
図1　MOMOに搭載されているアビオニクスには何カ所かFPGAを使っている
灰色のブロックにFPGAを使っている．高速演算や正確な時間管理が必要なときはマイコンよりFPGAが適する
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　MOMOの制御回路には，処理速度や並列性にメ
リ ッ ト が あ る FPGA（Field Programmable Gate 
Array）も利用されています．FPGAは，任意のデ
ィジタル・ハードウェアを作り込めるデバイスです．
　FPGA の 開 発 に は ハ ー ド ウ ェ ア 記 述 言 語

（Hardware Description Language：HDL）を使うの
が一般的です．しかしHDLでの設計は，開発や修正，
動作テストに手間がかかります．
　そこでMOMOに載せるFPGAは，C言語などの
ソフトウェア記述をHDLに変換する「高位合成」
という手法を使って，開発の手間を減らしています．
　本稿では，MOMOにFPGAが使われている理由，
C言語を使ったFPGA開発の例，MOMOに使われ
ているFPGA回路例を紹介します． 〈編集部〉

MOMOがFPGAを使う理由

　開発手法を紹介する前に，なぜそのような方法を使
おうと考えるのか，背景を説明します．

● MOMOアビオニクス系の基本構成
　図1はMOMOに搭載されているアビオニクス（電子
制御系）の概要です．本誌2019年1月号特集（1）でも紹
介したとおり，多くのセンサ，バルブ，無線機などが
CANバスを通して飛行制御コンピュータに結ばれて
います．CANバスはほぼ機体の全長ぶんの長さがあ
り，機体の頭から尾部に沿って設置されています．
　このシステムでは，マイコンやFPGAといったプ
ロセッサ（ここではFPGAもプロセッサに含める）が
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