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～雨天時障害物誤検知・SPOT進入経路～



1．実施内容概要

実施日時
(土日祝を除く)

雨天時障害物誤検知：2024年11月27日 (強めの雨天 1日のみ)
他GSEと交錯しないSPOT内走行経路：2025年2月17日～28日

使用車両
豊田自動織機製
自動運転トーイングトラクター（ベース車両：3TE25 電動車）１台

実施場所 羽田空港 国内東貨物エリア および 第２ターミナル地区

走行ルート

雨天時障害物誤検知：国内東貨物上屋～第２ターミナル地区＃65
他GSEと交錯しないSPOT内走行経路：#59交差点～#60,61,65

自動運転
レベル

雨天時障害物誤検知：手動走行のみ
他GSEと交錯しないSPOT内走行経路：レベル４（運転席へ監視者が乗車）

実施者 全日本空輸株式会社、株式会社豊田自動織機

● 2024年7月の国内貨物自動搬送試験運用にて課題認識した、雨天時障害物誤検知 および
他GSEと交錯しないSPOT内走行経路 について対策を行い、技術検証を実施した。
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2．車両概要

項目 内容

自動走行性能 最高速度 15km/h

乗車定員 2名

構造

全長 3,730 mm

全幅 1,500 mm

全高 2,295 mm

重量
車両本体(バッテリ除く)：3705kg
LIB：1055kg 鉛：1610～1650kg

車輪 4

牽引タイプ 一般型

ドアの有無 無

ハンドルの有無 有

緊急時の操作
・ドライバのブレーキオーバーライドによる車両停止
・車両に具備する非常停止スイッチの押下による車両停止
・遠隔リモコンによる車両停止

ブレーキの有無 有

走行制御の概要
路面パターンマッチング、RTK-GNSS、3D-SLAM等から得られるセンサ情報を統合し、自車両の位置、方向を推定。
決められた経路上を指定の速度で走行

安全対策の概要

・車両周囲の障害物、車両、人をセンサで検知し、自車両の走行経路上およびその近傍に障害物・人がある場合は
指定の車間距離で停止(走行経路上から取り除かれるまで停止継続)
・遠隔監視カメラにより車両周囲環境を監視
・非常時については、上述の「緊急時の操作」により車両を停止 ※同時に自動走行状態は解除

センサー等の概要
自車両の位置・姿勢認識用：路面パターンマッチング用カメラ、RTK-GNSS、車速センサ、LiDAR等
障害物検知用：LiDAR、2Dレーザスキャナ（車両前方、左右）

自動走行システム レベル4相当

その他 車両の運転状態をLEDで表示
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３．自動走行への雨天影響確認

・‘24年7月 試験運用で、雨粒のセンサ付着を推定原因とする障害物誤検知停止発生
・障害物センサ設定変更による効果確認を実施

第18回 空港制限区域内における自動走行の実現に向けた検討委員会
(’24年9月10日)  資料1-1 より抜粋

【推定原因】
センサ表面へ雨滴が付着し、
障害物と誤認識発生

発生状況
雨粒付着による誤検知

車両近傍エリア監視用センサ

【対策】
センサ設定を変更し対応
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1) 2024年7月試験運用時の課題と対策

雨滴誤検知動画_No5_迂回路_貨物_SPOT_202407121350.mp4


３．自動走行への雨天影響確認

降雨時にセンサ設定変更後の効果確認実施(‘24/11/27）
・降雨によるセンサ誤検知の発生無 (N=1)

・ まとまった落水のあるPBB下で誤検知1件発生

当日の羽田 降雨状況(気象庁データ）

【今後の計画】
・センサ設定変更の対策効果あるが、N増データ取りの活動は継続
・設備軒下(PBB下等)の落水集中箇所は雨どい等の対策を要望する

★

★部＃53前PBB下

PBB下のまとまった落水
走行状況

（有人走行でセンサ検知状況を確認）

誤検知発生箇所 1件

瞬間降雨は40mm/h超

まとまった落水の発生個所(PBB)
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2) センサ設定変更後の障害物誤検知発生状況

航空局報告.mp4


４．SPOT進入経路の変更

第18回 空港制限区域内における自動走行の実現に向けた検討委員会
(’24年9月10日) 資料1-1 より抜粋

1) 2024年7月試験運用時の課題と対策
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・‘24年7月 試験運用で、SPOT内 自動走行完遂率 64% (36%で障害物検知による一時停止)

・19%のケースで、牽引ドーリーが車両走行帯にはみ出す位置にて一時停止発生

【原因】
機側作業中・作業待機中の
GSEと進入経路の交錯

【対策】
他GSE駐停車位置とかぶらな
いSPOT進入経路の設定



【GNSS受信不安定時の停止 7件】
建屋沿いの経路に変更となったため、GNSS受信
不安定な場面あり。 今後、路面パターンマッチング
による冗長化にて対応可
ただし、降雨開始時など路面パターンマッチング不安
定時と重複する場合、停止リスクあり
※本実証では車両走行帯への牽引ドーリーはみ出し発生なし

４．SPOT進入経路の変更

2) 新規進入経路における自動走行完遂率

自動走行結果 #60 #61 #65 計
車道
はみ
出し

走行完遂 12 28 14 54 0

走行完遂見込み GNSS不安定 1 6 0 7 0

途中停止 他GSE交錯 1 0 1 2 1

計 14 34 15 63 1
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SPOT進入時の自動走行完遂率は97％へ改善
（GNSS不安定箇所については、路面パターンマッチングによる冗長化にて対応可）
・自動TT進入経路上で他GSEと交錯発生は3%と大幅減
・SPOTからの退出車両を検知するケースを除き、車両走行帯へドーリーがはみ出すケースなし

【他GSE交錯 2件】
自動TT進入経路上の下記車両を障害物検知(各1件)
・隣接SPOTへの進入待機中の給油車両
・SPOT退出タイミング待ちの給油車両 (退出後の自動運転継続可）

1

1
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1

1

【今後の計画】
・停止リスク低減方策の検討継続
・SPOT内 自動TT進入経路のマーキングを要望する
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※

※本検証ではGNSSのみで走行
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