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1. 会社概要

萩原電気ホールディングス
株式会社

萩原テクノソリューションズ
株式会社（電子機器）

萩原エレクトロニクス
株式会社（電子デバイス）

■萩原電気ホールディングス株式会社
資本金 43億6,124万3,696円（2020年3月末時点）

従業員数 585名（2020年3月末日時点）

本社 愛知県名古屋市東区東桜二丁目2番1号
売上高(連結) 1,282億6百万円（2020年3月末時点）

■萩原エレクトロニクス株式会社
本社 愛知県名古屋市東区東桜二丁目2番1号

■萩原テクノソリューションズ株式会社
本社 名古屋市東区泉二丁目28番23号 高岳KANAMEビル

■萩原北都テクノ株式会社
本社 愛知県名古屋市東区東桜二丁目2番1号

■株式会社クロスベース
本社 愛知県名古屋市東区東桜二丁目2番1号

萩原北都テクノ株式会社
株式会社クロスベース
海外子会社

2018年4月事業会社化
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•西村 重樹（にしむら しげき）
• [Hagiwara Electric Europe GmbH(HEE) /Technical Director]

• 半導体ベンダーにて、主に欧州顧客向けASICの製品開発担当に従事後、2013年１月萩原電気に
入社。同年４月より営業開始したHEE（萩原ヨーロッパ＠ドイツ・デュッセルドルフ）へ赴任。

• 技術担当として、日系自動車関連顧客様向けのデザインインサポート、新商材発掘、

• また、欧州自動車業界の動向を調査～展開する活動を行っています。

• 前職から通算して、欧州地域担当は２５年以上、ドイツでの赴任は

• １０年以上。半導体分野の専門知識をベースに、

• 車載E/Eシステムへの理解を深めつつ、技術サポート、

• 調査活動などを進めています。

自己紹介

HEE
デュッセル
ドルフ



2020© 4

目次

• 今回のセミナーのスコープ

• バーチャル開発環境の標準化が求められる背景

• 標準化の項目

•１．標準フォーマット

•２．標準評価・検証フロー

•３．標準開発プラットフォーム

•４．自動運転車向け型式認証プロセス

• EU自動運転関連コンソーシアム

• （考察）自動運転バーチャル開発環境 関連ビジネスモデル



2020© 5

今回のセミナーのスコープ

自動運転
バーチャル開発

①なぜ欧州標準化動向を把握するの
が重要なのか？

②なぜ自動運転バーチャル開発
が重要なのか？

③自動運転バーチャル開発
関連ビジネスの今後は？
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①なぜ欧州標準化動向を把握するのが重要なのか？

EU（欧州委員会）からのファンドによる庇護の下で活動しているVRAの配下にある各種フォーラムやコンソーシアムによる研究成
果をベースに、US、日本とも協調しながら、まずはETSIなどによって欧州での標準化をおこない、その後、IEEEやISOなどの全世
界対象の標準化にもっていく流れができている。

•ETSI : European Telecommunications Standards Institues (欧州電気通信標準化機構）
•EU-US-Japan Trilateral Cooperation : ITS社会実現に向けたEU,US,日本間の協力をおこなうワーキンググループ
•IEEE(The Institute of Electrical and Electronics Engineers, Inc.)：電気工学・電子工学技術の学会
•ISO(International Organization for Standardization):国際的な標準である国際規格を策定するための非政府組織
•UNECE (United Nations Economic Commission for Europe) :国際連合欧州経済委員会

各種コンソーシアム

Proposal

Proposal

各種情報より、まとめ、作成（含む考察）
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②なぜ、自動運転バーチャル開発が重要なのか？

Lv4以上の自動運転システムの型式認証では、バーチャル開発と検証が必須となる

バーチャルシュ
ミレーションに
必要なモデルの
品質確認は？

適用モデルの認定
はだれがどのよう
におこなう？

各ステップで必要
なシナリオ数とそ
の中身は？

Lv4以上の自動走行
システム車両の認
定試験はどこで誰
がどのようにおこ
なう？

認定は地域限定？
各地域によって基
準が異なる？

Autonomous Vehicle TEST & Development Symposium 2018 / Training and validating automated driving applications 

using physics-basedsensor simulation / Robin van der Made / Siemens

バーチャル検証用の
フローと使用ツール
はなに？
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③自動運転バーチャル開発関連ビジネスの今後は？

2030年に車載ソフトウェアのマーケット規模は８４B$(約8.4兆円）規模になるとみられている

機能開発向けだけで
なく、インテグレーショ
ン、バリデーション/検
証の市場規模も同様
に伸びていく

Automotive software and electronics 2030, McKinsey & Company

マッキンゼー社 調査統計より

車載SWのマーケット規模
84 B$ @ 2030

どの関連ビジネスが
伸びるのか？

車載SW市場規模推移予想 （2020-2030)[項目別]
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バーチャル開発環境の標準化が求められる背景
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背景① 自動走行システムの開発評価検証フローの複雑化

自動走行システム検証では、シュミレーション、テストコース、公道テスト、等々を組み合わせる必要がある

バーチャルSim、ドライブSim、SiL、HiL、テストコース、FoT、等々を組み合わせる必要がある

3.International VDI Conference Automated Driving(29.Jun.2016) / Challenges and Research Needs on 

Automated Driving / fka

完全バーチャルSim

ドライブシュミレーター
SiL HiL

FoT

テストコース

SOP
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背景② センサー数増加などによるシステムの複雑化

Lv2では15個程度であった車載センサー数がLv4では40個以上必要とされシステムが複雑化する

複雑化を増す自動走行システムに対して、現実的、かつ、安全保障できるV&Vの手法はなにか？

Lv2

Lv4

Lv4自動走行シ

ステム車輌に
搭載されるセン
サー類（例）

Autonomous Vehicle TEST & Development Symposium 2018 / CHALLENGES AND CHANCES IN TEST VIRTUALIZATION FOR L4+ 

URBAN AUTOMATED DRIVING / DR. FRANK LATTEMANN / ROBERT BOSCH GMBH
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背景③ 想定バリデーションの組み合わせの肥大化

各種パラメーターを考慮してのバリデーションの組み合わせが膨大となる

天気、道路状況、交通ルール、車両（自車両＆周囲車両）、シナリオ、システム、イベントなどの要素のす
べての組み合わせを検証するのは不可能。では、どうするか？

Autonomous Vehicle TEST & Development Symposium 2018 / Generate combinatorics and optimize test variability to validate your 

autonomous vehicles / Fabric TROLLET / ALL4TEC
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背景④ 車両開発エコシステムの変化

HW SW

ECU

Tier-1 A

OEM

Today Tomorrow

ECU

ECU

ECU

System
Integration
Validation

HW SW

ECU

Tier-1 B

HW SW

ECU

Tier-1 x

OEM

HW

ECU

Tier-1 A

SW

SW

3rd Party

SW

SW

ECU

HW

HW SW

ECU

Complicated
Integration/
Validation !

E/Eアーキテクチャーの変化によって、車両開発エコシステムに変化が起こり、OEM、 Tier-1、その他のパーティーの
役割が変わっていくことになる。現在では、各Tier-1がそれぞれのECUのHWとSWをパッケージ化してOEMに納入、
そして、OEMでは車両でのシステムインテグレーションとバリデーションにより評価・テストをおこなっているケースが多
いと言える（左図）一方、今後はTier-1はHWのみ提供、その他のパートナーSW会社からSWのみ提供、といった形態
になるため、OEM側でのインテグレーションとバリデーションはより複雑になっていく。（右図）

E/Eアーキテクチャ革新に伴うHW/SW開発の分業により、標準化されたSWプラットフォームが必要となる

各種情報より、西村まとめ、作成（含む考察）
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背景⑤ バーチャル開発環境エコシステムの複雑化

バーチャル開発環境構築、運用に関係する団体によるエコシステムが複雑化している

Enabling Virtual Product Validation : Quality Measures and Traceability, Carlo van Driesten, BMW

10/Dec/2019 ASAM International Conference

マップベンダー、都市データベンダー、材料データ、シナリオデータ、シュミレーションツール、認証団体、
OEM、Tier-1、等々、バーチャル開発環境構築、運用に関係する団体によるエコシステムが複雑化して
いる。
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バーチャル開発環境の標準化に必要な環境と最終的な目的

Lv4以上の自動運転車の型式認証プロセスの確立を目的として、標準化活動が進められている

①自動走行システムの開発評価検証フローの複雑化

②センサー数増加などによるシステムの複雑化

③想定バリデーションの組み合わせの肥大化

④車両開発エコシステムの変化

⑤バーチャル開発環境エコシステムの複雑化

１．標準フォーマット

２．標準評価・検証フロー

３．標準開発プラットフォーム

４．(Lv4以上)自動運転車向け型式認証プロセスの確立

背景

標準化対象

目的

オープンプラット
フォーム化
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１．標準フォーマット
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OSI (Open Simulation Interface)

OSIは、シュミレーターとセンサーモデル間の標準インターフェース

https://www.asam.net/news-media/press-releases/detail/news/bmw-transfers-open-simulation-interface-osi-to-asam/

https://www.asam.net/news-media/press-releases/detail/news/bmw-transfers-open-simulation-interface-osi-to-asam/
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fmi (Functional Mock-up Interface)

Fmiは、複数のシュミレーション・モデルを組み合わせて使うためのモデル間の標準インターフェース

FMI(Functional Mock-up Interface)は、複数のシミュレーション
・モデルを組み合わせるメリットを得やすくする目的で、モデル間
のインタフェースを標準化するために生まれた。
Daimlerが提唱し、2011年には規格化されており、ドイツ自動車
業界を中心として広く使われている。

https://fmi-standard.org/

https://fmi-standard.org/


2020© 19

OpenXスタンダード （オープンスタンダード）

現在、OpenCRG/OpenDRIVE/OpenSCENARIOは、OpenXとしてASAMによって管理されている

Enabling Virtual Product Validation : Quality Measures and Traceability, Carlo van Driesten, BMW

10/Dec/2019 ASAM International Conference

XMLベースの道路の形状や傾
斜、標識、レーンや交差点情
報など様々な道路情報を定義
できるオープンフォーマット。

OpenDRIVEと組合せて使われ
る路上情報フォーマット。
路上表面の情報（舗装、未舗
装、等）の情報を記述できる。

ダイナミックな車両の挙動
を記述するためのフォーマッ
ト
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標準インターフェースを活用したバーチャル開発・検証フロー

OADF activities / Report for the SIP, adus Workshop 2020 on 10 12 November, 

Matthias Unbehaun | Speaker of the Open Auto Drive Forum & TISA Executive Director

各種標準インターフェースを組み込んだバーチャル開発・検証フローが構築されている
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２．標準評価・検証フロー
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テスト手法 （シグナルベースとシナリオベース）

テスト手法にはシグナルベースとシナリオベースがあるが、自動走行システムにはシナリオベースが主流

シグナルベースは単体テストには向いているが、複雑な自動走行システムのテストには、シナリオベースの方
が現実的

シグナルベース シナリオベース

Autonomous Vehicle TEST & Development Symposium 2018 / Purpose Driven Scenario Generation / 

Dr. Andreas Höfer / IPG Automotive
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シナリオ・ベース アプローチ

シナリオベースでは、過去のデータのパラメータ分析をおこない、クリティカルなシナリオを見極めて検証する

シナリオベース・アプローチでは、これまでの事故情報、FOT、シュミレーションなどから、自動運転で想定
されるシナリオの分析・分類分けをおこない、クリティカルなケースでのシュミレーションをおこなう環境を
整備することを目的としている。

Automation Vehicle Symposium 2016 BreakoutSession Folien.pdf
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シナリオベース検証の例 (AVL)

シナリオデータベースを核として、各種シュミレーションやテストコース/公道テストにシナリオを適用している

Parametrized End-to-End Scenario Generation, Hannes Schneider, Markus Nager, AVL

10/Dec/2019 ASAM International Conference

シナリオデータベース

MiL/SiL/HiL/ViLシュミレーション
テストコース、公道テスト
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シナリオのソースデータの例（ドイツの場合）

シナリオ作成のベースは、過去の事故データベースやドライブ挙動の研究結果を活用している

Scenario based Safety assessment of ADAS and automated driving, TU Dresden, Prof. Dr-Ing. Gunther Prokop

10/Dec/2019 ASAM International Conference

EuroNCAP

https://www.vufo.de/en/forschung-und-

entwicklung/naturalistic-driving-study-nds/

https://www.gidas.org/en/willkommen/

GIDAS
（ドイツ事故データーベース）

NDS
(Naturalistic driving sutduies)

https://www.vufo.de/en/forschung-und-entwicklung/naturalistic-driving-study-nds/
https://www.gidas.org/en/willkommen/
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シナリオ記述からテストまでの流れ

機能、ロジカル部分がデータベースに保管され、バリデーションをかけて詳細シナリオとしてSimに使われる

Virtual –based homologation of AV systems, TUV Sud, Jakub Zahorsky

10/Dec/2019 ASAM International Conference

シナリオデータベース機能・シナリオ ロジカル・シナリオ

詳細・シナリオ

シュミレーション
実機試験

バリデーション
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現実的な自動走行システムのシナリオベース検証フロー

現実的な自動走行システム検証にはバーチャル、ミックス、リアルで想定シナリオ数を減らす必要がある

バーチャル

ミックス
（バーチャル＆リアル）

リアル
１０～１００

検証可能なシナリオ数

１K～１０K

～1M (?)
（検証用システム性能に依存）

Autonomous Vehicle TEST & Development Symposium 2018 / Training and validating automated driving applications 

using physics-basedsensor simulation / Robin van der Made / Siemens
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シナリオの使い分け

（低）←シナリオの複雑さ・リスク→（高）

（
少
）
←
シ
ナ
リ
オ
の
発
生
頻
度
→
（
多
）

典型的なシナリオ
のテストは路上で
おこなう

クリティカルなシ
ナリオのテストは
試験場でおこなう

エッジケースのシ
ナリオのテストは
シュミレーション
でおこなう

https://www.pegasusprojekt.de/files/tmpl/Symposium2019/4_4_PEGASUS_Certification_Schittenhelm.pdf

シナリオのリスクと発生頻度に応じて、路上/試験場/シュミレーションでのテストを使い分ける

https://www.pegasusprojekt.de/files/tmpl/Symposium2019/4_4_PEGASUS_Certification_Schittenhelm.pdf
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シナリオベース・アプローチの研究 （ドイツ・PEGASUS）

PEGASUSプロジェクトは、ドイツ経済エネルギー省(BMWi)がメインのスポンサーの自動運転の認証プロセス標準化の活
動。2016年1月から2019年6月20日までの３年半の予定で総額３４．５Mユーロ（約４３億円）の予算をかけておこなわ
れた大規模なプロジェクト。ドイツの主なOEM、Tier-1の他、認証機関であるTUVも参加している。

http://www.pegasus-projekt.info/en/information-material

Pegasusでは高速道路130km/hまででのLv3自動運転車の認証基準策定を目的にしていた

How safe is safe enough and how can we verify that it achieves the desired performance 

consistently? …by introducing a Scenario Based Method to Assess Highly Automated Driving Functions 
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シナリオベースアプローチによる自動運転システム検証（各国）

EU各国や日本などでシナリオベースアプローチによる自動運転システム検証の研究が進んでいる

EU ドイツ

UK フランス

日本

シナリオベースアプローチ

https://www.enable-s3.eu/ https://www.pegasusprojekt.de/en/home

https://ts.catapult.org.uk/innovati

on-centre/cav/cav-projects-at-

the-tsc/musicc/

https://www.irt-

systemx.fr/en/projets/sva/

http://www.jama.or.jp/

https://www.enable-s3.eu/
https://www.pegasusprojekt.de/en/home
https://ts.catapult.org.uk/innovation-centre/cav/cav-projects-at-the-tsc/musicc/
https://www.irt-systemx.fr/en/projets/sva/
http://www.jama.or.jp/
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３．標準開発プラットフォーム
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バーチャル開発環境プラットフォーム（標準的）

バーチャル開発環境のPFは、車両/センサー/環境モデル、自動運転機能記述、Sim環境等から構成される

Virtual –based homologation of AV systems, TUV Sud, Jakub Zahorsky

10/Dec/2019 ASAM International Conference

車両モデル 自動運転機能
各種センサーモデル 環境モデル

シュミレーション環境
（使用ツールはユーザ
ーにより異なる）
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バーチャル開発環境に使われるモデル、ファンクション

モデルや機能は標準化のされているものもあるが、各社の内部のノウハウで運用されている部分が多い

車両挙動モデル センサーモデル ADAS機能

ISO標準、内部ノウハウ 内部ノウハウ NCAP、ISO標準
内部シナリオデータベース
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バーチャル開発環境向けオープンプラットフォーム (asc（s, envited)

バーチャル開発環境のノウハウをシェアするass(sと環境を提供するenvitedが立ち上がっている

Enabling Virtual Product Validation : Quality Measures and Traceability, Carlo van Driesten, BMW

10/Dec/2019 ASAM International Conference

https://www.asc-s.de/en/

https://www.envited.market/

ドイツ系OEMが中心となって、自動車のバーチャル開発環境のツールチ
ェーンやモデル、開発ノウハウをシェアする”assc(s”と呼ばれる非営
利団体とオープンプラットフォームとなる環境を提供する”envited”
が立ち上がっている

https://www.asc-s.de/en/
https://www.envited.market/
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４．自動運転車向け型式認証プロセス
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Level4以降の自動運転車のチャレンジ

https://www.marketwatch.com/story/california-now-allows-driverless-cars-without-a-human-behind-the-wheel-2018-02-27

Lv4以降はドライバーが運転に関与しないため、車両（自動走行システム）への認証手法の確立が必要

Level4 以降は、免許は誰に与えるべきなのか？

AIドライバー（自動走行システム） ？

では、AIドライバーの免許試験の基準は？
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Level4以上自動運転車 AIドライバー向け運転免許試験

Lv4自動走行システムでの運転者であるAIドライバーに運転免許をあたえるのはどうしたらいいか？

自動走行システムに免許をあたえる試験内容（基準）はどう定めるべきなのか？

自動車学校

テスト

試験合格

運転免許交
付

AIトレーニン
グジム？

V & V

（検証＆バリ
デーション）

型式認証

システム向
け運転免許
交付

人間ドライバー AIドライバー

ASAM 2018 Open Technical Seminar / 

https://www.asam.net/conferences-events/detail/general-assembly-technical-seminar/presentations/
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課題：Lv4以上自動運転システム車両の型式認証の流れの予想と疑問

自動運転の型式認証の大まかなフローはある程度固まっているもの、具体的なクライテリアが定まっていない

バーチャルシュ
ミレーションに
必要なモデルの
品質確認は？

適用モデルの認定
はだれがどのよう
におこなう？

各ステップで必要
なシナリオ数とそ
の中身は？

Lv3以上の自動走行
システム車両の認
定試験はどこで誰
がどのようにおこ
なう？

認定は地域限定？
各地域によって基
準が異なる？

Autonomous Vehicle TEST & Development Symposium 2018 / Training and validating automated driving applications 

using physics-basedsensor simulation / Robin van der Made / Siemens

バーチャル検証用
のフローと使用ツ
ールはなに？
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自動運転車の型式認証の流れ（概要）

バーチャル環境、一部実機、車両、と使用する段階に応じて、適用するシナリオが異なる

Virtual –based homologation of AV systems, TUV Sud, Jakub Zahorsky

10/Dec/2019 ASAM International Conference

多 小シナリオ数

自動運転車向けの型式認証は、SimからxiL、テストコース、路上試験、という流れになり、進むに従って、
適用されるシナリオ数が減っていくことになる。

シュミレーション
（完全バーチャル）

xiL(MiL,SiL,HiL,Vil)
（一部、実機）

試験コース
（車両）

路上試験
（車両）
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課題：シナリオの分類と使い分け

複雑さとカバレッジ、また、実機と仮想によって適用するべきシナリオとバリデーションの幅が異なる

Virtual –based homologation of AV systems, TUV Sud, Jakub Zahorsky

10/Dec/2019 ASAM International Conference

カバレッジ

複雑さ

実機テスト

バーチャルテスト

バリデーションの幅

型式認証にあたって、各シナリオをどのよう
に使い分けるか？のクライテリアを決めるの
が今後の課題となる。

（これは、各国、各地域で異なるシナリオ分
類になると思われる）
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(LV3/4以上の）自動運転システムの型式認証の流れ（概要案）

Safety assurance of automated driving systems. Raising the level of ambition , SIP adus Workshop 

2020, 12 Nov.2020, European Commission, B.Ciuffo, K.Mattas, M.C. Galassi

シュミレーション、試験場、路上での各シナリオのテスト結果を踏まえて、型式認証が行われる見込み
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EU自動運転関連コンソーシアム
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EU自動運転関連プロジェクトの歴史

EUのファンドによる自動運転につながるプロジェクトの歴史は長く、１９８５年から始まっている。
それぞれの活動は、FP(Framework Program)と呼ばれるEUの産業振興プログラムの枠組みの中で進められており、現在は、
HORIZON2020(FP8)により２０２０までの予定で、各種のコンソーシアムが活動している。

Challenges and Research Need on Automated Driving | Dr.Ing.Adrian Zloki, Forschungsgessellschaft

Kraftfahrwesen mbH Aachen | 29, 30 Jun/2016, 3. International VDI Conference (ConCar Expo)

2017-2021 L3Pilot

FP8

FP9
Horizon
Europeへ
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ドイツ自動運転関連プロジェクトの歴史

ドイツにおいても、１９８７年から多くのコンソーシアムでADAS、自動運転に関する課題に取り組んでいる。

Challenges and Research Need on Automated Driving | Dr.Ing.Adrian Zloki, Forschungsgessellschaft

Kraftfahrwesen mbH Aachen | 29, 30 Jun/2016, 3. International VDI Conference (ConCar Expo)

V&V Method
Set Level4to5
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欧州コンソーシアムの基本的枠組み（考察含む）

産

官 学

• カーメーカー
• Tier-1
• 部品サプライヤー
• IT関連企業
• 通信キャリア

• 国連
• EU
• 各国政府
• 地方自治体
• 公共機関 • 大学

• 各種研究機関

競争領域の研究開発

各OEM、Tier-1、
その他のステークホルダー

コンソーシアム

非競争領域の共同研究開発

非競争領域の先行開発をコンソーシアムで共同開発し、プラットフォーム、ガイドライン等を策定（後の規格化を意識）

• 特徴

– 目的、期間、アウトプットが明確

– 標準化、規格化を見据えた活動

– 参加団体には活動に対する貢献が求められる

– 成果はオープンに発表される

• 利点

– 研究開発費の削減

– 英知を集結したベストプラクティスの創造

– 標準化・規格化を見越した先行製品開発

– 政府機関の後ろ盾による法規制への影響力

各種情報より、まとめ、作成（含む考察）
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（参考） 関連コンソーシアム活動[1/3] V&V Method(VVM)（独）

VVMでは、一般道向け自動運転Level4/5を対象としたV&V(Verification & Validation)の手法確立を目指す
（Pegasusでは、Level3自動運転、高速道路（Max 130km/h)を対象としていた）

https://www.pegasusprojekt.de/files/tmpl/Pegasus-Abschlussveranstaltung/32_Embedding_PEGASUS_Results.pdf

https://www.pegasusprojekt.de/files/tmpl/Pegasus-Abschlussveranstaltung/32_Embedding_PEGASUS_Results.pdf
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（参考） 関連コンソーシアム活動[2/3] SET Level 4to5（独）

SET Level 4to5では、一般道向けLevel4/5を対象としたバーチャル評価環境の確立を目指す

https://www.pegasusprojekt.de/files/tmpl/Pegasus-Abschlussveranstaltung/32_Embedding_PEGASUS_Results.pdf

https://www.pegasusprojekt.de/files/tmpl/Pegasus-Abschlussveranstaltung/32_Embedding_PEGASUS_Results.pdf
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（参考） 関連コンソーシアム活動[3/3] HEADSTART（EU)

HEADSTATでは、自動運転システム機能のテストとバリデーション手法の定義づけを目的としている

HEADSTART HARMONISED EUROPEAN SOLUTIONS FOR TESTING AUTOMATED ROAD RANSPORT 

Overview of the Project Álvaro Arrúe Applus IDIADA
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（考察）自動運転バーチャル開発環境
関連ビジネス
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車載SW市場規模推移予想 （2020-2030)[項目別]

2030年に車載ソフトウェアのマーケット規模は８４B$(約8.4兆円）規模になるとみられている

機能開発向けだけで
なく、インテグレーショ
ン、バリデーション/検
証の市場規模も同様
に伸びていく

Automotive software and electronics 2030, McKinsey & Company

マッキンゼー社 調査統計より

車載SWのマー
ケット規模
84 B$ @ 
2030
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自動運転バーチャル開発環境 フレームワーク

フレームワークの各カテゴリー別にビジネスモデルを考察する

① バーチャル

シュミレーション、MiL、SiL、等

② ミックス
（バーチャル＆リアル）
HiL、ViL、ドライブシュミレーター、等

③ リアル

FoT（実証実験）、公道テスト

④
モデリン
グ

Map、
センサー
、ドライ
バー

⑤
テスト
手法

シナリオ
ベース
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自動走行システム評価向けビジネスモデル（例）

カテゴリー ビジネスモデル

①バーチャル 検証用ツール類の販売、サポート
ツールチェーンの構築、サポート

②ミックス xiL(MiL/SiL/HiL/ViL)用測定機器の取扱販売、サポート

③リアル 走行データーベース構築、検証用3D-Mapデータ作成・タグ付け

④モデリング センサー、ドライバーモデルの開発、販売、サポート

⑤テスト手法 シナリオデータ分析、シナリオデータベース構築

⑥その他 システム評価業務請負、コンサルティング、ツールチェーン提案
日本環境へのローカライゼーション

各カテゴリー別の想定ビジネスモデルの例を以下にあげる
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まとめ
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まとめ 欧州・自動運転バーチャル開発の標準化

自動運転
バーチャル開発

①なぜ欧州標準化動向を
把握するのが重要なのか？

②なぜ自動運転バーチャル
開発が重要なのか？

③自動運転バーチャル開発
関連ビジネスの今後は？

• 非競争領域の先行開発をコンソーシアムで共同開発
し、プラットフォーム、ガイドライン等を策定して
いる。

• 産官学の枠組みによりコンソーシアム活動の結果か
ら、世界標準化、規格化への流れができている。

• Lv4以上の自動運転システムの型式認証では、バー
チャル開発と検証が必須となる。

• 検証作業では、膨大な数のシナリオをバーチャル開
発環境上でシュミレーションする必要がある。

• 2030年には車載ソフトウェアのマーケット規模は
８４B$(約8.4兆円）規模になるとみられている。

• 自動運転システム向けインテグレーション、バリ
デーション関連ビジネスで大きな伸びが見込まれ
る。
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