
使用 Simulink 设计
面向服务的架构
(SOA)



面向服务的架构概述

面向服务的架构 (SOA) 是一种软件架构，它描述了由一
组通过消息通信的服务组成的系统。它通常涉及跨平台
使用这些服务的多个应用程序。

SOA 支持灵活地动态添加、删除或更新组件，而不会影
响整个软件系统。

本电子书描述如何使用 Simulink 对基于不同应用程序的
SOA 软件进行建模、仿真和部署。



面向服务的架构概述（续）

使用 Simulink 设计面向服务的架构 3

为了满足智能应用（例如自动驾驶）的需求，现代软件架构正在从传统架构演变为基于组件的

架构，再到面向服务的架构。

• 传统型：没有标准 API 的高度耦合的软件和硬件
• 基于组件：更加标准化，应用软件由静态分配给 ECU 的组件构成
• 面向服务：通过组合系统中可用的服务来开发应用程序

基于组件 面向服务传统型



面向服务的架构概述（续）

电子书标题 页码

SOA 提供将应用程序作为独立服务进行集成的架构框架，这些独立服务可以通过无线方式轻松
地组合、更新或升级。

• 基于 SOA 的系统为一个包含多个应用程序和
服务的组合体，这些应用程序和服务可以分布

在高性能计算机上和云端。

• 这些系统使用面向服务的通信，而不是通过网

络广播信号。

• 信息在服务提供方和订阅这些服务的使用方之

间交换（优化带宽使用）。
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面向服务



面向服务的架构的行业标准

DDS：数据分发服务 (DDS) 运用 SOA 方法学，直接处理实
时和嵌入式系统的发布和订阅通信。DDS 用于航空航天、
国防、汽车、机器人等行业的实时数据交换。

ROS：许多机器人应用程序使用基于 SOA 方法的机器人操
作系统 (ROS)。ROS 充当运行软件所必需的组件相互通信
的框架。

AUTOSAR Adaptive 平台：AUTOSAR 组织基于 SOA 开发了
此平台。该 Adaptive 平台在自动驾驶应用所需的处理分发和计
算资源分配方面提供了灵活性和可扩展性。这样的话，即使在
adaptive ECU 软件发布后，也可以安全地更新和升级。
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Simulink 支持面向服务的架构

电子书标题 页码

使用 MATLAB 和 Simulink 附加组件，
您可以只进行一次软件开发，并将其
部署到多个目标。

您可以将您的模型部署到传统 ECU、
AUTOSAR Adaptive/ROS/DDS 应用
程序，或部署到 FPGA、GPU 和任何
Linux 机器。

工程师可以重用已建立的工作流，并将其经过测试的现有组件迁移到新架构。

Simulink 可帮助您设计面向服务的应用程序，并部署与行业标准（包括 AUTOSAR Adaptive、
ROS 和 DDS）兼容的 C++ 代码。
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Simulink 支持面向服务的架构
使用 Simulink 进行基于 SOA 的服务建模

>> 如何使用 Simulink 函数进行软件服务
建模 (3:07)

• 使用特定的建模风格为运行时调度进行
设计分区

• 使用总线捕获软件接口
• 使用 Simulink 函数进行软件服务建模
• 使用调度编辑器和 Stateflow®来创建简
单的测试用例并仿真组合体

• 使用消息绑定到通信中间件

Simulink 提供了一系列建模抽象来帮助增强您的算法模型，使其适合映射到基于标准框架提供的
SOA 的运行时调度和通信。例如，您可以：

使用 Simulink 设计面向服务的架构 7

https://www.mathworks.com/videos/run-time-software-modeling-part-4-modeling-software-services-with-simulink-functions-1504276937984.html


Simulink 支持面向服务的架构
使用 Simulink 仿真基于 SOA 的服务

电子书标题 页码

了解如何使用库模块构建生成和接收消息的简单
模型，并使用事件记录、消息动画和时序查看
器对其进行调试。
>> Simulink 中的消息概述 (2:25)

使用 Simulink 消息，您可以通过基于消息
的通信对软件组件进行建模。您可以通过
模型的根输入和输出端口发送和接收消息。

基于 SOA 的应用服务是通过中间件发送和接收
消息进行通信的。
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https://www.mathworks.com/videos/what-are-messages-in-simulink-1614935494620.html


Simulink 支持面向服务的架构
使用 C++ 部署 SOA

从 Simulink 中建模的软件服务生成基于 SOA 的
C 和 C++ 应用程序代码，以便进行部署。

>> 生成 C++ 消息以在 Simulink 组件之间进行通信
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https://www.mathworks.com/help/ecoder/ug/generate-cpp-code-to-support-message-based-communication-between-simulink-components.html


Simulink 支持AUTOSAR Adaptive

AUTOSAR Blockset提供 App、
模块和字典，用于在 Simulink 中为
AUTOSAR Adaptive 应用程序进行
建模、仿真和生成 C++ 代码。

AUTOSAR Adaptive平台为汽车行业
实现了Adaptive应用程序的 AUTOSAR 
运行时(ARA) 。

>> Adaptive 软件组件建模
>> Simulink 支持 AUTOSAR Adaptive 应用开发
(23:16)
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AUTOSAR Blockset
设计与仿真 AUTOSAR 软件

https://www.mathworks.com/products/autosar.html
https://www.mathworks.com/help/autosar/adaptive-software-component-modeling.html
https://www.mathworks.com/videos/simulink-for-adaptive-autosar--1558725249108.html


Simulink 支持AUTOSAR Adaptive
Elektrobit 案例

Elektrobit 使用基于模型的设计
开发了概念验证的 AUTOSAR 
Adaptive 驾驶员监控系统。

此用户案例强调了使用
MathWorks 工具开发这种复杂应
用程序的简易性。

“使用基于模型的设计开发驾驶
员监控系统”
>> 文章
>> 演示 (20:50)
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https://www.mathworks.com/company/newsletters/articles/developing-autosar-adaptive-software-for-a-driver-monitoring-system-with-model-based-design.html
https://www.mathworks.com/videos/developing-a-driver-monitoring-system-using-model-based-design-1622105670958.html


Simulink 支持数据分发服务 (DDS) 

>> DDS Blockset
>> 将 DDS 中间件与
Simulink 结合使用 (11:32)

DDS 使用发布/订阅通信模式来创建一个去中心化、
架构独立、可扩展的异步网络。它非常适合实时应
用中的生产质量数据通信。

DDS Blockset 提供 App、字典和模块，用于向
DDS 发布和订阅样本，包括相应的服务质量 (QoS)。
它完全集成了 RTI Connext DDS 和 eProsima Fast 
DDS 堆栈。DDS Blockset 可以从 Simulink 模型生
成 C++ 代码和 XML 文件。
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DDS Blockset
设计和仿真 DDS 应用

https://www.mathworks.com/products/dds.html
https://www.youtube.com/watch?v=8iEa-gtTXuo


Simulink 支持机器人操作系统 (ROS)

ROS 是一种通信接口，它使一个机器人系统的不同
节点能够发现彼此并通过 ROS 网络发送和接收数据。

>> ROS Toolbox
>> ROS Toolbox 概述 (2:04)

ROS Toolbox 提供了一个函数库，使您能够与支持
ROS 的物理机器人或机器人仿真器（如 Gazebo®）
交换数据。它支持 C++ 代码生成，以从模型中自动
生成 ROS 节点并部署到仿真硬件或真实硬件上。
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ROS Toolbox
设计、仿真和部署基于 ROS 的应用

https://www.mathworks.com/products/ros.html
https://www.mathworks.com/videos/what-is-ros-toolbox-1566804330478.html


Simulink 支持机器人操作系统 (ROS)
宝马和 Voyage 案例

宝马的ROS 自动驾驶系统
>> 会议幻灯片
>>视频 (28:29)

借助 MATLAB 和 Simulink，Voyage 使用基于模型的设计
为自动驾驶出租车开发了纵向控制。他们使用 ROS 
Toolbox 为感知、运动规划和控制系统构建中间件。

因此，开发速度提高了三倍，并且轻松实现了与开源软件
的集成。
>> 阅读文章
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http://roscon.ros.org/2015/presentations/ROSCon-Automated-Driving.pdf
https://vimeo.com/142622935
https://www.mathworks.com/company/newsletters/articles/developing-longitudinal-controls-for-a-self-driving-taxi.html


了解有关 Simulink 支持 SOA 的详细信息

观看
• 使用 Simulink 设计和部署面向服务的架构 (SOA)
• 运行时软件建模（系列视频）

阅读
• SOA 概述

浏览示例
• 软件组件之间基于消息的通信建模
• 使用 Simulink 开发AUTOSAR Adaptive 快速入门
• 使用 Simulink开发DDS 快速入门
• 使用 Simulink开发ROS 快速入门

了解更多

https://www.mathworks.com/videos/designing-and-deploying-service-oriented-architectures-soa-1621961560309.html
https://www.mathworks.com/videos/series/run-time-software-modeling.html
https://www.mathworks.com/discovery/soa.html
https://www.mathworks.com/help/simulink/ug/message-based-communication-between-software-components.html
https://www.mathworks.com/help/autosar/examples.html?category=adaptive-software-component-modeling&s_tid=CRUX_topnav
https://www.mathworks.com/help/autosar/examples.html?category=adaptive-software-component-modeling&s_tid=CRUX_topnav
https://www.mathworks.com/help/dds/examples.html?category=index&exampleproduct=all&s_tid=CRUX_lftnav
https://www.mathworks.com/help/autosar/examples.html?category=adaptive-software-component-modeling&s_tid=CRUX_topnav
https://www.mathworks.com/help/dds/examples.html?category=index&exampleproduct=all&s_tid=CRUX_lftnav
https://www.mathworks.com/help/autosar/examples.html?category=adaptive-software-component-modeling&s_tid=CRUX_topnav
https://www.mathworks.com/help/ros/examples.html
https://www.mathworks.com/help/autosar/examples.html?category=adaptive-software-component-modeling&s_tid=CRUX_topnav
https://www.mathworks.com/help/ros/examples.html

