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ダイナミックマップへの今後の期待
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本日の発表内容

ダイナミックマップの概要

ダイナミックマップへの今後の期待

自己紹介
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自己紹介
名前：中條覚（なかじょう さとる）

略歴：
株式会社 三菱総合研究所 入社（1998年～）
東京大学大学院 工学系研究科 博士（工学）取得（2012年）
東京大学 空間情報科学研究センター 特任准教授（兼務:2012年10月～2017年9月）
McGill University（カナダ・モントリオール）MBA取得（2017年）

所属：
株式会社 三菱総合研究所 次世代インフラ事業本部 主席研究員
インフラビジネスグループリーダ、兼 空間情報ビジネスチーム

東京大学 空間情報科学研究センター 客員研究員
名古屋大学大学院 情報学研究科付属組込みシステム研究センター 招へい教員
東京都市大学大学院 総合理工学研究科建築・都市専攻 客員教授
同志社大学政策学部総合政策科学研究科 非常勤講師 など

活動など：
ISO/TC204/SWG3.3 位置参照方式 議長
内閣府SIP自動運転 構成員（ダイナミックマップ、国際連携、サービス実装、知財） など
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（株）三菱総合研究所の紹介
 創立 1970年
 連結売上 約900億円
 グループ従業員 約3,800人
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（株）三菱総合研究所の紹介
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ダイナミックマップの概要
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ダイナミックマップの2つの意味

自動運転向けの3次元高精度地図
→狭い意味でのダイナミックマップ

精度・鮮度・網羅性が従来の地図よりも優れた、デジタルな地理空間情報
→広い意味でのダイナミックマップ
→狭い意味のダイナミックマップも含む
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API : 
Application 

Program

Interface

OEM

API

基盤となる
データ レーザー点群情報、画像情報、走行軌跡など

３次元地図共通基盤データ

様々な情報を
組合せて活用

多用途
活用

動的情報

準動的情報

静的情報
=高精度３次元地図情報

準静的情報

ITS先読み情報
（周辺車両、歩行者情報、信号情報など）

事故情報、渋滞情報、狭域気象情報など

交通規制予定情報、道路工事予定情報
広域気象予報情報など

Link 

Base 図化

路面情報、車線情報、3次元構造物など

ダイナミックマップとは

出典：第12回ITS推進フォーラム資料
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活用の一例：自動車位置推定

カメラ
レーダー

レーザースキャナー（LiDAR）

各種センシング情報

高精度３次元地図情報

比較して位置検出
標識

車線リンク

区画線

路側縁

標識

車線リンク

区画線

路側縁

自動車位置推定

GNSS

出典：第12回ITS推進フォーラム資料
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SIP自動走行システム 研究開発のアプローチ

出典：SIP自動走行システム 研究開発計画（内閣府、2018年4月1日）
http://www8.cao.go.jp/cstp/gaiyo/sip/keikaku/6_jidousoukou.pdf

http://www8.cao.go.jp/cstp/gaiyo/sip/keikaku/6_jidousoukou.pdf
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ダイナミックマップのデータ構造（概念的な構造）

出典：第12回ITS推進フォーラム資料

SIP adusが提供する基盤的地図
（データ仕様書における必須地物）

・車道端（路肩縁）
・車道中央線
・車線境界線
・車道外側線
・停止線
・横断歩道
・道路標示

・信号機
・道路標識
・車道リンク
・車線リンク
・交差点内車線リンク
・交差点領域（面型）
・共通位置参照ノード

実験参加者が、実験内容や実現したい機能に応じて準
備する付加データ

・車線別交通流情報
・車線別規制情報 等

動的情報
（周辺車両、歩行者、信号情報など）

準動的情報
（事故情報、渋滞情報、狭域気象情報など）

準静的情報
（交通規制情報、道路工事情報、広域気象情報など）

静的情報
（路面情報、車線情報など）

協調領域
（多数のOEMが利用する地物）

競争領域
（商品の差別化のためにOEMが独自に整備する地物）

ダイナミックマップ

ナビ地図

国内外地図会社と合意項目

位置参照方式
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3-3-3. Location Referencing (SWG3.3)
12

２）「レーンのどこにあるか」に関するユースケース
（６）（大規模）交差点内での自車位置の伝達

I am Here.
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3-3-3. Location Referencing (SWG3.3)
13

１）「どのレーンにあるか」に関するユースケース
（１）自分が走行している車線の情報を伝達

第１レーン
走行中

第２レーン
走行中

高架の東行き
レーンを走行

中

高架の西行き
レーンを走行

中
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3-3-3. Location Referencing (SWG3.3)
14

 相対的高精度（レーン単位）で位置参照を行うためのアイテムを提案。現在IS発行準備中。

出典：ITSの標準化2018 （2018.9 (公社)自動車技術会）
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多用途展開へ向けた実現可能性（平成29年度成果）

出典：ダイナミックマップの多用途利用に向けた実現可能性の調査検討 報告書（2018.3）
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整備状況

出典：ダイナミックマップ基盤（株）ホームページ

 ダイナミックマップ基盤（株）
を立ち上げ

 2019年3月末に全国高速道路・
自動車専用道のイニシャル整備
完了。提供開始

 2019年秋より、ダイナミック
マップを搭載した自動運転機能
を有する乗用車の販売開始
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更新の重要性

出典：2019SIP-adusワー
クショップ資料
http://www.sip-
adus.go.jp/evt/worksho
p2019/file/DM/dm03/D
M03_1113.pdf
（2019.11.26確認）

http://www.sip-adus.go.jp/evt/workshop2019/file/DM/dm03/DM03_1113.pdf%EF%BC%882019.11.26


Copyright (C) Mitsubishi Research Institute, Inc. 18

デジタル地図のパラダイムシフト
 自動運転で求められる空間情報基盤（カーナビからのパラダイムシフト）

利用者 ：人

役 割 ：閲覧、参考情報

位置精度：1/2,500～1/25,000程度

σ<1.75m

特 徴 ：見た目、わかりやすさ、意匠

ナビゲーション

利用者 ：機械（コンピュータ）

役 割 ：操作、必須情報

位置精度：1/500程度

σ<0.25m

特 徴 ：正確、網羅、ダイナミック

運転支援・自動運転

用途の違いにより、精度、鮮度、網羅性に対する欲求が大幅に増加
技術の進歩を踏まえ、民ベースで自前整備が可能に
顧客がある程度はっきりしていることもあり、次世代の空間基盤として道路が先行
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道路環境情報構築のロードマップ
 The cooperative infrastructure system will be standardized and commercialized through the FOT by 

establishing a test environment for utilizing dynamic information such as the traffic environment information, 
etc. provided by the traffic infrastructure.

【Scenario for private car】

1s
t

SI
P

2n
d

SI
P

～2018 ～2022
Ordinary road<L2>

Expressway<L2・L3> Expressway<L4>

By 2020

By around 2020
By around 2025

Realizing Society5.0
（implementation CPS*）

*CPS：Cyber Physical System

vi
si

on

Building geographical space 
information market

Utilization of traffic 
environment information 

and geospatial information 
in multiple fields

Promote dissemination by cost 
reduction of high-definition 3D 

maps

Achieve safe and smooth traveling 
by prefetching information

Distribution real-
time information on 

restrictions

Accident reduction by 
V2X technology

Reducing traffic congestion 
by traffic flow control

Visualization of traffic 
environment information and 

social utilization

Signal information 
provision

Large-scale FOT on linking high 
definition 3D map and information

Implementing 
cooperative 

automated driving

Collection and utilization of 
vehicle probe information

Cooperative control of 
infrastructure and vehicle 
such as traffic merging 

support

FOT at Tokyo waterfront area 
for dynamic information 

distribution

Developing and 
operating dynamic 
traffic information

(Cooperative area)

Establishment of 
static information 

infrastructure

Dynamic map basic concept
Construction of static information

Realization of smart mobility service / 
logistics service 

出典：第11回OADF会議資料（Activities of SIP-adus, Hiroki Sakai, 2019.2.5）



Copyright (C) Mitsubishi Research Institute, Inc. 20

Verification Items

インフラ協調システム実験の狙い
 The purpose of the FOT and consensus-building is to create standardized specifications for how information is 

delivered, how to link information and information delivery specifications by establishing a test environment utilizing 
traffic environment information.

Delivery method
(Communications method)

Information linking method
(Time / 

positioning referencing model)

Information delivery specs

Field tests in 
actual traffic 
environment

*The technological topics may increase/decrease according to R&D progress

Establish FOT utilizing traffic 
environment information

FOT in actual traffic 
environment

Verification and consensus-
building by participants for 
standardized specifications

Lane level 
traffic  information

Signal information

High-accuracy 3D 
maps

Merging / ETC gate support 
information

Ordinary roads

Highways

Highways

Ordinary roads Highways

ETC2.0 on-board 
equipmentITS wireless receiver 

for signal information

State of road-to-vehicle 
collaboration

出典：第11回OADF会議資料（Activities of SIP-adus, Hiroki Sakai, 2019.2.5）
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実験エリア

[Tokyo Waterfront City area ] (Proposal)

[Expressway Connecting Haneda Airport with 
the Tokyo Waterfront City, etc.] (Proposal) 

[Test Zone]

[Haneda Airport Zone] (Proposal)

Source: Geospatial Information Authority (electronic national map website)

〇Expected installation points 
for ITS wireless equipment
for signal information

Zone 1

International TerminalBus Stop

Bus Stop

End Point (Shiodome)

End Point (Tokyo 
Waterfront City area) ）

Starting Point 
(Haneda)

Shiodome (Exit)

Rinkai-fukutoshin
(Exit)

Airport West 
(Entrance)

Haneda Airport
(Entrance)

Bayshore Route

Haneda Route

Geospatial Information Authority (electronic national map website)

Merge assist and 
ETC gate pass assist

※ All signal information is V2I signal information：PTPS 

出典：第11回OADF会議資料（Activities of SIP-adus, Hiroki Sakai, 2019.2.5）
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Participants for the FOT (-2020)

22

AISAN TECHNOLOGY CO.,LTD.
Valeo Co., Ltd.
SB Drive Corp.
Epitomical Limited
Kanazawa University
Continental Automotive Corporation
Saitama Institute of Technology
JTECT CORPORATION
SUZUKI MOTOR CORPORATION
SUBARU CORPORATION
Sompo Japan Nipponkoa Insurance Inc.
DAIHATSU MOTOR CO., LTD.
Chubu University
Tier IV, Inc

TOYOTA MOTOR CORPORATION
Nagoya University
NISSAN MOTOR CO.,LTD.
BMW Group
Hino Motors, Ltd.
Field auto Inc.
Volkswagen Group
Bosch Corporation
Honda Motor Co., Ltd.
Mazda Motor Corporation
MITSUBISHI MOTORS CORPORATION
Mitsubishi Electric Corporation
Meijo University
Mercedes-Benz Co., Ltd.

28 participants (31 May 2019)
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On-board test equipment

Vehicle controlVehicle output

Dynamic management system
(Position + acceleration and LTE) 

Equipment loaned to participants← →Equipment prepared by participants

*Loaning of software and data to participants such 
as viewer software and high-accuracy 3D maps
Participants prepare the display equipment (PC)

High accuracy 3D map data

ITS wireless
Receiver for 

signal information

ITS wireless for 
signal information

Mobile 
communications 

device

Mobile network

GNSS

Viewer output IF

ETC2.0
vehicle equipment

ETC2.0

Output data
・Signal information
・Merge assist information and ETC gate pass assist 

information
・Lane level traffic environment information

実験機材概要

出典：第11回OADF会議資料（Activities of SIP-adus, Hiroki Sakai, 2019.2.5）
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ダイナミックマップへの今後の期待
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自動運転の実現目標年次

出典）官民ITS構想・ロードマップ
2019 （2019年6月7日）
https://www.kantei.go.jp/jp/sing
i/it2/kettei/pdf/20190607/siryou9
.pdf
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自動運転のレベルと実現状況

出典）官民ITS構想・ロードマッ
プ 2019 （2019年6月7日）
https://www.kantei.go.jp/jp/s
ingi/it2/kettei/pdf/20190607/s
iryou9.pdf
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まちづくりに生かされる技術イメージ

出典 スマートシティの実現に向けて
中間とりまとめ（2018.8 国土交通省）
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地図整備・更新
 高速道路の次のステップへ（一般道、道路以外の部位）

 自動生成（GNSS、カメラ、レーザ等）
 常に変わっていく現実社会への追従（更新）

 施設所有者との協力
 ユーザのちから、コミュニティのちからをうまく活用

位置特定
 準天頂衛星の活用（高精度化、安定化）
 GNSSが不得意な箇所（トンネル、ダブルデッキ下部、屋内等）
 位置表現の標準化（特にリンク等（トポロジ））
 位置の確からしさ（セキュリティ）

データ連携の仕組み
 会社間、モード間、モビリティ＋α
 標準、API、データにアクセスできる環境、運用ルール

ダイナミックマップ活用へ向けた今後の鍵（私見）
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snakajo@mri.co.jp
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