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高度な自動運転ではもちろん、自
律走行であっても、その妥当
性確認には、リアルタイムテス

トの想定をはるかに超える距離のテスト
走行が必要となります。つまり、妥当性
確認プロセスを開発の早期の段階で自
動化するうえで求められる要件は大幅に
増加しています。それを解決するのが SIL
（Software-in-the-Loop）シミュレー
ションです。この手法では、実際の ECU
コンポーネントをテストする場合と異な
り、ECUのソフトウェア部分のみをテスト
するため、機能開発の段階で既に取り入
れることができます。ただし、これを行うに
は、機能コードのコンパイルと実行が必要
となります。 

バーチャル ECUの活用 
シミュレーションプラットフォームである
VEOSを使用すると、コードを実行する
ことができす。VEOSでは、特にバーチャ
ル ECU（V-ECU）をシミュレートします。
V-ECUのコードは、ターゲットのプラット
フォームハードウェアから独立しており、
極力緊密に量産コードと対応するように
なっています。また、AUTOSAR規格で

自動運転機能には、広範かつ複雑な要件が課されます。こうした場合には、Adaptive 
AUTOSAR規格が有用です。柔軟性の高い動的なサービスベースのプラットフォー
ムを使用することにより、既存の ECUに新しい機能をインテリジェントに統合する
ことができます。SystemDeskと VEOSは、このような新しいアプローチに着実に対
応しています。

AUTOSAR Adaptive Platformにより、
アプリケーションソフトウェアの 
動的な展開をサポート
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は、ECUのソフトウェアコンポーネントを
モジュール化するためのレイヤモデルが
定義されており、これには、基本機能向
けの標準化されたインターフェースも含ま
れています。そのため、ECUコードをハー
ドウェアとは無関係に実装できます。つま
り、AUTOSAR規格に従って開発したコー
ドは、プラットフォーム非依存となります。 

AUTOSARに準拠してソフトウェアを 
生成
dSPACEでは、AUTOSAR記述ベースの
ECUソフトウェアコンポーネントを容易に
統合することができるオーサリングおよび
システム生成ツールである SystemDesk
を提供しています。SystemDeskを使用す
ると、機能コードを用いたアプリケーショ
ンソフトウェアの個々のコンポーネントや、
必要なすべてのAUTOSARベーシックソ
フトウェアモジュールを含む完全なコード
など、あらゆるものを統合することができ
ます。さらに、特にシミュレーション向け
にオペレーティングシステムを設定したり
生成したりすることも可能です。これによ
り、オペレーティングシステムの各種タス
クの設定に至るまで、ECUの挙動を正確

にシミュレートすることができます。また、
まだ未入手のベーシックソフトウェアを生
成（または外部から供給されたモジュール
を統合）して、それを車載 Ethernetなど
のバスシステムのシミュレーション環境に
接続することもできます。

サービスベースの通信 
AUTOSAR Classic Platformは現在、
極めて効率的な制御ユニット向けのソフ
トウェアを開発するのに最適なツールで
すが、 高度な自動運転や自律走行には、
異なるフレームワーク条件が求められま
す。このような特定の使用事例では、機
能間の通信仕様が技術的にあらかじめ
定義されておらず、そのためランタイム環
境（RTE）の生成コードに統合されませ
ん。ここでは、通信対象者のみが指定さ
れ、制御ユニットの起動後にのみ、実際
の通信接続が確立されるよう定義されて
います。この場合、車両が販売された後
でも、無線接続によって個々の機能を更
新したり、新しい機能を後で追加したり
することができます（無線アップデート）。
必要なソフトウェアアーキテクチャの記述
は、AUTOSAR Adaptive Platform を

dSPACE Magazine 1/2019 · © dSPACE GmbH, Paderborn, Germany · info@dspace.co.jp · www.dspace.jp



PAGE 47アダプティブ V-ECU

アルタイムプロセスからは分離されている
ため、あらゆる種類の V-ECUをすばやく
開発したり統合したりできます。そのため、
特に自律走行機能向けとして有効です。 

使用して行われます。この点が、Classic 
Platformとは特に異なる点です。ただし、
一部の構造はまだ残されています。たとえ
ば、プラットフォームはアプリケーション
レイヤーとベーシックサービスに分割さ
れているため、ECUごとに提供する必要
があります。また、標準化されたインター
フェースを提供するオペレーティングシ
ステム（POSIX：Portable Operating 
System Interface）があるため、ハード
ウェアインターフェースからも独立してい
ます。

AUTOSARベースのバーチャル ECUの
妥当性を確認
V-ECUのいくつかをClassic Platformで
開発し、それ以外をAdaptive Platform
で開発したうえで、それらを環境モデルと
組み合わせてシミュレーションしようとする
と、妥当性確認が困難になります。しかし、
VEOSを使用すれば、両者を環境モデルと
組み合わせてシミュレートしたり、
Ethernetバスのシミュレーション環境を通
じて相互の通信をルーティングしたりする
ことができます。また、関連する SIL
（Software-in-the-Loop）アプローチはリ

  dSPACEツールチェーンを使用して、AUTOSAR Adaptive 
Platform向けの効率的なソフトウェアを開発。
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上：SystemDeskを使用して、AUTOSAR Adaptive 
PlatformおよびClassic Platform向けのアプリケー
ションソフトウェアをバーチャル ECU（V-ECU）上
で統合します。
下：複雑度の異なる V-ECUをプラントモデル
（MATLAB®/Simulink®、ASM：Automotive 
Simulation Models）と組み合わせて VEOSで
シミュレートします。
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