に幅を変更できるようになります。

関連ドキュメント  
n 「VARIABLE_VECTOR_WIDTH」 (  『TargetLink Demo Models』)

n 「Introduction to Variable Vector Widths」 (  『TargetLink
Customization and Optimization Guide』)

次のデモには新機能のデモが含まれます。

Ar_poscontrol   このデモでは、さまざまな RTE イベントをトリガする

Stateflow チャートを使用して、Activation Reason をシミュレートします。

信号は、DD で指定された値に合わせて自動的に調整されます。

関連ドキュメント  
n 「AR_POSCONTROL」 (  『TargetLink Demo Models』)

n 「Basics on Activation Reasons」 (  『TargetLink AUTOSAR
Modeling Guide』)

Poscontrol   このデモでは、TargetLink ファンクションブロックと、Data
Dictionary 内の DD Function および DD Signature オブジェクトの接続

を示し、ファンクションとモデリングされるサブシステムとの間のインター

フェースの整合性を確認します。

関連ドキュメント  
n 「POSCONTROL」 (  『TargetLink Demo Models』)

n 「Centrally Specifying and Synchronizing Function System
Signatures」 (  『TargetLink Customization and Optimization
Guide』)

改良されたデモ

API 関数とフック関数

本章の内容

新しい API 関数 216

新しいフック関数 217

項目の一覧
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新しい API 関数

tl_generate_fmu(propertyName, propertyValue, ...) API 関数によ

り、Functional Mock-up Units（FMU）をエクスポートして、FMI 互換の

ツールで使用することができます。

関連ドキュメント  
n 「Definition of the FMI Standard and FMUs」 (  『TargetLink

Interoperation and Exchange Guide』)

n 「Basics on Exporting FMUs from TargetLink」 (  『TargetLink
Interoperation and Exchange Guide』)

n 「How to Generate an FMU to use in an FMI-Compliant Tool」
(  『TargetLink Interoperation and Exchange Guide』)

n 「TargetLink FMU Export」 (  『TargetLink Tool and Utility
Reference』)

FMU のエクスポート

tlProductionCodeSILCompiler API 関数により、SIL コンパイラを設定ま

たは変更することができます。

関連ドキュメント  
n 「How to Set or Change MEX and SIL Compilers」 (  『TargetLink

Preparation and Simulation Guide』)

SIL コンパイラの切り替え

tlRequirementInfo API 関数により、TargetLink ブロックと Stateflow オ

ブジェクトで DD ベースの要件情報を管理することができます。このデー

タには、tl_set()または tl_get()の代わりに tlRequirementInfoが使

用されます。

関連ドキュメント  
n 「Basics on Using DD Based Requirement Information」

(  『TargetLink Interoperation and Exchange Guide』)

ブロックでの要件情報の設定

tlTransformerError API 関数により、シミュレーション用に変換エラー

ロジックを含む AUTOSAR モデルを準備することができます。

関連ドキュメント  
n 「Basics on Data Transformation」 (  『TargetLink AUTOSAR

Modeling Guide』)

n 「How to Model and Simulate Transformation Error Logic in
Sender-Receiver Communication」 (  『TargetLink AUTOSAR
Modeling Guide』)

変換エラーロジックのシミュ

レーションの準備
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新しいフック関数

TargetLink に、DD からのサブシステム生成をカスタマイズするための

次の新しいフック関数が追加されました。

n tl_pre_add_ddsignatureport_hookこのフック関数は、新しい DD
SignaturePort オブジェクトが指定した DD Signature オブジェクトに

追加される前に呼び出されます。

n tl_post_add_ddsignatureport_hookこのフック関数は、新しい DD
SignaturePort オブジェクトが指定した DD Signature オブジェクトに

追加された後に呼び出されます。

n tl_pre_sync_systemsignatureport_hookこのフック関数は、既存

の Port ブロックを対応する DD Signature オブジェクトと同期する前

に呼び出されます。

n tl_post_sync_systemsignatureport_hookこのフック関数は、既存

の Port ブロックを対応する DD Signature オブジェクトと同期した後

に呼び出されます。

関連ドキュメント   「Basics on Using Hook Functions」 (  『TargetLink
Customization and Optimization Guide』)

「Centrally Specifying and Synchronizing Function System Signatures」
(  『TargetLink Customization and Optimization Guide』)

システムシグネチャの生成と同

期

TargetLink では、次のカスタマイズファイルを使用して、Simulink IC 構

造体を介してバスの初期化をカスタマイズすることができます。

n tlGetBusStructMappingこのカスタマイズファイルは、バス構造体の

マッピング（DD Variable オブジェクトを Simulink.Bus オブジェクトに）

を取得します。

このカスタマイズファイルを使用して、DD ベースの構造体変数を

Simulink.Bus オブジェクトにマッピングすることができます。

関連ドキュメント   「How to Manually Create a Mapping Between a DD
Variable and a Simulink Bus」 (  『TargetLink Customization and
Optimization Guide』)

DD Variable オブジェクトを介

したバスの初期化
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TargetLink 4.1 および TargetLink Data
Dictionary 4.1 への移行

新しい TargetLink バージョンにアップグレードするには、以下を調整す

る必要があります。

n Data Dictionary

n モデル

n スクリプトとフック関数

TargetLink 4.0 より前のバージョンからライブラリ／モデルを移行するに

は、その間の TargetLink バージョンの移行手順も実行する必要があり

ます。詳細については、DVD で提供されている以前の『TargetLink
Migration Guide』を参照してください。

アップグレードを手作業で実行するには、tlUpgrade API 関数を使用し

ます。詳細については、「API を使用してライブラリとモデルを手作業で

アップグレードする方法」(223 ページ)を参照してください。

次の情報すべてをよくお読みいただき、適宜ツールチェーンを変更してく

ださい。

アップグレードプロセス

本章の内容

モデル、ライブラリ、Data Dictionary のアップグレード 219

Code Generator オプション 224

API 関数とフック関数 226

AUTOSAR に関する移行上の注意点 227

コードの変更 228

その他 243

廃止事項 244

TargetLink の今後のバージョンでの変更予定 245

項目の一覧
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モデル、ライブラリ、Data Dictionary のアップグレード

本章の内容

TargetLink 4.1 への移行 219

インクルード DD ファイルのある Data Dictionary をアップ

グレードする方法

221

API を使用してライブラリとモデルを手作業でアップグレー

ドする方法

223

項目の一覧

TargetLink 4.1 への移行

TargetLink 3.1 より前の TargetLink バージョンのライブラリ、モデル、DD
ファイルを直接アップグレードすることはできません。

ただし、間接アップグレードを実行することができます。 初に、古いラ

イブラリ、モデル、DD ファイルを TargetLink 3.5 に移行します。その後、

それを TargetLink 4.1 にアップグレードすることができます。

TargetLink 2.x からの間接

アップグレード

TargetLink 4.1 では、TargetLink 3.1 以降で作成したモデル、ライブラ

リ、Data Dictionary が自動的にアップグレードされます。

Data Dictionary ファイルのアップグレード時には、次のダイアログが表

示されます。

TargetLink 3.1 以降からの直

接アップグレード
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ユーザによるインタラクティブな操作   次の場合は、ユーザによるインタ

ラクティブな操作が必要になります。

n 「TargetLink 向けに準備されていない古いライブラリ」(220 ページ)

n 「TargetLink 32 ビットバージョンから TargetLink 64 ビットバージョン

へのアップグレード」(220 ページ)

n 「インクルードされる部分的な DD ファイルを含む DD ファイル」(220
ページ)

n 「API を使用してライブラリとモデルを手作業でアップグレードする方

法」(223 ページ)

tl_prepare_system(propertyName, propertyValue, ...)
(  『TargetLink API Reference』) API 関数を使用して準備されていない

TargetLink 3.x または 4.0 で作成したライブラリは、TargetLink 4.1 で自

動的にアップグレードすることはできません。

解決策  
1. 以前の TargetLink バージョンでライブラリを開き、

tl_prepare_system(propertyName, propertyValue, ...)
(  『TargetLink API Reference』)を使用してアップグレード用に準備

します。

2. ライブラリを保存します。

3. TargetLink 4.1 でライブラリを開きます。

関連ドキュメント  
n 「TargetLink ユーザライブラリをアップグレード可能にする方法」

(  『TargetLink Orientation and Overview Guide』)

TargetLink 向けに準備されて

いない古いライブラリ

32 ビットバージョンの TargetLink でビルドしたカスタムコード S-function
は、64 ビットバージョンの TargetLink では使用することができません。こ

れは、逆の場合も同様です。

解決策   tlUpgrade('Model',<MyModel>,'CheckModel','FixIssues')
(「tlUpgrade(propertyName, propertyValue, ...)」 (  『TargetLink API
Reference』)を参照) API 関数を使用して、すべてのカスタムコード S-
function の再ビルドを行います。

TargetLink 32 ビットバージョ

ンから TargetLink 64 ビット

バージョンへのアップグレード

インクルードされる部分的な DD ファイルを含む DD ファイルをアップグ

レードする場合は、「インクルード DD ファイルのある Data Dictionary を
アップグレードする方法」(221 ページ)を参照してください。

インクルードされる部分的な

DD ファイルを含む DD ファイ

ル
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インクルード DD ファイルのある Data Dictionary をアップグレード
する方法

アップグレードしていない古い Data Dictionary ファイルを含む

TargetLink モデルを開く場合は、Data Dictionary ファイルをアップグ

レードする必要があります。

目的

インクルード DD ファイルのある Data Dictionary をアップグレードする

には

1 モデルおよび参照する TargetLink Data Dictionary を開くか、

MATLAB コマンドウインドウで dsdd('Open',<DDFile>)と入力しま

す。

古いバージョンの DD が使用されている場合は、[Data Dictionary
needs upgrading]ダイアログが自動的に開きます。

2 アップグレードダイアログで[No]を選択します。

3 /Config/DDIncludeFiles で、下の画面のように各インクルード DD ファ

イルの AutoLoad および AutoSave プロパティを設定します。

操作手順
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これにより、Data Dictionary とインクルード DD ファイルのアップグ

レード後、Data Dictionary を保存するときにアップグレードしたインク

ルード DD ファイルが保存されます。Object Explorer を使用して、複

数のインクルード DD ファイルのこれらのプロパティを設定することが

できます。

[Point of Inclusion]ダイアログを使用してインクルード DD
ファイルのプロパティを設定することもできます。

4 DD Manager で[Tools] - [Upgrade Current DD]を使用して Data
Dictionary アップグレード（インクルード DD ファイルを含む）を開始

するか、MATLAB コマンドウインドウで dsdd('Upgrade')と入力しま

す。

5 （関連 DD ファイルへの書き込みを許可して）Data Dictionary を保存

します。これで、DD ファイルとインクルードされる部分的な DD ファイ

ルのアップグレードは完了です。
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DD ファイルを再度開いたときには、DD ファイルとインクルードされてい

る部分的な DD ファイルが 新であるため、アップグレードダイアログは

開きません。ファイルを正常にアップグレードした後で、インクルード DD
ファイルを古い設定に戻すことが必要となる場合もあります。

結果

API を使用してライブラリとモデルを手作業でアップグレードする方
法

tlUpgrade(propertyName, propertyValue, ...) (  『TargetLink API
Reference』) API 関数を使用してライブラリとモデルを手作業でアップグ

レードし、後でそれを保存して、たとえば複数のユーザとのツールチェー

ンシナリオでライブラリとモデルの集中アップグレードを準備することが

できます。

モデルおよびライブラリをアップグレードする場合には、他の

ライブラリを参照しない（含まれているブロック／サブシステ

ムに他のライブラリへのリンクがない）モデルまたはライブラ

リを 初にアップグレードします。一番下のライブラリから開

始して、順次上のライブラリをアップグレードします。

準備されていないライブラリの詳細については、「TargetLink 向けに準
備されていない古いライブラリ」（「TargetLink 4.1 への移行」(219 ペー

ジ)）を参照してください。

目的

API を使用してライブラリとモデルを手作業でアップグレードするには

1 MATLAB コマンドウインドウで

dsdd_manage_project('Open','<name>.dd')と入力して、既にアッ

プグレードされている必要な DD プロジェクトファイルをロードします

（DD プロジェクトファイルをアップグレードするには、

dsdd('Upgrade'[,<DD_Identifier>])コマンドを使用します。

Upgrade (  『TargetLink Data Dictionary Reference』)を参照してくだ

さい）。

2 tlUpgrade('Model', '<Model|Library>.mdl',
'CheckModel','FixIssues')と入力してモデルまたはライブラリを

アップグレードします。

3 アップグレードしたモデルまたはライブラリファイル（Library.mdlな
ど）を保存します。

4 他のすべてのモデルまたはライブラリに対して、手順 2 と 3 を繰り返

します。

操作手順
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モデルとライブラリがアップグレードされます。結果

Code Generator オプション

Code Generator オプションに関する移行上の注意点

MPC5xx 専用（TOM 専用）の Code Generator オプション

EnableLogicalOperationOptimisation は、TargetLink から削除されまし

た。

削除された Code Generator
オプション

削除されたオプション 代わりのオプション 互換設定値

EnableLogicalOperationOptimisation なし なし

TargetLink 4.1 では、このオプションは MPC5xx のサポートとともに削除

されました。

次の Code Generator オプションは、TargetLink 4.1 で変更されていま

す。

n なし

変更された Code Generator
オプション

新しい TargetLink 4.1 Code Generator オプションを次のように設定し

て、可能なかぎり下位互換性を確保してください。

n なし

推奨される互換性設定

Code Generator オプションの設定は、モデルとともに保存されます（モ

デルベースのオプションの保存）。また、DDCodegenOptions オブジェク

トにユーザ定義の一連の Code Generator オプションを保存することが

できます（DD ベースのオプションの保存）。DD CodegenOptions オブ

ジェクトのみを使用して、モデルベースのオプション設定を上書きするこ

とができます。

モデルベースのオプションの値が以前のデフォルト値と等しい場合は、

アップグレードの際に新しいデフォルト値に自動的に変更されます。DD
ベースのオプションの値が以前のデフォルト値と等しい場合は、アップグ

レードの際に新しいデフォルト値に変更されず、以前のデフォルト値が

維持されます。

変更されたデフォルトの基礎
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オプションの値 = 以前のデフォルト値   Code Generator オプションが

TargetLink の以前のバージョンのデフォルト値と等しく、TargetLink の新

しいバージョンが変更されたデフォルト値を使用する場合は、以下の点

に注意してください。

n モデルベースのオプション：

以前のデフォルト値を維持する場合は、それらを手作業でリセットす

る必要があります。

n DD ベースのオプション：

新しいデフォルト値を使用する場合は、それらを手作業で調整する

必要があります。

3 つの任意のオプション値 9、11、13 における TargetLink アップグレー

ド（TLOld から TLNew へ）の影響について、次の表に例を示します。表で

は、2 つの基本的な移行シナリオについて説明します。

n シナリオ#1：新しいデフォルト値 = 以前のデフォルト値

Code Generator オプションのデフォルト値は新しい TargetLink バー

ジョンで変更されず、デフォルト値は 9 のままとなります。

オプション値はいずれも変更されません。

n シナリオ#2：新しいデフォルト値 ≠ 以前のデフォルト値

Code Generator オプションのデフォルト値は新しい TargetLink バー

ジョンで変更され、デフォルト値は 11 に変更されます。

オプションの保存 オプション値（TLOld） オプション値（≤ TLNew）

デフォルト = 9 デフォルト = 9
（シナリオ#1）

デフォルト = 11
（シナリオ#2）

モデルベース 91) 91) 112)

11 11 111)

13 13 13

DD ベース 9 9 93)

11 11 11

13 13 13

1) オプション値は、デフォルト値と等しいためこのモデルで保存されません。
2) 手作業によるリセットが必要な場合があります。
3) 手作業による調整が必要な場合があります。

オプションの値 = 新しいデフォルト値   Code Generator オプションが

TargetLink の以前のバージョンのデフォルト値と等しくない（A）が、

TargetLink の新しいバージョンのデフォルト値と等しい場合（B）、
TargetLink では、新しいバージョンで意図的にデフォルト値が指定され

たと見なされます（C）。TargetLink の次のバージョンでデフォルト値が再

び変更された場合も同様です（C）。
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TLA ⇒ TLB ⇒ TLC のアップグレードと TLA ⇒ TLC のアップグ

レードにより、異なるオプション値になる可能性があります

（次の表を参照）。

TargetLink バージョン A、B、C のデフォルト値が 9、11、13 を読み取る

とします。バージョン A でオプション値が 11 と等しい場合は、バージョン

C へのアップグレードでは次のようにオプション値が変わります。

アップグレード方法 オプション値 TLA

デフォルト = 9
オプション値 TLB

デフォルト = 11
オプション値 TLC

デフォルト = 13

A ⇒ B ⇒ C 11（≠ デフォルト） 11（= デフォルト）1) 13（= デフォルト）1)

A ⇒ C 11（≠ デフォルト） — 11（≠ デフォルト）

1) オプション値は、デフォルト値と等しいためこのモデルで保存されません。

新しい Code Generator オプションの詳細については、「新しい Code
Generator オプション」(209 ページ)を参照してください。

新しい Code Generator オプ

ション

リファレンス

• 「Code Generator Options」 (  『TargetLink Block and Object Reference』)

関連トピック

API 関数とフック関数

TargetLink と TargetLink Data Dictionary API 関数の変更

tlscript API コマンドでは、入力信号の次元に関連する新しいプロパ

ティを使用することができます。これにより、たとえば、テーブル検索方

法 Local search で 後のインデックス状態変数を実装することができま

す。

n InheritDimensionFromInput
関連ドキュメント  
n 「Permissible Properties for Variables」 (  『TargetLink API

Reference』)

n 「Basics on Using Custom Look-Up Functions」 (  『TargetLink
Preparation and Simulation Guide』)

カスタムルックアップ関数
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AUTOSAR に関する移行上の注意点

AUTOSAR に関する移行上の注意点

TargetLink 4.1 では、Runnable オブジェクトの NameTemplate プロパ

ティに$D以外の名前マクロを含めることはできません。

ランナブルオブジェクトの名前

テンプレートでの名前マクロ

Merge および EnablePackageSupport オプションは廃止されました。

/Pool/Autosar/Config/ImportExport内の対応するプロパティは削除さ

れました。

TargetLink では常に以下を実行するようになりました。

n 1 つのソフトウエアコンポーネントに属するが、別のサブシステムに

存在する Data Dictionary エレメントを、1 つのマージされたファイル

にマージします（Merge = On）。
n AUTOSAR ファイルと Data Dictionary で提供されるパッケージ情報

をインポートおよびエクスポートします（EnablePackageSupport =
On）。

これに応じて、ユーザスクリプトを適宜修正してください。

インポート／エクスポートで削

除されたオプション

/Pool/Variables/AUTOSAR/Std_ReturnType変数グループおよび事前定

義された変数クラ

ス/Pool/VariableClasses/AUTOSAR/RTE/RTE_ERROR_CODE内の RTE エ

ラーコードマクロを表す変数は、ModuleRef プロパティが Rte_Frameに
設定されるようになりました。

これは AUTOSAR 規格に基づくもので、このマクロを Rte.hで定義する

ことが求められています。

各変数の ModuleRef プロパティの新しい値は、Data Dictionary のアッ

プグレード時に自動的に設定されます。

このため、モデル内のブロックでこれらの変数のいずれかを参照してい

る場合、量産コードに#include Rte.hが追加される可能性があります。

Data Dictionary の RTE エ

ラーコードマクロ
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コードの変更

コードの変更

特別な Stateflow セマンティクスにより正確に従うために（たとえば、特

定のモデリングスタイルでの MIL と SIL の相違を回避するためなど）、

Stateflow チャートから生成されたコードは、次のような Stateflow
チャートシナリオでは効率が低下する場合があります。

n 他のチャートからインポートされたグラフィカル関数が呼び出される

n 関数呼び出し出力イベントが発生する

結果として、定数が伝播されないか、使用されていないコードフラグメン

トが削除される可能性があります。

これを変更するには、SIDE_EFFECT_FREE 適化フラグを有効にした関数

クラスを、インポートされたグラフィカル関数や、関数呼び出し出力イベ

ントによってトリガされるサブシステム／チャートに割り当てます。

関数に実際に副作用がないことを保証する必要があります。

たとえば、副作用のない関数は、以下のことを行いません。

n グローバル変数の変更

n 副作用のある関数の呼び出し

Stateflow チャートから生成さ

れたコード

反復されるサブシステム内に複数の Assignment ブロックが存在する場

合、 初の 1 つの反復フラグのみを実装して、コードの効率性を向上さ

せます。その結果、このようなフラグの名前が変更されます。たとえば、

次のようになります。

反復されるサブシステム内の

Assignment ブロック

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

{Subsystem_AssignmentBlock}_FirstIter {Subsystem_IterationBlock}_FirstIter

フラグは、反復作業の開始時に明示的に初期化されます。

…_FirstIter = 1
フラグは、反復作業の終了時にリセットされます。

…_FirstIter = 0
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ネストされたサブシステム内の Assignment ブロック   アトミックサブシ

ステム内に 1 つ以上の Assignment ブロックが存在し、このアトミックサ

ブシステムが反復サブシステム内に存在する場合、反復変数に次の変

数スコープが割り当てられます。

n Global：アトミックサブシステムの関数がインライン化されていない場

合。

n Local：アトミックサブシステムの関数がインライン化されている場合。

TargetLink 4.1 では、Code Generator オプション

ExploitComputeThroughOverflow が NEVERに設定されている場合、飽

和加算または飽和減算のコードに Compute Through Overflow（CTO）

コードパターンが使用されることはありません。次の例は、加算 out =
in + Constを I16Out = I16In +1で示したものです。

飽和加算または飽和減算の

コードパターン

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

if (I16In > 32766) { /* Max(Result type) - Const */
      I16Out = 32767;   }
else {
      I16Out = (Int16) (( /* CTO */ (UInt16) I16In) + 1);   }

if (I16In > 32766) { /* Max(Result type) - Const */
      I16Out = 32767;   }
else {
      I16Out = (Int16) (I16In + ((Int16) 1));   }

Code Generator オプション ExploitComputeThroughOverflow が

Alwaysまたは Optimizedに設定されている場合、量産コードは以前の

バージョンと同じになります。

MISRA-C への準拠を向上させるために、TargetLink ではデフォルトで

tl_basetypes.h内に Voidtypedef が生成されなくなりました。代わりに

標準の C voidデータ型が使用されます。

ターゲットとコンパイラの組み合わせに属する TargetConfig.xmlファイ

ルを編集することで、これを以前の動作（Voidを使用）に戻すことができ

ます。

このファイルは、
<TL_InstRoot>\Matlab\Tl\TargetConfiguration\<MicrocontrollerFam
ily>\<CompilerFamily>内、または TSM 拡張フォルダ内の同じ場所にあ

ります。

再度 Void基本タイプを tl_basetypes.hに生成するように TargetLink に

指示するには、以下のようにします。

1. ターゲットとコンパイラの組み合わせに属する TargetConfig.xmlファ

イルを開きます。

2. name 属性が Voidに設定されている ddObj XML エレメントを見つけ

ます。

3. name 属性が CodedTypeに設定されている子 ddProperty XML エレ

メントを見つけます。

Void typedef の生成なし
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4. その値を Use standard C void typeから voidに変更します。

5. TargetConfig.xmlファイルを保存してコードを生成します。

可読性を向上させるために、TargetLink では、変数定義でデフォルトの

スケーリングに関するコードコメントが追加されています。

デフォルトスケーリングのコード

コメントの追加

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

Int16 SX1_OutPort1_FR_Actual; Int16 SX1_OutPort1_FR_Actual /* LSB: 2^0 OFF: 0 MIN/MAX: -32768 .. 32767 */;

TargetLink では、インクルードされるファイルの定義と宣言がすべて#IF
命令でカプセル化されている場合のみ、プリプロセッサ命令#include を

#IF 命令によってカプセル化するようになりました。

例として、次の FuncDefModule.hヘッダーファイルについて考えます。

extern GLOBAL Int16 SEnc1_Out1;

#if FLAG
extern void Encapsulated(void);
#endif
TargetLink の生成されるコードは次のように変更されます。

プリプロセッサの#IF ステートメ

ントのカプセル化

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

#if FLAG
#include "FuncDefModule.h"
#endif

…

void TL_Root(void)
{
   #if FLAG
      Encapulated(Sa1_InPort);
   #endif

   SEnc1_Out1 = …
}

#include "FuncDefModule.h" 

…

void TL_Root(void)
{
   #if FLAG
      Encapulated(Sa1_InPort);
   #endif

   SEnc1_Out1 = …

}

可読性を向上させるために、ベクトルまたは行列変数の初期値に関す

るコードコメントが変更されました。

ベクトルまたは配列変数のイン

デックスでのコードコメント

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

ベクトル

Int16 MyVar[3] = 
{
   /*[0..2]*/ 61, 52, 43
};

Int16 MyVar[3] = 
{
   /* [0..2] */ 61, 52, 43
}; 
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TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

行列

Int16 MyVar[2][3] = {
   {
      /*[0..2]*/ 61, 52, 43
   },
   {
      /*[0..2]*/ 34, 25, 16
   }
};

Int16 MyVar[2][3] = {
   {
      /* [0][0..2] */ 61, 52, 43
   },
   {
      /* [1][0..2] */ 34, 25, 16
   }
};

暗黙的に生成される構造体タイプに対する TargetLink の識別子は、

AUTOSAR 規格に準拠するようになりました。これは次の正規表現に準

拠しています。

[a-zA-Z]([a-zA-Z0-9]|_[a-zA-Z0-9])*_?
$C、$Rまたは$S名前マクロを使用して指定した typedef 識別子に対し

て、TargetLink は次のことを行います。

n 暗黙的に生成された typedef の識別子の先頭のアンダースコアを削

除します。

n 2 つのアンダースコアを 1 つに置き換えます。

暗黙的に生成される構造体タ

イプの識別子

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

/* update(s) for inport 
Subsystem/Func/In1_with_super_long_name_to_break_limit */
Rte_Pim_ACP_a(instance)->Sa2_In1_with_s__to_break_limit = 
(sint16) DataElement;

/* update(s) for inport 
Subsystem/Func/In1_with_super_long_name_to_break_limit */
Rte_Pim_ACP_a(instance)->Sa2_In1_with_s_to_break_limit = 
(sint16) DataElement;

アンダースコアのみで構成される識別子、または先頭のアンダースコア

の後に数字が続く識別子は変更されません。これらの typedef は、自動

生成される Per Instance Memory（PIM）には生成されません。

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

/* update(s) for inport Subsystem/Func/In1 */
Rte_Pim_ACP_a(instance)->_1Var = (sint16) DataElement;

/* update(s) for inport Subsystem/Func/In1 */
_1Var = (sint16) DataElement;

MIL シミュレーションと SIL シミュレーションの相違の可能性を排除する

ために、TargetLink では、条件によって実行されるサブシステムの拡張

されていない出力ポートに対して、次のブロックのいずれかが前にある

場合、追加の変数 IF_<Suffix>を生成するようになりました。

n Data Type Conversion

n (Matrix) Concatenate

n Permute Dimensions

n Reshape

n Selector

n Bus Assignment

条件によって実行されるシステ

ムの出力ポート用の IF 変数
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n Zero Order Hold

n Rate Transition

可読性を向上させるために、TargetLink の 適化に関するコードコメン

トが変更されました。チェーン A replaced by … replaced by … Xは A
replaced by Xに置き換えられます。

適化に関するコードコメント

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

/* Gain: foo/Gain 
Variable 'Sa1_Gain' replaced by 'Aux_f'
Variable 'Aux_f' replaced by 'Aux_F32_e' */

/* Gain: foo/Gain 
Variable 'Sa1_Gain' replaced by 'Aux_F32_e' */

アクセス関数によって生成される補助変数に対して、アクセス関数テン

プレート（AFT）を定義できなくなりました。以前の動作では、必要以上に

多くのアクセス関数が作成されることや、コード生成時にほぼ無限の

ループが発生することもありました。

補助変数に対するアクセス関

数なし

MISRA-C 適合度を向上させるために、TargetLink の固定小数点ライブ

ラリに、16 ビット以下のオペランドの加算と減算用の新しいマクロが追

加されました。 これらのマクロは、CTO コードパターンを抑制している場

合（Code Generator オプション ExploitComputeThroughOverflow によ

り）のみ生成されます。マクロ名は常に_PROTで終了し、I16または U16
を含みます。

加算と減算用の新しい CTO 回

避マクロ

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

C__I32ADDI32U32_PROT((Int32) Sa1_I16InPort, Sa1_U32InPort) C__I32ADDI16U32_PROT(Sa1_I16InPort, Sa1_U32InPort)

論理演算の間接参照は、MISRA-C に準拠して括弧内に記述されるよう

になりました。

論理演算の間接参照を括弧内

に記述

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

Sa1_OutPort1 = (Int16) (*In2 || *In1); Sa1_OutPort1 = (Int16) ((*In2) || (*In1));

2 つ以上の入力、または 2 つ以上の信号を持つ 1 つの入力を含む

MinMax ブロックでは、 初の 2 つの入力または信号が出力に適合し

ない場合にコードパターンが変更されます。つまり、次のいずれかが適

用されます。

n 比較の順序が変更されます。

n 出力は、各信号と比較される前に、 小値または 大値で初期化さ

れます。

MinMax ブロックのコードパ

ターン
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TargetLink は、RTE API 関数 Rte_Invalidateの戻り値を評価できるよう

になりました。次の表に、Invalidate および Status ポートを有効にした

SenderComSpec ブロックに対する Rte_Invalidiate呼び出しのコード

サンプルを示します。

RTE_Invalidate のステータス

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

if(InvalidateCondition) {
   Rte_Invalidate_x_y();
   status = 0;
}
else {
   status = Rte_Write_x_y();
}

if(InvalidateCondition) {
   status = Rte_Invalidate_x_y();
} 
else {
   status = Rte_Write_x_y();
}

参照先モデルから変換された、インクリメンタルコード生成用に設定され

たサブシステムのコードは、以前のバージョンとは異なる場所に保存さ

れる場合があります。詳細については、「移行に関するその他の注意

点」(243 ページ)を参照してください。

インクリメンタルコード生成用

のサブシステムの命名変更

ロギングのために Sink ブロックに補助変数が作成される場合、その補

助変数は常に TargetLink 基本タイプになります（AUTOSAR ではプラット

フォームタイプ）。ただし、ロギングコードは量産コードではありません。

ロギング変数に基本タイプを使

用

可読性を向上させるために、短縮した固定小数点 Abs パターンはサ

ポートされなくなりました。代わりに、if-else 式が使用されます（例：ス

ケーリング設定されていない Int16 Abs とスケーリング設定されていな

い Int16入力）。

Abs パターンの変更

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

   Sa1_OutPort = Sa1_InPort;
   if (Sa1_InPort < 0) {
      Sa1_OutPort = -Sa1_OutPort;
   }

   if (Sa1_InPort >= 0) {
      Sa1_OutPort = Sa1_InPort;
   }
   else {
      Sa1_OutPort = (Int16) (-Sa1_InPort);
   }

次の変更が適用される場合があります。

n 別の（通常はより良い）範囲情報が継承されるため、後続のコードパ

ターンが変更される場合があります。例：段落に符号が続く場合、そ

の後の負の分岐は省略されます。これは、Abs の出力は常に正の

値であるためです。

n 飽和では、KeepSaturationStatementsが設定されている場合、追加

の 64 ビット演算が生成されます

n FloatOutVar = abs (IntVar)のような Stateflow 式では、別のコード

パターンが生成されます（?演算子を使用して）。
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左辺のインデックス付きポインタにアクセスすると必ず、TargetLink の一

般的なキャストスタイルへの適合性が向上したキャストが追加されま

す。

非スカラーの AUTOSAR また

は間接関数の再利用での追加

のキャスト

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

pISV->pISV_SL1_0_tp->pSL1_ImplicitOut1[Aux_S32] = 0; pISV->pISV_SL1_0_tp->pSL1_ImplicitOut1[Aux_S32] = (sint16) 0;

この特定のケースでは、グラウンド記号が元は右辺にあった

ためにキャストが作成されます。

次の例は、Int16入力と UInt16出力を含む Abs ブロックのコードを示し

ています。

オーバーフローなし、単項マイ

ナス

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

if(I16In >= 0) {
   …
} else {
   U16Out = (UInt16)(-I16In)
}
このパターンには重大な問題があります。値-32768（INT16MIN）で未定義のオー

バーフローが発生する可能性があるためです。32768 は 16 ビットのプラットフォー

ム intに適合せず、intでマイナスが計算されます。

if(I16In >= 0) {
   …
} else {
   if (I16In == -32768) {
      U16O7ut = 32768;
   } else {   
      U16Out = (UInt16)(-I16In)
   }
}
これで負の 小値が使用されるようになります。

2 番目の if-else は、次のように?演算子に置き換えられる場

合があります。

… (I16In == -32768) ? 32768 : (UInt16)(-I16In)
割り当ての右辺の 後の演算が単項マイナスでない場合

は、常にこのようになります。一般的な例として、入力／出力

のスケーリングが異なる Abs ブロックがあります。この場合、

マイナスが再スケーリング（シフト／除算）のオペランドです。

結果として、?演算子が使用されます。

次の式およびブロックが影響を受ける可能性があります。

n 単項マイナスを含む Stateflow 式

n Abs ブロック

n 負のゲイン値を含む Gain ブロック

n 負の定数デフォルトを含む Product ブロック

n 対応する設定を含む Sum ブロック
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TargetLink の固定小数点ライブラリには、次の 2 種類の飽和マクロが

あります。

n 範囲制限（実装範囲）で飽和を実行する FIT マクロ

n ユーザ定義の制限で飽和を実行する SAT マクロ（例：Saturation ブ

ロックまたは Stateflow で）

TargetLink 4.1 より前のバージョンでは、まれに、範囲制限での飽和が

実行されたにもかかわらず、SAT マクロが呼び出されることがありまし

た。これは、整合性と MISRA-C への準拠の向上のために変更されてい

ます。

次の例は、以下の場合の Stateflow での飽和を示しています。

UInt16 U16Out ; // LSB = 0.002 and checkmax = 1 
U16Out = U16Out + I8In;

飽和マクロ：FIT マクロ呼び出し

が SAT マクロ呼び出しに置換

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

Aux_I32 = …
U16Out = C__U16SATI32_SATb(Aux_I32, 65535 /* 131.07 */, 0)

Aux_I32 = …
U16Out = C__U16FITI32_SAT(Aux_I32, 65535 /* 131.07 */ )

Saturation ブロックまたは Stateflow 用に生成された SAT マクロを呼び

出すときに、制限の変数クラスがデフォルトと異なる場合、制限のタイプ

（パラメータ 2、3）は出力のタイプに一致するように調整されます。

飽和マクロ

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

GLOBAL Int32 Sb1_Saturation_lower = 0;
GLOBAL Int32 Sb1_Saturation_upper = 100;

Int16 Aux_S16;
Int16 Aux_S16_a;

Aux_S16 = (Int16) Sb1_Saturation_upper;
Aux_S16_a = (Int16) Sb1_Saturation_lower;

Sb1_OutPort = C__U16SATI16_SATb(Sb1_InPort, Aux_S16, 
Aux_S16_a);

GLOBAL Int32 Sb1_Saturation_lower = 0;
GLOBAL Int32 Sb1_Saturation_upper = 100;

UInt16 Aux_U16;
UInt16 Aux_U16_a;

Aux_U16 = (UInt16) Sb1_Saturation_upper;
Aux_U16_a = (UInt16) Sb1_Saturation_lower;

Sb1_OutPort = C__U16SATI16_SATb(Sb1_InPort,Aux_U16, 
Aux_U16_a);
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コード効率性を向上させるために、ループ内の行列変数へのアクセスを

スカラー変数で置き換えることができます。ループ外部からアクセスされ

た場合でも、場合によっては、行列およびベクトル変数が 1 つまたは複

数のスカラー変数で置き換えられます。

ループ内の行列変数へのアク

セス

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

Int16 vec[…];
vec[0] = …
   … = v[0];

loop (i = 1:n) {
   v[i] = …
      = v[i];
}

Int16 scalar;
scalar = …
   … = scalar;

loop (i = 1:n) {
   scalar = …
      … = scalar;
}
または、さらに多くのスカラー変数が導入されている場合：

Int16 scalar1;
Int16 scalar2;

scalar1 = …
   … = scalar1;

loop (i = 1:n) {
   scalar2 = …
      … = scalar2;
}

ループ外部からの行列変数へのアクセスを、1 つまたは複数のスカラー

変数に置き換えることができます。また、ループ内部からのアクセスと

ループ外部からのアクセスの組み合わせを 適化できるようになりまし

た。さらに、インデックス式のアクセスが同じように構築されている場合、

インデックスの不明なアクセスを 適化することができます。

スカラー変数による置換時に、通常はメモリ節約が発生します（累積

で）。ただし、状況によっては、メモリ消費を節約することはできません。

つまり、新しいスカラー変数は、 初の多次元変数として可能なかぎり

多くのメモリを使用します。

これは、完全にアンロールされたコードに対してのみ発生します。正確

には、次の場合に発生します。

n （ベクトル変数の場合）Number of elements < LoopUnrollThreshold
n （行列変数の場合）Number of elements < LoopUnrollThreshold2

ループ外部からの行列変数へ

のアクセス

アクセス元 TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

ループ外、ベクトルのアナログ M[0][0] = …;
…
… = M[0][0];

Aux = …;
…
… = Aux;
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アクセス元 TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

（部分的にアンロールの）ループ内およびループ外、ベクトルのアナログ M[0][0] = …;  
loop {
   M[1][i] = …
   M[2][i] = …
      …
      … = M[1][i];
      … = M[2][i];
}

Aux = …;
loop {
   Aux_a = …
   Aux_b = …
      …
      … = Aux_a;
      … = Aux_b;
}

ループ外、行列のアナログ V[<expr>] = …;
…
… = V[<expr>];

Aux  = …;
…
… = Aux;

Stateflow 内からのタンジェント、および TargetLink Trigonometric およ

び Math ブロックのタンジェントのコードパターンが修正されました。

Stateflow 内のタンジェント   TargetLink 4.1 までは、飽和が誤って省

略されていました（特に飽和式の場合）。

以下の規則が適用されるようになりました。

n タンジェントが out = tan(expr)などの割り当てで使用される場合、

outが固定小数点タイプであればタンジェントは固定小数点で計算さ

れます。

n 複雑な式など、他のすべての場合では、TargetLink はタンジェント計

算を浮動小数点で実行します。コード生成中に純粋な固定小数点の

コンテキストが検出された場合は、エラーメッセージが出力されま

す。

Trigonometric および Math ブロックのタンジェント   LSB >= 2-14 で結

果が 32 ビットまたは 16 ビットの場合、不要な飽和はデフォルトで省略

されるようになりました。そのため、省略された飽和コメントは場合によっ

ては削除されます。

タンジェントコードパターン

Stateflow 状態 ID の割り当て   Use bitfields in state machines = On
で、多値の状態変数がある場合、Stateflow 状態 ID の unsigned intへ
のキャストは不要になりました。

ビットフィールドへの割り当て

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

SIBFS_Chart_a.Ca1_Chart_ns = (unsigned int) Ca5_OFF_id; SIBFS_Chart_a.Ca1_Chart_ns = Ca5_OFF_id;

また、Stateflow 状態 ID のクラスデフォルト設定が変更されました。

Stateflow 状態 ID は、生成されるコード内のグローバルマクロとなり、初

期値はキャストされません。

純粋なビットフィールド用のビットフィールドセマンティクス   TargetLink
は、ビットフィールドが Boolean 型ビットフィールド

（UseGlobalBitfieldsForBooleans = On） か純粋なビットフィールド（Base
type = Bitfield）かを評価します。TargetLink 4.0 以前のバージョンで

は、Bool 型セマンティクスは、Boolean 型ビットフィールドと純粋なビット
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フィールドの両方に適用されます。必要に応じて、!= 0が追加されま

す。TargetLink バージョン 4.1 以降、ビットフィールドのセマンティクスは

純粋なビットフィールドに適用されます。

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

BooleanBitfield = (Int16Var != 0) BooleanBitfield = (Int16Var != 0)
GenuineBitfield = (Int16Var != 0) GenuineBitfield = (Int16Var & 1)

ビットフィールドのセマンティクスは定数にも適用することができます。た

とえば、次のように指定します。

GenuineBitfield = 3 & 1
コードの 適化は、定数が値 0 または 1 の場合のみ実行することがで

きます。

ビットフィールドへの即時割り当て   右辺が次のいずれかの場合、ビット

フィールドへの即時割り当てが生成されます。

n 1 つのビットフィールド

n 1 つの Bool 式

n 1 つの& 1（ビット）演算

n 1 つの Stateflow 状態 ID マクロ

浮動小数点やスケーリングオペランドを純粋なビットフィール

ドに割り当てた場合、TargetLink は!= 0を生成せずに、エ

ラーを返すようになりました。

Z 値および N 値の計算アルゴリズムが改善されました。これにより、より

小さいビット幅に基づいた計算で、精度または効率性のどちらかを向上

させるコードになります。

再スケーリングのための Z お

よび N 値の向上

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

Sb1_PRODUCT = (Int16) (((Int32) ((((Int32) Op1) * ((Int32) 
Op2)) << 2)) / 39);

Sb1_PRODUCT = (Int16) (((Int32) ((((Int32) OP1) * 
((Int32) Op2)) << 6)) / 625);

コード効率性を向上させるために、パラメータの許容誤差が

より頻繁に使用されるようになりました。つまり、パラメータの

許容誤差が 0より大きい場合、結果としてコードの精度は低

くなります。必要に応じて、パラメータの許容誤差を下げるこ

とで、この結果を変更することができます。
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TargetLink では、UInt32変数と Int32変数を比較するときに、符号付き

変数が負かどうか、また 64 ビットマクロを回避できるかどうかをチェック

するようになりました。

UInt32 変数と Int32 変数の比

較

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

C__I64COPYU32(U32Var, I64Var_hi, I64Var_lo);
C__I64COPYI32(I32Var, I64Var2_hi, I64Var2_lo);
if(C__LE64(I64Var_hi, I64Var_lo, I64Var2_hi, I64Var2_lo))

<=、<、および!=の場合：

if(I32Var < 0 || ((UInt32)I32Var <op> U32Var))
>、>=、および

==の場合：

if(I32Var >= 0 && ((UInt32)I32Var <op> U32Var))

結果として、その後の 適化により、生成されたコードから不要な論理

分岐を除外することができます。

内部で計算されるワーストケースのレンジ幅がどちらも 32 ビット以下の

2 つの 64 ビット変数を比較する場合に、TargetLink は上位 32 ビットも

考慮するようになりました。たとえば、Int64Varは負の値になる場合が

あります。

64 ビット変数の比較

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

if(Int64Var_lo < Int64Var2_lo) if(C__LT(Int64Var_hi, Int64Var_lo, Int64Var2_hi, Int64Var2_lo))

この変更は、特に Discrete-Time Integrator ブロックに関係します。

TargetLink では、後でインデックス選択を行う計算では、完全な幅の計

算を実行せず、目的のエレメントの計算のみを実行することで、中間変

数の削除を実行できるようになりました。

中間変数の削除

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

VectorVar[<iteration range>] = expression(<iteration range>)
… = VectorVar[cnst]

… = expression(cnst)

次の条件を満たす必要があります。

n VectorVar[cnst]のみが VectorVar[<iteration range>]
で使用されます。

n インデックス cnstは繰り返し範囲のサブセットです。これ

は、<iteration range> がすべてのエレメントをカバーす

る場合に満たされます。

Assignment ブロックが、For Iterator サブシステム内に存在するアトミッ

クサブシステム内にある場合、次のことが適用されます。

ブロックプロパティ[Omit dispensable initializations]が[off]に設定されて

いる場合、Y0 信号による初期化は 初のサンプルステップ中にのみ実

行されます。これは Simulink の動作と同じです。

For Iterator サブシステムの

Assignment ブロック
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TargetLink では、MISRA-C 適合性が向上しています。

不要な再スケーリングの回避   TargetLink では、無関係な再スケーリン

グが回避されます。

浮動小数点のゼロ除算チェッ

ク

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

if ((((Float32) Sa1_ScaledDenom) * 0.25F) != 0) {
   Sa1_OutPort1 = Sa1_F32Num_ / (((Float32) Sa1_ScaledDenom) * 
0.25F);
} else { …

if (Sa1_ScaledDenom != 0)  {
   Sa1_OutPort = Sa1_F32Num / (((Float32) 
Sa1_ScaledDenom) * 0.25F);
} else { …

オフセット用の補助変数   TargetLink は次の補助変数を使用します。

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

if (((((Float32) Sa1_ScaledDenomWithOffset) * 0.25F) + 
42.F) != 0) {

   Sa1_OutPort1 = Sa1_F32Num_ / ((((Float32) 
Sa1_ScaledDenomWithOffset) * 0.25F) + 42.F);

} else { …

Aux_F32 = (((Float32) Sa1_ScaledDenomWithOffset) * 
0.25F) + 42.F;

if (Aux_F32 != 0.F) {
   Sa1_OutPort1 = Sa1_F32Num_ / Aux_F32;
} else { …

TargetLink 4.0 以前のバージョンでは、符号なしの減算は結果として加

算になっていました。例：U8Var = U8Var2 + 255;
TargetLink 4.1 では可読性を向上させるために、定数が結果のタイプに

適合する場合、減算は減算のままになります。例：U8Var = U8Var2 - 1;
計算はより小さいタイプで実行される場合があります。

符号なし減算の結果

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

U8Var = U8Var2 + 255; U8Var = U8Var2 - 1;

追加の#include tl_defines.h命令を抑制するために、あらかじめ設定

された AUTOSAR 変数が次のように変更されました。既存の DD ファイ

ルを更新する際に、それが DD AccessFunctionTemplate オブジェクトを

参照する場合、TargetLink はあらかじめ設定された

AUTOSARVariableClass オブジェクトの UseName プロパティを offに設

定します。

結果として、次の変数クラスを持つ別の宣言または変数の定義になりま

す。

あらかじめ設定された

AUTOSAR 変数クラス

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

extern EXPLICIT_IRV S16_LinPos Rte_Irv_Controller_LinPos extern S16_LinPos Rte_Irv_Controller_LinPos

これにより、#include tl_defines.h命令の欠落が発生する場合があり

ます。
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効率性と MISRA-C への準拠を向上させるために、次の条件のすべてを

満たす場合、加算と減算のコードパターンを変更することができます。

n ExploitComputeThroughOverflowCode Generator オプションが

neverに設定されている

n 演算のオペランドが符号なし

n 演算のオペランドが 32 ビット未満

CTO を使用しない加算と減算

のコードパターン

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

UInt8Var = (UInt8)((Int16)UInt8Var + (Int16)UInt8Var) UInt8Var = (UInt8)(UInt8Var + UInt8Var)
UInt8Var = (UInt8)((Int16)UInt8Var - (Int16)UInt8Var) UInt8Var = (UInt8)(UInt8Var - UInt8Var)

整合性とユーザ制御を向上させるために、Data Store Memory ブロック

変数の定義は常に、Data Store Memory ブロックを含むサブシステム

のステップ関数が生成されるモジュールに配置されるようになりました。

これに応じて、次の条件をすべて満たす場合、Data Store Memory ブ

ロック変数の定義は別のヘッダーファイルに配置される場合がありま

す。

n Data Store Memory ブロックは、ネストされたサブシステムも含むサ

ブシステムに配置されます。

n ネストされたサブシステムは、データストアメモリにアクセスする Data
Store Read または Data Store Write ブロックを含みます。

n サブシステムのステップ関数は、次のように異なるモジュールに生成

されます。

n Data Store Memory ブロックを含むサブシステムのステップ関数

は、モジュール A に生成されます。

n Data Store Read または Data Store Write ブロックを含むサブシ

ステムのステップ関数は、モジュール B に生成されます。

Data Store Memory ブロック

変数の定義

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

モデリング状況によっては、TargetLink は Data Store Memory ブロックの

ブロック変数をモジュール B に定義する場合がありました。

TargetLink は、Data Store Memory ブロックのブロック

変数を常にモジュール A に定義します。

s

 TargetLink 4.1 および TargetLink Data Dictionary 4.1 への移行
t

新機能と移行手順    2015 年 11 月 241
t



TargetLink では、Float32 比較でのリテラル値の丸め動作が変更されて

います。この変更は次の理由により実施されました。

n 値がモデルでの指定と同じように使用されるため、コードを理解しや

すくなります。

n ユーザ制御の強化：

n モデル内で丸めた値を指定することができます。

n C コンパイラオプションを使用して丸めを制御し、TargetLink が生

成した量産コードとレガシーコードの整合性を保つことができま

す。

次の例では、データ型が Float32の変数と値 0.1を比較しています。

0.1 > Float32Var
次の表に、TargetLink の丸め動作を示します。

Float32 比較での倍精度の丸

め

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

Sa1_Relational_Operator = 0.1000000015F > Sa1_F32In; Sa1_Relational_Operator = 0.1F > Sa1_F32In;

モデルと量産コード間のトレーサビリティの改善のため、また、前述した

丸め制御のために、TargetLink では Float32のリテラル値を倍精度で、

Fサフィックスを付加して生成するようになりました。次の表は、

GainValue = piでの Float32ゲインの例を示しています。

Float32 値の倍精度

TargetLink 4.0 以前 TargetLink 4.1

Sa1_OutPort = Sa1_InPort * 3.141592654F; Sa1_OutPort = Sa1_InPort * 3.1415926535897931F;

TargetLink 4.0 以前のバージョンと同様に、モデルで値が浮動小数点精

度または単精度で正確に指定されていない場合、これによって生成され

たコードに小数点以下の桁数がより多く表示される場合があります。

TargetLink 4.1 では、コード効率性が向上しています。これに伴い、生成

されるコードも以前の TargetLink バージョンと比べて変更される場合が

あります。詳細については、「コード効率性の向上」(196 ページ)を参照

してください。

コード効率性の向上
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その他

移行に関するその他の注意点

[Compare with reference]コマンドは、ブロックの[Code Generation]
ページにリストされるコード生成ユニットのコンテキストメニューから削除

されました。

TargetLink Main Dialog ブ

ロック

参照先モデルを変換する際の TargetLink の動作が変更されました。

参照先モデルをインクリメンタルサブシステムに変換   参照先モデルを

インクリメンタルコード生成用に設定されたサブシステムに変換する場

合、作成されたサブシステムは、次の表に示すように名前が付けられま

す。

参照先モデルの変換

参照先モデルの再利用 TargetLink 4.1 より前のバージョン TargetLink 4.1

あり ‑ サブシステム名 = モデルブロック名

なし サブシステム名 = モデルブロック名 サブシステム名 = モデル名

したがって、インクリメンタルコード生成用に設定されたモデルに対して

生成されるコードには、新しい保管場所があります。

変換前の参照先モデル（TL4.0 および

TL4.1）
変換後のインクリメンタルサブシステム

（TL4.0）
変換後のインクリメンタルサブシステム

（TL4.1）

生成されたコードモジュール：

n <ModelName>.c1)

n <ModelName>.h1)

DD Subsystems オブジェクトの名前：

<ModelName>

生成されたコードモジュール：

n <ModelBlockName>.c1)

n <ModelBlockName>.h1)

DD Subsystems オブジェクトの名前：

<ModelBlockName>

生成されたコードモジュール：

n <ModelName>.c1)

n <ModelName>.h1)

DD Subsystems オブジェクトの名前：

<ModelName>
1) モデルの Functionブロックでモジュール名を直接指定しなかった場合

インクリメンタルサブシステムから参照先モデルへの変換   TargetLink
は、参照先モデルのシミュレーションモードを次の表のように設定しま

す。

TargetLink 4.1 より前

のバージョン

TargetLink 4.1

アクセラレータ TargetLink 4.1 でサブシステムを参照先モデルから変換した場合、再変換された参照先モデルのシミュレー

ションモードは、元の参照先モデルのシミュレーションモードと同じになります。

別の TargetLink バージョンでサブシステムを変換した場合、または一度も変換しなかった場合、参照先モデ

ルのシミュレーションモードは Normalに設定されます。
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関連ドキュメント  
n tl_refmodel_to_subsystem(propertyName, propertyValue, ...)

(  『TargetLink API Reference』)

n tl_subsystem_to_refmodel(propertyName, propertyValue, ...)
(  『TargetLink API Reference』)

TargetLink の Saturation ブロックを使用せずに（たとえば、代わりに

MinMax ブロックを使用して）、固定小数点または Float32 を含む飽和

をモデリングする場合、TargetLink はその意図を推測することができま

せん。このような場合、C コンパイラによる倍精度値から Float32 の単精

度への丸めの効果を必ず確認してください。または、必要に応じて、

Saturation ブロックを使用するか、モデル内の既に正しく丸められてい

る単精度値を指定します。

TargetLink のブロック出力コードの飽和は影響を受けないことに注意し

てください。これは、TargetLink は内部で必要に応じて正しく丸められた

単精度値を計算するためです。変更は、ユーザ指定の値にも関連しま

す。「Float32 比較での倍精度の丸め」(242 ページ)も参照してください。

Float32 と固定小数点を含む

明示的にモデリングされた飽

和

廃止事項

廃止された制限事項

TargetLink 4.1 では、以前の TargetLink バージョンの以下の制限事項

がなくなりました。

全般的な制限事項

バスの初期化 1)

バス信号は、次のいずれかの条件を満たしている場合のみ初期化することができます。

n すべてのバス信号が同じタイプの列挙である。

n すべてのバス信号が非列挙である。

基本的に、同じスカラー初期値がすべてのバス信号に適用されます。

1) TargetLink 4.1 では Simulink の簡易モードがサポートされるため、この制限事項はなくなりました。
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ブロック固有の制限事項

Look-Up Table ブロック（ベクトル信号）

条件に一致するカスタムルックアップスクリプトが有効な場合、テーブルルックアップ関数は、ユーザが作成した関数に置き換えられま

す。これは、出力がスカラー値の Look-Up Table ブロックのみ適用されます。カスタムルックアップスクリプト機能では、ベクトル／行列

入力信号や統一されたエレメントはサポートされません。

Merge ブロック

バス信号を Simulink Initial Condition Structure に渡すブロックの Initial Output パラメータを設定することにより、バス信号エレメント

の初期値を指定することはできません。

OutPort ブロック

バス信号を Simulink Initial Condition Structure に渡すブロックの Initial Output パラメータを設定することにより、バス信号エレメント

の初期値を指定することはできません。

Rate Transition ブロック

バス信号を Simulink Initial Condition Structure に渡すブロックの Initial Output パラメータを設定することにより、バス信号エレメント

の初期値を指定することはできません。

コンポーネントベース開発の制

限事項

Function Reuse（関数の再利用）

TargetLink では、1 つのモデル階層内での同じモデルの複数回参照はサポートされていません。そのため、参照先のモデルに対して

生成されたコードを再利用することはできません。

Simulink モデルの引数

TargetLink では、参照先のモデルに対する Simulink モデルの引数をサポートしていません。

コード生成の制限事項

インクリメンタルコード生成

インクリメンタル生成されたサブシステムまたは参照先モデルは関数の再利用ができず、再利用関数の中に配置することもできませ

ん。

TargetLink の今後のバージョンでの変更予定

本章の内容

廃止予定の機能 246

廃止予定の API 関数 247

項目の一覧
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廃止予定の機能

A2L のインポートは、今後の TargetLink バージョンで廃止される予定で

す。

A2L のインポート

リッチテキスト形式（RTF）でドキュメントを生成するオプションは、今後の

TargetLink バージョンで廃止される予定です。

RTF ドキュメントの生成

MISRA-C:2004 Compliance Documentation ドキュメントは、今後の

TargetLink バージョンで廃止される予定です。TargetLink ユーザは、代

わりに MISRA-C:2012 Compliance Documentation を使用してくださ

い。

MISRA-C:2004 Compliance
Documentation ドキュメント

Simulink のクラス初期化方法（Classicに設定された Underspecified
initialization detection パラメータ）は今後の TargetLink バージョンで廃

止される予定です。

Simulink のクラス初期化モー

ド

DD Variable オブジェクトに対する動的コンポーネントの指定は、今後の

TargetLink バージョンでサポートが廃止される予定です。

動的コンポーネント

OsCan などの特別な OSEK バージョン用のコード生成は、今後の

TargetLink バージョンで廃止される予定です。

特別な OSEK バージョン用の

コード生成

Simulink のロギング方法 ModelDataLogs（Signal logging format パラ

メータ）は、今後の TargetLink バージョンでサポートが廃止される予定で

す。

Signal logging format

今後の TargetLink バージョンでは、V-ECU を OSA ファイルとしてビルド

できなくなります。TargetLink では、生成された量産コードは V-ECU イン

プリメンテーション（CTLGZ ファイル）としてのみエクスポートされ、プラッ

トフォーム固有のビルドプロセスは、オフラインシミュレーションの場合は

VEOS、リアルタイムシミュレーションの場合は ConfigurationDesk のま

まになります。

V-ECU の OSA としての完全な

ビルド
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廃止予定の API 関数

次の API 関数は廃止され、今後の TargetLink バージョンで削除される

予定です。

廃止された API 関数

関数 廃止されるバージョン 代わりの関数

tl_adapt_dd_references TargetLink 4.0 tlMoveDDObject
tl_extract_subsystem TargetLink 4.0 tlExtractSubsystem
tl_find_dd_references TargetLink 4.0 tlFindDDReferences
tl_get_blockset_mode TargetLink 4.0 tlOperationMode
tl_sim_interface TargetLink 4.0 tlSimInterface
tl_switch_blockset TargetLink 4.0 tlOperationMode
tl_upgrade TargetLink 4.0 tlUpgrade

ユーザスクリプトを適宜調整するには、新しい API 関数に関

するヘルプコンテンツを参照してください。
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VEOS

本章の内容

VEOS 3.5 の新機能 249

VEOS 3.5 への移行 252

項目の一覧

VEOS 3.5 の新機能

「より直感的なユーザインターフェース」(249 ページ)

「デバッグ情報の生成の有効化／無効化（MSVC、GCC）」(251 ページ)

「例外時の呼び出しスタック情報へのアクセス」(251 ページ)

「[Build Output]ダイアログ」(251 ページ)

「アプリケーションを既に実行している場合のオフラインシミュレーションアプ

リケーションのロード」(252 ページ)

「オフラインシミュレーションアプリケーションのアンロード」(252 ページ)

「FMU のインポート：列挙のサポート」(252 ページ)

本章の内容

VEOS Player のユーザインターフェースがより直感的になりました。メ

ニューバーとツールバーは、Microsoft Office などで使用されるリボンと

バックステージビューに置き換えられています。

より直感的なユーザインター

フェース
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リボン   VEOS Player のリボンは、類似コマンドを整理してグループに分

けています。リボンはユーザインターフェースの 上部に配置されてい

ます。次の図を参照してください。

リボン

各リボンには、関連するコマンド一式を含むリボングループが存在しま

す。

リボングループ 

バックステージビュー   VEOS Player のバックステージビューは、OSA
ファイルのオープンや保存などの基本的なコマンドを提供します。ここか

ら 近使用した OSA ファイルにすばやくアクセスすることもできます。

例として、[Info]リボングループが表示されているバックステージビューを

下の図に示します。

リボンタブ リボングループ バックステージビュー
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コンテキストに応じたヘルプ   VEOS Player では、コンテキストに応じたヘ

ルプを利用できるようになりました。

VEOS Player で F1キーを押すか、[Help]ボタンをクリックすると、現在ア

クティブなコンテキストのヘルプが表示されます。

詳細については、「リボンの基礎」 (  『VEOS ガイド』)を参照してくださ

い。

VEOS 3.4 以前   VEOS 3.4 以前のバージョンでは、ソースコードのデ

バッグは以下のように処理されていました。

n たとえば、V‑ECU インプリメンテーションなどのアイテムを MSVC コン

パイラとの組み合わせでインポートする場合、ソースコードのデバッ

グは常に有効化されていました。

n たとえば、V‑ECU インプリメンテーションなどのアイテムを GCC コン

パイラとの組み合わせでインポートする場合、ソースコードのデバッ

グは常に無効化されていました。

VEOS 3.5 以降   VEOS 3.5 以降、MSVC コンパイラと GCC コンパイラ

のどちらとの組み合わせでも、ソースコードのデバッグを有効化および
無効化することができます。

「オフラインシミュレーションでのソースコードのデバッグの基礎」

(  『VEOS ガイド』)を参照してください。

デバッグ情報の生成の有効化

／無効化（MSVC、GCC）

オフラインシミュレーション中に特定の VPU プロセス（FMU または SIC
ベース）のモデルコードで例外が発生した場合、VEOS はエラーメッセー

ジに次の呼び出しスタック情報を出力します。

n 例外が発生した関数名

n その関数を含むソースコードファイルの名前と場所

n 例外に関連する呼び出しスタック

VEOS は次の 2 つの条件を満たす場合のみ、呼び出しスタックを提供し

ます。

n MSVC コンパイラが選択されている

n VPU のビルドプロセスに対してソースコードのデバッグを有効にして

いる

例外時の呼び出しスタック情報

へのアクセス

たとえば、V‑ECU インプリメンテーションをインポートおよびビルドする場

合、VEOS Player では個別の[Build Output]ダイアログに次の情報が表

示されるようになりました。

n コンパイラメッセージやリンカメッセージなど、ビルドプロセスに関す

る情報

n ビルドプロセス中に発生したすべてのエラーメッセージと警告メッ

セージの履歴

[Build Output]ダイアログ
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[Build Output]ダイアログは、VEOS Player の自動化インターフェースか

らインポートおよびビルドを実行した場合にも表示されます。

詳細については、「VPU、V-ECU インプリメンテーション、Simulink インプ

リメンテーション、FMU をインポートする方法」 (  『VEOS ガイド』)を参

照してください。

オフラインシミュレーションアプリケーションを既に実行しているときにオ

フラインシミュレーションアプリケーションを VEOS にロードする場合、

VEOS では以下のどちらかを選択する画面が表示されます。

n 実行中のオフラインシミュレーションアプリケーションに接続する

n 実行中のオフラインシミュレーションアプリケーションを置き換える

「Load」 (  『VEOS Player リファレンス』)を参照してください。

アプリケーションを既に実行し

ている場合のオフラインシミュ

レーションアプリケーションの

ロード

VEOS Player では、オフラインシミュレーションアプリケーションを VEOS
からアンロードできるようになりました。これにより、ControlDesk
Next Generation などの他の製品が別のオフラインシミュレーションアプ

リケーションをロードできるようになります。

「Unload」 (  『VEOS Player リファレンス』)を参照してください。

オフラインシミュレーションアプ

リケーションのアンロード

列挙データ型の FMU の入出力がサポートされるようになりました。

VEOS Player では、これらの入出力用の VPU ポートが作成されます。

FMU のインポート：列挙のサ

ポート

VEOS 3.5 への移行

VEOS と OSA   次の表は、VEOS 3.5 と OSA ファイルの互換性を示して

います。

OSA ファイルを作成した製品 OSA のバージョン

dSPACE Release 2014‑A 3.2

dSPACE Release 2014‑B 3.3

dSPACE Release 2015‑A 3.4

dSPACE Release 2015‑B 3.5

n VEOS 3.5 で作成または変更した OSA ファイルを、それよ

り前のバージョンの VEOS でロードすることはできません。

n ASM モデルのシミュレーションに関連する移行の問題が

あります。「ASM モデルの移行」 (  『VEOS ガイド』)を参

照してください。

互換性一覧
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VEOS と CTLGZ（V‑ECU インプリメンテーション）   次の表は、VEOS 3.5
と CTLGZ ファイル（V‑ECU インプリメンテーション）の互換性を示してい

ます。

V‑ECU インプリメンテーションを作成した製品 V‑ECU インプリメンテーションのバージョン

dSPACE Release 2013-B 以前：

n SystemDesk 3.x
n TargetLink 3.5

1.0

dSPACE Release 2014-A：
n SystemDesk 4.2

2.0

dSPACE Release 2014-B：
n SystemDesk 4.3
n TargetLink 4.0

2.1

dSPACE Release 2015-A：
n SystemDesk 4.4

2.2

dSPACE Release 2015-B：
n SystemDesk 4.5
n TargetLink 4.1

2.3

VEOS と SIC   VEOS 3.5 は、dSPACE Release 2015-B（Simulink インプリ

メンテーションコンテナバージョン 1.0.1）から Model Interface Package
for Simulink 3.1 で作成された Simulink インプリメンテーションコンテナ

（SIC）ファイルと互換性があります。

ASM モデルのシミュレーションに関連する移行の問題があり

ます。「ASM モデルの移行」 (  『VEOS ガイド』)を参照してく

ださい。

VEOS と FMU   FMU は、FMI 2.0 for Co‑Simulation 規格に準拠してい

る必要があります。FMI 1.0 規格準拠の FMU は、サポートされていませ

ん。

FMI をサポートする dSPACE 製品およびリリースの概要については、

http://www.dspace.jp/go/FMI-Compatibility を参照してください。

Model Interface Package for Simulink   dSPACE Target for Offline
Simulation は、dSPACE Release 2015-A に付属のものが 後でした。

Simulink®モデルを VEOS でのオフラインシミュレーション用に準備する

には、dSPACE Release 2015-A で導入された Model Interface Package
for Simulink を使用します。

Model Interface Package for Simulink に用意されている dsrt.tlcシス

テムターゲットファイルを利用して、Simulink®モデルから Simulink イン

プリメンテーションコンテナ（SIC）ファイルを生成することができます。SIC
ファイルはシミュレーションプラットフォームに依存しないため、同じ SIC
ファイルを、VEOS で使用するオフラインシミュレーションアプリケーション

と SCALEXIO で使用するリアルタイムアプリケーションに統合することが

できます。

dSPACE Target for Offline
Simulation の廃止と移行
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dSPACE Target for Offline Simulation と Model Interface Package for
Simulink のワークフローの違いの詳細については、「Differences
Between DsOffSim and the Model Interface Package for Simulink」
(  『Model Interface Package for Simulink - Modeling Guide』)を参照

してください。

新しいワークフロー   Model Interface Package for Simulink がオフライ

ンシミュレーション用の Simulink®モデルを準備するために提供する

ワークフローは、dSPACE Target for Offline Simulation が提供するワー

クフローとは異なります。

Simulink®モデルのオフラインシミュレーションを準備するには、次の手

順を実行します。

1. Simulink®モデルで、Model Interface Package for Simulink が提供

する dsrt.tlcシステムターゲットファイルを指定します。

2. Simulink®モデル用のコードを生成します。

dSPACE Target for Offline Simulation と異なり、Model Interface
Package for Simulink では、特定のシミュレーションプラットフォーム

に対応したアプリケーションは生成されません。代わりに、Simulink®

モデルコードを含む Simulink インプリメンテーションコンテナ（SIC）
ファイルが生成されます。

詳細については、「Generating Simulink Implementation
Containers」 (  『Model Interface Package for Simulink - Modeling
Guide』)を参照してください。

3. SIC ファイルを VEOS Player にインポートして、VEOS のオフラインシ

ミュレーションアプリケーションにモデルを統合します。

VEOS Player は、VEOS シミュレーションプラットフォーム用の SIC ファ

イルを作成します。

詳細については、「VPU、V-ECU インプリメンテーション、Simulink イ

ンプリメンテーション、FMU をインポートする方法」 (  『VEOS ガイ

ド』)を参照してください。

VEOS 3.5 では、VEOS Player API の IProject <<Interface>>インター

フェースの Import メソッドについて、互換性のない変更が行われていま

す。このメソッドにより、SIC や CTLGZ ファイルなどのモデルインプリメン

テーションを VEOS Player プロジェクトにインポートすることができます。

n VEOS 3.4 以前のバージョンでは、Import メソッドは、

<System.String[]>データ型のパラメータとして、すべてのコンパイラ

メッセージのリストを提供します。

n VEOS 3.5 以降、Import メソッドは、IBuildResult <<Interface>>を
介してビルド情報を提供します。

モデルインプリメンテーションを

VEOS Player にインポートする

場合の自動化動作の変更

s
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サポートしている MATLAB リリース

サポートしている MATLAB リ

リース

MATLAB のリリース dSPACE Release 2015-B の各コンポーネントによるサポート

R
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2.
0 

2)

R2015b（64 ビット） ✓3) ✓ ✓ ✓ ✓

R2015b（32 ビット） – – – – –
R2015a（64 ビット） ✓ ✓ ✓ ✓ ✓

R2015a（32 ビット） – – – – –
R2014b（32 ビットと

64 ビット）

✓3) ✓ ✓ ✓ ✓

R2014a（32 ビットと

64 ビット）

✓3) ✓ ✓ ✓ ✓

1) AutomationDesk の MATLAB Access ライブラリには MATLAB が必要です。
2) dSPACE Python Extensions の matlablib2 には MATLAB が必要です。
3) R2014a（32 ビット）、R2014b（32 ビット）、R2015b（32 ビット）および R2015b（64 ビット）は、RTI FPGA Programming Blockset –
FPGA Interface ではサポートされません。

dSPACE ソフトウエアと組み合わせて使用可能なその他の MATLAB
Release の 新情報については、

http://www.dspace.jp/goto.cfm/jp_compati_RCP_HIL を参照してくださ

い。
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オペレーティングシステム

 Release 2015-B の dSPACE 製品では、次のオペレーティングシステムを

サポートしています。

ホスト PC のオペレーティング

システム

32 ビットバージョン dSPACE ソフトウエア 64 ビットバージョン dSPACE ソフトウ

エア

n Windows 7 Professional、Ultimate、Enterprise Service Pack 1
（32 ビット版または 64 ビット版）

上記のエディションのみサポートされます。Windows 7 Home
および Starter エディションはサポートされません。

n ControlDesk Next Generation は、MicroAutoBox Embedded
PC にインストールすることもできます。バージョン別のオペ

レーティングシステムは次のとおりです。

n Intel® Atom™ Processor N270 を搭載した MicroAutoBox
Embedded PC：Windows 7 Ultimate、32 ビット版

n Intel® Core™ i7-3517UE プロセッサを搭載した

MicroAutoBox Embedded PC：Windows 7 Professional、
Ultimate、Enterprise、64 ビット版

n Windows 7 Professional、
Ultimate、Enterprise Service
Pack 1（64 ビット版）

上記のエディションのみサポート

されます。Windows 7 Home お

よび Starter エディションはサ

ポートされません。

注意点と制限事項

n 「Windows 7 の場合の一般的な制限事項」(263 ページ)を参

照してください。

n 64 ビットオペレーティングシステムのサポート：32 ビットバー

ジョンの dSPACE ソフトウエアは、Windows 7 の 64 ビット版

のみサポートします。その他の 64 ビット版のオペレーティング

システム（Windows XP および Windows Vista）はサポートさ

れません。

32 ビットバージョンの dSPACE ソフトウエアは、Windows オペ

レーティングシステム（64 ビット版）の WoW64（Windows-on-
Windows 64-bit）サブシステムで動作します。WoW64 は、

Windows 64 ビット版で Windows 32 ビット版ベースのアプリ

ケーションをシームレスに実行できるようにするための

Windows の x86 エミュレータです。これにより、大きなメモリ

領域を使用できるようアプリケーションが準備されている場合

は、32 ビット版の各プロセスで 大 4 GB の仮想メモリを使用

できるようになります。そうでない場合、プロセスの仮想アドレ

ス空間は 2 GB に制限されます。

Windows（64 ビット版）で 32 ビットバージョンの dSPACE ソフ

トウエアを使用する場合は、制限事項が適用されます。

「Windows（64 ビット版）で dSPACE ソフトウエア（32 ビット

バージョン）を使用する場合の制限事項」(260 ページ)を参照

してください。

n 「Windows 7 の場合の一般的な

制限事項」(263 ページ)を参照し

てください。
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以下の製品の一部の複雑なタスクでは、Windows 7（64 ビット版）の使

用が必須であるか推奨されます。

n RTI FPGA Programming Blockset：このブロックセットの FPGA イン

ターフェースを使用する場合は、Windows 7（64 ビット版）が必須で

す。

n Automotive Simulation Models：ビークルダイナミクス、トレーラー、

トラック、およびトラフィックシナリオのシミュレーション用モデルを使

用する場合、Windows 7（64 ビット版）の使用をお勧めします。

n ControlDesk Next Generation：ControlDesk Next Generation のビ

デオキャプチャリングデバイスを使用する場合は、Windows 7（64
ビット版）の使用をお勧めします。

n ConfigurationDesk（Implementation Version）：ConfigurationDesk
アプリケーションで 1000 以上のファンクションブロックを使用する場

合（または複数のファンクションブロックのファンクションポートの合計

数が 1000 を超える場合）は、Windows 7（64 ビット版）が必須です。

各種 dSPACE ソフトウエア製品のインストール時には、Windows のファ

イアウォールルールが追加してインストールされます。たとえば、ある

ルールによって AutoBox などの dSPACE 拡張ボックスとの通信を行

い、また他のルールによって MotionDesk でネットワークチャネルから

モーションデータを受信します。これらのルールは、次のコマンドで生成

されます。

n netsh advfirewall firewall add rule name="dSPACE Net
Service"
service=any dir=in action=allow profile=any
protocol=icmpv4:0, any description="Allow the dSPACE Net
Service to connect to a dSPACE expansion box via network."

n netsh advfirewall firewall add rule name="dSPACE MotionDesk"
program="%dspace_root%\MotionDesk\Bin\MotionDesk.exe"
dir=in action=allow profile=any description="Allow dSPACE
MotionDesk to receive motion data via network."

ホスト PC でサードパーティ製ファイアウォールソフトウエアを実行してい

る場合は、dSPACE ソフトウエアの TCP/IP 通信がブロックされないかどう

か確認してください。

ファイアウォールルールを追加

して通信を許可

フローティングネットワークライセンスを購入した場合は、ネットワーク接

続されている PC の 1 台を dSPACE License Server としてインストールお

よび設定する必要があります。

dSPACE License Server のオ

ペレーティングシステム

s
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dSPACE License Server のオペレーティングシステムは、次のいずれか

である必要があります。

n Windows XP Professional（32 ビット版）Service Pack 3

n Windows Vista Business、Ultimate、または Enterprise（32 ビット版ま

たは 64 ビット版） 新のサービスパック

n Windows 7 Professional、Ultimate、または Enterprise（32 または 64
ビット版） 新のサービスパック

n Windows Server 2003（32 ビット版または 64 ビット版）

n Windows Server 2008 R2

n Windows Server 2012、Windows Server 2012 R2

dSPACE License Server は Windows 以外のオペレーティング

システムをサポートしていません。

dSPACE ソフトウエアのランタイム互換性

ランタイム互換性とは、以下のことを意味します。

n 別々のフォルダにインストールされている場合でも、複数の dSPACE
製品の同時使用が可能

n 相互作用なく個別に dSPACE 製品を使用可能

定義

dSPACE では、同一の dSPACE Release のソフトウエア製品のみ使用す

ることをお勧めしています。これにより、ランタイム互換性を 大限に確

保することができます。

次の点に注意してください。

n 異なる dSPACE Release の製品を併用した場合、dSPACE ツール

チェーンでランタイム互換性に関連する制限が生じる可能性があり

ます。

dSPACE 製品が（自動化インターフェースを介して）直接連携する場

合や、（A2L のような共通のファイルタイプを介して）間接的に連携す

る場合は、制限事項が適用されることがあります。詳細な制限事項

については、該当する製品のマニュアルを参照してください。主要な

制限事項については、次を参照してください。

まれに、ランタイム互換を実行するために製品に追加のパッチをイン

ストールする必要がある場合があります。パッチに関する情報およ

びパッチの必要性については、

http://www.dspace.jp/go/CompPatch を参照してください。

dSPACE Release 2015-B の製

品互換性

s
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n  Release 2015-B の RCP and HIL Software 製品は、それより前の

dSPACE Release の RCP and HIL Software 製品と併用することはで

きません。

TargetLink および Model Compare に関する主要な制限事項   ビット

互換のある MATLAB バージョン（32 ビットまたは 64 ビット）のみ使用可

能であるため、64 ビットバージョンの TargetLink を 32 ビットバージョン

の Model Compare と併用することはできません。また、32 ビットバー

ジョンの TargetLink を 64 ビットバージョンの Model Compare と併用す

ることはできません。

SCALEXIO システムの使用に関する主要な制限事項    SCALEXIO シス

テムで使用する製品には互換性が必要です。同一の dSPACE Release
で提供される製品でのみ互換性が保証されます。ご不明な点がござい

ましたら、dSPACE にお問い合わせください。

以前のリリースの複数の製品を併用する場合の詳細と注意事項につい

ては、http://www.dspace.jp/goto.cfm/ja_0501 を参照してください。

以前のリリースの dSPACE 製

品との併用

Windows（64 ビット版）で dSPACE ソフトウエア（32 ビットバージョ
ン）を使用する場合の制限事項

Windows（64 ビット版）で dSPACE ソフトウエア（32 ビットバージョン）を

使用する場合は、さらにいくつかの制限事項が適用されます。

目的

メーカーから 64 ビット版ドライバが提供されている場合のみ、サード

パーティ製バスインターフェース（CAN、LIN、または FlexRay）がサポート

されます。

デバイスドライバの制限事項

特定のターゲットコンパイラのサポート情報については、当該のコンパイ

ラメーカーにお問い合わせください。

TargetLink：ターゲットコンパイ

ラの制限事項

MATLAB の 32 ビットバージョンを Windows 7（64 ビット版）にインストー

ルすると、MATLAB のインストールプログラムにより MATLAB の 64 ビッ

トバージョンが提供されていることを示すメッセージが表示されます。

MATLAB の 32 ビットバージョンをインストールするには、[OK]をクリック

します。

MATLAB

s
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64 ビット dSPACE DVD セットに含まれる製品と
その MATLAB サポート

64 ビット dSPACE DVD セットには、32 ビット dSPACE DVD セットと同じ

製品バージョンが含まれています。ただし、一部の製品については、64
ビット DVD セットに 32 ビットバージョンが含まれています。

64 ビット DVD セットを使用する場合は、以下の表およびセクションに記

載の制限事項に注意してください。

目的

次の表に、64 ビット dSPACE DVD セットに含まれるすべての dSPACE
製品の一覧と、それぞれの MATLAB サポート状況を示します。

n MATLAB の 64 ビットバージョンをサポートする MATLAB を使用する

すべての dSPACE 製品

n MATLAB の 64 ビットバージョンをサポートするすべての 32 ビット

バージョンの dSPACE 製品

n MATLAB に関連しないすべての 32 ビットバージョンの dSPACE 製品

製品とそれぞれの MATLAB
サポート

dSPACE 製品 MATLAB 64
ビットバージョン

をサポートする

製品

MATLAB アー

キテクチャ（32
ビット／64 ビッ

ト）に依存しない

製品

32 ビット

バージョン

が収めら

れた製品

ControlDesk Next Generation – ✓ ✓

SystemDesk – ✓ ✓

AutomationDesk ✓ – ✓

TargetLink ✓ – –
Model Compare ✓ – –
VEOS – ✓ ✓

Real-time testing – – ✓

Platform API Package dSPACE Python Extensions –1) ✓ ✓

HIL API .NET MAPort – ✓2) ✓

XIL API .NET MAPort –3) ✓3) ✓

Failure Simulation API
Package

XIL API .NET EESPort – ✓ ✓

s
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dSPACE 製品 MATLAB 64
ビットバージョン

をサポートする

製品

MATLAB アー

キテクチャ（32
ビット／64 ビッ

ト）に依存しない

製品

32 ビット

バージョン

が収めら

れた製品

RCP and HIL Software
パッケージ

RTI および RTI‑MP ✓ – –
RTI Gigalink Blockset ✓ – –
RTI CAN Blockset ✓ – –
RTI CAN MultiMessage
Blockset

✓ – –

RTI LIN MultiMessage
Blockset

✓ – –

RTI FlexRay Configuration
Blockset

✓ – –

RTI FPGA Programming
Blockset

✓ – –

RTI Electric Motor Control
Blockset

✓ – –

RTI Ethernet Blockset ✓ – –
RTI Ethernet UDP Blockset ✓ – –
RTI XCP on Ethernet
Blockset

✓ – –

RTI Watchdog Blockset ✓ – –
RTI RapidPro Control Unit
Blockset

✓ – –

RTI Bypass Blockset ✓ – –
RTI USB Flight Recorder
Blockset

✓ – –

ConfigurationDesk ✓ – ✓

FlexRay Configuration
Blockset

✓ – –

FlexRay Configuration Tool – ✓ ✓

ModelDesk ✓ – ✓

Automotive Simulation
Model

✓ – –

MotionDesk ✓ – ✓

MotionDesk Blockset ✓ – –
Flight Rec Data Merger – ✓ ✓

Model Interface Package for
Simulink

✓ – –

s
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dSPACE 製品 MATLAB 64
ビットバージョン

をサポートする

製品

MATLAB アー

キテクチャ（32
ビット／64 ビッ

ト）に依存しない

製品

32 ビット

バージョン

が収めら

れた製品

RCP and HIL Software パッ

ケージのその他の製品

– ✓ ✓

1) dSPACE Python Extensions には、matlablib2 Python ライブラリが含まれています。このライブラリは、64 ビット MATLAB のリモート

制御とアクセスをサポートしています。matlablib2 は 64 ビット DVD に 32 ビットバージョンとして収められています。
2) HIL API .NET MAPort は、MATLAB Interface for .NET を介して 32 ビット MATLAB から使用できますが、64 ビット MATLAB からは

使用することができません。
3) XIL API .NET MAPort は、MATLAB Interface for .NET を介して 32 ビットおよび 64 ビットの MATLAB から使用することができます。

dSPACE 製品と 64 ビット MATLAB バージョンとの互換性については、

http://www.dspace.jp/go/matlab64bit を参照してください。

MAT ファイルのサポートの制限    ControlDesk Next Generation
（ControlDesk 5.5）は、ファイルフォーマットバージョン 5.0 の MAT ファ

イルの読み書きのみサポートしています。このバージョンの MAT ファイ

ルは、MATLAB で saveコマンドの'-v6'オプションを使用して作成するこ

とができます。

RTI-MP   rtimpdiagコマンドは機能しません。このコマンドは、64 ビット

バージョンの MATLAB をサポートしていない dSPACE HIL API .NET を

ベースとしています。

製品固有の制限事項

A2L ファイルのインポート    A2L ファイルは 64 ビットバージョンの

TargetLink にインポートすることはできません。ただし、解決策は「Basics
of Importing A2L Files」 (  『TargetLink Data Dictionary A2L Import
and Export』)に記載されています。

TargetLink の 64 ビットバー

ジョンの制限事項

Windows 7 の場合の一般的な制限事項

Windows 7 と dSPACE ソフトウエアを組み合わせて使用する場合には、

注意する必要がある事項が存在します。

目的

MathWorks®社製ソフトウエアのシステム要件については、

http://www.mathworks.com/support/sysreq/current_release を参照し

てください。

MATLAB のサポート

dSPACE ソフトウエアは、Windows のユーザの簡易切り替えをサポート

しません。

ユーザの簡易切り替えのサ

ポートなし

s

 Windows 7 の場合の一般的な制限事項
t

新機能と移行手順    2015 年 11 月 263
t

http://www.dspace.jp/go/matlab64bit
http://www.mathworks.com/support/sysreq/current_release


Windows オペレーティングシステムのシャットダウン手順では、いくつか

の必要なプロセスが、dSPACE ソフトウエアによって利用されている状態

であっても中断されることがあります。データの損失を回避するため、PC
のシャットダウンを実行する前に dSPACE ソフトウエアを手動で終了する

ことをお勧めします。

PC をシャットダウンする前に

dSPACE ソフトウエアを閉じる

dSPACE ソフトウエアをインストールするときは、Windows のユーザアカ

ウント制御（UAC）を無効にすることをお勧めします。UAC を無効にでき

ない場合は、Windows の次の動作に注意してください: UAC を有効に

していると、セットアッププログラムはユーザのアカウントではなく管理者

アカウントで実行されます。そのため、管理者アカウントが必要なドライ

ブ、特に必要なネットワークドライブへのアクセス権を持つことが重要で

す。

ユーザアカウント制御

光絶縁対応ケーブルを使用する dSPACE USB デバイスを初めて PC に

接続したときに、デバイスドライバソフトウエアが正常にインストールされ

ていないことを示すメッセージが表示される場合があります。ただし、

dSPACE デバイスはその後正常に動作します。

USB デバイス
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