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規格化で
得られる柔軟性
AUTOSARの実装がチームを成功に導く

矛盾するとお感じになるかもしれませんが、実は、規格による標準化は柔軟性を向上させます。なぜかというと、信頼性の
高い規格化された基本ソフトウェアは、変更や新機能の導入プロセスを迅速化することができるからです。そうした利点を
最近経験した企業の一つが、オイルポンプユニット（OPU）を Hyundai-Kia Motor Company（HKMC）へ供給している韓
国の Motonicです。同社は、ETASのソリューションを利用してオイルポンプ制御装置に CAN FDと AUTOSARを導入し、
短期間で目標を達成することができました。どのようにしてそれが実現できたのかを、以下に詳しくご紹介しましょう。

野心的な目標のために
かつての一般的なハイブリッド車は、オートマティックトラン
スミッションに油圧を供給する 2つのタイプのオイルポンプ
（内燃機関用の機械式ポンプと電気モーター用の電気式ポン
プ）を搭載していました。しかし現在のハイブリッド車は 1台
の電気式ポンプだけですむようになり、システムが小型化さ
れて燃料効率も良くなりました。そこで採用されたのはブラシ
レス直流モーター（BLDC）ではなく、永久磁石同期モーター
（PMSM）です。

オイルポンプの制御に関わるパラメータは、トルク伝達量、
潤滑／冷却／スリップ補償、漏れ補償など、無数にあります。
基底トルク伝達量には車両の動作状態（静止／運転中）が関
係し、オートマティックトランスミッションのライン圧とオイル
温度が入力データとして使用されます。
新システムのさらなる目標は、PMSMのセンサーレス制御ア
ルゴリズムを導入してモーター性能を向上させ、ホール効果
位置センサによるエラーのリスクを減らすことでした。
HKMCはそれに加えて、CAN FDの導入も要求しました。
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ETASのエンジニアリングチームは、オイルポンプユニット用
のフラッシュブートローダ開発のための AUTOSAR BSWプロト
タイプのセットアップを、RTA-BSW 基本ソフトウェア、
RTA-OSオペレーティングシステム、RTA-RTEランタイム環境、
そして RTA-FBLフラッシュブートローダを用いて実施しまし
た。現場での技術サポートやトレーニングも行いました。さら
に開発者たちは、統合された AUTOSARアーキテクチャと、
基本ソフトウェア構成ツールの ISOLAR-A、構成ツールの
ISOLAR-B、適合・診断・評価用ツールの INCA、さらに CAN 
FDバスインターフェース ES582も使用しました。

利点
こうして、すでに何百万台もの実車で立証済みの AUTOSAR
基本ソフトウェアの上に、柔軟性と高い信頼性を備えたファー
ムウェアプラットフォームが構築され、Motonicはオイルポン
プユニットの生産を開始しました。新しいセンサレス制御アル
ゴリズムにより不具合のリスクが低減されました。Motonicは
このプロジェクを通して AUTOSARプラットフォームについて
の理解を深め、技術の進歩だけでなく、開発プロセスにおけ
る重要な改善をも成し遂げることができました。Motonicの目
標は達成され、将来の成功を支える強固な基盤が得られたの
です。
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以前の制御システムは特定のマイクロコントローラ（MCU）
に大きく依存していたので、新しい MCUの組み込みは大変時
間のかかるプロセスでした。Motonicはこの問題を解決する
ため、AUTOSARプラットフォームをベースとした ETASの
RTA基本ソフトウェアを導入し、アプリケーションソフトウェア
がマイクロコントローラに依存せずに動作できるようにしたの
です。

達成までの課題
特定のモーターの複合デバイスドライバ（CDD）を AUTOSAR
ベースで開発することにより、MCUファームウェア開発の新し
い標準プロセスが確立されました。ETASは韓国、英国、ド
イツ、イタリアのエキスパートを集めたグローバルチームを編
成し、Motonicによる AUTOSARプラットフォームと新機能の
導入の支援にあたりました。

Motonicのチームは ETASの ASCETを使用して、診断とフェー
ルセーフのソフトウェアと協調制御アルゴリズムのソフトウェア
を開発しました。ただし、センサレス制御アルゴリズムについ
てはハンドコーディングを行いました。特に重要な課題は、
AUTOSARに準拠した制御タイミングをどのように仕様に沿っ
て実装するか、ということでしたが、チームの努力は報われ、
新しいモーター用に最適化された実行・同期制御アルゴリズ
ムの作成に成功したのです。フラッシュブートローダ（FBL）
と診断仕様についても、HKMCの要望を満たすことができま
した。




