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実証実験走行ルート（案）の概要

2

■延長：約2.7km ※交差点なし

■車線数：対面通行の1車線道路
※一部、幅員狭小で車両のすれ違い困難な箇所あり

■歩道・防護柵等：歩道なし、防護柵なしの区間あり ※片側に急な斜面

■勾配：平均勾配約3.7％（標高差 約100m）

■その他
・舗装の劣化による凹凸等あり
・GPS、携帯キャリア通信が一部、弱い可能性あり
・周辺の生コン工場のミキサー車（大型車）等の通行あり
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出典：地理院地図より作成



レベル4無人自動走行に向けた課題・対応案
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①車両タイプと走行技術

•幅員狭小の道路の走行、乗客数が限られることを踏まえ、小型のカートタイプの車両の導入が望ましい。

•GPS不感区間や、夏場の樹木の繁茂等による沿道環境の変化(高精度3次元地図への影響)等を考慮し、
電磁誘導線や磁気マーカを埋設しての走行するタイプが望ましい。

•電磁誘導線や磁気マーカの整備にあたり、事前に舗装の修繕を実施することが望ましい。

4人乗りカート 6人乗りカート

■カートタイプ車両

■電磁誘導線・磁気マーカを用いた走行技術

■劣化した舗装の修繕



レベル4無人自動走行に向けた課題・対応案
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②対向車両とのすれ違いのための退避スペースの確保

•幅員狭小ですれ違いが困難な区間があるため、定期的に退避スペースを確保・整備し、対向車が接近してい
るときには、適宜、待機(停止)しながら走行することが望ましい。

•あわせて、対向車の接近(進入)を検知するための路側センサ等を一定間隔で整備し、路車連携(センサから
車両への通知)により、対向車が接近した際には自動で退避スペースで停止する仕組みの導入が考えられる

退避スペース

退避スペースを通るように
走行ルートを設定

■退避スペースの整備イメージ ■路側センサによる対向車両の検知イメージ

対向車
路側センサ

対向車接近情報

自動運転車両

退避スペース

対向車通過する
まで停止



レベル4無人自動走行に向けた課題・対応案
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③遠隔監視・操作システムの導入

•レベル4の無人自動走行を実現するためには、遠隔監視・操作によりオペレータが離れた場所から車両の発
進・停止の操作や、緊急時の対応等が可能な仕組みを構築する必要がある。

•遠隔監視・操作システムには、車両との通信に必要な携帯キャリア通信を確保する必要がある。

出典：国土交通省

■福井県 永平寺町における遠隔監視・操作自動運転の事例


