
平成28年度 全体評価



2

研究開発計画概要；到達⽬標
⾃⼯会 ⾃動運転ビジョン

①2020年までにハイエンドな準⾃動⾛⾏
システム（レベル２）の実⽤化

②Next Stepに向けた機能拡張性要件・
優先順位の明確化及び実⽤化の⽬処づけ

⼤規模実証実験を梃⼦にデジタルインフラの整備等を加速させ実現していく



SIPでは産学官共同で取り組むべき協調領域の課題についての研究開発を推進

地図、通信、センサー 制御・⼈⼯知能

クルマクルマ

油圧、電動モーター

GPS

通信で得られる情報

⾼精細なデジタル地図

⾃律（⾞載）センサー
カメラ

レーダー

HMI※HMI※

Human 
Machine 
Interface

⼈との協調

基盤技術基盤技術 セキュリティ、シミュレーション、データベース etc. ⾚字：SIPで取り
組む協調領域

⾃動⾛⾏システム
には⾼度な
・⾃⼰位置推定
・周辺環境認知
が重要

レーザースキャナー

ダイナミックマップ
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SIPの研究開発領域



全体スケジュール及び最終アウトプット⽬標

[Ⅱ]交通事故死者削減・渋滞低減
のための基盤技術の整備

[Ⅳ]次世代都市交通への展開

[Ⅰ]⾃動⾛⾏システムの開発
H30(2018)H29(2017)H27(2015)H26(2014) H28(2016)

・事故低減効果算出シミュレーション構築
・CO2排出量削減効果測定⼿法検証 等

・国際連携に向けた体制構築・標準化推進
・国際的に開かれた研究開発環境整備 等

・ART⾞両制御システム開発と検証
・インフラ情報システム(PICS,PTPS等)開発
等

・ダイナミックマップ構造検討
・ドライバーとシステム間の権限移譲⽅法
・⾞⾞・路⾞・歩⾞間通信システムの実証
・情報セキュリティ強化技術 等

[Ⅲ]国際連携の構築

①ダイナミックマップ
・データフォーマットなどISOへ

国際標準提案 等

②情報セキュリティ※

・共通モデルに基づいた評価法・
簡略署名検証⽅式の開発 等

③ＨＭＩ
・ﾄﾞﾗｲﾊﾞ/⾞/歩⾏者間の相互
認識や意思疎通⽅法の開発 等

④歩⾏者事故低減
・歩⾏者位置⾼精度化・低コスト
インフラレーダーの開発 等

⑤次世代都市交通
・実運⽤に向け、ART開発成果の

織込み 等

※SIP「重要インフラ等におけるサイバーセキュリティーの確保」と連携
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・国際標準に係るキーパーソン
との関係強化

・国際理解、社会受容性向上策
の実⾏

・ダイナミックマップセンタ
機能の実現・事業化

実⽤化に向けた
⼤規模実証実験

-重要5課題を中⼼に、
実⽤化への課題抽出
＆解決を加速

・レベル３実現に向けた
HMIのガイドライン策定

・⾞両レベル・コンポレベル
での評価⼿法の確⽴

・歩⾏者位置情報測定
技術及び端末開発

・Next Step ARTの
提案・デモによる訴求

・ISO等国際標準確⽴
・社会受容性の醸成

重要5課題を中⼼にⅰ）開発 ⅱ）実証実験 ⅲ）国際連携 を強化・推進
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