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2019年11月より，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
の活動を柏市柏の葉地区でのレベル４自動運転サービスの社会実装につなげるために，経
済産業省・国土交通省RoAD to the L4（テーマ４）（通称CooL4）事業を6者によるコン
ソーシアムで受託し，新たな車両と協調型システムの開発を行っている．

概要 Introduction

国際連携 International Cooperation

・国際会議等を通じ、海外動向調査と情報発信．
・欧州委員会傘下の事業「ULTIMO」との連携．
・柏の葉に海外の専門家を招いて、成果のデモとディスカッション．

目標 Goal

・柏市柏の葉地域において，混在空間で協調型レベル４自動運転を実現
・他地域の混在空間に展開可能な協調型システムの基本的な目標・要件を作る
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協調型システム Cooperated System

インフラから通信で情報を得るなど，車載センサー以外の情報を用いて自動運転
を行うシステムを指す．歩行者なども存在する混在空間で自動運転を実現するた
めに必要なシステムとして開発している．
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協調型路側器の設置個所と基本構成

協調型自動走行車両 Cooperated Automated Driving Bus

柏の葉実証用車両 前後側方カメラ

・区間ごとに自動運転走行方法を策定し、
必要なセンシング機能を定義
・車載センサー及び認識アルゴリズムを
アップデート
・協調型路側機からの受信信号を車両制御
器に送信するインタフェースを実装

協調型路側器配置 Deployment of the Cooperated System

・自動走行車両に提供すべき情報と路側センサーの要求性能を設定し，仕様を作成．
・協調型システムの有効性が高いと考えられる箇所を選定し，公道に実配備．
・路側センサーの検出性能および協調型路側機が自動走行に及ぼす影響について評価．

データ連携プラットフォーム Data Integration Platform 

・データ連携PFの性能・品質・機能を向上させ，柏の葉実証実験環境に適応．

・複数通信方式（携帯網と狭帯域直接通信など）の併用とセキュリティ管理
システムを検討し実装，評価．
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※ 薄い字の部分は、柏の葉での実証範囲外

データ連携PFのアーキテクチャ

評価環境構築 Evaluation Environment Building

・導入前にシステムを最適化しリスク低減に寄与するため，３D物理シミュ
レーションを用いた協調型自動走行システムの評価プラットフォームを構築．

・実環境で収集した通信ネットワークパラメータや交通データを取り込み，
より現実に近いシミュレーションテスト環境を構築．

通信性能評価可視化ツール

交通流シミュレータ

仮想空間における協調型システムの評価実環境における協調型路側機の評価

通信性能の評価・可視化

3D物理シミュレーション

自動運転ソフト 運転シミュレーター

路側機の設置

自動運転バス

協調型自動走行システムの評価

センサデータ・制御
位置情報

協調認識メッセージ

交通流データ

交通流への影響 周りの車への影響

V2X通信分析・シュミレーション
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関連資料 Related Documents 

https://www.road-to-the-l4.go.jp/publication/

評価環境の概要
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