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ITSと次世代自動車を支える
半導体技術

株式会社デンソー

飯田 良喜男
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Qマイコンの処理速度は30年で何倍 ?
Al    l万 倍      %
A2   10万 倍      %
A3  100万 倍      %
A4  1000万倍      %

■過去 30年の半導体 (シリコン)革命で起きたこと(事実 )

マイコンの処理速度は30年で  万倍

マイコンのメモリーは 30年で  万倍

ネットワーク速度は 30年で  万倍
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ITS(Intelittent Transpott Systems:高 度道路交通システム)とは、

人と道路と自動車の間で情報の受発信を行い

・道路交通が抱える事故や渋滞
D環境対策

様々な課題を解決するためのシステム

常に最先端の情報通信や制御技術を活用して、
・道路交通の最適化を図る
・事故や渋滞の解消
・省エネや環境との共存

関連技術は多岐にわたり、社会システムを大きく変える

プロジェクトとして、新しい産業や市場を作り出す
ITS」apanホームページ
http:〃www itsttp Org/abouV
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ITs推進を支える3つの柱
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1)安全・安心 :

・車車間通信・路車間通信を用いたインフラ協調型を含む

安全運転システムの開発□実用化
・高齢者等も安心して移動ができる社会

2)環境・効率 :

日地球温暖化の主原因とされるC02排出量の約2割は運輸部門

その約9割が自動車から排出
□N02、 SPM(浮遊粒子状物質)等による大気汚染
・ITSの活用により、環境にやさしい社会

3)快適・利便 :

・必要な情報を、いつでも、どこでも享受できるユビキタスネットワーク環境
・誰もが快適で意のままに移動できる社会の実現

地域社会の活性化や高齢化社会からの検討  ィ∬需訛遭論 デ
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ITSによる未来創造の提言 電 遜 〕
破
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～ 誰でも、どこでも快適に移動できる社会の実現

2030年 交通社会のすがた例

～2013年 10月

などに

・高齢者や子供を含めた個の移動ニーズに適切に対応できるよう、公共交通に加えて

乗用車のシェアリングや超小型電気自動車などのパーソナルモビリティを実用化して

走行環境を整備しdoorto―doorの移動。
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日高度運転支援や生活道路での交通弱

者対策により、高齢者、子供等に快適

なモビリテイーが担保される。

日様々な官民情報が有機的に統合され、

交通事故・渋滞がなく、効率的で快適な

シームレスな移動が実現する。

・自ら運転する高齢者も、高度運転支援機能を装備したパーソナルモビリティを

利用することにより安全で快適に移動。

・クルマを運転することができない、都市郊外に居住する高齢者が、電気で稼働する

安全・快適な小型モビリティで、病院への通院や買い物にでかける。

・小型モビリティでは、自宅の敷地から公道を経て、目的地まで安全な経路を分かりや

すくナビゲーシヨンしてくれる「お出かけパートナーロボット」となり、買い物後の食材

なども十分に積むことができる。

日これまで限定的な運行本数や路線により「使いにくい」とされてきたバスなどの

公共交通機関も、小型で住民のデマンドに応じた新たな形態のバスが出現し、

子供から高齢者まで誰もが快適に街を移動□周遊することができるようになり、

豊かな地域生活が実現。
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米国における自動運転研究 π

“

国防省の研究所 DARPA・が職場の前線を無人化する構想の一環として

自動運転の公募型コンペを実施

DARPA・ :Defense Advanced Research Proiects Agency

Grand Challenge(2004.2005〕

砂漠地帯240kmを自動走行

2004年は完走なし、2005年は5台が完走

Urban Challenge(2006-2007)

空軍基地跡地の街路96kmを道路交通法に

従つて車が状況判断して走行し6台が完走
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米ネット検索最大手

のグーグルが、位置
情報などの蓄積を使つ
て車を自動運転する
技術の開発を進めて
いる。
これを受けてネバダ

州は、高速道での走
行を認める法案を成
立させた。

ゲーグルによると、歩行者やほかの車両などを避けつつ、交

通法規に従つて自動で走る技術を、2年以上前から同社で開発
してきた。

Goo』e自動運転技術を開発
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ドライバの事故直前の行動が

原因の75%を占める

アルコール検知

エアバツグ  操
ABS,ESC

プリクラッシユシステム

漫然・不注意状態モニタ

居眠B疲労状態モニタ

ナイトビュー
れ ヘッドライトコントロール

アダプティブクルーズ
コントロール

レーンキープシステム

標識認識システム

インフラ協調システム

「平成12年交通事故統計データ」

(財)交通事故総合分析センター   |

追突警報

車線逸脱警報

L

事故直前の
ドライバの

・ ドライバが危険を認知しやすいよう支援する
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あくまでもドライハ'が危険を回避
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前方障害物との衝突可能性を検出し、

衝突の被害を軽減するシステム (警報、ブレーキ制御、シートベルト制御)

検出情報
日前方障害物の位置
日相対速度
口衝突までの予測時間

衝突可能性があると判断した場合

1.ブザーにより警報

2.プリクラッシュブレーキアシストで

制動力をアップ

3.シートベルト早期巻き取りによる

警報 &制動力UP

DfJV50 ● D[NStt cORFウ R,T oN AI Hョ htヽ fe ic「、eJ

あいち「FS大学セミナー:豊橋技科大 141215

ね |二:と二、二:f■二iirtti二 28_/8Qi

DfN50

走行支援 ECU

ESC―アクチュエータ

リアミリ波レーダ









ガソリンエンジンの制御

パージ・コントロール・バルプ

エアフローメータ

吸入空気量

アクセルベダル

′
型
メータ

告

ブ

警

ンラ

図解カーエレクトロニクス【増補版】、著者 ,デンツーカーエレクトロニクス研究会
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可変パルブタイミング機構 EGRパルブ 気筒休止
制御バルプ

スロットル弁  暦科
~混
合気

故障診断システム

可変パルプタイミング制御

ガソリンエンジン制御ECUの構成

12V電池

デジタル入力信号

クランク信号
カム信号

車速
エアコン

スタータ
ニュー トラル

イグニツンヨン

アクチュエータ

駆動信号

インジェクタ

イグナイタ
アイ ドル制御バルブ

EGR
パージ

各種ランプ

燃料ポンプ

アナログ入力信号

空気流量

水温

吸入吸気温
スロットル開度
02セ ンサ

電池電圧

通信信号

(イ

也のECU

DfJV50

図解カーエレクトロニクス【増補版】、著者 :デンソーカーエレクトロニクス研究会、発行 :日経BP、 発行 :14年 3月 刊1日



ハイブリッド自動車(HV)の制御

ァクセル開度 トルク指令値

シフ ト位置

ェンジン要求出力

スロットル開度制御

エンジン
MG2(主にモータ)

図解カーエレクトロニクス【増補版】、著者 :デンソーカーエレクトロニクス研究会、発行 :日経BP、 発行:14年 3月 11日

飩 NSO c中 ¨ ‖「帥 坤 鯉 d

インバータ

電池情報

MGl(主に発電機 )

エンジンECU 電池監視ユニット

動力分割機構

DfJV5θ



ESC(Electronic Stability Control)の制御

図解カーエレクトロニクス【増補版】、著者 :デンソーカーエレクトロニクス研究会、発行 :日経BP、 発行:14年 8月 刊1日

DfN50 hm商 皓h… ・ PropW J XN∞ い PORAII DN―減 婢 醐 謂 :高 解

マスターシリ

ホイールシリンダ

ESC・ ECU

CAN通信

車輔速度センサ

(4轄 )

ストップ,ランプ・スイ,
ESCオ フスイッチ

ヨーレートセンサ

&前後・左右
加速度センサ

操掟角センサ

メータECU
・スピードメータ

専乾急Эη手ゾヶ_タンク角など
エンジンECU

スロッ ト)レ

EPS(Electttc Power Steettng)gD制御

トルク信号 事選信号ほか

トルクセンサ

減速機

ラック軸カ

ー

ピニオンギア  ラックギア

図解カーエレクトロニクス【増補版】、著者 :デンソーカーエレクトロニクス研究会、発行 :日経BP、 発行:14年 8月 刊1日
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InpuVOutput

Negative Surge
for ESD Protection

ESD:Electro Static Discharge

Trench Dielectric lsolation■PN Junction lsolation ■SOI

Parasitic NPN actiOn GND
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.複合.ICプロ:セス
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Junction lsolation

I Epiwafer wtth Butted LaveJ

号
Junction lsolation

号
DevECe PrOcess

(CMOS′ Bipolarr DMOS)

号

Thin FIIm Resistor and
Meta‖ization Process

SOI Trench diclectric isolation

SOI Wafer

号
Trench DielectFic lsoi:tiOn

号

Device process

(CMOS′ Bipolarr DMOS)

号

Thin F'Im Resistor and
Metallization Process

あいち「
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Process FIow Cross‐section

SOI llVafer Si02

T口rench Etching 、、、、、

SidewaH Oxidadon

rench Mask

/Si02

Poly―Si DepO.

CMP

心 Device Process
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Process fEow

●Trench lsoladon

Cross‐ section

Deep N+
Pwell′ NweH
Base

LOCOS
lst Poly― Si

LDMOS ChEP

2nd PolyttSi

Emitter

Source and Drain

Metallization……………
……
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製品応用例

。電源/高精度電源
●車載LAN/CANトランシー′剖C、

日Nトランシー′剖C

OECU周辺IC/エンジン、ボデー、エアバッグ、ABS
。アクチュエーター体/モータコントロール、

オルタネータ用レギュレータ

例)ボデーECU周辺統合IC

Bアナログ入力 ……………………………… バッテリー系入力
日高精度電源 ………………………………… ±0.4%
日出力波形制御 ……………………………… 低ラジオノイズ
ロダイアグ機能付きパワーMOS出 力 ……… 100mA 5ch
日低暗電流 …………………………………・ 250 μ Amax
BLINトランシーバ ……………………………低ラジオノイズ
・CANトランシーバ ・……………………………… 500kbps

マイコンの周辺回路をワンチップに集積し、ECUの小型・低コスト化を実現
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最先端のMEMS� 技術、集積回路技術、実装技術を駆使し、
小

世

型で高精度、信

製

頼性の高いセンサを

界に先駆けて 品 化 し て い ま す 。 ※ M EMS I MCro ttectro mecha� cJ Systtts

MEMS技 術による3次元の櫛歯構造と集
積回路技術で、高精度なセンシング性能を

実現しています。

MEMS技 術によるダイヤフラム構造のセン
シング部と信号処理回路を半導体集積技術で

1チップに集積化し、小型で高い信頼性を誇

ります。

E亜至垂垂生≧上壁ンシゼ型Щ |       =J
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両面放熱パワー素子

内部構造

電力端子  モールド樹脂
/´
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「

~       ｀ヽ

放熱板

導電スペーサ

放熱板
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半導体素子 放熱板 絶縁板

冷却器

冷却水路
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】子来の自動車に期待される進化のベクトル と:__:!  67/80

・超クリーン・超低燃費
□新エネルギーシステム (燃料電池など)
け究枢のリサイクルシステム

ナビゲーション,MMAC,テ レマティクス,HMI等
・高機能交通システム

・インテリジエント安全システム
ACCttVSC〒 AHS,ナイトビジョン√
衝突回避等

・自動運転・運転支援システム

MMAC:Multimedia Mobile Access Communication System

エコロジーベクトル

21世紀の自動車

将来の交通システムの基本理

HMI
Human Machine lnterface

音声

画像

生体信号

AHS
Advanced

crulse― asslst

ASV
Advanced

Safety Vehicle

ACC,

Lane Keep

自動車Highway

人と車と道路との新しい関係



近距離ミリ波レーダ
(衝突直前検知)後方カメラ

(駐車補助)

後側方レーダ
(レーンチエンジ警報)

前方監視ミリ波レーダ
(前方障害物検知)

前後左右,遠距離,近距離など多くのセンサが装着される

前方監視画像センサ
(道路口車両日障害物認識)

|

脩

―

お膊 9…

…

J∝
・
ISO C中 郎 脚 Wht謎 i置 M躙 認 そ継

超音波センサ
(

後方レーダ
(駐車補助

後突検知)
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システム

ナビ情報と車載センサーで検知した対象を合成
・自車がどこにいるかがより正確にわかる
日車両の周囲にあるものがわかる
日周囲環境の動的な変化がわかる

ナビ情報
口現在位置
口道路形状
口周囲環境
・交通ルール
ロ交通状況

ナビで見えないもの
日路上の車両
D歩行者
日その他障害物

(静止or動いている)

<レーダ>
50m先に
左に曲がる

車両あり

<カメラ>
右車線
走行中

DfJV5θ (じ D[N,■ 〔ORPuRAT ONム |「りh[ゞ re st「鸞 J
Ths rt巾 I商 にIha Ⅸduwo「畔 Ⅲ tr DENSO CCRKIRAT ON」 l ntt hel「 鰤・‐耐1成w tt brに pdu・ H O19～ e.Ю hrd四1臨

<ナ ビ>
左車線に移り、
前の車に続いて
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出典 :福岡県 高齢者にやさしい自動車開発プロジェクト
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あいち「 FS大学セミナー
:豊橋技科大 141215

時

場

期:2013年 10月 14日 (月 )～ 18日 (金 )

所:東京国際フォーラム(10月 14日 )

東京ビッグサイト(10月 15日～18日 )

開催テーマ:Open ITS to the Next

棚 I Nrulパ N01

Autonomous Driving System Proiect
The Research Committee on Car Robotics,

5ociety of AutOmotive En=ineers oFJapan(JSAE)

RHtta椰● ヵ―・口手
'■

タスロ菫瞬身an台企■
r目山』転ンステム」

20th
lTS VVORLD CONGRESS

TOKYC)2013

FAISカーエレセンター展示 k_常i再Ⅲ嘗留ユ写I…J  FAIS

● JI九 州 庫  e wttmAUttVERS「
ゝ PS 0

FAIS:(公財)北九州産業学術推進機構
Kitakyushu Foundation for the Advancement of

lndustry Science and Technology

超小型EV「コムス」自立走行デモ(ビデオ)



ITSとカーレエクトロニクスの重要性がますます増加

■将来の自動運転に向かつて、エレクトロニクス製品の

搭載数が増加

■地球環境問題への対応のため、ハイブリッドシステム用
パワーエレクトロニクスは、ますます重要性が増加

■次世代自動車を支える自動車用半導体市場が拡大
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