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M. Bechter: “AUTOSAR Adaptive Platform”, 8th AUTOSAR Open Conference 2015
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AUTOSAR Adaptive Platform

Adaptive Application Adaptive Application
Standardized Adaptive AUTOSAR API Standardized Adaptive AUTOSAR API

(Virtual) Machine / Hardware

. In scope of R1.0.0 - Planned for future releases

M. Bechter: “AUTOSAR Adaptive Platform”, 8th AUTOSAR Open Conference 2015
|

Hiroaki Takada 34




Release 1.0.0
» OS APl RTE
» OS POSIX PSE51
> Linux
4
4
4
4
» SOME/IP
4
» 2017 1 2

]
Hiroaki Takada 35



FEROETI(E

SPF AUTOSAR

> SPF
» AUTOSAR
» AUTOSAR SPF

>

NCES
APTJ

> APTJ
> APTJ
> APTJ 1

>

]
Hiroaki Takada 36



	車載組込みシステム開発の課題と動向
	自己紹介
	TOPPERSプロジェクトとは?
	スライド番号 4
	名古屋大学 組込みシステム研究センター (NCES)
	目次
	車載組込みシステム開発の現状と課題
	車載組込みシステムの現状
	車載組込みシステム開発の課題
	課題に対するアプローチ
	スライド番号 11
	ソフトウェアプラットフォームの�共通化・標準化とAUTOSAR
	ソフトウェアプラットフォーム (SPF) 導入の意義
	スライド番号 14
	AUTOSAR (AUTomotive Open System ARchitecture)
	AUTOSARの標準化と仕様
	スライド番号 17
	ソフトウェアプラットフォームの構成
	スライド番号 19
	スライド番号 20
	自動運転に向けての�車載組込みシステムの変化
	情報通信技術と組込み技術による自動車の進化
	組込みシステム技術に対する要求の変化
	スライド番号 24
	ダイナミックマップ
	スライド番号 26
	スライド番号 27
	スライド番号 28
	スライド番号 29
	自動運転システムのための車載SPF
	AUTOSAR Adaptive Platform
	スライド番号 32
	スライド番号 33
	スライド番号 34
	スライド番号 35
	午後の部では

