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本日のプレゼンター

清水 繁宏
ソフトバンク株式会社
執行役員 法人事業統括付
鉄道・公共事業推進本部長

西日本旅客鉄道株式会社
理事 鉄道本部副本部長
イノベーション本部長 久保田 修司



本日の説明内容

◆自動運転・隊列走行BRTサービスの目指す姿

◆開発プロジェクトの全体像と設備

◆実証実験の特徴

◆社会実装を見据えた今後の取組み
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動画



自動運転・隊列走行BRTサービスの目指す姿
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モビリティの価値を追求

• 安全性、定時性、速達性
• ⾃動運転・隊列⾛⾏の早期実現

隊列⾛⾏による
需要に応じた柔軟な輸送量の確保

専⽤道の利点を⽣かした



人に優しく使いやすいBRT
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フラットでシームレスな
他の交通モードとの連携



まちづくりと連携したBRT

⼀体的な交通ネットワーク



持続可能なモビリティサービス

シンプルな設備で
ローコスト化

運転⼿の
担い⼿不⾜解消



開発プロジェクトの全体像と設備
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・⾃動運転システム
・隊列⾛⾏システム
・⾞両改造設計・改造

・⾞内監視
・コントロールシステム
・統括制御

・クロスポイント（踏切
信号制御）
・⾏き違い信号制御

・⾛⾏軌跡設計
・地上設備設計・整備

・⾞⾞間通信
・路⾞間通信
・サイバセキュリティ

関係省庁の皆様

地域・事業者の皆様 共同開発

開発統括
プロジェクト
マネジメント

プロジェクトの全体像



JR⻄⽇本 網⼲総合⾞両所宮原⽀所
野洲派出所内（住所︓滋賀県野洲市冨波⼄）

テストコースの所在地



建設中のテストコースの状況

⽇本初となる連節バスの⾃動運転化およびバス⾞両の隊列⾛⾏の
実⽤化を⽬指して、専⽤テストコースを設置



・総⾯積 約22,800㎡
・コース総延⻑ 約1.1km
・直線最⻑ 約600m

テストコースのスペック



コントロールセンター

駅・停留所
駐⾞場

⼀般道とのクロスポイント

交互通⾏ポイント



実証実験車両

︖︖︖



実証実験の特徴
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自動運転／隊列走行用車両の種類

3種類（サイズ）の車両を使用

連節バス

大型バス小型バス
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自動運転・隊列走行用車両に搭載される主な機能

LiDARセンサ、
カメラ

LiDARセンサ、
ミリ波センサ

屋根 GNSSアンテナ

①

③

④

①LiDARセンサ、カメラ 前⽅対象物の距離および形状を識別するための機器
②ステレオカメラ 前⽅対象物の距離、形状、および、⽩線を識別するためのカメラ
③LiDARセンサ、ミリ波センサ 前⽅対象物の距離を識別するための機器
④GNSSアンテナ 衛星測位のために、みちびき等の衛星信号を受信するためのアンテナ
⑤カメラ ⾞両の側⾯付近の対象物を識別するためのカメラ
⑥磁気センサ、RFIDリーダ 路⾯設置の磁⽯の位置、および、RFIDタグ情報を読み取る機器
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磁気センサ、
RFIDリーダ⑥

床下

⑤ カメラ
ステレオカメラ②



隊列の車間は走行時10～20m、停車時1～3m

車間距離センシング
・ミリ波レーダ
・3D LiDAR
・カメラ

隊列走行の特徴1 ～先頭車と後続車の機能

車車間通信
先頭車 後続車
有人 無人

先頭車での、後続車との連携機能例 後続車での機能例

※Cooperative Adaptive Cruise Control

・電子ミラーや、乗降口による安全確認
・乗降確認、扉開閉、照明、空調操作
・車内アナウンス
・緊急停止 等
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・協調型車間距離維持支援システム
（CACC）*による追随



走行区間が異なる車両を組合せ/解除することで
様々な需要に対応

隊列走行の特徴2 ～異なる車種の組合せや順番での隊列走行

隊列形成例

最大4台の車両で
隊列走行
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①予め駐車場で隊列形成し、始発駅に到着
異なる車種の組合せ／順番での隊列走行イメージ

23



②お客様乗車後、小型バスが先頭で、隊列走行
異なる車種の組合せ／順番での隊列走行イメージ
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③合流駅で、支線からの車両到着後、隊列形成
異なる車種の組合せ／順番での隊列走行イメージ
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④合流駅からは、3台で隊列走行
異なる車種の組合せ／順番での隊列走行イメージ
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異なる車種の組合せ／順番での隊列走行イメージ

⑤分岐駅に到着し、隊列形成を変更
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異なる車種の組合せ／順番での隊列走行イメージ

⑥行先が異なる車両が、単車（1台）で出発
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異なる車種の組合せ／順番での隊列走行イメージ

⑦大型バスが先頭で、本線を継続して隊列走行
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確認する自動運転技術例
技術項⽬例 場所

①⾃⼰位置推定技術 ⾛⾏路
②障害物検知 ⾛⾏路

③駅・停⾞場での正着制御 駅・停⾞場
④⾃動的な⼊出庫と隊列組成・解除 駐⾞場
⑤単⼀⾞線でのすれ違い制御 交互通⾏ポイント

⑥専⽤道と⼀般道との交差部を想定した信号・踏切等制御 クロスポイント

社会実装を見据えて、実証実験を行う
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テストコース イメージ

駅・停⾞場

交互通⾏ポイント ⾛⾏路

クロスポイント
東京⽅ 京都⽅

コントロールセンター

駐⾞場



自動運転技術例

①自己位置推定技術例
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磁⽯
⽩線

GNSS

ジャイロセンサ



自動運転技術例

②障害物検知
～前方の障害物を検知し、緊急停止～

3D LiDAR、ミリ波センサ、
カメラにより前方の障害物を検知
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自動運転技術例
③正着制御

～バリアフリーを考慮した駅（停車場）での正着制御～

縁石と車体との間隔を4cm（±2cm）を目指す
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自動運転技術例

④自動的な入出庫と隊列組成・解除
①駐車場に到着

③各車が所定の車室で停車

②隊列解除後、単車で車室に移動

＜車室＞
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自動運転技術例
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⑤単一車線でのすれ違い制御

⑥専用道と一般道との交差部を想定した信号・踏切等制御
単一車線区間 駅・交互通行ポイント



運行管理

自動運転・隊列走行BRTの統括制御機能も検証
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aaa駅

bbb駅

ccc駅

隊列の管理
運行スケジュールの管理



自動運転・隊列走行BRTの統括制御機能も検証
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車内・車両状況の遠隔監視
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走行中移動検知 走行中移動検知

車両の状態管理

車内監視



社会実装を見据えた今後の取組み

38



スケジュール

2021年10⽉ 2022年春頃 〜2023年 2020年代半ば

実
施
事
項

ポ
イ
ン
ト

テストコース完成／
実証実験開始

隊列⾛⾏の
試験開始

運⽤⾯の試験／
技術確⽴ 社会実装

• 単独⾃動運転
• 基本的な機能試験

• 連節バス含む隊列⾛⾏
• 地上設備との連携

• 安全・サービス
• 運⾏計画に基づく運⾏
• 遠隔制御

• 地域・事業者の皆様
• 関係省庁の皆様

との対話
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まちづくりと連携した持続可能なモビリティサービスで
社会課題解決に挑戦していきます
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テクノロジーで住民の利便性を向上させ
持続可能な社会の実現へ
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