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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
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H30 (2018)H29 (2017)H28 (2016)H27 (2015)H26 (2014)

推進委員会

システム実用化WG

国際連携WG

次世代都市交通WG

① ダイナミックマップ

② 人とクルマの協調

（HMI)

③ 情報セキュリティ

④ 歩行者事故低減

⑤ 次世代都市交通

実
用
化

 大規模実証実験
 重要５課題へ
の統合

 体制構築
 個別テーマ研究･開発

実用化に向け 「重要５課題」の大規模実証実験を軸に、開発・実用化を推進
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Alphabetical order

【参加者】【テーマ】

【実施時期・期間】

2017年10月～2018年12月
（期間は実証実験内容により個別に設定）
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首都高速道路を含む、関東地方を
中心とする常磐道・東名・新東名

合計 : 約 300km.

高速道路

(*JARI : Japan Automotive Research Institute)

JARI* 自動運転評価用
新テストコース

テストコース

東京臨海副都心
約25km

一般道
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路面情報、車線情報、3次元構造物など

交通規制予定情報、道路工事予定情報、広域気
象予報情報など

事故情報、渋滞情報、交通規制情報、道路工
事情報、狭域気象情報など

ITS先読み情報
（周辺車両、歩行者情報 信号情報など）

静的情報
=高精度３次元地図情報

レーザー点群情報、画像情報、走行軌跡など

動的情報

準動的情報

準静的情報

ダイナミックマップ
(自動運転・安全運転支援)

様々な主体が
所有する動的
データを活用

多用途活用

紐付けルール

図化
基盤となるデータ

３次元地図共通基盤データ

file://Fileserver02/企画/自動運転グループフォルダ/日本ITS推進フォーラム/講演原稿/南方さん/180129DMP画像作業Ver2.0.mp4
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(ステップ 1) 高精度３次元地図情報の仕様・精度の検証 (実施中)

(ステップ 2) 地図データの更新・配信システムの検証 (H.30年度)

(ステップ 3) 車両制御・運転支援のための動的データ紐付けの検証 (H.30年度)

✓ 地図データ・動的データの実証環境については、SIP-adusによって準備される。

➢ ダイナミックマップ実証実験を３つのステップで実施

GNSS

レーザー
スキャナ

カメラ

ミリ波レーダ

・公共情報やインフラからの
動的情報のダイナミック
マップ連携

道路規制情報
渋滞情報
道路更新情報
信号情報 等

ダイナミックマップセンター機能
１.地図情報仕様・精度

２.データの
更新・配信

３.動的データの活用
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上下758km分の高精度３次元地図を参加者が評価中
必要となる地物を網羅していることを確認

《H29年度実証実験途中経過》

《摘出課題例》

標準化の合意形成を目指す

（配布地図データ）

（測量時画像）

（参加者走行画像）

①データ
不整合の指摘

②測量時データ
との整合確認

③測量後の地物
撤去判明

＊今後、データメンテナンスのルール化検討が課題
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課題A

適切な運転行動の為にドライバーに教示すべき、自動走行シ
ステムの機能・状態・動作に関する事前知識および教示方法

課題B

ドライバー運転準備状態（Readiness）の検出（ドライバー
モニタリング装置の開発）および 引継ぎ（Take over)に
必要な時間の明確化

課題C

自動走行車両が有すべき他の交通参加者との
インターフェースの同定

➢自動運転車(レベル３以上)に必要なHMIに関する３つの課題に取り組み

テストコースおよび、実交通環境での実証実験
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＜ドライバー運転準備状態の検出および引継ぎに
必要な時間の研究＞

TOR: （手動運転への切り替え要請）

ド
ラ
イ
バ
ー
状
態

ドライバーモニタの開発

Time

手動運転
事象TOR

自動走行モード

ドライバー状態A

ドライバー状態B

HMIコンソーシアム

 ドライバーモニタリング装置の開発
 運転状態ベースライン指標の定義化のため、
市販車による公道でのデータ収集を開始

(1月末時点：のべ39名、7700km走行)

《次年度》

大規模実証実験参加者
国内外メーカー含む

自動運転検討会
HMI WG

人間工学部会
HMI分科会

◇レベル２，３開発車を用いた
テストコースでの検証データの充実
◇ガイドラインの策定及び標準化

データベース

日本自動車工業会 日本自動車技術会

《H29年度実証実験途中経過》

https://www.google.co.jp/url?url=https://www.aist-riss.jp/software/siet/progressive.html&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ved=0ahUKEwiPhYWy4vnYAhVK5rwKHRlJBVwQwW4IIDAF&usg=AOvVaw3Ivhbn1RADZ6ebIAKdHlB3
https://www.google.co.jp/url?url=https://hacku.yahoo.co.jp/tsukuba2015/&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ved=0ahUKEwja4Z2_4vnYAhWKxrwKHb3vBowQwW4ILjAM&usg=AOvVaw3eIa5kav0bV7_RuRxlp6Bo
https://www.google.co.jp/url?url=https://www.keio.ac.jp/ja/&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ved=0ahUKEwjLvN7R4vnYAhUGwLwKHURYDpQ4FBDBbggWMAA&usg=AOvVaw0aNeRjsdmaky5Ga11AuKCB
http://www.google.co.jp/url?url=http://www.globaldenso.com/design/&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ved=0ahUKEwijsY7h4vnYAhXEVbwKHZrPDMsQwW4IIDAF&usg=AOvVaw1OTiQglftRwxf_GwASlt-L
https://www.google.co.jp/url?url=https://www.ricoh.co.jp/case/1410_tokyotobs/&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ved=0ahUKEwjKpZDm4_nYAhWMWLwKHbl0CcwQwW4IGDAB&usg=AOvVaw1gpMoz13vwkFz7i960rbrK
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共通アーキテクチャモデル
自動運転ユースケース
脅威情報
評価(攻撃)情報

Telematics

対策
対策レベル

現状の脅威分析との比較

脅威分析ツール

セキュリティ評価ガイドライン

脆弱性評価の試行

H.30年度、評価ガイドラインに基づき実車を用いた実証実験を実施

➢車両レベルのセキュリティ評価ガイドライン策定



H.30年度、
東京臨海都市エリア
で実証実験
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➢ V2X通信技術を活用した歩車相互注意喚起システムの開発

歩行者端末による歩車間通信79GHzﾚｰﾀﾞｰによる路車間通信

■歩行者測位高精度化

■危険判定技術高度化
■高分解能利点活用■低コスト化



*ART: Advanced Rapid Transit
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➢ ART*を実現する技術・サービスの開発

 実交通環境下での利便性・
社会受容性・事業性の見極め H.30年度、東京臨海都市エリアで実証実験
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