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○平成30年度の検討会・基幹的なバス分科会の検討の結果を踏まえて、令和元年度は、新技術の導入機運の
醸成に向けた講演会形式の会議・セミナー形式会議の実施、自動運転バスの走行性等を確認するため池袋
での実証実験を実施した。

　②導入機運の醸成に向けた取組

　　　　②‐１　講演会形式会議の実施

　　　　②‐２　セミナー形式会議の実施
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１．昨年度の検討結果

　①都市部での基幹的なバスに関する自動運転実証の実施

　　　　・池袋での実証実験の実施　　　　　　



期　　　間：令和元年12月13日（金）～12月14日（土）
実施内容：乗客無しの走行と、試乗者を乗せた走行を実施
試乗時間帯：10：30～16：00
車　　　両：eCOM-10（自動運転車両）
走行延長（１周）：約１ｋｍ
試乗便数：12便
試乗者数：112人
実験協力：群馬大学
　　　　　　　（次世代モビリティ社会
　　　　　　　　実装研究センター）

１．昨年度の検討結果

＜実証実験の概要＞
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区分 人数

行政職員 44

報道関係者 10

大学関係者 20

警察関係者 4

その他（会社員等） 34

合計 112

：手動走行

：自動走行

正着検証

乗降場所

１周 約１㎞

：自動走行

：手動走行

都心部の一般道で実施することを鑑み、以下のレベル２相当の車両
で実施する。

・走行ルートは固定
・自己位置の特定はGNSSをベースに、 LIDAR（レーザーセンサ）で補完　
（いずれでも自己位置が特定できない場合は、自動走行システムが

　停止し手動運転に切り替え）
・前方に障害物を検知した場合は、走行ルート上で自動的に停止

・運転士の判断でハンドル・ブレーキ操作を行った場合、手動運転に切り
替え

①都市部での基幹的なバスに関する自動運転実証の実施



１．昨年度の検討結果
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＜実証実験で使用したe-com10の特徴＞

搭載された自動運転システム：
　　・LIDAR（Laser Imaging Detection And Ranging）
　　・可視光カメラ
　　・GNSS（Global Navigation Satellite System）
　　・ジャイロセンサ

実証実験にて主として用いた自動運転システム：
　　・LIDAR（Laser Imaging Detection And Ranging）

障害物検知範囲：前方120度

※e-com10の特徴としてブレーキの利きが
　 バッテリー残量に依存する場合がある。

レーザーセンサ
（障害物認識等） GNSS受信機

（位置測定等）

全方位カメラ（信号認識等）
レーザーセンサ（位置測定等）

検知範囲

検知できない
範囲

走行エリア

120°

①都市部での基幹的なバスに関する自動運転実証の実施



望ましい姿 確認事項 確認方法と項目

（１）公共交通の走行
環境確保

走行環境に応じた必要技術の確認
・自動走行に用いる技術の特徴と課題を、実証実験の
準備やヒアリング等にて把握

交通量が多い混在交通下での走
行性・他交通への影響

・自動走行を妨げる事象を整理
・周辺交通への影響の整理　（追従、追い越し、割り込
みの発生、交差点捌き状況）

・駐停車状況の整理
・路上案内看板の設置による、他交通の協力状況を整
理

（２）安全で円滑な乗
換え環境の確保

シームレスな乗降に必要な機能 ・模擬バス停での正着性の確認

（３）社会受容性の確
保

利用者の受容性
・試乗者アンケートによる受容性の確認（安心、快適、
利用意向）

１．昨年度の検討結果
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（１）実証実験の内容

○実証実験では以下の項目について確認を行った。

①都市部での基幹的なバスに関する自動運転実証の実施



首都高
出入口

正着検証

バス停

NTT空間情報

駐停車を
抑制する
看板

１．昨年度の検討結果
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■周辺交通への影響

　　　　　：走行位置

　　　　　：カメラの設置

交通量が多い都市部での自動走行で、他の交通に影響を与えた事項は何か確認を行う。

・道路上にカメラを設置して、他の交通への影響の確認を行った。自動運転車両の走行位置は以下の図のとおり。

Ｄ区間

Ｃ区間

B区間

A区間

交差点状況
の計測

①都市部での基幹的なバスに関する自動運転実証の実施



首都高
出入口

正着
検証

バス停

１．昨年度の検討結果
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追従発生

早く追従解消

追従発生

隊列が長くなり
渋滞化の恐れ

停車車両

＜追従の発生＞　Ｃ・Ｄ区間

・交差点や首都高出口からの合流があり直線区間が長いＣ・Ｄの区
間では、追従が多く発生。

・駐停車車両等により車線変更ができない場合は、追従台数が増加
した。

Ｃ・Ｄ区間

①都市部での基幹的なバスに関する自動運転実証の実施



首都高
出入口

正着
検証

バス停

Ｂ区間

Ａ区間

Ｃ区間

D区間

5
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7
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3
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１．昨年度の検討結果
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■各観測区間での追従台数（ 12日試走・13日～14日実験総合計）

＜観測区間A＞ ＜観測区間B＞

＜観測区間C＞＜観測区間D＞

16
5

1

0 2 4 6 8 10 12 14 16 18

１台
２台
３台
４台
５台
６台
７台
８台

(件)

• 停車車両がない場合、追い越し可
能なため追従車は少なくなる傾向

• 首都高合流などで追従車の増加

• 駐停車車両の影響により追い越
しができない影響が加わるとさら
に増加

追従車の増加

6
4

2
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1

1
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• 交差点前で右折車線へ分流するた
め追従車は減少する傾向
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交差点での合流で追従車発生

①都市部での基幹的なバスに関する自動運転実証の実施



１．昨年度の検討結果
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＜交差点での割り込みの発生＞　Ｂ区間
・自動運転車両の減速時に割り込んで交差点に進入

＜直線部での割り込みの発生＞　Ａ区間
・複数車線あり、後続車として追従していた車両が交差点手前で割り込み

追従発生
追従⇒追い越し（左折車線へ）

追従⇒割り込み

割り込んで交差点侵入

首都高
出入口

正着
検証

バス停

Ｂ区間

Ａ区間

※自動走行の開始のためスイッチを押していた状況

※手動走行時（低速走行による影響）

①都市部での基幹的なバスに関する自動運転実証の実施



１．昨年度の検討結果

車両技術での対応 インフラ側、運用上での対応

単
路
部

交通流に沿っ
た走行

○周辺に合わせた速度設定、
車線変更

○周辺交通の状況の把握
○車間距離の短縮

○自動走行車両が通行することの掲示

○適切な走行位置（車線）設定や専用又は優
先走行路の設置　（都市部での広幅員道路では、
空間再配分による走行空間の確保も想定）

駐停車車両へ
の対応

○駐停車車両の検知及び回
避する技術

○自動走行車両が通行することの掲示（再掲）

●駐停車車両が自動運転車両へ及ぼす影響
の社会的認識の拡大

●駐停車空間と走行空間の区分・確保

歩行者・自転
車への対応

○全方向の障害物の検知 ○物理的な歩車の分離　（都市部では既にされて
いる場合が多い）

●自転車の走行空間との分離・走行ルールの
設定

交
差
点

自動車への対
応

○全方向の障害物の検知
○走行位置の適切な設定

○通過位置の区分・明示

歩行者・自転
車への対応

○全方向の障害物の検知
○離隔・走行速度の設定

○乱横断を防ぐ道路形状、交通施設等の設置
●信号現示等の設定

都市部の混在交通下での走行にあたり対応が必要と考えられる事項を以下のとおり整理する。 ○：場所を問わず必要な事項
●：特に都市部で必要な事項

⇒車両技術として、障害物や交通状況の検知及びそれに対する対応技術が求められる

⇒あわせて、交通量の多い都市部では特に、他の交通や駐停車車両との分離を可能とする走行
空間や案内等を掲示するとともに、社会的認識やマナーを向上させることが必要 9

①都市部での基幹的なバスに関する自動運転実証の実施



１．昨年度の検討結果
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7% 27%

19%

42%

34%

20%

36%

4%

11%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

乗車前

乗車後

自動運転に関する印象

1 2 3 4 5

ｎ=85

ｎ=74

不安 安心

【試乗による不安感の払拭】

・試乗者アンケートの結果、乗車前に比べて乗車後のほうが安
心と回答している割合が高くなっており、乗車前は25％程度で
あったのに対して乗車後は半数弱にまで増加している。

【必要と考える技術】

・「緊急時のための外部連絡機能」が最も必要な技術とされてお
り、1位と回答した割合は他の項目の3倍以上であった。

【身近な交通としての運行可否】

・公共施設等を循環する車両への導入は賛成が80％であるの
に対して、居住地近くの路線バスでの運行への賛成は70％で
あった。

47%

15%

11%

7%

2%

6%

9%

16%

25%

15%

10%

8%

6%

15%

23%

10%

11%

15%

7%

3%

71%

54%

47%

33%

28%

21%

9%

6%

0%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

緊急時のための外部連絡機能

行き先や料金等の情報提供機能

着席を確認してから発車する機能

スロープや音声案内等、機械による介助機能

運賃の支払いを確認するための機能

介助人の配置による乗降支援等

要望や苦情を伝える機能

その他

特になし

自動運転車両に必要と考えられる機能

１位 ２位 ３位 総計

ｎ=87

80%

70%

13%

21%

7%

9%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

公共施設の
循環バス

居住地域周
辺のバス

自動運転導入地域の比較

導入してもよい 導入して欲しくない 無回答

ｎ=87

ｎ=87

①都市部での基幹的なバスに関する自動運転実証の実施
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１．昨年度の検討内容

■令和元年度の実施方針案
• 平成30年度に実施した会議での満足度の高さなどから継続的に実施

• 一方で、関係者毎に検討段階、社会実装検討段階などの違いがあり、それぞれの段階
で自動運転に関する課題認識等が異なる

• 検討段階や課題に応じた情報を提供し、関係者で共有、議論することが必要

○令和元年度の基幹的なバスへの自動運転導入の機運醸成に向けた会議の実施方針案を以下のとおりとした。

【講演会形式会議】
・自動運転導入を検討中の団体を広く対象
・取り組みにつながる情報を広範に提供

・全国的な、今後の導入促進に向けた機運を
醸成する

【セミナー形式会議】

・既に実証実験等を行っている、又は具体的　　
な検討を行っている自治体や事業者を対象

・参加者相互に情報提供を行い課題を共有

・これまでの実証実験で得た課題等を通じて
都市の環境整備を議論

基幹的なバスへの自動運転の更なる導入促進に向けて
検討段階、課題に即した検討を行うため、2つの会議を開催

②導入機運の醸成に向けた取組



１．昨年度の検討内容

○基幹的なバスへの自動運転等、新たな技術導入を促進するための機運醸成会議を以下の内容で実施した。

会議名称 都市における基幹的バス情報交流会

開催場所・日時 大阪市　／　2019年11月11日（月）　13：00～17：15

参加者
82団体（自治体：53団体、バス事業者：28社、その他：1団体）

145名（講演者：7名、自治体：89名、バス事業者：48名、その他：1名）

講演内容

○都市交通としての基幹的なバスの今後の展開について　　　　　　　　（国土交通省）

○次世代交通とコンパクトシティ　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  　（早稲田大学　森本教授）

○公共交通サービスにおける先端技術導入の背景と取組み　　　　　　（大阪市高速電気軌道株式会社）

○郊外団地で公道を使った自動運転の実証実験に関する取り組み  　（河内長野市）

○自動運転実用化プロジェクトに関する取り組み　　　　　　　　　　　　　 （大津市、京阪バス株式会社）

○自動運転車技術と実証実験の取り組み状況について                     （先進モビリティ株式会社）

パネルディスカッショ

ンのテーマ

○自動運転などの新たな技術導入に期待する事項

○新たな技術導入にあたっての課題や課題解消に向けた方向性

○これからの公共交通のあり方について

【開催目的】
基幹的なバスへの自動運転技術等の新たな技術活用の有効性に関連する情報(開発状況、実験実施状況など)を広く
共有し、基幹的なバスでの新技術を導入した運用を促進する。
自治体、交通事業者、メーカーなど、多様な立場の参加者から意見を伺い、基幹的なバスへの新たな技術の導入・普及に
関する課題・問題と解決策の展望を示すとともに、参加者相互に技術情報を交換できる場を作る。

【会議概要】
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②導入機運の醸成に向けた取組　　　 ② ‐１講演会形式会議の実施



３．講演会形式会議の開催結果
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交流会で得られた意見は以下のとおりである。

■交流会参加者の意見（会場アンケート結果より）

問：交流会に
参加した
満足度

問：新技術の
導入検討
の意向

高い満足度を得る結果となった。

問：導入を検
討する新
技術は何
か？

自動運転導入の検討が多く、導入への関心に結び
つける契機となった。

問：交流会を受けて
自動運転の実証
実験の実施を検
討したいと思っ
たか？

約7割が既に実施、実施したいと考えている。

• 今後もこのような交流会に参加し、知識や情報の
導入につとめていきたい。

• 次世代への取り組みとして必要であり、今後もい
ろいろな事例、実証にアンテナを張っておきたい。

• 安全性を優先し、導入を検討していきたい。
• コスト面等で国のバックアップが必要となると思
う。

• 導入は町全体で行わないと進まないと思った。

問：その他の意見

107名の方に回答を頂いた

国 都道府県 市区町村 バス事業者 その他 所属不明 合計

1人 10人 52人 42人 1人 1人 107人

30% 46% 24%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

１．検討する ２．既に検討中 ３．検討しない

n=98

7%
19%

74%
20%

32%
41%

14%
9%

0% 20% 40% 60% 80%

１．LRTの導入

２．BRTの導入…

３．自動運転の導入

４．バスロケーションシステムの導入

５．バス停での情報提供

６．ICT技術の活用

７．環境対応車の導入

８．その他

29% 42% 29%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

１．既に検討中 ２．実施したいと思う ３．実施したいとは思わない

n=69

54% 45% 1%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

１．満足 ２．やや満足 ３．やや不満 ４．不満

n=103

②導入機運の醸成に向けた取組　　　 ② ‐１講演会形式会議の実施



１．昨年度の検討内容
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○各地における実証実験で明らかになった、社会実装に向けた課題を共有し、課題解消に向けて今後必要な
都市の環境整備や技術、支援制度などについて議論を以下の内容で実施した。

会議名称 都市交通における自動運転技術の導入に関する調査検討　セミナー形式会議

開催場所・日時 国土交通省本省　／　2020年2月18日（火）　14：30～17：00

参加者
座長：名古屋大学　森川教授

参加者：前橋市、大津市、静岡県、東京都、日本中央バス、京阪バス、神奈川中央交通、名鉄バス

会議の論点

（参加者より実施した実験の概要等を説明いただいたうえで議論）

○論点１：実証実験等を通じて得た課題・意見をもらいたい事項を共有

　　　　　　１－１：実証実験等を通じて得た課題

　　　　　　１－２：他の参加団体に意見いただきたい事項

○論点２：現状での自動運転技術活用による喫緊の課題への対応

○論点３：都市交通における自動運転技術導入の今後の進め方について

【会議概要】

②導入機運の醸成に向けた取組　　　 ② ‐２セミナー形式会議の実施



○令和元年度の検討結果の取りまとめと、令和２年度の検討方針は以下のとおり。

◆都市交通における走行環境・走行空間に関する検証および検討
　・引き続き、各都市で行われる実証実験から得られる知見を収集しつつ、都市交通に自動

運転バスを導入する上で必要となる環境整備のあり方を検討

　・５Ｇやセンサー等、通信技術や車両技術の動向に関する最新の事例を収集、整理

◆継続的な導入機運、社会受容性の醸成に向けた取り組み
　・これまでの実施結果を踏まえた継続的かつ効果的な機運醸成会議の実施
　・国内外の最先端の取り組み状況に係る情報共有の促進
　・その際、可能な限り幅広な情報を共有することに留意

都心部において、混在交通下での実証実験を実施し、以下について確認
　・自動走行を行うために必要となる技術
　・現在の道路インフラ及び混在交通下における走行性、走行を阻害する要因
　・混在する他交通へ自動運転車両が及ぼす影響

自動運転導入の機運醸成に向けた会議を実施
　・多数の参加があり、自治体、事業者とも危機意識や関心度の高さを確認
　・熟度の高い自治体、事業者間で、成功事例の共有、課題解決に向けた議論を実施

令和元年度のまとめ（実施内容と主な成果）

令和２年度の取組方針

２．今年度の検討内容
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①既存実施自治体との連携による検討

　〇各都市で行われる実証実験から得られる知見を収集しつつ、都市交通に自動運転バスを
導入する上で必要となる環境整備のあり方を検討

　　　＜前橋市・駅前広場整備検討（中央前橋駅）での課題把握の例＞
　　　　　・駅前広場構造
　　　　　・駅前広場前面道路で対応が必要な事項・出入口の構造
　　　　　・バス停周辺で必要な条件　等

都市交通における走行環境・走行空間に関する検証および検討

２．今年度の検討内容
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　〇環境整備のあり方について、各都市の実証実験やシミュレーション等を用いて検証し、検討
結果の可視化や実現可能性を確認

　　

②最新の事例等の整理

　〇バスの自動走行を想定した場合に必要と考える、バス停での停車・利用者の確認や、車内の安
全確認、運賃収受、５Ｇ通信の活用などに関連する最近の関連技術の状況について事例を整理

　　＜想定する検証項目の例＞
　　　　・停車車両、駐車車両の有無による影響
　　　　・駐車車両の位置によるバス停への停車の影響
　　　　・バス停の形状によるバス停への停車のしやすさ、 他交通への影響の違い



○令和元年度に行った実証実験の結果、駐停車車両が自動運転車両の走行やバス停への停車に影響を与えて
いたことがわかっている。

○駐停車車両の変化や自動運転車両の精度（速度・車間距離等）の違いにより走行性に与える変化を確認す
るため、以下の項目での検証実施を想定している。

確認事項 内容

（１）自動運転車両の走行が一般車
両に与える影響

自動運転車両の走行がある場合とない場合のモデルを比較
（他の検討の前提として実施）

（２）駐停
車の影響

（２）-1
停車車両による影響

停車車両台数を変化させた場合　（なし　池袋実験時　実験時×0.5　等）

（２）-2
駐車車両による影響

駐車車両台数を変化させた場合　（なし　池袋実験時　実験時×0.5　等）

（３）望ましいバス停形状

バス停の形状を変化させた場合

（３）-2
駐車車両位置による影響

各バス停形状にて、駐車車両の位置を変化させた場合
　バス停との関係　前・後
　駐車位置　　　　　5m・10m15m等

（４）自動運転車両の走行車線によ
る走行性の変化

第一車線・第二車線からのバス停へのアプローチによる違い

■検証事項

２．今年度の検討内容

バス バス

バス
バス

バス現状

切り込み テラス
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①機運醸成に資する会議の実施（講演会形式）

過年度と同様、自治体や交通事業者を対象に、自動運転や新たな技術を紹介する会議を開催予定

＜開催概要＞

令和3年2月1日（月）13:00～16:30　　実施方法：ＷＥＢ会議

基調講演 まちづくりにおける基幹交通維持の重要性と新技術活用の有効性（横浜国立大学 中村教授）

講　　  演 まちづくりでの自動運転の活用について（堺市）

　　　　　 　バス交通での自動運転技術などの導入について（相鉄バス株式会社）

　　　　　 　自動運転に関連する技術の開発動向などについて（ダイナミックマップ基盤株式会社）

継続的な導入機運、社会受容性の醸成に向けた取り組み

２．今年度の検討内容
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②既存実証実験での課題の共有（セミナー形式）

すでに自動運転の導入、実証実験を行っている自治体・交通事業者を対象とした、今後の課題と解決
に向けた検討内容共有会議の開催

＜議論の内容＞

第一回（令和2年10月26日開催） ： 各参加者の今年度の検討事項

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 　実証実験等から得られた課題の抽出

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 　（シミュレーション等での検証に反映）　等

第二回（令和3年3月開催予定） 　： 各参加者の検討結果及び来年度の検討事項

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 課題の検証結果の展開


