
自動化レベル 概要 左記を実現するシステム

レベル１
加速・操舵・制動のいずれかを自動車
が行う状態

安全運転支援システム

レベル２
加速・操舵・制動のうち複数の操作を
同時に自動車が行う状態

準自動走行システム

自動走行
システム

レベル３
加速・操舵・制動を全て自動車が行い
緊急時のみドライバーが対応する状態

レベル４
加速・操舵・制動を全てドライバー以外が行いドラ
イバーが全く関与しない状態

完全自動走行システム*5)

自動化レベル及びそれを実現する安全運転支援・自動走行システムの定義

*5) ここで完全自動走行システムが「有人か無人か」は定義していない。
この理由は

① 自動走行システムの定義は、関係府省・学・民間の専門家がこれまで議論を重ねてきた実績を基本に、時代の変化分を
修正していくものである

② 国際商品である自動車は適度な標準化が必要であり、国際的な整合性が必要である
③ 技術や環境は変化を続けるものであり、定義を厳密にせず、自由度を高めることが技術開発や実用化の促進に繋がる

④ 自動車市場は多様な価値観のお客様が、様々な環境でご使用いただく商品であるため、技術のみで決めることはできな
い

等の判断による。
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クルマ

SIP自動走行システム 研究開発テーマ分類

①国際オープン型
研究所

②自動走行システ
ムの社会受容性
の醸成

③国際パッケージ
輸出体制

①地域交通マネジ
メントの高度化

②次世代交通
システム

［Ⅱ］交通事故死者削減・渋滞低減のための基盤技術の整備

⑤システムの
セキュリティ強化

［Ⅲ］国際連携の構築

［Ⅳ］次世代都市
交通への展開

交
通
環
境

①グローバルダイナ
ミックマップﾟ

①死者低減効果見積もり手法＆国家共有データベース

②ミクロ･マクロデータ解析とシミュレーション技術

③地域交通CO2排出量可視化技術

②ITSによる先読み
情報の生成技術

③センシング能力
の向上

［Ⅰ］自動走行システムの開発・検証

④ドライバーモデル
の生成技術

ドライバー

認知 判断 操作

道路交通システム

2014 2017 2020 2030

自動走行システムの開発・実証

交通事故低減を図る ＳＩＰ ロードマップ

ASV・ACC

ASV・ｵｰﾄﾌﾞﾚｰｷ

開始

運転支援ｼｽﾃﾑ（複合）

実証実験
運転支援ｼｽﾃﾑ（単体）

ITS+ｵｰﾄﾌﾞﾚｰｷ

自動車専用道高度運転支援

一般道高度運転支援

◇東京ｵﾘﾝﾋﾟｯｸ・ﾊﾟﾗﾘﾝﾋﾟｯｸ

◇ﾌﾟﾚ東京ｵﾘﾝﾋﾟｯｸ・ﾊﾟﾗﾘﾝﾋﾟｯｸ

◆交通事故死者国家目標 ⇒ 実現

2500人以下

◆次世代交通ｼｽﾃﾑ
の普及

《出口戦略》

①国家目標の達成
②自動走行ｼｽﾃﾑの実現と普及
③東京ｵﾘﾝﾋﾟｯｸ・ﾊﾟﾗﾘﾝﾋﾟｯｸを一里塚として利用

運転支援ｼｽﾃﾑ（高度化）

・ﾄﾗｯｸ隊列走行 *b)

・ITSｽﾎﾟｯﾄ *a)

・ｻｸﾞ部交通円滑化 *c)

官民連携・府省連携
*a) 国、民
*b) 経、民
*c) 国、民
*d) 総、国、民
*e) 国、経、民
*f) 国、経、民

*g) 警、民
*h) 警、経、民
*i) 警、経、民
*j) 警、経、民
*k) 国、経、民
*ｌ) 国、経、民

・全天候車線認識*f)

・地図情報の高度化ﾞ*e)
・路車・車車間通信*d)

・DSSS *g)

・交通規制情報の活用*i）

・信号情報の活用*h)

・ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰﾓﾃﾞﾙ生成*l)

・走行路環境の把握*k)

・路車・車車・歩車間通信*j)

完全自動
走行ｼｽﾃﾑ

普及


