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出会い頭衝突防止（提案団体数：１３）
優先度 高 高 高 高 高 高 高 高 高 高 中 - -

車車間通信 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

路車間通信 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

700MHz帯 ○ ○ ○ ○ ○ △ ○（車車間通信） ○

5.8GHz帯 ○ ○ ○（路車間通信）

①通信距離
　（車車間通
信）

交差点より車両A
側：十数ｍ程度、
車両B側：100m程
度　※ASVでのモ
デルケースを想定

- 交差点から数mに
ある一時停止地点
において、交差点
から約90m程度の
範囲内で交差道路
を走行し交差点に
接近している車両
Ｂを検知できること

200m ASVシステム定
義に準拠

交差点から１００ｍ
程度の領域で相互
の車両が通信でき
ること。ただし、非
優先道路側につい
ては一時停止を行
うため２０ｍ程度で
も問題はない。

見通し内80m+見
通し外10m 程度

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

　（路車間通信）交差点より車両A
側：十数ｍ程度

交差点から数十
m程度

- ARIB T-75の規
格範囲

- - 25m程度 -

②通信内容
　（車車間通
信）

車両BのID、位
置、速度、方向
等

各車両の位置情
報など

車両情報（位置、
速度等）

車両ＢのＩＤ、位
置、速度、方向、
制御情報等

車両ID,位置,速
度,方向,車種,制
御情報等

ASVシステム定
義に準拠

各車両のＩＤ、位
置、速度、方向、
制御情報　等

車両のＩＤ、位置、
速度、方向、制御
情報　等

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

　（路車間通信）センシングした車
両Bの情報（ID、位
置、速度、方向
等）、信号情報、道
路形状　等

優先道路車両の
位置、速度、方向
等

接近車両情報な
ど

車両情報（位置、
速度等）、道路線
形情報等

車両ID,位置,速
度,方向,車種,制
御情報等（車両
判断型）

- - 報知する画像・音
声情報

-

③通信頻度 データ送信周期は
100ms（但し、車車
間通信では車速度
に応じて送信周期
を可変にする可能
性あり）

100ms程度 1sec データ送信周期：
100ms（車速感応
により周期可変）

周期：100ms程度 １００ｍｓ毎に更新
した②通信内容
を送信

100ms毎に検知
できること
（実現不可能な場
合はそのレベル
でサービスを実
現）

ASVシステム定
義に準拠

時速６０ｋｍ以上で
走行する車両Ｂの
位置を１００ｍｓ毎
に検知できること。
なお、車両の速度
がそれより小さい
場合は、通信頻度
を低下させて通信
トラフィック密度を
下げる必要があ
る。（ＩＴＳ－Ｆｏｒｕｍ
ＲＣ－００５参照）

各車両の位置を
約５００ｍｓ毎に検
知できること。た
だし、低速車両に
ついては約５ｍ移
動毎、あるいは約
３秒毎に検知でき
ること。

⑤の要件を満た
せるようにﾊﾟｹｯﾄ
送信間隔を選択
できれば可

- ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

④遅延時間 0.3s程度（システ
ム遅延時間）

数百ms程度以下 100msec - ドライバー反応時
間等も考慮して、
システム遅延時
間の許容値を今
後決めていく必要
がある。

アプリケーション
レベルでの遅延
時間が、１ｓ以内
であること

100ms以内
車車：車両が受信
した情報やセンシ
ングした情報を処
理し、送信するまで
の処理遅延時間
路車：路側がセン
シングした情報等
を処理し、送信す
るまでの処理遅延
時間
（実現不可能な場
合はそのレベルで
サービスを実現）

情報提供レベル
に依存

アプリケーション
レベルでの遅延
時間が、数mS以
内であること

アプリケーション
レベルでの遅延
時間が約１ｓ以内
であること。（低速
車両は除く）

車両情報の通信パ
ケット化（送信処理
遅延）＋エア上の
遅れ＋受信パケッ
トからの情報取り
出し（受信処理遅
延）を含めたシステ
ムとしての遅延とし
て数100ms程度と
考える。

- ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

⑤通信品質 路車間通信：パ
ケット到達率90%
以上
車車間通信：パ
ケット到達率80%
以上

パケット到達率
90％以上

TBD パケット到達率：
80％以上

今度の検討が必
要

④遅延時間内
に、パケットが到
達する確率が０．
８以上あること

車車：通信品質だ
けでなく、自車位置
精度やシステムの
遅延時間など全体
の設計として品質
を決めていく必要
がある。
路車：通信品質だ
けでなく、センサ検
知精度やシステム
の遅延時間など全
体の設計として品
質を決めていく必
要がある。

情報提供レベル
に依存

１パケットの到達
率が上記①の通
信範囲内のどの
場所においても８
０％以上あるこ
と。

パケットレベルで
の到達率が０．５
以上あること。

通信距離内で1s累
積で95%以上のﾊﾟ
ｹｯﾄ到達
（車両挙動は１ｓ程
度では大きく変化
しないため、届い
たパケット情報から
1s後の車両位置は
予測できると考え
るため（安全運転
支援のための情報
提供アプリケーショ
ン程度は構築可能
と考える））

- ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

⑥通信相手数 通信距離内に存
在しうる全車両台
数

規定なし TBD 今度の検討が必
要

④遅延時間内
に、数十台程度
の車両と通信で
きること

車車：数台～1,000
台程度規模
参考までに記載。
システムや対象箇
所の走行速度によ
り通信相手数は異
なる。
路車：数台

ASVシステム定
義に準拠

８８台程度の周辺
車両がそれぞれ定
期パケット（②の通
信内容を③の通信
頻度で送信するパ
ケット）を送信して
いる状況で、上記
の条件を満足する
こと（５．８ＧＨｚ帯
の場合）。７００ＭＨ
ｚ帯の場合は、より
広範囲の車両端末
の影響を考慮する
必要がある。

同報通信を行う。
エリア内には３０
０台程度の車両
が存在する。

車車間：～100台
程度
路車間：基本的に
1対1

- ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

⑦その他 - - TBD - アクセス方式：ＣＳ
ＭＡ／ＣＡ方式
通信エリア内に進
入した車両と即時
に通信を開始する
必要があるため

アクセス方式（車
車）：
緊急車両等からの
発信や路側通信
（同じ周波数を共
有する場合）の優
先制御等が可能な
方式が望ましい。

- アクセス方式：
CSMA/CA方式は、車
が混雑した環境では
遅延時間が数10mS
程度以上に長くなる
ため、リアルタイム性
が要求される衝突防
止アプリには不向き。
また隠れ端末、さらさ
れ端末の影響を受
け、近接した車両同
士でも大きな遅延が
発生する可能性が高
い。車両間の同期を
前提とした改善方式
もあるが、移動する環
境でどのようにして精
度の高い同期をとる
のかという問題があ
る。CSMA/CAに代わ
る方式の候補として
は、スプレッドアロハ
方式がある。

アクセス方式：Ｃ
ＳＭＡ／ＣＡ方式
多数の車両士で
同一チャネルを
共用して通信を
行うため、無線ア
クセス方式として
は、他車両が電
波を出していない
時に電波を出す
ＣＳＭＡ／ＣＡ方
式が適当。

- - ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

車車間通信と路車
間通信の間の併用
方法や占有比率の
算定。
標題の利用イメー
ジの実現に限ら
ず、システムの実
用化にあたって
は、サービスの運
用主体や電波管理
等の管理機能や体
制の構築等を検討
していく事が必要。

システムの実用
化にあたり、電
波管理や保守を
行う運用・管理
機能を明確化す
ること及びその
運用管理をする
体制を構築する
必要がある。

位置情報の精度
の確保。

- 路車間エリアの
通知方法。車車/
路車通信の運用
方法の検討。

ドライバーへ情報
提供するための
条件、方法
通信エリアの確
保

通信の信頼性、
位置情報の精度
が課題である。こ
れらのレベルを向
上させることで、
適用可能なアプリ
も高度化可能とな
る。（車車）

過信、不信を誘
発せず、かつ普
及期にも効果が
あるシステム構築
および社会基盤

方式を検討する場合
には、すべての可能
性のある方式を初め
から排除するのでは
なく、すべてを検討の
土俵に上げることが
肝要である。その上
で、ASVの道路モデ
ルや実際に起こりうる
トラフィック環境を想
定した共通の条件を
設定し、きちんと性能
比較評価をおこなっ
てから方式検討をす
る必要がある。また、
各種方式のプロトタイ
プを試作し、フィール
ドでの比較評価を行う
ことが望ましい。

・ドライバーに対
する注意喚起方
法（アプリケーショ
ン）。
・事故防止に必要
な車両位置の推
定精度の確保。

車両の位置精度
地図情報の共有
化
高架の上下判定

- ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

その他 - - 車路車間通信と
の併用も考えら
れる。
車車間通信の普
及を考えると、路
車間通信ででき
ることは、路車間
通信で対応する
のが良いと思わ
れる。
運転者が誤認し
ないよう当アプリ
ケーションの実用
性について確認
が必要と思われ
る。

- ニーズに応じて、
交差点における
他の利用サービ
スと組み合わせ
た提供が重要。

- - - 2012年の実用化
以降も、システム
の課題解決、性
能向上のための
研究開発を並行
して実施すること
が強く望まれる。

- - 低コストでシンプル
な機器構成となる
車載システムの実
現、事故低減効
果、インフラ投資の
費用対効果などを
鑑みて、路車協調
システムと車車間
通信システムの役
割分担、連携を検
討することが必要
と考える。

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

実現に向けた課題

-

-

数十m程度 約200m システム遅延時
間、ドライバー反
応時間を決めたう
えで検討が必要

当該車両のID、
送信時刻、位置
情報、走行速度
（可能であれば加
速度も）、画像

使用する周波数帯

どちらでも可

無線システム

交差点から数ｍ
にある一時停止
の地点において、
交差点から９０ｍ
の範囲内で車両
Ｂが接近している
ことを検知できる
こと

車両Ｂの車両情
報（ＩＤ、位置、速
度、方向、制御情
報　等）

700MHz帯と5.8GHz帯を
うまく組み合わせる方法
を検討することが望ま
れる

下記要求要件を
満たすメディア

車載システムがシンプ
ルな機器構成となるよう
に、使用する周波数帯
の検討を行っていくべき

700MHz～6GHzの
間の周波数利用

無
線
シ
ス
テ
ム
に
求
め
ら
れ
る
機
能
と
要
求
条
件



追突防止（提案団体数：１２）
優先度 高 高 高 高 高 高 高 高 高 低 - -

車車間通信 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

路車間通信 ○ ○ ○ ○

700MHz帯 ○ ○ ○ ○ △ ○（車車間通信） ○

5.8GHz帯 ○ ○ ○（路車間通信） ○

①通信距離
　（車車間通
信）

５００ｍ程度 300m 約２００ｍ 車両前方あるいは
後方375m程度の範
囲内で接近してい
る車両Ｂを検知でき
ること。（大型車は
600m程度）

410m - 車両の前後１００ｍ
～２００ｍ。対向車
線の車両について
は遮蔽物の有無な
どによって影響を受
けるため、特に規
定はしない。また、
各車両のマルチ
ホップ通信により、
数ｋｍの通信を行
う。

～170m程度（一般道）
～600m程度（自専道、大型
車）

ASVで検討中であ
り、その結果を踏
襲したい。

　（路車間通信）- - - - ARIB T-75の規格範囲 - - - -
②通信内容
　（車車間通
信）

停車／低速走行
／急減速する車
両のＩＤ、速度、方
向、制御情報等

当該車両のID、送
信時刻、位置情
報、走行速度(可
能であれば加速
度も)

約２００ｍ 車両情報（位置、
速度等）、等

車両ＢのＩＤ、位
置、速度、方向、
制御情報等

車両ID,位置,速度,方向,車種,制
御情報等

車両ＢのＩＤ、制御情報、パケッ
ト送信方向　等

事故の種類、事故
発生位置、事故を
確認した時刻　等

車両のＩＤ、位置、速度、方向、
制御情報　等

ASVで検討中であ
り、その結果を踏
襲したい。

　（路車間通信）- - - 車両情報（位置、
速度等）、道路線
形情報等

- コンテンツ配信型（スマートウェイ
等）はコンテンツを配信
車両判断型は車両ID,位置,速度,
方向,車種,制御情報等

- - - -

③通信頻度 １００ｍｓ～５００ｍ
ｓ毎

1sec データ送信周期：
１００ｍｓ（車速感
応により周期可
変）

周期：100ms程度 １００ｍｓ毎に更新
した②通信内容を
送信

ASVシステム定義
に準拠

コンテンツ配信型（スマートウェ
イ等）はゾーン内で2回以上受
信（約350ms周期）
車両判断型は100ms毎に検知
できること

車両Ｂが急ブレーキを踏んだ
と同時に他の定期パケットに
優先してパケット送信

約５００ｍｓ毎。た
だし、事故発生地
点から遠方（３００
ｍ程度）の場合
は、３秒程度毎。

⑤の要件を満たせるようにﾊﾟ
ｹｯﾄ送信間隔を選択できれば
可

- ASVで検討中であ
り、その結果を踏
襲したい。

④遅延時間 アプリケーションレ
ベルでの遅延時
間が、１ｓ程度

50msec - ドライバー反応時
間等も考慮して、
システム遅延時間
の許容値を今後
決めていく必要が
ある

アプリケーションレ
ベルでの遅延時
間が、１ｓ以内であ
ること

情報提供レベルに
依存

100ms以内
車車：車両が受信した情報や
センシングした情報を処理し、
送信するまでの処理遅延時間
路車：路側がセンシングした情
報等を処理し、送信するまでの
処理遅延時間
（実現不可能な場合はそのレ
ベルでサービスを実現）

アプリケーションレベルでの遅
延時間が、数mS以内であるこ
と

アプリケーションレ
ベルでの遅延時
間が約１ｓ以内で
あること。

車両情報の通信パケット化（送
信処理遅延）＋エア上の遅れ
＋受信パケットからの情報取り
出し（受信処理遅延）を含めた
システムとしての遅延として数
100ms程度と考える。

- ASVで検討中であ
り、その結果を踏
襲したい。

⑤通信品質 パケットレベルで
の到達率が０．８
以上

TBD パケット到達率８
０％以上

パケット到達率８
０％以上

④遅延時間内に、
パケットが到達す
る確率が０．８以
上あること

情報提供レベルに
依存

車車：通信品質だけでなく、自
車位置精度やシステムの遅延
時間など全体の設計として品
質を決めていく必要がある。
路車：通信品質だけでなく、セ
ンサ検知精度やシステムの遅
延時間など全体の設計として
品質を決めていく必要がある。

１パケットの到達率が８０％以
上あること。

パケットレベルで
の到達率が０．５
以上あること。

通信距離内で1s累積で95%以
上のﾊﾟｹｯﾄ到達
（車両挙動は1s程度では大きく
変化しないため、届いたパケッ
ト情報から1s後の車両位置は
予測できると考えるため（安全
運転支援のための情報提供ア
プリケーション程度は構築可能
と考える））

- ASVで検討中であ
り、その結果を踏
襲したい。

⑥通信相手数 １００台程度 TBD - 今後の検討が必
要

④遅延時間内に、
数十台程度の車
両と通信できるこ
と

ASVシステム定義
に準拠

車車：数台～1,000台程度規模
参考までに記載。
システムや対象箇所の走行速
度により通信相手数は異なる。
路車：数台

８８台程度の周辺車両がそれ
ぞれ定期パケット（②の通信内
容を③の通信頻度で送信する
パケット）を送信している状況
で、上記の条件を満足すること
（５．８ＧＨｚ帯の場合）。７００Ｍ
Ｈｚ帯の場合は、より広範囲の
車両端末の影響を考慮する必
要がある。

同報通信を行う。
エリア内には３００
台程度の車両が
存在する。

～100台 - ASVで検討中であ
り、その結果を踏
襲したい。

⑦その他 無線通信方式：Ｏ
ＦＤＭ、ＣＳＭＡ／
ＣＡ
多数の車両同士
がマルチパス環境
で同時に通信する
必要があることか
ら、変調方式とし
てはＯＦＤＭ、アク
セス方式としては
ＣＳＭＡ／ＣＡが適
当。

TBD - 今後の検討が必
要

アクセス方式：ＣＳ
ＭＡ／ＣＡ方式
通信エリア内に進
入した車両と即時
に通信を開始する
必要があるため

- アクセス方式（車車）：
緊急車両等からの発信や路側
通信（同じ周波数を共有する
場合）の優先制御等が可能な
方式が望ましい。

アクセス方式：CSMA/CA方式
は、車が混雑した環境では遅
延時間が数10mS程度以上に
長くなるため、リアルタイム性
が要求される衝突防止アプリ
には不向き。また隠れ端末、さ
らされ端末の影響を受け、近
接した車両同士でも大きな遅
延が発生する可能性が高い。
車両間の同期を前提とした改
善方式もあるが、移動する環
境でどのようにして精度の高い
同期をとるのかという問題があ
る。CSMA/CAに代わる方式の
候補としては、スプレッドアロハ
方式がある。

アクセス方式：ＣＳ
ＭＡ／ＣＡ方式
多数の車両士で
同一チャネルを共
用して通信を行う
ため、無線アクセ
ス方式としては、
他車両が電波を
出していない時に
電波を出すＣＳＭ
Ａ／ＣＡ方式が適
当。

- - ASVで検討中であ
り、その結果を踏
襲したい。

車車間通信環境
下での通信品質
の確保、セキュリ
ティなど

位置情報の精度
の確保

- 路車間エリアの通
知方法。車車/路
車通信の運用方
法の検討。

ドライバーへ情報
提供するための条
件、方法
通信エリアの確保

過信、不信を誘発
せず、かつ普及期
にも効果があるシ
ステム構築および
社会基盤

通信の信頼性、位置情報の精
度が課題である。これらのレベ
ルを向上させることで、適用可
能なアプリも高度化可能とな
る。（車車）

方式を検討する場合には、すべ
ての可能性のある方式を初めか
ら排除するのではなく、すべてを
検討の土俵に上げることが肝要
である。その上で、ASVの道路モ
デルや実際に起こりうるトラフィッ
ク環境を想定した共通の条件を
設定し、きちんと性能比較評価を
おこなってから方式検討をする必
要がある。また、各種方式のプロ
トタイプを試作し、フィールドでの
比較評価を行うことが望ましい。

・各車両が、どの
ように事故や渋滞
を認識するか。
・至近距離で事故
が発生した際に、
どのように低遅延
で情報を伝達する
か。

高架の上下判定 - ASVで検討中であ
り、その結果を踏
襲したい。

その他 安全運転支援だ
けでなく渋滞悪化
の回避の観点か
らも有効と考える

- - ニーズに応じて、
交差点における他
の利用サービスと
組み合わせた提
供が重要。

- - - 2012年の実用化以降も、シス
テムの課題解決、性能向上の
ための研究開発を並行して実
施することが強く望まれる。

- - 低コストでシンプ
ルな機器構成とな
る車載システムの
実現、事故低減効
果、インフラ投資
の費用対効果な
どを鑑みて、路車
協調システムと車
車間通信システム
の役割分担、連携
を検討することが
必要と考える。

ASVで検討中であ
り、その結果を踏
襲したい。

無線システム

どちらでも可
下記要求要件を満たすメディ
ア

車載システムがシンプル
な機器構成となるように、
使用する周波数帯の検
討を行っていくべき

700MHz～6GHzの
間の周波数利用

使用する周波数帯

-

-

無
線
シ
ス
テ
ム
に
求
め
ら
れ
る
機
能
と
要
求
条
件

実現に向けた課
題

システム遅延時
間、ドライバー反
応時間を決めたう
えで、検討が必要

ASVシステム定義
に準拠

ASVシステム定義
に準拠



右折時衝突防止（提案団体数：１１）
優先度 高 高 高 高 高 高 中 中 中 - -

無線システム

車車間通信 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

路車間通信 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○（路側センサー併用） ○

700MHz帯 ○ ○ ○（車車間通信） ○ ○ △

5.8GHz帯 ○（路車間通信） ○

①通信距離
　（車車間通信）

交差点より車両A
側：50m程度、車
両B側100m程度
※ASVでのモデ
ルケースを想定

270m - 110m程度 交差点で右折待
ちをする地点にお
いて、交差点から
約90m程度の範
囲内で対向車線
を走行し交差点
に接近している車
両Ｂを検知できる
こと。なお、車両
Ｂは対向の右折
待ち車両により見
通しが困難な場
合もある。

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

　（路車間通信） 交差点より車両A
側：50m程度

ARIB T-75の規
格範囲

交差点より数十
ｍ

20m程度 - -

②通信内容
　（車車間通信）

車両BのID、位
置、速度、方向
等

車両情報（位置、
速度等）、等

車両ID,位置,速度,
方向,車種,制御情
報等

- 車両のＩＤ、位置、
速度、方向、制御
情報　等

車両ＢのＩＤ、位
置、速度、方向、
制御情報等

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

　（路車間通信） センシングした対
向直進車両や後
方接近二輪車の
情報（ID、位置、
速度、方向
等）、歩行者や自
転車の情報（存
在有無、位置、速
度、方向　等）、
信号情報、道路
形状　等

車両情報（位置、
速度等）、信号情
報、道路線形情
報等

車両ID,位置,速度,
方向,車種,制御情
報等（車両判断
型）

対応直進車の位
置、速度、方向
等

報知する画像・音
声情報

- -

③通信頻度 データ送信周期
は100ms（車車間
通信の場合、車
速度に応じて送
信周期を可変に
する可能性あり）

周期：100ms程度 ASVシステム定
義に準拠

100ms毎に検知
できること
（実現不可能な場
合はそのレベル
でサービスを実
現）

時速６０ｋｍ以上で走行する車
両Ｂの位置を１００ｍｓ毎に検
知できること。なお、車両の速
度がそれより小さい場合は、通
信頻度を低下させて通信トラ
フィック密度を下げる必要があ
る。（ＩＴＳ－Ｆｏｒｕｍ　ＲＣ－００５
参照）

～100ms程度 1sec ⑤の要件を満た
せるようにﾊﾟｹｯﾄ
送信間隔を選択
できれば可

１００ｍｓ毎に更
新した②通信内
容を送信

- ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

④遅延時間 0.3s程度（システ
ム遅延時間）

ドライバー反応時
間等も考慮して、
システム遅延時
間の許容値を今
後決めていく必要
がある

情報提供レベル
に依存

100ms以内
車車：車両が受信し
た情報やセンシン
グした情報を処理
し、送信するまでの
処理遅延時間
路車：路側がセンシ
ングした情報等を
処理し、送信するま
での処理遅延時間
（実現不可能な場
合はそのレベルで
サービスを実現）

アプリケーションレベルでの遅
延時間が、数mS以内であるこ
と

数百m sec程度
以下

100msec 車両情報の通信
パケット化（送信
処理遅延）＋エア
上の遅れ＋受信
パケットからの情
報取り出し（受信
処理遅延）を含め
たシステムとして
の遅延として数
100ms程度と考え
る。

アプリケーション
レベルでの遅延
時間が、１ｓ以内
であること

- ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

⑤通信品質 路車間通信：パ
ケット到達率90%
以上
車車間通信：パ
ケット到達率80%
以上

今後の検討が必
要

情報提供レベル
に依存

車車：通信品質だ
けでなく、自車位
置精度やシステ
ムの遅延時間な
ど全体の設計とし
て品質を決めて
いく必要がある。
路車：通信品質だ
けでなく、センサ
検知精度やシス
テムの遅延時間
など全体の設計
として品質を決め
ていく必要があ
る。

１パケットの到達率が上記①の
通信範囲内のどの場所におい
ても８０％以上あること。

パケット到達率
90%以上

TBD 通信距離内で1s
累積で95%以上の
ﾊﾟｹｯﾄ到達
（車両挙動は１ｓ
程度では大きく変
化しないため、届
いたパケット情報
から1s後の車両
位置は予測でき
ると考えるため
（安全運転支援
のための情報提
供アプリケーショ
ン程度は構築可
能と考える））

④遅延時間内
に、パケットが到
達する確率が０．
８以上あること

- ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

⑥通信相手数 通信距離内に存
在しうる全車両台
数

今後の検討が必
要

ASVシステム定
義に準拠

車車：数台～1,000
台程度規模
参考までに記載。
システムや対象箇
所の走行速度によ
り通信相手数は異
なる。
路車：数台

８８台程度の周辺車両がそれ
ぞれ定期パケット（②の通信内
容を③の通信頻度で送信する
パケット）を送信している状況
で、上記の条件を満足すること
（５．８ＧＨｚ帯の場合）。７００Ｍ
Ｈｚ帯の場合は、より広範囲の
車両端末の影響を考慮する必
要がある。

規定なし TBD 車車間：～100台
程度
路車間：基本的に
1対1

④遅延時間内
に、数十台程度
の車両と通信で
きること

- ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

⑦その他 - - アクセス方式（車
車）：
緊急車両等からの
発信や路側通信
（同じ周波数を共有
する場合）の優先
制御等が可能な方
式が望ましい。

アクセス方式：CSMA/CA方式
は、車が混雑した環境では遅
延時間が数10mS程度以上に
長くなるため、リアルタイム性
が要求される衝突防止アプリに
は不向き。また隠れ端末、さら
され端末の影響を受け、近接し
た車両同士でも大きな遅延が
発生する可能性が高い。車両
間の同期を前提とした改善方
式もあるが、移動する環境でど
のようにして精度の高い同期を
とるのかという問題がある。
CSMA/CAに代わる方式の候
補としては、スプレッドアロハ方
式がある。

- TBD - アクセス方式：ＣＳ
ＭＡ／ＣＡ方式
通信エリア内に進
入した車両と即時
に通信を開始す
る必要があるた
め

- ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

車車間通信と路
車間通信の間の
併用方法や占有
比率の算定。

路車間エリアの
通知方法。車車/
路車通信の運用
方法の検討。

過信、不信を誘
発せず、かつ普
及期にも効果が
あるシステム構築
および社会基盤

通信の信頼性、
位置情報の精度
が課題である。こ
れらのレベルを向
上させることで、
適用可能なアプリ
も高度化可能とな
る。（車車）

方式を検討する場合には、す
べての可能性のある方式を初
めから排除するのではなく、す
べてを検討の土俵に上げること
が肝要である。その上で、ASV
の道路モデルや実際に起こりう
るトラフィック環境を想定した共
通の条件を設定し、きちんと性
能比較評価をおこなってから方
式検討をする必要がある。ま
た、各種方式のプロトタイプを
試作し、フィールドでの比較評
価を行うことが望ましい。

システムの実用
化にあたり、電波
管理や保守を行
う運用・管理機能
を明確化すること
及びその運用管
理をする体制を
構築する必要が
ある。

位置情報の精度
の確保。多数の
車両が存在した
場合の実用性の
確認。

車両の位置精度
地図情報の共有
化
高架の上下判定

ドライバーへ情報
提供するための
条件、方法

- ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

その他 ニーズに応じて、
交差点における
他の利用サービ
スと組み合わせ
た提供が重要。

- - 2012年の実用化以降も、シス
テムの課題解決、性能向上の
ための研究開発を並行して実
施することが強く望まれる。

- 車車間通信の普
及を考えると、路
車間通信ででき
ることは、路車間
通信で対応する
のが良いと思わ
れる。

- - 低コストでシンプルな機器構成と
なる車載システムの実現、事故
低減効果、インフラ投資の費用
対効果などを鑑みて、路車協調
システムと車車間通信システム
の役割分担、連携を検討するこ
とが必要と考える。

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

実現に向けた課題

100m程度

当該車両のID、
送信時刻、位置
情報、走行速度
(可能であれば加
速度も)

システム遅延時
間、ドライバー反
応時間を決めたう
えで、検討が必
要。

ASVシステム定
義に準拠

ASVシステム定
義に準拠

無
線
シ
ス
テ
ム
に
求
め
ら
れ
る
機
能
と
要
求
条
件

-

-

交差点中心から３３．５ｍ以内
の範囲を交差点に向かって走
行中の車両Ａが、交差点中心
から９０ｍの範囲内で車両Ｂが
接近していることを検知できる
こと

700MHz帯と5.8GHz帯をうまく組み
合わせる方法を検討することが望
まれる

使用する周波数帯

どちらでも可
下記要求条件を
満たすメディア

車載システムがシンプルな機器構成
となるように、使用する周波数帯の検
討を行っていくべき

700MHz～6GHzの
間の周波数利用

車両Ｂの車両情報（ＩＤ、位置、
速度、方向、制御情報　等）



歩行者衝突防止（提案団体数：７）
優先度 高 高 高 高 高 中 -

車車間通信 ○ ○

路車間通信 ○ ○ ○ ○ ○ ○

700MHz帯 ○ ○ ○ △ ○路歩: アクティブ RFタグ通信

5.8GHz帯 ○ ○

①通信距離
　（車車間通信）

交差点より車両A
側：50m程度、車
両B側100m程度
※ASVでのモデ
ルケースを想定

- - 車両前方あるい
は後方約600m程
度の範囲内で接
近している車両Ｂ
を検知できること

- -

　（路車間通信） 交差点より車両A
側：50m程度

交差点より数十
ｍ

システム遅延時
間、ドライバー反
応時間を決めた
うえで、検討が必
要

- 路車：100m以上、　歩路：20m
以上

ARIB T-75の規格範囲

②通信内容
　（車車間通信）

車両BのID、位
置、速度、方向
等

- - 車両ＢのＩＤ、位
置、速度、方向、
制御情報等

- -

　（路車間通信） センシングした対
向直進車両や後
方接近二輪車の
情報（ID、位置、
速度、方向
等）、歩行者や自
転車の情報（存
在有無、位置、速
度、方向　等）、
信号情報、道路
形状　等

歩行者・自転車
の位置、速度、方
向　等

歩行者情報（位
置、速度等）、信
号情報、道路線
形情報等

- 歩行者の存在・交差点進入度
合い・速度

車両ID,位置,速度,方向,車種,
制御情報等（車両判断型）

③通信頻度 データ送信周期
は100ms（車車間
通信の場合、車
速度に応じて送
信周期を可変に
する可能性あり）

～100ms程度 100ms程度 １００ｍｓ毎に更
新した②通信内
容を送信

1回／0.5～1s 100ms毎に検知できること
（実現不可能な場合はそのレ
ベルでサービスを実現）

-

④遅延時間 0.3s程度（システ
ム遅延時間）

数百m sec程度
以下

ドライバー反応時
間等も考慮して、
システム遅延時
間の許容値を今
後決めていく必要
がある

アプリケーション
レベルでの遅延
時間が、１ｓ以内
であること

100ms程度 100ms以内
路側がセンシングした情報等
を処理し、送信するまでの処
理遅延時間
（実現不可能な場合はそのレ
ベルでサービスを実現）

-

⑤通信品質 路車間通信：パ
ケット到達率90%
以上
車車間通信：パ
ケット到達率80%
以上

パケット到達率
90%以上

今後の検討が必
要

④遅延時間内
に、パケットが到
達する確率が０．
８以上あること

PER 10-2以下、100kbps以下
程度

通信品質だけでなく、センサ
検知精度やシステムの遅延
時間など全体の設計として品
質を決めていく必要がある。

-

⑥通信相手数 通信距離内に存
在しうる全車両台
数

規定なし 今後の検討が必
要

④遅延時間内
に、数十台程度
の車両と通信で
きること

路車：1対50、　路歩：1対100 数台 -

⑦その他 - - アクセス方式：Ｃ
ＳＭＡ／ＣＡ方式
通信エリア内に
進入した車両と即
時に通信を開始
する必要がある
ため

- - -

車車間通信と路
車間通信の間の
併用方法や占有
比率の算定。

システムの実用
化にあたり、電波
管理や保守を行
う運用・管理機能
を明確化すること
及びその運用管
理をする体制を
構築する必要が
ある。

- 歩行者、ドライ
バーへ情報提供
するための条件、
方法
通信エリアの確
保

タグによる歩行者位置・速度・
移動方向検出
電波の衝突回避。 RFタグ無線
機省電力化

- -

その他 - ニーズに応じて、
交差点における
他の利用サービ
スと組み合わせ
た提供が重要

- - - 低コストでシンプル
な機器構成となる
車載システムの実
現、事故低減効
果、インフラ投資の
費用対効果などを
鑑みて、路車協調
システムと車車間
通信システムの役
割分担、連携を検
討することが必要と
考える。

無線システム

使用する周波数帯

車載システムがシンプ
ルな機器構成となるよう
に、使用する周波数帯
の検討を行っていくべき

無
線
シ
ス
テ
ム
に
求
め
ら
れ
る
機
能
と
要
求
条
件

実現に向けた課題

-

-



信号情報提供（提案団体数：５）
優先度 高 高 高 中 -

車車間通信

路車間通信 ○ ○ ○ ○ ○

700MHz帯 ○ ○ ○

5.8GHz帯 ○

①通信距離
　（車車間通信）

- - - -

　（路車間通信） 停止線から200m
程度

約２００ｍ システム遅延時
間、ドライバー反
応時間を決めたう
えで、検討が必
要

ARIB T-75の規
格範囲

②通信内容
　（車車間通信）

- - - -

　（路車間通信） 信号機の灯色、
残秒数、道路形
状　等

信号機の灯色情
報、道路形状など

信号情報、道路
線形情報等

車両ID,位置,速度,
方向,車種,制御情
報等（車両判断
型）

③通信頻度 データ送信周期
は100ms

データ送信周期：
１００ｍｓ

100ms程度 100ms毎に検知
できること
（実現不可能な場
合はそのレベル
でサービスを実
現）

-

④遅延時間 0.3s程度（システ
ム遅延時間）

- ドライバー反応時
間等も考慮して、
システム遅延時
間の許容値を今
後決めていく必要
がある

100ms以内
路側がセンシング
した情報等を処理
し、送信するまでの
処理遅延時間
（実現不可能な場
合はそのレベルで
サービスを実現）

-

⑤通信品質 パケット到達率
90%以上

パケット到達率８
０％以上

今後の検討が必
要

通信品質だけで
なく、センサ検知
精度やシステム
の遅延時間など
全体の設計として
品質を決めていく
必要がある。

-

⑥通信相手数 通信距離内に存
在しうる全車両台
数

- 今後の検討が必
要

数台 -

⑦その他 - - - - -
- - 信号情報の送信

データ内容の検
討

- -

その他 - - ニーズに応じて、
交差点における
他の利用サービ
スと組み合わせ
た提供が重要

- 低コストでシンプル
な機器構成となる
車載システムの実
現、事故低減効
果、インフラ投資の
費用対効果などを
鑑みて、路車協調
システムと車車間
通信システムの役
割分担、連携を検
討することが必要と
考える。

無線システム

無
線
シ
ス
テ
ム
に
求
め
ら
れ
る
機
能
と
要
求
条
件

実現に向けた課題

-

-

車載システムがシンプル
な機器構成となるよう
に、使用する周波数帯の
検討を行っていくべき

使用する周波数帯



左折時衝突防止（提案団体数：７）
優先度 高 高 高 中 中 中 -

車車間通信 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

路車間通信 ○ ○ ○ ○

700MHz帯 ○ ○ ○（車車間通信） △

5.8GHz帯 ○（路車間通信） ○

①通信距離
（車車間通信）

交差点より車両A側：
50m程度、車両B側
100m程度　※ASVでの
モデルケースを想定

105m 車両前方あるい
は後方116m程度
の範囲内で接近
している車両Ｂを
検知できること

80m程度 ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

（路車間通信） 交差点より車両A側：
50m程度

ARIB T-75の規格範囲 - - -

②通信内容
（車車間通信）

車両BのID、位置、速
度、方向　等

車両（二輪車）情
報（位置、速度
等）、等

車両ID,位置,速度,方向,車種,
制御情報等

車両ＢのＩＤ、位
置、速度、方向、
制御情報等

車両のＩＤ、位置、速度、方
向、制御情報　等

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

（路車間通信） センシングした対向直
進車両や後方接近二
輪車の情報（ID、位置、
速度、方向　等）、歩行
者や自転車の情報（存
在有無、位置、速度、方
向　等）、信号情報、道
路形状　等

車両（二輪車）情
報（位置、速度
等）、道路線形情
報等

車両ID,位置,速度,方向,車種,
制御情報等（車両判断型）

- - -

③通信頻度 データ送信周期は
100ms（車車間通信の
場合、車速度に応じて
送信周期を可変にする
可能性あり）

周期：100ms程度 ASVシステム定
義に準拠

100ms毎に検知できること
（実現不可能な場合はそのレ
ベルでサービスを実現）

１００ｍｓ毎に更新
した②通信内容
を送信

⑤の要件を満たせるようにﾊﾟ
ｹｯﾄ送信間隔を選択できれば
可

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

④遅延時間 0.3s程度（システム遅延
時間）

ドライバー反応時
間等も考慮して、
システム遅延時
間の許容値を今
後決めていく必要
がある

情報提供レベル
に依存

100ms以内
車車：車両が受信した情報やセ
ンシングした情報を処理し、送信
するまでの処理遅延時間
路車：路側がセンシングした情報
等を処理し、送信するまでの処
理遅延時間
（実現不可能な場合はそのレベ
ルでサービスを実現）

アプリケーション
レベルでの遅延
時間が、１ｓ以内
であること

車両情報の通信パケット化
（送信処理遅延）＋エア上の
遅れ＋受信パケットからの情
報取り出し（受信処理遅延）を
含めたシステムとしての遅延
として数100ms程度と考える。

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

⑤通信品質 路車間通信：パケット到
達率90%以上
車車間通信：パケット到
達率80%以上

今後の検討が必
要

情報提供レベル
に依存

車車：通信品質だけでなく、自
車位置精度やシステムの遅
延時間など全体の設計として
品質を決めていく必要があ
る。
路車：通信品質だけでなく、セ
ンサ検知精度やシステムの
遅延時間など全体の設計とし
て品質を決めていく必要があ
る。

④遅延時間内
に、パケットが到
達する確率が０．
８以上あること

通信距離内で1s累積で95%以
上のﾊﾟｹｯﾄ到達
（車両挙動は１ｓ程度では大
きく変化しないため、届いた
パケット情報から1s後の車両
位置は予測できると考えるた
め（安全運転支援のための情
報提供アプリケーション程度
は構築可能と考える））

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

⑥通信相手数 通信距離内に存在しう
る全車両台数

今後の検討が必
要

ASVシステム定
義に準拠

車車：数台～1,000台程度規模
参考までに記載。
システムや対象箇所の走行速度
により通信相手数は異なる。
路車：数台

④遅延時間内
に、数十台程度
の車両と通信で
きること

～100台程度 ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

⑦その他 - - アクセス方式（車車）：
緊急車両等からの発信や路側
通信（同じ周波数を共有する場
合）の優先制御等が可能な方式
が望ましい。

アクセス方式：Ｃ
ＳＭＡ／ＣＡ方式
通信エリア内に進
入した車両と即時
に通信を開始す
る必要があるた
め

- ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

車車間通信と路車間通
信の間の併用方法や
占有比率の算定。

路車間エリアの
通知方法。車車/
路車通信の運用
方法の検討。

過信、不信を誘
発せず、かつ普
及期にも効果が
あるシステム構築
および社会基盤

通信の信頼性、位置情報の
精度が課題である。これらの
レベルを向上させることで、適
用可能なアプリも高度化可能
となる。（車車）

ドライバーへ情報
提供するための
条件、方法

車両の位置精度
地図情報の共有化
高架の上下判定

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

その他 ニーズに応じて、
交差点における
他の利用サービ
スと組み合わせ
た提供が重要。

- - - - ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

700MHz～6GHzの
間の周波数利用

使用する周波数帯

無線システム

無
線
シ
ス
テ
ム
に
求
め
ら
れ
る
機
能
と
要
求
条
件

実現に向けた課
題

システム遅延時
間、ドライバー反
応時間を決めたう
えで、検討が必
要。

ASVシステム定
義に準拠

ASVシステム定
義に準拠

どちらでも可
下記要求条件を満たすメディ

ア



緊急車両情報提供（提案団体数：６）
優先度 高 中 中 中 中 -

車車間通信 ○ ○ ○ ○ ○ ○

路車間通信 ○ ○

700MHz帯 ○ ○ △ ○

5.8GHz帯 ○

①通信距離
（車車間通信）

緊急車両の周囲
300m
※ASVでのモデ
ルケースを想定

車両の周囲300m
以上の範囲内で
接近している緊急
車両Ｂを検知でき
ること

- ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

（路車間通信） - - - -

②通信内容
（車車間通信）

緊急車両情報
（位置、速度等）
等

緊急車両のＩＤ、
位置、速度、方向
等

車両ＢのＩＤ、位
置、速度、方向、
制御情報等

車両ID,位置,速度,方向,車種,
制御情報等

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

（路車間通信） 緊急車両情報
（位置、速度等）
等

- - - -

③通信頻度 周期：100ms程度 ASVシステム定
義に準拠

データ送信周期
は100ms（車速度
に応じて送信周
期を可変にする
可能性あり）

１００ｍｓ毎に更新
した②通信内容
を送信

100ms毎に検知できること
（実現不可能な場合はそのレ
ベルでサービスを実現）

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

④遅延時間 今後の検討が必
要

情報提供レベル
に依存

0.3s程度（システ
ム遅延時間）

アプリケーション
レベルでの遅延
時間が、１ｓ以内
であること

100ms以内
車両が受信した情報やセンシン
グした情報を処理し、送信するま
での処理遅延時間

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

⑤通信品質 今後の検討が必
要

情報提供レベル
に依存

パケット到達率
80%以上

④遅延時間内
に、パケットが到
達する確率が０．
８以上あること

通信品質だけでなく、自車位
置精度やシステムの遅延時
間など全体の設計として品質
を決めていく必要がある。

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

⑥通信相手数 今後の検討が必
要

ASVシステム定
義に準拠

通信距離内に存
在しうる全車両台
数

④遅延時間内
に、数十台程度
の車両と通信で
きること

数台～1,000台程度規模
参考までに記載。
システムや対象箇所の走行
速度により通信相手数は異な
る。

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

⑦その他 - - - アクセス方式：Ｃ
ＳＭＡ／ＣＡ方式
通信エリア内に進
入した車両と即時
に通信を開始す
る必要があるた
め

アクセス方式：
緊急車両等からの発信や路
側通信（同じ周波数を共有す
る場合）の優先制御等が可能
な方式が望ましい。

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

緊急車の通信の
優先などの検討

過信、不信を誘
発せず、かつ普
及期にも効果が
あるシステム構築
および社会基盤

ドライバーへ情報
提供するための
条件、方法

通信の信頼性、位置情報の
精度が課題である。これらの
レベルを向上させることで、適
用可能なアプリも高度化可能
となる。

ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

その他 ニーズに応じて、
交差点における
他の利用サービ
スと組み合わせ
た提供が重要

- - - ASVで検討中で
あり、その結果を
踏襲したい。

無線システム

使用する周波数帯

無
線
シ
ス
テ
ム
に
求
め
ら
れ
る
機
能
と
要
求
条
件

実現に向けた課題

今後の検討が必
要

ASVシステム定
義に準拠

ASVシステム定
義に準拠

どちらでも可
700MHz～6GHzの
間の周波数利用



規制情報提供（提案団体数：３） 合流時の衝
突防止（提
案団体数：
１）

正面衝突防
止（提案団体
数：１）

道路情報提
供（提案団
体数：１）

優先度 高 中 - 中 中 中 高 中

車車間通信 ○ ○ ○

路車間通信 ○ ○ ○ ○ ○

700MHz帯 ○ ○ △ △

5.8GHz帯 ○ ○ ○ ○ ○ ○

①通信距離
（車車間通信）

- - 100m程度 車両前方あるい
は後方約200m程
度の範囲内で接
近している車両Ｂ
を検知できること

- 車両前方約750m程度の
範囲内で接近している車
両Ｂを検知できること。
（大型車は約1200m）

-

（路車間通信） システム遅延時
間、ドライバー反
応時間を決めたう
えで、検討が必要

ARIB T-75の規格範囲 - - ARIB T-75の規格範囲 - ARIB T-75の規格範囲

②通信内容
（車車間通信）

- - 当該車両のID、送
信時刻、位置情
報、走行速度(可
能であれば加速
度も)

車両ＢのＩＤ、位
置、速度、方向、
制御情報等

- 車両ＢのＩＤ、位置、速
度、方向、制御情報等

-

（路車間通信） 規制情報、道路線
形情報等

コンテンツ配信型（ス
マートウェイ等）はコンテ
ンツを配信
車両判断型は車両ID,位
置,速度,方向,車種,制御
情報等

- - コンテンツ配信型（ス
マートウェイ等）はコンテ
ンツを配信
車両判断型は車両ID,位
置,速度,方向,車種,制御
情報等

- コンテンツ配信型（ス
マートウェイ等）はコンテ
ンツを配信
車両判断型は車両ID,位
置,速度,方向,車種,制御
情報等

③通信頻度 100ms程度 コンテンツ配信型（ス
マートウェイ等）はゾー
ン内で2回以上受信（約
350ms周期）
車両判断型は100ms毎
に検知できること

- 1sec １００ｍｓ毎に更新
した②通信内容を
送信

コンテンツ配信型（ス
マートウェイ等）はゾー
ン内で2回以上受信（約
350ms周期）
車両判断型は100ms毎
に検知できること

１００ｍｓ毎に更新した②
通信内容を送信

コンテンツ配信型（ス
マートウェイ等）はゾー
ン内で2回以上受信（約
350ms周期）
車両判断型は100ms毎
に検知できること

④遅延時間 ドライバー反応時
間等も考慮して、
システム遅延時間
の許容値を今後
決めていく必要が
ある

100ms以内
路側がセンシングした情報
等を処理し、送信するまで
の処理遅延時間
（実現不可能な場合はそ
のレベルでサービスを実
現）

- 100msec アプリケーションレ
ベルでの遅延時
間が、１ｓ以内で
あること

100ms以内
路側がセンシングした情報
等を処理し、送信するまで
の処理遅延時間
（実現不可能な場合はそ
のレベルでサービスを実
現）

アプリケーションレベルで
の遅延時間が、１ｓ以内
であること

100ms以内
路側がセンシングした情報
等を処理し、送信するまで
の処理遅延時間
（実現不可能な場合はそ
のレベルでサービスを実
現）

⑤通信品質 今後の検討が必
要

通信品質だけでなく、セ
ンサ検知精度やシステ
ムの遅延時間など全体
の設計として品質を決め
ていく必要がある。

- TBD ④遅延時間内に、
パケットが到達す
る確率が０．８以
上あること

通信品質だけでなく、セ
ンサ検知精度やシステ
ムの遅延時間など全体
の設計として品質を決め
ていく必要がある。

④遅延時間内に、パケッ
トが到達する確率が０．８
以上あること

通信品質だけでなく、セ
ンサ検知精度やシステ
ムの遅延時間など全体
の設計として品質を決め
ていく必要がある。

⑥通信相手数 今後の検討が必
要

数台 - TBD ④遅延時間内に、
数十台程度の車
両と通信できるこ
と

数台 ④遅延時間内に、数十
台程度の車両と通信でき
ること

数台

⑦その他 - - - TBD アクセス方式：ＣＳ
ＭＡ／ＣＡ方式
通信エリア内に進
入した車両と即時
に通信を開始する
必要があるため

- アクセス方式：ＣＳＭＡ／
ＣＡ方式
通信エリア内に進入した
車両と即時に通信を開始
する必要があるため

-

規制情報の送信
データ内容の検
討

- - 位置情報の精度
の確保。多数の車
両が存在した場合
の実用性の確認。

ドライバーへ情報
提供するための
条件、方法

- ドライバーへ情報提供す
るための条件、方法
通信エリアの確保
走行している車線を認識
できる程度の位置精度
確保の方法

-

その他 ニーズに応じて、
他の利用サービ
スと組み合わせた
提供が重要

- 低コストでシンプル
な機器構成となる
車載システムの実
現、事故低減効果、
インフラ投資の費用
対効果などを鑑み
て、路車協調システ
ムと車車間通信シ
ステムの役割分
担、連携を検討する
ことが必要と考え
る。

- - - - -

無
線
シ
ス
テ
ム
に
求
め
ら
れ
る
機
能
と
要
求
条
件

実現に向けた課題

-

-

車線変更時の衝突
防止（提案団体数：
２）

車載システムがシンプル
な機器構成となるように、
使用する周波数帯の検
討を行っていくべき

使用する周波数帯

無線システム


