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株式会社東芝

鉄道システム技術第一部

2026.5.25

第７回 鉄道分野における新技術の活用に関する懇談会

鉄道自動運転の導入推進に向けた
要素技術開発

（国土交通省殿 鉄道技術開発補助金：令和６年度～７年度適用）
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01
はじめに
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東芝の技術により列車運行の安全を現在と同等レベルを目指しています

地平（非高架構造） 踏切あり ホームドアなし

鉄道社会を取り巻く環境と課題

地方路線は自動運転を実現するうえでの障壁が山積み

自動運転を前提にして建設されていない一般的な路線
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02
東芝の自動運転技術の特長
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東芝自動運転技術の特長

東芝独自開発の装置が連携し自動運転を行う

東芝独自の装置

運転支援 位置計測

前方検知

線路地図生成

自動運転モード
出発スイッチ

運転支援装置

ステレオカメラ

本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています

※LiDAR：Light Detection And Ranging

LiDAR※

ステレオカメラ
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地上子の追加なしでの自動運転

地上子の追加なく駅の停止位置に精度よく自動で停止

GNSS※衛星

停止位置目標
センサ認識用に設置

高精度な位置検知

画像認識、LiDAR距離計測による位置補正

慣性センサ（加速度）による速度補正

カメラで認識

慣性センサ
（加速度・ジャイロ）

ブレーキ制御

車上でブレーキの効き具合を学習

停止位置予測に基づくブレーキ制御

学習・予測制御

※GNSS：Global Navigation Satellite System本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています

LiDARで
距離を計測
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運転支援 位置計測

前方検知

線路地図生成

支障物の把握

前方検知・線路地図の情報を整合し、安全を確認して走行

 路線DB

距離の計測 走行空間の認識 支障物の判定

ステレオカメラ LiDAR

本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています
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03-1
前方監視技術について

各要素技術のご紹介
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前方検知：ステレオカメラ

カメラ

鉄道専用ステレオカメラユニット

・外形寸法： W820mm×H100mm×D60mm
・レンズ間距離： 760mm（ワイパーが拭き取る幅を考慮）

・画像サイズはFull HD(1920×1080)
・前方障害物認識機能、画像圧縮保存機能を搭載
・鉄道向け自動撮影アルゴリズムを実装（低照度撮影）
・映像鮮明化機能（雨や霧）を搭載
・窓の映り込み対策にレンズフードを実装

ステレオカメラの装置概要

現車取り付け例 各種寸法

本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています
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前方検知：映像鮮明化 夜間の現車試験映像の例
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支障物検知機能の性能検証データ収集

直線：桜沢駅手前

直線部では約240m手前から連続検知

本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています
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支障物検知機能の性能検証データ収集

曲線：煙草屋踏切手前

曲線部では約80m手前から連続検知

本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています
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前方検知：4Kステレオカメラ(新型)

4K画像カメラが左右に２台搭載されており、左右のカメラを同期して撮影

鉄道専用4Kステレオカメラユニット

・外形寸法： W650mm×H150mm×D120mm
・レンズ間距離： 550mm（ワイパーが拭き取る幅を考慮）

・画像サイズは４Ｋ
・望遠レンズ と 広角レンズを備える
・鉄道向け自動撮影アルゴリズムを実装（低照度撮影）

4Kステレオカメラの装置概要

各種寸法

遠距離用レンズ

近・中距離用レンズ

本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています

650㎜

150
㎜

120㎜

カメラサイズ（予告なく変更になる可能性があります）
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LiDAR計測技術について

03-2

各要素技術のご紹介
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長距離高解像測距な小型LIDARの試作

300M先の45cm以下の被写体の検知を目標としたLiDARを試作し列車搭載

少ない光を効率よく処理し、
より長距離を高解像に取得

東芝
の特徴

小さな被写体の測距を実現
複数チャネルセンサ/処理ICを用いて、同時40-80点測距させ
ることで、部品点数少なく小サイズに高解像測距を実現

  長距離測距を実現
被写体適応的な空間積算の信号処理(SAT技術)によって、解
像度劣化を防ぎつつ長距離測距を実現

Traffic sign
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他社LiDARとの性能比較表

東芝

※他社LiDARの性能は、Webページなどの情報によるもので、実際の性能とは異なる場合があります
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小型LiDARの車両設置状況

従来のLiDAR設置状況

小型化したLiDAR設置状況

体積比
８割減

本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています
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小型LiDARの性能確認(小型化前と同等性能を確認)

0

20

40

60

200 220 240 260 280 300 320

Distance(m)

# of detected points

172cm 

45cm 

Expected points range

300m

> 10 points

45cmx45cmの段ボールを292m (点数5点程度)で検知確認

Landmark標識を100mまでパターン認識できることを確認

小型化前の試作機での人検知性能確認

30m 292m

20m 40m 60m 100m
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模擬支障物の検知距離確認

• 模擬支障物（人型）に対して、昼、夜ともに300mの距離で5点以上の点が取れており、
期待していた300m先での測距性能を確認

• カーブでは、障害物や画角外などもあり、おおむね150m程度の距離となったが、必
要な検知性能については、継続確認する

※補正前の生データのため、一部位置がずれている場所がある本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています
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03-3
位置計測装置

各要素技術のご紹介
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踏切監視エリア

自動運転認識位置

軌道

位置計測＋線路地図生成（自動運転向け地図DB）

位置計測・前方検知・運転記録の情報をベースに自動的に地図を作成

GNSS衛星測位+自立計測

⚫ 衛星捕捉範囲を絞ることで、マルチパスの影響
を低減し測位精度を向上(準天頂衛星も活用)

⚫ トンネルや駅舎下などは自立計測(慣性センサ)
を切替・併用して測位精度を維持

GNSS衛星測位+自立計測 / 自動運転向け地図DB

位置計測 

衛星測位/受信制御
位置計測

慣性センサ
GNSSを利用して±2.0～0.5m
の精度で測定が可能

ジャイロ/加速度を利用
して番線判定も可能

測位座標

+

架線柱等

建築・車両限界

線路

 前方検知 

カメラ・LiDARでランドマーク
の位置を確認

前方検知

東芝
の特徴

地図DB上の測位座標・ランドマーク位置と整合する

地図DB

     前方検知 

     測位座標

本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています
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位置計測装置による計測性能評価

位置計測誤差（駅舎下などの遮蔽空間を含むGNSS測位結果）
• 平坦と山線区間で有意差無し
• 大雪時に精度低下あり（大気・気象要因による電波減衰）

L1+L6信号の単独測位 長野電鉄の試走区間
平均二乗誤差 [±m]

(晴天・曇天)
平均二乗誤差 [±m]

(大雪)

平坦区間 須坂－信州中野 0.4 0.7

山線区間 信州中野－湯田中 0.3 0.7

本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています



23© 2026 Toshiba Corporation

自律計測

位置計測装置による自車位置検証と番線検知

GNSS精度低下時の速度補正
（加速度センサ）

GNSS対地速度
（駅舎下）

加速度センサに
よる速度補正

分岐1

分岐2

1番線

3番線

番線判定結果(青色マーカ)
・判定した番線(2番線)の経緯度を

毎周期DBから抽出して表示
・GNSS経緯度が線路とずれていても

ジャイロ併用で正しく判定可能

GNSS経緯度
(水色マーカ)

2番線着

駅構内の番線判定
（GNSS、ジャイロ）

© OpenStreetMap contributors https://www.openstreetmap.org/copyright

本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています
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03-4
運転支援装置

各要素技術のご紹介
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開発中装置

製品化を目指し小型化 ／ 路線DB自動作成に向けた記録機能追加

MC
運転支援
装置／
記録装置

ＡＴS装置

位置情報

←
A

T
O
力
行
･ﾌ
ﾞﾚ
ｰ
ｷ
指
令

M
C
力
行
・ﾌ
ﾞﾚ
ｰ
ｷ
指
令
→

運

転

台

TG2 TG1

VVVF/
ブレーキ

凡例
デジタル信号

伝送信号(RS-485, Ethernet等)

位置計測
装置

測位アンテナ

スイッチ・表示灯

スイッチ

カメラ

LiDAR

可視光画像

一体箱

機能統合・一体化

デプス画像

画像処理
装置

表面 裏面

本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています
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位置計測＋線路地図生成+運転記録（自動運転向け運転曲線）

位置計測・運転記録の情報をベースに自動的に運転記録から学習・生成

運転支援装置における位置補正＋運転士操作の学習

⚫ 地上子レスで駅間の自動加減速、定位置停止を実現

⚫ 位置計測装置と連携し停止位置まで距離補正、TASCパタン再演算

⚫ 記録と学習機能による運転曲線の自動生成

GNSS衛星測位+自立計測 / 自動運転向け地図DB / 運転記録東芝
の特徴

位置計測 

衛星測位/受信制御
位置計測

慣性センサ

GNSSを利用して±2.0～0.5m
の精度で測定が可能

ジャイロ/加速度を利用
して番線判定も可能

測位座標

+
運転記録装置

カメラでランドマークなどの位置を確定
運転記録

運転士の操作をもとにマスコン操作などの
学習DBから運転曲線の生成する運転曲線

補正

出発 到着

停車時を
拡大

本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています
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運転記録装置の初稼働（評価継続）

• 運転士による力行・ブレーキノッチ、走行時に扱う運転台操作情報及び
  GNSSの情報を記録装置内に記録

• 記録結果から運転曲線及び路線DBの生成を検討していく

試運転区間

AM：須坂⇔信州中野

PM：長野⇔湯田中

運転記録装置の外観

本開発の一部は、国土交通省の鉄道技術開発費補助金の支援を受けています
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04
支障物検知の実証試験動画

ご協力：長野電鉄株式会社殿
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支障物検知の実証試験（自動運転の模擬走行中）

車両(カメラ)から支障物
までの計測距離(m)

リモコンで自動的に倒れる
模擬支障物装置

検出した線路
（緑ライン）

実際の走行速度
(GNSS対地速度)

現行カメラの映像

検知した場合に表示
（赤枠）
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現行カメラの映像
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05
まとめ
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• 駅間を運転曲線通り自動運転し停止位置目標に停止

• 夜間でも200m以遠で模擬支障物を検知し、停車動作まで確認

• 新型の遠近（5m～350m）対応カメラ開発

• 小型（従来体積比８割減）の長距離LiDAR （走行中の列車から300ｍ以遠でも
  人型支障物で10点以上の点群データ取得を確認）を開発

• 運転支援装置として各種処理部を小型一体化し、 運転曲線自動作成に向けた
  記録機能を追加、記録と学習機能による路線DBの自動生成を目指す

まとめ

自動運転および支障物検知技術の基本動作を検証
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