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1. 研究背景 

 本研究は自動車の自動運転の普及期に

おいて,車載センシング機器や情報処理

機器の性能差による性能差があり,性能

差が広がることで交通社会全体としての

安全で円滑な交通の実現が遅れてしまう

という問題を解決することを目的とし,

共通情報処理基盤や共進化の概念を用い

て解決することを目指した. 

 現在,自動車の自動運転に関する技術

が実用化に向けて開発されている.内閣

府は SIP(戦略的イノベーション創造プロ

グラム)の一分野として自動走行システ

ムを設定しており,交通事故低減等など

の国家目標を達成するため,東京オリン

ピック・パラリンピックまでの実用化を

目指している[1].また複数の自動車メーカ

ーや Googleなどの IT企業も自動運転車

の開発に注力しており,実用化に向けた

公道での走行実験が進められている. ま

た周辺認識機や情報処理機器の性能向

上、低価格化も進んでおり、今後さらな

る進化が予想される。現在実用化に向け

て開発されている自動運転車は自らのセ

ンサーと情報処理機器を用いて認識,判

断,実行を行う自律型のシステムである.

自律型自動運転車は車両間での通信を行

わないため,他車の行動がわからず判断

できないといったことや,自車の周辺認

識機器や情報処理機器が旧型で死角とな

る部分が多く、障害物の認識、判断が遅

れ,衝突の危険が高まってしまうことが

予想される.例えば図 1では,2台の自動

運転車両が連なって走行している.前方

車両は後方の周辺認識能力が低く,後方

の情報が少ない車両である.前方車両は

交差点を左折しようとする場合,後方か

ら接近する自転車の存在を認識できず,

交差点において巻き込み事故を起こして

しまう可能性がある.しかし後方の自動

運転車両からは自転車を認識できてお

り,後方車両が前方車両に対して情報を

送ることができれば,より安全な走行が

可能になると考える. 

こうした車両間のコミュニケーション

技術として,車車間通信や路車間通信,ダ

イナミックマップといった技術の開発が

進められている.車車間や路車間の通信

は隊列走行や交差点右折時の対向車情報

の送信に用いる研究が挙げられる.ダイ

ナミックマップとは自動車や歩行者,信

号機といった交通参加者の状態情報を一

元的に管理するものである.ダイナミッ

クマップを用いた研究としては,自動運

転車両の状態情報と路側センサーが認識

した歩行者の情報を共有し,webサービス

として提供するといったものがある[2][3]. 



 

図 1．想定シナリオ 

 

2. 研究概要 

本研究は車両協調技術と共進化の概念を

用いて,性能の異なる複数の自動運転車

が,で走行するときよりも高い安全性を

実現できるシステムの開発を行うもので

ある.本研究における共進化とは,性能の

異なる自動運転車両が協調技術を用いる

ことで,性能の低い車両だけでなく,性能

の高い車両も単独の走行時よりも高い安

全性を確保できることを目指すというと

こである.本研究の手順としては,まず周

辺認識能力の異なる複数の自動運転車両

を開発する.次に複数の車両が参加でき

る情報共有基盤(ダイナミックマップ)を

作成しそれぞれの車両の情報や認識した

障害物情報を共有することを可能にす

る.そして共有した情報をもとにそれぞ

れの車両が危険を回避するためのアルゴ

リズムを開発するということである. 

 

3. 研究報告 

 研究の結果として,まず自動運転車両の

開発を行った.本研究では複数台の自動運

転車両を用いて実験を行う必要があり,本

研究室にて作成した自動運転車に加えて,

新たに 1台の自動運転車を制作した.今回

制作した自動運転車両は普通自動車とベー

スとし,以前に作成した車両と同じ車種を

用いており,基本的な走行性能に差はない.

本研究では認識能力の異なる複数台の自動

車を用いるため,周辺認識機能に性能差が

ある.本研究室が以前作成した自動運転車

両は LIDARとミリ波レーダーを周辺認識の

ためのセンサーとして使用している.LIDAR

は全周囲を認識可能な 32層の走査線のも

のを用いている.そのため前方だけでなく

後方や横など全方向の周辺認識が可能であ

る.今回作成した自動運転車は 16層と半分

の走査線で従来車両の半分であり,前方認

識を重視したために後方や側方の認識が難

しい車両である.本研究ではこの 2台の車

両を用いて研究を行う.作成した車両を図

2に示す. 

 つぎに,複数の車両が情報共有を行うた

めの情報共有基盤の作成を行った.情報共

有基盤は車両側とサーバー側があり,車両

側は自車の位置や速度,自動運転を行って

いるかといった車両状態情報と認識した障

害物情報を送信する.障害物情報は車線上

に存在しているかなどの選択,移動してい

る物体については移動予測を行ったうえで

送信する.サーバー側は複数台の自動運転

車からの情報を受け取り,各車に必要な情

報を提供する. 

 

図 2．作成した自動運転車両 

 

4. 今後の予定 

 今後は,情報共有基盤からの情報を基に

した制御アルゴリズムの開発と複数台の自



動運転車を用いた実証実験を行う予定であ

る.情報共有基盤からの情報を基にした車

両制御アルゴリズムは,情報共有基盤から

得た障害物情報から,危険を回避できるよ

う横方向,縦方向の制御を行う.実証実験で

は,周辺認識レベルの異なる 2 台の車両を

用いて,いずれの車両も単体走行時より高

い周辺環境認識能力を実現し,安全性の相

乗効果的な向上(共進化)ができることを実

証実験により示すことを目標とする.より

具体的には,新川崎タウンキャンパス内に

おいて走行実験を行い,単独走行時に対し

て,高機能車両側では 10%以上,低機能車両

側では 30%以上リスク検出対象の増加させ

ることを目標とする. 
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