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自動車開発でラピッドコントロール
プロトタイピング（RCP）および HIL
（Hardware-in-the-Loop）シミュレー
ションが適用される場合、一般的には
CANバスが使用されます。リアルタイムモ
デルでは、適用分野に応じて、コントロー
ラまたは制御対象システムのいずれかが、
再現されます。このモデルにはCAN通信
も含まれます。CANバスの設定は、RTI 
CAN MultiMessage BlocksetでCAN
バス信号とメッセージを定義するデータ
ベース（DBCファイルなど）を使用して行
います。

このブロックセットでは、Simulink®用のグ
ラフィカルユーザインターフェース（図1）
を提供しています。ユーザは、このインター
フェースを使用して必要なRx（受信）およ
びTx（送信）メッセージを選択できます。
ここで選択した内容が、リアルタイムモデ
ル内でモデル化されるCANバスの基本
設定になります。また、DBCバリエーショ
ン、伝送制御、および各種信号操作に関
する設定を行うこともできます。これらの
設定は、HILアプリケーションで特に重要
になります。HILシミュレータのCAN通
信を後でテストし自動化する際に使用され

dSPACEの RTI CAN MultiMessage Blocksetは、大規模
な CAN環境を柔軟かつ簡単に実現できる、実績のある
ツールです。現行の RTI CAN MultiMessage Blocksetは、
CAN Navigatorを介して ControlDeskに統合でき、また
リアルタイムテストをサポートしているため、ユーザは開
発とテストをシームレスに切り替えて実施できます。ここ
では、このツールの一般的なワークフローについて説明
します。
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る動的介入ポイントは、これらの設定に基
づいてリアルタイムアプリケーション内に
生成されるためです。また、ControlDesk
のCANモニタリング機能やリアルタイム
テストのためのCANサポート機能も、ブ
ロックセット内に用意されています。

コントロールセンターとしての
CAN Navigator
ControlDesk では、CAN Navigator ツ
リーがCANを操作するための中心的な
アクセスポイントになっています。リアルタ
イムモデルのためのコード生成プロセスに
より、ツリーの作成に必要なすべてのデー
タを利用できるようになります。ユーザは
ControlDeskでアプリケーションへの参
照を挿入するだけで、ツリーが自動的に生
成されます（図2）。このツリーには、モデ
ル内で定義されRTI CAN MultiMessage 
Blocksetで設定された、一貫性のある
CAN通信設定が表示されます。

モデルに含まれるすべてのCANコント
ローラとこれらに割り当てられたDBC
ファイルがツリーに表示され、またCAN
メッセージとその信号が表示されます。実
行時には、ツリーを使用してCANコン
トローラのDBC 設定のバリエーション
を切り替えることができます。これまでと
同様、Python を使用して事前にCAN 
MultiMessage Blockset からレイアウ
トを生成できるだけでなく、必要に応じ
ていつでもツリーからレイアウトを生成
することができます（図 3）。この場合、
Simulink がインストールされている必要
はありません。レイアウトには、リアルタイ
ムモデルのメッセージおよび信号の送受

信設定がそのまま反映されます。このよ
うに生成されるレイアウト要素の代表的
な例として、サイクルタイム設定用の入力
フィールドや散発的なメッセージ送信用
のボタンなどが挙げられます。

通信解析
グローバルレイアウトを生成して、複数の
メッセージの伝送制御を同時に操作する
こともできます。CAN Navigatorでは、
CANゲートウェイのオンライン設定に使用
するレイアウトを作成することもできます。
これはブロックセットでは作成できません。
このレイアウトには、通信動作を総合的に
分析するためのさまざまなビュー（図4、図
5）やソートオプションを備えたCANモニ
タリングウィンドウがあります。モニタリング
は、生（RAW）データに基づいて行うか、ま
たは現在参照されているDBCを使用して
シンボリックに実行することができます。

モニタリング用に選択するメッセージは、
自由に定義して保存できるフィルタルー
ルを使って絞り込むことができます。ま
た、CANトラフィック全体の視覚化も可
能です。通過フィルタおよび阻止フィルタ
は、ID、ID 範囲、ECUに対して、選択的
に適用できます。CANモニタリングウィン
ドウで視覚化されるメッセージは、ファイ
ル（*.csvまたは *.asc）に保存することも
可能です。このファイルは、CAN通信を
正確なタイミングで再生（CAN再生）す
る際の開始点として使用できます。たとえ
ば、実車テスト時に記録された通信デー
タは、必要に応じてHILシミュレータ上の
レストバスシミュレーションで簡単に再現
できます。

リアルタイム条件下でのテスト
より複雑なテストシナリオを作成する場
合は、Pythonベースのリアルタイムテス
トシナリオを作成するためにReal-Time 
Testing（RTT）が用意されています。
このテストシナリオでは、テストをリアルタ
イムモデルと同期させて実行するので、す
べてのモデル変数への読み書きアクセス
を各シミュレーションクロックサイクル内
で行うことができます。

リアルタイムテストでCANバスにアクセ
スする必要がある場合、これらのテスト
は、生（RAW）データをベースにしたメッ
セージを読み書きするための専用ライ
ブラリ（canmmlib）を使用して作成さ
れます。必要なメッセージは RTI CAN 
MultiMessage Blockset によってモデ
ルに追加され、 リアルタイムテストまたは
CAN Navigator の CAN 再生機能で
利用できるようになります。この方法の利
点は、CANデータベースまたはモデル構
造を変更しても、リアルタイムテストを実
行できるかどうかには影響を与えないこ
とです。

次にHILシミュレータのアナログ入力信
号の1つをモニタリングするテストシナリ
オの例を取り上げます。定義されたトリガ
しきい値（たとえば 14.7V）を超えた場
合は、値がしきい値よりも低いレベルに戻
るまで、事前に定義したCANメッセージ
が 50ms 間隔で周期的に送信される必
要があります（図 6）。これに関連付けら
れるリアルタイムテストの構築については、
次頁右コラムで説明しています。

図 1： 伝送するモデル信号を
RTI CAN MultiMessage Blocksetで選択

図 2： CAN Navigatorは ControlDeskで CANを
操作するための中心的なアクセスポイント

図 3： Txレイアウトは CAN Navigatorから直接
生成することが可能
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図 6：シナリオの例：モデル信号、およびそれに対するトリガされた周期的な CANメッセージ

ツールによるCAN操作
RTI CAN Multi -Message Blocksetに
よって提供される各種設定オプションによ
り、複数のツール間でのCAN通信設定
の一貫性が保証されます。これは、対話形
式による試験、CANのモニタリングと再
生、および自動化されたレストバスシミュ
レーションなど、ECUテストに特有なシナ
リオすべてに対しても同様です。このよう
に、dSPACEでは、CAN 通信を編集す
るための柔軟で使いやすい包括的ソ
リューションを提供しています。これらのソ
リューションは、近い将来、CAN以外の
のバスシステムに対しても適用できるよう
になります。

テストシナリオ例を用いたリアルタイムテスト
の構築
リアルタイムテストでは、CANメッセージの送
信データは、Pythonプログラミングによって
自由に定義することができます。つまり、リアル
タイムテストには、恒久的な動作としては使用
しない各テストケース特有のCAN動作を含め
ることができます。したがって、リアルタイムテ
ストは、RTI CAN MultiMessage Blockset
の静的な（モデルで定義された）CAN設定を
補完する理想的な手段となります。複数のリア
ルタイムテストを別々にロードしておき同時に
実行する機能は、レストバスシミュレーション
の実装における最大のスケーラビリティを保証
します。その範囲は、図 6の単純で反応が速
いリアルタイムオブザーバから、リアルタイム
ハードウエア上ですべてが実行される大規模
なテストシーケンスにまで及びます。

1.  リアルタイムテストのライブラリをインポート
（canmmlibなど）

2.  モニタリングする電圧の変数オブジェクトを生成

3.  CAN送信コントローラを選択

4.  リアルタイムテストで送信メッセージを定義

5.  正確な時間計測に使用する補助関数（後で CAN
メッセージを正確な時間間隔で送信するため）

6.  リアルタイムテストシーケンス：シミュレーショ
ンのステップごとに 1度電圧を確認し、周期的な
CANメッセージを送信

図 4： CANメッセージ TIRE_INFOのデコードされ
た内容を含む静的なモニタリングビュー

図 5： 連続モニタリングビュー
（受信時刻でソートした場合）
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