
H26年度成果； ITS先読み情報の活用

歩車間通信

路車間通信

インフラレーダシステム

車車間通信

車車間通信・路車間通信

インフラレーダーシステム

歩車間通信

人や車などを検知可能な79GHz 帯高分解能レーダーの開発等

専用端末を利用した直接通信型及び携帯電話ネットワーク
利用型システムの開発等

車車間通信・路車間通信の通信プロトコルの策定等

情報収集、情報提供

危険検知＆注意喚起

警報＆衝突回避制御

衝突までの時間
Time to
Collision

10 sec

1 sec

0 sec

データ通信の種類

広域通信
(VICS、携帯電話、M2Mデバイス)

狭域通信
(車車間、路車間、歩車間通信
ETC2.0、 WiFi、など)

自律型センサー
とのフュージョン

・通信信頼性
・位置精度

課題
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ITS先読み情報の位置精度向上
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電離層

対流圏

軌道誤差
時計誤差

誤差：
約1m

誤差：
約10m マルチパス

誤差：
約100m

信号遮断

妨害波

測位衛星の誤差の改善（マルチGNSS）

×

× ○ ○
○

×

BLE Beacon
BLE,WiFiなどの活用

地図（ダイナミックマップ）の活用
現状 ±10m程度の誤差
警報・衝突回避のため車載センサー
とのフュージョンするためには
±0.5m程度の精度が必要

位置精度向上策として 今後以下を検討


