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総務省事業採択結果
• 令和７年４月８日（総務省プレスリリース）



信号情報
の取得

実施体制
（下線：代表機関）

東日本電信電話（株）、（株）ティアフォー、（株）マップフォー、
（一財）計量計画研究所、小田急バス（株）、狛江市 実証地域 東京都狛江市

実証概要

• 本地域では、2024年度にレベル４自動運転をめざした路側インフラによる見通し外の交通状況検知について有用性を確認
• 2027年度のレベル4自動運転許認可取得に向け、今年度実証では路側インフラでの検知情報を自動運転車両の制御まで一貫して連携させ
るシステムを開発し、下記のシーンで適用可能性を検証する。
1.「信号なし交差点等の横断歩道通過」及び「信号あり交差点の右左折通過」
2.「路上駐停車車両の追い越し」

３ ローカル5Gスマートポールを活用した自動運転車両制御の実証 自動運転レベル４検証

1. “交差点走行”における路側インフラでの検知情報を活用
した自動運転車両制御の検証

走行ルート

自動運転車両
株式会社ティアフォー製 小型バス車両
「Minibus」 乗車定員28名(立ち乗り含)

交差点・ロータリーの混雑環境や
公共交通手段のない環境を含むルート路側インフラで取得した情報を自動運転車両までローカル5G

にて平均600msec以内の遅延で伝送。停止位置での停止の必
要性を判断する。
路側インフラの情報により、自動運転車両の自律制御で交差
点内状況に合わせた緩やかなブレーキによる減速・停止等が
可能か検証する。

2. “路上駐停車車両回避”における路側インフラでの検
知情報を活用した自動運転車両制御の検証

検知範囲が重複する複数の路側インフラで取得した情報を情報
統合センターで統合し、自動運転車両までローカル5Gにて平均
600msec以内の遅延で伝送。停止位置での停止の必要性を判断
する。
複数の路側インフラ情報の統合と自律制御機能の連携により、
路上駐停車車両の手前での緩やかな減速・停止等が可能か検証
する。

ローカル5G
スマートポール

緩やかなブレーキによ
る減速および停止や、
交差点内の状況に合
わせ停止線や指導停止
線付近での停止

情報統合センター
• 歩行者・自転車や右左折先の滞留状況
• 対向車情報
• 信号情報

複数の路側インフラ情報
の統合やメッセージ
フォーマットの変換等

自動運転車両

停止線

指導停止線
路上駐停車
車両

・対向レーンを走行する
車両や路上駐停車車両
の情報

対向車の走行が
確認できた場合は、路上駐停車
車両手前で緩やかに停止

自動運転車両ローカル5G
スマートポール

情報統合センター

複数の路側インフラ情
報の統合やメッセージ
フォーマットの変換等 3



総務省事業スケジュール
内容 ６月 ７月 ８月 ９月 10月 11月 12月 １月 ２月
事業
開始

準備
期間

試乗
期間

報告

ネットワーク構築
関係機器設置
都道への二次占用申請（予定）

関係者試乗会
住民試乗（予定）

報告書（予定）


