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信頼性，ロバスト性 和魂技術ロードマップ

運転補助システムによる運転者の補助

準自動運転システムの構築

・加速、減速，停止，進路変更等の基本

運転操作の自動化

・アクチュエータの故障検出・対応

・必要な外部情報の検出

・システムモニタリングと異常の検出・対応

・運転者の状態のモニタリング・対応
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・前走行車への自動追随
・レーンキープ
・低速度での自動停止

完全自動運転システムの構築

無人完全自動運
転システムの確立

和魂技術 （レベル１：社会受容、レベル２：信頼性，ロバスト性）

状況センシング技術の高度化・高精度化
制御パラメータ数の増大とデータ処理の高速化

自律制御技術の確立

自動運転システムの
健全性の自己モニタリング
自動運転システムの遠隔から
のモニタリングと異常への対処
自律制御と協調制御・群制御

・各自動運転要素技術の高度化

と信頼性の確保

・非自動運転車との共存方法の

確立

・他車とのコミュニケーション技術

の開発と標準化

・完全自動運転技術

の検証

・実走ビッグデータの

蓄積と分析
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