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ETCやITSスポットへの対応 

■ 2013年度の車載機実績  １９１万台（自工会参加メーカ販売数） 
    

ETC ITSｽﾎﾟｯﾄ 

乗用車向け  

1,805,831     62,083
 

大型車向け  
  52,014 ー 

二輪車向け  
   2,129 ー 

(C) Copyright Japan Automobile Manufacturers Association, Inc., All rights reserved. 
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■ ITSスポットを活用して経路情報を収集可能なシステムが構築される     

【“ETC ２.０”レーン(新設計料金所(イメージ))】 
     

※ 国土交通省  第１５回道路分科会  平成２６年７月２日 
  資料４ “新たな国土構造を支える道路交通の有り方について”  より 
     

【“ETC ２.０”による賢い経路選択(イメージ)】 
     

高速道路を賢く使う利用者を優遇する “ETC ２.０”の導入 

 （ETC・ITSスポット通信技術によりこれまでのとは違った高速道路走行が実現）     

〈特徴〉 
ETC2.0レーンでは 
ゲートバーを設置せず、 
一定速度で通過可能 
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情報提供によるV2X運転支援システム 
 

※ 通信利用型先進安全自動車 2013 ITS－WC東京 ショーケース２ ASV5ﾃﾞﾓ 説明資料 より 
      

出会い頭衝突防止支援システム 
     

右折時衝突防止支援システム 
     

左折折時衝突防止支援システム 
     

歩行者情報提供システム 
     

工事車両情報提供システム 
     

緊急車両情報提供システム 
     

■ 見えづらい位置の車両をドライバーへ知らせる 
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自動化レベルと自動走行システム・運転支援システムの定義 

■ 2020年代前半までにレベル３の準自動走行システムの実現を目指す 

注１） 完全自動走行システムが「有人か無人か」は定義していない。

※官民ITS構想・ロードマップ   平成26年6月3日 
  高度情報通信ネットワーク社会推進戦略本部 新戦略推進専門調査会 資料より  

注１）
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■ 2020年代前半までにレベル３の準自動走行システムの実現を目指す 

（注） レベル４（完全自動走行システム）については試用時期を想定。 但し見通しが不透明な面も多い
ことから、今後、国内外における市場化に向けた検討や各種取組の状況を踏まえ、必要に応じて見直し
を行う。

注１）

 

※官民ITS構想・ロードマップ   平成26年6月3日 
  高度情報通信ネットワーク社会推進戦略本部 新戦略推進専門調査会 資料より  

自動走行システムの市場化期待時期 
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自動走行システムの実現期待時期 

※ SIP（戦略的イノベーション創造プログラム）自動走行システム 
   研究開発計画 2014 年5 月23 日 内閣府 政策統括官（科学技術・イノベーション担当） 資料より 

■ 自律制御技術主体で構成するが、 
  路車・車車が協調するとより円滑な交通流が実現         



（社）日本自動車工業会・安全部会 12 

〈参考〉 自動運転が切り開く新たな未来像 （イメージ） 

※ 「オートパイロットシステム実現に向けて」 中間とりまとめ（案） 
   平成25年8月 オートパイロットシステムに関する検討会 資料より 

車路間・車車間の協調技術 
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〈参考〉道路側の支援が必要な事項 （イメージ） 

※ 「オートパイロットシステム実現に向けて」 中間とりまとめ（案） 
   平成25年8月 オートパイロットシステムに関する検討会 資料より 
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〈参考〉自動運転の全体像（利用場面のイメージ） 

※ 「オートパイロットシステム実現に向けて」 中間とりまとめ（案） 
   平成25年8月 オートパイロットシステムに関する検討会 資料より 
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5.8GHz帯はETC、ITSスポットにおいて既に利用されており、 

一層の普及や高度化利用の検討が進んでおります。 

次世代ITSの実現に向けて、この帯域の継続維持をお願いします。 

意見 

ITS専用に割り当てて頂いた760MHz帯については、有効活用を検討
して参ります。 
官民ＩＴＳ構想・ロードマップおよびＳＩＰ自動走行システムにおいて期
待されている自動走行システムレベル２の期待実用化時期が2017年、
レベル３の期待実用化時期は2020年代前半と定められています。 
これらを実現するためには、高度化された情報通信システムの利用
が必須となり、複数の通信チャネルが必要になると考えております。 
現在ITSに利用されている5.8GHz帯を欧米の協調型ITSとも整合のと
れる高度化された方式で利用して行きたいと考えます。 

・

・



- 以 上 - 



Appendix 
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〈参考〉主な運転支援システムの開発状況 

※ 「オートパイロットシステム実現に向けて」 中間とりまとめ（案） 
   平成25年8月 オートパイロットシステムに関する検討会 資料より 
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■ 安全運転支援システムに加えて自動走行ｼｽﾃﾑを実現していくには 
   複数の通信チャネルが必要となる 

〈参考〉 安全運転支援システム車車間通信の収容台数 

OFDM方式10MHz帯 車車間通信における収容台数 

車車間・路車間共用通信時のリソース配分

車車間･路車間共用通信エリアにおいて、時分割的
に路車間通信に無線リソースを割り当てる必要があ
る。無線リソースを 100 ％車車間通信に割り当てる
場合と比べ、通信容量の低下が発生する。 
車々間通信に 50% ～ 90 ％の無線リソースを割り当
てた場合の収容台数を左表に示す。 

ITS情報通信システム推進会議 
平成２１年度 運転支援通信システム専門委員会 標準検討タスクグループ活動報告 平成２２年３月３１日 より 
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〈参考〉車両側において対応困難な事項 （イメージ） 

※ 「オートパイロットシステム実現に向けて」 中間とりまとめ（案） 
   平成25年8月 オートパイロットシステムに関する検討会 資料より 



END 




