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　モデルベース開発を実現する
　リアルタイムシミュレータ
　モデルベース開発とは、従来の開発プ
ロセスとは異なり、設計フェーズで作成し
たモデルを基にシミュレーションによる検
証を行いながら開発を進めていく手法で
す。設計フェーズでシミュレーションを行
うことにより、開発工程の早い段階でシス
テムやソフトウェアの妥当性の検証を行う
ことができるため、設計品質を向上するこ
とができます。プログラム作成工程では、
設計フェーズで作成したモデルからプロ
グラムを自動生成することが可能であり、
ヒューマンエラーの排除や開発期間の短
縮にも繋がります。さらに、検証工程にお
いてもシミュレーションによって得られた
結果とモデルを活用することができ、開発
効率および品質の向上が望めます。
　モデルベース開発への取り組みが最も
進んでいる分野の一つが車載ECU開発
分野であり、自動車関連では、MATLAB
／Simulinkを用いたモデルベース開発環
境が事実上の標準となっています。
　 当 社ではこの分 野に早くから着目
し、M-RAD（Mode l  based  Rap id 
Application Development）として、
MATLAB/Simulinkを活用し、独自のカ
スタムブロック／ライブラリを用意するな
ど、モデルベース開発推進のソリューショ
ンに積極的に取り組んできました。また、

MATLAB関連の保有技術を駆使し、モデ
ルやツール作成からHILS構築まで、多く
の受託開発の実績を持っています。
　一方、自社開発したリアルタイムシミュ
レータを製品化し、「M-RADSHIPS」として
ライセンス販売やシステム構築などのビジ
ネスも積極的に展開しています(図-1)。
　M-RADSHIPSは低コストでシンプ
ルな検証環境を実現するツールです。
MATLAB/Simul inkで作成されたシ
ミュレーションモデルに対して、特別な
制御ブロックを追加することなくExcel
シートでパラメータを設定するだけで、
M-RADSHIPS上で動作させることが
できます。また、実行中のシミュレーショ
ンをリアルタイムでモニタするGUIは、
M-RADSHIPSが提供するActiveXコン
トロール（ソフトウェア部品）を利用し、
VisualBasicにて簡単に作成することがで

きます。さらに、検査の自動実行を実現す
るための、テストシナリオの作成について
も、上記で作成したGUIより、シミュレーショ
ン中にリアルタイムで入力することで作
成が可能です。出来上がったシナリオは、
CSV形式ですので、Excelにて編集するこ
とができ、テストシナリオのバリエーション
を簡単に増やすことができます。
　これらの特徴により、これまで費用対効
果の面で導入を見送られていたボディ系
ECUのような小規模なコントローラの開発
にも、M-RADSHIPSを活用して効果を享
受いただいています。

　オールインワン供給を実現した
　FA向け対応
　 2 0 0 6 年 か ら 提 供 し て い る
M-RADSHIPSは、現在第三世代の開発
を進めています(図-2)。

M - R A D S H I P Sとは 、当社 が 開 発したリアルタイムシミュレータです。シンプルで 低 価 格 の
HILS(Hardware In the Loop Simulation)ツールとして、ソフトウェアの動的検証および設計検証にお使
いいただいています。2010年に開発を予定している第三世代のM-RADSHIPSでは、モータ制御オプショ
ンを追加し、ハイブリッド化が進む自動車関連をはじめFAやエネルギー分野への対応も充実させていき
ます。
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・実機が要らない
・計測器が要らない
・実行結果のログ取得が容易
・モデルベース開発が可能
・レアケース検査が容易
・テストシナリオによる自動実行が可能

図-1　M-RADSHIPSの概要
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車載からFA、エネルギー分野まで
対応分野広がるM-RADSHIPS

要求されます。それ
を実現するため、
M-RADSHIPSに
FPGAボードを搭
載し、高い処理性
能が要求される部
分はFPGAにて演
算／制御を行うこ
ととし、従来型の
ソフトウェアによる
シミュレーションと

組み合わせることで、多様な要求に応え
ていく考えです。さらに、M-RADSHIPSに
FPGAボードを搭載することで、モータモ
デルをリアルタイムで動作させることが可
能となるため、シミュレーションを行える領
域が広がり、より幅の広い提案ができるよ
うになります。
　 F A 向 け ソリュ ー シ ョ ン で は 、
M-RADSHIPSを実機のシミュレーション
だけでなく、実機のコントロールにも使用
することを考えています。FAの場合は筐
体も大きく、プログラムやデータ量も多い
ため、実機の中にWindowsPCとI/Oボー
ドを搭載するケースが少なくありません。
Windowsは開発環境が豊富な反面、リア
ルタイム性に乏しいため、FA機器でポイ
ントとなるタクトタイム(製品を製造するス

ピード)に影響を及ぼしてしまいます。
M-RADSHIPSは、豊富なメモリや
HDDといったWindowsPCに基本的
に備わっている機能を持ちながら、リ
アルタイム性を実現することができる
ため、このようなお客様の要望に応え
るものになります。
　また、M-RADSHIPSの導入によ
り、当社からオールインワンで提供さ
れることによって、お客様はI/Oボー
ドの組み合わせの検証などの悩まし
い作業から解放されます。さらに、モ

　これまでのHILSは、専用のハードウェア
とOSを用いたものが多く、大規模かつ高
価でしたが、当社が2006年に提供した最
初のM-RADSHIPSは、PC/AT互換機にリ
アルタイムOS＋Windowsのハイブリッド
OSを搭載し、PCIバスにI/Fボードを装着
した構成で、コンパクトかつ低コストを最
大の特徴としていました。
　2008年にはLinuxに対応、さらなる低
価格を実現しました。2010年にはモータ
制御オプションを追加し、ハイブリッド化が
進む自動車関連へ新たな提案を行う計画
です。また、活用範囲を拡大するため、FA
向けのソリューションを新たに追加する予
定です(図-3)。
　FA機器の要であるモータ制御に対応す
るためには、従来よりも高い処理性能が
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デルベース開発にも対応できるなど多くの
メリットを受けることが可能となります。
　このような取り組みにより、当社ではFA
分野での技術力・サポート力の向上に努
め、FA機器はもとより、エネルギー関連機
器への普及も図っていく考えです。

　車載プラットフォーム標準化への
　迅速な対応も
　現在、M-RADSHIPSが対応しているモ
デリングツールはMATLAB/Simulinkのみ
ですが、2011年にはUMLにも対応し、選
択肢を広げることでさまざまなお客様にお
使いいただけるよう努めていきます。
　車載分野では、AUTOSAR（車載用ソ
フトウェアの標準化団体）を中心にソフト
ウェア・プラットフォームの標準化の動きが
加速しています。現状、自動車にはさまざ
まな制御を行うため複数のECUが搭載さ
れ、それぞれがCAN（車載ネットワーク）で
結ばれた構成となっています。CANはイベ
ントドリブン型の通信方式であり、個々の
ECUは独立して制御を行っています。それ
に対し、AUTOSAR仕様では、車載ネット
ワークにタイムトリガ型のFlexRayを採用
することにより、複数のECUでタイムスケ
ジュールを共有することが可能となります。
このことにより自動車全体で無駄のない、
一貫した制御システムを構築できるように
なります。当社は、すでにFlexRayへの取り
組みを開始しており、今後、AUTOSAR仕
様に対応した製品をリリースすることを計
画しています。
　このほか、M-RADSHIPSの訴求活動と
して、モータ制御を核とした新たなアライ
アンスの構築や販社による販売にも力を
入れていきたいと考えています。
 (エンベデッドアプリケーション事業部

三島隆司)

2012年
◆第五世代 (AUTOSAR対応)
➡ ・ FlexRay対応
　 ・ AUTOSAR組込みマイコン対応

◆第四世代 (UML対応)
➡ ・ UMLツール対応
　 ・ 組込みマイコンプラットフォーム対応

2011年

2010年

2008年

2006年

◆第一世代 (Hybrid OS版)
➡ ・ シンプルでローコスト

◆第二世代 (Linux版)
➡ ・ さらなるローコスト

◆第三世代 (FOR FA)
➡ ・ FA向けソリューション追加
　 ・ モータ制御ソリューション追加

図-2　M-RADSHIPSの開発ロードマップ

図-3　FA対応のM-RADSHIPS


