
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

SIP 協調型自動運転の通信方式ロードマップ 

-2021年度協調型自動運転通信方式検討 TF活動報告- 
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SIP 自動運転（システムとサービスの拡張）  
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Ⅰ ユースケースの展開計画 

ユースケースの展開計画を通信方式ごとに整理した。 

（1）ユースケースの展開計画（V2I: Vehicle to Infrastructure） 

 

  

2025- 2030- 2035- 2040-

安
全
運
転
支
援
・
協
調
型
自
動
運
転

安全運転
支援

協調型
自動運転

▼既存サービスの提供状況から想定（受託者想定）

a-1-3. 路側管制による
本線車両協調
合流支援（V2I）

●モビリティサービスの展開箇所100
箇所（受託者想定）

●モビリティサービスの展開箇所
40箇所
（官民ITS構想・ロードマップ）

●モビリティサービスの展開箇所が
さらに拡大（受託者想定）

▼合流支援Day3システム
自動運転普及率30%～
（自工会資料より）

b-1-1. 信号情報による走行支援（V2I）

▼官民ITS構想・ロードマップ「限定地域における無人自動運転移動サービスを2025年度目途に40か所以上へ展開」
▼限定地域における無人自動運転移動サービス実現のためにはｂ-1-1・ｃ-2-2が必要と想定し、2025年頃に開始と想定（受託者想定）

c-2-2. 交差点の情報による走行支援（V2I）

本線合流支援(V2I) ※1
a-1-1, a-1-2

▼官民ITS構想・ロードマップ「2025年度頃の高速道路でのレベル4自動運転トラックの実現」
▼官民ITS構想・ロードマップの目標実現に向けて、本線合流支援のサービス実現を目指すと想定（受託者想定）

※1 a-1-1：予備加減速合流支援
a-1-2：本線隙間狙い合流支援

▼: ユースケース開始時期に関する想定
●: 関連するインフラ等の整備計画想定
（太字=関係省庁ロードマップ等の記載から想定 細字=受託者想定）

●自動運転車(L3以上)の
普及率30%程度に到達
（受託者想定）

b-1-1. 信号情報による走行支援（V2I）

ユースケースの一部はITS connectによりサービス提供開始済み（赤信号注意喚起・信号待ち発進準備案内）

c-2-2. 交差点の情報による走行支援（V2I）

ユースケースの一部はITS connectによりサービス提供開始済み（右折時注意喚起）

▼既存サービスの提供状況から想定（受託者想定）
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（2）ユースケースの展開計画（V2V: Vehicle to Vehicle） 

 

  

2025- 2030- 2035- 2040-

安
全
運
転
支
援
・
協
調
型
自
動
運
転

安全運転
支援

協調型
自動運転

▼既存サービスの提供状況から想定（受託者想定）

隊列走行（V2V） ※3 ※4
g-1. g-2

ネゴシエーションによる
車線変更・合流支援
(V2V) ※2

a-1-4, a-2, a-3

▼合流支援Day4システム
自動運転普及率50%～（自
工会資料より）

▼類似サービスが実証実験を実施済。実証結果の展開、あるいは実証を前提とした早期の実用化を想定
（受託者想定）

●大阪-東京の幹線高速道の
一部に優先レーン整備
（受託者想定）

●大阪-東京の幹線高速道に
優先レーン整備
（受託者想定）

●本州の幹線高速道に
優先レーン拡大
（受託者想定）

▼隊列走行の商用化（経産省「RoAD to the L4」にて想定）
▼官民ロードマップ「2025年度頃の高速道路でのレベル4自動運転トラックの実現」

c-1. 前方での急停止、急減速時の衝突回避支援（V2V）

c-3. ハザード情報による衝突回避支援（V2V）

c-2-1. 交差点の情報による走行支援（V2V）

e-1（1）. 緊急車両の情報による走行支援（V2V）※1

▼: ユースケース開始時期に関する想定
●: 関連するインフラ等の整備計画想定
（太字=関係省庁ロードマップ等の記載から想定 細字=受託者想定）

▼安全運転のための既存サービスの提供状況から想定（受託者想定）

●自動運転車(L3以上)の普
及率50%程度に到達
（受託者想定）

c-2-1. 交差点の情報による走行支援（V2V）

ユースケースの一部はITS connectによりサービス提供開始済み（右折時注意喚起）

e-1（1）. 緊急車両の情報による走行支援（V2V） ※1

ユースケースの一部はITS connectによりサービス提供開始済み（緊急車両存在通知）

▼既存サービスの提供状況から想定（受託者想定）

c-1. 前方での急停止、急減速時の衝突回避支援（V2V）

c-3. ハザード情報による衝突支援回避（V2V）

▼官民ITS構想・ロードマップ「2030年の目標：国民の豊かな暮らしを支える安全で利便性の高いデ
ジタル交通社会を世界に先駆け実現する」

▼官民ITSロードマップの目標実現に向けて、c-1のサービス実現を目指すと想定（受託者想定）

▼車線変更の支援も想定するため、c-1よりも遅れて実現すると想定
（受託者想定）

※2 a-1-4. 車同士のネゴによる合流支援（V2V）
a-2. 混雑時の車線変更の支援（V2V）
a-3. 渋滞時の非優先道路から優先道路への進入支援（V2V）

※3 g-1. 電子牽引による後続車無人隊列走行（V2V）
g-2. 追従走行並びに追従走行を利用した後続車有人隊列走行（V2V）

※1 緊急車両情報の発信は「緊急走行時」に限る想定

※4 限定車両が対象（自動運転トラック等）
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（3）ユースケースの展開計画（V2N: Vehicle to Network） 

 

2025- 2030- 2035- 2040-

安
全
運
転
支
援
・
協
調
型
自
動
運
転

安全運転
支援

協調型
自動運転

h-1. 移動サービスカーの操作・管理（V2N） ※4

f-3. 地図更新・自動生成（V2N）

f-2. 交通流の最適化のための情報収集（V2N）

f-4. ダイナミックマップ情報配信（V2N）

e-1（2）. 緊急車両の情報による走行支援（V2N）※2

b-1-2. 信号情報による走行支援（V2N）

b-1-2. 信号情報による走行支援（V2N）

先読み情報：走行計画変更（V2N） ※1
d-1, d-2, d-3, d-4, d-5

▼速やかに広範囲への展開が見込め、早期から開始することで効果が期待できることから2025年からサービス開始を想定（受託者想定）

▼SIPの研究開発動向から早期の実現を想定（受託者想定）

▼既存サービスの提供状況から想定（受託者想定）

▼実現に向けた技術検証が必要であるため、他のユースケースより遅れて実現すると想定（受託者想定）

●モビリティサービスの展開箇所100箇所（受託者想定）●モビリティサービスの展開箇所40箇所

▼遠隔監視を用いた移動サービスカーの実用化（経産省「RoAD to the L4」にて想定）
▼官民ITS構想・ロードマップ「限定地域における無人自動運転移動サービスを2025年度目途に40か所以上へ展開」
▼類似サービスの実証実験を実施
▼実証結果の展開、あるいは実証を前提とした早期の実用化を想定（受託者想定）

▼f-3.について実証実験に
よる技術検証が必要※3

f-3. 地図更新・自動生成（V2N）

f-2. 交通流の最適化のための情報収集（V2N）

f-4. ダイナミックマップ情報配信（V2N）

f-1. 救援要請(e-Call)（V2N）

e-1（2）. 緊急車両の情報による走行支援（V2N）※2

先読み情報：走行計画変更（V2N） ※1
d-1, d-2, d-3, d-4, d-5

▼自動運転車の普及には時間を要し、当面は安全運転支援のためにサービスが提供されると想定
SIPの研究開発動向から、2025年頃に開始と想定（受託者想定）

※1 d-1. 異常車両の通知による走行支援（V2N）、d-2. 逆走車の通知による走行支援（V2N）、d-3. 渋滞の情報による走行支援（V2N）、
d-4. 分岐・出口渋滞支援（V2N）、d-5. ハザード情報による走行支援（V2N）

※2 緊急車両情報の発信は「緊急走行時」に限る想定
※3 通信要件検討の際の関係団体ヒアリング結果より
※4 限定車両が対象（デマンドバス等）

▼OEMテレマティクスサービスによるサービス開始（車両情報・走行情報の収集）

▼: ユースケース開始時期に関する想定
●: 関連するインフラ等の整備計画想定
（太字=関係省庁ロードマップ等の記載から想定 細字=受託者想定）

▼SIPにて自動運転のためのV2Nによる信号情報の提供に向けた検討・研究開発を実施中

▼SIPの研究開発動向から、2025年頃に開始と想定（受託者想定）

▼受託者想定（自動運転のためのユースケース開始時期については議論が必要）

▼SIPにて実証を実施

f-1. 救援要請(e-Call)（V2N）

ユースケースの一部はヘルプネットによりサービス提供開始済み

▼既存サービスの提供状況から想定（受託者想定）
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Ⅱ ユースケースの展開計画実現のための SIP協調型自動運転の通信方式

ロードマップ 

続いて、ユースケース展開計画実現のための実施事項を詳細化し、協調型自動運転通信

方式のロードマップを作成した。 

 

2020- 2025- 2030- 2035- 2040-

2022 (R4) 2023 (R5) 2024 (R6)

（
参
考
）
国
際
動
向

米国

欧州

中国

国際

日本

想定される
通信方式

A
)

ユ
ー
ス
ケ
ー
ス
の
実
用
化
に
向
け
た
取
組
み

A-1)セキュリティ・プラ
イバシー対策の策定

A-2）車載機共用に
関する方針の策定

A-3) 通信方式の世
代交代に関する方針
の策定

A-4) ビジネスモデル
の確立

A-5) 通信品質の確
保

A-6) 責任分担の明
確化

B
) 

新
た
な
通
信
方
式
（
5.

9G
H

z

帯
）
の
実
用
化
に
向
け
た
取
組
み

B-1)周波数利用
可能化

B-2)規格化、
仕様化

B-3)機器開発、
実用化

IEEE 802.11bd策定

（IEEE）

RSUによる路路間通信ネットワーク構築
V2Xアセス化

（EuroNCAP）

5.9GHz帯でのDSRCからC-
V2Xへの移行完了

5.9GHz帯での周波数・方式の割当変更
（V2X帯域の縮小・DSRCからC-V2Xへの移行を係争中）

5GのV2Nサービス展開開始（DG MOVE）

2040年以降全ての道路で
完全自動運転が実現

（DG MOVE）

プロトコルの検討

（EuroNCAP）

V2X安全評価
基準の策定

（EuroNCAP） 調停UCの展開開始
(DG MOVE)ITS-G5の高度化検討

（C2CCC）

3GPP Release18 策定

（3GPP）

（FCC）

（中国自動車工程学会）

インテリジェント・コネクテッド・ビークル（ICV）普及

PA/CA:自動車販売全体の50％
HAレベル自動車の市場投入
C-V2X端末の新車搭載率50%

PA/CA:自動車販売全体の70％
HA:自動車販売全体の20%
C-V2X端末搭載車の基本的な普及達成

PA: 一部自動運転 (L2相当)
CA: 条件付き自動運転(L3相当)
HA: 高度自動運転 (L4相当)

（C-Roadsのうちチェコ実施計画）

周波数利用可能化
（必要な場合）

チャネル・帯域幅割付検討

通信プロトコル原案検討 通信規格策定

通信規格発行

アプリ仕様検討

車載機共通仕様検討

路側機共通仕様検討

製品開発
試行運用

5.9GHz車載機搭載

5.9GHz路側機展開

普及率
30%

普及率
50%

車載機原案検討

路側機共通仕様発行

車載機共通仕様発行

アプリ仕様発行（以降、アプリ展開時期に応じて順次発行）

700MHz帯ITS

新たな通信方式（5.9GHz）

セキュリティ・プライバシー
方針検討

セキュリティ・プライバシー
仕様検討

セキュリティ・プライバシー仕様発行

通信方式の世代交代に関する方針の検討

車載機共用に関する方針の検討

JNCAP※１ 追加新規項目検討、調査研究、試験・評価方法検討
※１ V2Xを含む運転支援技術の自動車アセス化

予備試験

周波数再編アクションプラン 次世代モビリティ向けに＋30MHz

ビジネスモデルの確立方法の検討

通信品質の確保方策の検討

責任分担の考え方の整理

セキュリティスキーム検討 セキュリティスキーム構築

V2I（同報）
V2V（同報：連続）

V2V（同報：緊急）
V2I

（調停）
V2V

（ネゴシエーション）

ITS-G5 RSU実装加速化（C-Roads）

車載機接続性確認スキーム構築


