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1．路車協調システム実証実験の実施概要

• 実験箇所：高松塚駐車場出口

• 支援内容：駐車場出口の右折支援 ※死角(左右)から来る車両の検知

■レベル4に向けた課題と路車協調システムの狙い
●駐車場出口右折時の課題

• 右折先の道路がカーブ、植栽により見通しが悪く、
車載センサの死角が生じるため車両等の接近
の検知が困難。

●路車協調システムの狙い

• 死角から接近する車両を路側センサで検知・提
供し、駐車場出口手前での停止/発進の判断
を支援。

• 自動運転バスは駐車場出口の右折に約11秒
を要するため、右左それぞれ約185ｍ※の検知
範囲が必要であり、車載センサで検知できない
範囲を路側センサでカバー。
※時速60kmの車両が11秒間に進む距離≒183m

• 今年度実証では、路側センサの検知結果を車
載モニタに通知し、路側センサの有効性を検証。

■実験箇所と支援内容

• 路車協調あり(with):1/23(木)～1/28 (月) 計6日間 ※1/23(木)は事前の調律期間に実施

• 路車協調なし(without):1/21(火) ※事前の調律期間に実施

■実施期間

高松塚バス停

路側センサ①(右方用)

路側センサ②(左方用)

約185m

路側センサ設置箇所

運行
ルート

約185m

車載センサで
検知可能な範囲

（過年度実証より）

路側センサの
検知範囲
（約60m）

路側センサの検知範囲
（約50m）
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2．路車協調システムの設置状況

⚫ 使用システム：AIカメラ＋民間LTE回線

⚫ 判定種別：歩行者、自転車、2輪車、普通車・大型車

⚫ 提供方法：路側センサで検知した物標を車内モニタに表示

■機器仕様とシステム構成 ■路側センサの設置状況

4Kカメラ

AI画像処理装置
・通信装置

設置高さ
3.0m

センサ

AIカメラ

受信
装置

車載器

車載
端末

タブレット

有線 有線

伝送
装置

処理
装置

路側
制御部

4G/LTE

物標の検知、検知情
報を物標情報へ変換

オペレータに
物標情報を
提示

物標情報受信用の車載PC

物標情報表示用のタブレット

■車載機器の設置状況

検証用カメラ
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3．路車協調システムの作動状況
■AIカメラによる物標検知

■車載モニタの物標表示状況

路側センサから車両へ
物標情報を通知

車両71

車両70

車両181

自動運転バスの
進行方向

路側センサから車両へ
物標情報を通知

右方路用カメラ 左方路用カメラ
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4．駐車場出口右折時の路車協調システムの有効性

路車協調あり
【with】
46便

検知対象あり
43便[94%]

検知対象なし
2便[4%]

路車協調なし
【without】

10便

検知対象あり
7便[70%]

検知対象なし
3便[30%]

検知対象あり
43便

手動介入なし
41便[95%]

手動介入あり
2便[5%]

検知対象あり
7便手動介入なし

4便[57%]

手動介入あり
3便[43%]

路車協調あり[1/23(木)~1/28(火)] 路車協調なし[1/21(火)]

“検知対象あり”の手動介入状況

“検知対象あり”の手動介入状況

• 路車協調あり(with)の6日間で、46便のうち43便が「接近車両あり(検知対象あり)」の状況で駐車場出口を右折。
➔43便のうち、41便[95%]が手動介入なしの自動制御で安全に右折。(手動介入発生※は2便[5%]。)
※車載モニタを確認した調査員の指示で駐車場出口を自動で発進後、右折完了までにブレーキ等の手動介入があったケース

• 路車協調なし(without)は、10便のうち7便が「後続車両あり(検知対象あり)」の状況で駐車場出口を右折。
➔7便のうち、3便[43%]で手動介入が発生。

➡手動介入が38％削減し、駐車場出口の右折支援における路側センサの有効性を確認。

引き続き、手動介入が発生したケース(2便)の発生要因を検証予定

手動発進(車両不具合)
1便[2%]
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【参考】実証期間中の路車協調あり/なしのオペレーションの違い

路車協調あり[1/23(木)~1/28(火)] 路車協調なし[1/21(火)]

①駐車場出口の歩道部で、自動制御で一時停止
※停止後にブレーキ介入して自動モードを解除

②車載モニタを確認した調査員が発進可否(カーブ先の死角
から接近する車両の有無)を指示

③ドライバーが発進操作を行い、自動で発進・右折

①駐車場出口の歩道部で、自動制御で一時停止

② 自動運転車が、車載センサの検知結果をもとに発進可否
を自動で判断

③自動運転車は自動で発進・右折

• 今年度の実証実験では、路車協調あり(with)を6日間、路車協調なし(without)を1日間実施。

• 高松塚の駐車場出口を右折する時のオペレーションは以下の通り。

－路車協調あり(with)：出口で一時停止後、調査員の発進指示をもとに、ドライバー操作で自動発進して右折。

－路車協調なし(without)：出口で一時停止後、車載センサをもとに自動で発進判断して右折。

駐車場出口の一時停止位置


