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本報告書は、国立研究開発法人新エネルギー・産業技術総合開

発機構（ＮＥＤＯ）の委託業務として、豊田通商株式会社、日本

工営株式会社、国立大学法人名古屋大学及び株式会社日建日建設

計総合研究所が実施した「戦略的イノベーション創造プログラム

（SIP）自動走行システム／大規模実証実験／社会の受容性に関

する総合調査」の平成 29年度成果を取りまとめたものです。 

 従って、本報告書の著作権は、ＮＥＤＯに帰属しており、本報

告書の全部又は一部の無断複製等の行為は、法律で認められたと

きを除き、著作権の侵害にあたるので、これらの利用行為を行う
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1. 調査概要 

 事業目的 

大規模実証実験推進にあたり、実証実験の運営や自動走行に対する社会受容性を高

める活動をより効果的なものとするため、国内外の自動走行車に関する実証実験につ

いて、社会を構成する各種ステークホルダへの情報発信の内容、方法、効果計測に関

する取組状況を把握するとともに、把握した情報を参考として、我が国社会に適した

広報・イベント等を実践しその効果を計測する。調査期間中に、調査、実践、効果計

測と必要に応じて改良を重ねることにより、自動走行システムの普及に向けた社会受

容性の醸成に寄与する方法を明らかにする。 

 

 事業概要 

 本調査研究においては戦略的イノベーション創造プログラム 自動走行システムにおい

て昨年度から計画されてきた重要 5 課題における大規模実証実験に加えて新たに追加され

た社会受容性の向上を目的とした種々の調査等をすることを目的としている。 

 

 

図 1-1 事業概要 

 

 本調査では、自動運転に関する社会受容性醸成に寄与する手法を明確化すべく以下の調

査事項を実施する。 

 

 

 

 

 

① 国内外の自動走行に関する実証実験の取組に関する調査 

② 社会受容性の評価方法・指標に関する調査 

③ 自動走行システム/大規模実証実験における車両走行状況提示による社会受容性向上

の有効性調査 

④ 自動走行システム/大規模実証実験におけるイベント・広報等の情報発信による社会

受容性向上方法の検討 

⑤ 自動走行システム/大規模実証実験の実施を通じた社会受容性の調査 
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 実施体制及び調査項目 

本調査は豊田通商株式会社、日本工営株式会社、国立大学法人名古屋大学、株式会社日

建設計総合研究所の 4 者で実施する。また、各者の調査項目及び進捗を下記に示す。 

 

 

図 1-2 調査項目 

  

①国内外の自動走行に関する実証実験の取組に関する調査

実施項目 担当 進捗

自動走行実証実験に関する国内

動向調査
豊田通商 完了

自動走行実証実験に関する海外

動向調査
日本工営 完了

②社会受容性の評価方法・指標に関する調査

実施項目 担当 進捗

インターネットアンケート調査
名古屋大学・

日建設計

H 29年度：５０％（調査実施中~ 3月上旬まで）

H 30年度はH 29年度結果を考慮し実施予定

グループインタビュー調査
名古屋大学・

日建設計
完了

ネット風評調査
名古屋大学・

日建設計
完了

沿道地域の受容性調査
名古屋大学・

日建設計
H 30年度実施

③自動走行システム/大規模実証実験における車両走行状況提示による社会受容性向上の有効性調査

実施項目 担当 進捗

動態管理システムの導入と動態

管理の実施
日本工営 実施中（継続）

④自動走行システム/大規模実証実験におけるイベント・広報等の情報発信による社会受容性向上方法の検討

実施項目 担当 進捗

政策・施策立案に係る者による

試験走行会

豊田通商・日

本工営
完了

SIP -adus W orkshop 2017 及び

日独専門家会合出席者による自

動走行技術体験会及び関連会合

豊田通商・日

本工営
完了

社会受容性向上方策の有効性調

査及び評価

名古屋大学・

日建設計
完了

⑤自動走行システム/大規模実証実験の実施を通した社会受容性調査

実施項目 担当 進捗

情報の収集・発信に関する体制

の検討

名古屋大学・

日建設計
完了

実証実験を通じ た社会受容性の醸成に

向けた取り 組みメ ニューを取り 纏めた。

社会受容性向上の対策メ ニュ ーの検討

及び実施効果を定量的に計測

調査結果

大規模実証実験事務局の意見を踏まえ、

システム導入の有効性を評価し た。

（ 次年度、 必要な改善を実施）

大規模実証実験から 発信さ れる情報に

対するメ ディ ア露出状況を整理・ 分析

試験走行会、 体験会を実施し た。

自動走行の社会受容性に関する分析

ネッ ト 風評等の分析

イ ベント 実施結果の取り 纏め、 評価

調査結果
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2. 国内外の自動走行に関する実証実験の取組に関する調査 

 実証実験プロジェクトのリスト化および重点調査プロジェクトの選定 

2.1.1 国内の実証実験プロジェクトのリスト化および重点プロジェクトの選定 

国内の自動走行に関する実証実験の取組内容について概要調査を実施した。調査対象

とした実証実験を表に示す。また、各実証実験の概要を次ページ以降に個別に整理した。 

 

表 2-1 調査対象（国内実証実験事例） 

No 実証実験名 特徴 深堀調査対象 

1 愛知県 15市町自動走行実

証推進事業 

県内で幅広く、技術実証と

モニタ調査を実施 

○（モニタ調査の実施内容、受

容性調査結果について） 

2 産官学連携自動走行実証実

験促進事業(あま市モデル) 

施設の駐車場を用いて、技

術実証やイベントを実施 

○（体験試乗会の実施内容、受

容性調査結果について） 

3 九州大学伊都キャンパスで

の実証実験 

大学構内において、バスサ

ービスを想定した実証や開

発を実施 

○（受容性調査内容について、

運行管制に関する取組につい

て、車両の動態管理の方法に

ついて） 

4 公共バスの自動運転実証実

験 

バスサービス着眼した実

証。正着性の技術実証やモ

ニタによる試乗を実施。 

― 

5 国家戦略特別区域における

自動走行実証実験 

無人タクシーサービスを想

定した試験運行、試乗 

― 

6 次世代モビリティ社会実装

研究 

完全自律型自動運転の社会

実装・実用化に向けた研究

開発 

― 

7 次世代交通対策事業 カート型の移動サービスの

自動走行化 

― 

8 自立型自動運転自動車を用

いた実証 

過疎地の地域内交通の支援

に向けた自動運転技術の高

度化に向けた研究 

― 

9 無人運転バスの試験運行 商業施設における試験運行 ― 

10 中山間地域における道の駅

等を拠点とした自動運転サ

ービス 

道の駅を拠点としたサービ

スを想定した自動運転車両

の技術実証およびビジネス

モデルの検証 

○（地域住民の受容性、周辺交

通への影響、車両挙動のモニ

タリング方法等について、各

地域での取組内容について） 

11 「ゆっくり自動運転®」の

公開実証実験 

超小型 EV、自動運転車両を

使用して、より地域に即し

たシステムを目指し実証 

― 

12 「ラストマイル自動運転移

動サービス」の実証実験 

大規模に住民を巻き込んだ

サービス実証 

― 

13 公道走行実証実験プラット

フォーム K-PEP 

多数の民間企業の参画と住

民サポート組織の構築 

― 

14 『No Maps Future Lab』を

とおした実証実験、社会実

証プロジェクト 

札幌市街地における社会実

証 

― 
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1)  愛知県 15 市町自動走行実証推進事業 

No.1 実証実験名 愛知県 15市町自動走行実証推進事業 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 愛知県は、無人自動走行車両を活用したタクシーなど新たなサービ

スの創出を目指し、県内 15か所にて実証実験を実施。実験後、県民

119 人を対象として無人タクシーなどのニーズ、社会的受容性につい

てモニタ調査を実施 1)。 

場所 愛知県 15市町（幸田町/一宮市/南知多町/長久手市/春日井市/みよし市/設楽

町/岡崎市/刈谷市/豊田市/あま市/豊明市/犬山市/田原市/安城市）1) 

期間 平成 28年 5月 18日～平成 29年 3月 31日 1) 

実
施
主
体 

実施主体機関 愛知県（委託先：アイサンテクノロジー（株））1) 

参加企業 アイシン・エィ・ダブリュ㈱、名古屋大学、ＳＢドライブ㈱、 

㈱ＺＭＰ1) 

使
用
車
両 

使用車両種別 普通乗用車 1) 

使用車両名 トヨタ自動車「エスティマハイブリッド」等 1) 

自動運転レベル レベル 3 2) 

参
加
者 

参加者種別 モニタ調査の対象 一般市民 2) 

人数 モニタ調査への参加者 119人 1) 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 高精度３Dマップを使用した走行実証 

無人タクシーを疑似体験できるアプリケーションを用いたモニタ調

査によるニーズと社会受容性の調査（自動走行車への期待、自動走行車に

対する心配、自動走行が実現した社会の到来に賛成、試乗時に危険を感じること

はなかったか、無人タクシーの利用意向、無人タクシーに対する期待） 

車両走行状況の

把握 

Velodyne（ヴェロダイン）社製 LiDAR（３Dセンサー）で、車両周辺

の物体形状を把握し、その形状と３Dマップを照合しながら、自車両

が地図上でどこにいるのかを把握 1)。 

社会受容性醸成

の取組 

無人タクシーなどのニーズ、社会的受容性についてモニタ調査を実

施 2),3)。 

 

図 2-1 実施体制図 2) 

 

 

図 2-2 3Dマップ 2) 
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2)  産官学連携自動走行実証実験促進事業（あま市モデル） 

No.2 実証実験名 産官学連携自動走行実証実験促進事業（あま市モデル） 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 名古屋大学、アイサンテクノロジー（株）、東京海上日動火災保険（株）

と自動車自動走行の技術開発に関する協定を締結し、自動走行の技術

開発に関して、それぞれが有する人的・物的資源を有効に活用し、地

域社会に貢献することを目的とした活動を行う。 

本協定を基に、七宝焼アートヴィレッジ休館日の駐車場などを自動走

行のテストコースとしての貸し出しや体験試乗会などのイベントを

開催する。1) 

場所 七宝焼アートヴィレッジ 1) 

期間 平成 28年 8月 19日 報道機関・関係者を対象とした体験試乗会 

平成 28年 9月 18日・19日 市内在住の小学生・65歳以上の方を対

象とした体験試乗会 

平成 28年 11月 18日～20日 一般の方を対象とした体験試乗会 2) 

実
施
主
体 

実施主体機関 あま市、名古屋大学、アイサンテクノロジー（株）、東京海上日動火

災保険（株）1) 

参加企業 ― 

使
用
車
両 

使用車両種別 普通乗用車 1) 

使用車両名 トヨタ自動車「エスティマハイブリッド」等 1) 

自動運転レベル レベル 3 1) 

参
加
者 

参加者種別 報道機関・関係者、市内在住の小学生・65歳以上の方、一般の方 1) 

人数 208人 3） 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 （ヒアリングで確認） 

車両走行状況の

把握 

（ヒアリングで確認） 

社会受容性醸成

の取り組み 

（ヒアリングで確認） 

 

体験会の様子 2） 

 

体験会の様子 2） 
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出典： 

1) あま市、産官学連携自動走行実証実験促進事業（あま市モデル）、平成 29年 6月、

URL: http://www.city.ama.aichi.jp/shiteikanri/6945/006946.html（参照日：H29-09-13） 

2) あま市、自動走行体験試乗会、平成 29年 3月、URL： 

http://www.city.ama.aichi.jp/shiteikanri/6945/006947.html（参照日：H29-09-

13） 

3) 西堀、富尾、谷口、森川、自動走行車に対する自動走行車体験試乗参加者の意識、第 

55 回土木計画学研究発表会・講演集 
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3)  九州大学伊都キャンパスでの実証実験 

No.3 実証実験名 九州大学伊都キャンパスでの実証実験 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 ・自動運転バスのサービスインに向け、①安全性の向上、②利便性の向上、

③社会受容性の向上が必要 1)。 

・多様な交通環境の中で、自動走行実証を繰り返し行い、自動運転バスの

社会受容性の向上と安全性の検証を実施 1)。 

場所 福岡県福岡市（九州大学伊都キャンパス）1) 

期間 平成 28年 12月 13日 1) 

実
施
主
体 

実施主体機関 スマートモビリティ推進コンソーシアム 1) 

参加企業 国立大学法人九州大学、株式会社ＮＴＴドコモ、株式会社ディー・エヌ・

エー、福岡市 1) 

使
用
車
両 

使用車両種別 無人運転バス 2) 

使用車両名 DeNA・EASYMILE「Robot Shuttle」2) 

自 動 運 転 レ ベ

ル 

レベル 3.5（レベル 3と 4の中間；運転席を設けないが、緊急時に対応で

きるオペレーターが同乗する）3) 

参
加
者 

参加者種別 学生・教職員 1) 

人数 約 40人 4) 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 ○自動運転バスの社会受容性、安全性の検証 5) 

○更なる安全性・利便性向上に向けた検証 5) 

・運行管制技術：乗降数の予測に基づき、ルートを最適化 5) 

・音声エージェント技術：バス社内のサイネージにより運賃や目的地の行

き方の通知 5) 

・Ｐ２Ｘ：歩行者への危険検知や歩行者の存在をドライバーへ知らせるこ

とを目的とした、歩行者携帯物の安全装置により二重の安心を確保 5) 

車両走行状況

の把握 

車体に搭載されたカメラや GPSなどを使用し、あらかじめ登録したルート

を道路の認識を行いながら自動走行する 2),6) 

運行管制システムの検証では、バス停で待っている人数を検知し、運行管

制センターに情報を送信することで、バスへ指示を出すシステムをデモ 1） 

社会受容性醸

成の取り組み 

（社会受容性についての調査項目は検討中のため未確定（九州大学ヒアリ

ング）） 

 

図 1 体制図 5) 

 

図 2 路車間協調技術（イメージ）7) 
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出典 

1) 九州大学、「スマートモビリティ推進コンソーシアム 九州大学伊都キャンパスで自動

運転バスの実証実験を開始」、平成 28年 12月 13日、URL: https://www.kyushu-

u.ac.jp/f/29495/16_12_13.pdf（参照日：H29-08-29） 

2) Response、「九大キャンパスで自動運転の実証実験---乗り心地は？」、平成 28年 12月

13 日、URL: https://response.jp/article/2016/12/13/286936.html（参照日：H29-

08-29） 

3) ITmedia Mobile、「ドコモも自動運転に参入――DeNAと連携し九州大学で自動運転バス

の実証実験を計画」、平成 28年 7月 11日、URL：

http://www.itmedia.co.jp/mobile/articles/1607/11/news134.html（参照日：H29-

08-29） 

4) 九州大学、「伊都キャンパスで自動運転バスの実証実験開始」、平成 28年 12月 16日、

URL：https://www.kyushu-u.ac.jp/ja/topics/view/1152（参照日：H29-08-29） 

5) NTT ドコモ株式会社、「「Connected Car」社会の実現に向けて」、平成 29年 2月 7日

http://www.soumu.go.jp/main_content/000471042.pdf（参照日：H29-08-29） 

6) 毎日新聞、「自動運転バス 九大伊都キャンパスで実証実験へ」、平成 28年 7月 8日、

URL：http://mainichi.jp/graphs/20160708/hpj/00m/040/003000g/1（参照日：H29-

08-29） 

7) 株式会社 NTTドコモ、「スマートモビリティ推進コンソーシアムを設立」、平成 28年 7

月 8日、URL：https://www.nttdocomo.co.jp/info/news_release/2016/07/08_00.html

（参照日：H29-08-29） 

 

  

https://www.kyushu-u.ac.jp/f/29495/16_12_13.pdf
https://www.kyushu-u.ac.jp/f/29495/16_12_13.pdf
https://response.jp/article/2016/12/13/286936.html
http://www.itmedia.co.jp/mobile/articles/1607/11/news134.html
https://www.nttdocomo.co.jp/info/news_release/2016/07/08_00.html
https://www.nttdocomo.co.jp/info/news_release/2016/07/08_00.html
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4)  公共バスの自動運転実証実験 （南城市） 

No.4-

1 

実証実験名 公共バスの自動運転実証実験 （南城市） 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 ・自動運転技術の活用等について、関係者の協調、協力体制を構築し、

沖縄での「次世代都市交通システム」の地方展開や公共交通分担率の

向上等に向けたモデルケースの確立を目指す 1)。 

場所 沖縄県南城市（あざまサンサンビーチ周辺道路）1) 

期間 平成 29年 3月 20日～平成 29年 4月 2日 1) 

実
施
主
体 

実施主体機関 委託先：先進モビリティ株式会社、SBドライブ株式会社 2) 

参加企業 株式会社 日本総合研究所 3) 

使
用
車
両 

使用車両種別 小型バス 3) 

使用車両名 日野自動車「リエッセ」4) 

自 動 運 転 レ ベ

ル 

レベル 24) 

参
加
者 

参加者種別 周辺地域住民、交通事業者、リゾート施設関係者 

人数 約 160人 2) 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 ○公道にて公共バスの正着制御の技術実証等 

・走行ルートでの自動運転の性能評価（正着制御の精度や車線維持制

御の安定性等を検証）1) 

・走行状況のデータ収集・モニタリング、運行管理等のシステム検証

1) 

・自動運転技術を使った公共バスの社会受容性調査等 1) 

車両走行状況

の把握 

（モニタリング、運行管理の方法についての詳細は不明） 

社会受容性醸

成の取り組み 

― 

 

図 1 使用車両 4) 
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出典 

1) 内閣府、「戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）「自動走行システム」における

沖縄でのバス自動運転実証実験の概要について」、平成 29年 2月 17日、URL：

http://www8.cao.go.jp/cstp/stmain/20170217okinawajidou.pdf（参照日：H29-08-

29） 

2) 内閣府、「戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）自動走行システム研究開発の

取組状況」、平成 29年 7月 7日、URL：http://www.shindo.gr.jp/cms/wp-

content/uploads/2017/07/20170707_ishigaki4.pdf（参照日：H29-08-29） 

3) 内閣府、「戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）」、平成 28年 2月 18日、URL：

http://www.sip-adus.jp/wp/wp-content/uploads/evt_2015_20160218_1.pdf（参照

日：H29-08--29） 

4) MONOist、「自動運転バスの課題、バス停にぴたり横付け停車する「正着制御」に挑む 

(1/2)」、平成 29年 4月 12日、URL：

http://monoist.atmarkit.co.jp/mn/articles/1704/12/news016.html（参照日：H29-

08-29） 

5) 新・公民連携最前線、「公共バスの自動運転を実証実験、沖縄で内閣府や南城市な

ど」、平成 29年 3月 10日、URL：

http://www.nikkeibp.co.jp/atcl/tk/PPP/news/030700206/（参照日：H29-08-29） 

 

  

http://www8.cao.go.jp/cstp/stmain/20170217okinawajidou.pdf
http://www.shindo.gr.jp/cms/wp-content/uploads/2017/07/20170707_ishigaki4.pdf
http://www.shindo.gr.jp/cms/wp-content/uploads/2017/07/20170707_ishigaki4.pdf
http://www.sip-adus.jp/wp/wp-content/uploads/evt_2015_20160218_1.pdf
http://monoist.atmarkit.co.jp/mn/articles/1704/12/news016.html
http://www.nikkeibp.co.jp/atcl/tk/PPP/news/030700206/
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5)  公共バスの自動運転実証実験 （石垣市） 

  

No.4-

2 

実証実験名 公共バスの自動運転実証実験 （石垣市） 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 ・自動運転技術の活用等について、関係者の協調、協力体制を構築し、

沖縄での「次世代都市交通システム」の地方展開や公共交通分担率の

向上等に向けたモデルケースの確立を目指す 1)。 

場所 沖縄県石垣市（新石垣空港～離島ターミナル）2) 

期間 平成 29年 6月 26日～平成 29年 7月 8日 2) 

実
施
主
体 

実施主体機関 委託先：先進モビリティ株式会社、SBドライブ株式会社 2) 

参加企業 ― 

使
用
車
両 

使用車両種別 小型バス 2) 

使用車両名 日野自動車「リエッセ」4) 

自動運転レベル レベル 24) 

参
加
者 

参加者種別 地域住民、観光客、ビジネス客 3) 

人数 約 364人 3) 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 ・一般モニタによるアンケート調査 

・走行ルートにおける自動運転の性能評価（正着制御機能、信号情報

を活用した速度制御機能 等）、準天頂衛星の活用に向けた予備検証 

・走行状況（速度・位置等）のデータ収集・モニタリング、運行管理

などに関するシステム検証 2） 

車両走行状況の

把握 

（モニタリング、運行管理の方法についての詳細は不明） 

社会受容性醸成

の取組 

・自動運転のバスは安心して乗車できたか。 

・自動運転バスの乗り心地。 

・自動運転バスへの期待。 

・既存のバス路線について困っていること。 

    

図 1 使用車両 1) 
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出典 

1) 内閣府、「戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）自動走行システム研究開発の

取組状況」、平成 29年 7月 7日、URL：http://www.shindo.gr.jp/cms/wp-

content/uploads/2017/07/20170707_ishigaki4.pdf（参照日：H29-08-29） 

2) 内閣府、「沖縄県石垣市でのバス自動運転実証実験について」、平成 29年 6月 6日、

URL：http://www8.cao.go.jp/okinawa/8/2017/0620_autobus.pdf（参照日：H29-09-

15） 

3) 琉球新報、自動運転バス、乗り心地の評価は… 「安心」が７割 石垣市の実証実験

（2017年 8月 16日 07:30）、URL：https://ryukyushimpo.jp/news/entry-556217.html

（参照日：H29-09-15） 

4) MONOist、「自動運転バスの課題、バス停にぴたり横付け停車する「正着制御」に挑む 

(1/2)」、平成 29年 4月 12日、URL：

http://monoist.atmarkit.co.jp/mn/articles/1704/12/news016.html（参照日：H29-

08-29） 

 

【モニタアンケート調査結果（琉球新報記事より）】 

   

 

自由記述では「自動運転の進歩にびっくり」「早く実用化してほしい」「運転手の負担軽減

に使える」との評価の一方、「人の飛び出しに対応できるのか」「トラブル時の対応がちょ

っと心配」と懸念も出た。「深夜でも運行してほしい」との意見もあった 

 

  

http://www.shindo.gr.jp/cms/wp-content/uploads/2017/07/20170707_ishigaki4.pdf
http://www.shindo.gr.jp/cms/wp-content/uploads/2017/07/20170707_ishigaki4.pdf
http://monoist.atmarkit.co.jp/mn/articles/1704/12/news016.html
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6)  国家戦略特別区域における自動走行実証実験 

No.5-1 実証実験名 国家戦略特別区域における自動走行実証実験 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 「国家戦略特区プロジェクト」の取組として実施 

場所 秋田県仙北市（田沢湖畔）1) 

期間 平成 28 年 11 月 13 日 1) 

実
施
主
体 

実施主体機関 内閣府、仙北市、株式会社ディー・エヌ・エー1) 

参加企業 ― 

使
用
車
両 

使用車両種別 無人運転バス 2) 

使用車両名 DeNA・EASYMILE「Robot Shuttle」3) 

自動運転レベル レベル 42) 

参
加
者 

参加者種別 関係者、一般市民 3) 

人数 約 60人 3) 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 ・走行実証とモニタの試乗 

車両走行状況の把

握 

・レーザー光を使うレーダーや加速度を測る慣性計測装置

（ＩＭＵ）、タイヤの回転数などから走行状況をチェック 4) 

社会受容性醸成の

取り組み 

（実施有無について不明） 

 

図 1 使用車両 2) 
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出典 

1) 仙北市、「無人運転バスの公道実証実験 概要」、平成 28年 11月 13日、URL：

http://www.city.semboku.akita.jp/sousei/documents/bus_experiment_outline.pdf

（参照日：H29-08-29） 

2) DeNA、「ロボットシャトル 仙北市実証実験レポート」、平成 29年 1月 5日、URL：

https://dena.com/jp/article/2017/01/05/003272/（参照日：H29-08-29） 

3) 日本経済新聞、「自動運転バス、公道で初の走行実験 秋田で」、平成 28年 11月 14

日、URL：https://www.nikkei.com/article/DGXLASDG14H5B_U6A111C1CR0000/（参照

日：H29-08-29） 

4) 産経ニュース、「無人運転バス、田沢湖で全国初の公道走行実験 内閣府とＤｅＮＡ、

仙北市など」、平成 28年 11月 13日、URL：

http://www.sankei.com/life/news/161113/lif1611130036-n1.html（参照日：H29-08-

29） 

 

 

  

http://www.city.semboku.akita.jp/sousei/documents/bus_experiment_outline.pdf
http://www.city.semboku.akita.jp/sousei/documents/bus_experiment_outline.pdf
https://dena.com/jp/article/2017/01/05/003272/
https://www.nikkei.com/article/DGXLASDG14H5B_U6A111C1CR0000/
http://www.sankei.com/life/news/161113/lif1611130036-n1.html
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7)  国家戦略特別区域における自動走行実証実験 

No.5-2 実証実験名 国家戦略特別区域における自動走行実証実験 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 ・自動運転技術を搭載した車両を用いた実証実験を通じて、技術

とサービスの向上を図る 1)。 

場所 神奈川県藤沢市（湘南ライフタウン中央けやき通り）2) 

期間 平成 28 年 2月 29日～平成 28 年 3月 11日 3) 

実
施
主
体 

実施主体機関 ロボットタクシー社 3) 

参加企業 ― 

使
用
車
両 

使用車両種別 普通乗用車 3) 

使用車両名 トヨタ自動車 「エスティマ」を改造 3) 

自動運転レベル レベル 34) 

参
加
者 

参加者種別 一般市民 4) 

人数 51人 4) 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 ・社会的受容性の向上 5) 

・一般参加モニタの体験から得られた交通サービスに対する知

見の蓄積 5) 

・一般道における走行実験による自動走行技術の向上 5) 

車両走行状況の

把握 

・レーザーセンサー、ミリ波レーダー、カメラによる画像解析、

GPS 等の情報を統合し、解析を維持行うことで、自車の位置を特

定 1) 

社会受容性醸成

の取組 

自動運転技術を使ったタクシー（ロボットタクシー）の今後のサ

ービスに関するモニタ調査を実施 6)。 

 

図 1 使用車両（ロボットタクシー）5) 
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出典 

1) Robot Taxi、「ロボットタクシーが行う今後の国家戦略プロジェクト」、平成 27年 10

月 1日、URL：

http://www.kantei.go.jp/jp/singi/tiiki/kokusentoc/kinmirai/robottaxi.pdf（参

照日：H29-08-29） 

2) 日経テクノロジーonline、「ロボットタクシー、神奈川県で行った自動運転の実験結果

を発表」、平成 28年 3月 25日、URL：

http://techon.nikkeibp.co.jp/atcl/news/16/032501266/?rt=nocnt（参照日：H29-

08-29） 

3) 東洋経済 ONLINE、「無人タクシーが日本の公道を走る日は来るか」、平成 28年 3月 4

日、URL：http://toyokeizai.net/articles/-/107849（参照日：H29-08-29） 

4) 内閣府 地方創生推進事務局、「「国家戦略特区」における自動走行の取り組み」、平成

28 年 12月 15日、URL：

http://www.kantei.go.jp/jp/singi/keizaisaisei/miraitoshikaigi/4th_sangyokakum

ei_dai3/sankou1.pdf（参照日：H29-08-29） 

5) Car Watch、「ロボットタクシー、一般モニタも参加する自動運転車両の公道実証実験

を開始」、平成 28年 3月 1日、URL：

http://car.watch.impress.co.jp/docs/news/746045.html（参照日：H29-08-29） 

6) Robot Taxi、「ロボットタクシー株式会社【資料 2】」、URL：

http://www.kantei.go.jp/jp/singi/keizaisaisei/jjkaigou/dai38/siryou2.pdf（参

照日：H29-08-29） 

 

 

  

http://www.kantei.go.jp/jp/singi/tiiki/kokusentoc/kinmirai/robottaxi.pdf
http://techon.nikkeibp.co.jp/atcl/news/16/032501266/?rt=nocnt
http://toyokeizai.net/articles/-/107849
http://www.kantei.go.jp/jp/singi/keizaisaisei/miraitoshikaigi/4th_sangyokakumei_dai3/sankou1.pdf
http://www.kantei.go.jp/jp/singi/keizaisaisei/miraitoshikaigi/4th_sangyokakumei_dai3/sankou1.pdf
http://car.watch.impress.co.jp/docs/news/746045.html
http://www.kantei.go.jp/jp/singi/keizaisaisei/jjkaigou/dai38/siryou2.pdf
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8)  国家戦略特別区域における自動走行実証実験 

No.5-3 実証実験名 国家戦略特別区域における自動走行実証実験 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 「国家戦略特区プロジェクト」の取組として実施 

場所 宮城県仙台市（災害危険区域 旧荒浜小学校 等）1) 

期間 平成 28年 3月 27日 1) 

実
施
主
体 

実施主体機関 内閣府、仙台市、東北大学、ロボットタクシー 他 1) 

参加企業 ― 

使
用
車
両 

使用車両種別 普通乗用車（藤沢市の例と同様と想定） 

使用車両名 トヨタ自動車 「エスティマ」を改造（藤沢市の例と同様と想定） 

自動運転レベル レベル 42) 

参
加
者 

参加者種別 無し 

人数 無し 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 ・走行実証を実施 

車両走行状況の

把握 

・全地球測位システム（GPS）や 360 度全方位カメラ、タイヤの

回転数を測るセンサーなどで車の位置を割り出し、三次元地図

を作りながら決められたルートに沿って走行。 

社会受容性醸成

の取り組み 

（実施有無について不明） 

 

図 1 使用車両 3) 
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出典 

1) Robot Taxi、「ロボットタクシー株式会社【資料 2】」、URL：

http://www.kantei.go.jp/jp/singi/keizaisaisei/jjkaigou/dai38/siryou2.pdf（参

照日：H29-08-29） 

2) 仙台市、「国家戦略特区情報紙 仙台特区 vol.2」、平成 28年 8月、URL：

http://www.city.sendai.jp/project/jigyosha/kezai/documents/1608sendaitokku02.

pdf（参照日：H29-08-29） 

3) 仙台特区、「荒浜地区において自動走行等のデモンストレーションを実施しました」、

平成 28年 3月 28 日、URL：http://sendai-tokku.jp/news/20160328-234/（参照日：

H29-08-29） 

  

http://www.kantei.go.jp/jp/singi/keizaisaisei/jjkaigou/dai38/siryou2.pdf
http://www.city.sendai.jp/project/jigyosha/kezai/documents/1608sendaitokku02.pdf
http://www.city.sendai.jp/project/jigyosha/kezai/documents/1608sendaitokku02.pdf
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9)  次世代モビリティ社会実装研究 

No.6 実証実験名 次世代モビリティ社会実装研究 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 ・ＮＴＴデータと群馬大学は、完全自律型自動運転の社会実装・

実用化を目指す。また、自動運転車に必要な技術に関する共同研

究や実証実験通じた人材交流と育成を行う 1)。 

場所 群馬県（県内自治体等）1) 

期間 ※2017年度より実証実験を開始予定 1)。 

実
施
主
体 

実施主体機関 国立大学法人群馬大学、株式会社ＮＴＴデータ 1) 

参加企業 不明（2017年度より実施予定） 

使
用
車
両 

使用車両種別 不明（2017年度より実施予定） 

使用車両名 不明（2017年度より実施予定） 

自動運転レベル レベル 4（予定）1) 

参
加
者 

参加者種別 不明（2017年度より実施予定） 

人数 不明（2017年度より実施予定） 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 不明（2017年度より実施予定） 

車両走行状況の

把握 

不明（2017年度より実施予定） 

社会受容性醸成

の取り組み 

不明（2017年度より実施予定） 

 
図 1 使用車両 1) 
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出典 

1) 日本経済新聞、「NTT データ、群馬大と次世代モビリティ社会実装研究に関する産学連

携協定を締結」、平成 29年 4月 6日、URL：

https://www.nikkei.com/article/DGXLRSP441790_W7A400C1000000/（参照日：H29-08-

29） 
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10)  次世代交通対策事業 

No.7 実証実験名 次世代交通対策事業 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 ・高齢者等の移動手段を持たない地域住民の安心安全を守る 1)。 

・観光客への利便性の高い移動手段の提供により「ホスピタリテ

ィ都市輪島」の魅力向上 1)。 

・コミュニティバス運行などの自治体の費用負担の軽減 1)。 等 

場所 石川県輪島市 1) 

期間 第 1弾：平成 27年 3 月 18日～平成 27年 6月 30日 1) 

第 2弾：平成 27年 7 月 1日～1) 

実
施
主
体 

実施主体機関 輪島商工会議所、ヤマハ発動機 1) 

参加企業 ― 

使
用
車
両 

使用車両種別 電動式ゴルフカー1) 

使用車両名 ヤマハ発動機 「エコカート」1) 

自動運転レベル レベル 22) 

参
加
者 

参加者種別 一般市民（地元住民、観光客）1) 

人数 第 1弾：786人 1) 

第 2弾：2,170人 1) 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 サービスとして実装済 

車両走行状況の

把握 

公共交通サービスとしての日常のカート運行において、車両状況

を把握している。 

社会受容性醸成

の取り組み 

― 

 

図 1 使用車両 2) 
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出典 

1) 北陸中日新聞、「ゆっくりエコカート」、平成 26年 11月 13日、新聞記事より（参考

URL：http://wajimacci.or.jp/ecocart/?p=306（参照日：H29-08-29）） 

2) 公益財団法人 豊田都市交通研究所、「まちと交通」、平成 29年 5月、URL：

http://www.ttri.or.jp/pdf/TTRI59.pdf（参照日：H29-08-29） 

3) 秋田魁新報社、「上小阿仁村で自動運転の実証実験へ 中山間地の移動支援」、平成 29

年 4月 26日 

 

  

http://wajimacci.or.jp/ecocart/?p=306
http://www.ttri.or.jp/pdf/TTRI59.pdf
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11)  自立型自動運転自動車を用いた実証 

No.8 実証実験名 自立型自動運転自動車を用いた実証 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 ・自動運転技術の高度化 1) 

・過疎地の地域内交通を支援 1) 

・運転知能の更なる高度化 1) 

・地域交通への活用検討 1) 

場所 石川県珠洲市 1) 

期間 平成 27 年 2月 24日、平成 27年 10月 27日 1) 

実
施
主
体 

実施主体機関 金沢大学、石川県珠洲市 1) 

参加企業 ― 

使
用
車
両 

使用車両種別 普通乗用車 1) 

使用車両名 トヨタ自動車「プリウス」1) 

自動運転レベル レベル 3、4を目指して実施 

参
加
者 

参加者種別 （無し） 

人数 （無し） 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 ・現在は、社会実装準備として、公道走行試験による自動運転知

能の高度化を実施 

車両走行状況の

把握 

・カメラによる複数の信号機の同時認識 1) 

・レーザーによる静止障害物・移動物体の検出 1) 

・赤外反射率道路画像による自己位置推定 1) 

社会受容性醸成

の取り組み 

（今後、実施予定と想定される） 

 

図 1 使用車両と搭載機器 2) 
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出典 

1) 特定非営利活動法人 ITS Japan、「石川県珠洲(すず)市における公道走行実証実験の概

要」、平成 27年 12月 3日、URL：http://www.its-jp.org/wp-

content/uploads/2015/12/suganuma.pdf（参照日：H29-08-29） 

2) 菅沼直樹、「高齢過疎地域における自動運転自動車の活用」、平成 28年、URL：

http://www.hokkokyo.jp/wp-

content/uploads/AR2016/36c3ff0a6f24edb236810c101244fbc3.pdf（参照日：H29-08-

29） 

 

  

http://www.its-jp.org/wp-content/uploads/2015/12/suganuma.pdf
http://www.its-jp.org/wp-content/uploads/2015/12/suganuma.pdf
http://www.hokkokyo.jp/wp-content/uploads/AR2016/36c3ff0a6f24edb236810c101244fbc3.pdf
http://www.hokkokyo.jp/wp-content/uploads/AR2016/36c3ff0a6f24edb236810c101244fbc3.pdf
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12)  無人運転バスの試験運行 

No.9 実証実験名 無人運転バスの試験運行 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 「地域エコシステム」の柱の一つである「地域内の交通や移動

の進化」の一環として、試験運行を実施。1） 

場所 千葉県千葉市（豊砂公園（イオンモール幕張新都心隣接））1) 

期間 平成 28年 8月 1 日～平成 28年 8月 11日 2) 

実
施
主
体 

実施主体機関 イオンモール株式会社、DeNA3) 

参加企業 ― 

使
用
車
両 

使用車両種別 無人運転バス 2) 

使用車両名 フランス EasyMile 社開発の自動運転車両｢EZ10｣2) 

自動運転レベル レベル 43) 

参
加
者 

参加者種別 一般市民（イオンモール幕張新都心の買い物客向け）3) 

人数 利用者数は不明（最大 12人乗で約 440回運行）2) 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 ・期間限定の試験運行の位置づけ 

車両走行状況の

把握 

・運転席はなく予め作成した地図データ上に設定したルート

上をカメラ、各種センサー、GPS を用いて自車両の場所を測

定しながら自動で走行 1)。 

社会受容性醸成

の取り組み 

（実施有無について不明） 

 

図 1 使用車両 1) 

 

図 2 運転中の様子 1) 
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出典 

1) イオン株式会社 他、「日本発導入の無人運転バス「Robot Shuttle」試験運行開始」、

平成 28年 8月 1日、URL：http://www.aeon.info/news/2016_1/pdf/160801R_2.pdf

（参照日：H29-08-29） 

2) 文部科学省 ニバーサル未来社会推進協議会、「ユニバーサル未来社会推進協議会千葉

市幕張新都心ＷＧ」、平成 29年 3月 21日、URL：

http://www.mext.go.jp/a_menu/universal/__icsFiles/afieldfile/2017/08/10/13839

96_01.pdf（参照日：H29-08-29） 

3) 乗りものニュース、「運転手がいない自動運転バス、8月に千葉で試験導入 DeNA」、平

成 28年 7月 10日、URL：https://trafficnews.jp/post/54603/（参照日：H29-08-

29） 

 

 

  

http://www.aeon.info/news/2016_1/pdf/160801R_2.pdf
http://www.aeon.info/news/2016_1/pdf/160801R_2.pdf
http://www.mext.go.jp/a_menu/universal/__icsFiles/afieldfile/2017/08/10/1383996_01.pdf
http://www.mext.go.jp/a_menu/universal/__icsFiles/afieldfile/2017/08/10/1383996_01.pdf
https://trafficnews.jp/post/54603/
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13)  中山間地域における道の駅等を拠点とした自動運転サービス 

  

No.10 実証実験名 中山間地域における道の駅等を拠点とした自動運転サービス 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 高齢化が進行する中山間地域において、人流・物流を確保するため、

「道の駅」等を拠点とした自動運転サービスを路車連携で社会実

験・実装する 1)。 

場所 既存の地域の特色ある取組との連携でビジネスモデルの高い実現

性が期待できる箇所等 8 箇所/ビジネスモデルの更なる具体化に向

けてフィージビリティスタディを行う箇所 5箇所 2) 

期間 平成 29年夏頃～平成 29年 3月（年度末）1) 

実
施
主
体 

実施主体機関 （実証実験地により異なる） 

参加企業 （実証実験地により異なる） 

使
用
車

両 使用車両種別 普通乗用車、無人運転バス 1) 

使用車両名 （実証実験地により異なる） 

自動運転レベル レベル 2、4等 1) 

参

加

者 参加者種別 一般住民等（実証実験地により異なる）1) 

人数 （実証実験地により異なる） 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 ○事前事後でアンケート調査を実施 

・乗客については、主として「輸送サービスの受容性」 

・近隣住民については、主として「周辺交通への影響」「自動運転技

術への信頼」3) 

車両走行状況の

把握 

・実験中に発生した自動運転の停止、手動運転介入など不具合事象

をイベントロガー・運行記録等・車両データから把握。 

・カメラ映像と照合することで、状況把握・要因推定を行い、集計・

評価、対応策の検討を実施。（実証実験地により異なる）3) 

社会受容性醸成

の取り組み 

 

・各実証で地域の課題解決への効果を検証。 

・実証実験において連携が見込まれる関係機関や社会実装に向けて

の地域の協力体制を構築 1)。 

 

図 1 実証実験イメージ 2) 
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出典 

1) 国土交通省近畿地方整備局、「Ｈ２９年度実証実験の地域選定及び公募開始につい

て」、平成 29年 4月 25日、URL：

http://www.kkr.mlit.go.jp/road/sesaku/jidouunten/ol9a8v000000a24a-

att/a1499914518222.pdf（参照日：H29-09-12） 

2) 国土交通省近畿地方整備局、「Ｈ２９年度「公募型」実証実験の地域選定について」、

平成 29年 7月 31 日、URL：

http://www.kkr.mlit.go.jp/road/sesaku/jidouunten/ol9a8v000000a24a-

att/a1504159382573.pdf（参照日：H29-09-12） 

3) 国土技術政策総合研究所、「中山間地域における道の駅等を拠点とした自動運転サービ

スにおける技術検証項目」、平成 29年 8月 29日、URL：

http://www.kkr.mlit.go.jp/road/sesaku/jidouunten/ol9a8v000000a24a-

att/a1504157826744.pdf（参照日：H29-09-12） 
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14)  「ゆっくり自動運転®」の公開実証実験 

No.11 実証実験名 「ゆっくり自動運転®」の公開実証実験 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 ・地域在住の方や近隣の小学校の生徒などに見学してもらう

ことで、社会受容性などの検証 

・「ゆっくり自動運転®」が地域の方にどのように受け入れられ

るのかを検証 

・より地域に即したシステムへと改善。1） 

場所 愛知県豊田市五反田町 

（五反田集会所と宝田山 昌全寺との間（約 600m）を往復）1) 

期間 平成 29年 11月 27日 1) 

実
施
主
体 

実施主体機関 名古屋大学未来社会創造機構、あすけあいプロジェクト、豊田

市 1) 

参加企業 ― 

使
用
車
両 

使用車両種別 超小型 EV1) 

使用車両名 トヨタ車体「コムス」2) 

自動運転レベル レベル 42) 

参

加

者 参加者種別 地域在住の方や近隣の小学校の生徒（見学）1) 

人数 不明 1) 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 ・自律走行デモ（※障害物検知等は行っていない） 

・障害物検知・衝突回避デモ 3) 

車両走行状況の

把握 

・写真等による記録のみ（600mの自律走行、障害物検知等、限

られた場所で実施している） 

社会受容性醸成

の取り組み 

・「ゆっくり自動運転®」が地域の方にどのように受け入れられ

るのかを、地域在住の方や近隣の小学校の生徒さんなどに見学

してもらうことを通じて検証 

 

図 1 走行デモの見学 1) 

 

図 2 使用車両 1) 
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出典 

1) 名古屋大学 未来社会創造機構、「「ゆっくり自動運転®」の公開実証実験を開催しまし

た」、平成 29年 12月 08日、URL： 

http://www.coi.nagoya-u.ac.jp/news/news1208.html（参照日：H30-02-23） 

2) 日本経済新聞 地方経済面 中部、「名大、低速の自動運転実験」、平成 29年 8月 31日 

3) 豊田市、報道機関各位豊田市足助地区における「ゆっくり自動運転®」の公開実証実験

の開催について、平成 29年 11月 6日、URL： 

http://toyota-eco.jp/tsunagaru/cms/wp-

content/uploads/2017/11/7e3c85546b384256543f3c56bbb11a1b.pdf（参照日：H30-02-

23） 

 

参考：ゆっくり自動運転のさらなる取組 

高蔵寺ニュータウンにおける『自動運転デマンド交通実証実験』 

 

■実験概要（名古屋大学資料より） 

 

  

http://www.coi.nagoya-u.ac.jp/news/news1208.html
http://toyota-eco.jp/tsunagaru/cms/wp-content/uploads/2017/11/7e3c85546b384256543f3c56bbb11a1b.pdf
http://toyota-eco.jp/tsunagaru/cms/wp-content/uploads/2017/11/7e3c85546b384256543f3c56bbb11a1b.pdf
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■実験の様子 

実験車両 

 

商業施設 
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15)  「ラストマイル自動運転移動サービス」の実証実験 

No.12 実証実験名 「ラストマイル自動運転移動サービス」の実証実験 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 神戸市で、ニュータウンにおける人口減少や少子・高齢化、施

設の老朽化などによるオールドタウン化が問題になっており、

特に高齢者の移動手段の確保について自動運転をはじめとす

る ICT を活用した新たな解決手法を模索していることを背景

に、市内での移動課題に関する情報の提供や、本実証実験で得

られたデータの有効活用方法の検討を行う。1） 

場所 神戸市北区筑紫が丘の町内 1) 

期間 平成 29年年 11月 7日～平成 29年 12月 24日 1) 

実
施
主
体 

実施主体機関 神戸市、神戸自動走行研究会、株式会社ＮＴＴドコモ、株式会

社日本総合研究所、国立大学法人群馬大学 1) 

参加企業 ― 

使
用
車
両 

使用車両種別 ミニバン車両を改造（群馬大学が提供）V1) 

使用車両名 （不明） 

自動運転レベル レベル 32) 

参

加

者 参加者種別 神戸市北区筑紫が丘（一部筑紫が丘以外の近隣住民も含む）1) 

人数 住民 5,757人 1) 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 ○神戸自動走行研究会：対象モニタや運行車両の管理等、定ル

ート走行時の車両位置情報の提供 

○日本総研：調査結果を分析し、政策への提言 

○神戸市：市内での移動課題に関する情報の提供や、本実証実

験で得られたデータの有効活用方法の検討 1) 

車両走行状況の

把握 

・神戸自動走行研究会が、運用主体として、対象モニタや運行

車両の管理等を行う。また、予定ルート走行時の車両位置情

報の提供を行う。3) 

社会受容性醸成

の取り組み 

（実施有無について不明） 

 

図 1 走行車両イメージ 1) 
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出典 

1) 「ラストマイル自動運転移動サービス」の実証実験の実施について、神戸市、平成 29

年 11月 7日、URL： 

http://www.city.kobe.lg.jp/information/press/2017/11/20171107040801.html 

http://www.city.kobe.lg.jp/information/press/2017/11/img/20171107040801-1.pdf 

（参照日：H30-02-23） 

2) 日本経済新聞 電子版「自動運転車、高齢者の足に 神戸・筑紫が丘で実証実験」、平

成 30年 1月 11日（参照日：H30-01-12） 

3) インプレス、住民の高齢化が進む「ニュータウン」で、自動運転車を「住民の足」と

する実証実験開始、平成 29年 11月 8日、URL： 

https://sgforum.impress.co.jp/news/4226（参照日：H30-02-23） 

 

 

  

http://www.city.kobe.lg.jp/information/press/2017/11/20171107040801.html
http://www.city.kobe.lg.jp/information/press/2017/11/img/20171107040801-1.pdf
https://sgforum.impress.co.jp/news/422
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16)  公道走行実証実験プラットフォーム K-PEP 

No.13 実証実験名 公道走行実証実験プラットフォーム K-PEP 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 けいはんな学研都市の精華・西木津地区を中心としたエリア

で、各種施設内での走行実験や、公道での走行実験が可能な場

を提供し、複数の企業や研究開発機関が共同で活用する事で、

それぞれのニーズに沿った様々な研究・開発や未来の新たな産

業創出に向けた取組が加速され、国際競争力向上に寄与。2） 

場所 京都府精華町、木津川市西部など、けいはんな学研都市の中心

部 1) 

期間 平成 29年度内予定 1) 

実
施
主
体 

実施主体機関 関西文化学術研究都市推進機構 1) 

参加企業 パナソニック、オムロン、京阪バス（京都市）、メルセデス・ベ

ンツ日本など９社が参加予定（70以上の団体に呼びかけ）1) 

使
用
車
両 

使用車両種別 参加企業各社により異なる 

使用車両名 参加企業各社により異なる 

自動運転レベル レベル 41) 

参

加

者 参加者種別 （不明） 

人数 （不明） 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 ・車内外の情報をセンサーで感知し安全運転を支援 

・カーシェアリングに使う自動運転車が所定の場所に自動で

戻る実験 

・住民サポータ組織「Clubけいはんな」による乗車体験 等 3) 

車両走行状況の

把握 

（実施有無について不明） 

社会受容性醸成

の取り組み 

（実施有無について不明） 

 

図 1 各社「乗り合い型」実証実験イメージ 1) 
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出典 

1) 日本経済新聞 地方経済面 関西経済、「自動運転 公道で実験」、平成 29年 9月 23日 

2) 関西文化学術研究都市推進機構、広報誌 12月号、URL： 

https://www.kri.or.jp/news-event/img/View_vol.36.pdf 

けいはんな学研都市広報誌 201712.pdf （参照日：H30-02-23） 

 

  

https://www.kri.or.jp/news-event/img/View_vol.36.pdf
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17)  『No Maps Future Lab』をとおした実証実験、社会実証プロジェクト 

No.14 実証実験名 『No Maps Future Lab』をとおした実証実験、社会実証プロジ

ェクト 

実
証
実
験
概
要 

目的・目標 ・NTTと札幌市は「さっぽろまちづくりパートナー協定」を結

んでおり、まちづくりに取り組む一つ 

・将来的には、行政課題に対応した自動運転の新たなサービス

事業化を目指す 1） 

場所 北海道旧本庁舎(赤れんが庁舎)北門付近～札幌市役所前～大

通り公園～北海道旧本庁舎(赤れんが庁舎)の一周 1) 

期間 平成 29年年 10月 11日～平成 29年 10月 13日 2) 

実

施

主
体 

実施主体機関 日本電信電話株式会社(NTT)、NTTデータ、群馬大学 1) 

参加企業 ― 

使
用
車
両 

使用車両種別 普通乗用車 1) 

使用車両名 トヨタ自動車「プリウス」2) 

自動運転レベル レベル 42) 

参
加
者 

参加者種別 乗車体験なし（一部メディア、関係者向けに体験乗車、同席、

解説を行う場合はある） 1) 

人数 （不明） 

実
証
検
証
項
目 

検証項目 ・自動運転社会に求められる利便性高い安全・安心なサービ

ス・機能について検討 2) 

車両走行状況の

把握 

・カメラや赤外線センサー、全地球測位システム（GPS）を備

えた外付け装置を装備 2) 

社会受容性醸成

の取り組み 

・札幌市街地で初の公道での自動走行パフォーマンスを通じ

て、多くの一般市民に自動運転車の将来的な可能性を感じても

らう機会とする。2) 

 

図 1 実験車両 1) 
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出典 

1) No Maps、札幌中心市街地で自動走行パフォーマンスを実施 、URL: 

https://no-maps.jp/event/autonomousdriving（参照日：H30-02-23） 

2) 日本経済新聞 地方経済面 北海道、「自動運転の公道実験 道内相次ぐ」、平成 29年 10

月 11日 

北海道 150年事業実行委員会事務局、No Maps における自動走行実証試験、平成 29年

10 月 11日、URL： 

https://hokkaido150.jp/project/project-introduction/mirai/2017/10/11/post-

1054/（参照日：H30-02-23） 

https://no-maps.jp/event/autonomousdriving
https://hokkaido150.jp/project/project-introduction/mirai/2017/10/11/post-1054/
https://hokkaido150.jp/project/project-introduction/mirai/2017/10/11/post-1054/
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■国内実証実験概要の一覧 

 

 

実証実験名 目的・目標 場所 期間 実施主体機関 参加企業 使用車両種別 使用車両名 自動運転レベル 参加者種別 人数 検証項目 車両走行状況の把握 社会受容性醸成の取組み

1
愛知県15市町自動走
行実証推進事業

愛知県は、無人自動走行車両を活用したタクシーなど新た
なサービスの創出を目指し、県内15か所にて実証実験を実
施。実験後、県民119人を対象として無人タクシーなどのニー
ズ、社会的受容性についてモニタ調査を実施。

愛知県15市町（幸田町
/一宮市/南知多町/長
久手市/春日井市/み
よし市/設楽町/岡崎市
/刈谷市/豊田市/あま
市/豊明市/犬山市/田
原市/安城市）

平成28年5月18日
～

平成29年3月31日

愛知県（委託先：アイサ
ンテクノロジー（株））

アイシン・エィ・ダブ
リュ㈱、名古屋大
学、ＳＢドライブ㈱、
㈱ＺＭＰ

普通乗用車
トヨタ自動車
「エスティマハ
イブリッド」等

レベル3
モニタ調査
の対象　一
般市民

モニタ調査
への参加
者　119人

高精度３Dマップを使用した走行実証
無人タクシーを疑似体験できるアプリケーションを用い
たモニタ調査によるニーズと社会受容性の調査（自動
走行車への期待、自動走行車に対する心配、自動走
行が実現した社会の到来に賛成、（試乗時に危険を感
じることはなかったか、無人タクシーの利用意向、無人
タクシーに対する期待）

Velodyne（ヴェロダイン）社製LiDAR（３Dセンサー）で、
車両周辺の物体形状を把握し、その形状と３Dマップを
照合しながら、自車両が地図上でどこにいるのかを把
握。

無人タクシーなどのニーズ、社会的受容性についてモ
ニタ調査を実施

・愛知県、平成28年度自動走行実証推進事業成果報告書（概要）、平成29年4月、URL:
http://www.pref.aichi.jp/uploaded/life/161325_265334_misc.pdf（参照日：H29-08-29）
・ビジネスエコシステム、完全な無人運転へ　愛知県が描く「自動走行」の未来図、平成29年6月8日、
URL: https://businessecosystem.unisys.co.jp/aichii-self-driving/（参照日：H29-08-29）
・毎日新聞、愛知県が公道実証実験　住民参加で来月にも、平成28年5月31日、URL:
https://mainichi.jp/articles/20160531/ddq/041/040/008000c（参照日：H29-08-29）

2
産官学連携自動走行
実証実験促進事業
（あま市モデル）

名古屋大学、アイサンテクノロジー（株）、東京海上日動火災
保険（株）と自動車自動走行の技術開発に関する協定を締
結し、自動走行の技術開発に関して、それぞれが有する人
的・物的資源を有効に活用し、地域社会に貢献することを目
的とした活動を行う。
本協定を基に、七宝焼アートヴィレッジ休館日の駐車場など
を自動走行のテストコースとしての貸し出しや体験試乗会な
どのイベントを開催する。

七宝焼アートヴィレッジ

平成28年8月19日　報
道機関・関係者を対象
とした体験試乗会
平成28年9月18日・19
日　市内在住の小学
生・65歳以上の方を対
象とした体験試乗会
平成28年11月18日～
20日　一般の方を対象
とした体験試乗会

あま市、名古屋大学、ア
イサンテクノロジー
（株）、東京海上日動火
災保険（株）

― 普通乗用車
トヨタ自動車
「エスティマハ
イブリッド」等

レベル3

報道機関・
関係者、市
内在住の
小学生・65
歳以上の
方、一般の
方

208人 （ヒアリングで確認） （ヒアリングで確認） （ヒアリングで確認）

・あま市、産官学連携自動走行実証実験促進事業（あま市モデル）、平成29年6月、URL:
http://www.city.ama.aichi.jp/shiteikanri/6945/006946.html（参照日：H29-09-13）
・あま市、自動走行体験試乗会、平成29年3月、URL：
http://www.city.ama.aichi.jp/shiteikanri/6945/006947.html（参照日：H29-09-13）
・西堀、富尾、谷口、森川、自動走行車に対する自動走行車体験試乗参加者の意識、第 55 回土木計
画学研究発表会・講演集

3
九州大学伊都キャン
パスでの実証実験

・自動運転バスのサービスインに向け、①安全性の向上、②
利便性の向上、③社会受容性の向上が必要。
・多様な交通環境の中で、自動走行実証を繰り返し行い、自
動運転バスの社会受容性の向上と安全性の検証を実施。

福岡県福岡市（九州大
学伊都キャンパス）

平成28年12月13日
スマートモビリティ推進コ
ンソーシアム

国立大学法人九州
大学、株式会社ＮＴ
Ｔドコモ、株式会社
ディー・エヌ・エー、
福岡市

無人運転バス

DeNA・
EASYMILE
「Robot
Shuttle」

レベル3.5（レベル3
と4の中間；運転席
を設けないが、緊
急時に対応できる
オペレーターが同
乗する）

学生・教職
員

約40人

○自動運転バスの社会受容性、安全性の検証5)
○更なる安全性・利便性向上に向けた検証5)
・運行管制技術：乗降数の予測に基づき、ルートを最適
化
・音声エージェント技術：バス社内のサイネージにより運
賃や目的地の行き方の通知
・Ｐ２Ｘ：歩行者への危険検知や歩行者の存在をドライ
バーへ知らせることを目的とした、歩行者携帯物の安
全装置により二重の安心を確保

車体に搭載されたカメラやGPSなどを使用し、あらかじ
め登録したルートを道路の認識を行いながら自動走行
する
運行管制システムの検証では、バス停で待っている人
数を検知し、運行管制センターに情報を送信すること
で、バスへ指示を出すシステムをデモ

（社会受容性についての調査項目は不明）

・九州大学、「スマートモビリティ推進コンソーシアム　九州大学伊都キャンパスで自動運転バスの実証
実験を開始」、平成28年12月13日、URL: https://www.kyushu-u.ac.jp/f/29495/16_12_13.pdf（参照日：
H29-08-29）
・Response、「九大キャンパスで自動運転の実証実験---乗り心地は？」、平成28年12月13日、URL:
https://response.jp/article/2016/12/13/286936.html（参照日：H29-08-29）
・ITmedia Mobile、「ドコモも自動運転に参入――DeNAと連携し九州大学で自動運転バスの実証実験
を計画」、平成28年7月11日、URL：http://www.itmedia.co.jp/mobile/articles/1607/11/news134.html
（参照日：H29-08-29）
・九州大学、「伊都キャンパスで自動運転バスの実証実験開始」、平成28年12月16日、URL：
https://www.kyushu-u.ac.jp/ja/topics/view/1152（参照日：H29-08-29）
・NTTドコモ株式会社、「「Connected Car」社会の実現に向けて」、平成29年2月7日
http://www.soumu.go.jp/main_content/000471042.pdf（参照日：H29-08-29）
・毎日新聞、「自動運転バス　九大伊都キャンパスで実証実験へ」、平成28年7月8日、URL：
http://mainichi.jp/graphs/20160708/hpj/00m/040/003000g/1（参照日：H29-08-29）
・株式会社NTTドコモ、「スマートモビリティ推進コンソーシアムを設立」、平成28年7月8日、URL：
https://www.nttdocomo.co.jp/info/news_release/2016/07/08_00.html（参照日：H29-08-29）

4
公共バスの自動運転
実証実験

・自動運転技術の活用等について、関係者の協調、協力体
制を構築し、沖縄での「次世代都市交通システム」の地方展
開や公共交通分担率の向上等に向けたモデルケースの確
立を目指す。

沖縄県南城市（あざま
サンサンビーチ周辺道
路）

平成29年3月20日
～

平成29年4月2日

委託先：先進モビリティ
株式会社、SBドライブ株
式会社

株式会社 日本総
合研究所

小型バス
日野自動車
「リエッセ」

レベル2

周辺地域
住民、交通
事業者、リ
ゾート施設
関係者

約160人

○公道にて公共バスの正着制御の技術実証等
・走行ルートでの自動運転の性能評価（正着制御の精
度や車線維持制御の安定性等を検証）
・走行状況のデータ収集・モニタリング、運行管理等の
システム検証
・自動運転技術を使った公共バスの社会受容性調査等

（モニタリング、運行管理の方法についての詳細は不
明）

（社会受容性についての調査項目は不明）

・内閣府、「戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）「自動走行システム」における沖縄でのバス自
動運転実証実験の概要について」、平成29年2月17日、URL：
http://www8.cao.go.jp/cstp/stmain/20170217okinawajidou.pdf（参照日：H29-08-29）
・内閣府、「戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）自動走行システム研究開発の取組状況」、平成
29年7月7日、URL：http://www.shindo.gr.jp/cms/wp-
content/uploads/2017/07/20170707_ishigaki4.pdf（参照日：H29-08-29）
・内閣府、「戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）」、平成28年2月18日、URL：http://www.sip-
adus.jp/wp/wp-content/uploads/evt_2015_20160218_1.pdf（参照日：H29-08--29）
・MONOist、「自動運転バスの課題、バス停にぴたり横付け停車する「正着制御」に挑む (1/2)」、平成
29年4月12日、URL：http://monoist.atmarkit.co.jp/mn/articles/1704/12/news016.html（参照日：H29-
08-29）
・新・公民連携最前線、「公共バスの自動運転を実証実験、沖縄で内閣府や南城市など」、平成29年3
月10日、URL：http://www.nikkeibp.co.jp/atcl/tk/PPP/news/030700206/（参照日：H29-08-29）

国家戦略特別区域における自動走行実証実験
秋田県仙北市（田沢湖
畔）

平成28 年11 月13 日
内閣府、仙北市、株式会
社ディー・エヌ・エー

― 無人運転バス

DeNA・
EASYMILE
「Robot
Shuttle」

レベル4
関係者、一
般市民

約60人 ・走行実証とモニタの試乗
・レーザー光を使うレーダーや加速度を測る慣性計測
装置（ＩＭＵ）、タイヤの回転数などから走行状況をチェッ
ク

（実施有無について不明）

・仙北市、「無人運転バスの公道実証実験 概要」、平成28年11月13日、URL：
http://www.city.semboku.akita.jp/sousei/documents/bus_experiment_outline.pdf（参照日：H29-08-29）
・DeNA、「ロボットシャトル 仙北市実証実験レポート」、平成29年1月5日、URL：
https://dena.com/jp/article/2017/01/05/003272/（参照日：H29-08-29）
・日本経済新聞、「自動運転バス、公道で初の走行実験　秋田で」、平成28年11月14日、URL：
https://www.nikkei.com/article/DGXLASDG14H5B_U6A111C1CR0000/（参照日：H29-08-29）
・産経ニュース、「無人運転バス、田沢湖で全国初の公道走行実験　内閣府とＤｅＮＡ、仙北市など」、
平成28年11月13日、URL：http://www.sankei.com/life/news/161113/lif1611130036-n1.html（参照日：
H29-08-29）

・自動運転技術を搭載した車両を用いた実証実験を通じて、
技術とサービスの向上を図る

神奈川県藤沢市（湘南
ライフタウン中央けや
き通り）

平成28 年2月29日
～

平成28 年3月11日
ロボットタクシー社 ― 普通乗用車

トヨタ自動車
「エスティマ」
を改造

レベル3 一般市民 51人

・社会的受容性の向上
・一般参加モニタの体験から得られた交通サービスに
対する知見の蓄積5)
・一般道における走行実験による自動走行技術の向上

・レーザセンサー、ミリ波レーダ、カメラによる画像解
析、GPS等の情報を統合し、解析を維持行うことで、自
車の位置を特定

自動運転技術を使ったタクシー（ロボットタクシー）の今
後のサービスに関するモニタ調査を実施

・Robot Taxi、「ロボットタクシーが行う今後の国家戦略プロジェクト」、平成27年10月1日、URL：
http://www.kantei.go.jp/jp/singi/tiiki/kokusentoc/kinmirai/robottaxi.pdf（参照日：H29-08-29）
・日経テクノロジーonline、「ロボットタクシー、神奈川県で行った自動運転の実験結果を発表」、平成28
年3月25日、URL：http://techon.nikkeibp.co.jp/atcl/news/16/032501266/?rt=nocnt（参照日：H29-08-
29）
・東洋経済ONLINE、「無人タクシーが日本の公道を走る日は来るか」、平成28年3月4日、URL：
http://toyokeizai.net/articles/-/107849（参照日：H29-08-29）
・内閣府　地方創生推進事務局、「「国家戦略特区」における自動走行の取り組み」、平成28年12月15
日、URL：
http://www.kantei.go.jp/jp/singi/keizaisaisei/miraitoshikaigi/4th_sangyokakumei_dai3/sankou1.pdf（参
照日：H29-08-29）
・Car Watch、「ロボットタクシー、一般モニタも参加する自動運転車両の公道実証実験を開始」、平成28
年3月1日、URL：http://car.watch.impress.co.jp/docs/news/746045.html（参照日：H29-08-29）
・Robot Taxi、「ロボットタクシー株式会社【資料2】」、URL：
http://www.kantei.go.jp/jp/singi/keizaisaisei/jjkaigou/dai38/siryou2.pdf（参照日：H29-08-29）

「国家戦略特区プロジェクト」の取組として実施
宮城県仙台市（災害危
険区域 旧荒浜小学校
等）

平成28年3月27日
内閣府、仙台市、東北大
学、ロボットタクシー 他

―

普通乗用車
（藤沢市の例
と同様と想
定）

トヨタ自動車
「エスティマ」
を改造（藤沢
市の例と同様
と想定）

レベル4 無し 無し ・走行実証を実施

・全地球測位システム（GPS）や360度全方位カメラ、タ
イヤの回転数を測るセンサーなどで車の位置を割り出
し、三次元地図を作りながら決められたルートに沿って
走行。

（実施有無について不明）

・Robot Taxi、「ロボットタクシー株式会社【資料2】」、URL：
http://www.kantei.go.jp/jp/singi/keizaisaisei/jjkaigou/dai38/siryou2.pdf（参照日：H29-08-29）
・仙台市、「国家戦略特区情報紙　仙台特区vol.2」、平成28年8月、URL：
http://www.city.sendai.jp/project/jigyosha/kezai/documents/1608sendaitokku02.pdf（参照日：H29-
08-29）
・仙台特区、「荒浜地区において自動走行等のデモンストレーションを実施しました」、平成28年3月28
日、URL：http://sendai-tokku.jp/news/20160328-234/（参照日：H29-08-29）

6
次世代モビリティ社会
実装研究

・ＮＴＴデータと群馬大学は、完全自律型自動運転の社会実
装・実用化を目指す。また、自動運転車に必要な技術に関す
る共同研究や実証実験通じた人材交流と育成を行う。

群馬県（県内自治体
等）

※2017年度より実証実
験を開始予定

国立大学法人群馬大
学、株式会社ＮＴＴデータ

不明（2017年度より
実施予定）

不明（2017年
度より実施予
定）

不明（2017年
度より実施予
定）

レベル4（予定）
不明（2017
年度より実
施予定）

不明（2017
年度より実
施予定）

不明（2017年度より実施予定） 不明（2017年度より実施予定） 不明（2017年度より実施予定）
・日本経済新聞、「NTTデータ、群馬大と次世代モビリティ社会実装研究に関する産学連携協定を締
結」、平成29年4月6日、URL：https://www.nikkei.com/article/DGXLRSP441790_W7A400C1000000/
（参照日：H29-08-29）

7 次世代交通対策事業

・高齢者等の移動手段を持たない地域住民の安心安全を守
る。
・観光客への利便性の高い移動手段の提供により「ホスピタ
リティ都市輪島」の魅力向上。
・コミュニティバス運行などの自治体の費用負担の軽減。
等

石川県輪島市

第1弾：平成27年3月18
日～平成27年6月30日
第2弾：平成27年7月1
日～

輪島商工会議所、ヤマ
ハ発動機

―
電動式ゴルフ
カー

ヤマハ発動機
「エコカート」

レベル2

一般市民
（地元住
民、観光
客）

第1弾：786
人
第2弾：
2,170人

サービスとして実装済
公共交通サービスとしての日常のカート運行において、
車両状況を把握している。

―

・北陸中日新聞、「ゆっくりエコカート」、平成26年11月13日、新聞記事より（参考URL：
http://wajimacci.or.jp/ecocart/?p=306（参照日：H29-08-29））
・公益財団法人　豊田都市交通研究所、「まちと交通」、平成29年5月、URL：
http://www.ttri.or.jp/pdf/TTRI59.pdf（参照日：H29-08-29）
・秋田魁新報社、「上小阿仁村で自動運転の実証実験へ　中山間地の移動支援」、平成29年4月26日

出典

5
国家戦略特別区域に
おける自動走行実証
実験

実証検証内容
№

実証実験概要 実施主体 使用車両 実証参加者
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実証実験名 目的・目標 場所 期間 実施主体機関 参加企業 使用車両種別 使用車両名 自動運転レベル 参加者種別 人数 検証項目 車両走行状況の把握 社会受容性醸成の取組み

8
自立型自動運転自動
車を用いた実証

・自動運転技術の高度化
・過疎地の地域内交通を支援
・運転知能の更なる高度化
・地域交通への活用検討

石川県珠洲市
平成25年2月24日、
平成25年10月27日

金沢大学、石川県珠洲
市

― 普通乗用車
トヨタ自動車
「プリウス」

レベル3、4を目指
して実施

（無し） （無し）
・現在は、社会実装準備として、公道走行試験による自
動運転知能の高度化を実施

・カメラによる複数の信号機の同時認識
・レーザーによる静止障害物・移動物体の検出
・赤外反射率道路画像による自己位置推定

（今後、実施予定と想定される）

・特定非営利活動法人 ITS Japan、「石川県珠洲(すず)市における公道走行実証実験の概要」、平成
27年12月3日、URL：http://www.its-jp.org/wp-content/uploads/2015/12/suganuma.pdf（参照日：
H29-08-29）
・菅沼直樹、「高齢過疎地域における自動運転自動車の活用」、平成28年、URL：
http://www.hokkokyo.jp/wp-content/uploads/AR2016/36c3ff0a6f24edb236810c101244fbc3.pdf（参照
日：H29-08-29）

9
無人運転バスの試験
運行

「地域エコシステム」の柱の一つである「地域内の交通や移
動の進化」の一環として、試験運行を実施。

千葉県千葉市（豊砂公
園（イオンモール幕張
新都心隣接））

平成28年8月1日
～

平成28年8月11日

イオンモール株式会社、
DeNA

― 無人運転バス

フランス
EasyMile 社開
発の自動運
転車両｢
EZ10｣

レベル4

一 般 市 民
（ イ オ ン
モール幕張
新 都 心 の
買い物客向
け）

利用者数
は不明（最
大12人乗で
約440回運
行）

・期間限定の試験運行の位置づけ
・運転席はなく予め作成した地図データ上に設定した
ルート上をカメラ、各種センサー、GPS を用いて自車両
の場所を測定しながら自動で走行。

（実施有無について不明）

・イオン株式会社　他、「日本発導入の無人運転バス「Robot Shuttle」試験運行開始」、平成28年8月1
日、URL：http://www.aeon.info/news/2016_1/pdf/160801R_2.pdf（参照日：H29-08-29）
・文部科学省　ニバーサル未来社会推進協議会、「ユニバーサル未来社会推進協議会千葉市幕張新
都心ＷＧ」、平成29年3月21日、URL：
http://www.mext.go.jp/a_menu/universal/__icsFiles/afieldfile/2017/08/10/1383996_01.pdf（参照日：
H29-08-29）
・乗りものニュース、「運転手がいない自動運転バス、8月に千葉で試験導入 DeNA」、平成28年7月10
日、URL：https://trafficnews.jp/post/54603/（参照日：H29-08-29）

10
中山間地域における
道の駅等を拠点とし
た自動運転サービス

高齢化が進行する中山間地域において、人流・物流を確保
するため、「道の駅」等を拠点とした自動運転サービスを路
車連携で社会実験・実装する

既存の地域の特色あ
る取組との連携でビジ
ネスモデルの高い実現
性が期待できる箇所等
8箇所/ビジネスモデル
の更なる具体化に向け
てフィージビリティスタ
ディを行う箇所5箇所

平成29年夏頃
～

平成29年3月（年度末）

（実証実験地により異な
る）

（実証実験地により
異なる）

普通乗用車、
無人運転バス

（実証実験地
により異なる）

レベル2、4等

一般住民
等（実証実
験地により
異なる）

（実証実験
地により異
なる）

○事前事後でアンケート調査を実施
・乗客については、主として「輸送サービスの受容性」
・近隣住民については、主として「周辺交通への影響」
「自動運転技術への信頼」

・実験中に発生した自動運転の停止、手動運転介入な
ど不具合事象をイベントロガー・運行記録等・車両デー
タから把握。
・カメラ映像と照合することで、状況把握・要因推定を行
い、集計・評価、対応策の検討を実施。（実証実験地に
より異なる）

・各実証で地域の課題解決への効果を検証。
・実証実験において連携が見込まれる関係機関や社会
実装に向けての地域の協力体制を構築

・国土交通省近畿地方整備局、「Ｈ２９年度実証実験の地域選定及び公募開始について」、平成29年4
月25日、URL：http://www.kkr.mlit.go.jp/road/sesaku/jidouunten/ol9a8v000000a24a-
att/a1499914518222.pdf（参照日：H29-09-12）
・国土交通省近畿地方整備局、「Ｈ２９年度「公募型」実証実験の地域選定について」、平成29年7月31
日、URL：http://www.kkr.mlit.go.jp/road/sesaku/jidouunten/ol9a8v000000a24a-
att/a1504159382573.pdf（参照日：H29-09-12）
・国土技術政策総合研究所、「中山間地域における道の駅等を拠点とした自動運転サービスにおける
技術検証項目」、平成29年8月29日、URL：
http://www.kkr.mlit.go.jp/road/sesaku/jidouunten/ol9a8v000000a24a-att/a1504157826744.pdf（参照
日：H29-09-12）

11
「ゆっくり自動運転®」
の公開実証実験

・地域在住の方や近隣の小学校生徒などに見学してもらうこ
とで、社会受容性などの検証
・「ゆっくり自動運転®」が地域の方にどのように受け入れら
れるのかを検証
・より地域に即したシステムへと改善

愛知県豊田市五反田
町
（五反田集会所と宝田
山 昌全寺との間（約
600m）を往復）

平成29年11月27日
名古屋大学未来社会創
造機構、あすけあいプロ
ジェクト、豊田市

― 超小型EV
トヨタ車体「コ
ムス」

レベル4

地域在住
の方や近
隣の小学
校の生徒
（見学）

不明
・自律走行デモ（※障害物検知等は行っていない）
・障害物検知・衝突回避デモ

・写真等による記録のみ（600mの自律走行、障害物検
知等、限られた場所で実施している）

・「ゆっくり自動運転®」が地域の方にどのように受け入
れられるのかを、地域在住の方や近隣の小学校の生
徒さんなどに見学してもらうことを通じて検証

・名古屋大学 未来社会創造機構、「「ゆっくり自動運転®」の公開実証実験を開催しました」、平成29年
12月08日、URL：http://www.coi.nagoya-u.ac.jp/news/news1208.html（参照日：H30-02-23）
・日本経済新聞 地方経済面 中部、「名大、低速の自動運転実験」、平成29年8月31日、名古屋大学
（ゆっくり自動運転）.pdf（参照日：H30-02-23）
・豊田市、報道機関各位豊田市足助地区における「ゆっくり自動運転®」の公開実証実験の開催につ
いて、平成29年11月6日、URL：http://toyota-eco.jp/tsunagaru/cms/wp-
content/uploads/2017/11/7e3c85546b384256543f3c56bbb11a1b.pdf（参照日：H30-02-23）

12
「ラストマイル自動運
転移動サービス」の実
証実験

神戸市で、ニュータウンにおける人口減少や少子・高齢化、
施設の老朽化などによるオールドタウン化が問題になってお
り、特に高齢者の移動手段の確保について自動運転をはじ
めとするICTを活用した新たな解決手法を模索していること
を背景に、市内での移動課題に関する情報の提供や、本実
証実験で得られたデータの有効活用方法の検討を行う。

神戸市北区筑紫が丘
の町内

平成29年年11月７日
～

平成29年12月24日

神戸市、神戸自動走行
研究会、株式会社ＮＴＴド
コモ、株式会社日本総合
研究所、国立大学法人
群馬大学

―
ミニバン車両
を改造（群馬
大学が提供）

（不明）

レベル3

（ハンドルから手を
離した自動運転中
も運転席に常にス
タッフが座り、障害
物があれば手動に
切替え）

神戸市北
区筑紫が
丘（一部筑
紫が丘以
外の近隣
住民も含
む）

住民 5,757
人

○神戸自動走行研究会
・対象モニターや運行車両の管理等
・定ルート走行時の車両位置情報の提供
○日本総研
・調査結果を分析し、政策への提言
○神戸市
・市内での移動課題に関する情報の提供や、本実証実
験で得られたデータの有効活用方法の検討

・神戸自動走行研究会が、運用主体として、対象モニ
ターや運行車両の管理等を行う。また、予定ルート走行
時の車両位置情報の提供を行う。

（実施有無について不明）

・日本経済新聞 地方経済面 関西経済、「自動運転、神戸で実験」、平成29年11月8日、神戸市.pdf
・日本経済新聞 電子版「⾃動運転⾞、⾼齢者の「⾜」に 神⼾・筑紫が丘で実証実験 」、平成30年1月11日、
神戸市2.pdf
・「ラストマイル自動運転移動サービス」の実証実験の実施について、神戸市、平成29年11月7日、
URL：http://www.city.kobe.lg.jp/information/press/2017/11/20171107040801.html
URL：http://www.city.kobe.lg.jp/information/press/2017/11/img/20171107040801-1.pdf
（参照日：H30-02-23）
・インプレス、住民の高齢化が進む「ニュータウン」で、自動運転車を「住民の足」とする実証実験開始、
平成29年11月8日、URL：https://sgforum.impress.co.jp/news/4226（参照日：H30-02-23）

13
公道走行実証実験プ
ラットフォームK-PEP

けいはんな学研都市の精華・西木津地区を中心としたエリア
で、各種施設内での走行実験や、公道での走行実験が可能
な場を提供し、複数の企業や研究開発機関が共同で活用す
る事で、それぞれのニーズに沿った様々な研究・開発や未来
の新たな産業創出に向けた取組が加速され、国際競争力向
上に寄与する。

京都府精華町、木津川
市西部など、けいはん
な学研都市の中心部

平成29年度内に公道
での実験を実施

関西文化学術研究都市
推進機構

パナソニック、オム
ロン、京阪バス（京
都市）、メルセデス・
ベンツ日本など９
社が参加予定（70
以上の団体に呼び
かけ）

参加企業各
社により異な
る

参加企業各
社により異な
る

レベル4
（実験における将
来的な目標）

（不明） （不明）

・車内外の情報をセンサーで感知し安全運転を支援
・カーシェアリングに使う自動運転車が所定の場所に自
動で戻る実験
・住民サポータ組織「Clubけいはんな」による乗車体験
等

（実施有無について不明） （実施有無について不明）
・日本経済新聞 地方経済面 関西経済、「自動運転 公道で実験」、平成29年9月23日、けいはんな.pdf
・日経産業新聞 「高度無人運転へ 特区適用要望へ 」、平成29年9月26日、けいはんな2.pdf
・関西文化学術研究都市推進機構、広報誌12月号、URL：https://www.kri.or.jp/news-e+A3:P17

14

『No Maps Future
Lab』をとおした実証
実験、社会実証プロ
ジェクト

・NTTと札幌市は「さっぽろまちづくりパートナー協定」を結ん
でおり、まちづくりに取り組む一つ
・将来的には、行政課題に対応した自動運転の新たなサー
ビス事業化を目指す

北海道旧本庁舎(赤れ
んが庁舎)北門付近～
札幌市役所前～大通り
公園～北海道旧本庁
舎(赤れんが庁舎)の一
周

平成29年年10月11日
～

平成29年10月13日

日本電信電話株式会社
(NTT)、NTTデータ、群馬
大学

― 普通乗用車
トヨタ自動車
「プリウス」

レベル4

乗車体験な
し
（一部メディ
ア、関係者
向けに体験
乗車、同
席、解説を
行う場合は
ある）

（不明）
・自動運転社会に求められる利便性高い安全・安心な
サービス・機能について検討

・カメラや赤外線センサー、全地球測位システム（GPS）
を備えた外付け装置を装備

・札幌市街地での初の公道での自動走行パフォーマン
スを通じて、多くの一般市民に自動運転車の将来的な
可能性を感じてもらう機会とする。

・日本経済新聞 地方経済面 北海道、「自動運転の行動実験 道内相次ぐ」、平成29年10月11日、札幌
市.pdf
・No Maps、札幌中心市街地で自動走行パフォーマンスを実施 、掲載日不明、URL:https://no-
maps.jp/event/autonomousdriving（参照日：H30-02-23）
・北海道150年事業実行委員会事務局、No Mapsにおける自動走行実証試験、平成29年10月11日、
URL：https://hokkaido150.jp/project/project-introduction/mirai/2017/10/11/post-1054/（参照日：
H30-02-23）

出典
実証検証内容

№
実証実験概要 実施主体 使用車両 実証参加者
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2.1.2 国外の実証実験プロジェクトのリスト化および重点プロジェクトの選定 

欧米プレイヤーの自動走行実証実験における調査においては、まず、実証実験プロジェクトを

リストアップしたうえで、8 つのプロジェクトを選定し、深掘調査を行った。 

リストアップは、2015 年から現在までに欧米において実施されている、または、直近年度に予

定されている実証実験プロジェクトを対象に、既往文献、WEB 検索等から行い、各プロジェクト

概要を整理した。 

 

表 2-2 実証実験プロジェクトのリストアップ 

 

 

No. PVかどうか 社会受容性の醸成や遠隔操作、
モニタリング等を目的としたプロジェクト

Name of project

1 ○ ○

社会的受容性

VENTURER consortium

2 ○ ○

社会的受容性

 UK Autodrive

3 ○ ○

社会的受容性

Drive Me project

4 ○ ○

社会的受容性

AUTOPILOT Project

5 × ○

社会的受容性

The GATEway (Greenwich Automated Transport

Environment) project

6 × ○

社会的受容性

City mobile 2 project

7 ○ ×

自動運転の技術的検証がメイン

（TeamMate Carコンセプトの開発）

AutoMate - Automation as accepted and trustful

teamMate to enhance traffic safety and efficiency

8 × ○

社会的受容性

Smart Shuttle

9 ○ ×

自動運転の技術的検証がメイン

MOVE-UK consortium

10 × ○

社会的受容性、最適なモニタリング

等についても検証

PostBus self-driving shuttles pilot project

11 △

詳細はま

だ未定

△

技術領域の検証が中心

Esplanade (Efficient and Safe Product Lines of

Architectures eNabling Autonomous DrivE)

12 × ○

社会的受容性についても検証

WEpods project / Interreg International Automated

Transport (IAT) project

13 × ○

一般乗客を乗せた受容性検証を実施

Easy Mile demo in California

14 × △

自動運転公共システムのオペレー

ション等についても検討。但しプロ

ジェクトの進捗は遅れている模様

Autonomous Bus Pilot Project

15 × △

米国各国の走行による社会受容性の

醸成が目的

2017 Autonomous Vehicle Cross-Country Road Tour

16 △

詳細はま

だ未定

△

技術領域の検証が中心

SCOUT (Safe and COnnected aUtomation in road

Transport) - Horizon 2020 programme

17 ○ ×

OEMによる技術検証が中心

Audi Highway Pilot technology demonstration
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選定は、以下の 3 つの基準にもとづいている。 

(1) 一般利用者の試乗等を行い、社会受容性の醸成に着眼している 

(2) 遠隔操作や実験車両のモニタリング等を目的に車両の走行状況の把握を行っている 

(3) 実証実験における重要 5 課題に関連している 

      5 課題＝ダイナミックマップ（HD MAP）、HMI、セキュリティ、 

        歩行者事故低減（V2P）、次世代都市交通 

 

18 ○ ×

OEMによる技術検証が中心

Mercedes- Benz Go Momentum

19 ○ ×

OEMによる技術検証が中心

Honda Go Momentum

20 ○ ×

OEMによる技術検証が中心

General Motors & Lyft AV test

21 ○ ×

OEMによる技術検証が中心

Audi Autobahn A9 test

22 ○ ×

OEMによる技術検証が中心

Boston and nuTonomy self-driving car test

23 ×（バス） ×

OEMによる技術検証が中心

Proterra Reno Test

24 ×（バス） ×

OEMによる技術検証が中心

Future Bus with CityPilot system

25 × ×

車車間通信等の技術検証がメイン

DRIVEN project

26 × △

一般乗客を乗せた受容性検証を実施

するが、単発のデモンストレーショ

ンプロジェクトの色が濃い

Navly Pilot

27 × △

一般乗客を乗せた受容性検証を実施

するが、単発のデモンストレーショ

ンプロジェクトの色が濃い

Easy Mile demo in Paris

28 × △

一般乗客を乗せた受容性検証を実施

するが、単発のデモンストレーショ

ンプロジェクトの色が濃い

Navya demo in Las Vegas

29 × △

一般乗客を乗せた受容性検証を実施

するが、単発のデモンストレーショ

ンプロジェクトの色が濃い

SOHJOA Project

30 × ×

Local Motorsの技術検証がメイン

Local Motor's Olli Pilot Deployment in GE

31 × ×

Local Motorsの技術検証がメイン

Local Motor's Olli Pilot Deployment in USA

32 × △

単発のデモンストレーションプロ

ジェクトの色が濃い

Mcity @UMichMcity
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選定した No. 1～8 のプロジェクトについては、以下の項目に則り調査を行った。調査に

あたっては二次情報の精査の他、プロジェクトの関係者へのインタビューも行った。 

(1) 実施主体の役割関与度 

    （規制整備・技術支援・補助金・業界標準化推進・社会受容性醸成等） 

(2) 実証実験の具体的な実施スキーム・運用方法 

(3) 参加者、参加企業 （参加者・企業タイプ、業種、役割、実験への参加要件） 

(4) 実証車両のスペックや活用技術 

(5) 実証実験におけるインフラ整備の状況 （道路・監視システム等） 

(6) 実証実験実施環境 

(7) 実証実験の企画並びに実施・運営上の工夫 

(8) 実証実験の成果・成果検証の方法 

(9) 情報発信と車両走行状況の把握に関する事項 

 

以下 8 つのプロジェクトを選定し、深掘調査を行った。実施地は欧州が中心である。 

 

表 2-3 調査対象プロジェクトのリスト 
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 選定プロジェクトの詳細調査 

2.2.1 国内の選定プロジェクトの詳細調査 

前述で整理した国内の自動走行に関する実証実験の取組内容のうち、社会受容性についての

調査を予定、実施している事例について、深堀調査を行った。 

 

表 2-4 詳細調査対象プロジェクトのリスト 

 

No 実証実験名 特徴 深堀調査対象 

1 愛知県 15 市町自動

走行実証推進事業 

県内で幅広く、技術

実証とモニタ調査を

実施 

○（モニタ調査の実施内容、

受容性調査結果について） 

2 産官学連携自動走行

実証実験促進事業

（あま市モデル） 

施設の駐車場を用い

て、重点的に技術実

証やイベントを実施 

○（体験試乗会の実施内容、

受容性調査結果について） 

3 九州大学伊都キャン

パスでの実証実験 

大学構内において、

バスサービスを想定

した実証や開発を実

施 

○（受容性調査内容につい

て、運行管制に関する取組

について、車両の動態管理

の方法について） 

4 中山間地域における

道の駅等を拠点とし

た自動運転サービス 

道の駅を拠点とした

サービスを想定した

自動運転車両の技術

実証およびビジネス

モデルの検証 

○（地域住民の受容性、周辺

交通への影響、車両挙動の

モニタリング方法等につい

て、各地域での取組内容に

ついて） 
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 1) ヒアリング調査 

深堀調査対象 4事業うち、3事業に対してヒアリングを行った。「愛知県 15 市町自動走行実証

推進事業」に対しては愛知県、「産官学連携自動走行実証実験促進事業（あま市モデル）」に対し

てはトヨタ都市交通研究室（名大）、「九州大学伊都キャンパスでの実証実験」は九州大学を対象

とした。 

「中山間地域における道の駅等を拠点とした自動運転サービス」については、実証実験が多岐

に渡り、かつ事例が点在していることから、国土交通省 HP で公表される資料に基づいて、深堀

調査を行うこととした。 

 

調査項目は以下のとおりである。 

①実験参加者 

・参加企業およびモニタの選定方法 

 

②実証実験の工夫 

・企画段階、実施段階の工夫点 

 

③社会受容性の醸成に関する取組 

・社会受容性醸成を意図した情報発信の状況 

情報発信の対象（ステークホルダー） 

発信する情報の内容、タイミング、表現方法 

情報の発信方法、情報発信の対象者 

コミュニケーション方法、巻き込み方法 

情報発信の効果計測方法、効果 

・社会受容性の醸成に向けた課題 

 

④車両走行状況の把握 

・車両走行状況を把握する取組の有無、目的 

走行状況の把握方法 

車両や通信に関する仕組み 

走行状況の把握による効果 

・車両走行状況把握に向けた課題 

 

⑤実証実験の成果 

・成果の検証方法 

 

⑥その他 

・実証実験を整理したパワーポイント資料について 
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 2) 詳細調査による取りまとめ 

ヒアリング調査や資料収集整理等により、対象 4事業の整理を行った。 

 

  A) 愛知県 15 市町自動走行実証推進事業 

■実証概要 

・愛知県は、無人自動走行車両を活用したタクシーなど新たなサービスの創出を目指し、

「自動走行実証プロジェクト」を推進。 

・平成 28年度は県内 15か所の実証エリアにおいて、高精度 3Dマップを作成し、実証実

験を実施。 

・うち 4か所については、無人タクシーを疑似体験できるアプリケーションを活用して、

県民 119人を対象として無人タクシーなどのニーズ、社会的受容性についてモニタ調

査を実施。 

 

■期間（平成 28年度） 

平成 28年 5月 18日～平成 29年 3月 31日（平成 29年度も継続） 

 

1. 実施主体の役割 ■実施主体の構成／各実施主体の役割 

 

実施体制図 

 

 

 

実施地域 

 

  

愛知県 15市町（幸田町/一宮市/

南知多町/長久手市/春日井市/み

よし市/設楽町/岡崎市/刈谷市/豊

田市/あま市/豊明市/犬山市/田原

市/安城市） 

モニタ調査を実施する 4市町は、

中山間地や離島等の交通不便地で

あること、移動手段の確保が求め

られる高齢化が顕著な地域である

ことといった観点から選定 
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2. 実証実験実施ス

キーム・運用方

法 

■参加企業の業種 

※参加企業は 3D マップを持っていること、それを使って実証事業

が出来ることを条件に公募により募集。アイサンテクノロジー1 社

の応募。 

・情報・通信業（アイサンテクノロジー（株）、SB ドライブ） 

・輸送用機器（アイシン・エィ・ダブリュ（株）） 

・電気機器（（株）ZMP） 

（・大学（名古屋大学）） 

 

■資金調達先 

・愛知県の事業として実施（愛知県がプロジェクトを推進、当初予

算：15,335千円） 

※連携した取組として、あま市で地方創生加速化交付金を活用し

て実証実験及び体験試乗会を実施。 

3. 参加者 ■参加要件 

※一般住民のモニタ参加者は各実施自治体の裁量で募集。 

※公募や町内会を通じた呼びかけ等。 

 （例）春日井市のモニタ参加要件：高蔵寺ニュータウン在住者、

市内在住者 

 

■参加者の所属（企業等） 

◎一般住民（県民） 

・行政関係者 

・企業関係者 

・報道関係者 
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4. 実証車両の特徴 ■スペック 

・トヨタ自動車「エスティマハイブリッド」等 

・レベル 3：加速・操舵・制動を全てシステムが行い、システムが

要請したときのみドライバーが対応 

 

■特徴的な活用技術 

・名古屋大学の自動運転ソフトウェア（Autoware）を搭載： 

長崎大学、産総研等と共同で開発した、市街地公道での自動運転の

ための制御ソフト。交通量の多い市街地でも自車位置や周囲環境を

認識でき、交通ルールに従った操舵制御の機能を搭載。 

世界初のオープンソースソフトウェア。 

 

5. 実証実験におけ

るインフラ整備

の状況 

■道路 

・公道を利用 

・ルートが狭いところ等はルート変更、自動走行内容の変更（ステ

アリングのみ等）マニュアル運転への切替え等で対応 

 

■監視システム 

・Velodyne（ヴェロダイン）社製 LiDAR（3Dセンサー）で、車両周

辺の物体形状を把握し、その形状と 3D マップを照合しながら、自

車両が地図上でどこにいるのかを把握。 

6. 実証実験の実施

環境 

■実施場所 

・H28について左表の通り 

 

 

 

■実施条件 

・市街地、山間部、離島など、様々な

環境下で実施 
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7. 実証実験の工夫 ■高精度地図を用いた走行実証における工夫 

《実施場所の選定》 

・実証エリアは、高齢者の移動支援・交通弱者の移動確保・観光客

の周遊確保等の地域課題、行政課題を持っている地域を対象。 

・H28 は、実施場所の道路条件を県が指定。自治体はそれに基づき

具体的な区間を選定。 

《モニタ調査の対象選定》 

・一般モニタ調査をする地域は、県が 5箇所設定。 

 

■モニタ調査における工夫 

《事前の広報》 

・記者発表や HP等からを通じた広報を県が実施。 

・モニタ募集は、町内会等を通じた地域への呼びかけが可能な自治

体が実施。 

《調査の方法》 

・名古屋大学 森川先生に参画頂き、損保会社等が実施している調

査の結果との比較を実施。 

・県政世論調査

（http://www.pref.aichi.jp/soshiki/koho/0000000110.html） 

で、自動運転のテーマを入れてモニタ以外の一般住民の意見を集

約、整理。 

  

http://www.pref.aichi.jp/soshiki/koho/0000000110.html
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8. 社会受容性の醸

成に関する取組 

■住民対象のモニタ調査を通じた受容性醸成 

・無人タクシーに対する利用者の評価を把握するほか、自動走行に

対する県民理解の促進のための方策検討のための基礎情報収集の

目的でモニタ調査を実施 

・地域住民に自動走行の有効性をアピールすることも重視 

 

モニタ調査実施概要 

 

■広報等による情報発信 

・特設サイト（アイサンテクノロジー運営）実証実験対象地域ごと

の行政目標（自動走行により解決を目指す地域課題等）や、各市町

の実証実験結果、写真、動画等を掲載。 

・ITS推進協議会、県議会議員等への説明を実施。 

・報道に取り上げられた後は、講演や視察の依頼が増えたため、そ

れらへの対応を実施。 

 

■課題認識 

・モニタアンケート結果から、期待する声を集約することはできる

が、それが社会全体の声とは限らない側面がある。 

・世論調査等で継続的に変化を見ることが重要。 
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9. 車両走行状況の

把握 

 

例：実証実験の管理

のための記録、状況

把握 

例：車両の運行 

管理に向けた実証 

例：走行記録の情報

提供による PR、受容

性醸成 

・平成 28 年度の実証実験を通じて、車両の走行状況把握は実施し

ていない。 

・平成 29年度にも走行状況把握は実施しない。 

 

（走行の記録データ） 

・規定したルートを走行した記録として、写真・動画を撮影。これ

らの記録は、道路状況で実験ができるのかを示す資料として、公開

を予定。2800km安全に走れた、という記録との位置づけもある。 

・名古屋大学の自動運転ソフトウェア（Autoware）を搭載しており、

走行データはソフトウェアの精度向上に役立てられているという

認識。 

10. 実証実験の成果 ■主な成果 

《技術面》 

・自動走行に関する技術を有する企業、大学等が連携して実証実験

を重ねたことで、ノウハウ、知見の蓄積及び技術の底上げにつなが

った 

《社会面》 

・モニタ調査や事業を多くの報道機関が取り上げ、次世代自動車の

研究開発動向や技術レベルについて県民理解の向上につながり、ま

た、自動走行システムの実現可能性の高まりが広く県民に認知され

た 

・モニタ調査を通じて、利用者の自動走行に対する高い期待や社会

的受容性の大きさを確認できた 

・15 市町において、自動走行システムを活用した社会的課題解決に

向けての施策の方向性を示した 

・多くの新しい制度設計の必要性（法的責任、自動走行に関する法

規制等）を確認できた 

《ビジネス面》 

・新しい市場の創出の可能性（交通モデルの構築、センサーやソフ

トウェア開発、インフラ整備等の分野）が明らかとなった 

 

■実験環境の整備 

・警察協議をワンストップ化して、実証実験に係る申請をしやすい

環境を提供。 

・企業や大学と市町村のマッチングができるよう、コンソーシアム

を立上げ。 

・将来的には地域課題の解決（実運用）に繋がることを目指す。 
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  B) 産官学連携自動走行実証実験促進事業（あま市モデル） 

■実証概要 

・愛知県あま市は、自動走行の技術開発に関して、協定を締結。 

・相互に連携することにより、それぞれが有する人的・物的資源を有効に活用し、地域

社会に貢献することを目的とする。 

・協定を基に七宝焼アートヴィレッジにおいて、休館日の駐車場などを自動走行のテス

トコースとして、名古屋大学・アイサンテクノロジー（株）に有償で貸し出し、その

収入を原資に、体験試乗会などのイベントを開催。 

 

■期間 

平成 28年 5月 31日～（平成 29年度も継続） 

 

1. 実施主体の役割 ■実施主体の構成／各実施主体の役割 

・あま市／事業推進、リスクアセスメント研究 

・名古屋大学／自動走行技術開発のためのテストコース使用 

・アイサンテクノロジー（株）／自動走行技術開発のためのテスト

コース使用、実演、技術展示 

・東京海上日動火災保険（株）/リスクアセスメント研究、自動運転

に伴うリスク管理のノウハウ提供、将来の実用化に向けた保険開発

に必要なデータ収集 

 

 

協定内容          協定締結式 
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2. 実証実験実施ス

キーム・運用方

法 

■参加企業の業種 

・情報・通信業（アイサンテクノロジー（株）、SB ドライブ） 

・保険業（東京海上日動火災保険（株）） 

・大学（名古屋大学） 

 

■資金調達先 

・名古屋大学、アイサンテクノロジー（株）（自動走行技術開発のた

めのテストコース使用料） 

3. 参加者 ■参加要件 

テスト走行のコース貸し出し費用を原資に体験試乗会を独自開催 

 

■下記の 3区分に分け設定 

・報道機関・関係者 

・市内在住の小学生・65歳以上の方 

・一般の方 

 

■参加者の所属（企業等） 

◎一般住民（市民） 

・報道関係者 
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4. 実証車両の特徴 ■スペック 

・トヨタ自動車「エスティマハイブリッド」等 

・レベル 3：加速・操舵・制動を全てシステムが行い、システムが

要請したときのみドライバーが対応 

 

■特徴的な活用技術 

・名古屋大学の自動運転ソフトウェア（Autoware）を搭載： 

長崎大学、産総研等と共同で開発した、市街地公道での自動運転の

ための制御ソフト。交通量の多い市街地でも自車位置や周囲環境を

認識でき、交通ルールに従った操舵制御の機能を搭載。 

世界初のオープンソースソフトウェア。 

 

5. 実証実験におけ

るインフラ整備

の状況 

■道路 

・公道および駐車場を利用 

・ルートが狭いところ等はルート変更、自動走行内容の変更（ステ

アリングのみ等）マニュアル運転への切替え等で対応 

 

■監視システム 

・Velodyne（ヴェロダイン）社製 LiDAR（3Dセンサー）で、車両周

辺の物体形状を把握し、その形状と 3D マップを照合しながら、自

車両が地図上でどこにいるのかを把握 

6. 実証実験の実施

環境 

■実施場所 

・七宝焼アートヴィレッジの駐車場など（休館日） 
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7. 実証実験の工夫 ・継続的に有償で貸し出せる区間を設定し、テスト走行のコース

貸し出し費用を体験試乗会を独自に開催する原資となるようなモ

デルを構築。 

8. 社会受容性の醸

成に関する取組 

■住民対象の体験試乗会を通じた受容性醸成 

・あま市や事業の PR、自動走行への理解を深めてもらうことを目的

に、体験試乗会などのイベントを開催。 

・体験試乗会時にモニタ調査を実施。 

 

■広報等による情報発信 

・あま市 HPからも積極的な広報を実施。 

9. 車両走行状況の

把握 

・平成 28 年度の実証実験を通じて、車両の走行状況把握は実施し

ていない。 

・平成 29年度にも走行状況把握は実施しない。 

10. 実証実験の成果 ・構築したモデルを活用し、平成 29 年度も継続的に体験試乗会を

実施。 
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  C) 九州大学伊都キャンパスでの実証実験 

■実証概要 

・大学構内において、バスサービスを想定した実証や開発を実施。 

・自動運転バスのサービスインに向け、①安全性の向上、②利便性の向上、③社会受容

性の向上を目的として実施。 

・多様な交通環境の中で、自動走行実証を繰り返し行い、自動運転バスの社会受容性の

向上と安全性の検証を実施する予定。 

■期間 

平成 28年 12月 13日～（平成 29年度も継続） 

 

1. 実施主体の役割 ■実施主体の構成／各実施主体の役割 

スマートモビリティ推進コンソーシアム 

・国立大学法人九州大学 

・株式会社 NTTドコモ 

・株式会社ディー・エヌ・エー 

・福岡市 

・日産自動車株式会社総合研究所 モビリティサービス研究所 

・福岡地域戦略推進協議会 

・日本信号株式会社 

 

■ワーキンググループ 

コンソーシアムの目標達成に向け効率的な活動を展開するグルー

プ。 

①開発ワーキンググループ 

自動運転バスの実用化に必要な技術開発及び実証実験の実施 

リーダー：株式会社 NTTドコモ 

メンバー：株式会社ディー・エヌ・エー 

②実用化ワーキンググループ 

国家戦略特区等の活用による自動運転バスの実証実験に必要な社

会受容性の醸成、規制緩和への取組 

リーダー：国立大学法人九州大学 

メンバー：福岡市、福岡地域戦略推進協議会 

設立時の体制 
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2. 実証実験実施ス

キーム・運用方

法 

■自動運転バスの実証実験 

・九州大学伊都キャンパスにおいて学生・教職員が自動運転バスに

試乗（デモンストレーション） 

・九州大学伊都キャンパスにある全長 540m の起伏に富んだコース

を自動運転バスが走行。 

・学生および教職員 40名が乗車 

3. 参加者 実施主体内の民間企業が、大学のキャンパスをフィールドとして実

証実験を実施。 

4. 実証車両の特徴 ・無人運転バス、ロボットシャトル（DeNA） 

・レベル 3.5（レベル 3 と 4 の中間：運転席を設けないが、緊急時

に対応できるオペレーターが同乗する） 

 

・今後、導入予定の技術 

「路車間協調技術」 

見通しの悪い交差点などにセンサー

を設置し、車両のカメラでは認識で

きない人や車の情報をバスや遠隔監

視センターに伝えることで安全を確

保する 

「音声エージェント」 

バス車内のサイネージを使い、話し

かけることで経路案内などをしてく

れる 

「運行管制技術」 

人工知能を活用し、乗車数を予測し最適なルートを選び、待ち時間

を減らす 

5. 実証実験におけ

るインフラ整備

の状況 

走行に向けた整備は行っていない。 
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6. 実証実験の実施

環境 

・バス停を設置し、バスサービスを想定した場面を設定。（上図参照） 

・封鎖された道路空間を確保して実施。 

 

7. 実証実験の工夫 ・試乗実施前の学内での広報の実施。 

・キャンパス内での自動運転バスのサービスインに向けたロード

マップに従って、実施されている。 

・自動運転バスの走行実証以外に、歩行者向けの安全対策システ

ムやオンデマンドの運行管理システム等の開発および実証も合わ

せて実施されている。 

 

ロードマップ 

8. 社会受容性の醸

成に関する取組 

・ロードマップにおいて自動運転バスの社会受容性が検証項目とし

て挙げられている 

・現在は試乗のみで、バスとしての運行は実施していないため、本

格的な受容性調査に至っていない。 

・実際のケースで実証した場合には、様々な立場からの受容性を調

査することを考えている。 
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9. 車両走行状況の

把握 

・ロードマップにおいて、車体に搭載されたカメラや GPSなどを使

用し、あらかじめ登録したルートを道路の認識を行いながら自動走

行する運行管制システムの検証が挙げられている。 

・システムの検証を行っているが、自動運転車両との連動は行われ

ていない。 

10. 実証実験の成果 ・試乗者の声としては、好評または期待感が得られている。 

・今後、実際のサービスをイメージした試乗の機会が必要である。 
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  D) 中山間地域における道の駅等を拠点とした自動運転サービス 

■実証概要 

・高齢化が進行する中山間地域において、人流・物流を確保するため、「道の駅」等を拠点とし

た自動運転サービスを路車連携で社会実験・実装。 

・既存の地域の特色ある取組との連携でビジネスモデルの高い実現性が期待できる 8 箇所にて

実証実験を実施。 

・また、5箇所でビジネスモデルの更なる具体化に向けてフィージビリティスタディを行う。 

■期間 

平成 29年夏頃～平成 30年 3月（年度末） 

1. 実施主体の役割 ■実施主体の構成／各実施主体の役割 

 

2. 実証実験実施ス

キーム・運用方

法 

■参加企業の業種 

・実証実験地により異なる 

 

■資金調達先 

内閣府戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）の 1 つとして

実施。 
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3. 参加者 ■参加条件 

【道の駅かみこあに】 

・乗車モニタとして道の駅や診療所、村役場等の近隣施設を利用、

50歳以上、運転免許を返納又は返納予定の条件のうち 1つを満たす

方 

・運転モニタは、普通自動車免許をもち事前に運転講習を受講でき

る方 

 

【道の駅芦北でこぽん】 

・道の駅周辺に在住、50～80 代の運転免許がない又は返納予定（100

名） 

 

【道の駅にしかた】 

・道の駅周辺に在住、50～80代の道の駅の日常的利用者（80名） 

 

【道の駅奥永源寺渓流の里】 

・道の駅を利用している、50～80代、運転免許を返納又は返納予定

の条件のうち 1つを満たす方 

4. 実証車両の特徴 【トヨタ自動車「エスティマハイブリッド」［車両自立型］】：道の駅

赤来高原（島根県飯石郡飯南町）にて利用 

■スペック 

・名古屋大学の自動運転ソフトウェア（Autoware）を搭載：長崎大

学、産総研等と共同で開発した、市街地公道での自動運転のための

制御ソフト。交通量の多い市街地でも自車位置や周囲環境を認識で

き、交通ルールに従った操舵制御の機能を搭載。世界初のオープン

ソースソフトウェア。 

・ルーフ上には周囲を 360 度にわたってセンシングできるレーザー

ライダーを搭載し、ここで得た情報を元に自動運転走行する。自動

運転の到達度で言えば「レベル 3」に属する。加速や操舵、制御の

すべてをシステムが行う。 
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【ヤマハ発動機「エコカート」［路車連携型（電磁誘導線）］】：道の

駅芦北でこぽん（熊本県芦北郡芦北町）、道の駅かみこあに（秋田県

北秋田郡上小阿仁村）にて利用 

■スペック 

・ヤマハ発動機株式会社の開発している自動運転車両である。 

・自動運転車両は、道路に敷設された誘導線・磁石等から収集した

情報に基づいて走行する。 

・加速・操舵・制御を全てシステムが自動で実施するレベル 4（高

度運転自動化）での走行が可能である。 

 

 

【DeNA［車両自立型（電磁誘導線）］】：道の駅にしかた（栃木県栃木

市西方町）にて利用 

■スペック 

・事前にコースを走行し、レーザ

ーセンサー等を利用して自動運

転専用の地図を作成する。 

・その地図上に走行ルート、速

度、停車位置などを設定する。 

・GPS、レーザーセンサー等によ

り車両自身の位置を推定しながらルートを走行する。 

・専用空間の確保が必要である。 

 

【安全性】 

・レーザーセンサー等により、常時車両の周辺を監視している。 

・障害物等を検知した場合は、安全のために状況に応じて、減速・

停車等を対応する。 

・車内外の安全を確認するためスタッフが常時乗車する。 

・万が一、緊急の事態が発生した場合は、手動の停止ボタンで緊急

停止することが可能である。 

・「レベル４（高度運転自動化）」での走行が可能
※ただし、レベル４走行を行うためには専用区間の設置が必要

・「路車連携型」技術による自動走行が可能
電磁誘導線と磁石で自車位置特定・車両制御を行い、既定の
ルートを自動で走行

・定員：最大７人 「小型自動車」（白ナンバー）

・速度：平均６～１２km/h程度（手動時：最大１９km/h）

①走行軌跡の設定 ②自己位置特定 ③周辺環境認識

人間の事前走行により走行軌跡を設定し、
電磁誘導線と磁石を敷設

道路に埋設した電磁誘導線を車両のセンサ
で読み取り操舵。加減速とウインカは埋設し
た磁石により制御

可視光カメラより前方を監視し、障害物検知

3.96m1.33m

1.84m

前方カメラ 装備
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【先進モビリティ［路車連携型（磁気マーカー）］】：道の駅奥永源寺

渓流の里（滋賀県東近江市蓼畑町）にて利用 

■スペック 

・先進モビリティ株式会社が開発する自動運転バス実験車両を使用

する。 

・自動運転車両は、地図情報や GPS、レーザーライダー等から収集

した情報に基づいて走行する。 

・加速・操舵・制御を全てシステムが自動で実施するレベル 4（高

度運転自動化での走行が可能である。 

  

5. 実証実験におけ

るインフラ整備

の状況 

■道路 

・走行距離は概ね 4～5km 程度で、走行区間の一部又は全部の区間

で交通規制等による専用空間の構築が可能であること 

 

■監視システム 

・GPS、IMUにより自車位置を特定し、規定のルートを走行 

・GPS と磁気マーカ及びジャイロセンサにより自車位置を特定して

規定のルートを走行 

・埋設された電磁誘導線からの磁力を感知して規定ルートを走行 

・事前に作製した高精度 3 次元地図を用い、LIDAR で周囲を検知し

ながら規定ルートを走行 
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6. 実証実験の実施

環境 

■実施場所 

 

 

■実施条件 

・実験環境が整っていること、拠点に病院・役場等が近接している

こと、地域の特徴のある取組状況等を考慮し選定 

  

地域 施設名

地域指定型 秋田県北秋田郡上小阿仁村 道の駅かみこあに

栃木県栃木市西方町 道の駅にしかた

滋賀県東近江市蓼畑町 道の駅奥永源寺渓流の里

島根県飯石郡飯南町 道の駅赤来高原

熊本県葦北郡芦北町 道の駅芦北でこぽん

公募型 北海道広尾郡大樹町 道の駅コスモール大樹

山形県東置賜郡高畠町 道の駅たかはた

富山県南砺市 道の駅たいら

茨城県常陸太田市 道の駅ひたちおおた

長野県伊那市 道の駅南アルプスむら長谷

岡山県新見市 道の駅鯉が窪

福岡県みやま市 みやま市役所山川支所

徳島県三好市 道の駅にしいや・かずら橋夢舞台

FS 新潟県長岡市 やまこし復興交流館おらたる

岐阜県郡上市 道の駅明宝

愛知県豊田市 道の駅どんぐ りの里いなぶ

滋賀県大津市 道の駅妹子の郷

山口県宇部市 楠こもれびの郷
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7. 実証実験の工夫 【道の駅かみこあに（秋田県北秋田郡上小阿仁村）】 

・道の駅「かみこあに」を拠点とし、村役場、診療所、郵便局等へ

の人流と農産物等の貨客混載で、道の駅への出荷について技術的検

証を行う。 

・運行パターンは通常時の走行と積雪路面走行の 2パターンで実施

する。 

・走行レベルはレベル２相当とレベル４相当で実施する。 

 

【道の駅芦北でこぽん（熊本県芦北郡芦北町）】 

・道の駅「芦北でこぽん」を拠点とし、町役場、駅、病院、図書館

等への人流と農産物等の貨客混載で道の駅への出荷について技術

的検証を行う。 

・走行レベルはレベル２相当とレベル４相当で実施する。 

 

【道の駅にしかた（栃木県栃木市西方町）】 

・道の駅等を拠点として自宅（協力者を募集）を中心に周辺施設（病

院、役場等）を含め巡回する。 

・①交通規制等による専用空間を定期運行走行（自動運転レベル 4）

（緊急停止用の係員が同乗） 

 ②スマートフォンを活用した呼び出しで専用空間＋混在交通（公

道）を走行（自動運転レベル 4＋2）（ドライバーが同乗） 

 

【道の駅奥永源寺渓流の里（滋賀県東近江市蓼畑町）】 

・乗客のみでなく、荷物の運搬も可能な貨客混載のバスとして運行

する。 

・全区間でレベル 4相当（ドライバーが乗車）で走行する。 

 

【道の駅赤来高原（島根県飯石郡飯南町）】 

・道の駅「赤来高原」を拠点とし、商店や病院等への人流と農産物

等の貨客混載で、道の駅への出荷について技術的検証を行う。 
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8. 車両走行状況の

把握 

■走行状況の把握方法 

・実験中に発生した自動運転の停止、手動運転介入など不具合事象

をイベントロガー・運行記録等・車両データから把握 

・カメラ映像と照合し状況把握・要因推定を行い集計・評価、対応

策の検討を実施（実証実験地により異なる） 

・道路交通に関する検証項目：「進行方向道路上の雑草・ゴミ等を異

常物として誤検知してしまう」「自動運転では 1 車線区間における

対向車との譲り合い等が出来ず、スムーズなすれ違い等ができな

い」 

・地域環境に関する検証項目：「雨によりセンサー等が誤認識」「GPS

の不感地帯において車両の自己位置特定が困難」。道の駅かみこあ

にでは、その他路面積雪の磁気の読み取り性能を検証。 

9. 社会受容性の醸

成に関する取組 

■社会受容性の項目 

・「自動運転輸送サービス」の社会受容性：輸送サービスへの満足 

⇒輸送サービスの受容性 

・満足度：運行ルートについて、運行頻度について、定時性(時間

通り運行すること)について 

・改善点：立寄ってほしかった施設、改善すべき点 

・導入賛否：自動運転車両を用いた公共交通を地域に導入するこ

とについての賛否 

・将来利用意向：今後利用したいかどうか 

・「自動運転」自体の社会受容性：自動運転の周辺交通への影響、自

動運転技術への信頼、自動運転への期待 

⇒周辺交通への影響 

・実験車両を見たか 

・邪魔と感じたか：走行速度が遅い、路上駐停車、ふらつき等の

挙動、車線の走行位置 

⇒自動運転技術への信頼と懸念 

・自動運転技術の信頼度 

・自動運転に係る法律や保険など「社会的な仕組み」を作る行政･

企業への信頼度 

・ヒヤリハット：ヒヤリの有無、一般のバスと比べて「急」な動

作の頻度 

・自動運転への懸念：交通事故、サイバー攻撃、メンテナンス、

ルール化 等 

⇒自動運転への期待 

・社会的意義：バスサービス向上、事故低減 
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・期待すること：安全性向上、運行本数･ルートの増加、過疎地の

公共交通の代替、高齢者等の移動支援 等 

※実際に車両を運転するドライバーに対し、「自動運転技術の不安・

期待」も確認 

また自動運転レベルに応じた社会受容性についても確認（乗り心

地、信頼度 等） 

 

■対象者 

・主にモニタ（乗客）、近隣住民（乗客ではない）、ドライバーを対

象とし、実験前後でアンケート調査を実施する。 
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2.2.2 国外の選定プロジェクトの詳細調査 

 

1. Drive Me                                       

  Drive Me は Volvo を中心にスウェーデンで行われている実証プロジェクトである。プロジェクトを

リードする同国の自動車メーカーVolvo は、2021 年に Level 4 の自動運転車の市場化を目指している。 

 

表 2-5 プロジェクト全体像 

 

  

基本情報 > プロジェ クト期間: 2016 – 2020以降

> 実証実験の実施タイミング:  2017年（今後の実施予定）

> 場所: スウェ ーデンのイェーテボリ市（Göteborg （英：Gothenburg））

> 資金：金額は非公開。スウェーデン政府と国内自動車産業のパートナーシップであるFFI （戦略的車両研究とイノベーションのため
のコンソーシアムであり、年間1億ユーロ相当の資金をもつ）が支援

プロジェ クト
の目的

> 自動運転車両を活用した実証プロジェクトを通じ、技術検証を行うとともに、様々なステイクホルダー（ドライバーや周辺車両など）
からフィードバックを得る。2021年には、レベル4の自動運転車が一般道を通常走行することを目指す。特に以下の点に着目

– 自動運転車が社会経済的利益を生み出すためのあるべき姿
– 自動運転車のためのインフラ仕様、インフラへの影響

– 自動運転車が市街地内で日常的に走行している状況が交通環境に与える影響の評価
– 自動運転車に対する利用者、社会の受容性

– 自動運転車が問題を起こした際に誰が責任をとるかという法的問題
– 他のドライバーと自動運転車のコラボレーションのあり方

メンバー
構成

（計7プレイ
ヤー）

> OEMのボルボだけでなく、立法府の議員、運輸担当の行政機関、市、最終的なユーザーというキープレイヤーが全て参加している

– プロジェ クトリーダー: Volvo（OEM）

– 政府・自治体：スウェーデン運輸監理局、スウェーデン運輸省、イェーテボリ市

– 教育機関：チャーマーズ工科大学、リンドホルンサイエンスパーク

– サプライヤー：Autoliv

– コンソーシアム：FFI（スウェーデン政府と国内自動車産業のイノベーション支援パートナーシップ）

実証実験の
目的や検証
事項

> エンジニアの研究に頼るのではなく、自動運転車を日常生活で使用している実際の顧客からのフィードバックとインプットを収集す
ることで、自動運転車の開発を加速させる目的

> 一般のトライアル・ドライバーが運転する中で、ドライバーの挙動・反応、自動運転車に対する周囲のドライバーの反応やその相互
作用（自動運転車と一般のドライバーが出会った際、何が起こるか）等を検証
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表 2-6 自動走行実証実験の概要（Drive Me） 

 

 

プロジェクトには Volvo だけでなく、立法府の議員、運輸担当の行政機関、市、最終ユーザーな

ど、あらゆるカテゴリーのキープレイヤーが参加している。 

 

表 2-7 プロジェクト参加者やその役割分担（Drive Me） 

 

 

プロジェクトはスウェーデン政府・企業・学術機関が連携し、同国を自動運転技術開発のリーダー

として位置付ける目的で組成された。  



73 

 

表 2-8 プロジェクトの運営（Drive Me） 

 

 

Volvo は自動運転仕様の XC90 で実証実験を行う。自動運転頭脳(Autonomous Driving Brain)機能を掲

載し、自動運転レベルは 3-4 を目指している。 

 

表 2-9 活用技術（Drive Me） 

 

Drive Me Project では、特に技術面にかかる詳細な情報をしっかり発信し、人々の理解を深める方針で

ある。また、実証実験中のモニタリングにより、全てのステークホルダーにおける自動運転に対する社

会受容性も検証していく。  
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表 2-10 情報発信と社会受容性の検証方法（Drive Me） 
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 Volvo はソーシャルメディアに多くの情報を発信し、さらにグローバルのネットワークで拡散するこ

とでプロジェクト認知度を向上している。 

 

 

図 2-3 ソーシャルメディアとグローバルネットワークの活用（Drive Me） 

 

Drive Me Project を通じては、技術、社会受容性のほか、インフラや交通へ与える影響、法的課題等が

広く検証されている。 

 

表 2-11 実証実験の成果検証方法、およびその成果（Drive Me） 
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2. Venturer                                                                                                                       

Venturer は英国政府の先進技術研究プロジェクト投資資金 Innovate UK のもとで行われているプロジ

ェクトである。3 回の実証実験を通じて、「技術検証」「自動運手シュミレーター開発」「法的課題」「ソ

ーシャル・コンテクスト分析」の 4 領域が検証される。 

 

表 2-12 プロジェクトの全体像（Venture） 

 

 

 

図 2-4 プロジェクトにおける 4 つの検証分野（Venture） 
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 特に、「ソーシャル・コンテクスト分析」においては、自動運転車の市場機会、ドライバーの反応、

他の道路利用者との相互作用等が検証された。 

 

表 2-13 ソーシャル・コンテクストの検証項目・アプローチ（Venture） 

 

 

 

 

 Venturer には乗用車を用い、トライアル 1－3 までの 3 回の実証実験が含まれる。 

表 2-14 自動走行実証実験の概要（Venture） 
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 トライアル 1 では、異なる条件下で、一般ドライバーが自動運転からスムーズにマニュアル運転に移

行できるかをテストされた。 

 

表 2-15 トライアル 1：背景と実証実験の目的・概要（Venture） 

 

 マニュアルへの移行プロセスについては、一般ドライバーの通常時の運転特性を認識・記録した上

で、自動からマニュアルへの移行にどのくらいの時間がかかるかが計測された。 

 

図 2-5 トライアル 1：具体的な検証プロセス（Venture） 
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 トライアル 2 では、自動運転車両の、交差点や追い越し等様々な運転環境における他の車両との相互

作用を検証した。 

 

図 2-6 トライアル 2：目的・ルート（Venture） 

 

 トライアル 3 では、さらに歩行者や自転車等の他の道路利用者と、自動運転車両との相互作用が検証

される予定である。 

 

図 2-7 トライアル 3：目的・ルート（Venture） 

 

 

 プロジェクトにおいては、英国を中心に自治体、教育・研究機関、技術会社等広範な分野のプレイヤ

ーが集結した。  
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表 2-16 プロジェクト参加者やその役割分担（Venture） 
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 英国政府の先端技術研究資金の提供を背景に、イングランドに拠点を置き専門知識があるプレイヤー

を中心にチームが組成された。 

 

表 2-17 プロジェクトの運営スキーム（Venture） 
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 プロジェクトの実証実験は、英国の防衛、航空宇宙技術などを手掛ける重工エンジニアリング企業で

ある BAE systems が開発した Level3 の自動運転車「Wildcat」により行われる。V2I 通信もトライアル 3

において検証される予定である。 

 

表 2-18 活用技術（Venture） 

 

 

 Wildcat にはあらゆるセンサー、ライダー、カメラのほか、GPS 機能や無線リンクが搭載されてい

る。 

 

図 2-8 自動運転車に搭載しているセンサー（Venture） 
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 VENTURER は積極的にあらゆるメディアを活用し情報発信している。また、社会受容性について

は、アンケートやオンライン調査等、あらゆる手段で検証を行っている。 

 

表 2-19 情報発信と社会受容性の検証方法（Venture） 

 

 

 社会受容性は、アンケートやグループディスカッション、インタビュー等、多様な観点から検証され

る方針であり、2016 年には 100－800 人規模のオンライン調査が行われた。 

 

表 2-20 社会受容性の検証手段（Venture） 
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 2016 年に行われた 1 回目のオンラインアンケート調査では、約 100 名を対象に、自動運転車ビジネス

の成立可能性やニーズ等がヒアリングされた。 

  

図 2-9 オンラインアンケート調査の概要（2016 年）（Venture） 

 

 調査では、想定される用途により、自動運転車ユーザーが許容できる利用料は異なることが分かっ

た。また、自動運転車は特にタクシー用途へのニーズが高いことが分かった。 

 

 

図 2-10 オンラインアンケート調査の結果（2016 年）（Venture）  
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表 2-21 実証実験の成果検証方法、およびその成果（Venture） 
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3. UK Autodrive 

UK Autodrive は、自動乗用車及び POD による実証実験や、全国規模での社会受容性調査を行うプ

ロジェクトである。」 

 

表 2-22 プロジェクトの全体像（UK Autodrive） 

 

 

プロジェクトにおいては、乗用車及び POD を利用した３回の実証実験が計画されている。自動運転

の乗用車は通常状態の一般道も走行予定である。 

 

表 2-23 自動走行実証実験の概要（UK Autodrive） 
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プロジェクト・メンバーは、英国の地方自治体、主要大学、OEM 等である。プロジェクトリーダー

はエンジニアリング・コンサルティング企業の ARUP が務めるほか、各種の技術・事業専門家も参画し

ている。 

 

表 2-24 プロジェクト参加者や役割分担（UK Autodrive） 
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 プロジェクトチームは、乗用車（M1）・POD（L-SATS）の２つに分かれている。 

 

図 2-11 プロジェクトのチーム構成（UK Autodrive） 

 

プロジェクトにおいては、英政府の先進技術研究プロジェクト投資資金 Innovate UK のもと、自動

車、及び、POD の自動運転に知見があるプレイヤーでチームが結成された。 

 

表 2-25 プロジェクトの運営スキーム（UK Autodrive） 
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 乗用車の実証実験においては、Jaguar land Rover、Ford、Tata Motors European Technical Centre が 7 台の

自動運転車両の開発を行う。 

 

 

表 2-26 活用技術：乗用車（UK Autodrive） 

 

 

 特に Jaguar Land Rover は V2X 通信も活用した Autonomous Urban Drive システムをプロジェクトで実

証し、10 年以内の商業化を目指す方針である。 

 

 

図 2-12 インターフェース及び V2X 通信（UK Autodrive） 
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 英国の RDM が製造した 40 台の POD も実証実験に活用。高い自動運転レベルであり、V2X 通信やフ

リートマネジメント機能も備えている。 

表 2-27 活用技術(UK Autodrive) 

 

 

 複数のセンサーを搭載した RDM 社製の POD は高い自動運転レベルに到達している。 

 

 

図 2-13 活用技術: POD（UK Autodrive） 
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プロジェクト関連情報は様々な媒体から積極的に発信がなされている。また、大規模な社会受容性の

調査が実施されている。 

 

表 2-28 情報発信と社会受容性の検証方法（UK Autodrive） 

  

 

 

 社会受容性の調査は、2016 年より全国規模で行われ、自動運転車の信頼度等まで落とし込んだ詳細な

分析や、社会セグメント分析が行われた。 

 

図 2-14  2016 年に行われたオンライン調査の概要（UK Autodrive） 
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調査の結果、自動運転車は既に多くの人が認識しており、さらに 4 割近くの人が積極的に利用してみ

たいと考えていた。一方、安全性の観点から、完全な自動運転にはせず、適宜、手動運転への切り替え

を求める人も多かった。利便性や使い方について、多くの人は自動運転車をスマートフォンで予約し、

日常的な移動手段として使ってみたいと回答した。また、自動運転車は障害者や子連れの親、お年寄り

に役立つと考えている人も多かった。 
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図 2-15 2016 年に行われたオンライン調査の結果（UK Autodrive） 
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セグメント分析では、年齢や新規技術の導入意欲にもとづいたタイプ分類において、以下の 4 グルー

プが着目されている。プロジェクトでは各グループの人々の自動運転へのスタンスを分析し、今後普及

に向けてどのような態度をとるべきかの示唆に繋げている。 

 

 

 

 

図 2-16 ソーシャルセグメント分析結果（UK Autodrive） 
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実証実験を通じては、自動運転技術やその社会的受容性が検証され、ウェブサイト上の最終報告書と

して公開される予定である。 

 

表 2-29 実証実験の成果検証方法、およびその成果（UK Autodrive） 
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4. GATEway (Greenwich Automated Transport Environment) 

GATEway プロジェクトでは、複数の実証実験を通じて都市部における自動運転導入にかかる技術

的、法的、社会的課題を克服することを目標としている。 

表 2-30 プロジェクトの全体像（GATEway） 

 

 

実証実験は、シャトルのラストマイル旅客輸送、POD を用いた自動配送（物の輸送）、乗用車の遠隔

操作（自動駐車）の 3 つが行われている。 

表 2-31 自動走行実証実験の概要（GATEway） 
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プロジェクトには、英国の自治体、学術・研究機関、OEM、通信会社やヒースロー空港など、各知見

を持つプレイヤーが広く参加している。特に、社会受容性の検証を行うために、SNS 等の解析・マーケ

ティングに強みを持つ Commonplace 社が参加している。 

 

表 2-32 プロジェクト参加者や役割分担（GATEway） 
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プロジェクトは英国政府のプロジェクト資金のもと、英国の交通研究所 TRL がチームを組成・主導

して進められた。 

 

表 2-33 プロジェクトの運営スキーム（GATEway） 
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トライアル 2 は、6 人乗りの自動運転シャトルを 7 台導入して行われた。シャトルは Oxbotica 社のク

ラウドベースの制御・フリート管理システムが適用され、リアルタイムでモニタリングされた。 

 

表 2-34 活用技術: （トライアル 2 におけるシャトル）（GATEway） 

 

 

トライアル 3 ではトヨタプリウスを使用した自動駐車の遠隔操作実証実験が対象。遠隔操作は３G / 

4G コミュニケーションが利用されている。 

 

表 2-35 活用技術: （トライアル 2 におけるシャトル）（GATEway） 
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GATEway は一般市民との双方向のコミュニケーションを重視し、「参加型」のプロジェクトを目指し

ている。積極的な情報発信も行われる 

 

表 2-36 情報発信と社会受容性の検証方法（GATEway） 

 

社会受容性の検証については、SNS マーケティングに強い Commonplace 社がプロジェクトのウェブ

サイトを構築し、プロジェクト期間を通じて一般市民の声を集めている。 
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図 2-17 Commonplace 社によるマッピング分析の取組概要（GATEway） 
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実証実験を通じては、技術的信頼性のほか、社会的受容性が詳細に調査される予定である。その他、

ドライバーの反応やサイバーセキュリティも検証される。 

 

表 2-37 実証実験の成果検証方法、およびその成果（GATEway） 
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5. Autopilot  

Autopilot Project は、自動運転の導入を加速させる IoT プラットフォームの開発を進める欧州連携プ

ロジェクトであり、複数の実証実験を予定している。乗用車・商用車を用いた実証実験が欧州 5 都

市及び韓国 1 都市で行われる。 

 

表 2-38 プロジェクトの全体像（Autopilot Project） 

 

 

表 2-39 自動走行実証実験の概要（Autopilot Project） 
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 Autopilot Project においては、以下の 4 タイプの実証実験が行われる。 

 

図 2-18 プロジェクトを通じて行われる実証実験の内容（Autopilot Project） 

 

プロジェクトにおいては、ヨーロッパの 5 都市、及び韓国の 1 都市が選定されている。各都市は、都

市部か高速道路の自動運転走行、いずれかを必ず行う予定である。 

 

 

図 2-19 実証実験の開催地と実証実験の内容（Autopilot Project） 
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プロジェクトは ERTICO、VEDECOM 等の欧州連携コンソーシアムや、各国の研究機関、3 社の自動

車メーカー、有力サプライヤー、中国企業等が参加するグローバルなメンバー構成となっている。 

 

表 2-40 プロジェクト参加者や役割分担（Autopilot Project） 
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プロジェクトは、欧州のイノベーション研究資金 Horizon2020 の枠組みに沿い、ITS を推進する官民

パートナーシップである ERTICO がリードしている。 

 

図 2-20 プロジェクトの運営スキーム（Autopilot Project） 
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詳細は未確定であるが、SAE レベル 4 の自動運転車の実証、V2X 通信、カーシェア等の用途でのフリ

ート管理システム開発が行われる予定である。 

 

表 2-41 活用技術概要（Autopilot Project） 

 

 

 TNO（オランダ応用科学研究機構）がリードしているオランダにおける実証実験でも、以下の通

り、V2V、V2X 通信の活用が想定されている。 

 

図 2-21 活用技術：オランダにおける実証実験のイメージ（TNO）（Autopilot Project） 
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V2X 通信は重要なイシューであり、RSU やカメラ、歩行者の携帯電話など様々なものを V2X 通信で

つなぐことが想定されている。 

 

図 2-22 活用技術：V2X 通信の実証イメージ（Autopilot Project） 

 

V2X 通信においては、他道路利用者からの情報も、IoT エコシステムの一部として自動運転機能の向

上に繋げていく。 

 

図 2-23 活用技術：他の道路利用者からの情報の活用（Autopilot Project） 
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プロジェクトを通じ、情報は積極的にあらゆるメディアを活用して発信される。また、アンケートや

インタビューを通じて社会受容性の調査も行われる。 

 

表 2-42 情報発信と社会受容性の検証方法（Autopilot Project） 

 

 

プロジェクトを通じては IoT や自動運転関連サービスの拡大機会や事業モデルの可能性が、また、実

証実験では技術やサービスシナリオ、環境認識技術や社会的受容性が検証される。 

 

表 2-43  実証実験の成果検証方法、およびその成果（Autopilot Project） 
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6. AutoMate Project 

AutoMate project は実証実験を通じてセンサー技術やドライバーのモニタリング、周辺環境を踏まえ

た操縦計画、セキュリティ、HMI が検証される。   

 

表 2-44 プロジェクトの全体像（AutoMate） 

 

 

センサーや V2X などの技術からドライバーの行動分析や学習アルゴリズムの開発まで、検証される

技術領域は多岐にわたる。 

 

表 2-45 プロジェクトで検証される技術領域（AutoMate） 
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自動走行実証実験は、3 つのシナリオにもとづいて実行される予定である。また、プロジェクトの終

わりに、TeamMate コンセプトカーの公開デモも行われる。 

 

表 2-46 自動走行実証実験の概要（AutoMate） 
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3 つのシナリオについて、シナリオ 1 では、V2V 通信で周辺車両を検知しながら、ドライバーが好む

タイミングで安全に自動・手動運転をスムーズに切り替える。 

シナリオ 2 では、ドライバーの運転能力をリアルタイムで評価しながら、最適かつスムーズに自動・

手動運転を切り替える。 

また、シナリオ 3 では、複雑な交通状況でも適切な走行計画を立てドライバーとやり取りしていく。

さらに機械学習で効果を高める。 
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図 2-24 実証実験で想定されるシナリオ（AutoMate） 
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AutoMate project には自治体はまだ関与していない。欧州各国の研究機関や OEM、サプライヤーが連

携したチーム構成となっている。 

 

表 2-47 プロジェクト参加者や役割分担（AutoMate） 
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EU のイノベーション基金 Horizon 2020 の枠組みのもと、ドイツの研究機関 OFFIS がプロジェクトを

リードしている。 

表 2-48 プロジェクト参加者や役割分担（AutoMate） 
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実証実験及び最終デモンストレーションに向けては、検証した技術を搭載する SAE レベル 3 程度の

自動運転乗用車が製造される予定である。 

 

表 2-49 活用技術（AutoMate） 

 

プロジェクト情報は積極的に発信している。今後、アンケートやソーシャルメディアを通じて社会受

容性も分析していく予定である。 

 

表 2-50 情報発信、社会受容性（AutoMate） 
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モデリングやアルゴリズム、センサー等の主要技術は実証実験を通じて検証され、技術プラットフォ

ームの構築につなげられていく。 

 

表 2-51 実証実験の成果検証方法、およびその成果（AutoMate） 

 

 

  



118 

 

7. City Mobil2 

City Mobil2 Project は、自動運転車両のラストワンマイル展開を実現するための実証経験の蓄積、社

会的受容性の検証や醸成を重視している。 

 

表 2-52 プロジェクトの全体像（City Mobil2） 

 

City Mobil2 Project では、自動運転シャトルを用いた実証実験が欧州 7 都市において行われ、一般人 6

万人以上が搭乗した。 

 

表 2-53 自動走行実証実験の概要（City Mobil2） 
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プロジェクト開始時に 12 のパートナー都市が応募してフィージビリティ・スタディを行い、7 都市が

選定された。 

 

 

図 2-25 実証実験に応募した都市、及びその中から選定された都市（City Mobil2） 

 

各都市において、パーク内や歩道、一般道路など、あらゆる条件のルートで実証実験が行われ、6 万

人以上の乗客を乗せるプロジェクトとなった。 

 

表 2-54 各都市における実証実験のスキーム（City Mobil2） 
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実証実験中、シャトルはバスのように停留所で人を乗せるか、またはタクシーのようにオンデマンド

で呼べる形で運航された。 

 

 

図 2-26 一般乗客の搭乗スキーム（City Mobil2） 

 

プロジェクトは 45 以上のプレイヤーが参加する大規模なものとなっている。欧州の団体や地方自治

体、アカデミックが連携し取り組んだことが特徴である。 

 

表 2-55 プロジェクト参加者や役割分担（City Mobil2） 
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プロジェクトは EU の先端技術研究基金のフレームワークにもとづいて構成され、複数の都市を巻き

込むものとした。 

 

表 2-56 プロジェクトの運営スキーム（City Mobil2） 
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プロジェクトでは EasyMile のシャトルを利用。シャトルは自動運転地図に沿って自動走行し、フリー

ト管理システムで遠隔管理された。 

 

表 2-57 活用技術（City Mobil2） 

 

 

CityMobil2 は外部への情報公開を重視しており、積極的にメディアを活用し情報を発信。また、大規

模インタビューで受容性の調査も行った。 

 

表 2-58 情報発信と社会受容性の検証方法（City Mobil2） 
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社会受容性の検証について、プロジェクトにおいては、5 都市 1,500 名の自動シャトル利用者にイン

タビューを行った。インタビューでは、快適性、簡単に利用できるかどうか、安全性、などの複数の項

目について、5 点満点のレーティングで評価。また、サービスに対して料金を支払う意思があるかもヒ

アリングした。 

 

調査の結果について、複数の項目のうち、快適性、簡単に利用できるかどうか、安全性について高い

評価を得た。総合的に、自動シャトルが提供するサービスに顧客は満足していると評価された。 
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図 2-27  1,500 名へのユーザーインタビュー結果（City Mobil2） 
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プロジェクトでは実証実験を通じ、技術的検証や今後のフィージビリティスタディ、他の道路利用者

への影響が検証された。また、ステークホルダーやユーザー、住民へのアンケートから社会的受容性も

検証された。 

 

表 2-59 実証実験の成果検証方法、およびその成果（City Mobil2） 
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8. SmartShuttle 

SmartShuttle は自動運転シャトルのラストワンマイルへの応用可能性の検証のためにスイスで進め

られているプロジェクトであり、公共交通の手段として、自動運転シャトルのサービスが、技術的、

および社会的に実現可能かどうか、公共交通機関への応用可能を検証するためのものである。 

表 2-60 プロジェクトの全体像（SmartShuttle） 

 

プロジェクトは 2 台のシャトルバスを用いて行われ、市街の歩行者ゾーンで運航している。一般公開

しており、2 万人以上の乗客が搭乗している。 

表 2-61 自動走行実証実験の概要（SmartShuttle） 
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プロジェクトはスイスの公共バスオペレーターのスイスポスト、自治体、国立工科大学等で組成され

るモビリティ研究コンソーシアムがリードしている。 

  

図 2-28 プロジェクト参加者や役割分担（SmartShuttle） 

 

モビリティ研究コンソーシアムは自動車両メーカー等のパートナーの選定、要件定義、関係者間の利

害調整等を行いプロジェクトを進めた。 

 

表 2-62 プロジェクト参加者や役割分担（SmartShuttle） 
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実証実験には、Navya 社の自動運転シャトル、及び BestMile と現地工科大学が開発したフリート管理

システムが導入された。 

 

表 2-63 活用技術概要（SmartShuttle） 

 

 

 シャトルには、LiDAR を中心とする複数のセンサーやカメラが搭載されている。 

 

表 2-64 SmartShuttles に搭載された技術（SmartShuttle） 
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また、スイスのスタートアップ BestMile による遠隔のフリート管理クラウドシステムが活用されてい

る。 

 

図 2-29  SmartShuttles のフリート管理ソフトウェア（SmartShuttle） 

 

 

PostBus はあらゆるツールで情報を発信している。また、各者へのインタビュー、モニタリングを通

じて社会受容性も検証されている。 

 

表 2-65 情報発信と社会受容性の検証方法（SmartShuttle） 
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スイスの研究機関である HES-SO Valais-Wallis は、一般市民やステークホルダーへのインタビュー、

モニタリングを通じて社会受容性を検証している。 

 

 

図 2-30 社会的受容性の調査アプローチ（SmartShuttle） 

 

社会受容性の検証はプロジェクトの終了時まで継続されるが、中間報告として以下のようなオピニオ

ンが上がってきている。 

 

図 2-31 社会的受容性の調査における中間報告結果（SmartShuttle） 
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実証実験を通じ、自動運転シャトルの技術的信頼性及び社会的受容性が検証されている。 

 

表 2-66 実証実験の成果検証方法、およびその成果（SmartShuttle） 
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 国内外の自動走行に関する実証実験事例のとりまとめ 

2.3.1 国内の実証実験事例のとりまとめ 

 1) 国内の実証実験事例の特徴 

国内の自動走行の実証実験について収集・整理した。具体的な実証実験箇所の抽出に当たっては、

「官民 ITS 構想・ロードマップ 2017（内閣府）」に掲載されている「日本における地域での自動運転

実証実験」等から抽出を行った。以下の特徴が挙げられる。 

 

・公共交通としての活用を想定した実証実験事例が多い。 

 

・自治体が主体となっている取組（愛知県、輪島市）、大学が主体となっている取組（群馬大学、金

沢大学）、民間企業が主体となっている取組（ドコモ社、DeNA 社）、国が主体となっている取組

（内閣府、国土交通省）に大別される。 

 

・一般モニタを乗車させている事例もあるが、小規模なものとなっている。現状では、自動運転車両

の技術的な課題解決等、技術開発を目的とした事例も多い。 

 

・愛知県においては、県が主導して実証実験の環境を整えることにより、今後、地域において官民が

連携した実証実験や社会実装が促進されることを意図して実施されているものである。それと連

携して、一般モニタへの試乗および受容性の調査が大規模かつ継続的に実施されている。 

 

・国土交通省においては、中山間地における生活交通のビジネスモデル検討、道の駅を活用した移動

サービスの社会実装を見据え、技術実証に加えて、採算性や受容性に関する調査が幅広く実施され

ている。 
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 2) 国内事例における社会受容性醸成に向けた取組 

国内事例において実施されている社会受容性醸成に向けた取組について以下の通りまとめられる。 

 

 
図 2-32 国内事例における社会受容性醸成の取組 

 

各取組内容を以下に詳細に整理した。 

各プロジェクトは、試験運行・実証運行とモニタの体験を中心に展開しており、ホームページ上で

のプロジェクトの全体像や進捗状況の公開、体験を通じた感想や印象に関するインタビューやアン

ケート調査、社会実装に向けた地域のステークホルダーによる実施体制の構築が行われている。 

 

 

社会受容性の醸成

1

2

3

4

情報の発信

自動運転車を体験する

声をきく・対話する

一緒に作り上げる

> 自動走行車両の試験運行、実証運行

> ホームページでの実証実験実施状況の公開

> 自動運転車に乗った人へのインタビュー

> 一般市民やステークホルダーへのアンケート調査

> 行政や民間企業、大学によるコン
ソーシアムの設立

> 社会実装を見据えた、地域の検討
体制の構築

> 一般市民（モニタ）が乗車できる自
動運転実証実験の企画

> 関係者による試乗の企画

愛知県15市町自動走
行実証推進事業

1

4 公共バスの自動運転
実証実験 （南城市、
石垣市）

7
次世代交通対策事業

9 無人運転バスの試験
運行

10 中山間地域における道
の駅等を拠点とした自
動運転サービス

愛知県15市町自動走
行実証推進事業

1

愛知県15市町自動走
行実証推進事業

1

愛知県15市町自動走
行実証推進事業

1

2 産官学連携自動走行
実証実験促進事業（あ
ま市モデル）

2 産官学連携自動走行
実証実験促進事業（あ
ま市モデル）

2 産官学連携自動走行
実証実験促進事業（あ
ま市モデル）

3 九州大学伊都キャンパ
スでの実証実験

1～14（全事例共通）

4 公共バスの自動運転
実証実験 （南城市、
石垣市）

7 次世代交通対策事業

10 中山間地域における道
の駅等を拠点とした自
動運転サービス

10 中山間地域における道
の駅等を拠点とした自
動運転サービス

13 公道走行実証実験プ
ラットフォームK-PEP

11 「ゆっくり自動運転®」の
公開実証実験

国家戦略特別区域に
おける自動走行実証
実験

5

11 「ゆっくり自動運転®」の
公開実証実験

12 公道走行実証実験プ
ラットフォームK-PEP

一般市民（モニ
タ）が乗車できる
自動運転実証実
験の企画

関係者による試
乗の企画

自動走行車両の
試験運行

鍵となる取り組み 調査対象プロジェクトの動向概要やその内容

> 自動走行車両を披露し、直接またはイベントやプレスリリース
等を通じて広く周知する。

‐ 試験運行によりメディアや地域住民にお披露目する

‐ 継続的に実証運行することにより、認知度を高める

ホームページで
の実証実験実施
状況の公開

> 多くのプロジェクトにおいて、専用ウェブサ
イトを開設し情報発信に努めている

> 愛知県等では、各地域でのプロジェクトの
進行状況等を更新できるよう、プロジェクト
全体のポータルサイトを構築している。

> ホームページ上で取組状況をとりまとめ、プロジェクトの進行状
況を発信する。

– プロジェクトにおける最新のニュースやイベントを告知

– 動画や画像を配信することで、自動運転車やプロジェクトに
関する理解を深める

情
報
の
発
信

1

自
動
運
転
車
を
体
感

2

> 全てのプロジェクトにおいて、試験運行や
実証運行が行われている。（一部、実施予
定のプロジェクトも含む）

> 多くのプロジェクトにおいて、地域住民がモ
ニタとして乗車

> 地域住民を募り、助手席や後部座席等に乗車してもらい、自動
運転車両を体験してもらう。実際の車両の動きや技術の特徴に
触れてもらう。

– 地域住民がモニタとして乗車

– 実際のサービスイメージに近づけた体験を実施

> バスへの適用を想定したプロジェクトにお
いて、交通事業者等がモニタとして乗車

> 交通事業者や行政関係者に乗車してもらい、社会実装に向け
たステークホルダーの理解を深める。

– 関係者に体験してもらう企画を実施

– 実際のサービスイメージに近づけた体験を実施
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図 2-33 
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> 体験者にその場でインタビューを実施し、受容性について調査。

‐ 体験前後での印象変化を調査

‐ 公共交通の乗客としての受容性を調査

‐ 自動運転技術そのものに対する受容性を調査

> 愛知県では、「県政世論調査」において、
自動運転に関する質問を追加

> ＷＥＢアンケート等を通じて、幅広くアンケート調査を実施

– ＷＥＢアンケートによる地域住民による受容性を調査

> 愛知県の事例では、体験を通じた受容性
調査が体系的かつ大規模に実施されてい
る。

> 中山間地の道の駅の事例では、社会実装
に向けて地域住民の声が収集されている。

> 多くのプロジェクトにおいて、コンソーシア
ムを設立

> 技術的な実証を展開するために、民間企業、大学等が地域と
連携して、コンソーシアムを設立

– 企業の連合体に対して、自治体がフィールド提供として協定
を締結

– 企業や大学の連合体による開発体制を構築

> 愛知県においては、県が主導で自治体と
民間企業をマッチングさせる場づくりを実
施

> 中山間地の道の駅の事例では、地域の協
議会においてビジネスモデルを議論

> 地域のマッチングの場や協議会を設置し、実証運行等を促す

– 自治体と企業との交流の場を設置

– 自治体と地域のステークホルダー、有識者による協議会を
設置
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 3) 国内事例の実施状況 

抽出した事業について、実験目的、サービス内容、展開フィールドについて分類を行った。 

 

表 2-67 国内事例の分類整理 

対象事業 目的 車両 フィールド 

① 愛知県 15市町自動走
行実証推進事業 

・新たなビジネスサービスの創出 
・公共交通の社会受容性の検証 

普通乗用車 
（エスティマ） 

市街地（住宅
団地等） 

② 産官学連携自動走行
実証実験促進事業（あ
ま市モデル） 

・自動走行の技術開発 普通乗用車 
（エスティマ） 

施設内 
（サービス
は市街地等
を想定） 

③ 九州大学伊都キャン
パスでの実証実験 

・新たなビジネスサービスの創出 
・公共交通の社会受容性の検証 

バス 施設内（大学
構内） 

④ 公共バスの自動運転
実証実験 

・自動走行の技術開発 
・公共交通の社会受容性の検証 

バス 郊外部 

⑤ 国家戦略特別区域に
おける自動走行実証
実験 

・自動走行の技術開発 
・公共交通の社会受容性の検証 

バス 市街地また
は中山間地 

⑥ 次世代モビリティ社
会実装研究 

・自動走行の技術開発 普通乗用車 
（エスティマ） 

市街地また
は中山間地 

⑦ 次世代交通対策事業 
・新たなビジネスサービスの創出 
 

バス 市街地（商店
街） 

⑧ 自立型自動運転自動
車を用いた実証 

・自動走行の技術開発 
 

普通乗用車 
（プリウス） 

中山間地 

⑨ 無人運転バスの試験
運行 

・新たなビジネスサービスの創出 
 

バス 施設内（公
園、商業施
設） 

⑩ 中山間地域における
道の駅等を拠点とし
た自動運転サービス 

・自動走行の技術開発 
・公共交通の社会受容性の検証 

バス 
 

中山間地 

⑪ 「ゆっくり自動運転
®」の公開実証実験 

・公共交通の社会受容性の検証 
・新たなビジネスサービスの創出 

普通乗用車 
小型モビリテ
ィ 

市街地 

⑫ 「ラストマイル自動
運転移動サービス」の
実証実験 

・新たなビジネスサービスの創出 
 

普通乗用車 
 

市街地 

⑬ 公道走行実証実験プ
ラットフォーム K-
PEP 

・自動走行の技術開発 
 

普通乗用車 
 

市街地 

⑭ 『 No Maps Future 
Lab』をとおした実証
実験、社会実証プロジ
ェクト 

・新たなビジネスサービスの創出 普通乗用車 
（プリウス） 

市街地 
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  A) 目的による分類 

目的は大きく「新ビジネスサービスの創出」「自動走行の技術開発」「公共交通の社会受容性の検証」

の３つ分類することができる。 

・新ビジネスサービスの創出：①③⑦⑨⑫⑭ 

・自動走行の技術開発：②④⑤⑥⑧⑩⑬ 

・公共交通の社会受容性の検証：①③④⑤⑩⑪ 

 

  B) 車両による分類 

車両は「普通乗用車」と「バス」の 2 つに分類できる。 

・普通乗用車：①②⑥⑧⑪⑫⑬⑭   ・バス：③④⑤⑦⑨⑩ 

 

  C) フィールドによる分類 

フィールドは将来自動運転を展開するエリアに着目し、「市街地等」「中山間地」「施設内」の３つに

分類した。10の事業を 3つに分類すると以下のとおりである。 

・市街地等：①④⑤⑥⑦⑪⑫⑬⑭ 

・中山間地：⑤⑥⑧⑩ 

・施設内：②③⑨ 

 

  D) 分類のまとめ 

国内の事例について分類すると以下の通りとなる。 

 検証目的は、「新ビジネスサービスの創出」「自動走行の技術開発」「公共交通の社会受容性の検

証」に分類され、サービス検証や技術開発と、社会受容性の検証を組み合わせて実施している事

例も見られる。 

 バスを利用した実証、普通乗用車を利用した実証の両者が展開されている。 

 閉鎖されたエリアに限らず、市街地や中山間地でのサービスを目指した実証が展開されている。 
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2.3.2 海外の実証実験事例のとりまとめ 

8 つの実証実験プロジェクトを調査した結果、社会受容性を醸成するためには、情報の発信に加え、

一般市民や関係者等との相互のコミュニケーションを深めていく、総合的なアプローチが重要であると

いう示唆が浮かび上がる。具体的には、以下の 4 つの取組が、社会受容性を醸成するための鍵となる。 

 

図 2-34 社会受容性を醸成する鍵 
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表 2-68 社会受容性を醸成する鍵の詳細 
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「情報の発信」については、ウェブサイトの作りこみの他、ソーシャルメディアや定期レポート、ニ

ュースレターの発行等、様々な媒体を通じて最新の情報を発信していくことが重要である。 

「自動運転を体感する」という観点では、都市や一般市民を実証実験に巻き込んだり、公開デモを企

画することで、一般市民が自動運転そのものに触れる機会を作り、理解を深めることができる。 

「声をきく・対話する」については、オンライン・オフラインのインタビューやアンケート、イベン

トなどの手段が考えられる。特にオンラインでのインタビューは、コストを抑えながら広域な市民にア

プローチできる手法である。 

4 つ目の「一緒に作り上げる」取組は、特に Gateway プロジェクトで先進的に導入されている。市民

が自動運転車に走行してほしいルートを書き込んだマップの作製や、それらのインプットをタイムリー

にプロジェクトにフィードバックしていく試みは、市民の社会受容性を高めるのみならず、一層の成果

向上につながっている。 
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3. 社会受容性の評価方法・指標に関する調査 

 

 社会受容性に関する既往研究の整理 

国内外の研究事例を調査し、社会受容性の測定方法等に関する知見を整理するとともに、社会受容

性にかかる評価基準と計測方法を検討した。 

 

3.1.1 国内の社会受容性研究の調査 

2017年現在、国内の社会受容性研究を取りまとめた結果を以下に示す。 

 

表 3-1 国内文献一覧 

 表題 著者 日付 

1 自動走行の制度的課題等に関する調査研究 報告書（平成

27 年度警察庁委託事業） 

株式会社日本能率協

会総合研究所 

2016年 3月 

2 自動走行システムの社会的受容性等に関する調査結果（概

要）について 

インターリスク総研 2016 年 9 月

5日 

3 プレスリリース、CCC マーケティング、CCC カーライフラ

ボ、J.D.パワーが業務提携で合意／消費者の声とビッグデ

ータを融合した新しいマーケティング・ソリューションを

提供 ～初めての 3 社共同調査を実施「自動運転車への興

味が最も高いのは若者世代」～ 

J.D.POWER等 2016 年 9 月

15日 

4 「自動運転車」に関する意識調査（アンケート調査） 損保ジャパン 2017 年 4 月

10日 

5 自動運転普及がもたらす都市交通への影響研究 報告書

（案） 

公益財団法人 豊田都

市交通研究所 

2017年 3月 

6 運輸事業関係者の自動運転システムに対する賛否意識 –

自動運転のレベルに着目して 

冨尾、谷口、Enoch、 

Ieromonachou、森川 

2017年 

7 自動走行車に対する自動走行車体験試乗参加者の意識 西堀、冨尾、谷口、森

川 

2017年 

8 愛知県自動走行実証モニター調査報告書（案） 名古屋大学 2017 年 1 月

現在 

9 自動運転システムの社会的受容－賛否意識とリスク認知

に着目して 

谷口、冨尾、川嶋、

Enoch、Ieromonachou、

森川 

2017年 
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1. 自動走行の制度的課題等に関する調査研究 報告書（平成 27 年度警察庁委託事業）、株式会社日本

能率協会総合研究所、2016 年 3月 

 調査目的：自動走行システムに関する公道実証実験のためのガイドライン案の作成、自動走行に

ついての法律上・運用上の課題の整理 

 自動走行システムに関する公道実証実験に対する国民各層の考え方、受容性等を把握し、自動走

行システムに関する公道実証実験のためのガイドライン案の作成に向けた検討の基礎資料とする

ことを目的としてアンケートを実施 

 車の自動走行システム（いわゆる自動運転）の受容性に関する設問：自動走行システムに期待

すること、自動走行システムの利用意向、自動走行システムに対する懸念 

 実証実験に関する設問：実証実験を実施する場所、自宅前の道路で実証実験を行うことについ

て、自宅前の道路で実証実験が行われる場合の条件、公道での実証実験で用いる自動走行シス

テムの確認について、公道での実証実験中の交通事故についての責任 

 アンケート調査では、性別・年代・運転免許の有無・交通事故経験の有無によって AVs への期待、

懸念、実証実験への意識に差異がみられ、居住地による有意な差は示されなかったことが報告さ

れている。（9番論文より） 

 ヒアリング調査では、事故時や車両管理の責任の所在・実証実験を行う際の要件と条件等につい

て開発者・技術者の考え方が報告されている。（9番論文より） 

 社会的受容性の定義は示されていない。 

 

2. 自動走行システムの社会的受容性等に関する調査結果（概要）について、インターリスク総研、

2016年 9月 5日 

 調査目的 

 今後の自動走行システムの普及のため、自動走行システムの機能や性能限界等に関する消費者

の認識状況や社会的受容性を正しく理解する。 

 MS&AD グループとして保険やリスクマネジメントサービスを通じて社会に貢献していくため、

本調査結果を基に対応すべきリスクを洗い出すことで、商品・サービスの高度化と新たな開発

に活かしていく。 

 また、消費者の認識状況や社会的受容性を正しく理解し、安心・安全な自動走行実証実験の一

助となるべく、調査結果を公表することで、自動走行システムの普及に貢献する。 

 自動運転車の実用化への期待、自動運転技術に対する不安と自動運転車の購入意向、公道実証実

験の実施について（公道実証実験の是非、実証実験中の自動車に遭遇した時に取る行動、事故が

発生した場合の責任の所在）について設問 

 社会的受容性の定義は示されていない。 

 

3. プレスリリース、CCC マーケティング、CCC カーライフラボ、J．D． パワーが業務提携で合意／

消費者の声とビッグデータを融合した新しいマーケティング・ソリューションを提供 ～初めての

3 社共同調査を実施「自動運転車への興味が最も高いのは若者世代」～、2016 年 9月 15日 
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 調査結果の要約 

 完全自動運転車に対する関心が最も高いのは 18歳～29歳の若者世代 

 若者世代は、自動運転車の中でアクティブに時間を過ごそうとする傾向が高い 

 若者世代の中の自動運転車に関心が高い層は、エンターテイメント・コンテンツの接触率が高

い。 

 その他の情報は不明。社会的受容性についての定義は示されていない。 

 

4. 自動運転車に関する意識調査（アンケート調査）、損保ジャパン、2017年 4月 10日 

 調査目的：自動走行が社会に浸透していくためには、自動運転技術の開発だけでなく、消費者の

受容性の高まりが重要であるため、現時点における受容性を定量的に確認することを目的として

本調査を実施 

 調査項目：自動運転車の「利用意向」、自動運転車を利用中に交通事故が生じた際のドライバー

の責任、自動運転車への「期待」、自動運転車への「不安」、自動走行中にしたいこと 

 社会的受容性の定義は示されていない。 

 

5. 自動運転普及がもたらす都市交通への影響研究 報告書（案）、公益財団法人 豊田都市交通研究

所、2017年 3月 

 アンケート調査項目 

 個人属性：居住地、利用車種、年齢、自動車利用頻度、性別、職業、自動車利用目的、世帯構

成、自動車購入時の決定者、過去の交通違反や交通事故経験、運転に対する意識、年収、身体

的能力、危険運転、補償運転、性格、交通ルールの認識 

 自動走行システムに対する認識：事故抑制・被害軽減効果、認知・搭載の有無、自動走行シス

テムが役に立った（今後役に立つ）か、自動ブレーキで回避または被害軽減した（効果があり

そうな）事故類型 

 自動走行システムの動作に対する認識、導入意向：動作時の違和感、安心感、導入意向、利用

意向、支払意志額 

 自動運転に対する意識や認識：自動走行システムの効果の認識、自動運転の利用シーン、自動

運転実現への賛否、自動運転への期待、自動運転への関心、自動運転への心配、自由記述 

 自動運転の受容性に関する仮説 

 個人属性として性別、年齢、職業、収入、自動車の利用状況として自動車の運転頻度、自動車

の主な利用目的、運転の好き嫌い、運転に対する自信など、先進的な技術に対する態度として

自動走行システムの搭載状況、自動運転に対する認知度など、交通安全に関する項目として、

危険運転度、交通事故経験、違反経験などを取り入れる。そして、自動運転に対する社会受容

性を測る指標として、自動運転が社会に普及することに賛成か否かの質問を用いる。 

 さらに、自動運転に対する態度、すなわち自動運転に対してどのような意識を持っているのか

も、社会受容性に影響する要因であると考え、自動運転に期待する効果、自動運転を利用した

い利用シーン、自動運転について関心を持っていること、自動運転について心配すること、な

どを取り入れる。 
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 自動運転の普及に向けて得られた知見 

 自動運転の賛否には自動運転に対する様々な態度が影響し、現在の人々の自動運転の受容性は

自動運転の普及に対して賛成または反対という単純な対立構造ではないことが明らかとなっ

た。すなわち、心配を抱きながらも積極的な利用意向を持つ群が存在する一方、手放しで普及

を賛成する群が存在する。あるいは、普及に反対する群は、自動運転がもたらす道路交通にお

ける悪影響を特に心配していることが確認できた。 

 さらに、自動運転に対して全く関心を持たない群、自動車の運転の代替を期待する群、関心は

あるが利用意向はあまりない群など、自動運転に対して様々な態度を持つ属性が存在すること

が明らかとなった。 

 自動運転の社会受容性醸成方策についての考察（本文一部抜粋） 

自動運転の社会受容性を醸成するためには、第一に安全性を実証することが先決であると

考える。自動車がそうであったように、新しい技術には事故がつきものである。しかし、普

及前の段階で複数の子どもが犠牲になるなど、深刻な被害をもたらす事故が発生した場合

は、社会全体が強烈な拒否反応を示すことが懸念される。そうしたことが怒らないよう、実

証実験の段階では、安全の確保に万全を期す必要がある。 

実証実験で自動運転の安全性を実証した後、自動運転が便利なものであることを市場に訴

える事が重要であると考える。これは、実証実験だけでは訴えることが難しい。なぜなら行

政がお膳立てしたものであり、利用者もごく少数に限定されることが多いためである。この

役割は、自動運転が市場に投入された後に、C1 の心配有・積極利用群や C2の技術認知・積

極利用群が担ってくれると期待できる。 

自動運転の市場投入後は、その有用性から深刻な事故が起きない限りその普及は確実に進

むと考える。しかし、自動運転が社会にとって望ましいことの PR を怠ることは避けるべき

である。交通事故の他にも、自動運転は社会に悪影響をおよぼす可能性がないわけではない。

その悪影響が、自動運転が社会に与える便益よりも小さいものであれば、自動運転そのもの

が否定されることはないだろう。 

しかし、自動運転が社会に悪影響をおよぼすことが判明した場合は、速やかにその解決に

向けた対策を取るべきである。自動運転の普及は、スマートフォンのように加速度的に進む

可能性も秘めている。社会が完全に自動運転に順応しないまま自動運転の普及が進むと、後

からルールなどを変えることは困難となってしまう。自動運転が社会に導入された直後か

ら、問題点の有無をモニタリングし、迅速に問題点を是正することで、より良い自動運転社

会を構築できるようにする必要がある。 

 

6. 運輸事業関係者の自動運転システムに対する賛否意識 –自動運転のレベルに着目して、冨尾・谷

口・Enoch・Ieromonachou・森川、2017年 

 研究の目的：自動運転システムの社会的受容について、運輸事業関係者に着目し、現時点での期

待や懸念を含む賛否意識を質的に把握・整理することで、今後の自動運転技術の方向性を検討す

る一助とする。 
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 調査方法：AVs 実現の影響を直接的に受けるであろう運輸事業者やカーシェアリング事業者を対

象に、っ社会的受容を定性的に把握するためにインタビュー調査を実施 

 調査結果：AVsに対する意識（AVsをどう思っているか）、現段階で取り組んでいること、賛否意

識と実現可能性への意識、期待・懸念と影響の規模（自社と社会）を整理。その結果、業種や AVs

のレベル 3と 4で大きく意識が異なることが明らかになった。 

 

7. 自動走行車に対する自動走行車体験試乗参加者の意識、西堀・冨尾・谷口・森川、2017年 

 問題意識：自動走行の社会受容性については、世界各国で様々な調査研究が実施されている。し

かし、それらは自動走行する車両を見た経験のない回答者が多い含まれると想定される。人々の

自動走行の受容性は、自動走行に対する理解や抱いているイメージに影響されることが想定され

る。誤った理解やイメージに基づいた回答が混ざっている懸念もある。自動走行に対する理解や

抱くイメージをより確かなものとするためには、自動走行の様子を実際に見ること、あるいは自

動走行する車両に乗車することが有効である。 

 研究の目的：2016年に愛知県内の 5箇所で実施された自動走行体験試乗の参加者に対する意識調

査結果を用いて、参加者の自動走行車に対する意識を分析する。それらの結果から自動走行に対

する意識や、体験試乗による意識の変化に影響を及ぼしている要因を明らかにすることを目的と

する。そのため、意識調査で把握した自動走行に対する期待や利用したい場面や心配等の様々な

意識の実態を概観し、それらが自動走行が実現した社会に対する賛否意識に影響する要因を分析

する。次に、自動走行試乗前後の賛否意識の変化に着目し、賛否意識の変化に影響を及ぼす要因

を分析する。 

 調査項目：回答者の属性を把握するための質問（年齢や性別、自動車等利用実態、先進的製品に

対する意識等）の他、自動走行に対する態度（自動走行車を利用したい場面、自動走行に期待す

ること、自動走行に心配すること、自動走行に関心のあること、自動走行が実現した社会に対す

る賛否意識）、体験試乗に対する意識（自動走行車乗車時に感じたこと）、無人タクシーに対す

る意識、等を質問。また、体験試乗の前後の意識の変化を把握するため、自動走行が実現した社

会に対する賛否意識については同じ質問を試乗前と試乗後の 2回実施。 

 自動走行に対する賛否意識に影響する要因 

 

図 3-1 自動走行に対する賛否意識の構造モデル（推定結果） 
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8. 愛知県自動走行実証モニター調査報告書（案）、名古屋大学、2017年 1月現在 

 調査目的：平成 28年度に実施した県内 15市町村での自動走行実証のうち、南知多町、課す会誌、

設楽町、豊田市の 4 市町において、自動走行車の試乗車を募集し、自動走行に対する県民理解の

促進のための方策検討、無人タクシーサービスに対する利用者の評価把握のためにモニター調査

を実施 

 調査項目 

 自動車利用実態等（免許保有、自家用車保有、自動車利用頻度、タクシー利用頻度、自動車の

運転に対する自信） 

 先進技術に対する意識 

 自動走行車に対する態度（自動走行車を利用したいシーン、自動走行車に期待すること、自動

走行車に対する心配、自動走行車に対する関心） 

 自動走行車に対する認識（自動走行が実現した社会が到来することに対する賛否、より便利に

なると思う割合、より楽しくなると思う割合、社会の不安が少なくなると思う割合、人々に受

け入れられると思う割合、試乗による自動走行車対す認識の変化） 

 無人タクシーサービスに対する評価（乗り心地、安全性、操作端末の使用感） 

 無人タクシーサービスに対する態度（利用意向、支払意思額、期待感、心配感） 

 試乗前後の賛否意識の変化（個人属性別、自動車の運転頻度別、先進技術に対する意識別、自動

走行の利用シーン別、期待感別、心配感別、関心度別）を分析 

 社会的受容性の定義は示されていない。 

 

9. 自動運転システムの社会的受容－賛否意識とリスク認知に着目して、谷口・冨尾・川嶋・Enoch・

Ieromonachou・森川、2017 年 

 社会的受容性の定義：デジタル大辞泉では、「企業・施設・新技術などが地域社会や国民の理解・

賛同を得て受け入れられること」と定義。本研究では「環境・経済面の費用対効果，人々の賛否

意識、期待や不安など様々な要素から浮かび上がる、時々刻々と変化し得る集団意識」と定義し

ている。 

 社会的受容性の構成要素についての記載：「社会的受容性の構成要素の中でも，最も容易に理解

しやすい指標は AVs 技術が実現した社会への「賛否意識」であろう。例えば現内閣への評価を端

的に表現する指標として，内閣支持率が使われているが、これはいわばその内閣の様々な政策に

対する包括的な賛否意識であると言えよう。また、AVsは道路交通環境の激変を伴うものであり、

最も人々の関心の高いトピックは「安全」であることから、AVsに対する「リスク認知」も社会的

受容性に直結する重要な指標であると考えられる。」 

 既往研究（一部参考レビューの抜粋）：社会的受容性は研究開発などの技術的進展と同程度の重

要性を有しているものの、それが抽象概念であり、単一指標で計測することは難しいこと、しか

し「社会に受け入れておくことに賛成か、反対か」が代理指標となり得ること、時代や社会状況

で変化すること、しばしば不合理な判定がなされること等が示された。 

 向殿は、安全技術において絶対安全、つまりゼロリスクは有り得ないこと、残留リスクの情報

や取り扱いについては使用上の情報として開示しなければならないこと、許容可能なリスク
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(tolerable risk)は時代やその社会の状況で異なることを指摘 

 高橋らは、社会的影響の価値を「社会に与える期待・不安＝社会的受容性」と定義（発電技術

の環境影響評価指標に、社会的受容性を組み込んだ研究） 

 田中は、科学技術の社会的受容を決定する心理要因として、a)リスク(安心／不安)と b)ベネ

フィット(必要／不必要)の 2 要因に加え、c)地球環境に対する有益性、d)マスコミ報道の好

意度、e)事業主体に対する信頼性の 3要因を提案し、太陽光発電所／自動車／農薬／レントゲ

ン(X 線)撮影／核兵器など 14 種目の科学技術の社会的受容性について、大学生 95 名を対象

としたアンケート調査の分析結果を報告している(AVs は含まれていない)。その結果、b)、c)、

e)で構成されるモデルを提案している。 

 M.Kyriakidisらは、109ヶ国で計 5000人の一般市民にウェブアンケート調査を行い、Avs の

レベルを manual driving、partiallyautomated driving、 highly automated driving、 fully 

automateddriving の 4 つに分類し、受容性や関心、購入意欲について集計分析した結果を報

告している。 

 インタビュー調査：様々な年代の人々の AVsへの認識を把握するためにインタビュー調査を実施。

その結果を用いて、好き嫌い軸と賛成反対軸での整理、自分・社会軸と期待・懸念軸での整理を

行った。 

 本研究の仮設：AVsを個人的に「好きでは無く、必要が無い」と認識していても「高齢者など必要

な人が存在することは理解できるし、社会的には有用」と捉える人もいたことから、本研究では

AVsの社会的受容性を、購入意図（買いたい）や利用意図（使いたい）ではなく、「自動運転シス

テムが実現した社会への賛否意識」という枠組みで捉えることとする。 

 仮説 1：AVsへの賛否意識は、レベルによって異なる。 

 仮説 2：AVsへの賛否意識は、現在の交通行動によって異なる。 

 仮説 3：AVs への賛否意識は、性別、運転免許保有、自家用車保有、居住地域の自動車依存度

合いによって異なる。 

 仮説 4：AVsへのリスク認知には性差がある。 

 仮説 5：AVsへのリスク認知と賛否意識には関係がある。 

 分析の概要：アンケー調査結果を用い、レベル毎の賛否意識の分布、直近一週間の交通行動と、

性別・地域別・運転免許／自家用車保有の有無別 AVsへの賛否意識、レベル毎の AVs賛否意識を

従属変数、性・居住地・運転免許保有・自家用車保有・直近一週間の交通行動を独立変数とした

重回帰分析、リスク認知マップ作成、賛否意識とリスク認知の重回帰分析を実施し、賛否意識と

リスク認知に関する仮設を検証 
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図 3-2 AVs の社会需要とその構成要因（の一部）のイメージ図 

 

  



148 

 

3.1.2 国外の社会受容性研究の調査 

10. Automated vehicles: what the public thinks（ScienceWise） 

英国の「ScienceWise」プログラムにおいて 2014年 10月に実施された、自動運転に関する一般市民の

意識に関する調査である。このレポートには、自動運転に関する具体的な調査と、関連する 2,800件を超

えるオンラインコメントを通じて、自動運転の社会受容性が検証されている。 

 

A) 一般的な意識 

英国でもドライバーレスカーに関する Googleのテストなどが報道されているが、回答者のコメントの

中には、使用されている自動化のレベルを理解していないことも示されており、自動運転はテスト段階

における新しい技術として捉えられている。 

 

B) 一般市民の態度 

調査によると、回答者の大多数が自動車両の開発を優先事項とは考えておらず、回答者の 41％が自動

運転をそれほど重要視していないことが示されている。また、回答者の 18％が自動運転技術を自動車メ

ーカーにとって重要な手段であると考えており、都市交通の改善と渋滞の緩和が「生と死」の問題と見な

されないことなどが示されていた。 

 

C) 潜在的利益に関する市民意識 

調査では、多くの読者が移動の自由や快適性の向上、また環境への負荷低減など、自動運転技術に対す

る特定の便益を想像し得る可能性があることを示唆している。 

 

D) 懸念事項 

また、調査では、テロリストによる濫用や安全性、プライバシーの侵害などに関しても回答者が繰り返

し懸念を示していることを明らかにしている。 

 

11. Revolution in the Driver’s Seat: The Road to Autonomous Vehicle （BCG） 

本レポートは、ボストン・コンサルティング・グループが 2015 年に実施した社会受容性研究である。

自動運転の実現に向けて起こるであろう技術的、経済的、社会的、また規制上の進展について考察し、消

費者の選好を定量化することを目指している。 

 

50％以上の回答者が、部分的に自動化された車の購入に意欲を示しており、また、半数近くの回答者が

完全自動運転車両の購入に関心があると答えている。 
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図 3-3 購買意欲別の割合 

 

 

多くの消費者が、自律走行車に 5,000ドル以上を支払う意欲があることがわかる。 

 
図 3-4 自動運転レベル別の購買意欲 
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回答者は自動運転による安全性の向上や保険料の低減、生産性の向上などを期待しており、走る喜びを

手放すかわりに、自動運転が個人の生産性の革新につながる可能性があることを示唆している。 

 

図 3-5 自動運転車の購買理由 

 

 

自動運転の需要までの道のりについて、市場の成熟やコスト削減、規制などを考慮したシナリオが示さ

れており、43％の回答者がロボタクシーなどにより都市交通に大きな変化がみられれば、2040 年までに

自動運転が普及する可能性があると考えている。 

 

図 3-6 需要性とシナリオの関係 
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12. Self-driving cars: The next revolution（KPMG） 

本レポートは KPMGと自動運転研究センター（CAR）により 2015年に実施されたもの。調査では哲学者

や自動車会社、テック企業の幹部、政府関係者など 25 人以上に対するグループインタビューを通じて、

市場の力学や需要に至るまでの段階などに焦点を当てた検証を行っている。 

 

 

3つの導入シナリオを通じて、消費者の多くは、テクノロジーが十分に成熟し安全性に対するリスクが

なくなれば、喜んで自律走行車に乗るであろうことが示されており、ここでは、ほとんどの新技術の採用

は S字カーブに沿って進められるため、自動運転も同様の軌道をたどると考えられている。  

 

図 3-7 自動運転導入に向けたシナリオ 
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 ステークホルダー別の評価指標および評価方法の洗い出し 

3.2.1 フォーカスグループインタビュー 

 

自動運転に関する社会受容性の評価指標を析出するため、下記のグループを対象にフォーカスグ

ループインタビューを実施した。 

 

1) 日時 

① 2018年 3月 17日（土）10：00～12：00 

② 2018年 3月 17日（土）13：30～15：30 

③ 2018年 3月 18日（日）10：00～12：00 

 

2) 対象グループ 

１－1：30～40代の男性（利便性の高い駅徒歩圏居住者） 

１－２：30～40代の男性（郊外の駅端末バスの居住者） 

２－２：子育て世代の主婦層（郊外の駅端末バスの居住者） 

３－１：郊外居住の 75歳以上高齢者（都内の駅徒歩圏居住者） 

３－２：郊外居住の 75歳以上高齢者（郊外の駅端末バスの居住者） 

 

 

   

図 3-8 グループインタビューの様子 
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3) グループインタビューまとめ 

自動運転については、技術的な不信感に対するイメージが強く、また技術や事故に対する話に焦点化

しやすい傾向がある。逆に、自動運転の利用シーン（ライフスタイル等 MaaS 的な発想）は殆どなく、

高齢者対策、渋滞対策、環境問題等はジブンゴトとは考えにくいことが明らかとなった。 

また、自動運転の接触度がほとんどなく、新聞報道等の事故報道をベースに閉鎖的なイメージ形成が

されている可能性があるほか、高額なイメージが強いという傾向が見られた。 

 

インタビュー項目 主な意見 

①自動運転に抱く印象 運転が快適になるイメージのもの（11）、安全向上（7）、技術ワード（7）、

高齢者・田舎対策（5）、信頼できない（18）、事故発生時が不安（3）、

技術的に無理と断言（4）、期待感（2）、高い（6）、壊れやすい（4）、

遅い・とろい（5）、免許との関係等の疑問（3）、 

②自動運転の接触度 全ての人が試乗経験はない。ニュースを含め、テレビで自動運転の走

行動画を見た人はあまりいない。某自動車メーカーの CM をイメージ

する人が多い。 

③自動運転で変わる生活感 運転に対する楽しみを感じる人が多い。渋滞中の運転、長距離の高速

道路の運転、街中の込み入った狭隘道路、歩車混在道路での自動運転

稼働を希望（イヤなところが自動の発想）。概してレベル 5 に対するニ

ーズは低い。 

高齢者は迫られて興味を持っているが、生きているうちは無理と考え

ている。 

送迎からの解放は子供に対してはない（危ないので一人で乗せない）。 

安全性に対する疑問が強く、バス、タクシーの自動運転ができるなら、

そこから試したいとの回答（マストラ・MaaS からの自動運転化が受容

性を高める可能性がある）。 

④価格イメージと購入意向 LV3 は現在の所有車両の＋30～50 万円程度。 

LV4 と 5 では、概ね 500～1000 万円で不要との意見。 

⑤期待する効果 渋滞緩和や環境問題等。ジブンゴトではない。 

⑥最も嫌な課題 サイバー攻撃、メンテナンスへの不安（壊れやすい、パソコン感覚） 

⑦動画によるイメージ確認 自動運転の映像をしっかりと見た人は少なく、興味を示す。 

但し、遅い、怖い（窮屈）との感想を漏らす。 
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グループ名：１－1（30～40 代の男性：利便性の高い駅徒歩圏居住者） 

 Profile 想像する言葉、接触度 想像する世界 購入価格、理由 来ると思うか、期待、不安 映像コメント 今後の課題 

① ・41歳男性、未婚 
・両親と同居 
・車を運転することが好き 
・家族に交通事故の経験なし 

・運転手に代わり運転する 
・交通ルールを遵守した運転 
・目的地までが同じルートになり
そう 

・仕事とプライベートで車にはほ
ぼ毎日乗る 

・テクノロジーには関心あり 

・自由がなくなりそう 
・渋滞が増えそう、どちらかとい
うネガティブ 

・これからいろいろな問題が出て
きそう 

・時間を有意義に使うことができ
る 

・現在保有車：550万円 
・LV3：600万円 

LV4：600万円 
LV5：700-800万円 

・運転が好きなので必要ない 

・時間が有効活用できるが、どち
らかと言えばネガティブ 

・煽り運転がなくなり、運転ルー
ルが遵守される 

・自分で運転したいが、お酒が飲
めるとすれば魅力あり 

・人間のように臨機応変にスムー
ズな走行ができなさそう 

・事故減少については、数字で示
す必要あり 

・良いことだけでなく、悪いこと
も示すことが必要 

② ・44歳男性、既婚 
・妻と子の3人家族 
・主に週末の買い物で利用 
・接触事故を起こした経験あり 
 

・全自動で運転が楽 
・金額が高そう 
・事故時の責任が不安 
・誰でも運転できて安心 
・自家用車にはオートクルーズ機
能搭載 

・技術が確立されれば良いが事故
が不安 

・価格があがりそう 
・高齢者にとっては良い 
・便利になりそう、行きたい場所
に自動で連れていってくれる 

・現在保有車：240万円 
・LV3：245万円 

LV4：- 万円 
LV5：- 万円 

・今は必要ないが高齢者にとって
は良い 

・技術の確立が必要 
・高齢者にとっては良いが大事故
の懸念があり、どちらかと言え
ばネガティブ 

・完全自動運転は実現しないので
は、自動運転を自由に選択解除
できることも必要 

 ・利用者の安心感を高める必要が
ある 

 

③ ・37歳男性、既婚 
・妻と二人暮らし 
・家から会社が近く、主に買い物で利
用 

・テクノロジーには興味あるが安全性
が心配 

 

・将来は人間に代わって運転、駐
車等を安全に行ってくれる 

・現在は車両の起動修正や警報に
より危険を防止してくれる 

・人間の運転と合わせて安全性が
確保されるイメージ 

・テレビのニュースで見る程度 

・人間の足りない部分を補ってく
れそう 

・責任の所在が不明確となる、李
よする側の理解も必要 

・ドライバーの理解が必要 
・旅行時などに地域の情報が受け
取れる 

・現在保有車：180万円 
・LV3：250万円 

LV4：250万円 
LV5：250万円 

・安全性が保障されることが必
要、自動運転車が混在している
状態はかえって危険 

・娯楽などの情報発信に期待 
・都市部より郊外のほうが地形も
複雑なため不安 

・メーカー間にも明確な基準がな
いと乗り換え時に問題が生じ
るのでは 

 ・自動運転との責任区分を明確に
するべき 

・保険料が下がるなどのインセン
ティブが必要 

④ ・33歳男性、既婚 
・妻と子の4人家族、システムエンジ
ニア 

・原付バイクで事故の経験あり 

・自動駐車、車線の維持、自動ブ
レーキ、速度維持、交通標識の
認識 

・運転する時間を別の用途に当て
られることで、仕事の生産性が
上がるのかなというイメージ 

・週末に時々車を使う程度 

・時間が他のことに使え生産性が
あがる 

・事故が無くなるのは良い 
・コンピュータのウィスルなどバ
グの恐れ 

・クルマが自動的に歩行者を検知
して止まってくれる 

・現在保有車：300万円 
・LV3：350万円 
LV4：400万円 
LV5：700万円 

・実現されれば欲しいと思う 

・歩行者などの安全性の確保が不
安 

・情報セキュリティの対策に懸念
がある 

・最初は違和感があったが、しば
らくすると見慣れてきた 

 

・歩行者などへの情報発信が必要 

⑤ ・31歳男性、既婚 
・妻と子の3人家族、近く出産予定の
ため、車の買い替えを検討 

・認知症の祖父が交通事故の経験あり 
・駐車はそれほど得意ではない 

・運転の負荷やリスクを減少して
くれる 

・運転する時間を別の用途に当て
られる 

・車に運転支援機能はついていな
い 

・完璧な世界はないので不安、外
部からの操作が不安 

・個人情報の特定など不安はある
が、どちらかというと期待のほ
うが大きい 

・ 

・現在保有車130万円 
・LV3：240万円 

LV4：280万円 
LV5：400万円 

・レベル２であれば欲しい 

・移動時間が自由になる 
・外部からの操作されることが不
安 

・不安はあるが期待のほうが多き
い 

  

全体  ・車は主に週末のみの利用 
・自動運転により移動が楽になる
イメージ 

・安全性が向上されるイメージ 

・自動運転による事故やデータ管
理の問題を懸念 

・高齢者などの事故が減少 

・現時点であまり必要性を感じて
いない 

・LV３～４にあまり魅力を感じて
いない 

・完全自動運転の実現には懐疑的 
・人間が運転できる余地を残すこ
とも必要 

・目的地まで到達するのに時間が
かかりそうなど、スムーズでな
い印象 
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グループ名：１－２（30～40 代の男性：郊外の駅端末バスの居住者） 

 Profile 想像する言葉、接触度 想像する世界 購入価格、理由 来ると思うか、期待、不安 映像コメント 今後の課題 

① ・46歳男性、既婚 
・妻と子の3人家族、ハイヤー運転手 
・近くに両親が住んでおり６～7人乗り
の車を所有 

・交通事故（携帯を取ろうとして衝突）
経験あり 

・旅行などの長距離移動では車を使用
しない 

・自動ブレーキ、追随装置、LKA、
居眠り防止､オートクルーズ 

・あまりイメージできない、SFの
ような世界、 

・乗用車ではなくトラックが自律
走行する世界 

・人間らしい曖昧さが失われ窮屈 
・グーグルなどのメーカーが競争
しているイメージ 

・現在保有車：100万円 
・LV3：200万円 
LV4：300万円 
LV5：500万円 

 

・長距離は自動運転が便利だが市
街地などは専用レーンが必要 

・不規則なものが残る限り完全自
動運転は実現しないのでは 

・シェアが進むと車への価値感が
変化しそう 

 ・安全性を確保する必要がある 

② ・35歳男性、既婚 
・妻と子の3人家族 
・仕事で車を毎日利用 
・交通事故（信号待ちのときに衝突）経
験あり 

・決められた場所での利用 
・責任の所在が不明、まだ問題が
多い 

・高齢者にとって良い 

・自由がなくなりそう 
・責任の所在が不明確 
・2020年までに実現できるのか、
法律や保険が追い付いていな
い 

・現在保有車：- 万円 
・LV3：300万円 
LV4：300万円 
LV5：500万円 

・イレギュラーなものへの対応が
不安 

・路上駐車ができなくなると不自
由 

・事故は減ると思うが、ドライバ
ーの経験が不足するのでかえ
って危険 

  

③ ・35歳男性、既婚 
・妻と子の3人家族、毎日1時間の車通
勤、週末は買い物で車を使用 

・テクノロジーには興味があるがリス
クが不安 

・自動ブレーキ、衝突防止、車線
はみだし防止、誤発信抑制、オ
ートクルーズ 

・目的地まで運転してくれる、ハ
ンドルが無い自動車 

・安全性が向上する 
・運転が楽になる 
・事故のリスクがどうなるのか、
ロボットの暴走が怖い 

・現在保有車：300万円 
・LV3：300万円 
LV4：305万円 
LV5：320万円 

・悪天候や災害時においても全て
をコントロールできるのか疑
問 

・タクシー・バスなどの人件費削
減が期待できる 

・リスクがあるかぎり自動運転は
実現しない 

・頻繁に停車、減速しているイメ
ージ 

 

 

④ ・47歳男性、既婚 
・妻と子の3人家族 
・平日は毎日業務用車両を使用、週末は
買い物で車を使用、キャンプや登山で
ドライブをする 

・お酒を飲んでも飲酒運転になら
ない 

・目的地まで運転してくれる 

・目的地まで運転してくれる、お
酒も飲めるようになる 

・オートクルーズも他の車に影響
される、自動ブレーキが必要な
いときに作動する 

・現在保有車：- 万円 
・LV3：300万円 
LV4：300万円 
LV5：300万円 

・今は必要ないが高齢になれば欲
しくなるかもしれない 

・車を運転したい人がいるかぎり
完全自動運転は実現しない 

  

⑤ ・46歳男性、未婚 
・両親と同居、車通勤（片道30分）で
毎日車を使用する 

・もらい事故の経験あり 

・安全に運転できる、高齢者でも
安心して運転できる、事故が減
る 

・どこまで安全か疑問が残る 

・安全性が高まる、高齢者にとっ
ても良い 

・目的地まで運んでくれる 

・現在保有車：- 万円 
・LV3：300万円 
LV4：350万円 
LV5：500万円 

・自動運転がどの程度安全か分か
らない 

・物流コストの削減には期待でき
そう 

・法的な課題が解決されていない
など今のままでは実現しない 

・安全性向上のために実現してほ
しい 

 ・法律など様々な課題を解決する
必要がある 

全体  ・衝突防止など運転を支援してく
れるもの 

・目的地まで運転してくれるイメ
ージ 

・自由や人間らしさが無くなりそ
う 

・事故リスクや責任の所在が不明
確なことへの懸念がある 

・LV３～４にあまり魅力を感じて
いない 

・専用レーンなど規則的な環境で
の走行を支持 

・安全性向上や物流の課題解決に
期待 

・人間らしいスムーズな走行が期
待できずネガティブな印象 
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グループ名：２－１（子育て世代の主婦層：利便性の高い駅徒歩圏居住者） 

 Profile 想像する言葉、接触度 想像する世界 購入価格、理由 来ると思うか、期待、不安 映像コメント 今後の課題 

① ・48歳 
・大学生息子と２人暮し 
・日産近くの職場で自動運転の接触
多い 

・自動車で通勤もたまにあり 
・車は 1回/日で 2か所行く利用形
態 

・若いころに事故経験あり 

・便利、オートクルーズ、老人向
け、高い、WiFi、サロン、テス
ラ、日産、教習所、怖い、タクシ
ー、2025、グーグル、米国 

・日産でたまに自動運転の看板を
見るが、自動運転そのものを見
たことがない。 

・企業イメージはない 

・ｽﾄﾚｽﾌﾘｰ、渋滞割り込みがなくな
る、気持ちいい、職業ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰに
良い、運転好きはつまらない、
完全自動より途中の方が面白
い、自動運転は信用できないか
らｽﾄﾚｽが出るかも 

・高齢者に優しい社会 
・買い物では使いたくない 

・現在保有車両：650万円 
・LV3：500万円 

LV4：600万円 
LV5：800万円  

・LV5は2台目 
・国や地域よっては良いと思うが
東京は難しい 

・助成金が必要 
・日本は実験がやりにくそう。 
・LV5は2台目のクルマだと思う。 

・LV5の技術はできても“自動運転
社会”ができるかは疑問（きっ
とみんな買わないと思う） 

・酔っ払いを乗せるのは心配 
・田舎と海外ならあると思う。 
・試乗できる場所がないとわから
ない。 

・高齢者向けの運転技術のチェッ
クは必要だと思う。 

 

・肩が凝りそう 
・LV2で十分 
・体験試乗ができると良い 
 

・自動運転社会はあっても良いと
思うが、自分はいらない 

・渋滞緩和効果などの数字的な裏
付けが欲しい。 

・普及には助成金が必要だと思
う。 
・日本は試験走行がやりにくいと
思う。 

③ ・34歳 
・2歳の子供 
・おっとり系、運転がきらい 
・買い物に行くときに利用。 
・車は1回/日で2か所行く 
・若いころの事故経験あり 

・便利、楽、安全、サポート、最
新、危険 

・乗ってみたいし、興味もある 
・不安は強い 
・ニュースで見るくらい。日産の
イメージが強い。その他の企業
イメージはない 

・修理が大変（電子レンジの経験）
今の機械は複雑、新しいストレ
スになる。 

・でも、楽なイメージ 
 

・現在保有車：450万円 
・LV3：450万円 

LV4：600-800万円 
LV5：想像できない 

・必要性も疑問 
・実用できないと思う。安全が確
保できない。運転好きな人はダ
メ 

・SFの世界 
・渋滞は自分事だから楽になれる
のならよいと思う。 

・マンションだと駐車場がないの
で、うれしい。 

  

④ ・47歳 
・中高生の娘二人と4人家族 
・日中は買い物や近場でドライブ 
・運転が好き 
・1日で3回は車使用 
・追突された経験あり 

・未完成、憧れ、欲しい、運転した
い、壊れやすい、修理が大変（時
間とお金がかかる）、高い、期待
したい、日産セレナ 

・うまくいっていないイメージが
強い 
・日本の道・首都高では無理、ﾀｸｼ
ｰはあるかも 
・不安は強い。 
・新車購入を検討中のため、自動
運転情報も OEMのメルマガでよ
くみる。 

・ヤマト問題もあり、物流業界の
人手不足に有効だと思う。 

 ・現在保有車両：250万円 
・LV3：300万円 

LV4：350万円 
LV5：380万円（もっと高いかも
しれないが、それ以上ないらな
い） 

・実用化できないと思う 
・高そう 

・自転車の方が便利だと思う。エ
コなので、そのような点も見据
えて戦略が必要。 

・ゆりかもめも当初はよく止まっ
ていた。機械任せは信用できな
い。 

・自動運転は年寄りのためのも
の。 
・タクシーの自動運転は良いと思
う（逆に、運転手がいない方が
良い） 

・子供を一人で乗せることはあり
得ない。 

・主人と喧嘩した時に朝、K&Rは嫌
だ。 

・渋滞は自分事だから楽になれる
のならよい。 

・渋滞中の運転代行ならうれし
い。 
・この映像なら、追加で支払う価
格は10-20万円位と思う。 

 

⑤ ・36歳 
・中学生の娘と4人家族 
・週3回は通勤でクルマ。 
・平日は1回車利用、休日は送迎で
2-3回利用 

・事故経験ない 

・眠たくなる、便利、高い 
・企業イメージは日産、トヨタ 
・安全だと思うけど、つまらない 
・不安は強い。 
・NET・CMでよく目にする。 
 

・長距距離運転には良いと思う 
・短距離は複雑そうで逆にストレ
スが貯まる。 

・走るのが遅そうで、自分で運転
した方が早いと思う。 

・現在保有車両：340万円 
・LV3：350万円 

LV4：370万円 
LV5：1000 万円以上（欲しくな
い） 
必要ないと思う 

 

・LV2なら良いがLV3は心配。 
・子供を一人で乗せることはあり
得ない。 

・夫のお母さんの病院の送迎をし
てほしい 

・子供の送迎は苦痛ではない。大
事なコミュニケーションの場。 

・渋滞は自分事だから楽になれる
のならよい。 

・LV3以上は、遅そうだから嫌だ。 
・ブレーキのタイミングとかも心
配。自分の感覚に合っていると
嬉しいい。 

 

⑥ ・46歳 
・3人家族 
・運転はよくする 
・3回/日は車利用 
・免許は子供出来てから 
・自宅駐車場での事故経験 

・カメラ認識（故障対応の 2重構
造）、安全運転、発展途上の技術、
複雑な仕組み、老人に必要 

・不安は強い 
・商品化されたら徐々に信じると
は思うが・・・ 

・ニュースやTV徳嵩 
企業イメージはない 

・LV5はタクシーだと思う。 
・車間距離が一定で、渋滞緩和し
そう。 

・信号も自動化対応になるのか？ 
・故障車がでたらどうなるか心配 
・一時停止はうまくいくの？ 

・現在保有車両：350万円 
・LV3：400万円 

LV4：400万円 
LV5：1000 万円以上（タクシー
で利用するもの） 

・高いと思うから助成金が欲しい 
・軽自動車の自動運転は可能なの
か？ 

・LV5は業務用 

・ドラえもんの世界だと思う。 
・都心では無理 
・エコカーとセットなら良いと思
う。 

・バスなら専用レーンを入れれば
安心で良いと思う。 

・子供を一人で乗せることはあり
得ない。 

・駐車待ちがなくなるのはうれし
い。 

・ずっと25マイルでの走行はあり
得ない。もっと早く走ってほし
い。 

・サイバー攻撃は永遠の課題 
・関係機関のデータ共有が必要に
なると思うが、どう管理するか。 
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 Profile 想像する言葉、接触度 想像する世界 購入価格、理由 来ると思うか、期待、不安 映像コメント 今後の課題 

全体  ・概して接触度は低い 
・不安のイメージが強い（機械は
信用できない、誤作動がある） 

・家電感覚で修理が大変、壊れた
ら買い替えが必要とのイメー
ジ。 

・複雑なイメージ、壊れやすいイ
メージ（頭が良い＝壊れやすい） 

・複雑そうなイメージで使い勝手
が悪そう、また壊れたら修理が
難しいといった先端技術固有の
抵抗感が大きい。 

・ゆっくりの走行で移動時間が長
くなる不便さを感じている。 

・LV5については、マイカーとして
のニーズが低いものであった。
タクシーや業務車両としての活
用が現実的との認識であった。 

・LV３，４でも追加支払い意思額
は100万円以下と高くはない。 

・環境の訴求は良いと思う。 
・渋滞緩和効果も大事（数字で明
示できると良い）。 

・子供や弱者の送迎は抵抗が大き
い。 

・混在走行は難しく、専用レーン
走行のイメージが強い。 

・都内での走行実現は無理だと思
う人が多かった。 

・LＶ４，５はいらないとの意見が
多かった。LV2 で十分であると
の認識であった。 
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グループ名：２－２（子育て世代の主婦層：郊外の駅端末バスの居住者） 

 Profile 想像する言葉、接触度 想像する世界 購入価格、理由 来ると思うか、期待、不安 映像コメント 今後の課題 

① ・43歳、息子２人、夫の4人家族 
・家族でのスポーツ観戦や遠出旅行
が多く、クルマをよく利用する。 

・70歳の両親の面倒もみており、最
近父親が自動運転に興味を示す。 

・自分は必要に応じて車を利用して
いる。スピードを出すのは怖い
し、長距離の運転もイヤだ。 

・家は駅から30分くらい。 
・夫はバスで駅まで通勤している。 
・週三回は、息子を駅まで送迎。週
3 回以上は買い物でクルマを利用
している。 

・事故経験はスーパーでぶつけた程
度。 

・人間の代わりにどこまで運転で
きるの？、精度心配、高い、GPS、
安全性、メンテンスはどうする
の？、ナビゲーション。 

・興味はある。高速道路を代わり
に走ってほしい。 

・いつできるか？本当か？という
感じ。父はできないと言ってい
た。自分も当面はできないと思
っている。 

・もし、3年後に発売されたとして
もすぐには買わない。まずは様
子を見て、安全性を確認する。 

・あった方が良いとは思う。欲し
いとも思う。 

・自動運転に自分の運転のクセを
学んで欲しい。そうすると安心
かも。 

・専用道路が必要だと思うが、土
地がないのではないか。 

・事故が減ることはよいと思う。 
・夜行バスに良く乗るが、夜行バ
スは怖い。自動運転になれば良
いと思う。 

・CMで自動バックのを見た気がす
る。これも良いと思った。 

・男の人は自動運転に興味を示さ
ないと思う。 

・やはり、事故が心配。 
・2台目で所有するなら良いかも。 

・現在保有車両：180万円 
・LV3：280万円 
LV4：350万円 
LV5：500万円 以上 

・LV5 は 500 万円以上すると思う
から要らない 

・LV3,4なら欲しい。 

・自動運転社会は来ると思うが随
分先だと思う 

・年老いた母のことを思うと乗せ
てあげたい。 

・映像を見るとできるかなと思っ
た。 

 

② ・30歳 
・夫と3歳の娘の3人家族。クルマ・
は2台あり。 

・毎日買い物や公園へ車で行く。家
族旅行は車でよく行く。但し、本
人は車の運転は好きでないし、長
距離移動はイヤ。 

・駅からは徒歩で30分くらい。 
・事故経験は、子供のころに父の運
転で経験。暫くはイヤだった。 

・ハンドルやアクセルなしで走
る、日産、怖い、自動運転同士
なら安全？片方が普通の車なら
危険？、目的地まで行けるの
か？衝突回避 

・既にあると思ってた（日産の
CM）、追随走行や自動車間距離保
持が自動運転だと思ってた、絶
対に事故を起こしそうな感じ。 

・縦列の間隔はどれだけ必要？本
当にできるのかといった感じ。 

・制限速度でしか走ってくれな
い。 

・現在保有車：450万円 
・LV3：450万円 
LV4：450万円 
LV5：500万円 

・LV３，４で自分で運転するなら
要らない。 

・でも周りが乗っていれば欲しく
なるかも。 

 ・見慣れると良いと思った 
・最初はびっくりした。 
・映像で意識が変わる。 

 

③ ・45歳 
・高校生の息子 2 人と夫の 4 人家
族。 
クルマは1台保有。 

・本人も夫も車も運転は好き（子供
は電車好き）。ただ、最近は年のせ
いで面倒にはなってきたが。 

・週4-5回は車を利用。週2日は買
い物。家から駅まではバスで10分
くらい。 

・年末にバイクとの事故があった。
暫くはイヤだった。 

・自動運転は信用できない！もらい
事故がありそうで心配。 

・信用できない、誤作動ありそう、
システムトラブル、値段が高い、
眠りたくても眠れない（寝ても
良いと言われても）、タクシーや
ハイヤーの代わり、高齢者向け、
走りを楽しめない、スタイル（デ
ザイン）が良くなさそう、遊園
地の乗り物みたい 

・安全性能が重視で、デザインは
二の次のイメージ、遊園地の遊
具のようにコントロールされて
いて、自分の思った通りに「コ
ントロール」できない！ 

・座って監視していないといけな
いので疲れそう。任せきりにで
きないと思う。 

・高速道は自分で運転したいが、
細街路は自動運転に任せたい。 

・首都高で自動運転は絶対無理だ
と思う。 

・CMで縦列駐車を見てよいと思っ
た。これはできそうだと思った。
これはいいね。 

・自動運転は高いと思う。クルマ
に乗らなくなったら、別にバス・
タクシーでよいと思う。 

・保険がどうなるか心配。 
・高級そうで乗れないかも。 
・レンタカーとかで、必要な時だ
け借りればよいと思う。 

・現在保有車両：250万円 
・LV3：買わない 
LV4：買わない 
LV5：買わない 

・LV３，４であれば使用しないし、
LV5 ならバスやタクシーで十
分。 

 

・自動運転は空飛ぶ自動車と同じ
くらいの感覚。安全性能の確保
という点で怪しいと思う。 

・技術はできるかもしれないが、
普及しないと思う。 

・地方や田舎ならあるかもしれな
いが、都市部は無理だと思う。 

・ドライバー不足に有効な対策だ
と思う。長距離ドライバーにも
優しいと思う。 

・渋滞解消項目大きい。 
・心が優しくなれそう（運転中イ
ライラしないと思う） 

・眠くなりそう 
・職業ドライバーは仕事がなくな
るかも。 

・運転の楽しみがなくなる。 

  

④ ・43歳 
・高校と中学の息子と夫の 4 人家
族。 
車は2台保有。 

・夫は車好きだが、本人はそうでも
ない。高速道路の運転はイヤだ。 

・家族旅行に車で行くのが好き 
介護の仕事をしており、毎日車で
通勤。 

・息子の送迎を週2回程度実施。 
駅までは徒歩30分くらい。 

・友達のペーパードライバー達が自

・高速道路のような直線を走行す
るイメージ（専用道路？）、安全
面が気になる反面便利？、免許
が必要なのか線引きは？、自分
の運転技術の低下、事故やトラ
ブルが起きたらどうなるの？、
まだ少し非現実的？、実用化の
課題、価格は高い？、耐久年数
は？新しい技術への対応は？ 

・ドラえもんのイメージ、パソコ
ンと同じようにドンドンバージ
ョンアップが必要そう、直ぐに

・ドライバー免許は必要なのか？ 
・高速道路は自動運転に任せた
い。 
・高速の合流ができるなら、自動
運転は良いと思う。 

・ドラえもんのように、専用道路
のある世界なら良い。 

・雪道を自動運転が走ってくれる
と良い。 

・日産の営業マンが自動運転車を
勧めていた。 

・やはり、専用レーンが必要と思

・現在保有車両：200万円 
・LV3：250万円 
・LV4：300万円 
・LV5：500～800万円以上 
（LV5 は高そうなので、欲しくな
い） 
 

・20-30年はかかると思う。 
・公共交通の自動運転ならあるか
もしれない。 

・障害の方には良いと思う 
・事故は大事な話。 
・子供の操作事故はないか？ 
・引っ越し車両などがあった場
合、対面通行は可能か？ 

・免許は必要なのだろうか？ 
・認知症の人は無理だよね？ 
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 Profile 想像する言葉、接触度 想像する世界 購入価格、理由 来ると思うか、期待、不安 映像コメント 今後の課題 

動運転を欲しがっている。 
・駐車場でぶつけられたもらい事
故。 

型落ちしそう（1 年スパンで買
い替えでは？）、新・旧VERで事
故が起きないか心配、高そうで
不安。 

う。 
・ペーパードライバーの人も運転
できる。でも、生活が変わると
は思わない。 

⑤ ・39歳。 
・夫と3歳の娘の3人家族。車は１
台保有。 

・主人が運転嫌いで、いつも自分が
送迎や運転をしている。運転は嫌
いではない。旅行を年4回位する
が、いつも自分が運転している。 

・子供の保育園の送迎も、仕事も車
で、クルマ中心のライフスタイ
ル。 
自動運転は運転技能が落ちると
思う。 

・事故経験はなし。 

・自分で運転しなくてよいから
楽、信用できない、自分自身の
運転技術が下がりそう、アクセ
ルとブレーキの間違い事故がな
くなる、決まった道順しか走っ
てくれない、バグった時にどん
なことが起きるか心配 

・細街路を認識しない（裏道を走
ってほしい）、融通が利かない、
ルートの登録ができない、基本
的に自分で運転することの方が
良い。 

・本当に高速道路での合流ができ
るのか疑問。 

・自動運転と対話ができると良い
と思う。自分の思い通りに運転
して欲しい。ロボットでもよい
かも。 

・雨やヒョウの時も自動運転だと
良い。 

・ニュースで高速道路を自動運転
が走るのを見た。真っすぐな道
なら良いと思う。 

・運転嫌いの夫が運転してくれ
る。 
車検が短くなると思う。 

・維持費は高くなりそう。 
・タクシー代わりなら良いと思
う。 
・長距離移動も便利だと思う。 

・現在保有車両：130万円 
・LV3：160万円 
LV4：180万円 
LV5：高そうだから欲しくない 

 
・LV３，４であれば遠出の時に欲
しいと思う。 

・エリア限定ならあるかもしれな
い。 

・安心に車に乗車できることが大
事。 

  

全体  ・技術に対する不安（機械は信用
できない、誤作動がある）、融通
が利かない、安全重視で自由度
が低いといった印象が強い。こ
れが負のイメージになっている
と考えられる。 

・概して接触度は低い。 

・自動運転では、自分の思い通り
の運転であることを求める。機
械任せに抵抗あり。 

・自分が嫌なところ（道路や気象
条件等）は自動運転に任せる、
といった役割分担が求められて
いる。 

・所有しなくてもタクシーやレン
タカーで利用という考え方が支
持されやすい。 

・映像などで実物を見ることが大
事かもしれない。 

・LV３，４のニーズは低く、５で
は想定される価格が高そうで、
更にニーズが低くなった。 

・タクシーやバスの自動運転なら
あるかもしれない。公共交通で
自動運転が普及するということ
は、安全性が確保されていると
いうこと。責任も明確な感じが
する。雪道とか、自分が苦手な
ところを自動運転が運転してほ
しい。 

・安全に関する政府のお墨付きが
あると安心感も高まる。安全に
対する実績が大事。 

・サイバー攻撃は一番怖い。 
・子供や認知機能の低い人は一人
で乗せられない。 

・実感を持つ機会を与えることが
重要だと考える。 
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グループ名：３－１（郊外居住の 75 歳以上高齢者：都内の駅徒歩圏居住者） 

 Profile 想像する言葉、接触度 想像する世界 購入価格、理由 来ると思うか、期待、不安 映像コメント 今後の課題 

① ・77歳 

・妻と二人暮らし 

・クルマは1台保有 

・2回/週 買い物利用 

・人身事故を2回経験 

・どこまで自動？、運転者との責
任割合は？運転者の認知機能と
の関係は？（認知症でも運転で
きる？）、値段が高くなるので
は？車検の費用も上がるので
は？ 

・法整備が重要ではないかと思
う。 

・CM やニュースで便利になるイ
メージがある。一方で、マスコミ
では、最後にマイナスのイメージ
が協調されているように思う。 

・自動運転車と非自動の混在状態
が危険だと思う、自動運転に身を
任せるのは不安、生きてるうちは
無理であろう、 

・自動運転に乗ると、運転者の注意
力が低下すると思う。 

・またインフラにお金がかかりそ
うだ。財政緊縮の時なので難しい
と思う。 

・普及するなら田舎だと思う。人手
不足の分野でよいのではないか。 

・現在保有車両：170万円 

・LV3：買わない 

LV4：買わない 

LV5：買わない 

・LV３，４であれば使用しない
し、LV5ならバスやタクシーで
十分。 

 

・自動運転は高精度な機械だから壊
れやすいのではないか？ 

・運転しないから、眠くなるのでは
ないか？ 

 ・兎に角、自動運転の負の部分を
クリアしていくことが重要であ
る。 

② ・76歳 

・妻と二人暮らし 

・クルマは1台保有 

・クルマは好き。長距離ドライブも
よくする。 

・AIとか新しい技術も関心があり。
ipadも使いこなしている。 

・SUVやFCVにも関心がある。 

・踏切事故経験あり 

・これから取り入れたらよい・ナ
ウい！、今話題になっている、
事故が起きにくい、安全である、 

・あれば良いと思う、ニュースで
も事故が無くなると聞いてい
る。 

・マニュアル運転好きにはダメで
あろう（受け入れられない）。 

・安全性能が上がるが、値段も高
くなりそう。 

・市場に出回るのは時間がかかる
と思う。 

・外車だとクルーズコントロール
で 200km/h 設定もできて便利、
こんな風に自由な速度設定がで
きると良いが、多分できないであ
ろう。 

・車庫入れをしてくれると良い。運
転の嫌な部分を代理してほしい。 

・タクシードライバーの失業は増
えると思う。 

・自動運転ブームはメーカーの販
売戦略だと思う。 

・法整備が重要だ。 

・現在保有車両：650万円 

・LV3：750万円 

LV4：800万円 

LV5：850万円 

 

・テクノロジーの進化は活用すべき
である。 

・高齢者や子供には良い乗り物だと
思う。 

・企業が保有するなら良いと思う。
一般市民の保有物ではないと思
う。 

・楽だと思う。 

それほど感動はない。  

③ ・78歳 

・妻と二人暮らし 

・クルマは1台保有 

・クルマは嫌いではないが、特にド
ライブとかはしない。若いころか
らクルマは使わない 

・事故経験は半年前にあり 

・自動運転については、ドライブア
シストがついているが効かなか
った経験がある。 

・事故経験3回（対タクシー、あた
り屋、引越車との接触） 

・本当に安全か？、本当に信頼で
きるか？、先端技術を駆使、値
段が高い、速度が落ちて時間が
かかる、感度の鈍い老人向き、
面白い是非試してみたい 

・専用レーンが必要になると思う。 

・若者のクルマ離れや、日本の公共
交通整備率が高いことを考える
と、自動運転はバス・タクシーに
導入すればよいのではないか？
クルマの台数を減らすことも大
事だと思う。 

・米国のHOVレーンのように、自
動運転専用レーンをつくっては
どうか？ 

・現在保有車両：450万円 

・LV3：550万円 

LV4：650万円 

LV5：700万円（自分には不要、
運転に自分が関わりたいから） 

・自動運転になるとみんなが公共交
通代わりに利用し、逆に渋滞が増
えると思う。 

・結局、自動車中心の社会になると
思う。歩行者には良くない環境に
なるのではないか。 

・PC のようにサイバー攻撃は心配
だ。 

・やはり値段が高くなるのではない
か？ 

・市場が成長すれば良いのではない
か？狙い目は、バスや物流ではな
いか。車両価格も高いであろうか
ら、マイカーからはないと思う。 

 ・クルマを乗る理由には、「楽し
い」もあると思う。運んでもら
うだけでは、楽しくない。 

④ ・79歳 

・妻と二人暮らし 

・クルマは1台保有 

・運転は好き 

・テクノロジーに関心あり 

・年を取ってから緊張して運転する
ようになった 

・自動運転は面白くない印象がある 

・もらい追突1回、追突１回、人身
（対子供）1回 

・便利、道路の整備、事故防止、完
全自動運転の場合何年かかる
か？、事故を起こした場合の修
復 

・道路の形状が変わると思う。 

・複雑な機構のため、事故時の修
復が難しいのではないか？ 

・自分で運転したい時は運転がで
きる仕組みが良い。 

 

・現在保有車両：240万円 

・LV3：280万円 

LV4：320万円 

LV5：350万円（自分には不要、
運転に自分が関わりたいから） 

・ポイントはコストダウンを進める
ことである。 
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 Profile 想像する言葉、接触度 想像する世界 購入価格、理由 来ると思うか、期待、不安 映像コメント 今後の課題 

⑤ ・75歳 

・妻と二人暮らし 

・クルマは1台保有 

・免許は金沢勤務中に取得。中年に
なってからも取得 

・運転はゴルフに行く時くらいであ
まりしない 

・妻の送迎を月3-4回程度 

・事故経験はない 

・自動運転になったら運転止め
る、機械任せは嫌い、性格的に
完全自動運転になったら任せっ
きりになる 

・完全自動運転はいらない、機械
任せの生き方は良くないと思
う。 

・混在時の安全のため、若葉マーク
のように、“自動運転マーク”が
欲しい。 

・物流システムとして、高速道路で
先行的に導入するのが良いと思
う。経済効果もあると思う。 

 

・現在保有車両：300万円 

・LV3：― 

LV4：― 

LV5：― 

・何れも個人で買うつもりはな
い 

・営業車として利用することは
あるが、企業が保有して営業・
事業するイメージだと思う 

   

全体  ・技術的な安全性、信頼性に対す
る懐疑心が強いが、あったら良
いと思うとの認識である。 

・保険は故障などに対するサポー
ト体制への疑問が強い。 

・自動運転に対する技能低下の心
配、失業問題、またインフラ整備
の無駄遣い的な発想が反対意識
に影響していないか？ 

・自分の運転したくないところを、
運転してほしいとの発想がある。 

・公共交通への導入を受容する意
識である。 

・LV5に対するニーズが低い。 

・LV３，４の支払い意思額は100-

150万円程度。 

・LV3で事故を起こしたら、誰の
せいかとの議論が出た。 

・高精度な機械で壊れやすいイメー
ジが強い。 

・マイカーでなく、物流などの業務
交通への展開が現実的との意見
であった。 

・映像を見るとみんな食入るよ
うに見ていたが、意見はあま
り出なかった。 
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グループ名：３－２（郊外居住の 75 歳以上高齢者：郊外の駅端末バスの居住者） 

 Profile 想像する言葉、接触度 想像する世界 購入価格、理由 来ると思うか、期待、不安 映像コメント 今後の課題 

① ・77歳男性、既婚 

・妻と二人暮らし 

・車での遠出はあまりせず２～３
回/週の買い物で利用、海の近く
に居住 

・80 歳まで免許返納せず運転し
たい 

・運転が楽になる 

・事故が少なくなる、年齢に関係
なく車が運転できる 

・車体価格が高くなる 

・事故の責任区分が不明確 

・自動運転車の試乗経験なし 

・交通事故は無くならない、完全
自動運転はSFのような世界 

・現在保有車：-万円 

・LV3：350万円 

LV4：600万円 

LV5：1000万円 

・LV５なら1000 万程度かかりそ
う、買うかどうかは別 

・あと2年（2020年まで）で実現
するのか疑問 

・事故防止機能は欲しいが完全自
動運転は必要ない 

 ・LV３までは欲しい、世の中的に
は進むだろうが LV５は必要な
い 

② ・76歳女性、既婚 

・夫と二人暮らし、夫が免許を持
っていないため夫の病院への
送り迎えや買い物でほぼ毎日
車を利用 

・家から駅までバスが運行してい
るが便が少ない、免許返納は考
えていない 

・発進時に衝突事故経験あり 

・AIに任せる運転に不安がある、
誤作動の不安がある、小回りが
きかない 

・長距離運転時は疲労が軽減でき
る、事故が減る、 

・緊急時の対応に不安が残るがア
シスト機能付きの自家用車で
衝突防止などを実感 

・誤作動、人間のような柔軟な対
応ができない 

（ナビがドライバーの癖を学習
しているが、誤った内容も学習
することはないのか？） 

・現在保有車：270万円 

・LV3：200万円 

LV4：250万円 

LV5：300万円 

・現行のLV2まで価格が下がれば
LV５を購入する、年金で買える
よう補助が必要 

・救急車代わりになる、タクシー
がつかまらない早朝などで便
利 

・完全自動運転は必要ない 

・AIは誰が管理するのか、統一さ
れた社会は嫌い 

・かえって渋滞が酷くなるので
は、信号はどうなる？ 

 ・管理されることへの不安を解消
することが必要 

③ ・76歳男性、既婚 

・駅から２ｋｍ離れた場所に妻と
二人暮らし、元会社役員 

・普段は買い物で利用、1回/２～
3カ月福島まで車で移動 

・乗る乗らないに係らず免許は持
っていたい 

・高速道路や幹線道路では有効 

・10 年後には実現、20 年後には
目的地を入力や音声認識だけ
で行けるようになる 

・自動運転車の試乗経験なし 

・道路整備が進んでいない田舎で
のイメージができない 

・一人1台となり車が増える 

・現在保有車：- 万円 

・LV3：300万円 

LV4：400万円 

LV5：500万円 

・現行＋300 万程度なら購入す
る、普及による低廉化に期待 

・物流コストの削減、人との接触
の煩わしさは減る 

・LV４～５は必要ない、完全自動
運転は人間のメンタリティが
受け入れない 

・日本の産業構造が変わる 

・事故削減だけであれば LV２の
精度を高めることで十分 

 

④ ・76歳男性、既婚 

・妻と二人暮らし 

・旅行はほとんど車で移動、普段
は買い物で利用するが最近は
健康のため自転車を利用 

・免許返納は考えていない 

・一ヵ月ほど前に衝突事故経験あ
り 

・老人や田舎の交通弱者が利用す
るには便利、都会では必要ない 

・責任の所在を明確にするための
法整備が必要 

・高齢者の事故が減少する、車の
価格が高い 

・自動運転によりかえって渋滞す
るのでは、信号や歩行者との関
係がどうなるのか 

・公共交通の不便な田舎のほうが
必要 

・自家用車がなくなる世界 

・現在保有車：200万円 

・LV3：300万円 

LV4：500万円 

LV5：700万円 

・700万程度であればLV５を購入
する 

・田舎など課題があるところでの
活用に期待 

・公共が所有して役立てることが
必要、自家用車が無くなる 

・アシスト機能は欲しい 

・全て自動運転にならないかぎり
却って危険 

 ・公共交通や田舎から進めること
が必要 

⑤ ・80歳女性、既婚 

・夫と二人暮らし、夫は 70 歳の
ときに免許返納 

・月２～３回娘に会うため東京に
行く、スキーや登山を楽しむな
ど行動的な性格 

・免許返納はしない、認知能力を
維持するため日々努力してい
る、妹が交通事故の被害経験あ
り 

・安心できない、狭い道路や歩行
者に注意が必要 

・価格が問題 

・オートパーキングを体験し効果
を実感 

・規格にはまっているようなイメ
ージ、面白味がない 

・現在保有車：280万円 

・LV3：250万円 

LV4：300万円 

LV5：350万円 

・現行のLV2まで価格が下がれば
LV５を購入もあるが必要性は
ない 

・自動運転の維持管理や修理にコ
ストがかかる 

・未熟練者が増えるため危険 

・完全自動運転は必要ない、人間
の価値がなくなる 

 ・運転することの喜びや人間らし
さを奪ってはならない 

全体  ・機械に全てを任せることへの不
安がある 

・衝突防止やオートパーキングな
どの運転支援機能は評価 

・自動運転により混雑が増え、交
通事故もなくならない 

・自由が少なくなるイメージ 

・高齢者でも買えるようなインセ
ンティブが必要 

・普及による低廉価に期待 

・アシスト機能には期待するが、
完全自動運転は必要ない 

・人間性を奪われるようで統一さ
れた社会は嫌い 

・自動運転技術の進展は認めつつ
も必要性を感じていなかった 
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 ステークホルダー別の調査方法の有効性に関する比較検討 

 先述の既往研究が示す社会受容性の特性、及び本調査で実施したフォーカスグループイ

ンタビュー調査で得られた知見を踏まえ、社会受容性の特性を以下のように整理する。 

・受容性の定義 

 自動運転の社会受容性に関する明確な定義を示したものはなかった。一般的には、自動運

転の購入意向や社会に普及することの賛否態度を受容性とみなすものであり、主に対市民

を対象とするものであった。 

・受容性の特性 

（一般市民） 

 性・年齢別、運転免許の有無別による自動運転への受容性を把握するものであった。ま

た交通事故の経験により、自動運転への賛否態度が異なることが示されている。また、実

証実験そのものへの賛否態度は自宅周辺は嫌、安全運転性能への確約を求めることもの

が多かった。 

  また、市民の技術リテラシーも受容性に影響を及ぼすものとなっている。 

（タクシー・バス事業者） 

 レベル３までの自動運転は、交通事故の削減や労働力不足の視点から好意的にとらえ

ているが、レベル４以上では、シンギュラリティに匹敵する危機感を持つ事業者が多い。 

・受容性向上の秘策 

  自動運転車両の性能や開発状況を正確に知ってもらうことで、その受容性が高まると

の意見がある。 

  また、交通事故に対する責任所在を明確にすることで事故時の安心感を高めることも

重要である。 

  さらに、道路交通に対する悪影響を懸念する意見もあり、交通問題を引き起こすのか否

かの実態を明示することも必要である。 

  さらに、体験試乗により、自動運転に対する受容性が高まるとの指摘がある。 
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 社会受容性に関する調査計画案の作成 

 

 社会受容性を高める情報と発信方法などを検討し、その有効性を示すことが本調査の目

的である。 

 新聞やニュースでも自動運転に関する報道が取り上げられる回数が増加しており、それ

により社会受容性も増加傾向にあると考えられる。そのため、自動運転に対して比較的賛成

と回答する人が多く，反対側のサンプル数が少なくなることが想定される。受容性を高める

ための方策を検討するためには、反対者のサンプルもある一定数必要であることから、本調

査では、自動運転の受容性で回答者のスクリーニングを行うこととした。 

 スクリーニングに用いた調査は以下の 3問であり、回答は「とても当てはまる」から「全

く当てはまらない」の 5件法で尋ねた。配信条件は以下のとおりである。 

 

 

【スクリーニング調査項目】 

１．自動運転（走行走行）が実現した社会が到来することに対して賛成しますか。 

２．自動運転技術の搭載した自動車を購入したいと思いますか。 

３．自動運転技術の搭載した無人タクシーやバス，カーシェアリング車両を利用したいと思

いますか。 

 

 

【回答者の属性等】 

 性別：男女 

 年齢：20歳～79歳 

 地域：首都圏（1都 6県） 

 回収数：3万件 
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 本調査ではスクリーニング調査の問１の回答の割合が均等になるように回答者 900 名を

募った。本調査の主な項目は以下のとおりである。 

 

【本調査項目】 

 個人属性 

 事故の経験 

 自動車のリスク認知 

 保有自動車の運転支援技術の搭載の有無 

 運転支援技術搭載車や自動運転車の試乗経験の有無や試乗の希望 

 新製品等の情報入手方法 

 自動運転に対する期待や心配 

 自動運転の知識の有無 

 自動運転車両の購買意向 

 無人タクシー等の利用意向 

 

調査結果は、5.4.1に示す。 
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 ネット風評調査 

 

近年の代表的な情報化イノベーションとして、インターネット媒体における風評調査を

取り上げる。分析にあたっては、新聞報道とソーシャルメディアに出現する語の類似性を検

討し、社会意識およびインターネット媒体の中で、自動運転や自動運転技術が、他のどのよ

うな事柄や表現と関連づけて扱われているかを析出することを目指す。 

 

3.5.1 新聞記事分析 

分析対象ファイルの作成にあたっては、『日本経済新聞』の 2017年 6月 1日から 2017年

12 月 15日までの記事から、本文に「自動運転」を含む記事を抽出した。この結果、242件

の記事が分析の対象として得られた。 

 

1. テーマ分類について 

新聞記事の内容を分析するための最初の段階として、分析対象として得られたものがど

のような記事群かという全体像をつかむため、記事内容を下記の通り分類した。 

表 3-2 テーマ分類 

技術動向 74件 30.6% 

社会動向 90件 37.2% 

事実報道 75件 31.0% 

イベント情報 3件 1.2% 

合計 242件 100.0% 

 

社会的動向が 37.2％と全体の 4 割近くを占めるものの、新聞記事については、全体的に

各テーマがバランス良く掲載されている特性が明らかとなった。 

 

 

図 3-9 テーマ分類別割合  

30.6% 37.2% 31.0% 1.2%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

技術動向 社会動向 事実報道 イベント情報
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2. 内容分析について 

それぞれのテーマ分類ごとに主題やキーワードを整理し、新聞記事における内容分析を

行った。 

 

3) 技術動向について 

技術的動向においては、自動運転車のレベルや機能に関する記事か 36.5％と最も多く、

それに次いで、AIや IoTというキーワードとともにビッグデータに関する記事が 21.6％

と多く見られた。その他、要素技術に関する記事においては、５Gなど通信技術の進展と

ともに語られる傾向が明らかとなった。 

実際の記事中では「全てのものが自動で動く自動化社会の基盤になる。」や「自動運転

の普及を見据えた自動車業界では、すでにデータをめぐる攻防が始まった。」などといっ

た表現がみられた。 

 

表 3-3 技術動向のキーワード分類 

自動運転車 27件 36.5% 

ビッグデータ 16件 21.6% 

位置情報 7件 9.5% 

画像認識 6件 8.1% 

センサー 5件 6.8% 

通信技術 9件 12.2% 

価格 3件 4.1% 

その他 1件 1.4% 

合計 74件 100.0% 

 

経済産業省が自動運転技術の開発を加速するため、走行映像を中心に自動車各社や部品

メーカーが集めたデータを開示するよう要請するなど、官民で画像解析データの集約を急

いでいる実態などが示されている。 
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図 3-10 技術動向のキーワード別割合 

 

技術動向に関する主な記事内容について整理した結果、以下の特徴が得られた。 

 

 

 

  

36.5% 21.6% 9.5% 8.1% 6.8% 12.2%4.1%1.4%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

自動運転車 ビッグデーター 位置情報 画像認識

センサー 通信技術 価格 その他

 人工知能（AI）や IoTなどビッグデータの動向、 ５Gなど通信技術の進展 

 自動運転車のレベルなど人の関与のありかたに関する議論 

 販売価格の低廉化など自動運転の技術的普及に関する情報 
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4) 社会動向について 

社会的動向においては、資本提携や買収など企業連携に関する記事が 35.6％と最も多

くみられ、自動運転を見据えた自動車産業の再編が進んでいることがわかる。それに次い

で、成長戦略に関する記事が 27.8％と多く、日本をはじめとする各国で自動運転を戦略

的に位置付ける動きがみられた。 

また、自動運転車の安全基準や規制緩和など法制度に関する記事が 16.7％と多いほか、

保険制度の見直しなど自動運転のリスクに関する記事がみられた。 

実際の記事中では「夢の技術とされていた完全自動運転に向けて国内外の企業が競い

合い、実用化を急いでいる。」や「日本ではデータ共有の事業モデルが発展しておらず、

何を法的に保護すべきか見えづらい」などといった表現があった。 

 

表 3-4 社会動向のキーワード分類 

法制度 15 16.7% 

保険制度 2 2.2% 

成長戦略 25 27.8% 

企業連携 32 35.6% 

高齢化 4 4.4% 

人手不足 7 7.8% 

その他 5 5.6% 

合計 90 100.0% 

 

 

図 3-11 社会動向のキーワード別割合 

 

  

16.7% 2.2% 27.8% 35.6% 4.4%7.8% 5.6%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

法制度 保険制度 成長戦略 企業連携 高齢化 人手不足 その他
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社会動向に関する主な記事内容について整理した結果、以下の特徴が得られた。 

 

 

 

 

 

  

 安全基準など法的整備や、事故など法的責任の整理 

 自動運転技術の開発を見据えた企業の買収、提携情報 

 高齢化や人手不足など課題に対する解決としての自動運転への期待 

  

 自動運転車のレベルなど人の関与のありかたに関する議論 

 販売価格の低廉化など自動運転の技術的普及に関する情報 
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5) 事実報道について 

事実情報については、実証実験の実施等に関する記事が 64.0％と最も多く、日本各地

で自動運転の実現に向けた取組が進んでいることがわかる。また、新車発表や展示会など

企業に関する情報 29.3％となっており、あらゆる分野で自動運転をテーマとした取組が

活発化していることがうかがえる。 

実際の記事中では「自動運転技術は事故抑制や渋滞の緩和を図るうえで不可欠。安全性

を確保しながら円滑に実験を行えるようにしたい」などの表現があった。 

 

表 3-5 事実報道のキーワード分類 

事故 2件 2.7% 

実証実験 48件 64.0% 

企業情報 22件 29.3% 

その他 3件 4.0% 

合計 75件 100.0% 

 

 

図 3-12 事実報道のキーワード別割合 

 

  

36.5% 21.6% 9.5% 8.1% 6.8% 12.2%4.1%1.4%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

自動運転車 ビッグデーター 位置情報 画像認識

センサー 通信技術 価格 その他
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事実報道に関する主な記事内容について整理した結果、以下の特徴が得られた。 

 

 

 

6) 賛否について 

新聞記事に関しては、全体的に各主題がバランス良く掲載されており、その多くが客観

的な事実報道など中立的な立場からの記載が多いという特徴がみられた。 

 

 

表 3-6 賛否分類 

ポジティブ 88件 36.4% 

ネガティブ 32件 13.2% 

中立 122件 50.4% 

合計 242件 100.0% 

 

 
図 3-13 賛否別割合図 

 

  

36.4% 13.2% 50.4%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

ポジティブ ネガティブ 中立

 日本のほか世界各地での実証実験の実施に関する報道 

 コンセプトモデルや新車発表、展示会など企業の取組に関する情報 

 行政窓口における手続きの円滑化や大学における共同研究などの動き 



173 

 

賛否に関して整理した結果、以下の特徴が得られた。 

 

 

 

 

  

 高齢者らの利便性向上や中山間地域など交通不便地での活用への期待 

 自動運転ビジネスが国や企業の成長戦略につながることへの期待 

 法整備の必要性や自動運転におけるリスク、保険制度の見直しに対する課題 

 自動運転技術の安全性や交通事故の責任の所在に対する懸念 
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3. 新聞記事まとめ 

1) 自動運転に関する課題 

自動運転については、高齢化や人手不足、渋滞解消など課題解決への期待がみられる

ものの、中にはビッグデータ社会におけるセキュリティへの懸念や法整備の必要性など

が示されており、自動運転の普及に向けた課題が示されていることが注目される。自動

運転が社会に受容されるためには、自動運転の評価指標を明確にし、法制度の整備など

を進めていくことが重要となると思われる。 

 

 自動運転技術に関しては、交通事故削減につながるとの期待がある一方、通信シス

テムの安全性において、システムに侵入するハッキングなどのサイバーリスクを指

摘する意見がみられた。 

 高齢ドライバーによる死亡事故原因では、ブレーキとアクセルの踏み間違えなど操

作が適切でながったケースが最も多く、自動運転が交通事故の削減や渋滞の緩和を

図る上で不可欠とされている。 

 運転手が不要なライトシェアであれば固定費の８割近くを占める人件費が不要にな

るなど、タクシー業界は運賃で太刀打ちできなくなる可能性が指摘されている。 

 

2) 自動運転に関するトレンド 

自動運転車の開発においては「完全自動運転」を見据えた開発のほか、コネクテッド

カーなどによる「サービスとしてのモビリティ（MaaS）」といったテーマが拡がりつつ

ある 。社会受容性の醸成にあたっては、移動時の快適性や安全確保に主眼を置くだけ

でなく、新たなモビリティサービスにおける幅広い取組みも視野にいれて検討を進めて

いく必要がある。 

 

 ライドシェアやカーシェアなど自動運転によるシェアリングの実現を目指し、さま

ざまな企業が同市場への参入活動を活発化している。なかでも、トヨタ自動車とＮ

ＴＴがコネクテッドカーで連携するなど、業種の垣根を越えた交流が始まってい

る。 

 ロボットタクシーをめぐってはウェイモがアリゾナ州で公道実験を始めるなど、20

年以降とみられていた一般市民の利用を想定した実用化が早まる可能性も高まって

きている。 
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3.5.2 Twitter 及びブログ投稿分析 

SNSのうち、Twitter及びブログの具体的な投稿を目視確認する分析を実施した。分析

の対象期間及び対象媒体は以下の通りである。 

 

対象期間：2016/10/1～2017/12/15 

対象媒体 

 Twitter（10%サンプリング） 

 Blog 

 

表 3-6 抽出件数 

2016/10/01～2017/9/30 

 Twitter Blog 合計 

抽出件数 95,680件 28,086件 123,766 件 

対象件数 
32,040件 

(53.3%) 

28,086件 

(46.7%) 
60,126 件 

読込数 50件 50件 100件 

 

2017/10/1～2017/12/15 

 Twitter Blog 合計 

抽出件数 27,718件 5,852件 33,570 件 

対象件数 
14,379件 

(71.1%) 

5,852件 

(28.9%) 
20,231 件 

読込数 150件 150件 300件 

※Twitterは、抽出件数のうち、51 文字以上の投稿を対象件数とした。 

※()内は、対象件数の媒体比率である。 

 

【統計学的に適切なサンプル数について】 

母数を 365億投稿（1日 1億投稿とした場合）、95%信頼区間・母比率を 0.5（市場調

査における標準的な設定）としたとき、 

– 誤差を 5%としたときに必要なサンプル数は 385.16投稿  

→ 定性的な読み込みでは 400投稿を対象に実施。 

– 誤差を 3%としたときに必要なサンプル数は 1,068.11投稿 

– 誤差を 1%としたときに必要なサンプル数は 9,605.00投稿 
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表 3-7 検索条件 

検索ワード 除外ワード 

自動運転 

自動走行 

無人運転 

無人走行 

セルフドライビング 

ｾﾙﾌﾄﾞﾗｲﾋﾞﾝｸﾞ 

オートパイロット 

ｵｰﾄﾊﾟｲﾛｯﾄ 

スマートドライブ 

ｽﾏｰﾄﾄﾞﾗｲﾌﾞ 

サポカー 

ｻﾎﾟｶｰ 

テスラ 

ﾃｽﾗ 

トヨタ セーフティセンス 

ﾄﾖﾀ ｾｰﾌﾃｨｾﾝｽ 

プロパイロット 

ﾌﾟﾛﾊﾟｲﾛｯﾄ 

ホンダ センシング 

ﾎﾝﾀﾞ ｾﾝｼﾝｸﾞ 

アイサイト 

ｱｲｻｲﾄ 

クルーズコントロール 

ｸﾙｰｽﾞｺﾝﾄﾛｰﾙ 

 

RT 

bot 

ご成約 

ご契約 

ご来店 

見積 

試乗 

商談 

出品 

落札 

決済 

列車 

航空 

飛行機 

電車 

車両 

ゆりかもめ 

コンパス 

ニコラテスラ 

ニコラ 

キルテスラ 

キル 

エジソン 

ノイトラ 

 

リリカ 

マルコス 

エレナ 

ネロ 

ジャンヌ 

コクリコ 

忠臣 

ガチャ 

キャラ 

課金 

強化 

攻略 

デッキ 

宝具 

罠 

トラップ 

新茶 

スプリンター 

テスラちゃん 

テスラさん 

テスラくん 

テスラ君 

FGO 

テスラコイル 

吸汗速乾 
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１．Twitter 投稿分析 

Twitter投稿の分析結果を以下に示す。 

• 性別：男性の比率が約 9 割。もともと自動運転に関する関心は男性のほうが高いこ

とが起因すると推測 

• 年代：20代が約 5割、20～40代が約 8割を占めており、若い層の関心が高い。 

• ポジネガ判定：ネガティブ投稿がやや多い。 

 

・ 性別 

男性 108件 89.3% 

女性 13件 10.7% 

総計 121件 100.0% 

 

 

図 3-13 性別の割合 

 

・ 性別（推定含む） 

 

男性 130件 89.7% 

女性 15件 10.3% 

総計 145件 100.0% 

 

 

図 3-14 性別の割合（推定含む） 

  

89.3% 10.7%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

男性 女性

89.7% 10.3%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

男性 女性

※推定分 

男性 22 件 

女性 2 件 

小計 24 件 
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・ 年代 

10代 3件 6.8% 

20代 21件 47.7% 

30代 7件 15.9% 

40代 8件 18.2% 

50代 3件 6.8% 

60代 2件 4.5% 

小計 44件 100.0% 

不明 156件  

 

 

図 3-15 年代別の割合 

 

・ 年代（推定含む） 

10代 3件 4.8% 

20代 30件 47.6% 

30代 15件 23.8% 

40代 9件 14.3% 

50代 4件 6.3% 

60代 2件 3.2% 

小計 63件 100.0% 

不明 137件  

 

図 3-16 年代別の割合（推定含む） 

6.8% 47.7% 15.9% 18.2% 6.8%4.5%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

10代 20代 30代 40代 50代 60代

4.8% 47.6% 23.8% 14.3% 6.3%3.2%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

10代 20代 30代 40代 50代 60代

※推定分 

20 代 9 件 

30 代 8 件 

40 代 1 件 

50 代 1 件 

小計 19 件 
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・ ポジネガ判定  

ポジティブ 94件 47.0% 

ネガティブ 106件 53.0% 

総計 200件 100.0% 

 

 

図 3-17 ネガポジ判定 

 

A) 自動運転の導入条件の記載があった投稿の詳細分析 

条件の記載のあった投稿 29件を対象に、条件の詳細分析を行った。結果、走行車両及

び走行場所に関する意見が最も多く、社会的有用性、技術の発展、安全性向上などの順と

なっている。 

表 3-8 条件別分類１ 

走行車両及び走行場所 9件 31.0% 

技術の発展 4件 13.8% 

安全性向上 4件 13.8% 

社会的有用性 5件 17.2% 

意識転換 1件 3.4% 

制度面の支援 3件 10.3% 

運転の楽しみ 2件 6.9% 

車両価格 1件 3.4% 

総計 29 件 100.0% 

 

図 3-18 条件別の割合 

 

47.0% 53.0%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

ポジティブ ネガティブ

31.0% 13.8% 13.8% 17.2%

3.4%

10.3%

6.9%

3.4%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

走行車両及び走行場所

技術の発展

安全性向上

社会的有用性

意識転換

制度面の支援

運転の楽しみ

車両価格
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表 3-9 条件別分類２ 

分類 1 分類 2 有効件数 比率 

走行車両及
び走行場所 

1 
走行場所または走行車両の限定（高速道路の
トラック、バイパスなど） 

4件 13.8% 

2 全車両の自動運転化が前提 3件 10.3% 

3 ネットワーク化が前提 1件 3.4% 

4 インフラなど周辺環境の整備が必要 1件 3.4% 

技術の発展 5 不足する技術等の発展が必要 2件 6.9% 

6 自動学習による AIの活用が必要 1件 3.4% 

7 高精度の GPSが前提 1件 3.4% 

安全性向上 8 事故確率が低い根拠が必要 0件 0.0% 

9 微妙な瞬間での倫理的判断の基準が必要 1件 3.4% 

10 歩行者、自転車の安全性担保が必要 1件 3.4% 

11 運転マナー向上が前提 1件 3.4% 

12 ドライブレコーダーの普及が必要 1件 3.4% 

社会的有用
性 

13 社会的必要性の認識 1件 3.4% 

14 高齢社会への対応 3件 10.3% 

15 採算性の担保が必要 1件 3.4% 

意識転換 16 移動の効率化に対する社会的合意が必要 1件 3.4% 

制度面の支
援 

17 社会的制度が必要（事故所在等） 2件 6.9% 

18 免許制度は必要 1件 3.4% 

運転の楽し
み 

19 
自動運転装置の切り替え可能（運転の楽し
み） 

2件 6.9% 

車両価格 20 手頃な車両の購入価格 1件 3.4% 

総計 29 件 100.0% 
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図 3-19 条件別の件数 

 

B) ポジティブ投稿の理由を対象とした詳細分析 

Twitterのポジティブ投稿 94件のうち、理由の記載のあった投稿 70件を対象に、理由

の詳細分析を行った。結果、技術への信頼に関する意見が最も多く、社会的影響、プライ

ベートへの影響などの順となっている。未来志向の話は極めて少ない。 

表 3-10 理由別の分類１（ポジティブ） 

技術への信頼 46 件 65.7% 

未来志向（技術以外） 2 件 2.9% 

社会的影響 16 件 22.9% 

プライベートへの影響 6 件 8.6% 

総計 70 件 100.0% 

 

 

図 3-20 理由別の割合（ポジティブ） 

  

4件

3件

1件

1件

2件

1件

1件

0件

1件

1件

1件

1件

1件

3件

1件

1件

2件

1件

2件

1件

0件 2件 4件 6件

走行場所または走行車両の限定（高速道路のトラック、バイパスなど）

全車両の自動運転化が前提

ネットワーク化が前提

インフラなど周辺環境の整備が必要

不足する技術等の発展が必要

自動学習によるAIの活用が必要

高精度のGPSが前提

事故確率が低い根拠が必要

微妙な瞬間での倫理的判断の基準が必要

歩行者、自転車の安全性担保が必要

運転マナー向上が前提

ドライブレコーダーの普及が必要

社会的必要性の認識

高齢社会への対応

採算性の担保が必要

移動の効率化に対する社会的合意が必要

社会的制度が必要（事故所在等）

免許制度は必要

自動運転装置の切り替え可能（運転の楽しみ）

手頃な車両の購入価格
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社会的影響
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表 3-11 理由別の分類２（ポジティブ） 

分類 1 分類 2 有効件数 比率 

技術への信頼 
1 

安全性向上（人より機械の方が安全、事故減少

など） 
15 件 21.4% 

2 高齢者ドライバー支援 3件 4.3% 

3 
ドライバーの運転負担緩和（楽でスムーズな運

転が可能、疲労緩和など） 
12 件 17.1% 

4 燃費向上 1件 1.4% 

5 技術の進歩 15 件 21.4% 

未来志向（技

術以外） 
6 未来への期待感など（技術の進歩以外） 2件 2.9% 

社会的影響 7 交通弱者の交通利便性向上（通院、買物） 2件 2.9% 

8 
公共交通が不便な地域や過疎地等への交通利

便性向上 
3件 4.3% 

9 
トラック・バス運転手の負担緩和、運転手不足

問題への対応 
4件 5.7% 

10 タクシーのマナー改善 2件 2.9% 

11 交通渋滞緩和 2件 2.9% 

12 国際競争力強化、産業振興 1件 1.4% 

13 公的コスト・物流コストの削減 2件 2.9% 

プライベート

への影響 
14 

運転への苦手意識、移動の効率化（運転が嫌い、

運転の楽しみを感じないなど） 
3件 4.3% 

15 
プライベートの充実（ほかのことができるな

ど） 
3件 4.3% 

総計 70 件 100.0% 

※オレンジ色部分は Blog投稿にはなかった意見 

 

 

図 3-21 理由別の件数（ポジティブ） 
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C) ネガティブ投稿の理由を対象とした詳細分析 

Twitter のネガティブ投稿 106 件のうち、理由の記載のあった投稿 79 件を対象に、理

由の詳細分析を行った。結果、技術に対する負の感情に関する意見が最も多く、経済的効

率の悪さ、社会的影響に関する負の感情などの順となっている。 

表 3-12 理由別の分類１（ネガティブ） 

技術に対する負の感情 27 件 34.2% 

経済的効率の悪さ 11 件 13.9% 

社会的影響に関する負の感情 13 件 16.5% 

運転技術の差 9 件 11.4% 

プライベートへの負の影響 11 件 13.9% 

自動運転不要論 8 件 10.1% 

総計 79 件 100.0% 

 

図 3-22 図 理由別の割合（ネガティブ） 
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表 3-13 理由別の分類２（ネガティブ） 

分類 1 分類 2 有効件数 比率 

技術に対する負の感情 1 技術の進歩に対する恐怖 2件 2.5% 

2 技術への不信感（人間中心の運転を支持） 11件 13.9% 

3 ドライバー不在に対する不安 1件 1.3% 

4 技術の進歩の遅さ（自動運転は時期尚早） 5件 6.3% 

5 
天候、イレギュラーな道路環境等による誤動作の恐

れ 
6件 7.6% 

6 微妙な瞬間での判断のあいまいさ 2件 2.5% 

経済的効率の悪さ 8 インフラ整備不足（道路など） 3件 3.8% 

9 多様な車両の混在 1件 1.3% 

10 維持点検などによる社会的コストの増大 4件 5.1% 

11 車両の購入価格の高さ 2件 2.5% 

12 低燃費のイメージ 1件 1.3% 

社会的影響に関する負

の感情 

13 自己責任の所在、社会制度面の不備 7件 8.9% 

14 交通事故増加の恐れ 1件 1.3% 

15 
手動運転時の安全性欠如（自動-手動切り替え

時） 
2件 2.5% 

16 運転マナー不足による実現性欠如 1件 1.3% 

17 渋滞緩和への貢献なし 1件 1.3% 

18 交通違反による警察の収入減少 1件 1.3% 

運転技術の差 
19 

運転が下手な人が運転することに対する抵抗

（免許不要、高齢ドライバーの増加） 
6件 7.6% 

20 運転技術が取得しにくくなる恐れあり 3件 3.8% 

プライベートへの負の

影響 

21 自ら運転する楽しみの不在 9件 11.4% 

22 自動運転中の時間活用 1件 1.3% 

23 個人情報の提供に対する抵抗 1件 1.3% 

自動運転不要論 24 現状に満足（自動運転は不要） 1件 1.3% 

25 自動運転より優先すべき技術あり 5件 6.3% 

26 公共交通、タクシーで十分 2件 2.5% 

総計 79件 100.0% 

※オレンジ色部分は Blog投稿にはなかった意見 
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図 3-23 理由別の件数（ネガティブ） 
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参考：Twitter の書き込みが多かった記事（Twitter ローデータの投稿件数の時系列分析） 

 

ローデータ 1万件を対象に日別投稿件数を整理した。その結果、海外勢自動車メーカーの

反応が極めて多いことが明らかになった。露出度の違いが想定される。 

 

 ランキング上位の投稿は、グーグルやアップルなどの大手テクノロジー企業や自動車

メーカーの自動運転関連技術開発に関する内容が多かった。 

 欧米における実証実験や企業の動向に関連する内容が多く、国や地方公共団体による

国内実証実験については十分な周知が図れていなかった。 

 技術開発や実証実験の話題が多く、新聞記事寄りの情報が多い傾向にあった。社会やラ

イフスタイルの変化に関連する投稿は上位に上がらなかった。 

 

対象件数の日別件数（twitter） 

＜全期間＞ 

 

＜分割＞ 
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日別最大・最小・平均投稿件数 

最大投稿件数 75件 

最小投稿件数 0件 

平均投稿件数 22.7件 

 

表 3-14 投稿件数上位 10 位の日と主な出来事 

 日付 投稿件数 主な出来事 

1 2016/12/14 75件 • グーグルが完全自動運転の開発を諦める 

2 2017/3/28 72件 

• テスラ CEOが新会社、脳とコンピューター融合へ 

• [投稿少]米ウーバー、自動運転実験を再開 事故の検証終了 

• [投稿少]JARI、国内初の自動運転評価拠点が完成 4月 1日

より運用開始 

3 2017/4/15 70件 

• Apple、自動運転車走行テストをカリフォルニア州で開始へ 

• ダイムラーとボッシュ、完全自動運転車の開発で提携 

• 日産「プロパイロット」使用中に事故 国交省、「自動運転」

誤解に注意呼び掛け 

• 公道での無人運転実験許可へ 警察庁基準案 

4 2017/8/4 69件 

• 米電気自動車（ＥＶ）メーカー テスラＣＥＯ、トヨタを挑

発 車載電池巡り 

• [投稿少]ヤマト、AI やロボットへの集中投資。自動運転を

2020年にも実用化へ 

5 2016/12/13 66件 • Google、自動運転車の開発を事実上断念 

- 2017/10/27 63件 
ゲーム関連投稿が多いため除外 

• [投稿少]東京モーターショー2017 

6 2017/1/6 59件 • 日産、「無人運転車」開発へ＝DeNAと提携 

7 2016/12/22 56件 
• ホンダ、グーグルと自動運転で共同研究 米で実装実験へ  

• Google発の自動運転技術事業 Waymo、ホンダと正式交渉中 

8 2017/4/17 50件 

• DeNAとヤマト運輸、自動運転・配送実現に向け「ロボネコヤ

マト」実用実験をスタート 

• 米アップル、自動運転試験開始へ カリフォルニア州が認可  

• 国土交通省が自動車の「自動運転」について注意喚起 「あ

くまで支援技術であり、完全な自動運転ではない」  

9 2017/3/29 49件 

• テスラ CEOが新会社、脳とコンピューター融合へ 

• 中国 IT企業、テスラに 5％出資---第 5位の株主に 

• テスラ、時価総額で米自動車メーカー2位に浮上。ついにフ

ォードを抜く 

- 2017/10/28 49件 ゲーム関連投稿が多いため除外 

- 2017/6/23 47件 ゲーム関連投稿が多いため除外 

10 2017/4/7 46件 

• ヤマト運輸が自動運転配達サービス「ロボネコヤマト」の実

用実験を開始 

• 自動運転は「運転支援技術」…不適切なアドバイスで事故、

警察庁と国土交通省が注意喚起 
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表 3-15 自動運転に関連する主な出来事と投稿件数 

日付 主な出来事 投稿件数※ 
2016/10/10～14 ITS世界会議 2016 ― 
2016/10/10 16 件 
2016/10/11 16 件 
2016/10/12 26 件 
2016/10/13 17 件 
2016/10/14 11 件 
2016/11/1 SIP自動走行システム 第１回市民ダイアログ 18 件 

2016/11/15 
プレスリリース 「自動走行システム」の大規模実証実
験の実施について 

24 件 

2016/11/15～17  SIP-adus Workshop 2016 ― 
2016/11/15 24 件 
2016/11/16 16 件 
2016/11/17 14 件 
2017/1/17 SIP自動走行システム 第２回市民ダイアログ 21 件 
2017/2/11 SIP自動走行システム 第３回市民ダイアログ 15 件 
2017/4/17 SIP-adus 大規模実証実験に関する特設ページを開設 50 件 

2017/6/6 
ニュース：愛知県無人運転公道実験 アイサンなど 5社が
実施 名大と連携し今夏から 

22 件 

2017/6/10 ニュース：成長戦略、ＡIや IoTに重点 29 件 

2017/6/14 
ニュース：グーグル系自動運転ウェイモ 自社設計車の
試験終了 

28 件 

2017/7/7 SIP-adus Workshop 2017 の特設ページを開設 37 件 

2017/9/2 
ニュース：自動運転、公道で事故 群馬大が実験中、け
が人なし 

21 件 

2017/9/21 
市民ダイアログ 2017、SIP-adus Workshop 2017 登壇者
の情報を公開 

23 件 

2017/10/3 大規模実証実験を開始 20 件 
プレスリリース 「自動走行システム」の大規模実証実
験の実施について 

2017/10/27～11/5 第 45 回東京モーターショー2017 ― 
2017/10/29～11/2 ITS 世界会議 2017 ― 
2017/10/27 第 45 回東京モーターショー2017 63 件 
2017/10/28 第 45 回東京モーターショー2017 49 件 
2017/10/29 第 45 回東京モーターショー2017、ITS 世界会議 2017 24 件 
2017/10/30 第 45 回東京モーターショー2017、ITS 世界会議 2017 22 件 
2017/10/31 第 45 回東京モーターショー2017、ITS 世界会議 2017 0 件 
2017/11/1 第 45 回東京モーターショー2017、ITS 世界会議 2017 24 件 
2017/11/2 第 45 回東京モーターショー2017、ITS 世界会議 2017 20 件 
2017/11/3 第 45 回東京モーターショー2017 22 件 
2017/11/4 第 45 回東京モーターショー2017 14 件 
2017/11/5 第 45 回東京モーターショー2017 14 件 
2017/11/14～16 SIP-adus Workshop 2017 ― 
2017/11/14 28 件 
2017/11/15 26 件 
2017/11/16 26 件 

2017/12/14 
テレビのニュース番組で自動運転取材あり（歩道ステー
ション、ニュースチェック１１） 

45 件 

※自動運転に係る投稿全てを対象 

※投稿件数灰色セルは無関係の投稿を複数含む 

 

  

http://www.tokyo-motorshow.com/press_release/20171105.html
http://www.tokyo-motorshow.com/press_release/20171105.html
http://www.tokyo-motorshow.com/press_release/20171105.html
http://www.tokyo-motorshow.com/press_release/20171105.html
http://www.tokyo-motorshow.com/press_release/20171105.html
http://www.tokyo-motorshow.com/press_release/20171105.html
http://www.tokyo-motorshow.com/press_release/20171105.html
http://www.tokyo-motorshow.com/press_release/20171105.html
http://www.tokyo-motorshow.com/press_release/20171105.html
http://www.tokyo-motorshow.com/press_release/20171105.html
http://www.tokyo-motorshow.com/press_release/20171105.html
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２．ブログ投稿分析 

ブログ投稿の分析結果を以下に示す。 

• 性別：男性の比率が約 9 割。もともと自動運転に関する関心は男性のほうが高いこ

とが起因すると推測 

• 年代：50代が約 4割、40～50代が約 7割を占めており、若い層の関心が高い。 

• ポジネガ判定：ポジティブ投稿がやや多い。 

 

A) 属性 

・ 性別 

男性 142件 89.3% 

女性 17件 10.7% 

総計 159件 100.0% 

 

図 3-24 性別の割合 

 

・ 性別（推定含む） 

男性 158件 84.5% 

女性 29件 15.5% 

総計 187件 100.0% 

 

図 3-25 性別の割合（推定含む） 

  

89.3% 10.7%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

男性 女性

84.5% 15.5%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

男性 女性

※推定分 

男性 16 件 

女性 12 件 

小計 28 件 
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・ 年代 

10代 0件 0.0% 

20代 4件 5.3% 

30代 12件 16.0% 

40代 22件 29.3% 

50代 29件 38.7% 

60代以上 8件 10.7% 

小計 75件 100.0% 

不明 125件   

 

図 3-26 年代別の割合 

 

・ 年代（推定含む） 

10代 0件 0.0% 

20代 4件 4.5% 

30代 14件 15.7% 

40代 27件 30.3% 

50代 33件 37.1% 

60代以上 11件 12.4% 

小計 89件 100.0% 

不明 111件  

 

図 3-27 年代別の割合（推定含む） 

 

5.3% 16.0% 29.3% 38.7% 10.7%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

20代 30代 40代 50代 60代以上

4.5% 15.7% 30.3% 37.1% 12.4%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

20代 30代 40代 50代 60代以上

※推定分 

30 代 2 件 

40 代 5 件 

50 代 4 件 

60 代 3 件 

小計 14 件 
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・ ポジネガ判定  

ポジティブ 121件 60.5% 

ネガティブ 67件 33.5% 

複合 3件 1.5% 

除外 9件 4.5% 

総計 200件 100.0% 

 

 

図 3-28 ポジネガの割合 

 

B) 条件の記載があった投稿の詳細分析 

条件の記載のあった投稿 15件を対象に、条件の詳細分析を行った。結果、走行車両及び

走行場所に関する意見が最も多く、技術の発展、制度面の支援の順となっている。 

 

表 3-16 条件別の分類１ 

走行車両及び走行場所 7件 46.7% 

技術の発展 2件 13.3% 

安全性向上 1件 6.7% 

制度面の支援 2件 13.3% 

車両価格 1件 6.7% 

その他 2件 13.3% 

総計 15 件 100.0% 

 

 

図 3-29 条件別の割合 

60.5% 33.5% 1.5% 4.5%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

ポジティブ ネガティブ 複合 除外

46.7% 13.3% 6.7% 13.3% 6.7% 13.3%

0% 20% 40% 60% 80% 100%
走行車両及び走行場所

技術の発展

安全性向上

制度面の支援

車両価格

その他
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表 3-17 条件別の分類２ 

分類 1 分類 2 有効件数 比率 

走行車両及び走行場所 
1 

走行場所または走行車両の限定（高速道路の
トラック、バイパスなど） 

2件 13.3% 

2 全車両の自動運転化が前提 2件 13.3% 

3 ネットワーク化が前提 0件   

4 インフラなど周辺環境の整備が必要 3件 20.0% 

技術の発展 5 不足する技術等の発展が必要 2件 13.3% 

6 自動学習による AIの活用が必要 0件   

7 高精度の GPSが前提 0件   

安全性向上 8 事故確率が低い根拠が必要 1件 6.7% 

9 微妙な瞬間での倫理的判断の基準が必要 0件   

10 歩行者、自転車の安全性担保が必要 0件   

11 運転マナー向上が前提 0件   

12 ドライブレコーダーの普及が必要 0件   

社会的有用性 13 社会的必要性の認識 0件   

14 高齢社会への対応 0件   

15 採算性の担保が必要 0件   

意識転換 16 移動の効率化に対する社会的合意が必要 0件   

制度面の支援 17 社会的制度が必要（事故所在等） 2件 13.3% 

18 免許制度は必要 0件   

運転の楽しみ 
19 

自動運転装置の切り替え可能（運転の楽し
み） 

0件   

車両価格 20 手頃な車両の購入価格 1件 6.7% 

その他 21 自動運転の制限速度なし 1件 6.7% 

22 人とのコミュニケーション確保 1件 6.7% 

総計 15件 100.0% 

 

 

図 3-30 条件別の件数 
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C) ポジティブ投稿の理由を対象とした詳細分析 

ブログのポジティブ投稿 119 件のうち、理由の記載のあった投稿 118 件を対象に、理由

の詳細分析を行った。結果、技術への信頼に関する意見が最も多く、社会的影響、プライベ

ートへの影響などの順となっている。 

 

表 3-18 理由別の分類１（ポジティブ） 

技術への信頼 81 件 68.6% 

未来志向（技術以外） 1 件 0.8% 

社会的影響 24 件 20.3% 

プライベートへの影響 12 件 10.2% 

総計 118 件 100.0% 

 

 
図 3-31 理由別の割合（ポジティブ） 

  

68.6% 0.8% 20.3% 10.2%

0% 20% 40% 60% 80% 100%

技術への信頼

未来志向（技術以外）

社会的影響

プライベートへの影響
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表 3-19 理由別の分類２（ポジティブ） 

分類 1 分類 2 有効件数 比率 
技術への信頼 
  

1 
安全性向上（人より機械の方が安全、事故減少な
ど） 

19件 16.1% 

2 高齢者ドライバー支援 12件 10.2% 

3 
ドライバーの運転負担緩和（楽でスムーズな運
転が可能、疲労緩和など） 

22件 18.6% 

4 燃費向上 2件 1.7% 
5 技術の進歩 26件 22.0% 

未来志向（技術以外） 6 未来への期待感など（技術の進歩以外） 1件 0.8% 
社会的影響 
  
 

7 交通弱者の交通利便性向上（通院、買物） 1件 0.8% 

8 
公共交通が不便な地域や過疎地等への交通利便
性向上 

4件 3.4% 

9 鉄道の自動運転に期待 1件 0.8% 

10 
トラック・バス運転手の負担緩和、運転手不足問
題への対応 

3件 2.5% 

11 交通渋滞緩和 4件 3.4% 
12 ドライバーのマナー改善 3件 2.5% 
13 国際競争力強化、産業振興 5件 4.2% 
14 建物に対する考え方、不動産価値の変化 2件 1.7% 
15 ビッグデータの有効活用に期待 1件 0.8% 

プライベートへの影
響 
  
  
  
  

16 
運転への苦手意識、移動の効率化（運転が嫌い、
運転の楽しみを感じないなど） 

5件 4.2% 

17 プライベートの充実（ほかのことができるなど） 1件 0.8% 
18 個人の移動コスト削減 1件 0.8% 
19 外出の増加に期待 2件 1.7% 
20 運転の楽しみの変化に期待 1件 0.8% 
21 車の所有希望 1件 0.8% 
22 免許不要で運転可能 1件 0.8% 

総計 118件 100.0% 

※オレンジ色部分は Twitter投稿にはなかった意見 
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図 3-32 理由別の件数（ポジティブ） 
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D) ネガティブ投稿の理由を対象とした詳細分析 

ブログのネガティブ投稿 69 件のうち、理由の記載のあった投稿 69 件を対象に、理由の

詳細分析を行った。結果、技術に対する負の感情に関する意見が最も多く、社会的影響に関

する負の感情、プライベートへの負の影響などの順となっている。また、個別意見では、自

ら運転する楽しみがなくなることを危惧する意見が多かった。 

 

表 3-20 理由別の分類１（ネガティブ） 

技術に対する負の感情 18 件 26.1% 

経済的効率の悪さ 9 件 13.0% 

社会的影響に関する負の感情 14 件 20.3% 

運転技術の差 9 件 13.0% 

プライベートへの負の影響 14 件 20.3% 

自動運転不要論 5 件 7.2% 

総計 69 件 100.0% 

 

 

図 3-33 理由別の割合（ネガティブ） 

26.1% 13.0% 20.3% 13.0% 20.3% 7.2%

0% 20% 40% 60% 80% 100%
技術に対する負の感情
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社会的影響に関する負の感情

運転技術の差

プライベートへの負の影響

自動運転不要論
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表 3-21 理由別の分類２（ネガティブ） 

分類 1 分類 2 有効件数 比率 
技術に対する負の感情 1 技術への不信感（人間中心の運転を支持） 7件 10.1% 

2 自分の意志による運転を希望 2件 2.9% 
3 ドライバー不在に対する不安 1件 1.4% 
4 技術の進歩の遅さ（自動運転は時期尚早） 3件 4.3% 

5 
天候、イレギュラーな道路環境等による誤動作の
恐れ 

5件 7.2% 

経済的効率の悪さ   6 インフラ整備不足（道路など） 2件 2.9% 
7 多様な車両の混在 3件 4.3% 
8 充電施設の充実が必要 1件 1.4% 
9 車両の購入価格の高さ 2件 2.9% 
10 低燃費のイメージ 1件 1.4% 

社会的影響に関する負
の感情  

11 事故責任の所在、社会制度面の不備 5件 7.2% 
12 交通事故増加の恐れ 1件 1.4% 

13 
手動運転時の安全性欠如（自動-手動切り替え
時） 

1件 1.4% 

14 失業者の増加 1件 1.4% 
15 田舎への普及についての疑問 1件 1.4% 
16 技術悪用の恐れ（ハッキング、テロ―） 1件 1.4% 
17 自動運転車の速度制限への反対 1件 1.4% 
18 自動運転タクシー普及の課題 1件 1.4% 
19 非スマホ利用者のタクシー利便性低下 1件 1.4% 
20 技術悪用の恐れ（ハッキング、テロ―） 1件 1.4% 

運転技術の差 
21 

運転が下手な人が運転することに対する抵抗
（免許不要、高齢ドライバーの増加） 

2件 2.9% 

22 
運転技術が取得しにくくなる恐れあり(人の退化
を含む) 

6件 8.7% 

23 技術に慣れる時間が必要 1件 1.4% 
プライベートへの負の
影響  

24 自ら運転する楽しみの不在 13件 18.8% 
25 昔の車への憧れ 1件 1.4% 

自動運転不要論  26 現状に満足（自動運転は不要） 2件 2.9% 
27 自動運転より優先すべき技術あり 2件 2.9% 
28 自動運転早期実現派の陰謀 1件 1.4% 

総計 69件 100.0% 

※オレンジ色部分は Twitter投稿にはなかった意見 
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図 3-34 理由別の件数（ネガティブ） 

 

 

E) ブログのミクロ的分析のまとめ 

走行車両や走行場所を限定した場合や、技術面や制度面における不安が改善された場

合、肯定する意見が多かった。 

自動運転にポジティブな投稿の場合、技術への信頼（人より技術に任せた方が安全）に

係る内容が多かった。自動運転にネガティブな投稿の場合、技術に対する不信感や恐怖、

運転する楽しみの半減、社会的コストやインフラ整備などの経済的効率性の低さ、社会制

度面に対する不安などに関連する内容が多かった。 

Twitter同様、賛否の各々において、技術の信頼性が論点になっており、自動運転社会

による夢やキラキラ感（未来志向）があまりない。メリットも、過疎地対策、トラック人

手不足等経済的な話。「ジブンゴト」としての認識が不足している。 
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３．テキストマイニングの結果 

・ 単語頻度解析 

文章中に現れる単語の出現回数をカウントし、どのようなことばがどれだけ含まれ

ているかを見ることによりテキスト全体の傾向を把握する。全体として、技術への関心

をあらわす言葉が非常に多く出現しており、その他、自動運転に共起する語として「事

故」や「責任」という言葉が多く出現していることが目にとまる。 

 

Twitter 

ツイッターにおける出現頻度については「技術」259 回「完全自動運転」231 回とい

った、技術への関心をあらわす言葉が非常に多く出現していることがわかる。それに次

いで多く出現しているのは、「Google」182回 「トヨタ」128回「アップル」119回とい

ったものである。 

 

 

図 3-35 単語頻度解析（Twitter） 

 

 

Blog 

ブログに関しては「AI」770回「技術」612回「人工技術」488回といった、技術への

関心をあらわす言葉が多く出現しているほか、「楽しみ」128回「環境」120回といった
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ように、ツイッターに比べより多様な主題が提供される傾向が発見された。 

一方、話題となったメーカーについては「トヨタ」が 403回と最も多く、次いで「Google」

257 回「日産」215 回「ホンダ」173回となり、ブログとツイッターの特性に異なる傾向

があることが発見された。これは、ブログの投稿者に一定の専門性が見られることや、

ツイッターの即時性に訴求する海外メーカーの情報発信力などに起因するものと考え

られる。 

 

図 3-36 単語頻度解析（Blog） 

 

 

 

・ ことばネットワーク分析（話題分析） 

続いて、ことばネットワーク分析を行い、Twitter と Blog それぞれにおいて、どの

ことば（単語）を核として記述がなされているかについての可視化を行った。この検討

は、上述の単語頻度解析と同様に、テキスト全体の記述傾向を捉えるためのものである

が、単語頻度解析とは異なり、単語と単語の共起関係（関連性）を捉えることができつ

ため、テキスト全体をいくつかの話題のクラスター（かたまり）に分割できるという特

性を有している。なお、本検討を行う上では、語の共起関係の複雑性を縮減し、テキス

トの記述傾向の全体像を捉えやすくするため、Twitter と Blog それぞれ 1,000 件（計

2,000件）を検討対象とした。 

Twitterと Blog両者を対象とし解析した結果、以下のようなネットワーク図が得られ

た（図 3-38）。このことから、自動運転関連の話題は、「自動運転」そのものに関する

話題、「テスラ」を核とした話題、自動運転に関する技術（装置）を核とした話題の
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３つに分類することができるものといえる。 

 

 

図 3-37 ことばネットワーク解析（Twitter＋Blog） 

 

続いて、以下に Twitterと Blogのそれぞれに対して、検討結果を示す。 

 

Twitter 

Twitter を対象とした、ことばネットワークの解析結果を、図 3-40 に示す。当該

図をみると、Twitterにおける話題は、「自動運転」そのものに関する話題、「テスラ」

を核とした話題の２つに分類することができる。このうち、「テスラ」に関しては、

当該名称を持つ自動車会社に加えて、衣服メーカー、ゲームのキャラクターに関する

話題も散見された。また「自動運転」そのものに関する話題としては、後述の Blog

における話題とは異なり、「無人宅配」などのサービスに関する話題が一定程度存在

していることが特徴的であるといえる。 

 

Blog 

Blogを対象とした、ことばネットワークの解析結果を、図 3-4１に示す。当該図を

みると、Twitterにおける話題は、「自動運転」そのものに関する話題、「テスラ」を

核とした話題、クルーズコントロール等の自動運転に関する技術に関する話題の３

つに分類することができる。前述の Twitterに比べて「装置を核とした話題」が存在

しているのが特徴的であり、車そのものへの関心が読み取れる 
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図 3-38 ことばネットワーク解析（Twitter） 

 

 

 

図 3-39 ことばネットワーク解析（Blog） 

 

・ 評判分析 

頻度解析により抽出した単語に対して、好意的・非好意的表現それぞれで語られた回

数をカウントし、それをもとに好評語・不評語のランキングを作成する。技術に関して

は、「仕事で車運転する人の労働環境改善という意味では自動運転技術は浸透してほし



203 

 

い」など好意的な意見が多い。 

 

Twitter 

事故に関しては、「高齢者の交通事故が急増。認知症で責任能力が無いと判断される

高齢者も。早く自動運転が普遍化してほしい」という投稿がある一方、「自動運転車も

普及しだしたらそこら中で死亡事故多発すると思う」のように、テスラ社による死亡事

故報道などに代表される自動運転への懸念が示されている。 

また、「高齢ドライバー事故対策は、自動運転の実用化及び普及しか解決策ない」と

いった好意的な投稿がある一方、「電話の発達で電信技士や交換手、洗濯機や掃除機が

家政婦やお手伝いさんの職をかなり奪ってきたから。次は自動運転車がドライバーの職

を奪う」など、ドライバーなど雇用減少への不安が想起される傾向が発見された。 

なお、実証実験については「高速道路の一定区間とかに『自動運転可能区間』とか作

って段階的に実証実験していくのが良いと思う」といった投稿があった。 

 

図 3-40 評判分析（Twitter） 

 

Blog 

事故については「高齢化社会のために、件数はある程度上昇するのでしょうし、その

ような中で事故に巻き込まれ、怪我や後遺症、または命まで失ってしまう方が おられ

るのも事実ですし、取り返しのつかないことだと思います」といった非好意的な投稿が

あるなか、メーカーが「ドライバーが運転できない状況に陥った際に作動する自動運転

機能の開発に着手」などへの期待もみられ、自動運転が社会に受容されるためには、自

動運転技術による事故減少の効果を明確にしていくことが重要と思われる。 
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図 3-41 評判分析（Blog） 

 

・ 係り受け頻度解析 

文章中に現れる係り受けの回数をカウントし、「自動運転」に対するイメージを抽

出し下記のグラフに示す。係り受け表現として抽出されることにより、単語頻度より

さらにテキストの意味的な把握が可能になり、「自動運転」がどのような表現でそれ

が使われているか等を把握する。 

 

Twitter 

自動運転に関しては、全体的に「すごい」や「早く運転したい」など好意的なイメー

ジが多くみられる。一方、「自動運転ガイドライン改訂版、トランプ政権でより緩く」

といったように、自動運転の社会制度への意見が目にとまるほか、「そんなお高いもの

買えませんよ…」など価格面を心配する投稿もみられる。 
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図 3-42 係り受け頻度解析（Twitter） 

 

Blog 

ブログにおいては、「自動車産業では自動運転分野などで米グーグルなど異業種との

競争が激しくなっている。」など自動車業界への危機感があらわれているほか、自動運

転への賛否が入り混じる結果となった。 

 
図 3-43 係り受け頻度解析（Blog） 
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参考：Twitter リツイート数・ランキング 

自動運転に関してどのような話題が広く拡散したかを明らかにするため、今回は 2016年

10 月 1 日～2017年 12月 15日の期間を対象に Twitterの RT（リツイート）機能の分析を行

った。 

この中から、自動運転に関するセンテンスを抽出し、50位までのランキング（期間内 RT

ランキング）を作成し、1位～50位の 50投稿、およびその投稿を行ったアカウント情報を

下記に掲出する。 

 

表 3-22 RT ランキング 
 センテンス 件数 

1 

RT @kmayu: タバコがものすごい勢いで「大人の嗜好品」からただの悪者へと転落していく
価値観の大転換を見ているので、完全自動運転が実用化された暁には、自動車の手動運転が
「他人を巻き込む可能性のある危険で不道徳な趣味」と見なされるようになってもあんま不
思議はないなーと思って... 

211 

2 
RT @livedoornews: 【自力で】Google の AI、“子 AI の作成”に成功 人間作より優秀
https://t.co/wUWPZ8kTss 人類が作ったどのコンピュータ視覚システムよりも、よい成績を
収めた。自動運転車の安全性上昇などに役立つとみられている。 ht... 

186 

3 

RT @taki0002: あと 30年で車完全自動運転化かー。なんとか長生きして自動運転の車しか
ないような未来で「自動運転システムがハックされてどの車も動かない!」「くそっ奴らを追
わなきゃいけないのに!」ドゥルルン!(ディーゼル排気)「乗ってくかい?坊主ども」「「「ババ
ア!!... 

154 

4 
RT @mamomiji: NISSAN の自動運転コンセプトカーが男の子ワクワクギミック過ぎる..! 
https://t.co/HnFU5W1hUh 

133 

5 
RT @alkali_acid: 「クルマは右に曲がれば 5人、左に曲がれば 2人、轢いてしまうことに
なる。自動運転はそのときどう判断すべきか」「トランスフォーム」「トランスフォーム」「ロ
ボットモードに変形し、ジャンプで 5人を飛び越えるか、2人の目の前で膝をついて止まる」 

108 

6 
RT @autocONE: ついにハンドルから手を離せる時代に突入!?運転の責任がついにクルマへ、
アウディが新型 A8で世界初のレベル 3自動運転量産化 https://t.co/PoZr7D3320#audi #自
動運転 #newA8 #レベル 3 

107 

7 

RT @bestcarmagazine: これは完全な雑談だし興味ある人以外はまったくわからない話で恐
縮なんですが、『けものフレンズ』に出てきた「ジャパリバス」って、電動バスかつラッキ
ービーストを(非接触型で)連携させるとハンドル・アクセル・ブレーキ操作不用の完全自動
運転となる... 

93 

8 
RT @kokoro_gif_bot: #心が乱れた時に見る gifなんかモーターショーで発表されてた日産
の自動運転機能付きの車のハンドルのたたまれ方が完全に近未来でワクワクがとまらない
件 https://t.co/rC3kGeojSo 

85 

9 

RT @longjie0723: 2009 年ごろ自分 「自律移動ロボットの PJつづけたい,自動運転とかに
も使える」会社 「必要ないし自動運転って言うと激怒する役員がいるから言葉も出しちゃ
ダメ,君のチームも解体」2015 年ごろ会社 「なんで自動運転の研究を全然やってないんだ
君たちは!ありえないだろ!?」自分 「」 

79 

10 
RT @shigezo: 虚構新聞じゃなくマジね w。運転手が意識を失うとかの自動運転車が人命を
救いそうな場面で、ジャパン規格だと自動運転がキャンセルされ手動モードになるってさ。
https://t.co/yH2QAQKuYz 

77 

11 
RT @responsejp: アウディ A8 新型、自動運転機能「レベル 3」の詳細発表...万全のバッ
ク ア ッ プ https://t.co/5bwGuPYBJx# ア ウ デ ィ  # ア ウ デ ィ フ ァ ン は RT #audi 
https://t.co/vef52nXZO7 

75 

12 
RT @NissanJP: 【CM】こんにちは!ここで新型 #日産リーフ の新しい CMをお届けします。
https://t.co/QbzXOB4ic4 電動化技術と自動運転技術が、ついに 1つに。先進のテクノロジ
ーを結集した新次元の電気自動車がいよいよ走り出... 

68 

13 

RT @semicro_youtube: 「運転嫌いだから自動運転早く実現しろ」つってる奴に「俺は料理
が嫌いだから自動調理システムが早く実現してほしい」と言ったら「料理や食事は文化だか
ら無くすことは許されない」と言われたのだが、自動車だって文化なのです。自分の領域が
犯される時だ... 

66 
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 センテンス 件数 

14 
RT @NissanJP: 【CM】タイムラインの途中ですが、ここで CMです。https://t.co/AiBAhThXe2
高速道路 同一車線自動運転技術「プロパイロット」搭載。進化する最強タフギア、新型 #
日産エクストレイル が誕生しました。ぜひご... 

49 

15 

RT @bestcarmagazine: すみませんすみません、特に GWで上司が見ていないあたりに調子に
乗って自動運転と『#けものフレンズ』に関するコラムをまた書いてしまいました。今回も
ちょっと熱くなって筆が滑っている気がしますが、温かい目で読んでいただけると嬉しいで
す...。h... 

49 

16 
RT @B_R56JCW: 日本メーカー「リッター40kmの達成、自動運転、自動ブレーキ!」欧州メー
カー「’20年代迄に EVカーのラインナップ云々...」米国メーカー「800馬力!!!!!!!!!!ス
ーパーチャージャー!!!!!!!!!!!前輪リフト!!!!!!!!!!... 

44 

17 

RT @fumiyas: ・動力は電気オンリー・完全自動運転・コンピュータが場所や状況を判断し
て自動で情報やアドバイスをアナウンスして教えてくれる・常時コネクテッド・パンク知ら
ずのゴムタイヤで走るという、今年の東京モーターショーの流行を完璧に抑えた乗り物の画
像です#TMS2017 https://t.co/gbU3qTwjR1 

44 

18 

RT @bestcarmagazine: 「再犯の可能性が高い」として仮釈放措置を受けられていないアメ
リカの受刑者の方がおっしゃっていた、「人工知能が間違っていたら誰が責任をとるのか」
という問題が、現時点での「自動運転」の最大の問題点のひとつとなっています。#NHK #人
工知能 

39 

19 
RT @responsejp: #アウディ #A8 #自動運転 アウディ新型 A8が初公開!市販車世界初の自
動運転「レベル 3」 https://t.co/SXlnjikjL2 

36 

20 

RT @kazoo04: 「ぶつかって仏壇のロウソクが倒れて家事になったらどうする?」などの懸念
からお掃除ロボット作らなかったメーカーもルンバが出たら一斉に真似し始めるし、「もし
事故が起きたらどうする?」と言われた自動運転車も海外で出たら国内でも試験走行するわ
けで、一体何を懸念してたのか 

35 

21 
RT @okasanman: グーグル、完全自動運転型の自動運転車の開発を事実上の断念
https://t.co/bcUYRXZM1I 

34 

22 
RT @NissanJP: 【お知らせ】タイムラインに失礼します!ここで新型 #日産エクストレイル 
のご案内です。「遊びつくせ。走りつくせ。」進化する最強タフギアは高速道路 同一車線自
動運転技術「プロパイロット」搭載。 https://t.co/RUwGKj8DmS 

34 

23 

RT @tsulala001: 飲み放題はほぼ利用しないので個人的にはかまわないが、酒も規制、タバ
コもダメ、エロも規制、飯や菓子食えばメタボだ成人病だ、公園でボール遊びもできない、
釣りに行っても権利だ管理だ、車に乗りゃ自動運転だ自動ブレーキだ w長生きしてなにする
んだ www#... 

33 

24 
RT @hirob0911: ひるね姫、トヨタ自動車会長の孫が自動運転関連技術研究開発組織である
Toyota Research Institute の才媛だった母の意志を継いで、会長の前で完全自動運転車を
完成させるという、物凄い話なのでトヨタの奴隷以外は見なくていいと思います 

32 

25 
RT @over56_34: びっくりした。この視点はなかったです。ものすごくよい記事。『けものフ
レンズ』には社会を変える可能性に満ちている。【編集部便り】『けものフレンズ』に自動運
転と AIの幸せな可能性を見た話 https://t.co/CLDYVe78vF @be... 

30 

26 

RT @bestcarmagazine: 各メーカーの自動運転技術がしつこく「運転支援技術である」と言
っているのは、つまり「現状はあくまで支援=責任は運転者にある」、ということです。また、
技術者達は前ツイートの「システムはどう判断するのか」という問いに、あくまで「そうし
たシビ... 

29 

27 
RT @intensive911: ロールスロイス「HVは妥協。自動運転については、我々の顧客はすで
に ” 運 転 手 ” を 持 つ こ と で 実 現 し て い る 」  - https://t.co/E7tAjzkUDQ 
https://t.co/WJ7QxlNqZ7 

28 

28 
RT @responsejp: アウディが実用化した自動運転「レベル 3」、レベル 2との決定的な違い
とは https://t.co/jsA8DvFcgN#アウディ #アウディファンは RT https://t.co/Ba0MP1yHp4 

27 

29 

RT @TokyoZooNet_PR: 「人工知能や自動運転が「職を奪う」という語られ方をしている現状」
「『けものフレンズ』という作品は、「夢」を見せてくれました。一部繰り返しになりますが、
それは機械が人と動物の架け橋となる夢でもありました」動物屋には書けない視点。興味深
いです（でも上司さんの見ていない時に？w 

26 

30 
RT @itmedia_news: “無人宅配”目指す「ロボネコヤマト」始動 神奈川で実証実験、18年
に自動運転導入へ https://t.co/P1rJCuASYL https://t.co/wO2mYLZ3qB 

26 

31 
RT @terurou: 自動運転 65秒の話、よくまとまってるな / “自動運転の新基準は日本政府
の過剰規制じゃない - nakachan のブログ” https://t.co/0BScwYljyT 

24 

32 RT @tyoro1000: マツダの自動運転に対する考え https://t.co/fqr34MqdZc 23 
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 センテンス 件数 

33 

RT @shields_pikes: 「若者の車離れ」よりも、むしろ運転能力が衰えても、いつまでも車
にしがみついて離れない「車離れできない老人」の方が社会問題だよね。高齢者への運転能
力テストとか、地方への自動運転バスの導入とかで根本的に解決しないと、悲しい事故が増
える一方だ。 

23 

34 
RT @bestcarmagazine: 人工知能(と自動運転)がどのような方向に進んでいくのか、残念な
がら(特に倫理的、法的方面で)まだ道筋はついていません。しかし恐れるのではなく前向き
に、何が大切なのかを見極めながら進んでいければと思います。 #NHK #人工知能 http... 

20 

35 
RT @FakeFalcon: AI による自動運転、「PL法のない後進国から順番に普及しそう」って話が
いい感じにリアル(・ω・ )向こうで経験値積んでほぼ当たり前のようになってからこっち
に来そうよね 

19 

36 
RT @NuCode: 冗談かと思ったら本当だった...  自動運転、手離し 65秒で手動に 国交省が
初の基準:日本経済新聞 https://t.co/domJVK2iuZ 

19 

37 
RT @tbs_news: 97歳住職が運転免許返納。男児死亡事故に心痛め「返納のきっかけにした
い」https... 

18 

38 

RT @_lystig_Phantom: 人工知能搭載で運転手の体温や感情を読み取って自動運転に切り替
えるよう勧めてくれるっていう新型の自動車、仕事とか学校で辛くてもう死にたい...って
呟くドライバーの声を聞いて崖に突っ込んで心中させてくれる星新一みたいなストーリー
しか浮かばなかった 

18 

39 

RT @moo749: あと 30年で車完全自動運転化かー。なんとか長生きして自動運転の車しかな
いような未来で 「自動運転システムがハックされてどの車も動かない!」「くそっ奴らを追
わなきゃいけないのに!」ドゥルルン!(ディーゼル排気)「乗ってくかい?坊主ども」「「「ババ
ア!!」」... 

18 

40 
RT @o2441: こ、これは・・。ばかなの? 自動運転、手離し 65秒で手動に 国交省が初の基
準:日本経済新聞 https://t.co/TKVdH30Lou 

18 

41 

RT @masaru_kaneko: 【現実を見よ】スパコン、半導体、液晶、カーナビ、情報通信機器な
ど次々と競争力を失った。残るのは自動車、産業用ロボット、炭素繊維、LEDくらい。その
自動車も自動運転では日本企業と組まない。原発・武器・リニアの大艦巨砲主義に動かない
マイナンバー。アベの取り巻きとともに衰退する現実。 

17 

42 

RT @masaru_kaneko: 【アベが日本企業をどんどん潰していく】電気自動車(エ V)・自動運
転の大転換に乗り遅れるのは、日本の電機・情報企業が、アベとイマイの原発ルネッサンス
政策で、必要な資本、経営資源を原発の泥沼で浪費し続け、東芝をはじめ沈没していくから
だ。http... 

17 

43 
RT @aoa30: Ok, google 弊社を消してくれ。DNSから消されるホームページ、検索に引っか
からなくなるニュース記事、マップは白塗りになり、gmailではスパムメール扱いに、そし
て爆弾が積み込まれた自動運転のストリートビューカーが建物の玄関口へ飛び込んでいく。 

16 

44 
RT @IntelJapan: 【CES2017レポート】#インテル は、高い処理能力と#人工知能 を活用す
ることで、非常に多くのデータ処理を必要とする、未来の自動運転を実現します。#AI 
#CES2017 #Intel https://t.co/oPBgSHVvjJ 

16 

45 
RT @gigazine: 97 歳のおじいちゃんが孫のテスラ製自動運転カーで初ドライブし「これは
未来だ!」と驚く動画が大人気に https://t.co/qTI5mv63OM 

15 

46 
RT @wired_jp: テスラ社の「自動運転による米国初の死亡事故」、その詳細が判明 〈アーカ
イヴ記事〉 https://t.co/ByInYz26L8 

15 

47 
RT @kirik: 人工知能で自動運転する社会が想像つかないって新入生が言うので「機関車ト
ーマスみたいなもんじゃない?」って返したら「そんな 30分も経たずに大事故起こすような
自動車は嫌です」って悲しがられて大変だった https://t.co/7swMAaY3ka 

15 

48 
RT @yosizo: ベストカー本気だ(^ ̂ ;『けものフレンズ』に自動運転と AIの幸せな可能性を
見た https://t.co/ZEGKsqV5N1『けものフレンズ』自動運転と AI 考察のための感想メモ 
https://t.co/8OSBXYuCYr https://t.... 

14 

49 
RT @itm_nlab: 大真面目です無人(?)の自動運転車が公道を走ったら歩行者はどう反応する
か  シ ー ト に 仮 装 し た 人 間 の 運 転 で 試 す シ ュ ー ル な 実 験  - ね と ら ぼ 
https://t.co/l5b1fQQn4U @itm_nlab から https://t.co/IfqO6y... 

14 

50 

RT @lizard_isana: みちびきのセンチメータ級測位は、GPSとは全く別で専用のアンテナと
受信機を使って超高精度の測位をするシステム。これまで GPSでやるにはすごく時間をかけ
たり、地上局と併用しなきゃいけなかったのが、みちびきからの電波だけでできる。測量と
か自動運転なんかの分野で利用が期待されている。 

14 
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 社会受容性の醸成に向けた検討 

 

自動走行システムは都市部における道路混雑や中山間地域における移動支援など様々な

問題を解消するものとして、日本を含む世界中の都市でその実現が期待されている。しか

し、テスラ社の事故に代表されるように、その実装について実際的には容易なものでは無

く、特に日本においては自動運転車両の露出度が低く、また、技術的な課題が大きく取り

上げられる傾向にある。 

自動走行システムに関しては、その導入について国民的な合意を形成することが難し

く、何らかの社会的政策的経緯の中で合意形成がなされて初めて実装可能となるため、自

動運転の利用シーンや生活感のある姿を見せることにより、ジブンゴトとして感じられる

ような露出度とイメージを高めるイベントやメディア戦略を検討することが重要となる。 

 

 

そのため、30年度の調査では以下の仮説のもと、引き続き調査を実施することとした

い。 

 

1) 目的 

自動運転に対する社会受容性を高める広報戦略のあり方を提案する。なお、対象はマ

イカーとしての購入だけでなく、MaaS等サービスに対する受容性向上も対象とする。 

 

2) 仮説 

自動運転との接触度を高める（露出度の向上、中立的に知る機会）工夫や、ジブンゴ

トとして自動運転を利用したライフスタイルの提案が必要となる。 

 ・自動運転による街や自分の暮らす環境の変化 

 ・“嫌なところが自動化”の発想から訴求する 

 

3) 30年度研究計画 

① 国内・海外アンケート調査による露出度効果の分析 

 自動運転の露出度の高い実験を行っている海外都市と国内都市等で比較分析を行

い、実証実験等の露出度の効果を分析するとともに、その工夫を調べる。 

 

② 実証実験（体験試乗）による市民受容性の効果分析 

 実証実験にあわせた体験試乗会による市民受容性の変化を分析する。また、試乗が

ない場合でも、沿道住民等に対する自動運転の露出度を高めることによる受容性の変

化を分析する。 
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③ 映像を用いた自動運転社会とライフスタイルの見える化による受容性変化の把握 

 自動運転社会のライフスタイル、都市と環境等をビジュアルに訴求することで市民

受容性がどう変化するか、またどのような点の訴求が効果的であるかを分析する。 

 効果分析にあたっては、当該映像をアンケート調査、インタビュー調査等で体験さ

せ、その効果を検証する。また、SIPのホームページ等でも放映し、調査終了後も継

続使用する。 

 

（設定する自動運転社会シーン） 

 オーナーカー、移動サービスのみ、MaaS（シェアリング）、究極の未来自動運転社会 

 ※見せるシーン例：運転からの解放、田舎の高齢者等、訴求点の工夫が重要。 

 ※アーリーアダプター層の発掘調査も実施→若年層を含め感度の高い年齢層、属性等

の発掘も目指す。 

 

④ イノベーションのブレークスルー事例調査 

 iphone等のイノベーティブな商品の普及段階の事例調査を実施し、MaaS等自動運

転の場合のシナリオ案を検討する。 
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4. 自動走行システム/大規模実証実験における走行状況提示による社会受容性

向上の有効性調査 

 

 調査結果に基づく走行状況提示方法の提案 

ダイナミックマップと HMI の大規模実証実験において、動態管理システムを導入し、実

験事務局による実験の安全管理や進捗管理を支援することを目的に、調査及び調査結果に

基づく大規模実証実験における動態管理システムの導入検討を行った。 

検討手順を下記に示す。 

 

≪検討手順≫ 

① 実験時の安全確保、適切な実験管理、事故発生時の対応の観点から、動態管理システ

ムの走行状況提示に関する機能についての比較項目を整理する。 

比較検討の視点 

・走行状況提示によって実験の安全が保たれるか 

・走行状況提示によって適切な実験管理がなされるか 

・動態管理システムが事故発生時に有効に活用できるか 

② 候補となる商品化された動態管理システムの比較を行う。 

③ 大規模実証実験受託者や WG 等の関係者への意見照会を行う。 

④ 導入するシステムを選定する。 
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4.1.1 走行状況提示方法の要件整理 

I. 対象となる実証実験の概要 

 ■ダイナミックマップ 

 高精度地図をカーナビに搭載し、走行を繰り返しながら自車位置推定ロジッ

ク等の機能検証を行う。 

 高速道路（東名高速自動車道）と一般道（お台場エリア）での実証を行う。 

 

  

 ⾼精度３D地図データの提供
 改善要望を反映したデータの再提供

実証実験実施者(内閣府)

提供地図を各⾞両システム
へコンバート

実験参加者（公募）

 実験⾞両、システムの準備
 ドライバの準備

 地図データの評価・確認

静的情報

準静的・準動的情報

 準動的・準静的データ配信サーバ構築
 準動的・準静的データ配信

実証実験実施者(内閣府)

 提供データを各⾞両シ
ステムへコンバート

 受信側システム構築

実験参加者（公募）

 実験⾞両、システムの準備
 ドライバの準備

 準動的・準静的データの評価・確認

道路規制情報
渋滞滞情報
道路更新情報
落下物 等

・⾞両搭載センサー
・⾃⾞位置推定ロジック
・⾞両の⾃動走行制御

・⾞両搭載センサー
・⾃⾞位置推定ロジック
・⾞両の⾃動走行制御
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 ■HMI 

 【車内 HMI】運転支援機能を活用しながら、長時間・長距離の運転（高速道路

にて実施を予定）等、様々な運転環境を再現し、ドライバーの反応等を把握し、

車両とドライバー間の HMI 機能を検証する。 

 【車外 HMI】周辺車両への情報提供を試行し、周辺のドライバーとのコミュ

ニケーションのあり方を検証する。 

 

 

II. 動態管理システムの要件 

  各実証実験の内容、趣旨を踏まえて動態管理システムの要件を下記の通りとした。 

 範囲：お台場地区の一般道、新東名、東名（東京～静岡間） 

 車両数：28 台（ダイナミックマップ 25 台、HMI3 台） 

 管理用アカウント数：3 

 閲覧用アカウント数：2 

※システムによって、管理用と閲覧用の区別が無い場合も想定 

 期間：：5 ヶ月 

 

  



214 

 

 

III. 走行状況提示の必要項目 

  実証実験に係る走行状況の提示に必要な項目を下記の通り整理した。 

 

視点① 走行状況提示によって実験の安全が保たれるか 

 ・リアルタイムの車両走行位置 

 ・リアルタイムの速度情報 

 ・リアルタイムの連続走行距離 

 

視点② 走行状況提示によって適切な実験管理がなされるか 

 ・リアルタイムの車両走行位置 

 ・走行履歴 

 ・運転記録等の台帳整理 

 ・実験時の車両状態の通知（必要な事項があれば） 

 

視点③ 動態管理システムが事故発生時に有効に活用できるか 

 ・リアルタイムの車両走行位置 

 ・異常発生時のアラーム機能 

 ・異常発生時のカメラ映像 

 

視点④ 導入可能性等 

 ・導入費用、利用料金 

 ・使用環境の条件（端末、PC、サーバ等） 

 ・アカウント（管理者、閲覧） 
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4.1.2 動態管理システムの比較 

動態管理システムとして、商品化されサービス提供されている下記の 4 システムを対象

に、一般に公開されている情報および各サービス提供者へのヒアリング等により、導入事例、

機能概要を整理した。整理結果を図 4-1～図 4-4 に示す。また、各システムを、前述の走行

状況提示の必要項目について比較した結果を表 4-1 に示す。 

比較結果を提示して、大規模実証実験受託者や WG 等の関係者への意見照会を行ったと

ころ、実証実験参加者数社からの要望として、システムとしての必要項目を満たしている

ことのほか、実験車両に搭載する車載器は、カメラ機能等のついたスマートフォンではな

く、位置情報のみを取得可能な単機能のものを用いてほしいとの要望があった。 

比較検討および意見照会結果を踏まえ、各必要項目について要件及び前述の要望を基本

的に満たし、導入費用、利用料金の比較的安価なドコモ・システムズ株式会社の「doco で

す car」を動態管理システムとして採用することとした。 

 

 ドコモ・システムズ株式会社「doco です car」 

 株式会社オンラインコンサルタント「Smart 動態管理」 

 日米電子株式会社「D-NAS」 

 PASCO「PLS（PASCO LocationService）」 
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図 4-1 ドコモ・システムズ株式会社「doco です car」概要 

ドコモ・システムズ株式会社

●輸送状況をクラウドで見える化して関係各社で共有
遠隔地からも、docoですcarの管理画面で輸送状況の進捗
の把握が可能。
輸送において、遅れをタイムリーに把握し、顧客対応の
品質向上に貢献。

●物流業界における業務オペレーションの効率化
物流業務において、オペレーター自身が受付し、同時に
付近にいるライダーを捜索し配送指示を出せるように
なったことから、スピード向上に貢献。

導入事例

●動態管理
車両の位置や状態をリアルタイムに管理

●安全運転支援
運転記録をクラウドで一元管理

●輸配送進捗管理サービス
輸配送計画の進捗状況をリアルタイムに管理し、輸送品
質の向上を支援

※出典：https://www.docomo-
sys.co.jp/products/doco-car/ /

機能概要

ドコモＬＴＥ通信の活用 動態管理による業務改善
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図 4-2 株式会社オンラインコンサルタント「Smart 動態管理」概要 

株式会社オンラインコンサルタント

●建設現場での、業務効率化
機材を積んだトラックが建設現場に近づくと、担当者に
連絡がいくシステムを導入。
トラックが危険なポイントに近づくと、スマートフォン
から音声でトラックの運転手に注意を促す音声を流すこ
とも可能。

●運送業者の把握
携帯端末の電波を利用して、各ドライバーの位置を把握。

導入事例

●スマートフォンを用いた動態管理/運送・配送管理シス
テム
スマートフォンのGPSを追跡し、リアルタイムの位置情
報で運送・配送業の業務を劇的に効率化し、人手不足を
解消。

●車両情報を一元管理
業務で利用する車両の情報を車両台帳として利用できる
ように一元管理。事故などの緊急時に、保険会社の情報
を閲覧可能。

●※出典：http://doutaikanri.com/

機能概要

車両情報を一元管理 スマートフォンを用いた動態管理
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図 4-3 日米電子株式会社「D-NAS」概要 

日米電子株式会社

●海陸一体ネットワークシステム
従来、保冷車両の温度管理において、海上輸送（フェ
リー）は通信エリア外となり監視できない時間帯が発生
していた。システムを導入することにより、陸上・海上
を問わず、シームレスな管理を実現。

●コンテナ輸送における業務改善
コンテナ（荷物）の管理情報を顧客に報告（提供）する
ことで信頼の向上に貢献。
コンテナのスケジュール管理を行い回転率を向上させ、
運行の無駄を削減。

導入事例

●動態管理システム Ｄ-NAS
NTTドコモのパケット通信サービスを利用したGPS動態
管理システム。燃費向上による経費削減の達成や業務効
率を向上させ、事故を防ぎ、顧客からの信頼を向上。

●テレメーターシステム D-NET
パソコンやスマートフォン・インターネット対応携帯電
話を利用した遠隔監視システム。無線や携帯電話網の通
信手段を利用して遠隔地等におけるさまざまな状況を事
務所において一括で把握。

※出典：
https://www.nbdenshi.co.jp/ss/product.html

機能概要

D-NETのシステムD-NAS  WEB上での一括管理
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図 4-4  PASCO「PLS（PASCO LocationService）」概要 

PASCO

●運送会社の製品の運送の改善
クラウド型配車管理システムを導入。
配車時間の短縮、積載率向上、顧客からの問合せ対応の
効率化などの改善を実現。

導入事例

●配車管理システム
配車管理ソリューション「LogiSTAR（ロジスター）配車
管理簿」で、配車・配送業務の課題を「見える化」し業
務改善につなげ、物流コスト削減や業務効率向上を支援。

●動態管理システム
車両の位置情報から作業進捗を判定することで、業務負
荷をかけずに配送品質向上を実現。
大雪・豪雨・地震などの自然災害情報や、それらに伴う
渋滞や走行可否などの道路現況情報を活用し有事におけ
る業務継続を支援。

※出典：
http://www.pasco.co.jp/products/business/?id=logistics

機能概要

PLSの活用配車管理システム
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表 4-1 動態管理システムの比較 

 ドコモ・システムズ

株式会社 

株式会社オンライ

ンコンサルタント 

日米電子株式会

社 

PASCO 

 

リアルタイムの

車両走行位置 

○ 

定期的に通知 

○ ○ ○ 

リアルタイムの

速度情報 

○ △ 

スマートフォン

で取得 

 ○ 

リアルタイムの

連続走行距離 

× △ 

直線距離での算

出 

 ○ 

走行履歴 ○ ○ ○ 

車両挙動を詳細

に記録 

○ 

運転記録等の台

帳整理 

○ ○ △ 

専用 PC で管理

の場合可 

○ 

日報の出力 

 

リアルタイムの

車両状態の通知 

 

○  

ステータス通知

ボタンの追加可 

△  

特定地点におけ

る在／不在の通

知 

○  

オプションで車

載器追加可 

 

△  

特定地点におけ

る在／不在の通

知 

異常発生時のア

ラーム機能 

 

○  

緊急スイッチ有 

 

 △  

オプションで管

理者との連絡可 

 

異常発生時のカ △     
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メラ映像 

 

ドライブレコー

ダー設置可 

導入費用、利用

料金 

 

スマホアプリ 1

台 1,800 円、管

理者 ID 500 円 

年間契約 

Android アプリ

1 台 950 円 

 

（見積りによ

る） 

 

年間 300 万円

(30 台、管理者ア

カウント 5) 

 

使用環境の条件

（端末等） 

 

GPS 端末の提供

可 

スマートフォン

も利用可 

スマートフォン

を利用者で用意 

 

車載器は専用端

末が基本 

 

スマートフォン

を利用者で用意 

 

アカウント 

 

WEB ブラウザ

で管理画面を閲

覧 

WEB ブラウザ

で管理画面を閲

覧 

専用 PC での管

理と WEB ブラ

ウザでの閲覧 

WEB ブラウザ

で管理画面を閲

覧 

凡例 ○：対応可能 △：条件付き等 
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 実証実験参加者へ向けた走行状況把握システムの導入 

4.2.1 導入に係る説明の実施 

動態管理システムの導入に向けて、導入の趣旨・目的、システムの概要、走行状況把握の具体的内容、導入の流れ、車載器の取付け方等に

ついて説明を行った。導入の流れは、ダイナミックマップと HMI それぞれの実証実験の運営方法に配慮し、実験参加者や実験運営事務局の

手間や負担が最小限となるよう留意した。 

 

I. 説明の実施概要 

 ■ダイナミックマップ 

 実施日時：2017 年 9 月 15 日（金）12 時 00 分～12 時 20 分 

 場所：味覚糖ＵＨＡ館ＴＫＰ溜池山王カンファレンスセンター 

 

 ■HMI  

 実施日時：2017 年 10 月 13 日（金）15 時 30 分～15 時 50 分 

 場所：産業技術総合研究所東京本部 

 

II. 説明資料 

 ■ダイナミックマップ 

  説明にあたり作成・配布した資料を下記に示す。 
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導入システムの概要（ ド コ モシステムズ社資料を参考に作成）

○安全管理事務局
側で必要時に運
行状況を閲覧

○実験車両の状況
を一括で管理

○緊急時（ 事故発
生時等） は、 現
在地や走行履歴
を確認

○実験車両に車載器（ 位置
情報のみを通知する車載
器） を設置

○定期的に位置情報を通知
1

動態管理システム導入に向けたご説明と ご依頼

実験車両にGPS車載器を搭載し 、 実証実験時の実験車両の動態管理を行います。

安全管理事務局（ 日本工営） 側で走行状況を定期的にモニタ リ ングし 、 必要時に実験の状
況把握や緊急時の迅速な対応（ 現在地や履歴） に活用するこ と を想定し ています。

動態管理システムの導入について

・ 左図に示す車載器・ GPS・ FOMAアンテナを車内
に設置し ていただきます。

・ 安全管理事務局より 機器一式を送付し ます。 車
両への設置・ 取り 外し 、 実験終了後の返送をお願
いいたし ます。

日本工営株式会社



224 

 

 

機能一覧 GPS車載端末
(JRN-70F)

機器のイメージ

定期通知機能 位置情報を定期的に地図へ表示させます。 ○

随時検索機能 端末一覧から端末を選択し「随時検索」ボタンを
押下にすると、選択した端末に対してリアルタイ
ムに位置検索を実行します。

○

追跡随時機能 追跡期間/間隔を設定し、指定した端末の随時検
索を実行し続け、当該車両の追跡を実施します。

○

スケジュール検索機
能

曜日、時間、検索間隔などをあらかじめ設定（ス
ケジューリング）しておくことで、設定されたタ
イミングで位置通知（随時検索）を行います

○

履歴表示機能 過去3ヶ月間の位置通知情報をサーバにて保存し
ます。保存されている履歴を地図上またはCSV
ファイルにて閲覧できます。

○

参照端末設定機能 基本ID、追加ID毎に閲覧の可否、随時検索実施の
可否等を設定することができます。

○

ステータス通知機能 地図上のアイコン色を３色～７色用意してあり、
車載端末側で変更可能な機能です。

―（オプション）

アクション設定機能 『ステータス通知』『緊急スイッチ』『エリア通
知』『温度閾値オーバー』が発生した際、「PC画
面へのポップアップ表示」「メール送信」「車載
端末メッセージ連絡」等、管理者側及び運転手へ
通知する機能です。

○

緊急スイッチ機能 緊急スイッチを作動させると、緊急通報を管理者
へ発信します

○

2

車載器の機能一覧

こ れら の機能を使用
（ 位置情報の把握と
走行履歴の管理）

後ほど、 ド コ モシ
ステムズ様より 説
明いただきます。
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3

弊社（ 安全管理事務局） 各実験参加者様

車載器の送付先の提示

動態管理システム導入の流れ（ 案）

車載器の送付
（ 車両ごと の車載器番号等のご
案内、 返送案内、 返送用伝票等

を併せて送付）

車載器の設置

実験の開始
動態管理を実施

（ 開始予定日以後、 位置情報が
取れていない場合、 適宜確認）

実験の終了

終了予定日に返送のリ マイ ンド
案内をメ ール送付

車載器の取り 外し

車載器の返送

車載器の受取り

※車載器は防水ではあり ませ
んのでご注意く ださ い。 万
が一、 ご利用中に水濡れや
破損があっ た場合は左記ま
でご連絡く ださ い。破損時等の連絡先

日本工営株式会社 統合情報技術部
都市交通計画部

※実験終了から 2週間以内に
返送く ださ い
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 ■HMI 

  説明にあたり作成・配布した資料を下記に示す。 

4

本日のご依頼事項

車載器の送付に向けて、 以下の事項をご連絡願います。
車両によっ て送付先が異なる場合、 車両番号ごと に提示をお願いいたし ます。

■ご連絡頂きたい事項
・ 送付先ご住所
・ ご担当者様氏名
・ ご担当者様所属
・ ご担当者様連絡先（ メ ール、 電話番号）
※ご連絡頂く 情報は、 本件に係る車載器の送付および返送に関し てのみ使用いたし ます。

■連絡先
下記担当宛にご連絡をお願いいたし ます。

日本工営株式会社 統合情報技術部
都市交通計画部

■ご連絡期限
2017年9月22日（ 金） 17時
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導入システムの概要（ ド コ モシステムズ社資料を参考に作成）

○安全管理事務局
側で必要時に運
行状況を閲覧

○実験車両の状況
を一括で管理

○緊急時（ 事故発
生時等） は、 現
在地や走行履歴
を確認

○実験車両に車載器（ 位置
情報のみを通知する車載
器） を設置

○定期的に位置情報を通知
1

動態管理システム導入に向けたご説明

実験車両にGPS車載器を搭載し 、 実証実験時の実験車両の動態管理を行います。

安全管理事務局（ 日本工営） 側で走行状況を定期的にモニタ リ ングし 、 必要時に実験の状
況把握や緊急時の迅速な対応（ 現在地や履歴） に活用するこ と を想定し ています。

動態管理システムの導入について

・ 左図に示す車載器・ GPS・ FOMAアンテナを車内
に設置し ていただきます。

・ HMI運営事務局（ 東京都ビジネスサービス様） よ
り 機器一式をお渡し し ます。

・ 車両への設置・ 動作確認、 実験終了後の取り 外
し ・ HMI運営事務局への受渡し をお願いいたし ま
す。

安全管理事務局（ 日本工営株式会社）
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機能一覧 GPS車載端末
(JRN-70F)

機器のイメージ

定期通知機能 位置情報を定期的に地図へ表示させます。 ○

随時検索機能 端末一覧から端末を選択し「随時検索」ボタンを
押下にすると、選択した端末に対してリアルタイ
ムに位置検索を実行します。

○

追跡随時機能 追跡期間/間隔を設定し、指定した端末の随時検
索を実行し続け、当該車両の追跡を実施します。

○

スケジュール検索機
能

曜日、時間、検索間隔などをあらかじめ設定（ス
ケジューリング）しておくことで、設定されたタ
イミングで位置通知（随時検索）を行います

○

履歴表示機能 過去3ヶ月間の位置通知情報をサーバにて保存し
ます。保存されている履歴を地図上またはCSV
ファイルにて閲覧できます。

○

参照端末設定機能 基本ID、追加ID毎に閲覧の可否、随時検索実施の
可否等を設定することができます。

○

ステータス通知機能 地図上のアイコン色を３色～７色用意してあり、
車載端末側で変更可能な機能です。

―（オプション）

アクション設定機能 『ステータス通知』『緊急スイッチ』『エリア通
知』『温度閾値オーバー』が発生した際、「PC画
面へのポップアップ表示」「メール送信」「車載
端末メッセージ連絡」等、管理者側及び運転手へ
通知する機能です。

○

緊急スイッチ機能 緊急スイッチを作動させると、緊急通報を管理者
へ発信します

○

2

車載器の機能一覧

こ れら の機能を使用
（ 位置情報の把握と
走行履歴の管理）

後ほど、 ド コ モシステムズ様
より 説明いただき ます。
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3

弊社（ 安全管理事務局） 各実験参加者様

車載器の受渡し

車載器の設置・ 動作確認

実験の開始

動態管理を実施
（ 開始予定日以後、 位置情報が
取れていない場合、 適宜確認）

実験の終了

車載器の取り 外し

車載器の返却

車載器の受取り

破損時等の連絡先
日本工営株式会社 統合情報技術部

都市交通計画部

日本工営株式会社

導入および撤去の全体の流れ

HMI運営事務局

車載器の準備
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動態管理システム導入および返却にあたっ てのお願い

車載器到着後、 車載器・ GPSアンテナ等を一度実験車両に設置し て動作確認く ださ い。 また、 実
施日のう ちに、 実施し た旨を安全管理事務局（ 日本工営） にメ ールにてご一報く ださ い。

■実施頂く 動作確認の流れ

車載器設置時の動作確認

4

車載器・ GPSアンテナ等を取付説明書に従
い実験車両に取付ける ※1

取付けた車両を屋外にてエンジン ONにし て
電源LED、 GPSLED等が右図の通り

点滅・ 点灯するこ と を確認する ※2

取付けた日のう ちに
次項の連絡先にメ ールする

※ 1 ： オプショ ン品はGPSアンテナシート のみ同封し てい
ます。 外部2ボタ ン等は含まれておら ず、 設置する必要
はあり ません。

※ 1： 車載器を接続し た状態でエン ジンを ONにする と 、 車
載器の電源が自動でONと なり ます。 電源ボタ ンは操作
さ れないよう お願いし ます。

※ 2： 屋内では位置測位ができ ない可能性がある ため、 屋
外の上空に遮蔽物がない状態で実施く ださ い。

※ 2： 電源LED、 通信LED、 GPSLEDは下記にあり ます。

※ 3： 動作確認終了後は、 実証実験開始まで車載器等を 取
り 外し て頂いて構いません。

エンジン ONのまま屋外にて
30分程度置く ※3

緑点滅するこ と を確認

緑点灯するこ と を確認

赤点灯も し く は、 緑点灯す
るこ と を確認
※本体がフ ル充電時はラ ン
プが緑点灯になり ます。
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5

■動作確認実施の連絡先

日本工営株式会社

■安全管理事務局における確認方法

安全管理事務局（ 日本工営） にて、 実施し た旨のメ ールご連絡に基づき 、 位置情報取得
履歴を確認し 、 実験参加ご担当者様に、 初回位置情報取得時刻、 位置情報取得箇所をメ ー
ルにてご連絡いたし ます。

■ご対応期限

車載器受取り 後1週間以内（ かつ実験開始前）

到着から 実験開始までの期間が短い場合も あり ますが、 ご協力お願いいたし ます。

各実験の実施時にも 、 GPSLEDが緑点滅し
ているこ と を必ずご確認く ださ い。

実験実施時の動作確認

緑点滅するこ と を確認

緑点灯するこ と を確認

赤点灯も し く は、 緑点灯す
るこ と を確認
※本体がフ ル充電時はラ ン
プが緑になり ます。
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車載器は防水ではあり ませんのでご注意く ださ い。

万が一、 ご利用中に水濡れや破損が生じ た場合や、 機器ト ラ ブルが発生し た場合は、 下記
までご連絡く ださ い。

■破損時等の緊急連絡先

日本工営株式会社 統合情報技術部

都市交通計画部

破損時・ 機器ト ラ ブル発生時の緊急連絡

6

実験終了時の車載器等返却

実証実験が終了し まし たら 、 車載器等一式を受取り 時の箱に格納し て、 安全管理事務局
（ 日本工営） まで返送く ださ い。
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4.2.2 実証実験参加者への車載器の送付手配と動作確認 

 ダイナミックマップと HMI それぞれの実証実験参加者（HMI は最初に実験を実施した 2 社が対象）に対して、送付先住所、担当者等を確

認して車載器を必要台数送付した。送付後は、各実証実験参加者の車両において車載器が正常に作動することを、実験参加者の協力を得て確

認した。 

動作確認を含む動態管理システムの導入および撤去の流れを図 4-5 に示す。 
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図 4-5 動態管理システムの導入および撤去の流れ 

  

安全管理事務局（ 受託者） 各実験参加者

車載器の送付先の提示車載器の送付
（ 車両ごと の車載器番号等のご
案内、 返送案内、 返送用伝票等

を併せて送付）

車載器の設置

実験の開始
動態管理を実施

（ 開始予定日以後、 位置情報が
取れていない場合、 適宜確認）

実験の終了

終了予定日に返送のリ マイ ンド
案内をメ ール送付

車載器の取り 外し

車載器の返送

車載器の受取り

※実験終了から 2週間以内に
返送
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4.2.3 管理システム初期設定の実施 

 実験参加各社に送付した車載器について、管理システム上で日々の動態管理が可能となるよう、各車載器に「車両名」を付与する初期設定

を実施した。管理システムにおいては、地図上で車載器と実験参加会社を関連付けて確認できるようにした。 
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 システム導入の有効性評価および実験期間中の状況報告の実施 

 実証実験を安全に実施・管理するため、動態管理システムが日々正常に動作しているこ

とを確認するとともに、車両の位置に関するシステムログを管理した。動作確認結果及び

システムログは定期的に取りまとめ、発注者等に報告した。 

また、下記の観点からシステム導入の有効性評価を実施した。 

 走行状況提示によって実験の安全が保たれるか 

 走行状況提示によって適切な実験管理がなされるか 

 動態管理システムが事故発生時に有効に活用できるか 

 車両の運行管理において、動態管理システムに追加すべき機能はあるか 

 

4.3.1 動態管理システムの動作確認 

 動態管理システムが日々正常に動作していることを、下記の要領で確認した。実験期間中

の確認結果の記録を、管理システムの画面キャプチャについては参考資料としてとりまと

めた。 

  

≪動態管理システムの動作確認方法≫ 

 実施期間：2017 年 10 月 2 日（月）～ 

 対象日：平日（実証実験が平日に実施されるため） 

 確認頻度：1 日 2 回（11 時、14 時） 

 確認方法：管理システム画面にて車両位置が正常に表示されていることを確認 

 記録取得方法：管理システムの画面キャプチャ、確認時に位置が取得されてい

た車両の管理表への記録 
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4.3.2 動態管理システムの車両の位置に関するログ管理 

 実証実験を通じて動態管理システムに蓄積される各車両の位置に関するログデータを、

定期的に出力し、保管した。 

 

 

図 4-6 大規模実証実験の実施エリア
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4.3.3 システム導入の有効性評価 

 動態管理システムの導入および運用を通じて得られた知見、実験参加者の意見等から、動態管理シス

テム導入の有効性を下記の項目で評価した。 

 

 走行状況提示によって実験の安全が保たれるか 

 システム導入前に実験参加者に動態管理システム及び取得するデータについて説明を実施

し、NEDO を始めとする実験運営者にて車両の位置を把握していることを理解頂き、事故等

の報告時に活用頂ける態勢として実験の安全を確保した。 

 

 走行状況提示によって適切な実験管理がなされるか 

 実験実施予定日に車両の移動が確認できない際に、安全管理事務局から実験参加者に状況

を問合せて、実験予定の変更を把握する等、走行情報を踏まえた実験管理が実現された。 

 

 動態管理システムが事故発生時に有効に活用できるか 

 実証実験において事故等の発生はなかったが、実験期間を通じて動態管理システムを導入

したことにより、車両の所在位置を常時、即座に確認可能となり、事故発生時の状況把握に

寄与した。 

 

 車両の運行管理において、動態管理システムに追加すべき機能はあるか 

 安全確保を目的とする場合には、事故等の緊急時に車載器から運営側に通報できる機能

や、移動速度の計測機能を追加することは有効である。 

 

 

 車両走行状況提示の方法についての改善検討 

 ダイナミックマップおよび HMI 実証実験において、車両走行状況に関して発生した問題点を取りまと

め、今後に向けた課題を整理し、解決へ向けた改善検討を行う。 

（次年度実施に向けて、実験運営事務局への意見照会を実施予定） 
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5. 自動走行システム/大規模実証実験におけるイベント・広報等の情報発信による社会受容

性向上方法の有効性調査 

 

 政策・施策立案に係るものによる試験走行会 

5.1.1 目的  

実証実験に先立ち、政策・施策立案に係るものにより高度運転支援車両の試験走行を行い、今

後の政策・施策に係る取組課題の気づきや、方向性の議論活性化を狙う。現在の商品・技術で自

動走行困難なシーンの理解を深め、車両・インフラ・法制の観点から今後の課題検証につなげる。 

 

 

5.1.2 日程 

8月 8日（火）：事前走行テスト 

8月 9日（水）：試験走行会 【午前の部】10:00～13:50 【午後の部】13:30～17:20 
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図 5-1 試験走行会タイムスケジュール 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

午前の部 午後の部

18名 16名

17:00

30

17:00

14:00 14:00

30 30

30 30

30 30

30 30

16:00 16:00

30 30

15:00 15:00

12:00 12:00

30

13:00 13:00

30 30

10:00 10:00

30 30

11:00 11:00

30 30

8:00 8:00

30 30

9:00 9:00

30 30

まとめ・アンケート記入（20'）
13:30-13:50

検証実験試乗 ②
（60’）

11:30-12:30

検証実験試乗 ③
（60’）

12:30-13:30

オリエンテーション（30'）
10:00-10:30

検証実験試乗 ①
（60’）

10:30-11:30

水⼾駅よりバス移動（50'）

9:10-10:00

まとめ・アンケート記入（20'）
17:00-17:20

検証実験試乗 ③
（60’）

16:00-17:00

検証実験試乗 ②
（60’）

15:00-16:00

検証実験試乗 ①
（60’）

14：00-15：00

13:30-14:00

水⼾駅よりバス移動（50'）

12:40-13:30

オリエンテーション（30'）

試験走行① 

試験走行② 

試験走行④ 

試験走行⑤ 

試験走行③ 

試験走行⑥ 
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5.1.3 実施場所 

一般財団法人 日本自動車研究所（以下 JARI） 城里テストセンター 

〒311-4316茨城県東茨城郡城里町大字小坂 1328-23 

 

図 5-2 城里テストセンターのアクセス 

 

【水戸駅でのバス乗車に関して】 

行き：水戸駅南口バス乗り場出発 ― 城里テストセンター到着 

帰り：城里テストセンター出発 ― 水戸駅南口バス乗り場到着（現地解散） 

 

5.1.4 実施体制 

1)  試験走行会の実施体制 

  試験走行会の実施体制を以下に示す。 

 

図 5-3 試験走行会の実施体制 

内閣府 NEDO

豊田通商

日本工営

JARI 城里テストセンター

バドクリエイト

システム実用化WG
次世代都市交通WG
国際連携WG

イベント実施事務局 試乗会参加者

テストコース管理者

試乗会運営支援

主催者

水戸駅 

日本自動車研究所 城里テストセンター 

（水戸駅から車で 30～40分） 
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2)  各関係者の役割 

 試験走行会における各関係者の役割を下記に示す。 

 

①主催者 

事業者等名称 役割 

内閣府 試乗会主催者 

NEDO 試乗会主催者 

 

②試乗会実施事務局 

事業者等名称 役割 

豊田通商 試乗会の企画、実施 

日本工営 試乗会の企画、実施 

バドクリエイト 試乗会運営支援 

JARI テストコース提供 

 

③参加者（約 40 名） 

事業者等名称 役割 

システム実用化 WG 試乗体験およびアンケートの回答 

次世代都市交通 WG 試乗体験およびアンケートの回答 

国際連携 WG 試乗体験およびアンケートの回答 

 

5.1.5 会場 

1)  一般財団法人 日本自動車研究所 城里テストセンター 

JARI 城里テストセンターの全体図を以下に示す。外周路、高速周回路、悪路試験場等様々

なエリアから構成されている。本試乗会についてはそのうち、外周路、管理エリアを活用して実

施した。 

 

 

図 5-4 JARI 城里テストセンター全体図 

高速周回路

外周路

悪路試験場

旋回試験場

低μ路

NV・多用途試験路

第2総合試験路

走行音試験路面

供用エリア

総合試験路

管理エリア

今回使用エリア

総合試験路
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2)  走行区間 

試験走行会で使用した外周路走行エリア及び詳細情報を下記に示す。 

 

図 5-5 外周路走行エリア 

 

 

図 5-6 外周路詳細情報 
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5.1.6 車両概要 

試験走行会で使用した車両概要を下記に示す。 

 

 

 

 

・モデル＝Ｅ200
・型式＝RBA-213042C
・全長×全幅×全高

＝4,930×1,850 ×1,455mm
・総排気量＝1,990 cc
・エンジン＝DOHC 直列4気筒ターボチャー
ジャー付
・最高出力(kW/rpm(EEC)) 

＝135[184]/5,500

F1:アクティブレーン チェンジ アシスト
ステアリングパイロットがONの時、移動する車
線側のウインカーを2秒以上点滅させると。車
両周辺を監査するセンサーが他の車などとの衝
突の危険がないことを確認。
F2: ディスタンスパイロット・ディストロニッ
ク
走行時に、前走車を認識し減速、加速、停止。

F3：ステアリング パイロット
車線のカーブと前走車を、車線が不明瞭な道で
はガードレール等を認識し、車間を維持しなが
らステアリング操作を支援。

F4：アクティブブレーキングアシスト
車線を検出し、フロントホイールが車線を越えた
と判断すると、ステアリングを断続的に微振動さ
せて、ドライバーに警告。ドライバーが反応しな
い場合は、自動補正ブレーキによって車両を車線
内に戻す力が働く。

※出典
https://www.mercedes-
benz.co.jp/content/japan/mpc/mpc_japan_w
ebsite/ja/home_mpc/passengercars/home/n
ew_cars/models/e-class/w213.html

【諸元】 【運転支援機能】 【運転支援機能】

Mercedes -Benz  E-Class
F1:アクティブレーン チェンジ アシスト F2: ディスタンスパイロット・ディストロニック

F3：ステアリングパイロット F4：アクティブブレーキングアシスト

E-Class

F１：Audiアクティブレーンアシスト

F２:アダプティブ クルーズ コントロール

Audi A4

Audi A4

【

・モデル＝A4
・型式＝DBA-8WCRF
・全長×全幅×全高

= 4,735×1,840×1,430ｍｍ
・総排気量 = 1,980cc
・エンジン種類

=直列4気筒DOHCインタークーラー付ター
ボ
・最高出力 [ネット]

= 110kW（150PS）／5,000-6,000rpm

F1：Audiアクティブレーンアシスト
走行速度が約60 - 250km/hまでの間、車両が走
行レーンを越えないようドライバーをアシスト。
認識した車線内での走行を維持するため、穏やか
にステアリングを自動修正。モニタリングを継続
して行うか、車線変更の直前（ステアリング操作
の直前、あるいは直後）に行うかはドライバーが
選択。

F2:アダプティブ クルーズ コントロール
約0 - 250km/hで走行中、前方車両との車間距
離を自動的に調整。 システムがブレーキやアク
セルをコントロールし、設定された車間距離を
一定に保つ。

※出典
1)http://www.audi.co.jp/jp/web/ja.html?_g
a=2.134140167.803609221.1494400605-
487960854.1494317614

【諸元】 【運転支援機能】 【運転支援機能】
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NISSAN  SERENA

・モデル＝セレナ
・型式＝DAA-GFC27
・全長 ×全幅×全高=4770×1740×1680mm
・総排気量 = 1,990cc
・最大出力kW（PS）/rp

＝2WD108（147）/5600
・エンジン種類

＝DOHC筒内直接燃料噴射直列4気筒

F1：プロパイロット
前を走行している車との車間距離を把握して、
停車したり前進したりを自動で促す機能です。
イスラエルのモービルアイ社の高機能カメラが
車線や車を認識して道路の中央を走行。

F2：LDP（車線逸脱防止支援システム）
車線内に戻す方向に力を短時間発生させ、ドラ
イバーがクルマを車線内に戻す操作を促す。

※出典
1)http://www.nissan.co.jp/SERENA/point_
propilot.html

F1：プロパイロット

F2：LDP（車線逸脱防止支援システム）

SERENA

【運転支援機能】 【運転支援機能】【諸元】

Tesla  Model X

・モデル ＝Model X
・全長×全幅×全高

＝５050×1990×1680mm
・総排気量=7,500cc
・最高出力（kW［PS］/rpm）

＝311[417]
・バッテリー＝100kWhバッテリー

Ｆ1：エンハンス オートパイロット
交通状況に応じてスピードを調整し、車線を逸
脱することなく走行します。さらにドライバー
による操作を必要とせずに車線変更し、高速道
路を乗り継ぎ、目的地が近づくと高速道路を降
り、駐車場では自動で駐車し、サモンに応じて
車庫に出入り。

Ｆ2：オートステアリング
テスラ ビジョン カメラとセンサーが新しくなり、
処理能力が向上したことで、テスラ車はより狭く、
複雑な道路でもナビゲート。
Ｆ3：スマートサモン
より複雑な環境や駐車スペースをナビゲートし、障
害物を巧みに避けてドライバーのもとへ向かう。

※出典
https://www.tesla.com/jp/modelx

【諸元】 【運転支援機能】 【運転支援機能】

Ｆ1：エンハンス オートパイロット

Ｆ2：オートステアリング Ｆ3：スマートサモン

Model X：ファルコンウィング

Model X
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Tesla   Model  S

・モデル ＝モデルS
・全長×全幅×全高

＝4,978×2,189×1,435mm
・最高出力（kW［PS］/rpm）

＝[416PS]
・バッテリー
＝18650（リチウムイオンバッテリー）

Ｆ1：エンハンス オートパイロット
交通状況に応じてスピードを調整し、車線を逸
脱することなく走行します。さらにドライバー
による操作を必要とせずに車線変更し、高速道
路を乗り継ぎ、目的地が近づくと高速道路を降
り、駐車場では自動で駐車し、サモンに応じて
車庫に出入り。

Ｆ2：オートステアリング
テスラ ビジョン カメラとセンサーが新しくなり、
処理能力が向上したことで、テスラ車はより狭く、
複雑な道路でもナビゲート。
Ｆ3：スマートサモン
より複雑な環境や駐車スペースをナビゲートし、障
害物を巧みに避けてドライバーのもとへ向かう。

※出典
https://www.tesla.com/jp/models

【諸元】 【運転支援機能】 【運転支援機能】

Ｆ1：エンハンス オートパイロット

Ｆ3：スマートサモンＦ2：オートステアリング Model S

Model S

BMW 7 Series

・モデル＝740i
・型式＝DBA-7A30
・全長 ×全幅×全高

=5,110×1,900×1,480mm
・総排気量 (cc)= 2990cc
・最大出力kW（PS）/rp=240[326]/5,500
・エンジン種類＝直列6気筒lDOHC

F1：リモート・コントロール・パーキング
ドライバーは、駐車スペースの前方中央にクル
マを停めて外に出た後、車外からBMWディス
プレイ・キーを操作するだけで、狭いスペース
の駐車も簡単に可能。
F2：ステアリング＆レーン・コントロール・ア
シスト
車線と先行車を検知。 ステアリングに操舵力を
加えることで、高速走行時に車線の中央付近を
走行しやすいようにサポート。

F3：ACC／アクティブ・クルーズ・コントロー
ル（ストップ＆ゴー機能付）
先行車との車間距離を維持しながら自動で加減
速を行い、高速走行をサポート。車両停止も自
動で行うため、渋滞時の運転負荷を軽減。

※出典
https://www.bmw.co.jp/ja/index.html

【諸元】 【運転支援機能】 【運転支援機能】

BMW 7 Series BMW 7 Series

F1 ：リモートコントロールパーキング F2：ステアリング＆レーン・コントロール・アシスト
F3：ACC／アクティブ・クルーズ・コントロール
（ストップ＆ゴー機能付）
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LEXUS  RX

・モデル＝RX450h
・型式＝DAA-GYL25W
・全長×全幅×全高

＝4,890×1,895×1,710mm
・総排気量=4890cc
・最高出力［ネット］［ kW（PS）/rpm］

＝193 (262) / 6,000
・エンジン種類=2GR-FXS

F1：レーンキーピングアシスト
高速道路や自動車専用道路において、白線（黄
線）をカメラで認識し、電動パワーステアリング
を制御することで、車線内走行がしやすいように
ドライバーのステアリング操作を支援。

F2：レーダークルーズコントロール
ミリ波レーダーと単眼カメラで先行車を認識し、
車速に応じた車間距離を保ちながら追従走行を支
援。

F3：レーンディパーチャーアラート
道路上の白線（黄線）をカメラで認識。ドライ
バーがウィンカー操作を行わずに車線を逸脱の可
能性がある場合、警報ブザーもしくはステアリン
グ振動*、さらにディスプレイ表示により注意喚
起します。また、車両のふらつきを検知して、警
報ブザーとメーター表示により休憩を促す。

※出典
1)https://lexus.jp/brand/technology/lss/abo
ut/

F1：レーンキーピングアシスト

F2：レーダークルーズコントロール

F3：レーンディパーチャーアラート

LEXUS  RX

LEXUS  RX

【諸元】 【運転支援機能】 【運転支援機能】

SUBARU LEVORG

・モデル＝LEVORG（レヴォーグ）
・型式＝DBA-GK2／DBA-GK6／DBA-GK6
・全長×全幅×全高＝4690×1780×1490mm
・総排気量=11599cc
・最高出力［ネット］［ kW（PS）/rpm］
＝125(170)/4800-5600
・エンジン種類
＝1.6ℓ DOHC 16バルブ デュアルAVCS
直噴ターボ“DIT”

F1：ツーリングアシスト
0km/h-約120km/hの幅広い車速域で、アクセ
ル、ブレーキ、ステアリング操作を自動でアシ
スト。区間線と先行車の両方を認識することで、
渋滞から高速巡航まで、様々なシーンで運転負
荷を大幅に軽減。

F2：車線逸脱抑制
走行車線両側の区間線を認識。自動車専用道路
などを約60km/h以上で走行している場合、車
線からはみだしそうになるとステアリング操作
のアシストを行い、車線からの逸脱を抑制。

F3：スバルリヤビークルディテクション
車体後部に内蔵されたセンサーによって、自車
の後側方から接近する車両を検知。
ドアミラーのLEDインジケーターや警報音で運
転者に注意を促す。

※出典
https://www.subaru.jp/levorg/levorg/

F3：スバルリヤビークルディテクションF2：車線逸脱抑制

F1：ツーリングアシスト

【諸元】 【運転支援機能】 【運転支援機能】

LEVORG
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・モデル＝ACCORD

・型式＝DAA-CR7☆
・全長 ×全幅×全高=4.945×1.850×1.465m
・総排気量 (cc)= 1,993
・最大出力kW（PS）/rp

=107［145］/6,200
・エンジン種類＝水冷直列4気筒横置DOHC

チェーン駆動 吸気2 排気2

F1：歩行者事故低減ステアリング
歩行者との衝突回避を支援。

F2：渋滞追従機能付きACC（アダプティブ・
クルーズコントロール）
適切な車間距離を保ち、運転負荷を軽減。

F3：LKAS(車線維持支援システム）
車線内を走行できるように、ステアリング操作
を支援。

※出典
http://www.honda.co.jp/ACCORD/webcatal
og/performance/active-safety/

HONDA   ACCORD

【諸元】 【運転支援機能】 【運転支援機能】

ACCORD F1：歩行者事故低減ステアリング

F2：渋滞追従機能付きACC

（アダプティブ・クルーズコントロール）

ACCORD

F3：LKAS(車線遺児支援システム）

Mazda CX-5

・モデル＝CX-5
・型式＝LDA-KF2P
・全長 ×全幅×全高

= 4,540×1,840×1,690mm
・総排気量 = 2,180cc
・最大出力kW（PS）/rp

＝114〈155〉／6,000
・エンジン種類

＝水冷直列4気筒DOHC16バルブ

F1：マツダ・レーダー・クルーズ・コントロー
ル
MRCCは、自動で走行速度をコントロールする。
ドライバーがアクセルやブレーキの操作をしな
くても、設定した車速内で車間距離を自動で調
整・維持し、長距離走行時などのドライバーの
負担を軽減。

F2：レーンキープ・アシスト・システム
（LAS）＆車線逸脱警報システム（LDWS）
◎LAS
「ドライバーの負担を軽減させるため、車線の
中央を維持しながら走るよう、ステアリングをアシス
ト。
◎LDWS
逸脱の方向を直感的に判断でき、ドライバーの
すばやい回避操作を促す。
※出典
http://www.mazda.co.jp/?link_id=grnv

【諸元】 【運転支援機能】 【運転支援機能】

CX-5 F1：マツダ・レーダー・クルーズ・コントロール

F2：LAS F2：LDWS
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5.1.7 検証内容 

現在の商品車両が提供する機能を実際に運転・同乗することにより体験し、現在の商品・技

術で自動走行困難なシーンの理解を深め、車両・インフラ・法制の観点から今後の課題検証に

つなげるべく、試験走行会を実施した。各車両の検証内容を以下の表に示す。 

 

表 5-1 各車両の検証内容 

 

No. メーカー 車種 レベル 試乗区間 運転支援システム

ディスタンスパイロット・ディストロニック

ステアリングパイロット

アクティブレーンキーピングアシスト

トラフィックサインアシスト

2 ステアリングパイロット

3 アクティブレーンチェンジアシスト

ディスタンスパイロット・ディストロニック

ステアリングパイロット

駐車場 アクティブパーキングアシスト

1 アダプティブクルーズコントロール

2 アクティブレーンアシスト

駐車場 パークアシスト＆パーキングアシスト

1 プロパイロット

2 プロパイロット

4 プロパイロット

1 エンハンスオートパイロット

2 オートステアリング

4 エンハンスオートパイロット

駐車場 スマートサモン

ステアリング＆レーン・コントロールアシスト

アクティブクルーズコントロール

レーダークルーズコントロール

2 ステアリング＆レーン・コントロールアシスト

レーンディパーチャーアラート

レーンディパーチャーウォーニング

アクティブクルーズコントロール

レーダークルーズコントロール

パーキングアシスト

パークディスタンスコントロール

アダプティブクルーズコントロール（ホンダセンシング）

標識認識機能（ホンダセンシング）

2 ＬＫＡＳ：車線維持支援システム（ホンダセンシング）

3 路外逸脱抑制機能（ホンダセンシング）

アダプティブクルーズコントロール（ホンダセンシング）

先行車発進お知らせ機能（ホンダセンシング）

マツダ・レーダークルーズコントロール

交通標識認識システム

2 レーンキープ・アシスト・システム

4 マツダ・レーダークルーズコントロール

1 全車速追従機能付クルーズコントロール

2 アクティブレーンキープ

3 警報&お知らせ機能

4 全車速追従機能付クルーズコントロール

1 レーダークルーズコントロール

2 レーンキーピングアシスト

3 レーンデパーチャーアラート

4 レーダークルーズコントロール

10 LEXUS RX 2

8 Mazda CX-5 2

9 SUBARU LEVORG 2

7 HONDA ACCORD 2

1

4

6 BMW ７ Series 2

1

4

駐車場

3

3 NISSAN SERENA 2

４・５ Tesla
Model Ｘ

Model Ｓ
2

1 2

2 Audi A4 2

1

1

4

Mercedes-Benz E-Class
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1)  走行区間および体験実施メニュー 

外周路の各走行区間で実施した体験メニューを以下に示す。 

 

 

図 5-7 走行区間 

 

 

 

 

加減速制御、車線、車間維持走行
道路標識認識

カーブ走行時の制御と安定性

車線逸脱とふらつき等の警報と制御

減速・停止・再発進等、追従機能の制御

スタート＆ゴール

フリー区間

40～80（100）km/h

70～80km/h

65～km/h 0～30km/h

１区間

２区間

３区間 ４区間

425R
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2)  走行方法 

試験走行会は下記に示すように、2 車両１グループとし、全 5 グループ（A～E）で実施した。最

初にグループ A の LEXUS RX, Tesla Model S がスタートし、次いでグループ B, C, D, E と順次スタ

ートした。 

 

表 5-2 車両グループ 

 

減速加速 減速加速

スピード（中速）の強弱で追従する速度制御を確認
前走車が加減速を行った場合の車間距離を確認
設定スイッチを操作して、扱い易さ等を確認
白線内の中央維持を確認
ステアリングアシストを使って、前走車を追従することなく
白線内中央維持が出来るかを確認
速度標識に関する注意・警告を確認

ＡＣＣセットのまま前走車に追従せずステアリングアシストを実施
ハンドル制御と中央維持制御を確認
外側に膨らみ、内側にハンドルを修正する際の車両の動きを確認
ハンドル制御がキャンセルのされた際の警報機能を確認（メーカー
ごとの違い）

運転者が介入して、復帰するときの反応を確認

1区間 加減速制御・車線、車間維持走行・道路標識認識

２区間 カーブ走行時の制御と安定性

体験項目

体験項目

低速時（渋滞）での追従走行における制御を確認
停止した後、再発進機能を確認
白線が確認できなくても、前走車を追従するステアリングア
シストを確認

４区間 減速・停止・再発進等、追従機能の制御

車線から逸脱しそうになった際の警報機能を確認（メーカーご
との違い）

３区間 車線逸脱とふらつき等の警報と制御

体験項目

体験項目

グループ 車種名 レベル 車種名 レベル

A LEXUS RX 2 Tesla Model X 2

B HONDA  ACCORD 2 Mercedes-Benz E-Class 2

C Mazda CX-5 2 Audi A4 2

D NISSAN  SERENA 2 Tesla Model S 2

E SUBARU  LEVORG 2 BMW 7 Series 2
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図 5-8 グループによる走行イメージ 

 

 各区間において、ドライバーが適切な操作ができるよう、助手席にてインストラクターが操作方法を

指示。その際、ドライバーがインストラクターの指示を理解しやすいように、当該操作ボタンにカラーテ

ープを張り、「ステアリングの ACC 機能を赤いスイッチを押して ON にしてください。」というような指

示を実施した。 

 

 

図 5-9 操作プロセスサンプル（SUBARU アイサイト ツーリングアシスト） 

 

また、前走車が必要な体験メニューを実施する際には（区間 1・区間 4）、グループ内のインストラクタ

ーが無線機で連絡を取り合うことで、交互に前走車の役割を担った。 

 

スタート＆ゴール
グループE

・SUBARU  LEVORG
・BMW 7Series

グループD
・NISSAN SERENA
・Tesla Model X

グループC
・Mazda CX-5
・Audi A4

グループB
・HONDA ACCORD
・Mercedes-Benz E-Class

グループA
・LEXUS RX
・Tesla  Model S

■システムの作動プロセス

赤● ステアリングのACCスイッチをON
※マルチファンクションディスプレイにACCアイコンが表示

黄● 車速スイッチで車速を設定
※マルチファンクションディスプレイに設定速度を表示

0～60km/ｈの範囲内で任意に設定

緑● ステアリングの車間距離スイッチで距離を選択
※マルチファンクションディスプレイに選択した⾞間を表示

青● ステアリングのレーンキープスイッチON
※マルチファンクションディスプレイにレーンキープアイコンが表示
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図 5-10 前走車の入れ替り（グループ A） 

 

3)  試乗の様子 

 

 

 

 

 

 

Tesla Model S LEXUS RX Tesla Model SLEXUS RX

Tesla Model SLEXUS RX

1区間・4区間

前走車入れ替え

オリエンテーションの様子 前走車追従の様子

使用車両① 使用車両②

清水様により使用車両および体験メ

ニューを説明 

前走者に ACC で追従 

LEXUS RX, Tesla Model S 

HONDA ACCORD, Mercedes-Benz E-

Class, Mazda CX-5, Audi A4 

NISSAN SERENA, Tesla Model X 

BMW 7 Series, SUBARU LEVORG 
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車両の乗り替りの様子① 車両の乗り替りの様子②

運転体験の様子カラーテープによる操作指示

インストラクターが次のドライバー

を呼びかけ乗り替りをサポート 

各ドライバーが外周路を一周した後、

順次乗り替りを実施 

インストラクターはドライバーにカ

ラーテープ利用し、操作方法を指示 

カーブ走行時の制御と安定性を手放

しで確認 
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5.1.8 アンケート 

1)  調査内容 

A) 調査の背景（試乗会の目的） 

 政策・施策立案に係る者による試験走行会として、現在の商品車両の機能を体験することに

より、今後の施策取組課題の気づき、方向性の議論活性化を目的とする。 

 とくに、現在の商品車両の技術で自動走行が困難なシーンに対する理解を深め、インフラ・

法制・社会受容性等の観点から今後の課題検証の方向性についての意識共有を促す。 

 

B) アンケート調査の目的 

試乗会参加者に対し、運転支援機能を搭載した車両を運転していただき、運転支援機能全般に

対する気づきや感想、技術の普及に向けて認識した課題と必要な施策について調査すること。 

 

C) 対象者 

試験走行会の参加者全員 

 

D) アンケート調査の方法 

 試験走行終了後、解散前にアンケート調査票にご記入いただく。 

 試験走行前に、調査の趣旨説明と協力依頼を行う。 

 

E) アンケート集計方法 

 選択式の設問に関しては単純集計属性に応じたクロス集計を行う。 

 自由回答については、回答内容のグループ化、キーワード集計を行う。 

 

F) 調査項目 

Q1 安心して運転できた車両に対する感想 

 

Q2 不安を感じた車両に対する感想 

 

Q3「ご自身の自動運転に関する取組」に関連して、今回の 

試験走行会を通じてどのような気づきが得られましたでしょうか。 

 

Q4 運転支援機能の「普及に向けた課題や必要な施策」について、 

今回の試乗を通じて感じたことがありましたらお書きください。 

 

（次ページに調査票を掲載する。） 
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試験走行会 アンケート調査票 

本調査は、「戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）自動走行システム／大規模実証実験」のう
ち「社会の受容性に関する総合調査」（国立研究開発法人新エネルギー・産業技術総合開発機構）の一
環として、試験走行会参加者の皆様に対して、運転支援機能全般に対するご意見や今後の自動走行シス
テムに関する施策検討に向けた課題について調査することを目的として実施しています。調査結果に関
しては、回答者が特定できないよう集計・分析を行い、本調査の目的以外には利用しないものとしま
す。調査の趣旨にご理解いただいた上で、以下の設問にご回答いただけますでしょうか。 

調査機関  ：国立研究開発法人新エネルギー・産業技術総合開発機構 
調査受託機関：豊田通商株式会社、日本工営株式会社 

●過去に、運転支援機能を搭載した車両を運転したことはございますか？（1つ選択） 

 ① 日ごろから運転している 

 ② 運転したことがある 

 ③ 今回が初めて 

 

 

●試乗した車両の「安心感」について、安心して運転できた車両、不安を感じた車両について感想をお書

きください。 

 ①安心して運転できた車両に対する感想 

 

 

 

 ②不安を感じた車両に対する感想 

 

 

 

●「ご自身の自動運転に関する取組」に関連して、今回の試験走行会を通じてどのような気づきが得られ

ましたでしょうか。 

  

 

 

●運転支援機能の「普及に向けた課題や必要な施策」について、今回の試乗を通じて感じたことがありま

したらお書きください。 

 

 

 

●その他、試験走行会に関して、お気づきの点などございましたら、お書きください。 

  

 

 

●ご自身についてお答えください。 

お名前  

府省庁・企業名等  

所属  

アンケートは以上です。ご協力いただきありがとうございました。 

  

①または②を選択された方へ 

経験したことのある機能を選択してください。（あてはまるものすべて） 

１）衝突被害軽減ブレーキ ２）ACC ３）車線維持支援・逸脱防止 

４）接近車両検知・警告  ５）その他（           ） 
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2)  調査結果 

A) 回答者属性 

回答者の人数と、回答者の運転経験について以下に整理した。43 名の回答者のうち、44％が、

日ごろから運転支援機能を搭載した車両を運転しているという結果となった。 

 

□回答人数 

・午前の部：25 名（参加者 18 名,随行者 7 名） 

・午後の部：18 名（参加者 16 名,随行者 2 名）    合計 43 名 

 

□調査結果 

■運転支援機能を搭載した車両の運転経験 

 

 

図 5-11 回答者の運転経験 
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B) 安心して運転できた車両に対する感想 

安心して運転できた車両に対する感想を整理した結果、以下の特徴が得られた。 

 

 

 テキストマイニングの結果 

得られた感想に対して、テキストマイニングを行った結果、以下の意見が得られた。 

①走行の加減速がスムーズだった 

②自動にブレーキされるので安心感がある 

③運転支援による安心を感じる 

④追従機能が便利 

⑤作動、ステアリング、制御、車の状態等を表示すべき 

⑥ヒューマンインターフェースにより支援状況がわかりやすい 

⑦車線逸脱の際、警告が可能 

 

図 5-12 テキストマイニングの結果 安心できた車両に対する感想 

  

①

②

③
④

⑤

⑥

⑦

 状態がわかる、あるいはドライバーの操作意図に近いと安心感がある 

 ただし、ドライバーに過信させないよう運転の意識を与える必要がある 

 回答者の所属に関わらず、共通した意見が得られた 

テキストマイニングの方法 

・最小出現数は３ 

・強い共起関係ほど太い線で描画 

・出現数の多い語ほど大きい円で描画 
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 回答者属性ごとの整理 

回答者を、行政機関、民間企業（民間企業による団体も含む）、研究機関（専門家も含む）の

属性に区分し、それぞれについて得られた意見を整理した。 

 

【行政】 

・加減速がスムーズ。高速道路などあくまで支援と理解していれば安心 

・追従機能や車線を外れそうになったときに知らせる機能は役に立つ 

・機能を過信させないために運転している意識を与えることが大事 

 

【民間】 

・使いやすい。ただし制御量が多いと過信につながりかねない 

・状態がわかりやすい、またはサポートされている感じがあると 安心感につながる。ただし、ま

だ完全には安心できない 

・ドライバーの介入がある方が、安心感がある。 

 

【研究機関等】 

・加減速やレーンキープやユーザーインターフェースなどの点で、ドライバ側の操作意図に近

いものは安心感が高かった。 

・操作が一定であると、万一の場合にも対応しやすい。 

・機能が付いていることによる安心感がある。運転負担が減るので事故軽減につながる。 
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C) 安心面での評価の高い車両に対する感想 

安心して運転できた車両として、車種を記載している回答から、上位 3 車種を抽出し、それら

に対する感想を整理した。 

 

「安心面での評価 １位の車両」 

・アシストレベルの考え方がわかりやすい／レベル 2 として安心感がある 

・自分自身の運転と違和感がない運転支援で、ブレーキで停止するときの衝撃がとても少ない 

・支援の介入の仕方がとても自然に支えてくれる、HMI も分かり易い 

・運転支援機能が分かりやすかった／ユーザーインターフェースが最も優れている 

 

「安心面での評価 ２位の車両」 

・HMI によりよく分かり安心して運転することができた／警告や表示など HMI もすぐれていた 

・ブレーキ制御、ステアリングアシスト共にとても素直 

 

「安心面での評価 ３位の車両」 

・加減速、レーンキープの味つけが、自分の運転に合っていると感じ、安心感が高かった 

・路側車線を逸脱すると自動停止するシステムが運転中に意識が無くなった場合に事故防止でき

る 

・制御のレベルの差はあったがいずれも車両の状況が HMI によりよく分かり安心して運転するこ

とができた 

 

 

図 5-13 安心して運転できた車両 回答者数（上位 3 車種） 
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D) 不安を感じた車両に対する感想 

不安を感じた車両に対する感想を整理した結果、以下の特徴が得られた。 

 

 

 テキストマイニングの結果 

得られた感想に対して、テキストマイニングを行った結果、以下の意見が得られた。 

① ブレーキの作動や車両への理解に不安を感じた 

② ACC や安全機能に対する慣れが必要 

③ 速度に違和感を感じた 

④ 動きが自分の認識と違う 

⑤ 車線に近づくと急にステアリングする 

⑥ 制御が強すぎる 

 

図 5-14 テキストマイニングの結果 不安を感じた車両に対する感想 

  

①

②

③

④

⑤
⑥

 自分の運転感覚と異なることによる違和感。慣れるまでは不安。動きが予測不能。 

 表示がわかりにくい、ステータスの理解が難しいといった、HMI に関連する不安

が挙げられた 

 回答者属性に関わらず、共通した意見が得られた 

テキストマイニングの方

法 

・最小出現数は３ 

・強い共起関係ほど太い線

で描画 

・出現数の多い語ほど大き
い円で描画 
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 回答者属性ごとの整理 

回答者を、行政機関、民間企業（民間企業による団体も含む）、研究機関（専門家も含む）の

属性に区分し、それぞれについて得られた意見を整理した。 

 

【行政】 

・自動運転の表示がわかりにくい、運転に慣れるまでは不安、使える状況と使えない状況を理解

できているか。 

・緊急時に白線を越えて回避運転する際にどうなるのか。自分の運転と感覚が異なる。 

・いつブレーキが効き始めるのか不安。 

 

【民間】 

・自動制御の傾向の強い車両はステータスの理解が難しい。一般車からの過渡期に学習が必要 

・ステアリングの動きが滑らかではない車、予測不能な車両挙動。 

・表示がわかりにくい、制御しているかどうかわからない。 

 

【研究機関等】 

・制御のオンオフ、ドライバーが油断する場面がある。 

・操作、機能等が統一されていない。視覚に訴えるものが多いのでヘッドダウンを誘発、もう少

し音声を使ってもいい。 

・ACC が一般道で利用される可能性がある。 

・自身の運転感覚とは異なる操作に違和感があることがある。ただし、慣れで解消可能 
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 安心面での評価の低い車両に対する感想 

不安を感じた車両として、車種を記載している回答から、上位 3 車種を抽出し、それらに対す

る感想を整理した。 

 

「不安な車両の評価 １位の車両」 

・車線維持やブレーキ制御が機械的で人の感覚には合っていない。 

・制御のするどさ、限界時のオンオフが不安 

・車線を誤認識していると思われる場面があり、異質な動きをしていたので同様の誤認が公道上

で発生したら怖い 

・運転支援というより自動運転に近いとは思うがステアリング、ブレーキとも自分の運転と間隔

が異なるように感じた 

・レベル 2 の中でも最もレベル 3 に近い印象。任せられる運転は楽しいが時折“はっ”とさせら

れる点に不安を感じた。 

 

「不安な車両の評価 ２位の車両」 

・運転支援機能は特に素晴らしかったが、左側白線を越えた時の自動停止機能に関して、緊急時

に白線を越えて回避運転する場合にはどのようになるのか不安を感じた 

 

 

「不安な車両の評価 ３位の車両」 

・自動運転の表示が分かりにくかった 

・左のレバーがわかりづらく、運転しづらそうだと思った 

 

 

図 5-15 不安を感じた車両 回答者数（上位 3 車種） 
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E) 自身の自動運転に関する取組に対する気づき 

各回答者の自身の取組に対して、今回の試乗会によってどのような気づきが得られたかについ

て整理した結果、以下の特徴が得られた。 

 

 

 テキストマイニングの結果 

得られた感想に対して、テキストマイニングを行った結果、以下の意見が得られた。 

①ドライバーとして運転を行うことで実感が得られた 

②運転支援に対する基本的な認識を行う必要 

③事故を防ぐために技術が必要 

④各社で操作方法が違う 

⑤実際に体験をすること、自動運転のレベルの理解が重要 

 

図 5-16 テキストマイニングの結果 自動運転に関する取組に関する気づき 

  

①

②

③
④

⑤

 各社により違いがあるので、標準化の必要性を検討すべき 

 ユーザーインターフェイス、人とシステムの役割分担の重要性 

 行政は標準化や規制等の制度面、民間はシステムの設計思想、研究機関等は利

用者の理解や HMI に対する気づきを挙げている。 

テキストマイニングの方
法 

・最小出現数は３ 

・強い共起関係ほど太い線
で描画 

・出現数の多い語ほど大き
い円で描画 
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 回答者属性ごとの整理 

回答者を、行政機関、民間企業（民間企業による団体も含む）、研究機関（専門家も含む）の

属性に区分し、それぞれについて得られた意見を整理した。 

 

【行政】 

・海外と国内の意識の差（自動運転と支援の延長）メーカーにより設計思想が異なる、共通認識

や標準化が必要 

・交通事故防止などメリットがある。交通規制、認識方法などについて議論していく必要性 

・人の関与が必要な部分も多い 

 

 

【民間】 

・操作系の統一、利用者の理解の必要性、考え方や操作方法が各車違う 

・ドライバー主体とするかシステム主体とするか 

・HMI と制御性能のバランスが大事 

 

【研究機関等】 

・各社の違い、個人の受容性の違いがわかり有意義 

・レベル 2 といってもいろいろある、ユーザーインターフェイスの重要性 

・レベル 2 とレベル 3 の違いを正しく理解させることの難しさ、同じレベルでも差がある 

・長時間運転するドライバーの運転支援として有意義 
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F) 運転支援機能の普及に向けた課題や必要な施策について感じたこと 

今回の試乗会を通じて、技術の普及に向けた課題等についての意見を整理した結果、以下の特徴

が得られた。 

 

 

 テキストマイニングの結果 

得られた回答に対して、テキストマイニングを行った結果、以下の意見が得られた。 

①ある程度の運転体験が必要だと感じる 

②自動運転・運転支援のための道路の整備が重要 

③技術や作動のメーカーごとの違いをユーザーに伝える必要がある 

④レベルの高い支援機能をもつシステムの低コストでの普及が必要 

⑤HMI や操作系の表示の統一が必要 

 

図 5-17 テキストマイニングの結果 課題や必要な施策について感じたこと 

  

①

②

③

④

⑤

 自動運転と運転支援の区別の周知やシステムの理解、表示や操作の統一につい

てはすべての属性において、課題として挙げられている。 

 行政からインフラや国としての安全対策の必要性、民間から低コスト車両の機

能確保の必要性が挙げられている。 

テキストマイニングの方
法 

・最小出現数は３ 

・強い共起関係ほど太い線
で描画 

・出現数の多い語ほど大き

い円で描画 
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 回答者属性ごとの整理 

回答者を、行政機関、民間企業（民間企業による団体も含む）、研究機関（専門家も含む）の

属性に区分し、それぞれについて得られた意見を整理した。 

 

【行政】 

・道路のインフラ整備・メンテナンスが必要 

・自動運転と運転支援の区別の周知 

・国で安全対策を図る必要性 

 

【民間】 

・表示・操作の統一 

・低コスト車でも一定の機能性の確保 

・機能・システムについてわかりやすく伝える必要性 

 

【研究機関等】 

・運転支援と自動運転の違いをドライバーが認識する必要性 

・操作の表示の統一の必要性 

・適応に一定時間かかる、運転者に知識、スキルがいる 
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3)  今後の取り組みに対する知見 

回答者から得られた気づきや課題について、主に 7 つに分類される。 

 

 

 

 

 

 

 

 

①操作を統一した方がよい 

②利用者の体験や学習の機会を設けた方がよい 

③インフラ整備が必要 

④コスト面が課題 

⑤ PR が必要 

⑥ドライバーに運転していることを自覚させるべき 

⑦運転支援であることを明確にすべき 

 

図 5-18 分類ごとの意見数（複数に分類された意見もあるため、回答者数 43 に対する割合を集計） 
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【使用した設問】 

Q3「ご自身の自動運転に関する取組」に関連して、今回の試験走行会を通じてどのような気づ

きが得られましたでしょうか。 

Q4 運転支援機能の「普及に向けた課題や必要な施策」について、今回の試乗を通じて感じたこ

とがありましたらお書きください。 
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さらに、回答者属性別に得られた気づきや課題を分類すると以下の特徴が得られた。 

 

○行政：操作の統一性に加え、インフラ整備や PR に対する必要性を挙げている。 

 

図 5-19 分類ごとの意見数（複数に分類された意見もあるため、回答者数 18 に対する割合を集計） 

 

○民間：操作の統一や利用者の体験・学習に対する必要性を挙げている。 

 

図 5-20 分類ごとの意見数（複数に分類された意見もあるため、回答者数 16 に対する割合を集計） 
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○研究機関：民間企業と同様に、操作の統一性や利用者の体験・学習の必要性を挙げている。 

 

図 5-21 分類ごとの意見数（複数に分類された意見もあるため、回答者数 9 に対する割合を集計） 

 

とくに回答の多かった、「操作の統一性」、「利用者の体験・学習」、「インフラ整備」について主な意見

を以下に示す。 

 

 操作を統一した方がよい 

・どの車も ACC や LKA のセットの仕方が異なるのは、ユーザー視点では混乱すると思う。操

作系の統一は難しいが、操作方法のインストラクションは手を打つべき課題 

・スイッチ類の操作や表示、また制御の ON/OFF のさせ方が各車両で異なっており購入する側

からするとすぐに理解することが難しいと感じた。 

 

 利用者の体験や学習の機会を設けた方がよい 

・免許取得時や更新時に、支援機能と自動運転との違いを講習された方が良い。 

・機能の狙いや安全に使うため（特に過度な依存を防ぐ）の説明を簡潔に行う工夫が必要。 

・できるだけ多くの方に自動運転を体験してもらい、ユーザー目線での技術開発を行う必要が

あると痛感した。 

 

 インフラ整備が必要 

・車線等の道路環境の整備が重要になってくると感じた。 

・道路上のインフラ（白線、標識など）のメンテナンスが重要であると感じた。 

・誤作動による事故は社会的影響も大きいことから路側機を含め国で安全対策を行っていけれ

ばと思った。 
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 SIP-adus Workshop2017および日独専門家会合出席者による自動走行技術の体験会及び関連会合 

5.2.1 日独専門家会合 

1)  目的   

     同イベントに参加する国内外の自動走行に係る政策・施策の意思決定を行う政府関係者や、 

技術専門家、報道関係者らへの自動走行システムの理解醸成と国際連携活動を実践する。 

 

2)  日程 

     平成 29 年 11 月 13 日（月）18 時 10 分～20 時 00 分 

    当日のスケジュールを以下に示す。 

 

表 5-3 当日スケジュール 

 

 

3)  実施場所 

SUBIR AKASAKA TOKYO シュビア赤坂 

    〒107-0052 東京都港区赤 2－14－5 Daiwa 赤坂ビル 

    TEL : 0120-262-175 
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図 5-22 会場までのルート 

 

4)  参加者 

    ドイツ側：20 名 

    日本側：22 名（内閣府 6 名，経済産業省 1 名，日本自動車研究所 3 名，その他 12 名） 

 

5)  実施成果       

     ドイツ連邦教育研究省の高官をはじめとして、日独の自動走行技術に関連する産学官の専門 

    家が参加する日独専門家会合が行われる機会を活用して、同会合の出席者を招いて関連会合を 

実施し、Dynamic Map, Security, Human Factor 等に関する意見交換を実施し、その理解醸成と 

国際連携活動を実践することで翌日に参加いただく体験会の効果を高めることに繋がった。 

 

 

図 5-23 会合中の様子 
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図 5-24 葛巻 PD ご挨拶の様子 

 

 

 

5.2.2 自動走行技術体験会 

 

1)  目的 

SIP-adus WorkShop2017 自動走行技術体験会は 2017 年 11 月 13 日（事前準備費・走行テスト

日）11 月 14 日、15 日に東京国際交流館にて開催された SIP-adusWorkShop2017 と併設して実施

された。 

SIP-adus WorkShop2017 の出席者である国内外の自動走行に係る政策・施策決定を行う政府関

係者や、技術専門家に OEM 各社提供車両の機能を体験頂き、自動走行システムの理解醸成、

社会受容性の醸成および国際連携活動に資することを目的とする。 
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2)  実施概要 

体験会の実施概要を以下に示す。 

 

表 5-4 体験会実施概要 
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3)  日程 

11 月 13 日（月）を事前準備日とし、14 日（火）午後と、15 日（水）に体験会を実施した。 

体験会のスケジュールを以下に示す。 

 

 

図 5-25 日程（全体スケジュール） 
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図 5-26 日程（詳細スケジュール 11 月 13 日（月）体験会事前準備日） 
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図 5-27 日程（詳細スケジュール 11 月 14 日（火）） 

 

 

 

 



278 

 

 

図 5-28 日程（詳細スケジュール 11 月 15 日（水）） 
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4)  実施場所 

自動走行技術体験会実施場所を以下に示す。 

 

独立行政法人 日本学生支援機構 東京国際交流館 

住所：〒135−8630 東京都江東区青海 2 丁目 2−1 国際研究交流大学村 

交通：ゆりかもめ「船の科学館」東口より 徒歩約 3 分 

りんかい線「東京テレポート」B 出口より 徒歩約 15 分 

 

会場：東京国際交流館プラザ平成地下 1F（タイムズ東京国際交流館） 

 

 

 

図 5-29 自動走行体験会実施場所 
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5)  アンケート調査 

体験会参加者を対象としたアンケート調査を実施した。政府関係者、登壇者、技術関係者より現段階

における運転支援機能の進捗に対する意見収集および、今後の技術普及に向けた認識と課題、施策を総

合的に分析し、体験会に対する効果測定とりまとめ、データ化を行った（5.4に後述） 

 

図 5-30 アンケート調査 

 

A) 調査内容 

 アンケート調査の目的 

国内外の行政、自動車メーカー、研究機関などの関係者に対してアンケートを実施し、受容性

の明確化と情報発信戦略の立案に向けた課題を整理すること。 

 

 対象者 

試乗会の参加者全員 

 

 アンケート調査の方法 

試乗会終了後、解散前にアンケート調査票にご記入。 

Questionnaire Form on Your Experience with Autonomous Driving Technology 
Surveying Organization: New Energy and Industrial Technology Development Organization 

Survey Contracting Organizations: Nagoya University, Nikken Sekkei Research Institute  

 

This questionnaire is being given as part of a general survey on the receptivity of society to autonomous driving 

and is part of our Cross-ministerial Strategic Innovation Promotion Program (SIP) Innovation of Automated 

Driving for Universal Services/Field Operational Tests. 

These survey results will be tabulated and analyzed in a way that preserves the anonymity of respondents, and 

these results will not be used for any purpose outside of this survey. Thank you for your cooperation in answering 

the following questions. 

 
Q1: Were you satisfied with your experience today with autonomous driving technology?  

1. Very satisfied   2. Satisfied   3. Don’t care   4. Unsatisfied   5. Very unsatisfied 

 

Q2: Did you find your experience with autonomous driving technology today to be presented in an 

easy-to-understand format? 

1. It was very easy to understand   2. It was easy to understand   3. It was difficult to understand 

If you gave 3 as your answer, please indicate specifically how we might improve or change our presentation. 

 

 

 

Q3: Various methods are being tried both in Japan and overseas in an effort to promote understanding of 

autonomous driving technology. Please select three choices from the following that you feel are most 

effective. 

1. Participatory field tests open to the general public (riding tests in autonomous vehicles) 

2. Technology field tests with high exposure to the general public (riding tests not available to public) 

3. Information dissemination using the mass media, such as through the TV 

4. Information dissemination through the Internet (using our website, YouTube and social media) 

5. Provide continuous opportunities for public interaction through newsletters etc. 

- Please summarize any other efforts your institution is making in addition to the above.  

 

 

 

 

Q4: What do you feel is the key to autonomous vehicles proliferating in society? Please select three choices from 

the following that most reflect your opinion.  

1. Reduction of accidents   2. Price   3. Tax breaks and other incentives to purchase  

4. Exclusive or prioritized lanes   5. Vehicle sharing services   6. Automation of buses/taxis 

  - Please summarize any other factors that would be key to autonomous vehicles proliferating.  

 

 

 

 

Q5: Assuming that autonomous vehicles operate at level 4 or higher, what degree of reduction in automobile 

accidents, in comparison to currently human-operated vehicles, would justify the sales of autonomous 

vehicles? 

1. Zero automobile accidents   2. Slightly less than current accident rates  3. The same as current accident 

rates  4. Slightly more than current accident rates is justifiable   5. More than current accident rates is 

justifiable 

 

Q6: May we ask you for a more detailed account of your opinion on these questions and on autonomous 

vehicles? Please indicate your name and e-mail address below if you wish to provide us with more details. 

(Your personal information will not be used for purposes other than this questionnaire.)  

Name:  
e-mail address: 

 

Government institution 

/company name  

 

Country  

Your automobile type 1. Nissan  2. Suzuki  3. Honda  4. VW  5. BMW  6. Toyota  7. Mercedes  

 This concludes this questionnaire. Thank you for your cooperation. 
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B) 調査結果 

 

表 5-5 アンケート調査 回収率 

対象件数 78件 

回答件数 78件（日本語版 46件、英語版 32件） 

 11月 14日(火)：日本語版 13件、英語版 9件 

 11月 15日(水)：日本語版 33件、英語版 23件 

回収率 100％ 

 

 日本が約 59%、海外が約 41％を占めている。 

 

 

図 5-31 回答者の国別割合 

 

表 5-6 国別回答者数 

日本 46件 

アメリカ 11件 

ドイツ 6件 

フランス 5件 

オランダ 2件 

フィンランド 2件 

ベルギー 2件 

イギリス 1件 

オーストラリア 1件 

カナダ 1件 

スウェーデン 1件 

計 78件 
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(1).自動走行技術体験会に対する満足度 

 Ｑ１：本日の自動走行技術体験会は，あなたにとって満足のいくものでしたか． 

 「大変満足」と「満足」の回答比率の計が、全体で約 96％、日本は約 98％、海外は

約 94％を占めており、全体的な満足度は高いといえる。 

※ 「不満」、「たいへん不満」の回答海外で 2件あり、乗車車両が Lv2 止まりである

ことに対する意見があった。 

 （今後、回答の理由を詳細に確認する予定） 

 

 

 

図 5-32 体験会に対する満足度の割合 

  

大変満⾜ 満⾜ どちらでもない 不満 たいへん不満 無回答 計

日本 30件 15件 1件 46件

海外 21件 9件 1件 1件 32件

計 51件 24件 1件 1件 1件 78件

65.2%

65.6%

65.4%

32.6%

28.1%

30.8%

3.1%

1.3%

3.1%

1.3%

2.2%

1.3%

0% 10% 20% 30% 40% 50% 60% 70% 80% 90% 100%

日本

海外

計

大変満⾜ 満⾜ どちらでもない 不満 たいへん不満 無回答
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(2).自動走行技術体験会の内容の理解しやすさ 

 Ｑ２：本日の自動走行技術体験会は,自動運転技術をわかりやすく紹介できていたと思いますか. 

 「大変理解しやすかった」の回答比率が、全体で約 77％、日本は約 65％、海外は約

94％を占めており、「理解しにくかった」の回答がないことから、全体的に理解しや

すい紹介になっているといえる。 

 

  
大変理解しやすか

った 
理解しやすかった 理解しにくかった 計 

日本 30件 16件   46件 

海外 30件 2件   32件 

計 60件 18件   78件 

 

 

図 5-33 体験会の理解度の割合 

 

【自由意見一覧】 （●は日本人、〇は海外の人の意見） 

 自ら運転しないとわからない点がある（ただし、「②理解しやすかった」の回答者） 

 自動駐車中に再度新しい角度で移動するときに難しく感じた。 

 

  

65.2%

93.8%

76.9%

34.8%

6.3%

23.1%

0% 10% 20% 30% 40% 50% 60% 70% 80% 90% 100%

日本

海外

計

大変理解しやすかった 理解しやすかった 理解しにくかった
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(3).自動運転技術の普及のための効果的な取り組み 

Ｑ３：自動運転技術に対する市民の理解を進めるための取り組みとして,国内外で様々な方法が試行され

ています。以下の選択肢から,ご自身が効果的とお感じになるもの３つまでお選び下さい. 

※３つまで複数回答可 

 「市民参加型の実証実験」の回答が 73 件と最も多く、続いて「テレビ等マスコミを活用した情

報配信」（51件）、「インターネットでの情報配信」（36件）の順になっている。 

 日本と海外の比較でも全体的な傾向は類似しているが、回答者に対する取り組み件数比率では海

外の方が取り組みの間のばらつきが少ない。海外には複数の国が含まれているという事実による

ものともいえるが、日本より海外の方が取り組みが多様化している可能性もある。 

※赤字比率は回答者(=n)に対する件数比率（以降同様） 

 

全体 (n=78)      日本 (n=46)      海外 (n=32) 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 5-34 普及のための効果的な取り組み 

 

【自由意見一覧】 （●は日本人、〇は海外の人の意見） 

 自動走行車の普及(取り込んではいない) 

 シンポジウムを開催し法的論点等を議論することにより社会受容性を醸成 

 自動運転の技術が人間と比べてどうなのかの理解と合意形成 

 試乗イベントとメディアを通じた情報発信 

 市民意識の醸成 

 乗り心地を向上させるために、車両に個人的な経験を与える必要がある 

 運転者のためのトレーニング 

 法改正に向けた政府への情報発信 

 消費者のためのトレーニング 

 科学的出版物 

 

  

73件

31件

51件

36件

11件

0件 20件 40件 60件 80件

①市民参加型の実証実験

（⾃動運転⾞両に乗⾞できる実験）

②市民に露出度の⾼い技術実証の実施

（市民は乗⾞できない実験）

③テレビ等マスコミを活用した情報配信

④インターネットでの情報配信

（ホームページ,Youtube, SNSの活用）

⑤ニュースレターの配信などによる市民との継

続的な接触機会の確保

44件

14件

30件

18件

3件
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①市民参加型の実証実験（⾃動運転⾞

両に乗⾞できる実験）

②市民に露出度の⾼い技術実証の実施

（市民は乗⾞できない実験）

③テレビ等マスコミを活用した情報配信

④インターネットでの情報配信（ホームペー

ジ,Youtube, SNSの活用）

⑤ニュースレターの配信などによる市民との継

続的な接触機会の確保

29件

17件

21件

18件

8件

0件 20件 40件 60件

①市民参加型の実証実験（⾃動運転⾞

両に乗⾞できる実験）

②市民に露出度の⾼い技術実証の実施

（市民は乗⾞できない実験）

③テレビ等マスコミを活用した情報配信

④インターネットでの情報配信（ホームペー

ジ,Youtube, SNSの活用）

⑤ニュースレターの配信などによる市民との継

続的な接触機会の確保

95.7% 

30.4% 

65.2% 

39.1% 

6.5% 

 

90.6% 

53.1% 

65.6% 

56.3% 

25.0% 

 

93.6% 

39.7% 

65.4% 

46.2% 

14.1% 
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(4).自動運転が社会に普及する鍵となる要素 

Ｑ４：自動運転が社会に普及する鍵となるものは何でしょうか.以下の選択肢から,ご自身のご意見に最

も近いものを３つまでお選び下さい 

※３つまで複数回答可 

 「交通事故低減」の回答が 60件と最も多く、続いて「バス・タクシーの自動運転化」（42件）、「価

格」（35件）の順になっており、全体的に交通安全性の向上や公共交通等の自動運転化などに対す

る期待度が高い。 

 日本と海外の比較でも「交通事故低減」と「バス・タクシーの自動運転化」の回答が多い傾向は共

通している。しかし「価格」は日本では 2位であるが、海外では最下位に留まっており、一方、「シ

ェアリングサービス」は日本では 4位であるが、海外では 2位になっている。海外の方がシェアリ

ング事業が進んでおり、所有よりレンタルという意識が高い可能性がある。 

 

全体 (n=78)      日本 (n=46)      海外 (n=32) 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 5-35 普及する鍵となる要素 

 

【自由意見一覧】  

（●は日本人、〇は海外の人の意見） 

 社会的受容性 

 広報活動 

 安全性への正しい理解の醸成 

 地方での公共交通サービス 

 法令等のルールの整備 

 ニーズと技術のマッチングをやること 

 自分で運転することが必要(体感として安全であることを確認できる) 

 Q3 にも関わりますが社会受容性が鍵になると考えます。正しい理解のもと段階的に普及しな

いと一回の事故で進歩が遮られるとになる恐れがあります。 

 快適性 

 消費者の信頼 

 安全性の受容 

 二次的なリスク 

 他のことをする（読書や睡眠） 

 安全性と責任に対する懸念を解決する必要がある 
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(5).レベル 4以上の自動運転に対する交通事故発生の許容度 

Ｑ５：レベル４以上の自動運転を想定した場合，交通事故の発生確率が，現在のマニュアル車に比べて，

どれ位のレベルまで改善されるとしたら，販売も問題がないと考えますか？ 

※一択の設問であるが、複数回答した回答者が 3 件、未回答が 3 件あり、分析は全回答を対象としてい

る。 

 「現在の車よりやや低ければ良い」の回答が 50件と最も多く、「事故発生確率がゼロ」の回答は 13

件に留まっている。少々の交通事故については理解を示している反面、現状より交通事故を低減で

きることを示す必要がある。 

 日本と海外の比較でも「現在の車よりやや低ければ良い」の回答が最も多く、「事故発生確率がゼ

ロ」の回答は数件に留まっている傾向は共通する。 

 しかし海外の場合、「事故確率が高くても仕方ない又は良い」の回答比率が高く、日本人に比べて

交通事故発生の許容度が高い可能性が示唆された。（ただし回答数が不十分であるため、一般化す

るにはさらなるデータ分析が必要） 

 

全体 (n=78)       日本 (n=46)      海外 (n=32) 

 

図 5-36 交通事故発生の許容度 
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④現在の⾞より事故確率が少し⾼くても仕

方がない

⑤現在の⾞より事故確率が⾼くても良い

16.7% 

64.1% 

12.8% 

3.8% 

3.8% 

15.2% 

67.4% 

19.6% 

0.0% 

2.2% 

18.8% 

59.4% 

3.1% 

9.4% 

6.3% 



287 

 

(6).ヒアリング等の協力有無 

Ｑ６：上記ご回答に関して,また自動運転に対するお考えに関して,電子メール等で更に深くご意見をお

伺いしてもよろしいでしょうか.ご了解頂ける場合には、お名前、Email アドレスを下記にご記入くださ

い。 

 お名前と電子メール、両方の情報提供があった回答は、日本で 15 件、海外で 23 件、計 38 件で

ある。 

 

 お名前記入 
電子メール

記入 
件数 

日本 あり あり 15件 

あり なし 13件 

なし あり 0件 

海外 あり あり 23件 

あり なし 3件 

なし あり 3件 

 

 

 

 

 

C) 専門家アンケートのまとめ 

社会受容向上に向けた専門家（政策決定者、開発者）の意見のまとめを以下に示す。 

 

社会受容性向上のためには、露出度の向上の工夫、一方的な情報発信だけでなく、双方のコミュニケ

ーションの機会を設けたり、ニーズに合わせてきめ細かな情報発信を行ったりして、多角的な取り組み

が必要である。 

自動運転の普及のためには、自動運転の技術を確立させるとともに、モビリティをサービスとして

捉え、シェアリングビジネスの拡大、MaaS（Mobility as a Service）など、市民が自動運転をどのよ

うに利用するかの、サービス面での工夫での訴求が必要である。 

ポリシーメーカー、自動車メーカー側の交通事故発生の許容度は高い水準であるが、一般市民も同

水準とは限らない。事故ゼロの完璧な安全性確保は難しいことから、負の部分にクローズアップさせな

い PRの工夫が必要である。 

 

  

アメリカ 6 件 

ドイツ 5 件 

フランス 4 件 

ベルギー 2 件 

フィンランド 2 件 

カナダ 1 件 

オランダ 1 件 

イギリス 1 件 

スウェーデン 1 件 

海外計 23 件 
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 広報計画の策定およびコンテンツ作成 

5.3.1 広報プロモーションビデオ 

 社会受容性の醸成に向けた広報として、自動走行システム重要 5 課題、大規模実証実験の概

要を説明した広報プロモーションビデオを作成した。 

 このビデオでは、自動走行システムの理解や普及を加速させるため、実現に必要な重要 5 課

題の概要を紹介すると共に大規模実証実験の取り組みにおける状況を取材や 3DCG、モーショ

ングラフィックを使用して紹介した。また、映像は日本語版の他に英語版も合わせて制作した。

広報プロモーションビデオの全体構成と収録内容の要点を下記に示す。 

 

1)  キーマンへのインタビュー 

 SIP-adus のキーマンである葛巻清吾プログラムディレクター（PD）に自動走行システムの普

及促進の背景と SIP が掲げる重要 5 課題の選定理由についてインタビュー取材を行い収録した。 

 

 

 

 

 

 

 

図 5-37 キーマンへのインタビュー 

 

 

2)  大規模実証実験について 

 大規模実証実験を行う経緯について触れ、今回行われている技術検証にどのような特徴があ

るかを説明した。中でも国内外で例を見ない最大規模の取り組みであることを強調した。 

 

 

 

 

 

 

 

図 5-38 大規模実証実験について 
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3)  重要 5 課題の紹介、実証実験への取り組み 

A) ダイナミックマップ 

ダイナミックマップ基盤株式会社より資料映像の提供を受け、実際の高精度三次元位置

情報の収集、計測、構築や今後期待できる活用への拡張を紹介した。 

 

 

 

 

 

 

 

図 5-39 ダイナミックマップ 

 

B) HMI（Human Machine Interface） 

   自動運転における装置の重要性を強調した上で Human Machine Interface の概要を説明し、

産業技術総合研究所の協力を得て、ドライビングシミュレーターを使用したドライバー運

転準備状態（readiness）測定、検証風景の取材模様を収録した。 

 

 

 

 

 

 

 

図 5-40 HMI（Human Machine Interface） 

 

C) 情報セキュリティ 

自動走行システムの外部との通信における安全性の検証を行う旨を説明した。 

 

図 5-41 情報セキュリティ 
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D) 歩行者事故低減 

歩行者死亡事故の原因に対する検証と双方に対する注意喚起に関する実証実験の概要を  

説明し、この機能が実際に活用されている状況を 3DCG で解説した。 

 

図 5-42 歩行者事故低減 

 

 

E) 次世代都市交通 

 2020 年の東京オリンピック・パラリンピックに向けた次世代都市交通について紹介した。

着目すべきポイントを PTPS 高度化、正着制御、動的乗継情報の 3 つに絞り、この提案の有

用性をモーショングラフィックで端的に説明した。 

 

図 5-43 次世代都市交通  
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5.3.2 SIP-adus Workshop2017 出席者による自動走行技術の体験会参加者用プレゼンテーション資料

映像 

 前項（5.3.1 広報プロモーションビデオ）で作成されたコンテンツから、必要箇所のみを切り

出し、SIP-adus Workshop2017 出席者による自動走行技術の体験会参加者用プレゼンテーションの

資料映像とした。必要箇所ごとに 30 秒〜1 分程度抽出し、重要 5 課題説明における付帯資料と

して作成した。作成した項目を下記に示す。 

 

・ ダイナミックマップ 

・ HMI（Human Machine Interface） 

・ 情報セキュリティ 

・ 歩行者事故低減 

・ 次世代都市交通 

  



292 

 

 

 社会受容性向上策の有効性調査および評価 

 

スクリーニング調査と本調査を web にて実施した。概要は以下のとおりである。 

 

 サンプル数 調査日程 

スクリーニング調査（3 問） 30,000 2 月中旬から 3 月初旬 

本調査 900 3 月初旬から中旬 

 

1)スクリーニング調査結果 

 スクリーニング調査（以下、SC 調査）の設問 3 問は以下のとおりである。 

 

 

 社会受容性：自動運転（自動走行）が実現した社会が到来することに対して賛成しますか 

 購入意向：自動運転技術を搭載した自動車を購入したいと思いますか。 

 利用意向：自動運転技術を搭載した無人タクシーやバス，カーシェアリング車両を利用したいと思い

ますか。 

  

 総サンプル数は 3 万件であり、回答者の性別年代の分布は以下のとおりである。人口分布に従って

回収するよう依頼したが、70 代女性のモニターが少ないため人口分布よりも回収数が少ない。 

  

図 5-443 SC 調査の回答者属性   
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 居住地の分布は以下のとおりである。 

  

図 5-454 SC 調査の回答者居住地   

 

 「自動運転が実現した社会の到来への賛否（以下、社会受容性）」に関する回答では、55%が賛成し

ており、反対は 18.5%と非常に少なかった。どちらでないとの回答が 26.5％と比較的多い。 

購買意向と利用意向の回答では、43%の回答者は自動運転技術を搭載した自動車を購入したいと考えて

おり、無人タクシーやバス等を利用したいと回答した人（33.7%）よりも、購買意向のほうが高い傾向に

あった。しかし、購買意向の質問では、「自動運転技術を搭載した自動車」と尋ねたため、レベル２や３

をイメージして回答している場合も考えられる。一方、利用意向では、「無人タクシー」としたため、レ

ベル５を想定して回答している可能性が高い。そこで、本調査では、想定していたレベルについても尋ね

ることとした。 

 

図 5-465 SC 調査回答 
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次に社会受容性と購買意向や利用意向のクロス集計をおこなった結果を以下に示す。社会受容性に対

して「とても当てはまる」と回答した人の約 75%～80%は購入も利用もしてみたいと思っており、社会受

容性が「どちらでもない」人では、購入意向があるのは約 10%となり、利用意向は 8.5%と非常に少なく

なる。 

 

  

図 5-476 社会受容性の回答カテゴリー別購入意向 

  

図 5-487 社会受容性の回答カテゴリー別利用意向 
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 都道府県別で見ると、神奈川県、埼玉県に比べて群馬県、栃木県、茨城県での受容性が高い傾向があ

った。これは、普段から自動車を利用している地域のほうが社会的受容性が高い可能性が考えられる。

購入意向や利用意向についても同じ傾向であった。 

 

図 5-498 都道府県別社会受容性（SC 調査） 

 

 性別年代別の社会受容性を見ると、どの年代でも男性のほうが女性よりも受容性が高いことがわか

る。女性は年齢が上がるほど受容性が低くなる傾向があるが、男性では 40 代や 50 代で受容性が低くな

る。年齢が上がるにつれ新しい技術を受け入れにくくなるため受容性が下がると予想していたが、男性

ではその傾向が見られなかった。40 代や 50 代の男性は車にステータスを感じている人が多く、自分で

運転したい気持ちが大きいために受容性が低く、60 代や 70 代は加齢によって運転が出来なくなる可能

性を考え始めるため受容性が高くなるのかもしれない。男性の 70 代は購買意向も利用意向も低くなる

が、その他の性別・年代では社会受容性と購買意向や利用意向も同様の傾向が見られた。 

 

図 5-509 性別年代別社会受容性（SC 調査） 
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2)本調査の結果 

 本調査のサンプル数は 900 名で、回答者の性別と年齢の分布は日本の人口分布に従っており、回収数

は以下のとおりである。居住地については、東京都、神奈川県、埼玉県、千葉県が多く、群馬県、栃木

県、茨城県が少ない。 

 

図 5-70 本調査の回答者の性別と年代 

   

  

図 5-71 本調査の回答者の居住地 
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 世帯構成では、2 人が 36％と最も多く、次いで 3 人が 24％、1 人が 17.7%、4 人が 15.9％であった。 

 

図 5-72 世帯人数 

 

 

 

 

 運転免許証についに関しては 81.5%は保有しているが、そのうち 1.9%は 3 年以内に返納予定である。

現在運転免許証を持っていない人は 18.6%であり、そのうち過去に免許証を持っていた人は 2.6%であっ

た。 

  

図 5-73 本調査の回答者の免許保有状況 
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 世帯の自動車の保有台数については、1 台が 47.8％と最も多く、ついで 0 台が 26.9％、2 台が 18.7％

であった。3 台以上保有している世帯は 6.5％であった。 

  

図 5-74 世帯の保有自動車台数 

  

 本調査でも社会受容性を尋ねており、その回答を下図に示す。本調査では、SC 調査で尋ねた社会受

容性の回答カテゴリー（「とても当てはまる」から「全く当てはまらない」までの 5 段階）ごとに人数

が均等になるように回答を依頼したが、SC 調査の回答と異なる回答をしている人もいたため、社会受

容性の回答分布は均等とはならなかった。本調査では「やや当てはまる」や「どちらでもない」の回答

が増加し、それ以外の回答、特に「とても当てはまる」や「あまり当てはまらない」との回答が減少し

た。 

 

図 5-75 SC 調査と本調査での社会受容性 
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 SC 調査と本調査での回答の変化を以下の図に示す。図に示されている割合は、SC 調査での各カテゴ

リーの回答者数（180 名）のうち本調査での社会受容性の回答者の割合を示している。このグラフから、

SC 調査で「とても当てはまる」と回答した人のうち、約 50%は本調査でも同じ回答をしており、約 30%

は「やや当てはまる」に変更したことがわかる。「あまり当てはまらない」以外のカテゴリーでは半数ほ

どしか同じ回答をしておらず、現時点での社会受容性は変化しやすいことが明らかとなった。また、SC

調査で「あまり当てはまらない」と回答した人のうち、「どちらでもない」に変更した人が 35%ほどみら

れたことから、この層の受容性は変化しやすいと考えられる。そのため、「やや当てはまらない」と回答

している人特徴を把握し、これらの層の受容性を上げる方法を検討することは市民全体の受容性を上げ

るキーとなる可能性がある。 

 

図 5-76 SC 調査と本調査での社会受容性の回答の変化 
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 本調査では、アンケート中に自動運転に関する以下の情報提供後、自動運転に関する知識や利用意向

について尋ねた。また、受容性等を回答する際に、どのレベルを想定していたかについても尋ねた。 

 

図 5-77 自動運転に関する情報提供の内容 

  

自動運転にレベルが定義されていることを知っていたかどうかを尋ねたところ、20%以上は知ってい

たと答えたが、約 7 割が知らないと回答した。 

 

図 5-78 自動運転のレベルに関する知識 
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社会受容性と自動運転のレベルに関する知識との関係を下図に示す。受容性が高いほど知っている割

合が多くなるが，受容性が最も高いグループでも 6 割近くが知らなかったと回答している。 

 

図 5-79 社会受容性（本調査）と自動運転のレベルに関する知識 

 

 

 

 自動運転と聞いて想像していたレベルを尋ねたところ、レベル 1 や 2 は 27%程度であり、最も多かっ

た回答はレベル 5 で約 33%であった。 

 

 

図 5-80 想定していた自動運転のレベル 
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 社会受容性と想定していた自動運転のレベルとの関係を下図に示す。社会受容性が高い層はレベル 4

以上を想定して回答している人が多く、レベル 1 や 2 を想定していた人も 2 割ほどいる。受容性が「ど

ちらでもない」や「あまり当てはまらない」グループでは、レベル 5 が 3 割、レベル１や 2 を想定してい

る人も 3 割程度であった。受容性が最も低いグループではレベル 1 や 2 を想定している人が半数近くい

る。 

 

図 5-81 社会受容性（本調査）と想定していた自動運転のレベル 

 

 

 

以降の集計では、SC 調査の受容性の分布よりも社会受容性が低い層が多く回収されていることか

ら、SC 調査の社会受容性の回答の割合で補正した集計結果を以下に示す。 

 安全運転支援システムの利用状況については、利用したことがある人は約 15％とほとんどの人は利用

したことがない。 

  

図 5-82 安全運転支援システムの利用状況 
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新しい技術や製品に関する情報や自動運転に関する情報をどこから得ているかを尋ねたところ、どち

らもテレビのニュースが最も多い。一般の技術や製品については、ネットニュース・SNS が多く、続い

てテレビ CM や雑誌からとの回答が多い。一方、自動運転については、一般の技術や製品とほぼ同じ傾

向を示しているが、いずれの情報入手方法でも回答割合は小さく、自動運転の情報の露出が少ないこと

がうかがえる。ネットニュース・SNS は一般の技術や製品に比べて少なく、テレビや雑誌での自動運転

に関する情報が少ないため、ネットニュース・SNS でも話題に上らないのではないかと考えられる。 

 

図 5-83 新しい技術や製品の情報入手方法  
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情報の入手方法と本調査の社会受容性の回答とのクロス集計の結果を以下に示す。社会受容性につい

て「どちらでもない」と回答した人は、いずれの方法でも情報入手の割合が他のグループより低く、

「どちらでもない」人たちは自動運転についてよく知らないために、賛否を判断できていない可能性が

高い。また、「全くあてはまらない（＝とても反対）」の人のうち、約半分が「特にない」と回答してい

ることから、このグループの人たちはよく知らないために反対している可能性が高い。このグループの

人は、一般の新製品や新技術についても「特にない」と回答している人が多いため、積極的に新しい製

品や技術を試してみることはあまりない保守的な人であり、いわゆるラガード（Laggards：遅滞層）で

ある可能性が高い。 

 

図 5-84 自動運転の情報入手方法と社会受容性の関係 
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 「今後自動運転に関する情報をどこで発信すれば、あなたに届きますか」という設問の回答を以下に

示す。回答は複数回答である。テレビのニュースやネットニュース・SNS が多い。実証実験や街中のイ

ベント、参加登録型の体験会・試乗会という回答が他の技術や製品の情報先と比べると多くみられた。 

 

 

 図 5-85 自動運転に関する情報の発信先 
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 自動運転に関する意識を尋ねた結果を下図に示す。「1.自動運転への参加意向」について 40%以上が参

加したいと回答している一方で、約 30%の人が参加したくないと回答している。つづいて、「2.自動運転

車両の利用意向については、約 52%が一度は利用してみたいと回答している。「3.自動運転の日常的な利

用意向」については、利用したいとの回答は 33%まで下がる。「4.自動運転車両の購入・保有意向」で

は、利用したいと回答した人は、28.6%であった。SC 調査の同様の質問の回答では、43％が利用したい

と回答しており、これは、SC 調査では直感的に回答したが、本調査では保有自動車台数や車種等につ

いても尋ねたことから、実生活を考慮した回答となったためではないかと考えられる。 

 

図 5-86 自動運転の利用や保有等の意向  

 

 試乗会への参加意向について、本調査の社会受容性の回答カテゴリー別に集計した結果を以下に示す。

自動運転が実現した社会に賛成な人（「とても当てはまる」や「やや当てはまる」と回答した人）ほど試

乗会への参加意向が高い。参加したいと思わないとの回答は社会受容性が低くなるにつれ多くなるもの

の、「あまり当てはまらない」と回答した人のうち 4 分の 1 は参加したいと回答している一方で、6 割弱

の人は参加したくないと回答している。 

  

図 5-87 社会受容性（本調査）と試乗会への参加意向  
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 自動運転車両の利用意向（自動運転車両を一度は利用したい）について、本調査の社会受容性の回答

別に集計した結果を以下に示す。社会受容性が高い層では、約 8 割が利用したいと回答しており、社会

受容性が「どちらでもない」や「あまり当てはまらない」と回答したグループでも 3 割が一度は利用し

てみたいと回答しているが、「あまり当てはまらない」グループは「利用したくない」が約半数おり、

試乗会への参加意向と同じような傾向を示している。 

 

図 5-88 社会受容性（本調査）と自動運転車両の利用意向 

  

自動運転車両の日常的な利用意向と社会受容性の関係を下図に示す。日常的な利用意向では、社会受

容性が「とても当てはまる」では 8 割弱が日常的に利用したいと回答しているか，「やや当てはまる」

では、約半分と少なくなる。社会受容性が「どちらでもない」や「あまり当てはまらない」グループで

は、利用した人は 7%であった。試乗会参加意向や車両の利用意向と同様に社会受容性が「あまり当て

はまらない」グループでは「利用したくない」人が多い。 

 

図 5-89 社会受容性（本調査）と自動運転車両の日常的利用意向  
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図 5-90 社会受容性（本調査）と自動運転車両の購入・保有意向  

 

 自動運転車両の購買・保有意向について、回答者が想定していた自動運転のレベルとのクロス集計の

結果を以下に示す。レベル 2 や 3 では、約 23%が購入・保有したいと回答している一方で、4 割弱の人

が購買したくないと回答した。レベル 4 で購買・保有意向が最も高く、約 37%の人が購買・保有したい

と回答した。レベル 5 については、購買や保有をしたくない人がレベル 2 や 3 より多いという結果とな

った。 

 

図 5-91 想定していた自動運転のレベルと車両の購入・保有意向  
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 自動運転車両をバスやタクシー等として使うことの可否と利用意向について尋ねた結果を下図に示

す。「5.自動運転車両のバスの地域への導入の可否」では、40%の人は賛成しており、「6.自動運転車両の

バスの利用意向」は若干下がるもののの、34.7%は利用したいと思っている。「7.自動運転車両のタクシ

ーの地域への導入の可否」については、バスよりも若干下がるが 34%は賛成である。自動運転のタクシ

ーの利用意向については、約 27%が利用したいと回答した。また、物流車両への導入可否については、

役 40%が賛成であり、20%が反対と回答した。 

 

図 5-92 自動運転車両の導入や利用意向 

 

 

 「5.自動運転車両のバスの地域への導入の可否」から「9.自動運転車両の物流車両の地域への導入の

可否」と社会受容性との関係を下図に示す。バスやタクシー、物流車両のいずれの導入可否も利用意向

も、社会受容性が高いほど賛成であり、社会受容性が低いほど反対であるという傾向がみられた。 

 

図 5-93 社会受容性（本調査）と自動運転バスの地域への導入の可否 
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図 5-94 社会受容性（本調査）と自動運転バスの利用意向 

 

 

 

 

図 5-95 社会受容性（本調査）と自動運転タクシーの地域への導入の可否 
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図 5-96 社会受容性（本調査）と自動運転タクシーの利用意向 

 

 

 

図 5-97 社会受容性（本調査）と自動運転の物流車両の地域への導入意向 
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 「10.自動運転についての知識」を尋ねたところ、約半数は「あまり知らない」や「よく知らない」と

回答しており、約 10%しか「知っている」と思っていないことが明らかとなった。「11.自動運転を恐ろ

しいと思うか」という設問については、「とても思う」や「思う」と回答した人が 31%であった。「13.自

動運転の技術への信頼性」については、約 20%の人が信頼が出来ると回答しており、信頼できないと回

答した人も約 20%であった。また、「13.自動運転に関する仕組みを作る行政や企業への信頼感」につい

ても、「信頼できる」と「信頼できない」は 20％とほぼ同数であった。 

自動運転に関する利用や意識等の回答は、全般的に「どちらでもない」という回答が目立つ結果とな

った。これは、自動運転に関する知識が少ないため、判断ができなかったためではないかと推察され

る。 

 

図 5-98 自動運転に関する意識 

 

 自動運転に関する意識と社会受容性との関係を以下に示す。自動運転に関する知識については、社会

受容性が高い層でも約 2 割しかよく知っていると思っておらず、半数近くが知らないと回答している。 

 

図 5-99 社会受容性（本調査）と自動運転に関する知識 
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 社会受容性が高いほど自動運転を恐ろしいと思わない傾向にある。しかし、社会受容性が最も低い層

では、自動運転を恐ろしいとは思う人が社会受容性が「あまり当てはまらない」グループよりも少なく、

また、全く恐ろしいとは思わない人が、受容性が高い人よりも多い傾向であった。 

 

図 5-100 社会受容性（本調査）と自動運転の恐ろしさ 

 

 

 

 自動運転技術の信頼性では、社会受容性が高いほど信頼しており、受容性が低いほど信頼していない

傾向がある。受容性が最も低いグループでは約半数が全く信頼していないと回答している。 

 

図 5-101 社会受容性（本調査）と自動運転の技術の信頼性 
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 行政や企業の信頼性も自動運転技術の信頼性と同様の傾向であった。 

 

図 5-102 社会受容性（本調査）と行政・企業の信頼性 

 

 

 各レベルの自動運転を購入する際に、通常の車両購入費に追加で支払える費用について尋ねた結果を

次の図に示す。レベルが上がるにつれて追加支払い可能額はあがっていく。レベル 2 とレベル 3 の中央

値は 5～10 万円であり、レベル４では 10～50 万円、レベル 5 でも 50～100 万円であった。 

 

図 5-103 自動運転車両を購入する際の追加支払い可能額 
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 次に、レベル別に車両維持にかかる追加費用の支払い可能額を尋ねたところ以下の回答を得た。レベ

ル 2 とレベル 3 では、年に 1 万円未満が最も多く、中央値は 1～2 万円未満である。レベル 4 とレベル 5

の中央値は 3～4 万円未満である。レベル 5 では、10%の人が 8 万円以上回答している。 

 

図 5-104 自動運転車両の維持費に関する追加支払い可能額 

 

 路上で自動運転が走行する社会がいつごろ実現すると思うか尋ねたところ、レベル 2 で 2020 年より

以前と回答した人は約 45%であった。レベル 5 では、90%の人は 2050-2060 年までには実現していると

予想している。 

 

図 5-105 路上で自動運転が走行する社会が実現する時期 
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 自動運転（レベル 5）に期待することについてた尋ねた結果を以下に示す。「とても期待している」や

「やや期待している」との回答が多いものは、「2.交通事故の削減」、「4.高齢者の移動支援」、「5.公共交

通が不便な過疎地での代替交通手段」、「12.職業運転手の人で不足の解消」、「13.運転手が不要であり、

子供や高齢者、障がい者が 1 人で乗れる」の 6 項目であり、主に社会問題の解決となる項目が多い。反

対に期待が少なかった項目は、「1.渋滞の解消・緩和」、「3.環境負荷の削減」、「6.外出機会の増加」、「7.

移動時間の有効活用」、「9.車を別の場所から呼び出せる」、「11.国際競争力の強化」であり、自身の利便

性の向上といった項目は期待が少ないといえる。この結果は、自動運転車が社会に導入されることへの

賛成は多いけれど、購買・保有意向や利用意向がある人が少ない原因の一つとして挙げられるかもしれ

ない。つまり、自動運転車両の購入や交通サービスを他人事ではなく自分事として考えることが必要で

あり、そのためには、自身の生活の中での自動運転車両の活用方法やそれがもたらす利点等を認識でき

るような情報提供が必要であると考えられる。 

 

図 5-106 自動運転（レベル５）に期待すること 
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 自動運転に関して心配なことを尋ねた結果から、「9.雇用機会の喪失」以外はすべての項目で 60%以上

の人が「とても心配」や「やや心配」との回答としている。特に心配している人が多いのは、「1.機器の

故障やサイバー攻撃による事故」で約 78％の人が心配だと回答している。ついで多かったのは、「2.交

通事故が発生した場合の所在が不明確」、「3.交通ルールに対する運転者の規範意識や知識の低下」であ

った。「自動車の価格の高騰」の回答も多かった。 

 

図 5-107 自動運転に関して心配なこと 
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6. 自動走行システム/大規模実証実験の実施を通じた社会受容性調査 

 情報の収集・発信に関する整理 

 ツイッター及びブログ投稿分析（3.5.2）の投稿データを参照し、大規模実証実験を通して発信される情

報に対するメディア露出状況について確認した。 

調査で得られたデータからは、「SIP 自動走行システム、20 社以上が参加して国内で大規模実証実験 5 つ

の自動運転技術を検証」に関する記事（https://response.jp/article/2017/10/06/300742.html）に対する反応が

あったものの、今回の大規模実証実験の実施を通じた投稿等はみられなかった。 

 

 

 その他の実証実験に関する情報の収集・発信に関する整理 

新聞記事分析（3.2.1）の記事データを参照し、「実証実験の実施」に関連するものを抽出した結果、34

件が得られた。 

その多くが実証実験の実施に関する事実報道が中心となり、大規模実証実験の実施を通じた評価など、

社会受容性を検討するうえで指標となる記事はみられなかった。 

 

 

表 6-1 新聞記事（抜粋） 

日付 タイトル 記事 

2017/6/3 

公道無人運転全国初へ 

愛知県・アイサン夏から実

験 

公道での無人自動運転車の走行実験に愛知県などが乗り出す。実験する事業

者として 3 次元地図に強いアイサンテクノロジーを内定した。今夏にも無

人走行の実現に向けた実験を始める。 

2017/6/6 愛知県無人運転公道実験 
3次元地図に強いアイサンテクノロジーなど 5社と名古屋大学は愛知県で無

人自動運転車を公道で走らせる実験に取り組む。 

2017/6/15 ニュータウンで自動運転 
国土交通省は、高度経済成長期に開発された「ニュータウン」などの大規模

団地で、自動運転の実証実像を行うと発表した。 

2017/6/26 無人の自動運転 実験 
ドライバーが乗らずに自動運転車を遠隔操作だけで走らせる実証実験が 26

日、沖縄県北谷町で始まった。 

2017/7/12 路面に誘導線、観光客運ぶ 
ヤマハ発動機が電動ゴルフカートを使った自動運転の実証実験を進めてい

る。 

2017/8/1 伊那市で自動運転車実験 
伊那市は 31 日、国土交通省から自動運転車の実証実験地域に選ばれたと発

表した。 

2017/8/2 国交省、東北で 2 ヵ所目 
山形県は国土交通省による中山間地域での自動運転の実証実験地域に、高畠

町が選ばれたと発表した。 

2017/8/2 大樹町で自動運転実験 
大樹町は 2020 年までの実用化を目指す自動運転サービスの、国土交通省に

よる実証実験地域に選ばれた。 

2017/8/7 
北海道・大樹で自動運転実

験 

北海道大樹町は 2020 年までの実用化を目指す自動運転サービスの実証実験

地域に選ばれた。 
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日付 タイトル 記事 

2017/9/1 自動運転路線バスで実験 

パイオニアは 31 日、路線バス運行などのみちのりホールディングス（東京・

千代田）と共同で、路線バスの口動運転に向けた実証実験を実施すると発表

した。 

2017/9/7 レベル３自動運転で送迎 

ロボット開発ベンチャーのＺＭＰ（東京・文京）は６日、都内で開催した米

シンギュラリティ大学のイベントで、自動運転機能を使った送迎車の実験走

行を公開した。 

2017/9/14 学研都市で自動運転 
京都・大阪・奈良にまたがる関西文化学術研究都市（けいはんな学研都市で、

年内にも公道を使った自動運転の実証実験が始まる。 

2017/9/16 
ゴルフカードで 自動運転

の実験 

ヤマハ発動機は 15 日、山間部の公道で自動運転する実証実験にゴルフカー

ドをベースにした車両で参加すると発表した。 

2017/9/21 秋田・仙北で自動運転実験 

自動車技術開発支援のＡＺＡＰＡ（アザパ、名古屋市）とリコーは、国家戦

略特区の秋田県仙北市で、自動運転の実証実験を 10 月から始めると発表し

た。 

2017/9/26 
来月３日に刈谷で実験 愛

知県自動運転の「レベル４」 

愛知県の大村秀章知事は 25 日の定例記者会見で、システムで自動車の運転

を制御する「レベル４」の自動運転の実証実験を 10 月３日に刈谷市で実施

することを明らかにした。 

2017/10/3 公道で自動運転車 
自動運転機能を備えた小型自動車を公道で走らせる西日本で初めての実証

実験が芦北町で始まりました。 

2017/10/4 運転席無人でコース走行 
愛知県は３日、刈谷巾の複合施設「刈谷「イウェイオアシス」で自動運転の

実証実験を実施した。 

2017/10/4 
札幌中心市街で車の自動運

転を実施 

No Maps、札幌市、ＮＴＴ、ＮＴＴデータ、群馬大学は 10 月３日、札幌市内

で開催される「No Maps (Sapporo Creative Convention)」において、公道での

自動走行パフォーマンスを実施すると発表した。 

2017/10/16 自動運転実験を加速 

群馬大学は 2018 年にも自動運転の実現に向けた実証実験を加速させる。実

験用に使う車体に新たにバスやトラックを追加する。現在群馬県桐生市の桐

生キャンパス周辺で実施してきた走行試験地域も、同太円市など他市町村に

広げる。 

2017/10/18 
「みちびき」利用 自動運

転実験 

「みちびき」を利用した自動運転実験を報道陣に公開した。みちびきによる

高精度な測位情報と、センサーから得る周辺の情報を組み合わせた自動運転

で、27 日に開幕する東京モーターショーにも実験車両を展示する。 

2017/10/20 
交通情報共有、５Ｇで 住

友電工、ドコモと実験 

住友電気工業は 19 日、５Ｇを使った交次世代通信規格「第５世代通情報共

有システム」を構築するため、ＮＴＴドコモと実証実験を実施したと発表し

た。 

2017/11/8 
自動運転神戸で実験 市や

ドコモＡＩがルート選定 

神戸市やＮＴＴドコモなどは７日、自動運転車の実証実験を始めると発表し

た。地域住民が賈い物や病院などに行く際の利川を見込む。 
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日付 タイトル 記事 

2017/11/14 

自動運転 EV、地域の足に 

パナソニック、福井の公道

で実験 

パナソニックは 13 日、福井県永平寺町の準公道で 10 月から始めた電気自

動車（ＥＶ）の自動運転の実証実験を報道陣に公開した。ＥＶには自社開発

した自動運転システムを搭載。 

2017/11/14 

超高感度の磁気センサー使

い自動運転 愛知製鋼、滋

賀で実験へ 

愛知製鋼は 10 日、自社開発した超高感度の磁気センサーなどを使ってバス

を自動運転で走らせる実証実験を始めると発表した。国士交通省などが主体

となり進める滋賀県東近江市の道の駅を拠点とする実証実験に参加する。 

2017/11/14 愛知製鋼 滋賀で実証実験 

実証実験は滋賀県東近江市で 17 日まで実施され、山あいの道路約５キロメ

ートルを 20 人乗りのバスが走る。 

2017/11/14 
自動運転実験進む集積  

パナソニック、福井で開始 

パナソニックの実験は大阪府門真市の本社構内などで走行実績がある車両

を使う。周囲を感知するカメラを搭載し、人や車などを自動的に識別し、安

全に徐行や停止、危険回避ができる。 

2017/11/14 
自動運転で「地域の足」  

パナソニックがデモ 

パナソニックは 13 日、自社開発した自動運転システムのデモを福井県内の

実験場で公開した。 

2017/11/15 
ドコモなど、神戸で自動運

転実験 

神戸市や NTT ドコモなどは自動運転車の実証実験を始めた。地域住民が買

い物や病院などに行くときの利用を見込む。 12 月には人工知能（AI）を活

用して最適な運行ルートを自動で割りだす実験を始める。 

2017/11/16 
 自動運転、富山で実証実

験 

国土交通省が富山県南砺市で行う自動運転サービスの実証実験が、早ければ

11 月下旬にも始まることが決まった。実験期間は 5 日間。内閣府戦略的イ

ノベーション創造プログラムのプロジェクトの一つとして、道の駅「たいら」

を拠点とする中山間地域で実施。 

2017/11/17 
南砺の自動運転実験 26 日か

ら 

国土交通省は 16 日、富山県南砺市の道の駅「たいら」を拠点とした自動運

転サービスの実証実験を 26 日から開始すると発表した。実験は 5 日間で、

道の駅と世界遺産の相倉合掌造り集落と結ん往復約 16 ㌔㍍の区間での公道

走行実験などを行う。 

2017/11/18 

自動運転実験 概要など議

論 

伊那市、国交省と 

伊那市は 17 日、国土交通省と自動運転車の実証実験のための協議会を開い

た。長野県や同市のバス・タクシー事業者などが出席して実験の概要などを

議論したほか、国交省が全国の事例を紹介した。 

2017/11/22 
徳島・三好で自動運転 

来月、モニター客乗せ実験 

国土交通省は 21 日、徳島県三好市で自動運転サ ―ビスの実証実験を 12 月

3～9 日に実施すると発表した。イベント施設のかずら橋夢舞台からホテル

秘境の湯まで片道約４㌔㍍区間で、実際にモニター客を乗せて公道を走行す

る。 
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2017/12/5 
自動運転雪上で実験 国交

省秋田・上小阿仁村で 

国土交通省は４日、秋田県上小阿仁村の道の駅「かみこあに」を拠点に自動

運転の走行実験を始めた。地域住民を乗せた稘向が約３けのコースを周回

し、道路に埋設した誘導線の読み取り性能などを検証する。 

2017/12/7 自動運転実験スタート 

浜松市とソフトバンクの子会社ＳＢドライブ（東京・港）、スズキ、遠州鉄

道（浜松市）は６日、「浜松自動運転やらまいかプロジェクト」の第工回実

証実験の出発式を開いた。 

 


