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先進モビリティの技術概要とレベル３対応

先進モビリティ（株）

青木 啓二
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講演次第

・先進モビリティにおける自動運転技術

・レベル３対応について
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・先進モビリティにおける自動運転技術

・レベル３対応について
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先進モビ社の自動運転バス

移動サービスの種類 速度 自動運転車 適応地域

１．タクシー配車 60km/h 乗用車 都市部

２．短距離移動 20km/h 超小型バス車両 ・駅周辺
・ニュータウン内
・大規模施設内

３. 既存バス路線 40km/h 小型バス車両 ・中山間地域
・ニュータウン周辺
・地方

４．基幹輸送 60km/h 中・大型バス車両 ・BRT路線
・都市部
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磁気マーカを用いた全天候対応可能なローカライゼーション

デジタル地図と物体認識との照合による障害物認識と危険判断

走行ルートの目標軌道テーブル（座標および速度）に基づくハンドル、アクセル、ブ
レーキの自動制御。

先進モビの自動運転バス技術

画像認識および信号機現示情報を利用した交差点区間の速度制御。

２．信号機情報を利用した交差点速度制御

１．車線維持制御と速度制御

３．障害物衝突防止制御

４．高精度な測位技術（ローカライゼーション）
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磁気マーカ利用による高精度測位磁気マーカ利用による高精度測位
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【MIセンサによる微弱磁界検出と信号処理による位置検出】

○MIセンサと微弱磁界の磁気マーカによる安価な位置検出
○空間フィルタを使用した高精度な位置検出
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磁気マーカのメリット

想定シーン 事例

GPS等が使用不可の場所 トンネル内
山間部等

厳しい自然条件 降雪時、
大雨時等

白線が見えない路面 積雪路面等

レベル３以上の自動運転には様々な自然環境変化や路面状況および道路環境下にお
いて、高精度な位置検出が求められる
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自車位置の検出

周辺障害物の認識

停止操作

周辺映像

先進モビにおける環境認識技術①

信号現示情報
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・低誤認識率と低未検出率のため、画像とLidarのフュージョンの組み合わせによる
物体認識
・物体とデジタル地図（道路境界線地図）の重ね合わせによる自車周辺障害物認識

GPS

現在位置

デジタル地図

高精度道路地図利用

カメラ画像

カメラ画像

Lidar

・ハイレベルフュージョン
（各認識結果のﾌｭｰｼﾞｮﾝ）

画像とＬｉｄａｒのﾌｭｰｼﾞｮﾝ

先進モビにおける環境認識技術②
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認識ECU

道路側ｼｽﾃﾑ

ｶﾒﾗ（前方）

RTK-受信機

磁気ｾﾝｻ

ジャイロセンサ

速度センサ

ｶﾒﾗ（後側方）

4G LTE

制御ECU

操舵ECU

ﾌﾞﾚｰｷECU

保安ﾞﾚｰｷ

ｴﾝｼﾞﾝ ECU 

車載ｼｽﾃﾑ

Lidar（前方）

測位衛星

磁気ﾏｰｶ

信号機

管制室

ﾐﾘ波ﾚｰﾀﾞ

ｽﾃﾚｵｶﾒﾗ

自動運転バス車の基本システム構成

Lidar（後側方）

RFIDタグ
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小型自動運転バス

RTK-GPSアンテナ
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中型自動運転バス（経産省）

Lidar

Lidar
Lidar

ミリ波ﾚｰﾀﾞ 磁気センサ

RTK-GPSアンテナ
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大型自動運転バス（JR東BRT）
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・先進モビリティにおける自動運転技術

・レベル３対応について
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自動走行装置の保安基準案の概要 国交省HPより引用
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細目告示150条の２（保安基準48条の細目告示）
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警察庁HPより引用

道路交通法改正試案
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レベル３に向けた対応

○降雨状態、降雪状態、濃霧等の自然環境状態
車載の雨量センサ、降雪量センサ、視程センサが必要。

○積雪等の路面状態
路面ミューセンサ等が必要

ＯＤＤ適用外の環境認識対応

○交差点信号器現示状態の認識
車載カメラによる自律検出に加え、インフラ側からの信号器現示情報提
供が必要

○磁気マーカ等の高精度で信頼性の高い位置標定用インフラの利用

ＯＤＤ内における高信頼な走行環境認識

○センシングの冗長化
障害物検出用センサの冗長化

○走行制御用コントローラのフェールセーフ化およびアクチュエータ等の冗長
化

自動運転システムの冗長化
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ODDと自動運転システム責任

責
任
者

運転手 自動運転システム（自動運転ON）

「ODD条件として、例えば雨量〇〇ﾐﾘ以上、降雪時はODD外とする」とした場合の
自動運転システムの責任

〇ODD内の環境ではシステムの全責任にて走行
〇ODD外の環境となった場合、システムが環境状態を検
出してTOR要求

運転者が環境を判断して自動
運転のON/OFFが可能な領域
＊ODDの対象外

運転者による環境認識にて制御介入は出来ない

曇り 雨量○○ﾐﾘ以上

自動
運転

環境

運転手

システム

運転者判断によるON 手動運転

運転手

雨量○○ﾐﾘ以上又は
降雪状態を検出した場
合、TOR要求

降雪発生
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１．細目告示150条に対する適合技術開発

２．サーバセキュリティ対応

３．システムの低コスト化と信頼性向上

自動運転バスの開発は実証フェーズから社会実装フェーズ（事業化）に移行

今後の自動運転バス開発

１．細目告示150条に対する適合技術開発

２．サーバセキュリティ対応

３．システムの低コスト化と信頼性向上

自動運転バスの開発は実証フェーズから社会実装フェーズ（事業化）に移行

自動運転バスの開発は実証フェーズから社会実装フェーズ（事業化）に移行先進モビリティ社として、レベル３の自動運転BRTの実用化に取り組む
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ご清聴ありがとうございました


