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講演の内容 

 本講演では現在JMAAB 車両全体モデル規格化検討
WSで検討されている車両システムモデルの中からプラ
ントモデル（車両モデル）要求に対して実現する手段
を提案します。 
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課題はなにか？ 
  車両システムの複雑化 

– 1台の車に50～100個のECUが搭載 
– 制御の高度化（ECU間の連携が必須） 

250 CAN 
messages 
with 2500 
individual 
signals 

横滑り防止装置 

 トランスミッション、ブレーキなど 

電動パーキングブレーキ 

トランスミッション、ブレーキなど 

車間距離制御装置 

 エンジン、ブレーキなど 

アイドリングストップ 

 エンジン、トランスミッションなど 
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課題はなにか？ 
 通信によって共有する情報が増大 

– 通信方法の変化 
– マイコン性能の向上による制御の複雑化 

 

2013年度JMAAB Open Conference 車両全体車両全体モデル規格化検討WSより引用 
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課題はなにか？ 
 MBDでこれらの制御を検証するには 

– 車両全体を１つのシステムとしてモデリングが必須 

横滑り防止装置 

 トランスミッション、ブレーキなど 

電動パーキングブレーキ 

トランスミッション、ブレーキなど 

車間距離制御装置 

 エンジン、ブレーキなど 

アイドリングストップ 

 エンジン、トランスミッションなど 

 

すべてのコンポーネントの
システムを一人(一社）で
モデル化するのは困難 
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課題はなにか？ 
  課題はJMAABでも共通認識としてもたれていた 

2013年度JMAAB Open Conference 車両全体車両全体モデル規格化検討WSより引用 
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WSからの要求 
 あるべき姿を定義し、現状でそれに近づけるための手
法を検討 

2014年度JMAAB車両全体モデル規格化検討WS第1回議事録より引用 
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WSからの要求 

 WSの目的 
– プラントモデルの接続等、プラント中心ではなく、複数
のECU、複数のコントロラーをちゃんとつなぐこと 
 

 WSからの要求 
– コントローラーの評価・検討に使える必要十分な車両モ
デルが欲しい。 

– 評価するコントローラーに応じて詳細度を切り替えたい 
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WSからの要求 
 WSで検討されているモデル規格 

2014年度JMAAB車両全体車両全体モデル規格化検討WS第1回議事録より引用 

プラントモデルの詳細度を検証したい
制御毎に切り替えたい 
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要求実現の手段 
 モデルの切り替えにトライ 

– モデル参照で出来そう？ 
– Simscapeモデルをモデル参照にしてみると・・・ 

物理信号をモデル参照に入出力として取り扱えない 
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要求の実現手段 

 実現手段として使える機能 
– コンフィギュラブルサブシステム 
– バリアントサブシステム 

コンフィギュラブル
サブシステム 

バリアント 
サブシステム 

切り替え
モデル ライブラリで定義 サブシステム内で定義 

切り替え
方法 

右クリックメニュー 
または 
ブロックパラメーター 

ワークスペース変数 
または 
バリアントマネージャー 

特徴 モデルの一元管理が可能 
モデル修正の反映が容易 

1モデル内に複数の詳細
度を実装可能 
一括切り替えが容易 
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要求の実現手段 
 詳細度の切り替えには２つのSimulink機能が有効 

コンフィギュラブルサブシステム 
 
指定したライブラリ内のモデルか
ら使用するブロックを選択可能 

バリアントサブシステム 
 
サブシステム内に登録したモデル
から変数オブジェクトで選択可能 
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要求の実現手段 
 コンフィギュラブルサブシステム 

– Vehicle Dynamics サブシステム ： ２つの詳細度 
– Electricalサブシステム ： ３つの詳細度 
– 切り替えは右クリックメニューの「ブロック選択」から行う 
– ブロックパラメーター「BlockChoice」でも選択可能 
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要求の実現手段 
 コンフィギュラブルサブシステム 

– 詳細度ごとのモデルをライブラリに登録 
– コンフィギュラブルサブシステムブロックをライブラリ内に配置し
登録（登録されているライブラリブロックはブロックパラメータ
「MemberBlocks」で確認可能） 

Electricalサブシステムライブラリ 
Vehicle Dynamics 
サブシステムライブラリ 

コンフィギュラブルサブシステムの 
設定ダイアログで登録する 
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要求の実現手段 
 バリアントサブシステム 

– Vehicle Dynamics サブシステム ： ２つの詳細度 
– Electricalサブシステム ： ３つの詳細度 
– ワークスペース変数で切り替えを行う 
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要求の実現手段 
 バリアントサブシステム 

– 詳細度ごとにバリアントサブシステム内の階層でモデリング 
– Simulink.Variantオブジェクトで切り替え条件を登録 
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要求の実現手段 
 バリアントサブシステム 

– バリアントマネージャーによる条件の一括管理 
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まとめ 

 JMAAB車両全体車両全体モデル規格化検討WSでは車
両を１つのシステムとしてシミュレーションするため
のモデル規格策定のための活動をしています。 
 

 プラントモデルの詳細度は評価する制御システムに
よって変わります。既存機能を使いプラントモデルの
詳細度切り替えを実現できました。 
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