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ECU/電装開発コスト割合

プログラミング（開発）技術
■ ソフト処理，ハード処理を行う多様なデバイスに対応した複数言語開発環境へ．

コード数
飛躍的増大

（具体的数値は予測不能）

?

制御（適合）技術
■ 適合ベースから非線形・適応制御ベースへ．機械学習を用いた学習制御へ．

C言語主体

指数的増大による設計クライシス．
非線形制御・適応制御などの新た
な手法の導入

10×1060.1×106

MBD＋自動コード
生成試験的運用

MBD＋自動コード
生成本格運用

HDL併用

MBD＋自動コード
生成主体的運用

ヘテロジニアスに対応した，
マルチランゲージ開発環境．

MBD

C言語＋MBD+
レガシーコード

制御理論
非線形モデル予
測制御に再注目

ネットワーク，ハイブ
リッド制御の夜明け

機械学習注目

ほぼ全車
ABS装着

ABS普及 自動二輪に
ABS義務化

自動二輪に
ABS装着

衝突防止
AEBS*1

ACC*2

LDWS*3

LKAS*4

ネットワークと接続

前走車両との車間距離を検知し運転者に警
報を行い被害軽減を目的にﾌﾞﾚｰｷｼｽﾃﾑを
作動させるAEBSなどｲﾝﾃﾘｼﾞｪﾝﾄ化

ｱﾌﾟﾘ
ｹｰｼｮﾝ

衝突防止装置全車装備化

（標準装備かオプションで
装備可能とする）

50%35% 65%

形式検証の部分的適用
※ MBD(Model-based Development, MATLAB, UML/SysML等

MBC(Model-based 
Calibration)普及

10%

*1 AEBS: Autonomous 

Emergency Braking System

（被害軽減ブレーキ）
*2 ACC: Adaptive Cruse Control

（車間自動制御ｼｽﾃﾑ）
*3 LDWS: Lane Departure 

Warning System（車線逸脱警
報装置）

*4 LKAS: Lane Keep Assist 

System（車線維持支援装置）

ECUの能力が向上
していくことによって
自動運転に係わる
制御が行い易くなる

ECUの能力向上に
伴う制御法の進歩

ECUの能力向上や
制御法の進歩によって

実用化および普及促進
される

自動運転に関連す
る主なｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ

ECU 洋才技術ロードマップ
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16bitから32bit

への移行期

32bit
32bit, with FPU

100Mover

マルチコア化

プロセス限界に
よるクロック数の
鈍化，ムーアの

法則から外れる．

メニーコア化
FPGA, ASICの併用

ディペンダブルVSLI

ECUの個数：～50 ECUの個数：100～

ECUの多用途化：

パワートレインからボ
ディ系，シャーシ系

社内ネットワーク化，
協調制御による，
ABS, 衝 突 防 止 ，

レーンキープなど，
安全技術の普及．

クラウドなど，
外部情報と連
動 し た 自 動 運
転の方向へ．

ECU 和魂技術ロードマップ
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