
社会受容性 和魂技術ロードマップ

和魂技術 （レベル１：社会受容、レベル２：社会受容）

自動車保険業界の受容
（専用車両の販売）

自動車保険の優遇
（標準装備車の市販）

高速道路料金の優遇
（オプション装備の市販）

認知段階

市販段階

普及段階

メリットを求め
自動運転車への積極的
消費動向が現れる

一般の運転者にも
利便性が認知される

手動運転よりも
高い信頼を獲得する



参考文献

自動走行ビジネス検討会中間とりまとめ報告書
http://www.meti.go.jp/press/2015/06/20150624003/20150624003-2.pdf



２０１５ ２０２０ ２０２５ ２０３０

フェールセーフ 和魂技術ロードマップ

セーフモードシステムの構築

セーフモードシステムの構築

・加速時、減速時

・アクチュエータの故障

・先行車のブレーキランプ検出

・赤信号などの検出

・センサの故障

・ＥＣＵの故障

高

低

検
出
の
難
易
度

あ
る
い
は

走
行
速
度

・障害物による自動停止
・レーンキープ
・車線変更
・低速度での自動停止

・センサの故障

・ＥＣＵの故障

切り離しシステムの
構築

修復システムの
構築

和魂技術 （レベル１：社会受容、レベル２：フェールセーフ）

自動運転システム故障時の車両挙動の規定
フェールセーフ車両制御ができる

制御コンピュータのフェールセーフ化ができる
アクチュエータのフェールセーフ化ができる

異常を検出し自動的に故障系を切り離し
異常動作を防止できる
システムの健全性チェック

自動運転の健全性モニタリング

異常を検出し自動的に故障系を修復し
異常動作を防止できる

自動運転の不具合の確認と遠隔対処



参考文献

https://www.jpo.go.jp/shiryou/pdf/gidou-

houkoku/25_automatic_driving.pdf特許庁

http://www.nedo.go.jp/content/100095912.pdf

NEDO



２０１５ ２０２０ ２０２５ ２０３０

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

高

低

技
術
の
信
頼
性

・
ロ
バ
ス
ト
性

・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



参考文献

「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」
2015 年5月21日
内閣府 政策統括官（科学技術・イノベーション担当）
http://www8.cao.go.jp/cstp/gaiyo/sip/keikaku/6_jidousoukou.pdf



２０１５ ２０２０ ２０２５ ２０３０

システムセキュリティ 和魂技術ロードマップ

ハッキング・不正アクセス
の早期検出，警告，排除

ハッキング・不正アクセスの早
期検出，警告，排除の自動化

・システム防御技術の自動化

・システム状況の監視と異常への対処

高

低

セ
キ
ュ
リ
テ
ィ
の
達
成
度

・対応技術の開発
・対応技術者の育成
・技術と技術者の体系化

ハッキング・不正アクセスの
完全自動防止システムの確立

和魂技術 （レベル１：社会受容、レベル２：システムセキュリティ）

システムのネットワークからの切り離し
個人データの防護管理技術

外部攻撃者のトレースバック技術
データ，システム破壊への防御・修復技術

ウィルス発見・駆除技術

異常時のシステムの
ネットワークからの自動切り離し

外部攻撃者の自動トレースバック技術
データ，システム破壊への自動防御・修復技術
システム状況のチェックと対処の自動化
ハッキング・不正アクセス技術の

高度化への対応



情報学分野の科学・夢 ロードマップ2014
https://www.ipsj.or.jp/kenkyukai/roadmap2014.html

(2016年2月16日閲覧)

参考文献



法規対応 和魂技術ロードマップ

～2016 2025 2030～

１００％ 法令の不備なし

０％ 法令の不備あり

自
動
走
行
シ
ス
テ
ム
の
進
化
へ
の
対
応
度

＜運転者規制（行政・刑事）＞
ジュネーブ条約Ａ？
道路交通法Ａ 道路運送車両法Ａ？
自動車運転死傷処罰法Ａ 道路運送法Ａ？
貨物自動車運送事業法Ａ？電波法Ｃ？
＜運転者規制（民事責任）＞
民法709条715条Ｂ 国家賠償法1条Ｂ
自動車損害賠償責任法Ａ
＜施設所有管理者規制＞
道路法Ａ 高速自動車国道法Ａ
国家賠償法2条Ｂ 民法717条Ｂ
＜その他＞
製造物責任法Ｂ

Ａ→準自動：改正不要・完全自動：改正要 Ｂ→準自動：改正不要・完全自動：改正不要 Ｃ→改正要

Ｂ

Ａ

Ｃ

Ｂ

Ａ

Ｃ

Ａ Ａ

Ａ Ａ

Ｃ Ｃ Ｃ

Ｃ Ｃ Ｃ

１００％

１００％

１００％

Ａは完全自動走行開始
前に段階的に整備完了

Ｃは完全自動走行開始前に段階的に整
備されるもその後の技術革新に伴い、
さらに段階的改正？

安全運転支援システム・レベル１～自動走行システム・レベル２ ～自動走行システム・レベル３ ～自動走行システム・レベル４

ロードマップ短期（～2016年） 中期～長期（～2025年） 長期（2025年～）

分
類
・

レ
ベ
ル

安全運転支援システム
自動走行システム

準自動走行システム 完全自動走行システム

情報提供型
自動化型
レベル１
単独型

自動化型
レベル２

システムの複合化

自動化型
レベル３

システムの高度化

自動化型
レベル４

完全自動走行

操
舵
等
の

担
い
手

運転者への注意
喚起等

加速・操舵・制動
のいずれかの操
作を自動車が行
う状態

加速・操舵・制動のうち、
複数の操作を一度に自
動車が行う状態

加速・操舵・制動を全て自動車が行う状態（緊急時対応：ドライ
バー）

加速・操舵・制動を全て自動車（ドライバー以
外）が行う状態

高
度
化
さ
れ
る
技

術

レーンキーピング
アシスト（車線逸
脱警報機能）等

プリクラッシュ
セーフティ等

レーダークルーズコント
ロール（レーダーにより
先行車と走行レーンを
認識し、設定速度内で
追従走行する。再発進
はドライバー操作によ
る。）＝自律型

高速道路など特定区域
自律型＋協調型（路車間）
特定区域内でも緊急時運転技術必要
事故原因は運転操作and/orシステム

車両側システム・車両外（道路・通信）システムは段階的に普
及

高速道路・幹線道路など特定区域
自律型＋協調型（路車間＋車車間）
特定区域内では運転技術不要
事故原因は×運転操作→○システム
車車間システムは段階的に普及

注）既存の自動車関連の規制法改正、自動車とは別の完全自動運転車専用の規制法の立
法、軌道法などの適用（読替）など、立法・法改正の可能性は多様と考えられる。



参考文献

「官民 ITS 構想・ロードマップ 2015」平成 26 年6月30日
高度情報通信ネットワーク社会推進戦略本部

https://www.kantei.go.jp/jp/singi/it2/kettei/pdf/20150630/siryou7.pdf



責任範囲 和魂技術ロードマップ

～2016 2025 2030～

１００％ 明確

０％ 不明確

関
係
当
事
者
間
の
責
任
分
担
の
明
確
度
合

＜民事上の損害賠償責任＞
民法709条715条
国家賠償法1条
自動車損害賠償責任法（完全自動は改正要）
国家賠償法2条
民法717条
製造物責任法
その他

Ａ→現行法制度を基本とし完全自動運転を踏まえた改正がなされる場合 Ｂ→新たな社会的補償制度が創設される場合

Ａ Ｂ

Ａ Ｂ

Ａ Ｂ

Ａ

Ｂ

通常有すべき安
全性・運転者過
失に関する判例
のバラツキ

判例の集積によ
る司法判断の
安定化

→事故解決プロセスの複雑化に

伴うＡＤＲ（裁判外紛争処理機
関）の普及
→現行制度の事実上の破綻、立

証義務に関する運用限界、求償
行為の多発など

→国、関係当事者による被害者

救済制度の創設？（費用負担の
問題あるも賠償責任の分担は争
点とならず）
→事故類型毎の責任分担に関
する事前合意の枠組の創設？

安全運転支援システム・レベル１～自動走行システム・レベル２ ～自動走行システム・レベル３ ～自動走行システム・レベル４

ロードマップ短期（～2016年） 中期～長期（～2025年） 長期（2025年～）

分
類
・

レ
ベ
ル

安全運転支援システム
自動走行システム

準自動走行システム 完全自動走行システム

情報提供型
自動化型
レベル１
単独型

自動化型
レベル２

システムの複合化

自動化型
レベル３

システムの高度化

自動化型
レベル４

完全自動走行

操
舵
等
の

担
い
手

運転者への注意
喚起等

加速・操舵・制動
のいずれかの操
作を自動車が行
う状態

加速・操舵・制動のうち、
複数の操作を一度に自
動車が行う状態

加速・操舵・制動を全て自動車が行う状態（緊急時対応：ドライ
バー）

加速・操舵・制動を全て自動車（ドライバー以
外）が行う状態

高
度
化
さ
れ
る
技

術

レーンキーピング
アシスト（車線逸
脱警報機能）等

プリクラッシュ
セーフティ等

レーダークルーズコント
ロール（レーダーにより
先行車と走行レーンを
認識し、設定速度内で
追従走行する。再発進
はドライバー操作によ
る。）＝自律型

高速道路など特定区域
自律型＋協調型（路車間）
特定区域内でも緊急時運転技術必要
事故原因は運転操作and/orシステム

車両側システム・車両外（道路・通信）システムは段階的に普
及

高速道路・幹線道路など特定区域
自律型＋協調型（路車間＋車車間）
特定区域内では運転技術不要
事故原因は×運転操作→○システム
車車間システムは段階的に普及



参考文献

「官民 ITS 構想・ロードマップ 2015」平成 26 年6月30日
高度情報通信ネットワーク社会推進戦略本部

https://www.kantei.go.jp/jp/singi/it2/kettei/pdf/20150630/siryou7.pdf



事故対応 和魂技術ロードマップ

～2016 2025 2030～

高 （迅速性・適切性）

事
故
対
応
の
迅
速
性
・適
切
性
の
度
合

Ａ
Ｂ

低 （迅速性・適切性）

□緊急措置（トリガー別）
運転者の運転操作上の故意過失Ａ
運転者の疾病Ｂ
地震・津波・火災爆発・落雷Ｃ
通信障害Ｄ（Ｃの結果を含む）
エネルギー障害Ｅ（Ｃの結果を含む）
その他（隕石落下・テロ行為など）Ｆ

□事実確認・原因究明Ｇ
□責任評価・和解交渉Ｈ
□被害者救済（法的救済）Ｉ

Ｃ

Ｄ
Ｅ
Ｆ
Ｇ
Ｈ

Ｉ

Ａ

Ｂ

Ｃ

Ｄ
Ｅ

Ｆ

Ｇ

Ｈ

Ｇ

Ｈ

Ｉ

Ｉ

現
状
＝
中
（迅
速
性
・適
切
性
）

Ｉ：被害者救済制度・社
会的補償制度の成否

ＧＨ：技術進歩への対応
が遅れるも事後回復

安全運転支援システム・レベル１～自動走行システム・レベル２ ～自動走行システム・レベル３ ～自動走行システム・レベル４

ロードマップ短期（～2016年） 中期～長期（～2025年） 長期（2025年～）

分
類
・

レ
ベ
ル

安全運転支援システム
自動走行システム

準自動走行システム 完全自動走行システム

情報提供型
自動化型
レベル１
単独型

自動化型
レベル２

システムの複合化

自動化型
レベル３

システムの高度化

自動化型
レベル４

完全自動走行

操
舵
等
の

担
い
手

運転者への注意
喚起等

加速・操舵・制動
のいずれかの操
作を自動車が行
う状態

加速・操舵・制動のうち、
複数の操作を一度に自
動車が行う状態

加速・操舵・制動を全て自動車が行う状態（緊急時対応：ドライ
バー）

加速・操舵・制動を全て自動車（ドライバー以
外）が行う状態

高
度
化
さ
れ
る
技

術

レーンキーピング
アシスト（車線逸
脱警報機能）等

プリクラッシュ
セーフティ等

レーダークルーズコント
ロール（レーダーにより
先行車と走行レーンを
認識し、設定速度内で
追従走行する。再発進
はドライバー操作によ
る。）＝自律型

高速道路など特定区域
自律型＋協調型（路車間）
特定区域内でも緊急時運転技術必要
事故原因は運転操作and/orシステム

車両側システム・車両外（道路・通信）システムは段階的に普
及

高速道路・幹線道路など特定区域
自律型＋協調型（路車間＋車車間）
特定区域内では運転技術不要
事故原因は×運転操作→○システム
車車間システムは段階的に普及



参考文献

「官民 ITS 構想・ロードマップ 2015」平成 26 年6月30日
高度情報通信ネットワーク社会推進戦略本部

https://www.kantei.go.jp/jp/singi/it2/kettei/pdf/20150630/siryou7.pdf



防御・防衛 和魂技術ロードマップ

和魂技術 （レベル１：社会受容、レベル２：防御・防衛）

自動運転車両向けの
保険商品の
販売が始まる

手動運転よりも
高い信頼を獲得する

保険ビジネス業界では
慎重・消極的
な段階

認知段階

市販段階

普及段階
災害に対する
インフラの防衛

ハッキングによる
テロからの防衛

5倍
1倍



参考文献

ロボット車両と技術
https://repository.exst.jaxa.jp/dspace/bitstream/a-

is/555821/1/AA1540282004.pdf

自動走行システムと社会的責任
http://www.jfes.or.jp/_cee/symposium/doc/cee_symposium_no011_report_03.

pdf


