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概要 

本研究では、ICT 技術を活用して構築した高度な運転知能を持つ自動運転自動車を用いて、市街地を含む公道で自動車

を自律的に走行させる技術開発(ハード面の高度化)を行うことを目的とする。また、自動運転自動車を公共交通機関が不

足する高齢過疎地域に対する地域交通の一部として活用して、地域振興を効率的に図る技術開発(ソフト面の高度化)を行

うことを目的とする。具体的な検討内容として、ハード面の高度化に関して市街地を含む様々な一般公道において信頼性

の高い自動運転を行う上で最も重要となる、高精度かつ信頼性の高い自己位置推定手法の検討を行った。またソフト面の

高度化として、自動運転自動車の導入効果についての検討を行った。その結果ハード面に関しては、約 3 年間で当初開

発目標を大幅に上回る合計 12,720km の道のりの自動運転での走破を達成した。またソフト面に関しては、自動運転自動

車の段階的普及を想定した交通流シミュレーションを作成し、全国 10 都市を対象に交通流シミュレーションを行った。

その結果、当初想定した自動運転自動車の社会的受容性が認められることが判明した。 
 
１．まえがき 
近年、自動運転自動車に関する研究開発状況が様々な研究

機関から発表され、大きな注目を集めている。自動運転自

動車は、従来ドライバが認知・判断・操作を行ったものを

主に車載のセンサ、コンピュータ及びアクチュエータによ

り代替するものである。自動運転自動車の導入により、自

動車事故において大きな割合を占めるドライバの運転ミ

スに起因する事故を防止できる可能性がある。また、ドラ

イバの運転負荷軽減等の効果が期待できるなどの大きな

メリットがある。また、自動運転自動車の導入による効果

は安全・快適性の面のみならず、例えば観光客が自動運転

自動車を利用した場合、効率的に観光地を訪問することが

可能となり得るなど、公共交通網が不足する地域への活用

による地域振興といった効果も期待できる。 
そこで本研究では、ICT 技術を活用して構築した高度な運

転知能を持つ自動運転自動車を用いて、市街地を含む公道

で自動車を自律的に走行させる技術開発(ハード面の高度

化)を行うことを目的とする。また、自動運転自動車を公

共交通機関が不足する高齢過疎地域に対する地域交通の

一部として活用して、地域振興を効率的に図る技術開発

(ソフト面の高度化)を行うことを目的とする。 
 
２．研究開発内容及び成果 
フェーズ I 期間中（平成 27 年度）においては、市街地を

含む様々な一般公道において信頼性の高い自動運転を行

う上で最も重要となる、高精度かつ信頼性の高い自己位置

推定(ハイディペンダブルローカライゼーション)手法を

中心とした検討を行い、自動運転自動車のハード面の高度

化を行った。これらの成果を受けて、フェーズ II 期間中

（平成 28、29 年度）では、ハイディペンダブルローカラ

イゼーション手法の高度化を図るとともに、自動運転自動

車のソフト面（効果的な活用方法）での高度化検討につい

て検討を行った。 

ハード面の高度化に関しては、図 1 に示すように多数のセ

ンサが設置された状態で公道走行が可能な試験車両を用

いて市街地を含む様々な環境下において自動走行させ(図
2)、多種多様な環境下において自己位置を高精度に求める

技術および自己位置推定に必要な地図を効率的に生成す

る技術を開発した。またソフト面の高度化に関しては、自

動運転自動車を交通流シミュレーション上に再現し、自動

運転自動車が交通流に与える影響を評価した。そして、こ

れらの検討の結果、最終的に以下の結果が得られた。 
ハード面の高度化に関しては自動運転自動車の自己位置

推定アルゴリズムとして、赤外線反射率オルソ画像を用い

た自己位置推定アルゴリズムを開発し、GNSS/INS が受

信できない環境下においても当初目標を上回る 15cm 程

度の精度で自己位置が推定できることを確認した。また、

自己位置推定に用いるオルソ画像の生成に関しては、

GNSS 衛星測位精度が劣化する区間においても高精度な

 

 
図 1 試験車両(自動運転自動車) 
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オルソ画像を生成するソフトウェアを構築することで当

初目標を上回る 60km に渡る広大空間の地図生成を可能

とした。さらにオルソ画像をクラウド管理し、通信ネット

ワークを用いて地図配信を行う枠組みについて検討した

結果、およそ 17.0kbps 程度の帯域が確保できればシステ

ムとして成立することが確認された。そして、最終的に開

発した自己位置推定アルゴリズムを既存の自動運転シス

テムに組み込むことで、当初目標を大幅に上回るトータル

12,720km の区間における自動運転での走破を達成した。 
ソフト面の高度化に関しては、自動運転自動車の段階的普

及を想定した交通流シミュレーションを作成し、全国１０

都市を対象に交通流シミュレーションを行った。その結果、

地域による遅れ時間の大きさには違いがあるものの、自動

運転自動車の混入率（普及率）が増加すると遅れ時間が増

加することが明らかになった。また、地域によって多少異

なるが、混入率（普及率）が高くなると遅れ時間がまた減

少することも明らかとなった。その結果、当初想定した自

動運転自動車の社会的受容性が認められるのではないか

と予想され、当初の目標を達成することができたと評価し

ている。 
 

３．今後の研究開発成果の展開及び波及効果創出へ

の取り組み 

自動運転自動車を社会へ導入していくことで安全、快適性

の向上をもたらすことが可能であると考えられる。一方、

自動運転自動車の導入による効果は安全・快適性の面のみ

ならず、例えば、観光客が自動運転自動車を利用した場合、

効率的に観光地を訪問することが可能となり得るなど、公

共交通網が不足する地域への活用による地域振興といっ

た効果も期待できる。自動運転自動車が、一般の個人に普

及するためには一定の期間が必要と考えられることもあ

り、まずは限定されて地域における公共交通機関（例えば

バス、タクシーやライドシェアなど）への導入に関して検

討して行くことが、研究成果の社会展開に向けた第一歩で

あると考えられる。 

ただし、本研究課題による研究開発成果の展開および波及

効果創出に向けて、ハード面およびソフト面の取り組みに

関して今後も継続的に検討が必要であると考えられる。 
 

４．むすび 
本研究では、ICT 技術を活用して構築した高度な運転知能

を持つ自動運転自動車を用いて、市街地を含む公道で自動

車を自律的に走行させる技術開発(ハード面の高度化)を
実施した。また、自動運転自動車を公共交通機関が不足す

る高齢過疎地域に対する地域交通の一部として活用して、

地域振興を効率的に図る技術開発(ソフト面の高度化)を
実施した。  
現在日本では少子高齢化が大きな社会課題となっており、

それに伴って交通に関する諸問題が顕在化している現状

がある。本研究を含め、自動運転自動車に関する技術が早

期に社会展開され、交通に関する諸問題が 1 つでも多く解

決されることを願っている。 
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(a) 他車両の存在するシーン 
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図 2 公道における自動運転の様子 
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