
巡航制御問題解答-1

2.巡航制御システム

z 巡航制御システムは、運転者の指示にしたがって、速度を一定に保つ。運
転者は、「巡航開始」「巡航停止」「加速開始」「加速停止」「巡航再開」
を指示できる。

z 巡航制御システムは、エンジンが稼働していて、トップギアに入っていれ
ば稼働可能である。巡航制御システムの運転者が「巡航開始」すると、シ
ステムは現在のスピードを維持する。「巡航停止」を行うと、速度の維持
は運転者にまかせられる。「加速」すると加速後の速度（「加速停止」の
ときの速度）が新たな巡航速度になる。運転者がブレーキを踏んだり、ギ
アをトップ以外にしたときは、巡航制御システムは中断する。中断したあ
とに、「巡航再開」を指示すると元の巡航速度に戻る。

z システムが走行距離を正確に把握するように、運転者は「距離計測開始」
「距離計測停止」を指示できる。ただし、この指示が有効なのは、巡航停
止の状態の時のみである。

z 運転者は「平均速度計測開始」を指示したあと、いつでも「平均速度算出」
を指示することによって、「平均速度計測開始」時からの平均速度を、表
示パネルに表示することができる。
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2.巡航制御システム　速度の求め
方

z 車の速度計は不正確であるとする
y そのため、システムは独自に速度を計測しなければならない

y そこで、前述の距離計測機能を使って、シャフトの回転率（回
転数/秒）と距離の比率を計測する

x 1km走行したときどれだけシャフトが回転していたかが分かるので、
この速度変換係数（回転数/km）を保存して、速度計算に使用する

z 速度の設定
y スロットル位置を制御することによって速度を設定する

x スロットル : (0..9)とする。９がフルスロットル、０は燃料をカッ
トする
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巡航制御システム

速度維持

距離計測

平均速度

エンジン

ブレーキ

ドライブシャフト

ギア

ドライバー

スロットル

表示パネル

2.1UseCase　巡航制御全体
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2.1巡航制御　速度維持

速度維持

巡航

加速

巡航中断

スロットル

エンジン

ギア

ブレーキ

ドライブシャフト

ドライバー
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2.1巡航制御　距離計測

距離計測

距離計測開始

距離計測停止

ドライバー

ドライブシャフト
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2.1巡航制御　平均速度

平均速度

平均速度算出

平均速度表示
ドライブシャフト

ドライバー

表示パネル
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2.1シナリオ　現在速度

z シナリオ名
y 現在速度

z 概要
y 現在速度を求める

z 文脈
y 速度維持、平均速度算出、加速の計算に使う

z 前件
y 速度変換係数 ≠ 0

z 後件
y 現在速度 = 回転率 / (速度変換係数 * 3600)



巡航制御問題解答-8

2.1シナリオ　速度維持

z シナリオ名
y 速度維持

z 概要
y 設定速度を維持する。

z 文脈
y 巡航開始、巡航再開、加速停止の場合に実行する。

z 前件
y if 巡航開始および加速停止の場合 then

y 　設定速度 = 現在速度

y else 巡航再開の場合

y 　設定速度 = 巡航中断時の設定速度

y end

z 後件
y 設定速度_誤差 ＜ 現在速度 ＜ 設定速度＋誤差  and  誤差 <= 0.003
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2.1シナリオ　加速

z シナリオ名
y 加速

z 概要
y 設定速度を上げる。

z 文脈
y 加速開始の場合に実行する。

z 前件
y 設定速度 = 現在速度 * 1.03

z 後件
y 設定速度_誤差 ＜ 現在速度 ＜ 設定速度＋誤差  and

y 誤差 <= 0.003  and

y 設定速度 = 現在速度@pre * 1.03



巡航制御問題解答-10

巡航制御中 距離計測中マニュアル運転中
巡航停止

巡航開始

距離計測開始
[トップギア]

距離計測停止

エンジン稼働中

エンジン停止中

エンジンonエンジンoff

平均速度計測中
平均速度計測開始

平均速度算出

2.2最上位レベルの状態遷移図
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2.3順序図　巡航開始

: ドライバー

巡航

: コントローラー : ブレーキ

巡航開始
ブレーキ

{b - a ＜ 0.05秒}b

a

巡航再開

加速

加速停止

トップギア以外

巡航再開

巡航停止

: ギア
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: ドライバー

距離計測

: 速度センサー

距離計測開始

１回転

距離計測停止

１回転

１回転

: ドライブ
シャフト

2.3順序図　距離計測
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2.3順序図　平均速度算出

:ドライバー

平均速度

:速度センサー :表示パネル

平均速度計測開始

平均速度算出

平均速度表示

１回転

１回転

１回転

:ドライブ
シャフト
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:速度センサー

　
:コントローラー

　
:ギアセンサー

　
:エンジンセンサー

　
:距離計測

　
:ブレーキセンサー

　
:表示パネル

　
:速度算出

　
:平均速度算出

　
:ドライブシャフト

まだ、オブジェクトにするか決めてはいない

2.4 オブジェクト図
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2.5 クラス図

巡航制御

設定速度

速度を制御する()
速度算出()
平均速度算出()

表示パネル

 

ドライブシャフト

 回転率()

 

エンジン
センサー

ブレーキ
センサー

ギア
センサー

スロットル

表示する

指示する

参照する
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2.5 クラス図 その2

巡航制御

設定速度
誤差

速度を制御する()
加速する()

表示パネル

 

速度

速度変換係数

速度() : 速度
平均速度() : 速度
加速度() : 加速度

ドライブシャフト

 回転率()

 

エンジン
センサー

ブレーキ
センサー

ギア
センサー

スロットル

表示する

指示する

参照する

参照する

参照する
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巡航開始[エンジン動作中] 
／設定速度(現在速度)

巡航制御

巡航制御中

マニュアル
運転中

巡航停止

速度維持中

巡航中断中加速中

do/ 速度を維持する

巡航再開

ブレーキ

加速停止
加
速

ブレーキ

設定速度:速度

do/ 加速する

[エンジン停止] 

2.6 状態遷移図



巡航制御問題解答-18

2.6状態遷移図　速度センサー

速度センサー

距離計測中
entry／総回転数クリアー
exit／速度変換係数設定

平均速度計測中
entry／総距離クリアー

[巡航停止中]距離計測開始

平均速度計測開始

距離計測停止

速度算出中

[エンジン停止] 

平均速度＾平均速度

表示パネル
平均速度

速度

加速度

巡航制御

速度

加速度
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<< Controller>>
巡航制御

－設定速度
－誤差

速度を制御する()
加速する()

表示パネル

平均速度

 

速度センサー

－value : 速度
－速度変換係数

速度() : 速度
加速度() : 加速度
平均速度() : 速度
－総距離() : 距離
－総回転数() : Integer
－総時間() : 時間

センサー

value

エンジン
センサー

ブレーキ
センサー

ギア
センサー

アクチュエーター

 

表示する

指示する計量する
4

計量する

ドライブシャフト

－value: 回転率

 回転率()

スロットル

value

2.7クラス図
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2.7 クラス図 その2

<< Controller>>

巡航制御

－設定速度
－誤差

速度を制御する()
加速する()

<<Client>>
表示パネル

平均速度

 

<<Adaptor>>
速度センサー

－value : 速度
－速度変換係数

速度() : 速度
加速度() : 加速度
平均速度() : 速度
－総距離() : 距離
－総回転数() : Integer
－総時間() : 時間

<<Target>>
センサー

value

エンジン
センサー

ブレーキ
センサー

ギア
センサー

アクチュエーター

 

表示する

指示する計量する
4

計量する

<<Adaptee>>
ドライブシャフト

－value: 回転率

 回転率()

スロットル

value

巡航制御、アクチュエーター、セン
サー各種は、それぞれ<<Singleton>>
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2.7クラス図　速度維持State

<<ConcreteState,

ConcreteStrategy>>

速度維持中

速度調整(context)
状態？()

<<ConcreteState,

ConcreteStrategy>>

加速中

速度調整(context)
状態？()

<<Context>>
巡航制御

－設定速度
－誤差
速度を制御する()
加速する()

<<State,Strategy>>
巡航制御状態

　
状態？()
速度調整(context)

State

<<ConcreteState,

ConcreteStrategy>>

巡航中断中

速度調整(context)
状態？()


