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ADAS（先進運転システム）MBD共通プラットフォーム 

＊本カタログに記載されている製品等の名称は、それぞれの所有者の商標または登録商標です。  

Flexibility Cost Performance 

ADAS開発では、 
多くのエンジニアが関わる 

いくつかのプログラム 
開発の繰り返しであり、 

時間がかかり 
コストもかかります 

ADASに関わるMBDプロセスでは様々なシミュレーションが行われます。 

ADAS ECU CLUSTER ECU 

BRAKING ECU BODY ECU PWTR ECU 
CAN-FD 

Ethernet 

Sensor 

Prescan, Carsim等 

RT-LAB Orchestra  RT-LAB Orchestra  

・ 車両 手動 半自動 全自動 

・ 異なったセンサー アクチュエータ 

・ 制御アーキテクチャ 

・ 様々なタイプの車（乗用車 トラック バイク）、歩行者、動物の交通定義 

・ 環境設定：ビルや信号を含む都市の設定 天気の影響（センサーや道路状況）  

・ インテリジェント交通システム（信号連携 車列 等） 

・ コネクテッドカー （V2I V2V) 

・ 性能 効率 ロバスト性 安全 セキュリティの評価 

・ 車両と制御システムアーキテクチャ 

・ 制御アルゴリズム 

・ 通信テクノロジー 

・ 交通協調戦略 

ここで行われるMBDプロセスは 
基本的にはツールチェーン開発 
であり、それぞれのツールを 
共通のプラットフォームで 

一元的に取り扱う必要があります 

Ethernet 

CAN-FD 



非同期のデータ取扱いに出版・購読型（publish and 

subscribe distribution signals and synchronization）
を採用 

Reflective Memoryのサポート 

ひとつのドメインをふたつのターゲットに分割 

Orchestra上の ドメインはReflective Memory link を使い
ターゲット間で共有 

Reflective Memory linkの機能はハード依存の為OSの 

影響を受けない  

複数のモデルを Orchestraフレームワークを通じて
連携シミュレーション 

小規模（車数台程度）から大規模（数千台程度） 
シミュレーションが遅延なく可能 

XML記述ファイルフォーマットを通じてユーザーが 
設定可能 
RT-LABフレームワークとのデータ交換にC-code APIや
MATLAB/Simulinkブロックライブラリを使用 

複数モデルの協調シミュレーション環境・共通プラットフォーム 
開発段階のあらゆる部門で活躍 

ADAS（先進運転システム）に関わる安全、
自動化、コネクテッド車両設計に於いては,
制御システム、フィジカルシステム、 
センサー等様々な異なる分野を一元的に
取り扱う必要があります。 
 
これらの開発プロセスはワークフロー、 
ツールチェーン、システム開発に関わる
様々な手法の集合体と考えられます。 

NEAT RT-LAB Orchestra 

Prescan 

Carsim 
Dymola 


