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学生フォーミュラとは？
- 学生が自ら構想・設計・製作した車両により，
ものづくりの総合力を競う大会

車両運動制御開発での要求
- 効率的に開発したい．
- シミュレーションと実機の連携を容易にしたい．
- 設計者によるバグを削減させたい，etc...

MATLAB/Simulinkを用いたMBDを学生フォーミュラ車両の
制御開発に導入し，実車の走行試験に成功した．

 ST Nucleo Board Support from Simulink Coderにより，
STM32NucleoボードでMATLAB/Simulinkを使用可能である．
さらにSimulinkブロックが拡充されることに期待したい．

今後はVehicle Dynamics Blocksetなども積極的に活用しな
がら，車両運動制御開発を進めていく．

MATLAB/Simulinkを用いたMBDの導入

実車システム構成

ハードウェア
- STM32 Nucleo F411RE

- MCP2515 CANバスモジュール
- モータ・インバータ・コントローラユニット

ソフトウェア
- MATLAB R2019b

- Simulink ver.10.0
- MATLAB Coder ver.4.3
- Simulink Coder ver.9.2
- ST Nucleo Board Support from Simulink Coder 

ver.19.2.2
• MCP2515CANバスモジュールを扱うためのライブラ

リは自作した．
• GitHub: 

https://github.com/xxkizashi/CAN_Device_Driver_MCP2515
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