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 111セッション+3つのプレナリセッション 
 From connected to vehicle automation関連で21セッション 



ITS European Congress全体概要 
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 全体 
欧州のITS全般の会議の関心は、“ITS in your pocket”, “Mobility as a 

Service”のキーワードにあるように下記の議論、ビジネスの創出が広く議
論された 
 ポータブルデバイスを通じてつながるモビリティ 
 つながるモビリティをより便利にする取り組み 
 モビリティをサービスとして提供すること(カーシェア、公共交通の拡大等) 

 
 自動運転 
 5つの専門セッションが行われることなど関心が拡大 
自動運転に取り組む各種プロジェクトから、欧州での開発の進め方、現状

の情報提供が行われている 
自動車業界の取り組みはAdaptIVeプロジェクトを中心に進められており、

自動運転の定義、実現すべきサービスなどを共有している 
運転者のいないロボットタクシー(AdaptIVeでの定義)は当面狙わず、前後、

左右のADAの進化型自動運転の実現を優先している 
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6月16日（月） 6月17日（火） 6月18日（水） 6月19日（木） 

午前1 iMobility Forum PL2 SIS19 TS39 

午前2 iMobility Forum SIS08 TS23 SIS37 

午後1 iMobility Forum TS06 II03 PL3 

午後2 Opening、PL1 ES04 TS31 Closing 
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赤字：自動運転テーマのセッション 

 SIS08 
 自動運転に関する活動状況を統括するVRAの紹介(内容省略)と各プロ

ジェクトの開発状況を各代表から報告 

 TS06 
 特記事項無 

 ES04 
 ITS JapanからSIPの概要を報告 

 TS39 
自動運転実現に向けた法律や制度の問題を議論 

 SIS37 
自動運転プロジェクトAdaptIVeの概要は要着目 

 



SIS37: Challenges of automated driving 

概要 
 欧州における自動運転プロジェクトを統括するVRAと以下プ

ロジェクトの概要を報告 
 AdaptIVe 
 Interactive 
 Human factorとしての課題 
自動運転車両の評価 

 Q and Aより 
デジタルマップを使った自動運転をできるレベルの地図はない 
 ADASの進化型自動運転の展開を検討している 
全ての責任が自動車会社に課せられれば自動運転技術は進化しない 
 

 Moderator Maxime Flament, ERTICO - ITS Europe 

 Speakers 
 Aria Etemad, Volkswagen AG, Germany 
 Lali Ghosh, Delphi Delco Electronics Europe GmbH, Germany 
 Angelos Amditis, Institute of Communication and Computer Systems - ICCS, Greece 
 Katharina Wiedemann, Würzburger Institut für Verkehrswissenschaften, Germany 
 Felix Fahrenkrog, RWTH Aachen University Institut für Kraftfahrzeuge - IKA, Germany 
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SIS37: Challenges of automated driving 

 AdaptIVe：プロジェクトの構成 
 Subproject 1：全体の統制：VW 
 Subproject 2：法規的対応：Daimler 
 Subproject 3：人と車の統合：Volvo 
 Subproject 4：自動運転のClose-distance scenarios：Ford 
 Subproject 5：都市内のシナリオ：Centro Electronic/Fiat 
 Subproject 6：高速道路でのシナリオ：VW 
 Subproject 7：評価：IKA 
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SIS37: Challenges of automated driving 

 AdaptIVe 自動運転への動機 
1. ゼロエミッション 
2. 人口構成の変化 
3. ビジョンゼロ(交通事故死者ゼロ) 
4. 交通密度の増加 
5. 経済 
6. 運転支援システムの成熟 
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SIS37: Challenges of automated driving 

 AdaptIVe 自動運転の表現定義の必要性を議論 
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SIS37: Challenges of automated driving 

 AdaptIVeとしての自動運転定義 
自動運転を6段階にレベル分け 
 フルオートメーションはロボットタクシーと定義 
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SIS37: Challenges of automated driving 

 AdaptIVeとしての自動運転の定義 
自動運転の機能と自動運転のレベルを整理 
 フルオートメーションのロボットタクシーは対象外 
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SIS37: Challenges of automated driving 

 自動運転の課題 
 リアルタイムの環境認識 
 センシングの信頼性を定量化 
 実際の条件のために信頼性は向上させる必要がある 

自動操縦の戦略 
 前後方向に焦点、横方向は主として警告 
 追い越し、合流、交差道路への侵入、通過は、要調査 

 Human Factors 
 運転者は、手動操作者から、システムの監督者になる 
 Partial, high automationでは、能力を要する運転者の手動操作の再開が求め

られる 
 運転者と、自動運転車の連携の細部検討 
 ドライビングシュミレータの結果は実条件を代表していないと言われている 

 
 自動運転実用化の課題 
運転者が常に存在することを法律が求めている(2014年修正提案有) 
高価格センサー 
実社会での十分でない評価経験 
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SIS37: Challenges of automated driving 

 interactiVe 自動運転実現例 
対向車との衝突防止 
側面衝突回避 
 レーンチェンジ衝突防止 
追突防止 
道路逸脱防止(カーブ) 
自動ブレーキ 
非常時操舵支援 

 
 
 

 Interactive with Interventionの戦略 
連続する連携 
 自動運転のスケール 
 多くのADASの統合を成立させる 

システムのテストー利用者との連携した操作 
 高速道路、郊外、都市環境でハプティックなフィードバックを含む 

法的な検討 
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SIS37: Challenges of automated driving 

 過去の検討から学んだこと 
操舵やブレーキを組み合わせたActive interventionの場合は、より詳細

な検討が必要となる 
 

 AdaptIVeにおける自動運転のコンセプト 
 Assistance, partial conditional, high automationに展開する自動運転

のサービス 
 高度駐車アプリケーション 
 高低速でのStop & Go機能 
 Full automationは、特別解として検討 

 
 新しい機能 
 混合交通に適した機能 
 運転環境に合わせてAdaptive supportの提供 
 Taka over requestの設計 

⇒Shortからmediumの期間で展開可能なシステムの開発 
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