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柏ITS推進協議会が実施主体となり，柏の葉キャンパス駅－東
京大学柏キャンパス間に毎日（平日のみ），自動運転バス（レ
ベル2運用）を走行させている．その活動をレベル４自動運転
サービスの社会実装につなげるために，協調型システムを活用
することを考え，その開発を進めている．

概要 Introduction

協調型システムの実験 Experiments of the Cooperated System

柏キャンパスのITS実験フィールドに協調型システムの設置が可能な実験施設を整備している．また，柏ITS推進協議会
が中心となって，協調型システムの公道実証実験を行うために，自動運転バスの走行路線に沿って，路側機の設置を進
めている．信号灯色情報と残秒数の送信と，それによる減速制御を実施している．

目標 Aim

混在空間でのレベル４自動運転バスを実現するため，信号連携，インフラ連携を行う協調型システムの研究開発を行う．
技術面以外にも，事業性，倫理，法制度，社会受容の面からも検討を行い，レベル4自動運転バスの社会実装を行う．
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自動運転バスの運行に際し，ドライバが運転を介入することが
多いケースとして，信号交差点右左折時，無信号交差点（横断
歩道含む）通過時，路上駐車回避，道路工事時が挙げられる．
これらの箇所を自動運転で通過するためには，信号連携，死角
障害物検知等の情報を路側機を通じて車両に提供する協調型シ
ステムが必要とされる．

今の自動運転バスで運転介入が
生じる状況(シナリオ)

レベル4の自動運転で走らせる
ならば対応が必要

技術的対策
交差点形状や横断歩道，信号，駐車
車両，路上工事
→車両側制御技術開発，路上側での
センシング
非技術的対策
→社会・地域とのコミュニケーショ
ン，協力
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