
The Art of Open Source
Reimagines Intelligent Vehicles自動運転実用化に向けたチャレンジ



事業概要

設立

役職員数

拠点

資金調達額

株主

自動運転システムの開発

2015年12月

約300名

日本 - 東京、名古屋

北米 - Palo Alto

中国 - 上海

累計約306億円



30+
VEHICLE MODELS

20+
COUNTRIES

500+
COMPANIES

Autoware

世界初のオープンソース

自動運転ソフトウェアを開発
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自動運転の開発支援
(自動車メーカー様などに向けた事業)

自動運転の社会実装
(自治体/交通事業者様などに向けた事業)

ティアフォーの事業領域
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自動運転による地域交通を推進する観点から、

地域限定型の無人自動運転移動サービスを

25年度目途に50か所程度、27年度までに100か所以上で導入

政府の自動運転の目標

出所:デジタル田園都市国家構想戦略
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福岡県北九州市・北九
州空港

鳥取県鳥取市

岡山県備前市

石川県小松市

富山県富山市

岩手県陸前高田市

千葉県横芝光町

新潟県佐渡市

三重県桑名市

岐阜県中津川市

千葉県成田市・成田空港

茨城県つくば市

東京都大田区・羽田イ
ノベーションシティ

福岡県福岡市・福岡空
港

奈良県宇陀市

神奈川県平塚市

長野県塩尻市

静岡県浜松市愛知県
愛知県長久手市・
モリコロパーク

秋田県大館市

東京都 東京都新宿区 東京都港区 東京都狛江市

ティアフォーの今年度実証
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ティアフォーの自動運転車両

～6人 ～16人 ～80人～10人

TIER IV Robobus TIER IV Minibus To come…To come…

ロボバス シャトルバス 小型バス 中型/大型バス
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自動運転EVバス： TIER IV Minibus

Minibus

Base Vehicle Specifications

車両規格

性能

充電

車長×車幅×車高

7,190×2,320×3,050mm

ホイールベース

4,760mm
乗車定員

16 or 23人
車椅子スペース

1箇所

最高速度

~70 km/h
航続距離

~150 km
最大等坂度

~20%
最小回転半径

~7.9m

出力 (CHAdeMO)

50kW
充電時間 (CHAdeMO)

~2h
出力 (AC 三相5線 400V)

40kW
充電時間 (AC)

~3h

自動運転時は立ち乗り非推奨

のため16人まで

自動運転走行時は35km/h 走行環境に大きく依存
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自動運転の仕組み
事前に作成した3D地図

車両の各種センサーによる検知

２つを比べる事で自己位置推定を行いながら
指定されたルートを走行する

＋
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塩尻、平塚、桑名等 小松、羽田等 成田空港佐渡、鳥取等

自動運転導入をパートナーと推進
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自動運転導入のスキーム

11

ティアフォーの役割

◼ 自動運転車両の提供

◼ 走行環境アセスメント

◼ 導入現地でのODD適合（チューニングなど）

◼ レベル4認可取得、支援

◼ 自動運転車両のSW更新、メンテナンス

技術提供 技術・サービス
提供

MaaSパートナー 自治体 / 交通事業者

等 等
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レベル4認可取得事例：物流施設内のみなし公道

2023年10月に道路運送車両法に基づくレベル4認可を取得

■ 関係者 ： ティアフォー（運行主体）、日本GLP株式会社（フィールドの提供）等

■ 運行ルート ： 神奈川県相模原市GLP ALFALINK相模原構内の全周約1.3km ※歩車混在

■ 運行時間 ： 9時～17時を想定

■ 運行車両 ： タジマGSM8

■ 運行形態 ： 車内に運転者（管理者）が存在、最高速度15km/h

GLP ALFALINK相模原 GSM8 走行経路

※「管理者」は乗客への対応や自動運転終了後の手動運転を行う者を想定
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実証、運用のプロセス

企画

リスク
アセスメント

3D地図
作成

シミュレー
ション

実証実験

運用

内容 内容

走行ルート、利用車種の検討、スケジュールなど企画と
してまとめる
⮚ 走行ルート検討
⮚ 補助金申請
⮚ スケジュール策定

走行ルート上で自動運転を行
う場合のリスクと対策の検討

走行ルートを計測機器を付
けた車両で走行し測量。
測量結果で得られたデータ
を元に走行ルートや信号機
などの設定を行う

作成した地図を元にシミュレーションを実施。
実車両を現地で走らせる前に地図の修正やパラメーター
の設定、課題がありそうなエリアの洗い出しなどを行い、
現地での作業がスムーズに進めるよう準備

実証実験は２段階に分けて実施
⮚ チューニング

車両を走行させ、環境に合
わせパラメータ修正

⮚ 実験本番
一般客への試乗会やイベン
トなどを実施

運行の運用ルール、トラブル対応の体制構築などを行い、
運用する

1

2

3

4

5

6

見晴らしの悪い
交差点

路上駐車の
多い道

急
カ
ー
ブ
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走行環境事例：長野県塩尻市
• 走行ルート例： 塩尻駅～塩尻市役所 ※23年度実証では本ルート以外含め走行
• 道幅が比較的広い片側1車線道路
• 路上駐車は少ない
• 信号：3基
• 駅前、市役所内ロータリーあり
• 信号無し右折あり

① ②
③

④ ⑤
⑥

⑦
⑧

⑨⑩

⑪⑫⑬
⑭⑮

⑯

⑰⑱

⑲

⑳ ㉑

㉒

信号機連携
信号機連携

信号機連携
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走行環境事例：成田国際空港（制限区域内）

a)

b)

• 走行ルート例： 第1ターミナル～第3ターミナル（往復約7km）
• 道幅が比較的広い片側1車線道路
• 一般車両の出入りはなし
• 作業用車両あり
• 比較的特徴物が少ない環境
• 信号無し右折あり
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走行環境事例：石川県小松市
• 走行ルート例： 小松駅（北陸新幹線新駅）～小松空港（往復9km）
• 2024年3月から有料・通年運行開始
• 道幅が広い片側2車線道路
• 駅前、空港内ロータリーあり
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自動運転導入のステップ

実証実験

1~3年程度 4年目以降

L4認可
ルート
協議

申請前準備
(環境調査、
資料作成)

認可申請
(走行WG、評価など)

ドライバー
ありの運用

添乗員ありへ
の運用(ドライ
バーなし)

無人運用
(遠隔監視)

実験を通してL4ルートを
定めつつ申請準備

L4認可の申請
認可を得た上で徐々に無人
化へ近づけていく

無人運用を徐々に開始する

年次

年次ごと
の概要

実施
内容

L4認可を得てもいきなり完全無人は安全上のリ

スクも大きく技術的な課題もあり、徐々に無人
化に近づけるようなステップを踏むのが妥当な
見込み

車両
購入

L4認可
取得

無人サービス
開始



TIER IV
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