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Welcome   Willkommen 

 

Bienvenu   歡迎 

 

boas-vindas    Welkom 

 

добро пожаловать    

 

마음대로 즐기는 특권 Bienvenida 

 

                              ようこそ 
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本日の講演内容 

        【１】ＡＵＴＯＳＡＲパートナーシップ活動 

             １．今までの取り組み 

               （１）生い立ち、目的 

               （２）立ち上がり当初の状況 

               （３）実用に即したＢＳＷ仕様へ 

            ２．現在の仕様策定状況 

               （１）メインストリーム－R3.2，R4.0 

               （２）織り込み機能とリリース計画 

            ３．将来への取り組み 

               （１）情報セキュリティ対応 

               （２）システム拡張に対応したＢＳＷ 

               （３）自動運転へ向けて 
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AUTOSAR 10年間の歩み 

.1 

Post Phase III 
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   Prolongation 
    

  Development  
   

Kick-off 

10+ years of AUTOSAR – how it began  

2002 2003 2004 2005 2006 2007 2008 2009 2010 2011 2012 2013 

25.9. 15.5. 

25.9.2003 9.8.2002 16.11.2002 21.7.2003 

First roadmap 

Kick-off 

Workshop –  

A-Team 

established 

1st Steering 

Committee 

meeting 

1st official 

announcement 

VDI Baden-

Baden Development 

Agreement 

signed 

Today’s 

architecture 

drafted 

1.10.2002 – effective retroactively 



10 years of AUTOSAR 

VDI Tagung Elektronik im Kraftfahrzeug, September 25, 2003,  

Baden-Baden, Public Announcement of OSAR 
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AUTOSARがやろうとしていることは何か? 

車載システムの複雑化大規模化によるシステム開発量の爆発的増大 

各OEM内での車種展開、 

各サプライヤ内での複数顧客対応で、 

システム開発は複雑を極め、 

標準化による効率化が求められた 

アプリケーション等の論理システムと 

E/Eシステム等の物理システムを、 

分離独立して開発できるI/Fの標準化と、 

様々な標準を活用する仕組みを作ることで 

車載システム開発を効率化することを狙った 
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Diversification / Complexity  

9 

・ Global market increases based on the expansion of Emerging Markets 

・ Developed Countries diverse between many customer needs 

・Technical solution to adapt to each market needs is essential 
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AUTOSARの取り組み 

標準化の目的 

OEM間での基本システム機能の標準コア 

車種展開時スケーラビリティ 

ネットワーク連携 

サプライヤ間統合 

汎用ハード活用 

車両ライフサイクルに亘るソフトアップデート・アップグレード 

安全要件 

冗長化 

標準化の対象 

製品ライフサイクル管理 

コンポは 

標準品を活用
し徹底的に効

率化 

顧客ニーズに
いち早く対応し
市場へ投入 

アプリとコンポを分離 

3つの取り組み 10/?? 
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AUTOSAR achievements in the last 10 years 

.1 

Post Phase III 
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コアパートナー各社のAUTOSAR採用予定 
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リリース4.1.1に織り込まれた新規機能 

©  

 Functional Safety  

 Methodology extensions for Timing 

 

 Multi-Core 

 BSW allocation in partitioned systems 
(basic functionality) 

 Locking Behaviour of Shared Resources 

 

 Communication 

 J1939 Support 

 TCP/IP Protocol Stack 

 

 Services 

 Time Services 

 Crypto Service Extensions 

 
 RTE 

 Combined Require/Provide Port Semantic 

 Enhance Port Compatibility 

 Refined Scheduling Of Runnables 

 Provide Activating RTE Event 

 

 

 
 

 

 MCAL 

 Output Compare Driver 

 

 Energy Management   
 ECU Degradation 

 Partial Networking (now including Ethernet) 

 Pretended Networking (CAN only) 

 

Stabilization of Methodology   
 Rapid Prototyping 

 Harmonization with FIBEX 

 EcuC Harmonization 

 Completion of CDD 

 Feature Model Exchange Format 

 Abstract System Description 

 Implicit Communication Behavior  

 BSW & RTE Configuration Profiles 

 Processor Manifest 

 Variant Handling For Application Interfaces 

 Life Cycle, Roles And Rights 
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(機能拡張だけでなく… ) 

 

• 仕様の品質 

 

 

• 開発体制 

      (サポート, ワークパッケージ構成 

        契約, etc…) 

 

 

• Global Communications 

 

 

 

改善への取組み 
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現状の開発スケジュール 

 

 

 

 

Maintenance 

Maintenance 
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Rel. 3.2.3  

Selective enhancements 
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today 
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情報セキュリティへの取組み 

想定される脅威 

• 情報通信機器を介した遠隔攻撃 

• DLCコネクタを介した近接攻撃 

• 車内ネットワークへの直接攻撃 

昨今、車載情報セキュリティに関する関心が急速に進展 
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通常のCAN通信 

情報セキュリティへの取組み 

CANなりすまし等への対応検討をAUTOSARにて開始 

■BSWに織り込むメッセージ認証の仕様を検討中。 

正規ECU2 不正ノード

正規ECU1正規メッセージ

不正メッセージ

共通鍵

共通鍵

データ 冗長符号

データ 冗長符号
CANバス

共通鍵なし

不正ノードからのなりすまし攻撃 

冗長信号（認証子）による認証対策 

正規 ECU2 不正ノード 

正規 ECU1 正規ッセージ 
データ 冗長符号 

CAN バス 



車載ソフトウェアの将来動向 
Car-2-X applications will require the interaction of vehicles and off-board systems. 

 Support cloud interaction 

 Software as product 

 Integration of non-AUTOSAR systems 

 …  

Derived use 

cases 
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Open access to selected vehicle systems will require dedicated means for security. 

Layer 1  

Individual ECU 

Layer 2  

In-vehicle network 

Layer 3  

E/E-Architecture 

Cloud 

 Secure on-board communication 

 Security architecture 

 Secure cloud interaction 

 … 

Derived use 

cases 

Layer 4  

Connected vehicle 

車載ソフトウェアの将来動向 
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 Consideration of non-AR and off-board systems within Methodology 

 Dynamic deployment of SW components 

 Interaction with non-AR and Off-board systems 

SW-C2 

SW-C3 SW-C4 

SW-C5 

SW-C6 

ECU1 

ECU2 ECU3 
Server 

SW-C1 

ECU4 

Challenges 

Present use cases will require AUTOSAR to support new architectures 

Established SW-Component Dynamic SW-Component Non-AR SW-Component 

AUTOSAR将来ユースケース 
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Architecture 

Variants 

 Maintain established AUTOSAR architecture 

 Support new features demanding a dynamic AUTOSAR architecture 

 Interact with non-AUTOSAR SW systems 

Extend established AUTOSAR by support of dynamic deployment and interaction with non AR 

systems 

SW-C
Non AR

Established AR  
Basic Software

Dynamic AR 
Basic Software

non-AUTOSAR 
Basic Software

non-AUTOSAR 
Basic Software

Application 
SW-C

Application 
SW-C

SW-C
Non AR

C
A

N
-Stack

 Establ. AR RTE Dynamic AR RTE 

ECU 
Description

SW System 
Description

CAN

Dynamic 
Application 

SW-C

Diagnostic 
Manager

BUS

Basic 
Software

Virtual 
Function 
Bus

Application

AR  Basic 
Software

Application 
SW-C

RTE AR
non-AUTOSAR 
Offboard System

SW-C
Non AR

C
A

N
-Stack

Diagnostic 
Manager

System description Common Bus Interface Specification 

Specification Reuse Implementation Reuse 

AUTOSAR将来ユースケース 
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将来システム 
Highly automated driving will be on the road. 

 Support dependable systems including fail-operational systems 

 Support of domain controllers 

 Support of high-performance micro-controllers and computing 

 Distributed diagnostics 

 …  

Derived use 

cases 
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