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パイロット・プロジェクトとして、オハイオ州コロンバ

ス市がプロジェクト実行地として選定され、現在、詳細

設計が行われている。

　ここで重要なのは、スマートシティやアーバン ITS

のコアになるアーキテクチャ要素はプローブデータ（セ

ンサー・データとも言う）、コネクティッドカー、自動

運転である。また、コネクティッドカーの実社会への導

入に伴い新たな課題も認識されている。すなわち、プラ

イバシー保護、セキュリティ・ポリシー強化、ビッグデ

ータの収集、加工時の対策も重要になってきている。

　また、都市空間の有効利用の面では、コネクティッド

カー・自動運転を導入することにより都市の駐車場を大

幅に削減出来（道路空間の再配分）、Uber 等の自動運

転シェアード・モビリティの拡大により、道路混雑が解

消すると道路面積も最小にすることができ（空間利用改

善）、都市生活活動に提供できるスペースが増え、都市

の生活環境が改善するとも言われる。また、過積載など

の取締り（エンフォースメント）の改善により道路周辺

の環境が改善される。一方、過疎地においても、自動運

転タクシーなどの自動運転化、省力化されたシェアー

ド・モビリティの導入が可能となり高齢者のモビリティ

が改善される効果もある。

　この実現には様々な課題への認識が必要である。数例

を挙げると、以下の様になる。

概説
　当機構（道路新産業開発機構：HIDO）が我が国の協

調 ITS アプリケーションであるETC2.0 の国際展開の

ため活動し貢献している国際標準化動向を通じて見える

コネクティッドカー・自動運転と都市モビリティに関し

て少し考えを纏めてみたい。

　現在、世界の約 70％以上の人々は都市に居住し生活

している。その人口集中により、様々な課題（自動車増

加による道路混雑、配送トラック増加による排気ガスに

よる環境汚染、自動車個人所有による都市空間の有効利

用への障害（駐車場、道路による専有スペース）、過積

載による道路インフラ劣化、高齢者増加によるドライバ

ー不足、公共交通機関利用の情報の提供不足、マルチモ

ーダル間運賃支払の不便さ）があると認識され、その対

応が急務となっている。また、一方、都市への人口集中

によって過疎になった地域においては高齢化が顕著で、

公共交通機関が廃止されモビリティ手段の欠如が発生し、

生活に障害が起きている。

　そこで、近年、都市の課題解決のため、欧州ではアー

バン ITS 標準規格策定の検討が始まり、米国ではスマ

ートシティ・パイロット・プロジェクトのように、ITS

テクノロジーを活用してこれらの都市問題の解決にあたろ

うという動きが出てきている。米国ではスマートシティ・

1

コネクティッドカー・自動運転と
都市モビリティに関して

コネクティッドカー・
自動運転と都市モビリティ

広瀬　順一
ITS・新道路創生本部

1



１
共通プラットフォームの必要性

　欧米のハーモナイゼーション活動タスク・フォースグ

ループは、現在HTG７が活発であり、C-ITS 市場導入

前に自動運転の基盤にも成り得る万能プラットフォーム

を想定して、既存規格、アーキテクチャの書き出し、ギ

ャップ分析、追加必要な規格の整備の見極めをしている。

この成果は自動運転導入時にも活用できる。また、

C-ITS の初期、デイワンサービス導入時に混乱の起きな

いように、サービスアプリケーションの認識番号の必要

性を認識し、C-ITS のサービスプロバイダやアプリケー

ションが増加する前にしなければならない認識番号の登

録制度や仕組みの整備の方針を継続的に議論している

（図１）。

2　・�自動車の ISO/TC22 と ITS テクノロジーの ISO/

TC204 の相互協調・協力

　・�ISO の様なデジュール規格と業界標準デファクト規

格のハーモナイゼーションと連携

　・�国際標準化の意義を正確に認識（インプレコストの

低減であるとか）

　・�日米欧３極によるハーモナイゼーション活動の正確

な意義の認識

　上記で述べたように、都市においても、また過疎地に

おいても、自動運転モビリティの果たす役割は大きい。

その主な効果は、上記に述べたように、渋滞解消、交通

事故削減、環境負荷低減、都市空間の有効利用実現など

が挙げられる。

2. 共通プラットフォームの必要性 
欧米のハーモナイゼーション活動タスク・フォースグループは、現在 HTG7 が活発であり、

C-ITS 市場導入前に自動運転の基盤にも成り得る万能プラットフォームを想定して既存規格、ア

ーキテクチャの書き出し、ギャップ分析、追加必要な規格の整備の見極めをしている。この成果

は自動運転導入時にも活用できる。また、C-ITS の初期、デイワンサービス導入時、に混乱の起

きないように、サービスアプリケーションの認識番号の必要性を認識し、C-ITS のサービスプロ

バイダやアプリケーションが増加する前に、しなければならない認識番号の登録制度や仕組みの

整備の方針を継続的に議論している。 

 
出典：http://www.its.dot.gov/presentations/pdf/TRB_ITSComMtg14Jan15v7F.pdf 

 
3. 官民連携 
米国のオハイオ州コロンバスが US DOT のスマートシティに選ばれた最大の理由は官民連携

と言われる。PPP 民間資金を活用して、従来にない、規模とスピードを持って実行可能できるか

らであるとも言われる。 

 
https://www.columbus.gov/smartcolumbus/ 

出典：http://www.its.dot.gov/presentations/pdf/TRB_ITSComMtg14Jan15v7F.pdf
図１
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自家用車とトラックなどの商用車
の場合における市場反応の違い

　コネクティッドカーになると無線でインフラがつなが

る、つまり、プライバシーの保護やサイバーセキュリテ

ィの不安の脅威に対応しなくてはならない。一方、商用

車ではプライバシーが問題になる恐れは少ないので、ま

ず、ここからコネクティッドカー・自動運転を導入する

のがユーザの抵抗は少ないと思われる。

4

自動運転レベル４の実現

　現在、レベル１や２にあると言われる自動運転は、今

後、レベル３や完全自動運転であるレベル４や５に進化す

ると言われる。カリフォルニア・バークレイ大学のシュ

ラドーバ先生（Prof.�Steven�Shladover� :�CALIFORNIA�

PATH�PROGRAM�MANAGER）によると自動車業界

にとっては、レベル３は実現が非常に困難で、一足飛び

にレベル４や５に進める方が実現味があると言われる。

なぜなら、レベル３では、人間と機械である車とコミュ

ニケーションをスムーズに実現する必要があるためであ

る。例えば、人間が運転する場合の究極的な選択では、

モノにぶつけるのか、人にあたるのか、なおかつ、老人

に向かうのか子供かの判断を行うが、自動運転の現状の

センサーではそれらの判別ができない（図３）。

7

官民連携
　米国のオハイオ州コロンバスがUS�DOTのスマート

シティに選ばれた最大の理由は官民連携と言われる。

PPP民間資金を活用して、従来にない、規模とスピー

ドを持って実行可能できるからであるとも言われる（図

２）。

3

コネクティッドカーのユーザの
受け入れの浸透

　US�DOTが V2Vの車載器搭載の義務付けに向け

NPRMを策定したように、V2V車載器は全車に取り付

けないと効果が出ない。効果が出てもユーザが理解でき

ないと導入は進まない。どのように理解を進めるのかが

課題であると、このNPRMには指摘している。

プライバシー、
サイバーセキュリティ

　コネクティッドカーのような常時接続では脅威が増す。

必要なときのみ、コネクティッドカーとなるのが良いか

も知れないとも言われる。
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2. 共通プラットフォームの必要性 
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は自動運転導入時にも活用できる。また、C-ITS の初期、デイワンサービス導入時、に混乱の起
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出典：http://www.its.dot.gov/presentations/pdf/TRB_ITSComMtg14Jan15v7F.pdf 
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米国のオハイオ州コロンバスが US DOT のスマートシティに選ばれた最大の理由は官民連携
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https://www.columbus.gov/smartcolumbus/ 出典：https://www.columbus.gov/smartcolumbus/
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１

自動運転開発の最近の世界動向
　2017 年１月にワシントンDCで開催された「米国交

通輸送調査委員会（Transportation�Research�Board:�

TRB）」での関連動向を簡単に纏めると以下のようにな

る。

①米国の動向

　連邦レベルでは、US�DOT（US�Department�of�

Transportation）が V2Vの義務付け法案や、コネクテ

ィッドカーに関するガイドラインを策定するなど、州間

のインターオペラビリティを確保するように動いている。

また、US�DOTが中心になってコネクティッドカー及

び自動運転の導入に向けたパイロットプロジェクトを実

施している。2017 年１月のTRBを見ても、CVパイロ

ット、Beyond�traffic（スマートシティチャレンジ

:SMARTCOLONBUS）、V2V�NPRM,　FAST�ACTな

どに関連した報告が多い。

・スマートシティチャレンジ（コロンバス）では、2019

年からの稼働が予定されている。４年間で 15 プロジ

ェクトを６つのグルーピングに分けて実施予定であり、

9法令の整備
　レベル３の自動運転では、人間と機械の責任分解点の

見極めが非常に複雑になる。現在の法規、法令では対応

出来ない恐れがあり、予想される事態に対応した法令の

整備も必要になる。レベル４や５では事故が発生した場

合、何が原因なのか、機械の不備なのか、設計不良なの

か等、原因が何で、なぜ事故が発生したかによって、誰

が責任を負うのか（設計者か、製造者か、検査機関か、

部品の欠陥か）などを見極める必要がある。飛行機のよ

うにドライブレコーダーを搭載し原因究明をすることに

なるかもしれないとも言われている。
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4. 自家用車とトラックなどの商用車の場合市場反応の違い 
コネクティッドカーになると無線でインフラつながる、つまり、プライバシーの保護やサイバ

ーセキュリティの不安の脅威に対応しなくてはならない。一方、商用車ではプライバシーが問題

になる恐れは少ないので、まずここからコネクティッドカー・自動運転を導入するのがユーザの

抵抗は少ないと思われる。 
 
5. コネクティッドカーのユーザの受け入れの浸透 
US DOT が V2V の車載器搭載の義務付けに向け NPRM を策定したように、V2V 車載器は全車

に取り付けないと効果がでない。効果があるとユーザが理解できないと導入は進まない。どのよ

うに理解を進めるのか課題であると、この NPRM には指摘している。 
 
6. プライバシー、サイバーセキュリティ 
コネクティッドカーの様な常時接続では脅威が増す。必要なときのみコネクティッドカーとな

るのが良いかも知れないとも言われる。 
 
7. 自動運転レベル 4 の実現 
現在、レベル 1 や 2 にあると言われる自動運転は、今後レベル 3 や完全自動運転であるレベル

4 や 5 に進化すると言われる。カリフォルニア・バークレイ大学のシュラドーバ先生（Prof. Steven 
Shladover : CALIFORNIA PATH PROGRAM MANAGER）によると自動車業界にとっては、レ

ベル 3 は実現が非常に困難で一足飛びにレベル 4 や 5 に進める方が実現味があると言われる。な

ぜなら、レベル 3 では人間と機械である車とコミュニケーションをスムーズに実現する必要があ

るためである。例えば、人間が運転する場合の究極的な選択では、モノにぶつけるのか、人にあ

たるのか、なおかつ老人に向かうのか子供かの判断を行うが自動運転の現状のセンサーではそれ

らの判別ができない。 

 
出典：https://www.mlit.go.jp/road/ir/ir-council/autopilot/pdf/05/2.pdf 

 
 

出典：https://www.mlit.go.jp/road/ir/ir-council/autopilot/pdf/05/2.pdf
図３
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いとも言う。更に、スマートシティにおけるCV/AV

（コネクティッドカー及び自動運転）などの新システ

ムは、レガシィ・システムが存在するバックオフィス

とのインターフェイスが課題として認識されている。

また、コロンバス市が選ばれた理由としては、官民パ

ートナーシップ�（public–private�partnership（PPP））

を活用し $90Mの資金を自己調達したことが要因の一

つであると言われる（図４）。

PPP資金を活用する方針である。これには、トラッ

クの隊列走行、ポッドなどを活用したファースト /ラ

ストワンマイルで Shared�Automated�Vehicle（SAV）

を実施する予定とのことである。また、ビッグデータ

の重要性を認識し、データ分析により課題が見えてく

ることを理由に、交通だけでない様々な情報を集めて

データを分析出来るようにするため、スマートシティ

では Integrated�Data�Exchange（IDE）を実現した

 
出典：https://www.columbus.gov/WorkArea/DownloadAsset.aspx?id=2147487896 

 
・ Advanced Transportation and Congestion Management Technologies Deployment 
Initiative(ATMTD)では、連邦政府が補助金を出して先進輸送技術のモデルサイトにて、安全性、

効率性、システム性能の改善を行うとのこと。5 年間で約＄60M/年の予算で行う。これには V2V、

V2I、自動運転、衝突回避システムが含まれる。2016 年はデンバー市など下記の 8 都市が選ばれ

た。 

 
出典： https://www.transportation.gov/Briefing-Room/ATCMTD-Fact-Sheet-2016 

出典：https://www.columbus.gov/WorkArea/DownloadAsset.aspx?id=2147487896
図４
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１
あるが、簡単に纏めると次頁の図に示す内容である。

NPRMでは、このV2Vは今後の自動運転にも役立つ

プラットフォームであるとも述べている（図６）。

・Federal�Automated�Vehicle（FAV）Policy を 2016

年９月に発行している。

　これは、自動運転導入のためのガイダンスであり、15

のセフティーエリアを理解して記載しており、また、

SAEJ3016 の自動運転レベルを採用している。FAVに

関するコメントを 2016 年 11 月までに収集しており、こ

れを元に、11、12 月にパブリックミーティングを実施

して今後も継続して実施とのことである（図７）。

・Advanced�Transpor t a t i on� and�Conges t i on�

Management�Technologies�Deployment�Initiative

（ATMTD）では、連邦政府が補助金を出して先進輸

送技術のモデルサイトにて、安全性、効率性、システ

ム性能の改善を行うとのことで、５年間で約＄60M

／年の予算で行う。これにはV2V、V2I、自動運転、

衝突回避システムが含まれる。2016 年はデンバー市

など、下記の８都市が選ばれた（図５）。

・USDOTが提案したV2V車載器導入実現のルール案

作成の説明もTRBにて簡単にあった。現在、法案を

NPRMとして公開し、４月締切りでコメントを募集

しているとのことである。約 400 ページに及ぶ文書で

 
出典：https://www.columbus.gov/WorkArea/DownloadAsset.aspx?id=2147487896 

 
・ Advanced Transportation and Congestion Management Technologies Deployment 
Initiative(ATMTD)では、連邦政府が補助金を出して先進輸送技術のモデルサイトにて、安全性、

効率性、システム性能の改善を行うとのこと。5 年間で約＄60M/年の予算で行う。これには V2V、

V2I、自動運転、衝突回避システムが含まれる。2016 年はデンバー市など下記の 8 都市が選ばれ

た。 

 
出典： https://www.transportation.gov/Briefing-Room/ATCMTD-Fact-Sheet-2016 出典：https://www.transportation.gov/Briefing-Room/ATCMTD-Fact-Sheet-2016

図５
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・USDOT が提案した V2V 車載器導入実現のルール案作成の説明も TRB にて簡単にあった。現

在法案を NPRM として公開し、3 月締切りでコメントを募集しているとのことである。約 400
ページにおよぶ文書であるが、簡単に纏めると以下の図に示す内容である。NPRM では、この

V2V は今後の自動運転にも役立つプラットフォームであるとも述べている。 

 

出典： HIDO 作成説明資料 
・Federal Automated Vehicle(FAV) Policy を 2016 年 9 月に発行している。 
これは、自動運転導入のためのガイダンスであり 15 のセフティーエリアを理解して記載してい

る。SAEJ3016 の自動運転レベルを採用している。FAV に関するコメントを 2016 年 11 月まで

に収集しており、これを元に、11、12 月にパブリックミーティングを実施して今後も継続して実

施とのことである。 

 
出典： https://one.nhtsa.gov/nhtsa/av/pdf/Federal_Automated_Vehicles_Policy.pdf 

出典：https://one.nhtsa.gov/nhtsa/av/pdf/Federal_Automated_Vehicles_Policy.pdf
図７

・USDOT が提案した V2V 車載器導入実現のルール案作成の説明も TRB にて簡単にあった。現

在法案を NPRM として公開し、3 月締切りでコメントを募集しているとのことである。約 400
ページにおよぶ文書であるが、簡単に纏めると以下の図に示す内容である。NPRM では、この

V2V は今後の自動運転にも役立つプラットフォームであるとも述べている。 

 

出典： HIDO 作成説明資料 
・Federal Automated Vehicle(FAV) Policy を 2016 年 9 月に発行している。 
これは、自動運転導入のためのガイダンスであり 15 のセフティーエリアを理解して記載してい

る。SAEJ3016 の自動運転レベルを採用している。FAV に関するコメントを 2016 年 11 月まで

に収集しており、これを元に、11、12 月にパブリックミーティングを実施して今後も継続して実

施とのことである。 

 
出典： https://one.nhtsa.gov/nhtsa/av/pdf/Federal_Automated_Vehicles_Policy.pdf 

・USDOT が提案した V2V 車載器導入実現のルール案作成の説明も TRB にて簡単にあった。現

在法案を NPRM として公開し、3 月締切りでコメントを募集しているとのことである。約 400
ページにおよぶ文書であるが、簡単に纏めると以下の図に示す内容である。NPRM では、この

V2V は今後の自動運転にも役立つプラットフォームであるとも述べている。 

 

出典： HIDO 作成説明資料 
・Federal Automated Vehicle(FAV) Policy を 2016 年 9 月に発行している。 
これは、自動運転導入のためのガイダンスであり 15 のセフティーエリアを理解して記載してい

る。SAEJ3016 の自動運転レベルを採用している。FAV に関するコメントを 2016 年 11 月まで

に収集しており、これを元に、11、12 月にパブリックミーティングを実施して今後も継続して実

施とのことである。 

 
出典： https://one.nhtsa.gov/nhtsa/av/pdf/Federal_Automated_Vehicles_Policy.pdf 

出典：HIDO 作成説明資料
図６
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１
Teams�Cha l l enge は、NIST の 2013-2014� Smar t�

America�Challenge の成功を基盤として構築され、100

以上の組織が 24 チームを結成している。

　ニューヨークとアムステルダムがTransportation�

Super　Cluster（Autonomous�vehic les ,�Traff ic�

congestion,�Parking�management,�Last�miles/first�

mile）のAction�Cluster に参加する。アジアからは、日

本の千曲市、韓国のプサンが参加予定である。千曲市は

Public�Safety�Super�Cluster（Emergency�response,�

Disaster�resilience,�flood�prediction: 緊急対応、災害回

復力、洪水予測）のAction　Cluster に参加する。１月

12 日に計画のドラフトを発表し、２月 28 日までコメン

トを受け付けるとのことである（図９）。

・US�DOC�（US�Department�of�Commerce） の

National�Institute�of�Standards�and�Technology

（NIST）から Smart�Cites�2017 が発表された。（www.

nitrd.gov）

　以下の図に示すように、様々な省庁が関係している

（図８）。

　ここでは、Global�City�Teams�Challenge（GCTC）と

して複数都市で協力（Super-cluster）し、IoT等の技術

を活用し、各課題に取り組む。Global�City�Teams�

Challenge は、革新的な地方自治体、非営利団体、学術

機関、民間企業の代表者で構成されるチームを設立し、

協力的に作業して、変容する IoTアプリケーションを

構築、展開、またはテストしていく。Global�City�

 
・US DOC （US Department of Commerce）の National Institute of Standards and 
Technology(NIST)から Smart Cites 2017 が発表された。（www.nitrd.gov） 
以下の図に示す様に様々な省庁が関係している。 

 

出典： https://www.nitrd.gov/drafts/SCC_StrategicPlan_Draft.pdf 
 

ここでは、Global City Teams Challenge(GCTC)として複数都市で協力（Super-cluster）し、

IoT 等の技術を活用し各課題に取り組む。Global City Teams Challenge は、革新的な地方自治

体、非営利団体、学術機関、民間企業の代表者で構成されるチームを設立し、協力的に作業して、

変容する IoT アプリケーションを構築、展開、またはテストしていく。Global City Teams 
Challenge は、NIST の 2013-2014 Smart America Challenge の成功を基盤として構築され、100
以上の組織が 24 チームを結成している。 

ニューヨークとアムステルダムが Transportation Super Cluster(Autonomous vehicles, 
Traffic congestion, Parking management, Last miles/first mile)の Action Cluster に参加する。

アジアからは、日本の千曲市、韓国のプサンが参加予定である。千曲市は Public Safety Super 
Cluster(Emergency response, Disaster resilience, flood prediction:緊急対応、災害回復力、洪水

予測)の Action Cluster に参加する。1 月 12 日に計画のドラフトを発表し、2 月 28 日までコメ

ントを受け付けるとのことである。 

出典：https://www.nitrd.gov/drafts/SCC_StrategicPlan_Draft.pdf
図８
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②欧州の動向（Europa Commission （EC））

　何と言っても、注目すべきはC-Roads プラットフォ

ームである。コネクティングヨーロッパファシリティ

（CEF）を通じて資金提供されていて、オープンプラッ

トフォームである。欧州全域で進行中のC-ITS 展開活

動は、ヨーロッパの旅行者向けに相互運用可能なC-ITS

サービスに向けて協力している。C-Roads プラットフォ

ームの目的は、EU-C-ITS プラットフォーム勧告を考慮

した調和仕様を開発し、すべてのC-ITS 展開をリンクし、

集中的なクロステストを計画することであるとのことで

ある。C-Roads プラットフォームは、クロスボーダーの

C-ITS サービスを現実のものにし、コネクティッドカー

や自動車の基盤を構築し得る。これは、欧州道路を市民

にとってより安全にし、交通をより効率的にし、輸送か

らの有害な排出を削減するための鍵である。これは、安

全で信頼性が高く効率的な輸送システムを必要とするた

め、欧州経済全体にも利益をもたらす（図 10、11）。

 
出典：http://smartiot-forum.jp/application/files/7514/7486/4647/sIoTf-techstd-ptf-20160726_03.pdf  

 
②欧州の動向（Europa Commission (EC) ） 

何と言っても、注目すべきは C-Roads プラットフォームである。コネクティングヨーロッパフ

ァシリティ（CEF）を通じて資金提供されていて、オープンプラットフォームである。欧州全域

で進行中の C-ITS 展開活動は、ヨーロッパの旅行者向けに相互運用可能な C-ITS サービスに向

けて協力している。C-Roads プラットフォームの目的は、EU-C-ITS プラットフォーム勧告を考

慮した調和仕様を開発し、すべての C-ITS 展開をリンクし、集中的なクロステストを計画するこ

とであるとのことである。C-Roads プラットフォームは、クロスボーダーの C-ITS サービスを現

実のものにし、コネクティッドカーや自動車の基盤を構築し得る。これは、欧州道路を市民にと

ってより安全にし、交通をより効率的にし、輸送からの有害な排出を削減するための鍵である。

これは、安全で信頼性が高く効率的な輸送システムを必要とするため、欧州経済全体にも利益を

もたらす。 

 

出典：http://smartiot-forum.jp/application/files/7514/7486/4647/sIoTf-techstd-ptf-20160726_03.pdff
図９

 
出典：http://smartiot-forum.jp/application/files/7514/7486/4647/sIoTf-techstd-ptf-20160726_03.pdf  

 
②欧州の動向（Europa Commission (EC) ） 
何と言っても、注目すべきは C-Roads プラットフォームである。コネクティングヨーロッパフ

ァシリティ（CEF）を通じて資金提供されていて、オープンプラットフォームである。欧州全域

で進行中の C-ITS 展開活動は、ヨーロッパの旅行者向けに相互運用可能な C-ITS サービスに向

けて協力している。C-Roads プラットフォームの目的は、EU-C-ITS プラットフォーム勧告を考

慮した調和仕様を開発し、すべての C-ITS 展開をリンクし、集中的なクロステストを計画するこ

とであるとのことである。C-Roads プラットフォームは、クロスボーダーの C-ITS サービスを現

実のものにし、コネクティッドカーや自動車の基盤を構築し得る。これは、欧州道路を市民にと

ってより安全にし、交通をより効率的にし、輸送からの有害な排出を削減するための鍵である。

これは、安全で信頼性が高く効率的な輸送システムを必要とするため、欧州経済全体にも利益を

もたらす。 

 

出典：https://www.c-roads.eu/platform.htmlf
図 10

https://www.c-roads.eu/platform.html 
 

 
 
・2016 年 11 月 30 日に EU は「COM(2016) 766 final：COMMUNICATION FROM THE 
COMMISSION TO THE EUROPEAN PARLIAMENT, THE COUNCIL, THE EUROPEAN 
ECONOMIC AND SOCIAL COMMITTEE AND THE COMMITTEE OF THE REGIONS」を

発行した。これは、協力的でインテリジェントな輸送システムに関する欧州の戦略、協調的、接

続的、自動化されたモビリティへのマイルストーンである。 
・Horizon2020 での重要事項、Transport Research program では、自動運転車両の都市部への

短期導入をサポートし複雑な交通状況での実証実験に焦点を当てる。予算は€114M、2017 年は

€50M 予定している。 

 
出典：http://en.sip-adus.jp/evt/workshop2016/file/evt_ws2016_s1_LudgerRogge.pdf 

図 11
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１
ルッセルで開催される。TRAも 2017 年４月 16 日～

19 日、ウィーンにて開催される。当機構においても

情報収集を予定している。詳細内容は下記にある。

　http://connectedautomated�driving.eu/conference/

・スウェーデン国内の自動運転に関する活動概略は、SIP

としての、Drive�Sweden、�Drive�Me のフィールドテ

ストである。2015 年から 2027 年の 12 年間の予定と

のことである。2017 年後半から 100 家族を対象にレ

ベル４の自動運転車両を貸与して実験を行うとのこと

である。自動運転中のドライバーのセカンドタスクを

許可し、自動運転は特定の道路のみが対象としている

（図 13）。

　Drive�Me のフィールドテストは今後の実施場所とし

て、アメリカ（場所不定）、イギリス（ロンドン）、中国

（場所不定）を予定しているとのことである（図 14）。

・�2016 年 11 月 30 日に EUは「COM（2016）�766�final：

　�COMMUNICATION�FROM�THE�COMMISSION�TO�

THE�EUROPEAN�PARLIAMENT,�THE�COUNCIL,�

THE�EUROPEAN�ECONOMIC�AND�SOCIAL�

COMMITTEE�AND�THE�COMMITTEE�OF�THE�

REGIONS」を発行した。これは、協力的でインテリ

ジェントな輸送システムに関する欧州の戦略、協調的、

接続的、自動化されたモビリティへのマイルストーン

である。

・�Horizon2020 で の 重 要 事 項、Transport�Research�

programでは、自動運転車両の都市部への短期導入を

サポートし、複雑な交通状況での実証実験に焦点を当

てる。予算は€114Mで、2017 年は €50Mを予定し

ている（図 12）。

・�CAD（コネクテッドカー、自動運転）に関する会議、

CADに関する会議が 2017 年４月３日～４日に、ブ

https://www.c-roads.eu/platform.html 
 

 
 
・2016 年 11 月 30 日に EU は「COM(2016) 766 final：COMMUNICATION FROM THE 
COMMISSION TO THE EUROPEAN PARLIAMENT, THE COUNCIL, THE EUROPEAN 
ECONOMIC AND SOCIAL COMMITTEE AND THE COMMITTEE OF THE REGIONS」を

発行した。これは、協力的でインテリジェントな輸送システムに関する欧州の戦略、協調的、接

続的、自動化されたモビリティへのマイルストーンである。 
・Horizon2020 での重要事項、Transport Research program では、自動運転車両の都市部への

短期導入をサポートし複雑な交通状況での実証実験に焦点を当てる。予算は€114M、2017 年は

€50M 予定している。 

 
出典：http://en.sip-adus.jp/evt/workshop2016/file/evt_ws2016_s1_LudgerRogge.pdf 

出典：http://en.sip-adus.jp/evt/workshop2016/file/evt_ws2016_s1_LudgerRogge.pdf
図 12
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出典： http://www8.cao.go.jp/cstp/gaiyo/sip/iinkai/jidousoukou_media/5kai/shiryo2-7.pdf 

 
 

・Sweden4Platooning (Multi brand) が 2017 年から 2019 年で実施予定としている。 
 

 
出典： http://www.drivesweden.net/sites/default/files/content/drive_sweden_conference_feb_2017.pdf 

・スウェーデン国内で新たな自動運転車両ブランド（NEVS, LYNK&CO）が立ち上がっている

とのことである。 

出典： http://www8.cao.go.jp/cstp/gaiyo/sip/iinkai/jidousoukou_media/5kai/shiryo2-7.pdff
図 14

 
・CAD（コネクテッドカー、自動運転）に関する会議、CAD に関する会議が 2017 年 4 月 3 日

～4 日に、ブルッセルで開催される。TRA も 2017 年 4 月 16 日～19 日、ウィーンにて開催され

る。当機構においても情報収集を予定している。詳細内容は下記にある。 
http://connectedautomateddriving.eu/conference/ 
 
・スウェーデン国内の自動運転に関する活動概略は、SIP としての、Drive Sweden、 Drive Me
のフィールドテストである。2015 年から 2027 年の 12 年間の予定とのことである。2017 年後半

から 100 家族を対象にレベル 4 の自動運転車両を貸与して実験を行うとのことである。自動運転

中のドライバーのセカンドタスクを許可し、自動運転は特定の道路のみが対象としている。 
 

 
出典： http://www.drivesweden.net/sites/default/files/content/drive_sweden_conference_feb_2017.pdf 

 
Drive Me のフィールドテストは今後の実施場所として、アメリカ（場所不定）、イギリス（ロン

ドン）、中国（場所不定）を予定しているとのことである。 

出典：http://www.drivesweden.net/sites/default/files/content/drive_sweden_conference_feb_2017.pdf
図 13
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１  
出典： http://www8.cao.go.jp/cstp/gaiyo/sip/iinkai/jidousoukou_media/5kai/shiryo2-7.pdf 

 
 

・Sweden4Platooning (Multi brand) が 2017 年から 2019 年で実施予定としている。 
 

 
出典： http://www.drivesweden.net/sites/default/files/content/drive_sweden_conference_feb_2017.pdf 

・スウェーデン国内で新たな自動運転車両ブランド（NEVS, LYNK&CO）が立ち上がっている

とのことである。 

出典： http://www.drivesweden.net/sites/default/files/content/drive_sweden_conference_feb_2017.pdf
図 15

 

出典： https://iotnews.jp/archives/tag/lynkco 
 

・オランダでの自動運転に関する実証実験では、EU によるアムステルダムを通る 16km の自動

運転に 10 台が参加し、A2 Motorway における 5-6 台のトラック隊列走行 National Platoon test
や、 iGame2016、Rivi um Buses （１８年目、今後一般道で実施も検討）、Gelderland 州

での WePod などの小型シャトルを実施した。今後、Interregional Automated Transport を 2017
年～2020 年で実施（予算€5M）し、技術開発、インフラの選択、ビジネスモデリングを行う。ま

た、Weeze 空港、FoodValley Wagenigen、Aachem-Vaals 間、デンマーク-オランダ間の隊列走

行で 2017 年から 2020 年で実施予定とのこと。EU Truck Platooning Challenge（2016 年 から

2020 年、予算 €2.4M）、Meaningful human control(MHC) of automated driving system
（2017~2020 年で実施、予算€0.5M、MHC のデザイン、実行方法、効果について研究する。）な

ども実施予定とのことである。 
 

 
出典：https://www.uhasselt.be/Documents/IMOB/Nieuws%20en%20Agenda/Brochure%20National%20Platoon%20Test_V3Los.pdf 

 

出典： https://iotnews.jp/archives/tag/lynkco
図 16

 

出典： https://iotnews.jp/archives/tag/lynkco 
 

・オランダでの自動運転に関する実証実験では、EU によるアムステルダムを通る 16km の自動

運転に 10 台が参加し、A2 Motorway における 5-6 台のトラック隊列走行 National Platoon test
や、 iGame2016、Rivi um Buses （１８年目、今後一般道で実施も検討）、Gelderland 州

での WePod などの小型シャトルを実施した。今後、Interregional Automated Transport を 2017
年～2020 年で実施（予算€5M）し、技術開発、インフラの選択、ビジネスモデリングを行う。ま

た、Weeze 空港、FoodValley Wagenigen、Aachem-Vaals 間、デンマーク-オランダ間の隊列走

行で 2017 年から 2020 年で実施予定とのこと。EU Truck Platooning Challenge（2016 年 から

2020 年、予算 €2.4M）、Meaningful human control(MHC) of automated driving system
（2017~2020 年で実施、予算€0.5M、MHC のデザイン、実行方法、効果について研究する。）な

ども実施予定とのことである。 
 

 
出典：https://www.uhasselt.be/Documents/IMOB/Nieuws%20en%20Agenda/Brochure%20National%20Platoon%20Test_V3Los.pdf 

 

・Sweden ４Platooning�（Multi�brand）　が 2017 年から

2019 年で実施予定としている（図 15）。

・スウェーデン国内で新たな自動運転車両ブランド

（NEVS,�LYNK&CO）が立ち上がっているとのことで

ある（図 16）。
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・�オランダでの自動運転に関する実証実験では、EUに

よるアムステルダムを通る 16kmの自動運転に 10 台

が参加し、A2�Motorway における 5− 6台のトラッ

ク隊列走行�National�Platoon�test や、iGame2016、

Rivi�um�Buses（18 年目、今後一般道で実施も検討）、

Gelderland 州でのWePod などの小型シャトルを実施

した。今後、Interregional�Automated�Transport を

2017 年～ 2020 年で実施（予算€５M）し、技術開発、

インフラの選択、ビジネスモデリングを行う。また、

Weeze 空 港、FoodValley�Wagenigen、Aachem-

Vaals 間、デンマーク−オランダ間の隊列走行で 2017

年 から2020 年 で実施予定とのこと。EU�Truck�

Platooning�Challenge（2016 年 か ら 2020 年、 予 算

€2.4M）、Meaningful�human�control（MHC）�of�

automated�driving�system（2017 ～ 2020 年で実施、

予算€0.5M、MHCのデザイン、実行方法、効果につ

いて研究する。）なども実施予定とのことである（図

17、18、19）。

 
出典： https://blogs.nvidia.co.jp/2016/02/01/wepod-driverless-car-traffic/ 

 
出典：https://www.eutruckplatooning.com/default.aspx 

 
 

出典：https://www.eutruckplatooning.com/default.aspx
図 19
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運転に 10 台が参加し、A2 Motorway における 5-6 台のトラック隊列走行 National Platoon test
や、 iGame2016、Rivi um Buses （１８年目、今後一般道で実施も検討）、Gelderland 州
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た、Weeze 空港、FoodValley Wagenigen、Aachem-Vaals 間、デンマーク-オランダ間の隊列走

行で 2017 年から 2020 年で実施予定とのこと。EU Truck Platooning Challenge（2016 年 から

2020 年、予算 €2.4M）、Meaningful human control(MHC) of automated driving system
（2017~2020 年で実施、予算€0.5M、MHC のデザイン、実行方法、効果について研究する。）な

ども実施予定とのことである。 
 

 
出典：https://www.uhasselt.be/Documents/IMOB/Nieuws%20en%20Agenda/Brochure%20National%20Platoon%20Test_V3Los.pdf 

 

出典：https://www.uhasselt.be/Documents/IMOB/Nieuws%20en%20Agenda/Brochure%20National%20Platoon%20Test_V3Los.pdf

図 17

 
出典： https://blogs.nvidia.co.jp/2016/02/01/wepod-driverless-car-traffic/ 

 
出典：https://www.eutruckplatooning.com/default.aspx 

 
 

出典：https://blogs.nvidia.co.jp/2016/02/01/wepod-
driverless-car-traffic/

図 18
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③日本の動向

　SIP-adus の体制で実施しており、2017 年度から実施

する大規模実証実験（FOT）、オリンピックまでの

Advanced�Rapid�Transport（ART）のタイムラインを

示している。また、国土交通省では道の駅を活用した自

動運転車によるラストワンマイルのモビリティ実証試験

が計画されている（図 20）。

④オーストラリアの動向

　National�Transport�Commission（NTC）ではオース

トラリアの法規整備に関して 2017 年は以下の作業を行

うとのこと。

・National��guideline�for�on�road�Testing�&�trial

・Enforcement�guideline

・Safety�assurance�system

　従来にないスピードと手法で法規を整備すべきと考え

ており、従来の方法では法整備が追い付かないと強調し

ていた。

　今後も欧米の自動運転関連の動向に注視していく必要

があると思われる。
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SIP-adus の体制で実施しており、2017 年度から実施する大規模実証実験（FOT）、オリンピッ
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道の駅を活用した自動運転車によるラストワンマイルのモビリティ実証試験が計画されている。 
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