
四万十市自動運転モビリティ実証協議会

実証実験及び実験車両の概要

資料２



• 国土交通省では、交通事故の削減、少子高齢化による公共交通の衰退等への対応、渋滞の緩和、
国際競争力の強化等の自動車及び道路を巡る諸課題の解決に大きな効果が期待される自動車の
自動運転について、国土交通省として的確に対応するため、省内に国土交通省自動運転戦略本部
を設置した。

• 国土交通省自動運転戦略本部では、自動運転実現による効果を以下のように整理している。

１．自動運転とは

■自動運転の効果
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出典：国土交通省自動運転戦略本部（第１回会合）資料2抜粋



• 自動運転は、システムによる監視とドライバーによる監視の分解（縦軸）と技術レベル（横軸）から
5レベルに整している。

１．自動運転とは
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■自動運転のレベル

出典：国土交通省自動運転戦略本部（第３回会合）資料2抜粋



①道路・交通 ②地域環境

③コスト ④社会受容性 ⑤地域への効果

２．実験での検証事例
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①道路構造
（線形、勾配等）

②道路管理
（区画線、植栽等）

③混在交通対応

④拠点に必要な
スペース

①気象条件
（雨、雪等）

②通信条件
（ＧＰＳ受信感度）

①車両の導入・維持コスト
②車両以外に必要なコスト

①快適性（速度、心理的影響等）

②利便性（ルート、運行頻度等）

（中山間地域の道路イメージ） （雪道のイメージ）

（電磁誘導線の敷設イメージ） （乗車イメージ） （貨客混載輸送のイメージ）

①高齢者の外出の増加 等

（電磁誘導線の敷設イメージ）

※第２回国土交通省自動運転戦略本部資料（平成２９年３月２９日）より抜粋

（高齢者の外出の増加イメージ）



ステレオビジョン

■障害物検知機能（ステレオビジョン＋走路データ）

• 自車の走路空間状態を事前に覚え、実際の走行時にステレオビジョンで ”走路上“に検出したモノを障害物として認知

走路外の物体は障害物と見なさない

”障害物” と認識

走路外
自車走路

走路外

ﾌﾞﾚｰｷﾓｰﾀ

ｺﾝﾄﾛｰﾗ

駆動ﾓｰﾀ

電圧信号

マグネットセンサ・RFIDリーダー
マグネット・RFIDタグ

ガイドセンサ

誘導線
デジタル信号

• ３つのガイドセンサが地中に埋設されている誘導線の磁力線を感知し、コンピュータが誘導線の位置を解析し、設定さ
れたルートを走行する。

• 埋設されたマグネット上を走行すると、「マグネットセンサ」に電圧が発生し、信号をコンピュータが解析して車両の動作を
制御する。

• 埋設されたRFIDタグ上を走行すると、「RFIDリーダー」でタグ情報を読み取り、情報に基づき車両の動作を制御してい
る。※ いつでも手動操作に切替可能な「オーバーライド機能」を装備

■電磁誘導式自動走行システム

RFIDタグ

RFIDリーダー

走路データ

３．実験ルートの走行方法



４．実験車両の概要
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■実験車両の概要

• 自動運転はヤマハ製車両を使用し、「自動運転レベル2※」での走行を予定している。
※ 「自動運転レベル２」 ドライバーが運転席に乗車した状態で加速、操舵、制動を全てシステムにより自動で走行、緊急時にはドライバーが制御。
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自動車の種別 小型自動車

燃料の種類 電気 ( Li-Ion バッテリ ）

車両寸法
(cm)

全長 412

全幅 133

全高 170

ホイールベース 295

最低地上高 11.5

重量
(kg)

車両重量
(バッテリ含む) 610

車両総重量 935

性能

定格出力 (kW) 0.68

最高速度 (km/h) 19

最小回転半径 (m) 4.5

乗車定員（人） 6



５．安全対策
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• ルート上では、自動運転車両の走行区間であること周知するための電光掲示板、看板や路面標示を設置する。

（看板の設置イメージ）

（電光掲示板の設置イメージ 左：通常時 右：自動運転車両接近時）

（路面表示の設置イメージ）
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• 国土交通省道路局では道の駅等を拠点として、自動運転サービスの導入による中山間地域における課題解決検証
のために実証実験を行っている。

• 本実証実験は、全国的な自動走行公道実証実験の一環として、技術的検証を目的に選定されたものである。過年
度の実証実験を踏まえ、1~2か月程度の長期的な実験を実施し、ビジネスモデルを含め、本格的な社会実装に向け
たより具体的な課題の抽出を目的とする。

各地での取組み事例
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参考 自動運転をめぐる現状と課題

※第１回 自動運転に対応した道路空間に関する検討会（令和元年６月２８日）より抜粋



参考 中山間地域の道の駅等を拠点とした自動運転サービス実証実験

※第１回 自動運転に対応した道路空間に関する検討会（令和元年６月２８日）より抜粋

10
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参考 中山間地域の実証実験における課題（１）

※第１回 自動運転に対応した道路空間に関する検討会（令和元年６月２８日）より抜粋
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参考 中山間地域の実証実験における課題（２）

※第１回 自動運転に対応した道路空間に関する検討会（令和元年６月２８日）より抜粋



参考 ニュータウンにおける自動運転サービス実証実験
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※第１回 自動運転に対応した道路空間に関する検討会（令和元年６月２８日）より抜粋
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参考 ニュータウンの実証実験における課題等

※第１回 自動運転に対応した道路空間に関する検討会（令和元年６月２８日）より抜粋
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