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1.はじめに

自動車や家電製品に用いられる組み込み制御ソ
フトウェアの開発量は増大しており，開発効率の向
上が重要な課題となっている．開発効率を向上さ
せる方法として，制御系 CAE/CAD ツールである
MATLAB/Simulink[1]等を用いたモデルベース開発が
ある．しかし，それら制御モデル設計用のツールはソ
フトウェア設計に十分な機能を提供していないと言わ
れている [2]．そのため制御モデル設計ツールは制御設
計にのみ用いて，ソフトウェア設計には UMLのよう
なソフトウェアを対象としたモデリング言語を用いる
べきと考える．そこで制御設計からソフトウェア設計
に効率よく移行可能とするために Simulinkモデルなど
の制御モデルを UMLモデルに変換できるツールが必
要であると考える．
Simulinkモデルから UMLモデルへの変換について

は，既にRamos-HernandezらやMüller-Glaserらなど
が変換ツールを開発している [3]，[4]．我々の研究室で
は制御上重要な意味を持つデータに着目して階層化し
た SimulinkモデルからUMLのクラス図，オブジェク
ト図，シーケンス図へ変換を行う変換ツールを開発し
た [5]．
本論文では，従来対象としていなかった UMLのア

クティビティ図を生成できるように拡張した変換ツー
ルについて述べる．アクティビティ図への変換を行え
るようにすることでソースコード生成ツールから生成
できるソースコードの範囲を広げることができる．

2.変換方法

Simulink モデルの例を図 1 に示す．この例では，
Stateflowブロック (表示速度指定制御)が出力する選
択信号により，Subsystemブロックの出力データであ
る設定速度または車速の一方を出力する．我々は，選
択する出力データ名が，制御ロジック上異なるものを
表す場合と同じものを表す場合で異なるクラス構成の
UMLモデルに変換することを提案した [5]．出力する
データ名が異なる場合はそれぞれの Subsystemブロッ
クが別のデータを算出するものと考え，別々のクラス
と見なして変換を行う．出力するデータが同じ場合は
ひとつのデータを算出するものと考え，ひとつのクラ
スと見なして変換を行う．以下，それぞれの場合につ
いてアクティビティ図への変換方法を説明する．
(1)出力データ名が異なるものを表す場合
選択する出力データ名が異なる場合は，それぞれ別の

クラスと見なして変換を行う．例えば，図 1の Simulink
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図 1: データが異なる場合の Simulinkモデルの例
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図 2: 図 1に対応したクラス図

モデルを UMLモデルに変換する場合，設定速度，車
速，速度に対応させてクラスを生成し，図 2に示すク
ラス図を出力する．その後元の Simulinkモデルと出力
したクラス図の情報より図 3のオブジェクト図と図 4
のアクティビティ図を出力する．
図 4のアクティビティ図は，クルーズ制御クラスで

表示速度指定クラスの状態値を”update”(更新)した後
それを”get”(読み出し) し，条件に基づいて設定速度
クラスまたは車速クラスを”update”する．”update”さ
れた車速クラスは表示速度指定クラスの状態値を”get”
し，”update”したクラスの出力データを取得する．
(2)出力データ名が同じものを表す場合
選択する出力データ名が同じものを表す場合は，そ

れらを同一のクラスに属するものとして変換を行う．例
えば，図 5の SimulinkモデルをUMLモデルに変換す
る場合，加速時トルク，減速時トルク，Switchブロック
をまとめてトルク全体を表すクラスとして，その部分
を表すクラスとして加速時トルク算出クラスおよび減
速時トルク算出クラスを生成し，図 6のクラス図を出
力する．その後元の Simulinkモデルと出力したクラス
図の情報より図 7のオブジェクト図と図 8のアクティ
ビティ図を出力する．
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図 3: 図 1に対応したオブジェクト図
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図 4: 図 1に対応したアクティビティ図

図 8 のアクティビティ図は，トルク制御クラスで
加減速状態の状態値を”update”した後トルククラス
の”update”をする．”update”されたトルククラスは加
減速状態クラスの状態値を”get”し，条件に基づいて加
速時トルク算出クラスまたは減速時トルク算出クラス
の”update”と”get”をする．以上により Simulinkモデ
ルからアクティビティ図への変換を行う．

3.評価

開発したモデル変換ツールの有用性を評価するため，
クルーズ制御システム [6]とフォールトトレラント燃料
噴射システム [7]の Simulinkモデルに対して適用実験
を行いアクティビティ図を含め全ての図への変換が行
えることを確認した．これにより変換ツールを現実の
制御モデルの変換に適用可能である見通しを得た．

4.おわりに

Simulinkモデルからアクティビティ図を含む UML
モデルへの変換を行えるモデル変換ツールを開発した．
また，複数の Simulink モデルに対して適用実験を行
い，本モデル変換ツールの有用性を確認した．今後，
Switchブロック以外の Subsystem間をつなぐブロック
であるMultiportSwitchブロックや Ifブロックなどを
含む Simulinkモデルに対応する予定である．
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図 5: データ名が同じ場合の Simulinkモデルの例
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図 6: 図 5に対応したクラス図

: In1

: In2

: 加減速状態

: トルク_

加速時トルク

: トルク_

減速時トルク

: トルク

: トルク

制御

図 7: 図 5に対応したオブジェクト図
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図 8: 図 5に対応したアクティビティ図
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