
４．路車協調ＩＴＳによる自動運転の実現に向けた取組 

（国土技術政策総合研究所 道路交通研究部長 高宮 進） 

 

 

 道路交通研究部長の高宮でございます。 

 それでは、私からは、道路交通研究部が取り組

む研究の中から、「路車協調ＩＴＳによる自動運

転の実現に向けた取組」ということで紹介させて

いただきたいと思います。 

 

 

 

 

 本日の内容でございます。まず最初に、路車協

調ＩＴＳの共同研究を我々実施しておりますので、

その点についてまず紹介を差し上げたいと思いま

す。どういう技術の開発に向かっているかという

ことを大きく紹介したいと思っております。それ

から、２つ目でありますけれども、「合流支援情

報提供システム」ということで、今共同研究の中

で実施しているものの中から１つ取り上げまして、

システムについて紹介をしたいと考えます。最後

に、今後の課題ということで紹介を差し上げたいと思います。 

 ２番目の「合流支援情報提供システム」の中では、今実施している研究の紹介を差し上げますけれ

ども、実験を通じてデータを取っている状況についても、これはちょっと途上のデータではあります

けれども、その辺りについても紹介していきたいと思っております。 

 「路車協調ＩＴＳに関する共同研究」という最

初の項でございます。 
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 まず、路車協調ＩＴＳということで紹介させて

いただきました。協調ＩＴＳ、聞き慣れない言葉

かもしれません。一番最初のところに書いてあり

ますが、自動車と道路管理者はそれぞれ実は情報

を持っています。それぞれが持っている情報を相

互連携・補完することを通じて、双方にとってメ

リットをもたらす路車協調システムを目指すとい

うことになります。 

 例えば自動車側でいけば、位置情報とかブレー

キ情報、ステアリング情報、さらには車載のセンサーで得ることになるレーザー検知情報などを持っ

ています。こういう車側の情報、それから、道路管理者はそれぞれ道路上の情報を持っていますので、

これらの情報をそれぞれ流通させ、双方に都合のいい情報を知らせたい、これらの情報でもってより

よい道路交通システムをつくり上げたい、こういうことになります。 

 この協調ＩＴＳの中で、我々は共同研究を実施

しておりまして、まさに道路と自動車の連携を図

っていくためには、皆さんの力をかりながら共同

研究で答えを出していこうということにしており

ます。自動車メーカさん、電機メーカーさん、そ

れから、我々道路管理者の代表といいましょうか、

そういうところが連携して共同研究を実施すると

いうことでございます。 

 この国総研が関わっている共同研究であります

けれども、第１期、第２期、第３期と進んでおりまして、今がまさに３番目の第３期の中で共同研究

を実施しているということでございます。第１期でありますけれども、これは協調ＩＴＳの中で 35

ほど引っ張り出しておりますが、35の協調ＩＴＳサービスを整理した段階です。どういうサービスが

いいかということを整理したものが第１期であります。 

 それから、第２期でありますけれども、この 35 の協調サービスの中から、特に自動運転という観

点から優先度の高いものを引っ張り出そうということで、ここでは「先読み情報提供サービス」と

「合流支援情報提供サービス」、こういう２つについてまずはやっていくのだということを決めたと

ころであります。 

 それから、今やっている第３期については、「先読み情報提供サービス」、「合流支援情報提供サー

ビス」それぞれについて研究を進めているところです。それぞれについてどういう情報をやりとりす

ればいいのか、つまりは情報提供フォーマットをつくることになります。またそれぞれ受信の実験と

か、「合流支援情報提供サービス」でありましたら、国総研の試験走路の中で受信の実験、それから、

実際の道路、国総研の試験走路でも実施しましたけれども、車両検知センサー、これは道路側に設置

する車両検知センサーですけれども、それで車をどう精度よく検知できるか、もう１つは、首都高速
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で実験をしておりますけれども、最終的に自動運転に向かってどこまで実証していけるか、こういう

ことを共同研究で進めているということでございます。 

 今実施している共同研究で参加していただい

ているのは、こういう方々であります。一番上

は自動車メーカー、二番目は電機メーカーです

ね。地図の関係者の方もおいでになりますし、

高速道路会社にも参加していただいております。

そのほか財団等にも入っていただいているとい

うところであります。 

 

 

 今紹介しましたけれども、「先読み情報提供サ

ービス」、それから、「合流支援情報提供サービ

ス」がありますが、その内容についてちょっと

紹介しておきたいと思います。 

 まず「先読み情報提供サービス」です。実は

この中には３つの種類があって、この３つはと

もに、車載器のセンサーだけでは情報が確認で

きないところを、道路と連携して情報提供する

ということを狙っているものであります。まず、

図は「先読み情報提供サービス」の中の１つ目、車線規制とか路上障害の情報提供をするというもの

です。 

 高速道路の下流で路上障害があるとすれば、その情報を提供して、あらかじめそれに向かって車を

制御していただこうというサービスになります。例えば左側は工事中についてです。この情報を道路

管理者は持っていますので、それを上流側で車に提供する。そのうえで路上障害への対応をあらかじ

めやってもらおうというものです。それから、右側は、事故の情報などがあれば、これを道路管理者

がまた同じように提供して車両制御で使っていただくというものです。 

 ２つ目ですけれども、高速道路の分流部なん

かは渋滞が本線まで伸びたりすることがありま

すので、これも道路管理者が情報として得てい

れば、これを路車間通信で車に提供する。これ

であらかじめ対応を図っていただくということ

になります。これも「先読み情報提供サービス」

の１つということになります。 
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 ３つ目です。これもやはり料金所の情報を道路

管理者は持っておりますので、その情報を上流で

提供して対応していただくというものです。 

 ３つありましたけれども、これらが「先読み情

報提供サービス」ということになります。 

 

 

 

 

 それから、もう１つの大きなくくりで、「合流

支援情報提供サービス」です。文章を読みますと、

合流部を対象にし、本線の交通状況を道路側のセ

ンサーで把握して、合流しようとする車に提供す

るということでございます。こちら、図に２車線

の道路がありますけれども、これが本線です。そ

れに対して合流する車が入ってきますけれども、

本線側の車の状況を道路のセンサーで把握して、

データを生成して、それを路車間通信で合流する

車に提供する。こういうことになります。これも車に載っているセンサーだけでは対応できないとい

うことで、道路と自動車が連携してサービスを確立しようというものになります。 

 さて、そのうち「合流支援情報提供サービス」

について、少し実験を展開しておりますので、そ

の部分についてご紹介を差し上げたいと思います。 
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 先ほどもありました「合流支援情報提供システ

ム」であります。これは２車線のところが本線、

それから、上のほうから合流する車が来るという

ことになります。黄色で書いてある車両検知セン

サーで本線の車の状況を把握して、これが合流部

までの間に何秒かかるか、あるいは何分かかるか

を考えて、またセンサーで検知した車の状況が合

流部でどんな車の状況になるのかということで、

これを処理して、路側無線装置から情報提供をす

るということであります。 

 細かいことが書いてありますけれども、結局は本線の状況が分かれば、それに合わせて合流する車

がどの位置をとればいいのかということになります。図にも書いてありますけれども、本線の車両と

横並びにならないような状態に車の位置をコントロールして、ここまで来れば後は車側のセンサーを

使って合流ができる、こういうことを狙っているというものであります。 

 システムの構成ですけれども、本線の車両検知

センサーで本線の車を把握して、それを処理して

合流側の路側無線装置に情報を渡して、それを車

に提供するということです。センサーで把握した

ものを処理して、路側無線装置で提供するという

ことになります。 

 

 

 

 共同研究の中では、この情報提供フォーマット

を決めてきたというところであります。情報提供

のときには、いつ生成された情報なのか、この場

所がどういう場所なのか、それと同じで、下のほ

うに行きますけれども、そもそも合流部はどんな

形をしているのか、本線部はどんな形をしている

のか、例えば本線の車両検知センサーから合流部

まではどのぐらいの距離があるのか、情報提供し

た位置から合流部まではどのぐらいの距離がある

のかということと、それから、車が合流部に到達する時刻というものを提示して、これで車同士が横

並びにならない状態にしていただくということになります。こういう情報を全部一通りお送りしよう

ということになります。 
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 これに向けて幾つか実験をやっております。ま

ずは道路に設置するセンサーの精度がどのぐらい

確保できそうかという観点で実験をしたものがこ

の図になります。 

 左側は国総研の試験走路の中で実施したもの、

右側は阪神高速で実施したものです。左上の写真

では車両検知センサーがちょっと小さく写ってい

ますけれども、こちらで車両検知センサーを設置

して、これで実際本線の車がどんな速度で、ある

いはどのぐらいの車の長さのものが走っているのかを測るということになります。 

 左下の写真では、少しカメラが強調されていますけれども、カメラはあくまでこの車両検知センサ

ーの精度を確認するために設けたものです。阪神高速のほうも同じでありまして、右下の写真のよう

に車両検知センサーを並べて、センサーでデータ取りをしたということです。 

 これに対して、一例ではありますけれども、ど

ういう結果が得られたかというのがこの図であり

ます。ここに書いてありますが、車両検知センサ

ーで計測した速度から、カメラで計測した速度、

つまりはこれを真値の速度というふうに理解して

おりますが、これら２つの速度値から速度差を引

っ張り出したということであります。センサー値

に対して真値のほうが大きいから、少しマイナス

側には出ておりますが、全体的にはほとんど誤差

なくデータが取れたと考えられます。センサーとしては一通り対応できるという理解をしたところで

あります。 

 ここまでは国総研の中とか阪神高速でまさに車

両検知センサーの確認をしたということでありま

すけれども、これに対して、今度は合流支援に向

かってどういう対応をしていけばいいのかという

ことを検討した部分になります。 

 これは我々の共同研究でつくり上げた「合流支

援情報提供システム」の仕組みを、実際内閣府の

戦略的イノベーション創造プログラム（ＳＩＰ）

が動いておりますので、そちらと連携して、首都

高速で実証実験をしたものであります。そもそも内閣府のＳＩＰでは自動運転を確立するということ

で研究をしておりまして、彼らの中にも合流支援サービスを何とかつくり上げていきましょうという

研究があります。この点と我々が情報提供する部分とをうまく連携してやれないかということで一緒
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にやったということであります。 

 この実証実験に対して参加していただいたのが

こちらの方々ということであります。我々の共同

研究と重なっている部分もあるかと思いますけれ

ども、一緒にここで合流支援のシステムの確立に

向けて検討したということであります。 

 

 

 

 

 首都高速で行っている実証実験でありますけれ

ども、どういうことをやろうとしているのかとい

いますと、先ほどから話がありました車両検知セ

ンサーで測って路側無線装置で情報を提供すると

いうところまでは我々の共同研究で実施したもの

であります。ここでは、実際その情報を提供され

た車が合流できたのかどうかというところまで含

めて実際の実験をやっているということでありま

す。 

 我々共同研究側としましては、車両検知センサーで測ったものを路側無線装置で提供して、うまく

情報提供できたのかということが焦点です。また車両検知センサーで得たものが最終的に合流部でど

んな車間距離になっているかというのはちょっとはっきりしないところがありますので、その辺りを

確認したというのがもう１つの観点です。 

 それから、先ほどありました実験参加者のメインのところは、まさに合流ができるかどうかという

ことになりますので、共同研究で出てきた情報を使いながら、最終的に車側のセンサーも使いながら

合流を図ったということです。合流が実際できたのかどうかというところが最終的な確認のポイント

ということになります。 

 これが実証実験の場所です。羽田空港のすぐ横

ですね。空港西料金所とありますから、羽田空港

の横に本線があって、それに対して料金所を通過

して合流してくる車がいるということであります。

本線上に車両検知センサーを置いて、処理した上

で、合流していく路側無線装置にデータを送った

というものであります。カメラはあくまでこの実

験の中の検証用ということでつけたものになりま

す。 
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 これも同じ場所ですね。先ほどの図と同じ位置

ということでありますが、車両検知センサーで本

線の交通の状況を確認して、処理した上で合流す

る車に路側無線装置を使って情報提供したという

ことです。カメラは①、②、③、それから④とい

うことで、検証用に使っているということであり

ます。 

 

 

 これが車両検知センサーで、何社かのセンサー

がついていますが、ここではＡ社のセンサーを使

ってデータ取りをしたということです。これで処

理したものを路側無線装置で提供したということ

です。 

 

 

 

 

 この実証実験を通じてどんなことを求めていき

たいのかという１つ目の点がこれであります。

我々共同研究側で課題にしていたものであります

けれども、本線の車両検知センサーで車の位置を

測りますけれども、それが下流でどんな形になっ

て合流部に到達するのかというところがはっきり

しないところがありますので、まずは３台のカメ

ラを使ってこれを検証したということであります。 

 個々の本線車両に対して、センサー位置通過か

ら合流部到達までどのぐらいかかったのだろうというのをカメラで割り出します。それに対して、

我々が用意しているシステムで生成される合流部到達時刻を比較して、これが正確に提示できている

のかどうかを１つの検証の項目にしたということになります。 
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 もう１つは、最終的に合流できないと目的が達

成できないところがありますので、実際合流がな

されたのかどうかという観点で、その結果をいた

だきまして、交通状況がどんな状態のときに難し

かったのか、あるいはこういう状態の交通状況で

あれば割と簡単に合流できますよというところを

しっかり得て検証することが必要になります。特

に、難しいときでも合流は実際できないといけま

せんから、そういうことに対してまだまだ検討を

続けていくことになるかと思っています。そういう結果のデータをいただきながら次の検討をすると

いう、ここではそういった対応もしているところになります。実際のところ、今日は結果まで提示で

きていないわけですけれども、結果についてはまたまとめてさらなる研究開発に使っていきたいとい

うことであります。 

 最後に、今後の課題ということでまとめさせて

いただきました。 

 今後の課題でありますけれども、この路車協調

ＩＴＳという全体的な観点で考えますと、我々は

国内外の自動運転車両の技術開発動向をしっかり

注視しようと考えるところです。その上で、安全

で円滑な自動運転の実現に向けて協調ＩＴＳサー

ビスをより高度にしていかなければいけないだろ

うと考えますし、具体的なシステムをどう構築す

るかということを考えていかなければいけないと思っているところであります。 

 それから、今日紹介を差し上げました「合流支援情報提供システム」についてですが、今回はあく

まで１カ所での実験の例を紹介しましたが、交通状況にはいろいろな状況があります。混んでいると

ころもあればそうでないところもある、加速車線長が十分にあるところもあればそうでないところも

あるということです。そうすると、合流上一番難しい状態はどうなのだ、それに対してそのシステム

がどこまで対応できるか、あるいはシステムを使ってこういう状況でちゃんと合流を達成させてあげ

ようと、そういうところまでつくり上げなければいけないと思いますので、異なる箇所での実験を通

じて、どういう道路幾何構造がいいのか、交通特性に対してはどう対処するのかなどを考えていかな

ければいけないということであります。 

 それから、今日は車両検知センサーの話はあまりできませんでしたけれども、今回はあくまで車両

検知センサーの位置と合流の場所を決めてやっていますが、機器の配置の条件としてはどういう配置

がいいのか、こういうことも併せて検討していく必要があるかなと思っているところであります。 

 以上になります。それでは、これで道路交通研究部からの紹介を終了したいと思います。最後まで

ご覧になっていただきまして、ありがとうございました。               ―了― 
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