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1.研究テーマの概要 背景・課題
背景・課題

「Level4自動運転サービス実現に向けて自動運転実証は愛知県を始め全国で実施中。
以下の実用化を阻む課題がある
ア．事業視点:採算性やコストが見合わない

自動運転車がコンピュータやセンサで高コスト以外に，
3D Map，インフラ設備，遠隔監視用通信のコストがあり，その削減必要

イ.安全視点:Level4技術が未成熟で，安全担保のために可用性が低下
インフラ支援，遠隔監視サポートが必要

ゥ．サービス視点:オンデマンドモビリティサービスから自動運転車が使えない
オンデマンドモビリティサービスとの連携が必要

自動運転車

高精度地図

インフラ

遠隔監視

モビリティサービス

ア.コスト

イ.安全

ゥ.サービス

スマートシティのデジタル化（DX)との連携で解決
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1.研究テーマの概要 位置づけ・目的
研究テーマの位置づけ

スマートシティのデジタル化（DX)との連携に関する４つの研究テーマを実施
テーマ１:3D Mapデータのインフラ保守活用による低コスト化
テーマ２:インフラセンサによる安全性確保と見守り活用による低コスト化
テーマ３:遠隔監視による安全性確保とデータ圧縮による低コスト化
テーマ４:自動運転車のモビリティサービスへの統合

スマートシティ
モビリティ

モビリティ
サービス

自動運転車 他のモビリティ

インフラ保守
(DX)

見守り
(DX)

3D Map(点群)

高精度
地図

道路メンテ

インフラセンサ

V2I

遠隔監視

テーマ 1

テーマ 3

テーマ 2 テーマ 4

４テーマで自動運転実現の課題である「コスト」,「安全」,「サービス」を解決
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２.年次ロードマップ
本年度のロードマップ

ターゲット１:3D Mapデータのインフラ保守活用による低コスト化

ターゲット２:インフラセンサによる安全性確保と見守り活用による低コスト化

ターゲット３:遠隔監視による安全性確保とデータ圧縮による低コスト化

ターゲット４:自動運転車のモビリティサービスへの統合

目標: 技術実証にて地図コスト削減効果(ベンチマークの10%減）
公募条件（精度）を満たせる利活用案の策定（３件）

実績:達成

目標: インフラセンサー試作完了(115m以上の検知距離確認）
想定ユースケースでのインフラ情報による自動運転動作の実現

実績:達成

目標: 画像統合映像伝送評価（転送量1/2削減）
自動運転システム制御部との連携開発検討

実績:達成

目標: コネクトツール連携２次開発
接続先アプリとの連携実験，実車評価

実績:達成
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３.研究開発の実施状況 ターゲット1
自動運転用センサーを活用した技術

インフラ保守用途例研究開発内容

点群の位置合わせ高精度化

MMS取得点群

自動運転車取得点群 道路台帳付図修正MMS点群との統合化

シーケンスモデル 維持管理利活用
令和5年度成果

シーケンス
モデル

維持管理
利活用
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研究開発内容

死角交差点 インフラセンサ検出範囲

インフラセンサ

遠隔監視者

見守り等活用

令和５年度成果
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インフラセンサー試作完了(115m以上の検知距離確認）

３.研究開発の実施状況 ターゲット2
インフラ連携による死角削減技術/インフラセンサーデータを活用した見守り
など

①知の拠点でインフラセンサの死角検知の効果を確認

カメラ:視野角 水平 46°
検知法:YOLOX

LiDAR:視野角 垂直 40°
検知法:Point Pillars

②物標の通信データ仕様の明確化（拡張・付加する内容）
・検知領域の変化と故障情報を送付（フォーマット未定）
・物標の未検出率・誤検出率，種別，追跡状態
・物標位置の精度（誤差楕円の向きと大きさ），参照点
・物標の形状（⾧さ・幅・高さ・向き）とそれぞれの誤差

カメラ画像に基づく歩行者検知例 LiDAR点群に基づく歩行者検知例

早い時点で死角の車両を検知 死角交差点での干渉確認し
減速動作を実現

③インフラセンサの検知性能が仕様を満たすことを確認

RADAR:視野角 水平 20°

車両，歩行者に対して
カメラ，LiDAR, RADAR
を用いて目標仕様を達成

・車両:110ｍ
・歩行者:40m



３.研究開発の実施状況 ターゲット3
遠隔周辺環境認識用画像統合技術

研究開発内容

令和5年度成果

画質転送容量削減

映像レイアウト
人間工学評価
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３.研究開発の実施状況 ターゲット4
デマンド交通システムと自動運転配車システムとを連携させるツール技術

研究開発内容

オンデマンド
サービス連携

コネクト
ツール

令和５年度成果
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４.研究実績

●特許出願（準備も含む） ０件

●情報発信（展示会開催，セミナー開催）3件
●外部発表（学会発表，報道発表） 0件

●会議の開催件数:16件
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５.事業化の見通し
開発技術によるサービスをビジネスパッケージ化して事業化を展開する

令和8年3月末 令和10年3月末 令和12年3月末

令和8年3月末 令和10年3月末 令和12年3月末

令和8年3月末 令和10年3月末 令和12年3月末

令和8年3月末 令和10年3月末 令和12年3月末

令和8年3月末 令和10年3月末 令和12年3月末
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６.県産業への貢献度，人材育成
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