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自動運転バスの概要
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遠点用ﾗｲﾀﾞｰ

ﾐﾘ波ﾚｰﾀﾞ

近点用ﾗｲﾀﾞｰ

操舵モータ

○車種：小型バス「日野リエッセ」
○定員：20人
○全長：699×全幅：208cm
○ｴﾝｼﾞﾝ：ディーゼルエンジン
○排気量：4.72L

実験車ベース車両諸元

自動運転バス実験車

3月南城市サンサンビーチ実証実験と同一実験車

１－１

1-1-1 実験車構成
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自動運転バスの機能

3

１－２

目標走行軌跡座標テーブルに基づくハンドルとアクセル、ブレーキの自動制御
○走行位置座標は高精度GPS（QZSS）＋磁気マーカ＋高精度IMUによる検出
○信号現示スプリット情報を利用したスムーズな交差点区間の速度制御
○障害物認識と車線変更又は自動ブレーキによる衝突回避制御

自動走行制御項目

始点

終点

車線維持制御
○目標走行軌跡座標による操舵制御
○走行位置座標検出：磁気マーカ、QZSS

交差点

速度制御
○目標速度テーブルによる速度制御
○信号スプリット利用による交差点速度制御
○先行車に対するACC速度制御
○自動ブレーキ制御

自動車線変更制御
○進路上の障害物検出
○自動車線変更制御

磁気マーカ
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信号スプリット利用による速度制御

信号スプリット時刻

GPS時計

GPS位置

速度
交差点通過時刻

算出

交差点通過判定

速度維持又は減速・停止

ｵﾌﾗｲﾝにてスプ
リット情報入力

G
Y

R
交差点手前での黄色現示（ジレンマゾーン）による
急制動での車内転倒事故防止

1-2-2

１－２ 自動運転バスの機能
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○Lidarとﾃﾞｨｰﾌﾟﾗｰﾆﾝｸﾞ画像認識による車両および歩行者認識
○道路地図を用いた障害物認識（ローカルダイナミックマッピング）
○障害物位置に応じた危険ポテンシャル法による車線変更制御（含むリターン）

1-2-3 

ﾚｰｻﾞﾚｰﾀﾞによる物体検出 ディープラーニング障害物認識（位置、距離）

カメラライダー 道路線形図（２次元）

軌跡座標生成

障害物認識および車線変更制御

車線変更

１－２ 自動運転バスの機能
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信頼性の高い確実な測位技術

○自動運転制御には精度の高い測位が必須（数ｃｍの精度）
○高精度な測位としてRTK-GPSや準天頂衛星（QZSS）が想定されるが、いずれも信頼性

の高い測位が困難（マルチパス等の影響による信頼性低下）

○現在自動運転における測位方法として、GPS測位に依存しない道路３D点群データや道
路反射率点群データを用いた測位技術が研究されている。

○既存GPS・磁気マーカとロケータ（ﾖｰﾚｰﾄｾﾝｻ＋速度ﾊﾟﾙｽ）の組み合わせによる
高精度・高信頼な測位技術を開発中。

・磁気マーカ（微弱磁気）を道路走行レーン中央に約２０ｍ間隔で埋設（交差点部：約５ｍ）
・高感度磁気センサの信号処理により高精度な位置検出が可能（内閣府SIP受託）
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DRIVE-PX2（NVIDIA)
・車両認識（ディープラーニング）

自動運転ECU

・走行ﾙｰﾄ軌跡
・道路線形図
・車線維持制御
・車線変更制御
・正着制御

操舵
ECU

ｱｸｾﾙ
開度

ﾌﾞﾚｰｷ
装置

RTK-GPS

カメラ

カメラ

走行環境認識装置
・白線認識
・縁石認識
・車両認識

前方LidarⅠ

前方LidarⅡ

磁気センサ

速度ｾﾝｻ（パルス）

道路線形図
ﾀｰﾝｼｸﾞﾅﾙ

モニタ装置

１－１ 自動運転バス実験車

1-1-2 実験車制御システム構成 3月南城とほぼ同一制御システム構成

ロケータ
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過去の成果

沖縄県南城市（平成29年３月20日～4月2日）

■ ルート：沖縄県石垣市 離島ターミナル～
新石垣空港 （国道390号他）
■ 距離：片道約16km
■ 速度：40km/h以下（平均速度： 35km/h ）
■ 実験環境：一般車混在の混合交通
（交通量多，信号交差点を含む）

沖縄県石垣市（平成29年6月25日～7月7日）

■ ルート：沖縄県南城市 あざまサンサン
ビーチ地区
■ 距離：片道約1.2km
■ 速度：35km/h以下（平均速度： 30km/h ）
■ 実験環境：一般車混在の混合交通（交通
量少，交差点を含まない）


