
令和元年１２月２５日

自動走行に係る官民協議会

内閣官房 日本経済再生総合事務局

地域移動サービスにおける自動運転導入に向けた
走行環境条件の設定のパターン化参照モデル（2020年モデル）

～導入を検討している地方公共団体及び企業等向け参照モデル～



ｖ 本モデルの趣旨及び目的について
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・日本経済再生総合事務局では2020年目途での無人自動運転移動サービスの開始に向け、
2017年度及び2018年度に全国延べ36か所で実施した実証実験のデータを踏まえ、自動
走行に係る官民協議会の了解に基づき、同サービスの導入を検討している企業・団体等向け
に、導入の検討段階において参考となる導入地域の環境や条件についてパターンを整理した
参照モデルを策定いたしました。

・地方自治体等が、自動運転の事業者等と導入に向け検討を行うにあたり、同じ土俵で議論
していくために、実施の検討に向けた「共通言語」として活用され、またこれにより、実際の走行
ルートの候補地を前提とした、より詳細なパターン分けの実施を通じたユースケースづくりが行
われることを期待しております。

・以降のページでは、国の自動運転実証をベースに、各社の協力を得て走行環境等をモデルと
して記載しているものであって、現時点で技術的に各項目をクリアしていることを保障するもの
ではありません。また、参照モデルをベースに作成した具体的な実証ケース例を添付いたしまし
た。地域に即した走行環境条件の設定変更等について参考にしてください。

・各項目において、実現に向けた課題の少ないものから多いものへと段階的に指標を示してい
ますが、それぞれの指標について同じ大きさの枠の中で表現されているものの、その達成に向け
た困難さは必ずしも等しくない点についても留意が必要です。

・本モデルの項目や指標の考え方の詳細については、別紙「地域移動サービスにおける自動運
転導入に向けた走行環境条件の設定の考え方（2020年モデル）」の解説をご参照ください。
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ｖ パターン化参照モデル①
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ｖ パターン化参照モデル② 走行ルートの検討用シート
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ｖ パターン化参照モデル①【実証実験 富山県南砺市】
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※実証実験（H29.11.26～H29.11.30）時の実施内容をもとに作成したもの

ⅴ 乗車定員４名のうち乗客定員は2名

6 本実験は通信を使用しない車両を使
用。

補足説明
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ｖ パターン化参照モデル② 走行ルートの検討用シート【実証実験 富山県南砺市】
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ｖ パターン化参照モデル①【実証実験 東京都多摩市】
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※実証実験（H31.2.18～H31.2.24）時の実施内容をもとに作成したもの

3 一部信号交差点あり（今回の走行
ルートにおいては左折のみ）

ⅶ 運転手が一部乗務員の
役割を兼ねた

補足説明
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ｖ パターン化参照モデル② 走行ルートの検討用シート【実証実験 東京都多摩市】
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ｖ パターン化参照モデル①【実証実験 福井県永平寺町】
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2 大雪は不可

補足説明

4 自転車歩行者専用道のた
め自転車（軽車両）との
混在として記入

7 自転車歩行者専用道で
あり一般とは異なる

8 自転車歩行者専用道の
ため自転車（軽車両）
及び歩行者の状況を記入

9 自転車専用道のため一般
車両なし

ⅱ 電磁誘導線＋RFID

ⅲ カメラ＋単眼カメラ

ⅶ 運転手

ⅵ
「遠隔操作／監視」を原則
予定しているが、保安要員
がることも排除されていない
ため、双方該当

※実証実験（H30.10.29～H30 .11.30）時の実施内容をもとに作成したもの
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ｖ パターン化参照モデル② 走行ルートの検討用シート【実証実験 福井県永平寺町】

実
証
実
験

ラ
ス
ト
ワ
ン
マ
イ
ル
（
福
井
県
永
平
寺
町
）
・
産
総
研
（
ヤ
マ
ハ
）



ドライバ操作や難しい状況等に対処した事例等の
発生状況分析結果（2017、2018年度分）
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・自動走行に係る官民協議会において「ドライバ操作や難しい状況に対処した事例」を共有。特徴的なトラブル・

ヒヤリハット事例を集約した。

なお、分析対象となる事例のうち事故の発生は1件もない。

・報告事例について、影響を受けた要因を「走行環境」「相手車両」「歩行者」の３つに分類している。要因別に具

体的にどのようは事例が発生したかを例示している。

・さらに、自動運転実証事例の詳細な情報については、「地域移動サービスにおける自動運転導入に向けた走

行環境条件のパターン化参照モデル（2020年モデル）の解説」にて確認できるので、あわせて参照いただきた

い。

参考資料



集約対象MAP
（国の公道実証プロジェクト）
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地域 モデル 自動運転車両提供者 2017年実施 2018年実施

① 沖縄県北谷町 ■ ラストマイル 産総研、ヤマハ ３日間 ２９日間

② 石川県輪島市 ■ ラストマイル 産総研、ヤマハ ２日間 ６日間

③ 福井県永平寺町 ■ ラストマイル 産総研、ヤマハ ― ３３日間

④ 茨城県日立市 ■ ラストマイル 産総研、SBドライブ ― １０日間

⑤ 秋田県上小阿仁村 ▲ 中山間 ヤマハ ８日間 ６２日間

⑥ 栃木県栃木市西方町 ▲ 中山間 DeNA ８日間 ―

⑦ 滋賀県東近江市蓼畑町 ▲ 中山間 先進モビリティ ７日間 ―

⑧ 島根県飯石郡飯南 ▲ 中山間 アイサンテクノロジー ７日間 ―

⑨ 熊本県葦北郡芦北町 ▲ 中山間 ヤマハ ８日間 ４８日間

⑩ 北海道大樹町 ▲ 中山間 先進モビリティ ８日間 ―

⑪ 山形県高畠町 ▲ 中山間 アイサンテクノロジー ８日間 ―

⑫ 茨城県常陸太田市 ▲ 中山間 ヤマハ ８日間 ―

⑬ 富山県南砺市 ▲ 中山間 アイサンテクノロジー ５日間 ―

⑭ 長野県伊那市 ▲ 中山間 先進モビリティ ７日間 ２５日間

⑮ 岡山県新見市 ▲ 中山間 ヤマハ ７日間 ―

⑯ 徳島県三好市 ▲ 中山間 アイサンテクノロジー ７日間 ―

⑰ 福岡県みやま市 ▲ 中山間 ヤマハ ８日間 ５０日間

⑱ 沖縄県宜野湾市・北中城市 ★ バス 先進モビリティ、SBドライブ １４日間 １８日間

⑲ 東京臨海部、関東等の高速道 ★ 大規模 自動車メーカー、大学等 ― ―

⑳ 東京都多摩市 ◆ ニュータウン 日本総研、京王電鉄バス ― ７日間

㉑ 兵庫県三木市 ◆ ニュータウン 日本工営 ― ７日間

記載要領
① プロジェクト番号
2017 実証を行った場合その年度を表示

（上段2017年度、下段2018年度）
― 当該年度プロジェクト未実施
2018 困難な状況の報告がある場合は赤字
未 データ未提出

参考資料

※この他、H29年度のフィージビリティスタディ（FS）箇所（新潟県長岡市、岐阜県郡上市、愛知県豊田市、滋
賀県大津市、山口県宇部市）において、短期の実証実験を実施。



困難な状況事例【走行環境】
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雪による影響

（事例)
・積雪のため歩行者が車道へはみ出し歩行していたため手動で回避
・対向車が積雪回避のため道路中央へはみ出したため停止
・自動走行車が停車標示を見落とした
など

センサー精度の高度化

自動運転に対応した道路

空間の確保

道路周辺環境による影響

（事例)
・民家の植栽に反応し自動停止
・カーブミラーを障害物として検知し自動減速
・コース上に工事用ホースが横切っていたため手動介入

冗長性を持たせる、または電

磁誘導線等路車連携技術の

活用

GPSやセンサー等の精度の

高度化

システムエラー・GPS受信精度低下による影響

（事例）
・建物庇下を通過する際にGPS信号を見失った
・原因不明の停止
・一時停止後、（設定上）再停止すべきところ停止しなかった
・反対車線や歩道に向かったため手動操舵した など

 考えられる解決事例

除雪による環境整備

自律型の判断精度向上

積雪時不走行

参考資料

パターン化参照モデル
評価項目
に関連

天候2

パターン化参照モデル
走行ルートの検討用
シートに関連

パターン化参照モデル
評価項目
に関連

通信環境6



困難な状況事例【相手車両】
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走行ルート上の駐停車車両による影響

（事例)
・停車車両を手動介入により追い越し
・自宅駐車場から道路へ後退で出てきた車両を待つため、手動介入で
停止 など

 追い越しできる空間の確保

 専用走行帯等の設置

 標示等で相手車へ認知

 適切な運行速度設定

後方からの追い越しによる影響

（事例)
・低速の自車が追い越された際に車間距離保持のため減速
・前車に従って停車したところ、後続車が追い越し
・左折時に後続車がさらに自車外側を大回り追い越ししながら左折
など

 介入による制御

 標示等で相手車へ認知

対向車（交差点含む）による影響

（事例)
・緊急車両に進路を譲るため手動介入で停止
・相手車両の危険行為による安全措置のため介入制動
・カーブを通過する際、対向車が中央線を越えて自車線に
侵入してきたため介入制動 など

 考えられる解決事例

 駐停車車両の抑制

 自律型により回避

 介入により回避

参考資料

パターン化参照モデル
評価項目

に関連

走行コース3

公道／閉鎖空間4 運行速度5

歩車分離7 交通量8

実勢速度9

パターン化参照モデル
評価項目

に関連

走行コース3

公道／閉鎖空間4 運行速度5

歩車分離7 交通量8

実勢速度9

パターン化参照モデル
評価項目

に関連

走行コース3

公道／閉鎖空間4 運行速度5

歩車分離7 交通量8



困難な状況事例【歩行者】
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歩行者による影響

（事例)
・停止中に子供が前方の陰に隠れていたため声をかけて排除
・前方に自転車が対向走行してきたため停止
・人が引く荷車を検知できず停止 など

 考えられる解決事例

 歩車分離

 飛び出しの防止措置

 センサー向上

 住民への周知徹底

その他の報告事例

（事例)
・自車がバス停に停止中、側道から左折してきた車が自車を追い越し
・バス停に停車中の自車を追い越した車が対向車と衝突しそうになった

参考資料

パターン化参照モデル
評価項目

に関連

公道／閉鎖空間4

運行速度5 歩車分離7

交通量8
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