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本連載では，2004年7月に発表されたFlexRayプロトコル

のバージョン2.0をもとに，仕様の解釈や実装方法を解説す

る．FlexRayに対応したネットワーク・システムを開発する

際の重要な項目として，トポロジ，ノード数，リアルタイム

性，ネットワーク速度，フォールト・トレラント機能，最大デ

ータ・サイズ，フレーム形式が挙げられる．今回はまず，トポ

ロジとリアルタイム性について考える． （編集部）

FlexRayコンソーシアムが2000年に発足してから約4年

がたちました．FlexRayは，「車載LANの高速化」という

市場要求に対応するために策定されている規格です．デー

タ転送速度は最大10Mbpsとされており，現在パワートレ

イン系に採用されている500kbpsのCAN-Cを置き換える

ことが予想されます．また，ドイツのBMW社やDimler

Chrysler社，米国General Motors社など，世界の大手自

動車メーカがコンソーシアムに参加したこともあり，これ

からの車載制御ネットワーク・プロトコルとして注目され

ています．とくに日本では，トヨタ自動車や日産自動車，

本田技研工業，マツダなどの主だった自動車メーカが参加

し，さらにFlexRayの標準化が加速しました（表1）．

筆者は，機会があるごとにFlexRayプロトコルの概要を

本誌や各種の技術セミナなどでお話ししてきました．2004

年7月に最新のバージョン2.0が公開されたことで，ようや

く実装まで含めた詳細を話せるようになりました．本連載

では，このバージョン2.0の内容を中心に，実設計を視野

に入れた仕様の解釈と実装方法について説明していきたい

と思います．

本連載が，実際に仕様書を読んで設計に取りかかる際の
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表1
FlexRayコンソーシアム
の組織

2005年2月中旬現在のメン
バ．2003年末から2004年
の初めにかけて，日本を代
表する自動車メーカである
トヨタ自動車や日産自動車，
本田技研工業がプレミア
ム・アソシエイツ・メンバ
として入会した．今後は各
自動車メーカがどのような
ア プ リ ケ ー シ ョ ン で
FlexRayを搭載するかが注
目される．
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一助になれば幸いです．

仕様の構成と方向性

FlexRayプロトコルのバージョン2.0はFlexRayコンソ

ーシアムのWebサイト（http://www.flexray-group.org/）

からダウンロードできます．プロトコル仕様書は全10章に

加え，付録A，Bからなっており，200ページ強のボリュ

ームがあります．また，仕様の記述はSDL（Specification

and Description Language）をベースとしています．なお，

FlexRayでは本連載で取り上げるプロトコル仕様書のほか

に，「電気的物理層仕様書」と「バス・ガーディアン仕様書」

も発行されています．

本連載では，FlexRayの仕様書について極力日本語に訳

して説明しますが，中には英語の表現をそのまま流用する

ことがあります．とくにパラメータはそのまま表記してい

きます．これは，設計時には基本的に英語版の仕様書が基

準になるので，ここで取り上げる内容や表現が読者のみな

さんに誤解を与えることがないようにするためです．

なお，本連載ではプロトコル仕様書の内容をすべて取り

上げるわけではありません．設計するうえで基本となる項

目や，仕様書を読んだだけではわかりにくい項目などを重

点的に解説していきます．

また，通信コントローラLSIへの実装例も紹介する予定

です．プロトコル仕様書と対比しながら，FlexRayプロト

コルがどのように動作するのかを理解していただきたいと

思います．

● FlexRayのターゲット・アプリケーション分野は三つ

現在，自動車は世界的に普及しています．このため，環

境保護の観点からより精密な制御が要求されるようになり

ました．これを実現するために，自動車内の制御は機械的

制御から電子的制御へと着実に移行しています．また，安

全面から新しいアプリケーションが登場し始めています．

例えば，エア・バッグに代表される衝突時における乗員の

傷害を軽減することを目的とした「パッシブ・セーフティ」

に加えて，自動車の衝突そのものを回避することを目的と

した「アクティブ・セーフティ」が搭載されるようになりま

した．

FlexRayは，図1に示すように現在のところ三つの方向

性が考えられています．最初に市場に投入されるのは，お

そらくCAN-Cの置き換えのアプリケーションだと思われ

ます．

ネットワーク設計の要件を決める

ネットワークのシステム設計に必要な主な項目を以下に

挙げます．このほかにもいろいろありますが，これでクラ

スタ注1の大まかな仕様を決めることができます．

¡トポロジ

¡ノード数

¡リアルタイム性

¡ネットワーク速度

¡フォールト・トレラント機能

¡最大データ・サイズ

¡フレーム形式

こうした項目について，FlexRayネットワークではどの

ように仕様が決められているのでしょうか．それを本連載
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図1 FlexRayアプリケーションの方向性

FlexRayには三つの方向性がある．すなわち，安全系アプリケーション，パ
ワートレイン制御系アプリケーション，CANの置き換えである．
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図2 バス型トポロジ

バス型では，1チャネル当たり，ノード間のポイント・ツー・ポイントのバス
のワイヤ長は最大24m（IBus＝24m Max），ノード数は最大22ノード（bStub
Nodes＝22 Max），二つのノードの距離は最小150mm（IstubDistanceM, N＝
150mm Min）に規定されている．


