
自律・ＩＴＳ・自動走行技術による交通事故・渋滞の低減

7

⾼速道路

③右折時衝突防止

②サグ部での渋滞緩和

⼀般道

①自律センサー（ｶﾒﾗ・ﾚｰﾀﾞｰ）
による追突・衝突防止

路⾞間通信

④見えない人・車との衝突防止

ＧＰＳ

⾞⾞間通信

路⾞間通信
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自動化レベルの定義と市場化目標時期

実用化 計画

レベル1

レベル2

レベル3

レベル4
完全自動走行
システム

高度運転支援
システム

安全運転支援
システム

運転支援なし

静的情報

動的情報 （高度化）

2017年以降

2020年代前半

2020年代後半

旅客機・
新幹線

加速・操舵・制動全てをﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ以外実施。
ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰが全く関与しない状態

加速・操舵・制動複
数を同時に自動車が
行う状態

加速・操舵・制動全てを自動車が実施、
緊急時のみﾄﾞﾗｲﾊﾞｰが対応する状態

自
動
化
レ
ベ
ル
は
道
路
環
境
に
応
じ
て
変
化

管制
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自動走行システムに必要な技術

センサー 人工知能

クルマ；自動走行システムクルマ；自動走行システム

アクチュエーター

GPS

ITS先読み情報

高精細なﾃﾞｼﾞﾀﾙ地図

自律（車載）センサー

カメラ

レーダー

レーダー



競
争
領
域

認知 判断 操作

クルマ

①国際的に開かれた
研究開発環境の
整備と標準化推進

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地域マネジメント
の高度化

②次世代公共道路
交通システムの
開発

③アクセシビリティ
の改善と普及

［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システムセキュリティ
の強化技術

［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地図情報の高度化
技術

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先読み情報の
生成技術

③センシング能力
向上技術

［Ⅰ］自動走行システムの開発・検証

④ドライバーモデル
生成技術

ドライバー

認知 判断 操作

道路交通システム

研究開発領域

 自動走行システムの実用化に向け、国として協調して取り組むべき領域を決定
 基盤技術、システム開発、国際連携、ｲﾉﾍﾞｰｼｮﾝの現場（都市）を網羅的にカバー

(ﾀﾞｲﾅﾐｯｸﾏｯﾌﾟ)

協 調 領 域
（ＳＩＰの取組み領域）10



研究開発テーマ
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[Ⅰ] 自動走行システムの開発・実証
① 地図情報高度化(ダイナミックマップ)の開発
② ITS による先読み情報の生成技術の開発と実証実験
③ センシング能力の向上技術開発と実証実験
④ ドライバーモデルの生成技術の開発
⑤ システムセキュリティの強化技術の開発

[Ⅱ] 交通事故死者低減・渋滞低減のための基盤技術の整備
① 交通事故死者低減効果見積もり手法と国家共有データベースの構築
② ミクロ・マクロデータ解析とシミュレーション技術の開発
③ 地域交通 CO2 排出量の可視化

[Ⅲ] 国際連携の構築
① 国際的に開かれた研究開発環境の整備と国際標準化の推進
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の構築

[Ⅳ] 次世代都市交通への展開
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の開発
③ アクセシビリティ（交通制約者対策）の改善と普及
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内閣府

警察庁 総務省 経済産業省 国⼟交通省

内閣官房
ＩＴ総合戦略室

司令塔
連携

ＰＤ

⼀部
直執⾏

【研究主体】
・住友電⼯システム

ソリューション
・ＵＴＭＳ協会
・科学警察研究所

他契約⼿続き中

移し替え

【研究主体】
・パスコ ・交通事故総合分析センター
・アイサンテクノロジー ・⽇本⾃動⾞研究所
・先進モビリティ
・コングレ

【研究主体】
・デンソー
・ﾊﾟﾅｿﾆｯｸｼｽﾃﾑﾈｯﾄﾜｰｸｽ

【研究主体】
⽇本⾃動⾞研究所
ＵＴＭＳ協会
⽇本⾃動⾞研究所

他契約⼿続き中

【研究主体】
・みずほ情報総研
・交通安全環境研究所
・芝浦⼯業⼤学

他契約⼿続き中

研究開発体制（各省公募と受託者）

 これまでのＩＴＳへの取り組みを活かし、関係府省の分掌に責任を持ちつつ、
府省連携して推進
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重点取り組みポイント

１．統合アプローチ

２．研究開発と国際連携・標準化の同時進行

３．実用化までの一気通貫の研究開発

４．産業構造の意図的な変革


