
1 はじめに

自動運転については日米欧を中心に活発な状況で多数の
パイロットプロジェクトが立ち上がっている。その背景に
は、 国 連 が 提 唱 す る SDGs（Sustainable Development 
Goals（持続可能な開発目標）の略称）の達成のための 1
要素が自動運転であるからである。発行文献の「デジタル
革命と SDGs と自動運転」（https://www.jstage.jst.go.jp/
article/tits/24/9/24_9_74/_pdf/-char/ja）によると、「SDGs
は、貧困、食料、健康、水、エネルギー、都市、気候変動
など 17 のゴール達成に向けて、人類と各国、地域が取り
組む 21 世紀の壮大なビジョンであり、科学技術への期待
は大きい。この中で自動運転については、交通事故死の半
減、地域の交通アクセス改善等が記載されているが、健康
やエネルギー、都市、気候変動のゴールにも関係している。
自動運転プロジェクトは、産業の国際競争力の強化ととも
に、SDGs に関しても重要な柱をもつ。すなわち都市や地
域社会の再生、高齢化対策等のために、自動車、ドローン、
船など様々なモビリティを地域ニーズに沿って組み合わせ
開発しデザインして多様なサービスを社会実装することで
ある。異なる地域での実証実験のデータや経験の共有、イ
ンパクト分析が重要で、SDGs と自動運転技術やサービス
をパッケージ化して途上国への展開も期待できる。SDGs
が強調するグローバルとローカルの架橋の例になる。
SDGs は、社会と経済と環境が分離できない時代を迎えて、
従来の公共政策や企業戦略、科学技術の価値観と方法に抜
本的な変革を迫っている。国連が最近まとめた「STI for 
SDGs ロードマップ・ガイドブック」はこのための実践的
な示唆を与えてくれる。日本のビジョン「Society 5.0」は、
AI やビッグデータ等の新技術と様々な政策手段を動員し
て、SDGs に類似する課題解決や新しいサービスの実現を
めざす取組みである。先の G20 でも「AI の責任ある開発

及び活用は、SDGs を推進し、持続可能で包摂的な社会を
実現するための原動力となり得る」と決議された。」とある。

また、電気や水素が自動車のエネルギーになると自動運
転の実導入の動向がどうなるのか、それらが地域全体のエ
ネルギーマネージメントに組み込まれるとどうなるのかな
どの見通しの検討も今後必要である。

� インフラサポート型自動運転

現在の自動運転車開発のコンセプトは二通りあり、自立
型とインフラサポート型になると言える。現在最も先を走
っていると言われる米国テスラ社の自動運転は前者（車両
に備えた複数のカメラで状況を把握し AI が判断して自立
走行する車両である）と定義される。他社は前者・後者の
混合と理解できる。後者はクラウドやエッジ・クラウドか
ら無線通信を活用して自動運転走行に必要な情報をもらい
自動運転走行するものである。（ドイツのアウトバーンの
自動運転用標識は前者のサポートと理解できる。）一般的
に自動運転に使われる英語の Autonomous driving ではイ
ンフラサポートを受けない自立運転になり、インフラサポ
ートを受けるようなコネクテッドカーの場合は Automated 
driving と表現することになっているが実際は混乱して使用
されている。現在世界的に自動運転に関するインフラ整備に
関する法規制は明確には進んでいない状況である。法規制に
関しての各国の取り組み姿勢は、米国では連邦政府機関の
USDOT はガイドブック的なものしか規制しない状況であり、
実際の法規制は州がそれぞれ独自に策定している。欧州では、
欧州政府である EC が CID（commission implementation 
decision：旧欧州指令）を出しメンバー各国に対しこれに基
づいて法規制を策定する様に検討をさせ、報告させ、それを
基に Delegated Act（EU 法）を発行し欧州各国の法規制を
している。（EU 法を実施する主な責任は、EU 諸国にあり、
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実施のための統一された条件が必要な分野では、欧州委員会
（または例外的に理事会）が実施法を採択する場合もある。）
また、欧州では、インフラサポート型の自動運転では、SAE
が定義した ODD レベル（OEM がインフラの自動運転対応
状況に無関係に定義したもの）ではなく、ISAD（https://
www.inframix.eu/infrastructure-categorization/#:~:text 
=Levels%20of%20the%20Infrastructure%20Support,is%20
assigned%20to%20Level%20D）のレベル定義を採用する
ことを推奨している。

3 欧州のインフラサポート型自動運転の実導入に向
けた動き

今般、インフラサポート型自動運転の実導入に向け欧州
で体型立ったパブリック・プライベート・パートナーシッ
プ（PPP）プログラムが立ち上がったので情報を整理して
みた。2019 年、欧州委員会は「自動化されたモビリティ
への道：未来のモビリティのための EU 戦略」という通達
で、Connected、Cooperative and Automated Mobility（コ
ネクティッド・協調型・自動運転のモビリティ：CCAM）
のビジョンを提示した。欧州の研究資金提供システムであ
る「Horizon Europe」の下で CCAM に関する European 
Partnership をサポートするため、新しい協会を設立する
こととなった。ここでは、CCAM パートナーシップに貢
献することを約束するすべての利害関係者を集めることを
目的として、メンバーシップの呼びかけが公開された。
Horizon  n Europe とは、955 億ユーロ（約 12 兆円）の予
算で、研究とイノベーションのための EU の主要な資金提
供プログラムである。気候変動に取り組み、国連の掲げる

「SDGs：持続可能な開発目標」の達成を支援し、EU の競争
力と成長を後押しすることとしている。このプログラムは、
グローバルな課題に取り組みながら、EU の政策の策定、
支援、実施におけるコラボレーションを促進し、研究とイ
ノベーションの影響を強化し優れた知識と技術の創造とよ
り良い分散をサポートする。また、雇用を創出し、EU の
人材プールに関与し、経済成長を促進し、産業競争力を促
進し、強化された欧州研究領域内の投資効果を最適化する
ものであり、EU および関連国の法人が参加できるのも特
徴である。この、Horizon  n Europe の下で CCAM に関す
る European Partnership をサポートするため、新しい協
会を設立することになった。CCAM パートナーシップに
貢献することを約束する利害関係者を集めることを目的と
して、メンバーシップの呼びかけが公開された。持続可能
な都市のモビリティにおけるコネクティッド・協調型・自

動運転のモビリティ：CCAM の役割を認識し、関心のあ
る利害関係者を、新しい協会のメンバーにする可能性を評
価することが奨励されている。

� 2021年4月開催のEU CAD CCAMオンライン会議

2021 年 4 月の 20、21、22 日の 3 日間に渡ってオンライ
ン会議が開催され CCAM に関する共通ビジョンの創設、

「2020 年−2050 年」ロードマップ等に関して議論が行われ
たので、その概要をご紹介する。

参加者は約 330 名で 98％が欧州からの参加であった。

（１）CCAM（cooperative、connected and automated 
mobility）は欧州研究イニシアチブ
CCAM は PPP（パブリックプライベートパートナーシ

ップ）として始動することとしている。現状では資金とし
て 500 億円を準備している。詳細は　www.eucad2021.eu 
を参照されたい。欧州委員会 EC は、Horizon Europe の
下で、協調的、接続的、自動化されたモビリティに関する
新しい欧州パートナーシップ（CCAM）を確立すること
としている。 このパートナーシップでは、共通の長期的
な R ＆ I アジェンダを通じて、より良い公的および私的
取り組みを調整し、すべての人にスマートで革新的で持続
可能なモビリティソリューションの実装を加速することを
目的としている。2021 年 4 月 14 日現在で 144 の機関がメ
ンバー登録している。登録に期限は設けていないとのこと
である（図１、２）。

（２）ステークホルダーからの意見表明
ハンブルグ市からは、気象変動に対する CCAM の重要

性を強調し、CEDR （conference of European directors of 
roads：欧州道路局長会議）からは欧州内でのハーモナイ
ゼーション、日米を含む国際協調の重要性を、CLEPA 

（European association of automotive suppliers：欧州自動
車サプライヤー協会）からは AV（自動運転）の public 
acceptance（社会受容）の必要性を強調し、EUCAR2021
議長からは自動運転モビリティの安全性の担保をすべしと
の表明があった。欧州委員会研究コミッショナー（大臣）
からは欧州の AV 競争性の向上が最重要であるとの見解
が示された。
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（３）ホライゾン 2020 からホライゾン・ヨーロッ
パへの移行
Automated Road Transport 資 金 提 供 プ ロ グ ラ ム は

Horizon 2020 を終了し Horizon Europe での資金提供プロ
グラムへ移行している。ステークホルダーからは種々の意見

発表があり、CINEA（European Climate、Infrastructure 
and Environment Executive Agency：欧州気候・インフ
ラ・環境執行機関）が自動運転で気象変動に対抗していく
と表明していた。TNO（応用科学に焦点を当てたオラン
ダの独立した研究組織）はセキュリティの重要性を、

 
「安全性向上、⼯業⼒の強化、環境へのネガティブインパクトの低減、市⺠全員のモビリ
ティの確⽴を⽬標に⾃動運転を通して道路輸送の安全とサステナビリティを欧州主導で実
⾏する」 

 
「CCAM がオーガナイズする 7 個のクラスター：コーディネーション、⾞両技術、バリデ
ーション（検証）、⾞両の輸送システム組込、キーとなるテクノロジー、社会受容と消費
者受容」 
注：図中の SRIA とはサーキュラーエコノミーに関する戦略的研究とイノベーションアジ
ェンダ（SRIA）を指す。 
 

図１

「安全性向上、工業力の強化、環境へのネガティブインパクトの低減、市民全員のモビリティの確立を目標に自動運転を通
して道路輸送の安全とサステナビリティを欧州主導で実行する」

 
「安全性向上、⼯業⼒の強化、環境へのネガティブインパクトの低減、市⺠全員のモビリ
ティの確⽴を⽬標に⾃動運転を通して道路輸送の安全とサステナビリティを欧州主導で実
⾏する」 

 
「CCAM がオーガナイズする 7 個のクラスター：コーディネーション、⾞両技術、バリデ
ーション（検証）、⾞両の輸送システム組込、キーとなるテクノロジー、社会受容と消費
者受容」 
注：図中の SRIA とはサーキュラーエコノミーに関する戦略的研究とイノベーションアジ
ェンダ（SRIA）を指す。 
 

図２

「CCAM がオーガナイズする 7 個のクラスター：コーディネーション、車両技術、バリデーション（検証）、車両の輸送シ
ステム組込、キーとなるテクノロジー、社会受容と消費者受容」
注： 図中の SRIA とはサーキュラーエコノミーに関する戦略的研究とイノベーションアジェンダ（SRIA）を指す。
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POLIS（ヨーロッパの都市と地域の主要なネットワークで
あり、地域の輸送のための革新的な技術とポリシーを開発
するために協力団体）は CCAM プロジェクトに当初から
関わる重要性を表明した。実際、POLIS は、CCAM の分
野で研究と革新を推進するために設立された組織である
CCAM 協会に参加している。CCAM 協会は 4 月 14 日に
最初の総会を開催した。これまでに 144 の組織が CCAM
協会に参加しており、モビリティに関する研究が安全で効
率的な道路輸送を実現するための鍵であるとしている。
CCAM 協会は、CCAM を推進するためにヨーロッパレベ
ルで協力することをいとわない幅広い利害関係者を集める
ことを目的とし、業界、大学、研究機関、サービスプロバ
イダー、協会クラスター、地方および全国レベルの公的機
関が参加している。CCAM パートナーシップにおける
POLIS の役割は、CCAM の分野における研究の優先順位
に関する議論に積極的に関与し、メンバーの都市と地域の
視点を強調し、CCAM パートナーシップ内のモビリティ
スペクトル全体からの利害関係者とさらに協力することに
取り組むとしている。なお、OEM のフォルクスワーゲン
はデータシェアリングのためのデータ様式標準化の重要性
を主張している。

（４）CCAM ビジョンの共有
下記のようなビジョンがステークホルダーから重要であ

ると指摘された。
・信頼できる CCAM をどのように創設できるか
・CCAM が機能できるようにどのようにするか。
・デジタルトランスフォーメーションの道具として

CCAM をどのように位置づけるか（道路局長）
・CCAM でサステナビリティな社会をどのように実現で

きるか
・CCAM に関係するステークホルダー全員の参加が必要
（通信業界など）

・CCAM の欧州内でのインターオペラビリティの確保を
すること

・世界との CCAM のハーモナイゼーションを行うこと
・CCAM データのシェアリングを推進すること（ドライ

ブスウェーデン）
・CCAM のためのデジタルツイン、HD マップの導入を
（ACEA 欧州自動車製造協会）

・欧州内での CCAM 法規のハーモナイゼーションの実現
を

・CCAM への投資の際の留意事項は、「インフラの寿命は
車両の寿命より長い」ことを念頭に正しい投資が重要（道

路局長会議）
また、CCAM 世界動向を説明するセッションが開催され、

日本（葛巻 PD）からは SIP 活動を中心に発表された。

（５）課題抽出のためブレイクアウト・セッション
各種のブレイクアウト・セッションが開催された。ここ

では、「CCAM のためのインフラの重要性」についてのセ
ッションの概要を示す。

（６）MANTRA プロジェクトでは ODD とインフラ
の関係を分析した
このプロジェクトでは、高度に自動化された運転の 5 つ

のユースケースに焦点を当てている。
・高速道路の自動操縦 / 運転手
・公道での高度に自動化された（貨物）車両
・タクシーサービスとしての商用自動運転車
・無人安全トレーラー
・自動化された冬のメンテナンス車両

また、MANTRA では 5 つの作業パッケージに分かれて
活動している。
・プロジェクト管理
・2040 年までの自動化された機能の展開
・自動化機能が原子力規制委員会の政策目標に与える影響
・自動化機能のインフラストラクチャへの影響
・道路事業者コア事業の変化

このプロジェクトは 2018 年 9 月から 2020 年 9 月まで実
行された。

詳細は　https://mantra-research.eu を参照されたい。
MANTRA では OEM が定義した ODD に次頁に示す構

成要素をインフラのアトリビュートとして追加することを
提唱している（図３）。

図中では、構成要素、フィジカルかデジタルインフラか
の区別、静的か動的かの区別を示している。

（７）INFRAMIX プロジェクトではインフラサポ
ート型の実現を推奨した
INFRAMIX プロジェクトは Austria Tech が主導し

2017 年 6 月 1 日から 2020 年 5 月 31 日までの 3 年間実行
され約 500 億円の資金が EC から提供された。このプロジ
ェクトでは OEM が推奨する ODD 定義に留まらず、新た
にインフラサポート型の自動運転を定義することを提唱し、
成果として、インフラ側から見た自動運転の課題・観点を
整理した。シーメンス、トムトムや BMW も参加した官
民合同プロジェクトといえる（図４、５）。
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ʀ道路ࣆ業者コアࣆ業のร化 
͞のϕロジェクトは ���� ೧ � ݆͖Δ ���� ೧ � ݆Ήで実⾏͠Ηͪ。 
৆ࡋは KWWSV���PDQWUD�UHVHDUFK�HX をࢂল͠Ηͪ͏。 
     
MA17RA では 2(M がఈٝしͪ 2'' にԾ図にࣖすߑ੔གྷોをインϓラのアトリビュー
トとして௧Յする͞とを఑঑して͏る。 

 
図中では、ߑ੔གྷો、ϓィジΩϩ͖デジタϩインϓラ͖のۢพ、੫的͖動的͖のۢพをࣖ
して͏る。 
 
4.4.2 INFRAMIX プロジェクトではインフラサポート型の実現を推奨した 
 
I1)RAMI; ϕロジェクトは AXVWULD 7HFK が主導し ���7 ೧ � ݆ � ೖ͖Δ ���� ೧ � ݆ ��
ೖΉでの � ೧ؔ実⾏͠Η༁ ��� Աԃのۜࣁが (C ͖Δ఑͠ڛΗͪ。͞のϕロジェクトでは
2(M がਬওする 2'' ఈٝにཻΉΔͥ、৿ͪにインϓラサϛートܗの⾃動運転をఈٝす
る͞とを఑঑し、੔Վとして、インϓラଈ͖Δͪݡ⾃動運転の՟ୌʀ؏఼を੖ཀྵしͪ。シ
ーϟンス、トムトムΏ %M: ΍ࢂՅしͪ߻⺠ׯಋϕロジェクトと͏͓る。 

図 3

 

 
͞のϕロジェクトでは、عଚ道路標ࣟはҲൢ⾞と⾃動運転⾞૔๏に༙ްで͍る͖検౾し、
ͨの݃Վとして⾃動運転⾞Ϫーン༽標ࣟ΍఑Ҍし実証実ݩを実ࢬしͪとの͞とで͍ͮͪ。 

 
タイムάϡρϕ導೘にΓΕ道路容ྖを̓̎ˍ強化ड़པ、ダイナミρクଐౕ੏ݸにΓΕ道路
ްིを̏̒ˍրવड़པ（⾃動運転のׄ߻ർが低͚て΍༙ް）、ਬওଐౕを఑ڛする͞とで
安全性が向上しͪが、ਬওϪーンรߍ৚ๅ఑ڛは道路ཤ༽ްིが低Ծすると͠Ηͪ。͏ͥ
ΗにͦΓ、コネクテρχΩーܗ⾃動運転⾞はͨのׄ߻ർが低͚と΍インϓラଈのύーχΤ

図 4
 

 
͞のϕロジェクトでは、عଚ道路標ࣟはҲൢ⾞と⾃動運転⾞૔๏に༙ްで͍る͖検౾し、
ͨの݃Վとして⾃動運転⾞Ϫーン༽標ࣟ΍఑Ҍし実証実ݩを実ࢬしͪとの͞とで͍ͮͪ。 

 
タイムάϡρϕ導೘にΓΕ道路容ྖを̓̎ˍ強化ड़པ、ダイナミρクଐౕ੏ݸにΓΕ道路
ްིを̏̒ˍրવड़པ（⾃動運転のׄ߻ർが低͚て΍༙ް）、ਬওଐౕを఑ڛする͞とで
安全性が向上しͪが、ਬওϪーンรߍ৚ๅ఑ڛは道路ཤ༽ްིが低Ծすると͠Ηͪ。͏ͥ
ΗにͦΓ、コネクテρχΩーܗ⾃動運転⾞はͨのׄ߻ർが低͚と΍インϓラଈのύーχΤ

図 5
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このプロジェクトでは、既存道路標識は一般車と自動運
転車双方に有効であるか検討し、その結果として自動運転
車レーン用標識も提案し実証実験を実施したとのことであ
った（図５）。

タイムギャップ導入により道路容量を 50％強化出来、
ダイナミック速度制限により道路効率を 14％改善出来（自
動運転の割合比が低くても有効）、推奨速度を提供するこ
とで安全性が向上したが、推奨レーン変更情報提供は道路
利用効率が低下するとされた。いずれにせよ、コネクテッ
ドカー型自動運転車はその割合比が低くともインフラ側の
ハードウェア（可変表示板やセンサー類）の数を低減でき、
安価で保守が楽な道路交通管理運用にも有効との認識も示

された（図６）。
また、プロジェクトの成果として ISAD（インフラサポ

ート型自動運転のクラス定義）の定義を推奨し、自動運転
用インフラのクラス定義の案を A から E の 5 段階で提示
した。E は典型的な現状インフラとし A は協調型自動運
転に最適化したインフラと定義した。これをガイド的支援
材料とすることにより道路管理者は自動運転をサポートす
るための重点的投資が可能となる。（手動から自動運転車
への移行時の混在環境においてこれは重要である。）この
ISAD 定義は後述する欧州自動運転ロードマップにも採用
されインフラサポート型自動運転の定義に活用されている

（図７）。

 

 
͞のϕロジェクトでは、عଚ道路標ࣟはҲൢ⾞と⾃動運転⾞૔๏に༙ްで͍る͖検౾し、
ͨの݃Վとして⾃動運転⾞Ϫーン༽標ࣟ΍఑Ҍし実証実ݩを実ࢬしͪとの͞とで͍ͮͪ。 

 
タイムάϡρϕ導೘にΓΕ道路容ྖを̓̎ˍ強化ड़པ、ダイナミρクଐౕ੏ݸにΓΕ道路
ްིを̏̒ˍրવड़པ（⾃動運転のׄ߻ർが低͚て΍༙ް）、ਬওଐౕを఑ڛする͞とで
安全性が向上しͪが、ਬওϪーンรߍ৚ๅ఑ڛは道路ཤ༽ްིが低Ծすると͠Ηͪ。͏ͥ
ΗにͦΓ、コネクテρχΩーܗ⾃動運転⾞はͨのׄ߻ർが低͚と΍インϓラଈのύーχΤ

図 6
ェア（Նรනࣖ൚Ώιンサーྪ）の਼を低減で͘、安Ճでฯगがֺな道路ި通؇ཀྵ運༽に
΍༙ްとの೟ࣟ΍ࣖ͠Ηͪ。 

 
 Ήͪ、ϕロジェクトの੔Վとして ISA'（インϓラサϛートܗ⾃動運転のクラスఈٝ）の
ఈٝをਬওし、⾃動運転༽インϓラのクラスఈٝのҌを A ͖Δ ( の � ஊ֌で఑ࣖしͪ。 
( はఱܗ的なݳয়インϓラとし A はڢ௒ܗ⾃動運転に࠹న化しͪインϓラとఈٝしͪ。 
͞Ηをガイχ的ࢩԋࡒྋとする͞とにΓΕ道路؇ཀྵ者は⾃動運転をサϛートするͪΌの॑
఼的౦ࣁがՆ೵となる。（घ動͖Δ⾃動運転⾞へのҢ⾏࣎のࠠࡑ環境に͕͏て͞Ηは॑གྷ
で͍る。）͞の ISA' ఈٝはޛफ़する欧州⾃動運転ローχϜρϕに΍ࡀ༽͠Ηインϓラサϛ
ートܗ⾃動運転のఈٝに׈༽͠Ηて͏る。 
 
4.4.�. '* M29( Ԧय૱͖ۃΔ &&AM સൢͶͯ͏ͱઈ໎ 
 
'* M29(「欧州モビリティ͕Γ;輸送૱ۃ」は、欧州࿊಼߻の輸送を୴౲する欧州җ員
会の૱ۃで͍る。'* M29( は、���� ೧ � ݆ �7 ೖにエネϩάーが෾ׄ͠Ηて৿し͏
'*(QHU をܙ੔しͪと͘に૓અ͠ΗͪܨҤをͯ࣍。'* M29( にΓΗͻ、ࠕೖの⾞両はす
でにંକ͠Ηͪデバイスで͍Ε、ඉ৙にۛ͏গཔ、ͨΗΔは૮ޕに௜ં૮ࡠޕ༽し、道路
インϓラストラクοϡと΍૮ࡠޕ༽するとして͏る。͞の૮ࡠޕ༽は、ڢ௒ܗ߶ౕ道路ި
通システム（C�I7S）のχϟインで͍Ε、道路ཤ༽者とި通؇ཀྵ者が৚ๅを༙ڠし、ͨΗ
を࢘༽して⾏動を௒੖で͘るΓ͑にす΄͘で͍Ε、⾞両͕ؔΓ;⾞両と輸送インϓラؔの
デジタϩંକにΓͮてՆ೵になる͞のڢ௒གྷોは、χライバーがਜ਼し͏݀ఈをԾし、ި通
য়ڱにనԢするのをࢩԋする͞とにΓΕ、ި通安全、ި通ްི、͕Γ;運転のչన͠を୉
෱にրવする͞とがغଶ͠Ηるとして͏る。গཔの⾃動運転⾞の安全性を߶Ό、輸送シス
テム全ରに׮全に౹߻するには、⾞両、インϓラストラクοϡ、ͨのଠの道路ཤ༽者ؔの
コミュωίーション΍॑གྷで͍るとし、ڢ௒、ંକ、͕Γ;⾃動化は、ึ׮的なテクノロ
ジーͫ͜ではな͏し、͏ޕにึ強しؔ࣎、͏߻のܨգとと΍に׮全に༧߻す΄͘で͍ると
して͏る。 

図７
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（８）DG MOVE 欧州総局から CCAM 全般につい
て説明
DG MOVE「欧州モビリティおよび輸送総局」は、欧州

連合内の輸送を担当する欧州委員会の総局である。DG 
MOVE は、2010 年 2 月 17 日にエネルギー局が分割され
て新しい DGEner を形成したときに創設された経緯を持
つ。DG MOVE によれば、今日の車両はすでに接続され
たデバイスであり、非常に近い将来、それらは相互に直接
相互作用し、道路インフラストラクチャとも相互作用する
としている。この相互作用は、協調型高度道路交通システ
ム（C-ITS）のドメインであり、道路利用者と交通管理者
が情報を共有し、それを使用して行動を調整できるように
すべきであり、車両間および車両と輸送インフラ間のデジ
タル接続によって可能になるこの協調要素は、ドライバー
が正しい決定を下し、交通状況に適応するのを支援するこ
とにより、交通安全、交通効率、および運転の快適さを大
幅に改善することが期待されるとしている。将来の自動運
転車の安全性を高め、輸送システム全体に完全に統合する
には、車両、インフラストラクチャ、その他の道路利用者
間のコミュニケーションも重要であるとし、協調、接続、
および自動化は、補完的なテクノロジーだけではないし、
互いに補強し合い、時間の経過とともに完全に融合すべき
であるとしている。
「欧州委員会は 2016 年 11 月 30 日、協調型高度道路交

通システム（C-ITS）に関する欧州戦略を採択した。これは、
協調型、接続型、自動化されたモビリティに向けた画期的
なイニシアチブである。C-ITS 戦略の目的は、2019 年以

降に成熟した C-ITS サービスの展開を確認す  るために、
EU 全体での投資と規制の枠組みの収束を促進する。これ
には、公的および民間投資家の法的確実性を確保するため
の 2018 年までの EU レベルでの適切な法的枠組みの採用、
プロジェクトへの EU 資金の利用可能性、C-ITS プラット
フォームプロセスの継続、および他の主要地域との国際協
力が含まれる。協調型、接続型、自動運転車に関連するす
べての側面で世界の また、C-ROADS プラットフォーム
との、実践による学習アプローチでの継続的な調整も含ま
れる。2019 年 3 月 13 日、欧州委員会は、影響評価に裏付
けられた、C-ITS の提供に関する仕様に関する委任された
規制を採択した。」としている。CCAM は欧州４総局の活
動であり、WG1「CCAM 欧州 R&I アジェンダの開発」を
創設し実行していくとのことである。

CCAM の基となる C-ITS に関しては、実用化に向けイ
ンターオペラビリティ、信頼度、スケールアップ向上に向
けた行動を示す。C-ROAD プラットフォームを活用して、
ITS エキスパートの参画を促し、欧州セキュリティ・クレ
デンシャル・システムを構築し、約 50 万台のスケールで
実行したとのことである（図８）。

DG MOVE としては、スマートモビリティの重要な役
目を果たすのはフィジカル・デジタル・インフラと協調
ITS であり、インフラへの投資は重要である。そのために
は、CCAM パートナーシップを通じ開発と導入の効率的
連携、官民データシェアリングによる投資の加速が重要で
あると強調した（図９）。

 
「欧州җ員会は ���� ೧ �� ݆ �� ೖ、ڢ௒ܗ߶ౕ道路ި通システム（C�I7S）に関する欧
州戦略をࡀ୔しͪ。͞Ηは、ڢ௒ܗ、ંକܗ、⾃動化͠Ηͪモビリティに向ͪ͜ժغ的な
イωシアοブで͍る。C�I7S 戦略の⽬的は、���� ೧Ґ߳に੔ज़しͪ C�I7S サービスのఴ
֋を確೟するͪΌに、(8 全ରでの౦ࣁとو੏の࿰組Ίのफ଍をଇ਒する。͞Ηには、ޮ
的͕Γ;⺠ؔ౦ࣁՊの๑的確実性を確ฯするͪΌの ���� ೧Ήでの (8 Ϫベϩでのన઀な
๑的࿰組Ίのࡀ༽、ϕロジェクトへの (8 のཤ༽Ն೵性、C�I7Sۜࣁ ϕラρトϓΧームϕ
ロιスのܩକ、͕Γ;ଠの主གྷஏҮとのڢࡏࠅ⼒が؜ΉΗる。ڢ௒ܗ、ંକܗ、⾃動運転
⾞に関࿊するす΄てのଈ໚で੊ֆの Ήͪ、C�R2A'S ϕラρトϓΧームとの、実ભにΓ
るָसアϕローοでのܩକ的な௒੖΍؜ΉΗる。���� ೧ � ݆ �� ೖ、җ員会は、Ӫڻ඲Ճ
にཬ෉͜ΔΗͪ、C�I7S の఑ڛに関する༹࢕に関するҗ೜͠Ηͪو੏をࡀ୔しͪ。」とし
て͏る。CCAM は欧州̒૱ۃの׈動で͍Ε、:*̏「CCAM 欧州 R	I アジェンダの֋
൅」を૓અし実⾏して͏͚との͞とで͍る。 

 
CCAM のخとなる C�I7S に関しては、実༽化に向͜インターオϘラビリティ、৶བౕ、
スίーϩアρϕ向上に向ͪ͜⾏動をࣖす。C�R2A' ϕラρトϓΧームを׈༽して、I7S エ
キスパートのࢂժをଇし、欧州ιキュリティʀクϪデンシϡϩʀシステムをߑ஛し、༁̓
̎ຬୈのスίーϩで実⾏しͪとの͞とで͍る。 

 

図８
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� ERTRAC策定の自動運転ロードマップについて

ERTRAC が策定している欧州自動運転の「2020 年−2050
年」ロードマップにも CCAM を盛り込んでいる。ERTRAC
とは European Road Transport Research Advisory 

Council：欧州道路輸送研究諮問委員会であり、道路輸送
に関するヨーロッパの組織であり、消費者、自動車メーカ
ーなど、道路輸送の利害関係者を含むものである。５月４
日に最新版ロードマップに向けた作業内容の説明がオンラ
インで行われたので概要スライドを中心に紹介する。

'* M29( としては、スϜートモビリティの॑གྷなༀ⽬をՎͪすのはϓィジΩϩʀデジタ
ϩʀインϓラとڢ௒ I7S で͍Ε、インϓラへの౦ࣁは॑གྷで͍る。ͨのͪΌには、CCAM
パートナーシρϕを通ͣ֋൅と導೘のްི的࿊ׯ、ܠ⺠データシェアリンήにΓる౦ࣁの
Յଐが॑གྷで͍ると強௒しͪ。 
 

�. (R7RA&  ఈのࣙಊӣ఺ローχϜρプͶͯ͏ͱࡨ

 
(R7RAC がࡨఈして͏る欧州⾃動運転の「���� ೧����� ೧」ローχϜρϕに΍ CCAM を
੟Ε込Ξで͏る。(R7RAC とは (XURSHDQ RRDG 7UDQVSRUW RHVHDUFK AGYLVRU\ CRXQFLO：欧
州道路輸送研究ࣀ໲җ員会で͍Ε、道路輸送に関するϦーロρパの組৭で͍Ε、消費者、
⾃動⾞ϟーΩーなʹ、道路輸送のཤ֒関ܐ者を؜΋΍ので͍る。� ݆ � ೖに࠹৿൝ローχ
Ϝρϕに向ͪ͜ࡠ業಼容のઈ໎がオンラインで⾏ΚΗͪので֕གྷスライχを中ৼに়ղす
る。 
 

 
「���� ೧ �� ݆֋࠷༩ఈの I7S ੊ֆ会٠での൅නに向͜ࡨఈして͏る࠹৿൝バージョン
��� では⾃動運転ローχϜρϕ全ର֕གྷを়ղして͏る」 

　「2021 年 10 月開催予定の ITS 世界会議での発表に向け策定している最新版バージョン 9.0 では自動運転ロードマップ全
体概要を紹介している」

 
「欧州җ員会は ���� ೧ �� ݆ �� ೖ、ڢ௒ܗ߶ౕ道路ި通システム（C�I7S）に関する欧
州戦略をࡀ୔しͪ。͞Ηは、ڢ௒ܗ、ંକܗ、⾃動化͠Ηͪモビリティに向ͪ͜ժغ的な
イωシアοブで͍る。C�I7S 戦略の⽬的は、���� ೧Ґ߳に੔ज़しͪ C�I7S サービスのఴ
֋を確೟するͪΌに、(8 全ରでの౦ࣁとو੏の࿰組Ίのफ଍をଇ਒する。͞Ηには、ޮ
的͕Γ;⺠ؔ౦ࣁՊの๑的確実性を確ฯするͪΌの ���� ೧Ήでの (8 Ϫベϩでのన઀な
๑的࿰組Ίのࡀ༽、ϕロジェクトへの (8 のཤ༽Ն೵性、C�I7Sۜࣁ ϕラρトϓΧームϕ
ロιスのܩକ、͕Γ;ଠの主གྷஏҮとのڢࡏࠅ⼒が؜ΉΗる。ڢ௒ܗ、ંକܗ、⾃動運転
⾞に関࿊するす΄てのଈ໚で੊ֆの Ήͪ、C�R2A'S ϕラρトϓΧームとの、実ભにΓ
るָसアϕローοでのܩକ的な௒੖΍؜ΉΗる。���� ೧ � ݆ �� ೖ、җ員会は、Ӫڻ඲Ճ
にཬ෉͜ΔΗͪ、C�I7S の఑ڛに関する༹࢕に関するҗ೜͠Ηͪو੏をࡀ୔しͪ。」とし
て͏る。CCAM は欧州̒૱ۃの׈動で͍Ε、:*̏「CCAM 欧州 R	I アジェンダの֋
൅」を૓અし実⾏して͏͚との͞とで͍る。 

 
CCAM のخとなる C�I7S に関しては、実༽化に向͜インターオϘラビリティ、৶བౕ、
スίーϩアρϕ向上に向ͪ͜⾏動をࣖす。C�R2A' ϕラρトϓΧームを׈༽して、I7S エ
キスパートのࢂժをଇし、欧州ιキュリティʀクϪデンシϡϩʀシステムをߑ஛し、༁̓
̎ຬୈのスίーϩで実⾏しͪとの͞とで͍る。 

 
図９
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     「߶ଐ道路Ώ৿モビリティ͖Δ࢟Όգ૆ஏへとϤースίースを֨୉して⾏͚」 

 
「ૺ⾏ଐౕとި通シナリオの෵͠ࡸにΓΕ実導೘に向༹͜ʓなϤースίー
スを૟ఈ」 

 

「高速道路や新モビリティから始め過疎地へとユースケースを拡大して行く」

 
     「߶ଐ道路Ώ৿モビリティ͖Δ࢟Όգ૆ஏへとϤースίースを֨୉して⾏͚」 

 
「ૺ⾏ଐౕとި通シナリオの෵͠ࡸにΓΕ実導೘に向༹͜ʓなϤースίー
スを૟ఈ」 

 

「走行速度と交通シナリオの複雑さにより実導入に向け様々なユースケースを想定」
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「コリχーΏ߶ଐ道路に関するϤースίースを⾞両とインϓラに෾ྪ」 

 
 「߶ଐ道路Ώյ࿕（コリχー）でのϤースίースのローχϜρϕ：インϓラサϛートで
⾃動運転のज़ౕが਒化すると༩૟」 

「コリドーや高速道路に関するユースケースを車両とインフラに分類」

 
「౐市෨Ώள⾞৖なʹのถؔۯ࠱でのϤースίースを⾞両とインϓラに෾ྪ」 

 
 「ள⾞৖なʹถؔۯ࠻での低ଐϤースίースのローχϜρϕ」 

 

「都市部や駐車場などの閉鎖空間でのユースケースを車両とインフラに分類」

 
「コリχーΏ߶ଐ道路に関するϤースίースを⾞両とインϓラに෾ྪ」 

 
 「߶ଐ道路Ώյ࿕（コリχー）でのϤースίースのローχϜρϕ：インϓラサϛートで
⾃動運転のज़ౕが਒化すると༩૟」 

「高速道路や回廊（コリドー）でのユースケースのロードマップ：インフラサポートで自動運転の熟度が進化すると予想」
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6 終わりに

CCAM や欧州自動運転ロードマップに関しては本年 10
月ハンブルグで開催予定の ITS 世界会議でも情報収集を
予定しており最新情報をお伝えして行きたいと考えている。

 
「౐市෨Ώள⾞৖なʹのถؔۯ࠱でのϤースίースを⾞両とインϓラに෾ྪ」 

 
 「ள⾞৖なʹถؔۯ࠻での低ଐϤースίースのローχϜρϕ」 

 
「過疎地のユースケースのロードマップ」

 
「౐市෨Ώள⾞৖なʹのถؔۯ࠱でのϤースίースを⾞両とインϓラに෾ྪ」 

 
 「ள⾞৖なʹถؔۯ࠻での低ଐϤースίースのローχϜρϕ」 

 

「駐車場など閉塞空間での低速ユースケースのロードマップ」
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