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欧州動向総括

 2017年4月に行われた#1CAD以降驚くほど大きく展開
1. C-ITSの実用化に向けた諸活動が進展
➢アムステルダム宣言フォロー等2019年の実用化に向けた諸活動
➢ Connected Vehicleの展開により起こるパラダイムシフトの大きさ、影響力か

ら幅広い領域での議論、活動に拡大
✓ 国境を越えた協調、業界を超えた連携

➢社会、利用者に対する価値の訴求拡大
➢ CAR 2 CAR Communication ConsortiumとC-Roads PlatformがMOU調印
✓ ITS-G5を基盤としたinteroperable V2X-Servicesを欧州域に2019年までに実現
✓ 2016年11月30日に発行されたEC C-ITS戦略で提案されたHybrid Communication

の実現を加速

➢ C-ITSに関する新たな表現、用語が出現

2. H2020を中心とした自動運転プロジェクトが新たに展開
➢ ERTRACによるAutomated Driving Roadmapの発行
➢新規プロジェクトの開始：H2020-L3Pilot, MAVEN 他
➢ ECが日本との共同活動の可能性を打診(Horizon 2020傘下プロジェクト)
✓ 提供されたリストをもとにSIP-adus関係者と対応要検討
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欧州動向総括

 特記イベント、公式発表など(2017年4月～6月末)
➢ 4/3, 4, 5：第1回CAD
➢ 5/9：ACEA Truck industry gears up for wide-spread introduction of semi-

automated convoys by 2023
➢ 5/18：Workshop on Automation Pilots on Public Roads
➢ 5/19：CODECS - Workshop on Hybrid Communication
➢ 5/29：ERTRAC Automated Driving Roadmap
➢ 5/30：Europe on the Move: Commission takes action for clean, competitive 

and connected mobility 
➢ 6/12, 13：C-ART Stakeholder Workshop
➢ 6/14：Certificate Policy for Deployment and Operation of European 

Cooperative Intelligent Transport Systems
➢ 6/19～22 : ITS European Congress
✓ European CommissionによるL3Pilotの発表など
➢ 6/20～22 Autonomous Vehicle Test & Development Symposium 2017
➢ 6/28～29 : Adaptive Final Event
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C-ITS 新たな用語の定義

 新たな表現が加わる：それぞれの意味が異なり注意要
➢C-ITS
✓ Cooperative ITS：協調型
✓ Connected ITS：接続機能を有する
✓ Cellular ITS：携帯機器活用型
✓ Cooperative Connected ITS：他と接続する協調
✓ Coordinated Connected ITS：他と接続し互いに御する

➢Coordinated Automate Road Transport(C-ART)
➢Connected, Cooperative and Automated Mobility

➢Competitive and Connected Mobility
✓欧州の将来定義に出現：協調型で競争力を有するモビリティ
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ITS European Congress
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 会場：ストラスブール中心街から約2Km
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 会場：市街から離れた地域にあり周囲にはレストランなど無
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 概要
➢下記7つの主要テーマを元に、セッション、試乗デモ、展示の組み合わせで

実施
➢セッション内訳：全105件、内Connected and Automated Transportに関する

セッションが42件
➢参加者総数:登録2800人、内セッション参加1000名
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自動運転に関する関心領域：CARTRE

 CARTRE情報
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車載技術 生産、実用化

ヒューマンファクター 接続性 新モビリティーサービス、
共有経済ビジネスモデル

ビッグデータ、AI、ア
プリケーション

利用者の認知、
利用者や社会受容性、
倫理、運転訓練

政策、法律の必要性、
欧州域での調和

社会経済評価と持
続性

安全評価、
Roadworthiness testing

デジタル、物理インフラ

データの交換と
共通評価手法



欧州地域の関心領域
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 #1CADでのBreakout Sessionテーマ
車載技術

ヒューマンファクター
利用者認知

デジタルITインフラと接続性

共用型自動モビリティ
サービス

ビッグデータ、AI、
アプリケーション

共用社会と自動化電動
化モビリティ

CADの社会経済的インパクト

評価、認証、
Roadworthiness testing

物理、デジタルインフラ



プログラム全体

 同じテーマが多く並列する
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 自動運転に関するセッション
➢ Plenary session 3 – Cooperative, connected and automated mobility

➢ ES01 – Digital infrastructure for cooperative, connected and automated mobility

➢ International SIS03 – The Arctic Challenge – connected and automated driving in winter 

weather conditions

➢ International SIS04 – International activities and pilots on Connected and Automated 

Driving

➢ SIS39 – Deployment of interoperable C-ITS services in Europe – the way forward

➢ International SIS05 – End-to-end security policies to support cross-border C-ITS 

services

➢ SIS46 – Truck platooning: next steps?

➢ SIS07 – Electric and automated transport

➢ SIS08 – C-ITS deployment: the French know-how

➢ SIS11 – Deployment of autonomous shuttles on the road: mobility of the future

➢ SIS12 – Knowledge management in action – preserving what we know and what we’ll 

learn

➢ SIS13 – Post 2019 – the path towards Day 2 C-ITS Services

➢ SIS15 – IOT and next generation networks enabling highly and fully automated driving

➢ SIS17 – CEF: supporting real ITS implementation

➢ SIS14 – ERTRAC/CARTRE Roadmap: coordination of Automated Driving R&D in 

Europe

14

ITS European Congress 2017



 自動運転に関するセッション
➢ SIS22 – 5G Automotive Alliance (5GAA): on the road towards LTE-V2X

➢ SIS23 – Safety validation and roadworthiness testing for connected and automated 

vehicles

➢ SIS27 – Connectivity and automation: latest development and future challenges

➢ SIS29 – Shared, connected and automated mobility for all in urban areas

➢ SIS32 – (C-)ITS for public authorities: challenges and barriers to deployment – from 

West to East

➢ SIS36 – C-ITS deployment: the story unfolds

➢ SIS37 – Digital infrastructure for automated vehicles

➢ SIS43 – A safe CCAD arrival – from test sites to learning environments

➢ SIS44 – Challenges on the data chain to serve automated driving

➢ SIS49 – Modelling the impact of connected and automated vehicles (CAVs) on network 

performance

➢ SIS50 – Connected and automated transport is coming to European urban areas

➢ SIS51 – Effective C-ITS deployment: a harmonised, hybrid-communications architecture 

for C-ITS environments
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 自動運転に関するセッション
➢ PR04 – Cooperative Corridor (NL-GER-AUT): common experiences and lessons 

learned for European C-ITS deployment

➢ PR07 – Implementation of Floating Car Data by road authorities

➢ TS03 – Communication solutions

➢ TS09 – Cooperative communication technology

➢ TS11 – Automated and electric buses or shuttles

➢ TS15 – Field testing / test beds

➢ TS18 – Commercial transport services

➢ TS19 – Mapping & positioning

➢ TS20 – Automation deployment, impact & lessons learned

➢ TS23 – Safety and innovative applications of C-ITS

➢ TS24 – Privacy & legislation for automated systems

➢ TS27 – User acceptance

➢ TS28 – Roadside services including weather

➢ TS32 – Safe operation of connected and autonomous vehicles

➢ TS33 – Architectures and security
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 Demonstration
➢ The eCall Journey
➢ Cross-border autonomous mobility service by VEDECOM
➢ SCOOP@F vehicles available!
➢ CO-GISTICS: Cooperative ITS applied to logistics services
➢ Bsmart
➢ Boulevard of start-ups & innovative companies
➢ Better Mobility TODAY, by ENGIE
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 全体構成内で注目セッション

6/19 （月） 6/20（火） 6/21（水） 6/22（木）

AM1

PL02 SIS27
SIS29

SIS51(中止)
SIS49

AM2

SIS13 SIS32 PL03
Closing

PM1

SIS04
発表

SIS14(時間変更) SIS37

PM2

Opening
PL01

SIS14
SIS23

SIS45
SIS44
SIS43
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主要トピックス
 CAR 2 CAR Communication ConsortiumとC-Roads Platformが

MOU調印
➢ ITS-G5を基盤としたinteroperable V2X-ServicesをEuropean Roadsに2019

年までに実現する
➢ 2016年11月30日に発行されたECによるC-ITS戦略で提案されたHybrid

Communicationの実現を加速する
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SIS04 – International activities and pilots on 
Connected and Automated Driving

6月19日月曜日 14:00～15:30 
 セッションの背景、目的
➢ EU加盟国や世界の国々で、公道でのCADの大規模テストが実施される
➢国際レベルで取り組むべき主要課題や、主要な国際的組織や他の地域と

の対話により協力分野を特定する

 Organizer
➢ Davide Brizzolara, ERTICO – ITS Europe

 Moderator
➢ Maxime Flament, ERTICO – ITS Europe

 Speakers
➢ Ludger Rogge, European Commission, DG Research and Innovation
➢ Takahiko Uchimura, ITS Japan, Japan 
➢ Tom Alkim, Ministry of Infrastructure and the Environment –

Rijkswaterstaat, The Netherlands 
➢ François Fischer, ERTICO – ITS Europe 
➢ Anna Schirokoff, Finnish Transport Safety Agency Trafi, Finland
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European Commission最新動向

 同席したセッションにてECより報告された情報からト
ピックスをまとめた

21出典：EC



ECからの報告より

 Amsterdam宣言のアップデート
➢ インフォーマルハイレベル会議を年2回実施
➢ 2017年2月15日アムステルダム
➢ 2017年9月14-15日 フランクフルト
➢議論課題
✓ データシェアリング
✓ V2X通信技術
✓ 国境を越えた試験
✓ 理路整然とした法律
✓ 欧州域での協調

22出典：EC



ECからの報告より

 Connected, Cooperative and Automated mobilityのEC施策
➢ より具体的な表現に進化
✓ Digitalへの取り組みが具体化
✓ Connected and Automatedが、Cooperative, Connected and Automated mobilityに

変更、等

23出典：EC



ECからの報告より

 GEAR 2030
➢最終報告書発行2017年10～11月予定
➢ Automated and connected vehiclesに関する専門WG活動
✓ 目的
 CAV(Connected Automated Vehicles)の展開に向けたロードマップの作成

• 政策、法律、財政に焦点
• 直近のシステム(2020)に関する提案
• 長期提案(6月末)
• EUと国家支援プログラムの分析と提案

 Round Table on CAD
➢自動車業界とテレコム業界の連携によるテストプランを発表

☞EATA報告参照

24出典：EC



ECからの報告より

 C-ITSに関する欧州戦略
➢ 2016年11月30に公表
➢ 2019年以降にC-ITSを実用化

 C-ITS Platform Phase2
➢継続してセキュリティ、データ保護、ビジネス

モデル、認証評価等の重要課題を検討
➢他の関連組織との連携推進
✓ C-ITS and automation in urban areas
✓ Enhanced Traffic Management
✓ Road Safety
✓ Physical and digital Road Infrastructure

 C-Roads
➢ インターオペラビリティを確実にするために、

C-ITS platform deployment initiativesとの連
携強化

25出典：EC



H2020 – New large-scale demo – L3 Pilot 

 新たなプロジェクトを開始 ☞ L3 Pilot

26出典：EC



H2020 – R&I projects (ART call 2016)

 安全と利用者受容性 (ART4)
➢ InterACT
➢ TrustVehicle
➢ BRAVE

 自動運転を支えるインフラ (ART5)
➢ CoExist
➢ InfraMix
➢ TransAid

27出典：EC



H2020 “Automated Road Transport”募集

 2018-20の募集
➢以前のART 2016-17構築
➢ large scale demos of highly AD systems (level 4) に焦点
➢ Proposed topics
✓ 高度自動運転車両のテスト、評価、認証手順
✓ AVの人間中心設計
✓ 都市での共用自動運転車両の大規模実証実験
✓ 乗用車の高度自動運転機能
✓ 輸送用車両の自動運転
✓ CADのインパクトアセスメント、利益とコスト
✓ 自動運転に関する協調支援

➢国際協調

28出典：EC
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H2020 – 計画している大規模デモ
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L3 Pilot

AutoPilot

Highly Automated Vehicles (planned) 

Multi-Brand Platooning (planned)

Automated trucks in real logistics operations (planned)

AutoPilot

5G  for CAD (planned)

Fully automated urban road transport  (planned)

Shared AV fleets in urban areas  (planned) 

出典：EC



ECから協調を打診されているプロジェクト

Project Title

Project 

Topic 

Code

Project TOA 

Lvl1 Code

Project Total 

Costs

EC 

Contribution

Project 

Duration

Project 

Start

Piloting Automated Driving on European Roads

L3Pilot

ART-02-2016 IA 46,684,871.25 35,960,979.39 48 month 1/09/2017

Designing cooperative interaction of automated vehicles 

with other road users in mixed traffic environments

interACT

ART-04-2016 RIA 4,998,903.75 4,998,903.75 36 1/06/2017

Improved trustworthiness and weather-independence of 

conditional automated vehicles in mixed traffic scenarios

TrustVehicle

ART-04-2016 RIA 4,998,903.75 4,998,903.75 36 1/06/2017

Bridging gaps for the adoption of Automated Vehicles

BRAVE

ART-04-2016 RIA 2,990,538.75 2,990,538.75 36 1/06/2017

'AV-Ready' transport models and road infrastructure for the 

coexistence of automated and conventional vehicles

CoEXist

ART-05-2016 RIA 3,474,067.50 3,474,067.50 36 1/05/2017

Transition Areas for Infrastructure-Assisted Driving

TransAID

ART-05-2016 RIA 3,836,353.75 3,836,353.75 36 1/09/2017

Road Infrastructure ready for mixed vehicle traffic flows

INFRAMIX

ART-05-2016 RIA 4,899,403.75 4,899,403.75 36 1/06/2017

Coordination of Automated Road Transport Deployment for 

Europe

CARTRE

ART-06-2016 CSA 3,000,000 3,000,000 24 1/10/2016

30

 Horizon 2020傘下新規プロジェクト
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その他の情報

 自動運転支援プロジェクト
➢ CARTRE, Scoutを推進

 Workshops for Large Scale Automation Pilots in Europe
➢第1回 2016年12月16日
➢第2回 2017年 5月18日

☞Workshop報告参照

 EU/US – Twinning
➢活動推進中
➢日本とのTwinningに興味あり

31

connectedautomateddriving.eu

出典：EC



自動運転に関する新たなロードマップ

 The European Road Transport Research Advisory Council 
(ERTRAC) がITS European Congressの期間中に新たなロード
マップを発表

☞ ERTRACロードマップ参照

 CARREとSCOUTがロードマップの実現を推進する

 主な内容
➢各種の車両の各種の機能の展開や、課題
➢自動運転技術の展開が、将来のモビリティと生活の質に寄与
➢ safety, efficiency, comfort, social inclusion, accessibilityが主要な推進力
➢ 2050年には、車両は電動化、自動化され、共用される
➢ 2015年7月に発行したロードマップの改定

32出典：EC



EATA

33出典：ITS European Congress 2017 SIS27



EATA

1. EATA新たな共同体
➢ 6つの組織、38のメンバー
✓ Telco network operators: Deutsche Telekom, Eurofiber, KPN, Orange, Play, Post 

Luxembourg, Proximus, Vodafone, Telefonica, Telecom Italia, Telenor
✓ Telco suppliers: Nokia, Huawei, Ericsson
✓ Automotive OEMs: BMW, DAF, Daimler, Fiat Chrysler, Ford, Hyundai, Iveco, 

Jaguar Land Rover, Opel, PSA, Renault, Toyota, Volkswagen Group, Volvo Cars, 
and Volvo Group

✓ Automotive suppliers: Autoliv, Bosch, Continental, Denso, Delphi, Hella, Valeo
✓ Project management: ERTICO

2. EATA目的
➢ CAD(接続され自動化された運転)のEU全体の展開の促進、加速
✓ 潜在的障害物の排除、必要な技術的および規制上の対策の明確化
✓ CADの基盤となるビジネスモデルを特定
✓ ヨーロッパをこの分野のグローバルリーダー化
✓ 自動車と通信分野の知識共有のためのプラットフォーム提供と共通言語の開発

➢道路の安全性と交通効率の改善による社会的利益の創出
➢欧州のデジタル経済を促進

34出典：ITS European Congress 2017 SIS27



EATAが対象とするCAD

 CAD：Connected Automated Driving
➢ EATAで扱う3つのアプリケーション

35出典：ITS European Congress 2017 SIS27



EATA

 自動運転による課題
➢追加情報となるConnected Dataの活用

追加センサーとしてのConnected data
• 新しいメッセージとメッセージへの属性（信頼性、信頼度など）
• 安全関連のアプリケーションでは、ハイブリッド通信チャネル

を介した冗長性が必要
• ネットワークスライス、AD重要メッセージの優先順位
• デジタルインフラの安全規則の適用
• より正確な安全係る位置特定：GNSS修正と相対的フォール

バックソリューション。
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EATA

 EATAのロードマップ：ユースケースごとの実証実験を計画
ユースケース 通信技術 テスト場所

Step 1 下記サービスを有効化
• Highway chauffeur 

(L2/3)
• High density truck 

platooning

プレ展開：
• ハイブリッド通信：LTE、ITS G5 + LTE V、モバイ

ルエッジコンピューティングアプリケーション
• ネットワークスライス
• LTEブロードキャスト：GNSSオフセット、ハザード、

HDマップ更新
研究：
• ビジネスモデルの責任、安全概念、
• サービスの質、
• セキュリティとデータ保護
• 規制と標準化

20～40Kmの道路

Step 2 Step 1 に加え、Valet 
parking 

上記技術のアプリケーションと研究に加え：

+ 5G radio 
+ Evaluation relative localization

国境を越えた高速道路網

Step 3 Step 2に加え、
Automated driving

展開 自動運転が認可された高速道路での実
用化

37出典：ITS European Congress 2017 SIS27



EATA

 Step 1のTest site
➢下記地域で実証実験を開始

加盟国 テストサイト ユースケースの実現技術 OEMｓ
モバイルネット
ワーク事業者

ドイツ A9 30Km Nurnberg Highway chauffeur BMW, Daimler, Ford, 
Hyundai, VW

T-Mobile
Vordarfone

High density Truck platooning Bosch

フランス Versailles lffstar Highway chauffeur Renault, PSA Orange

Lyon Transpolis Highway chauffeur Renault, PSA

オランダ Amsterdam Highway chauffeur - Collision 
avoidance

FCA (Ford Toyota) KPN

Noord Brabant KPN

Rotterdam den Haag 輸送会社とプロトタイプ
会社

Eurofiber

スペイン SiSCOGA@Vigo Highway chauffeur PSA Te;efonica

ベルギー E311@Antwerpen Highway chauffeur Toyota (Ford) TBD

38出典：ITS European Congress 2017 SIS27



EATA

 Hybrid Communication
➢要求されたパフォーマンスに従い、適切な通信チャネルを使用して正しいメ

ッセージを送受信
➢短距離、長距離通信システム、モバイルエッジコンピューティング、クラウド

アプリケーションの組み合わせにより、信頼性と安全性が向上

hybrid communication :
• LTE, ITS G5 + LTE V, Mobile Edge 
Computing applications

Studies : 
• business models responsibilities, 
• safety concepts,
• Quality of service,
• Security and data protection
• Regulation and standardization

39出典：ITS European Congress 2017 SIS27



EATA

 国境を越えた課題と解決
➢自動運転
✓ 適切なクロスボーダーテストサイトの特定が必要
 C-ITSは、TEN-T Corridors
 ADは、加盟国が高速道路でテストベッドを設定したが、クロスボーダーは無い

✓ クロスボーダーADテストベッドには下記が必要
 物理インフラストラクチャ（土地および道路標示、物理的道路インフラストラク

チャなど）およびデジタルインフラストラクチャ
 ハイブリッド通信のためのハーモナイズド・アーキテクチャ
 共通の安全要件の定義、デジタルインフラストラクチャの仕様とEU認証

➢トラックの隊列走行
✓ EU域でのマルチブランドEU通信規格（進行中）
✓ 冗長V2V通信用の追加スペクトラム
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EATA

 法律課題
• IoTとM2Mサービスの影響
• ネットの中立性規制：BERECガイドラインを含む
• 5Gギガビット社会と5Gアクションプラン
• ネットワークの利用可能性：スペクトル割り当て
• ネットワークハンドオーバ/ローミング

Telecom Framework

Data economy

• ePrivacy規制案：通信事業者およびOEMの影響
• C-ITSメッセージングに対するデータ保護解の必要性
• データの所有権、使用およびアクセス：実験としてのCAD
• データの自由な流れ：基本的な権利を保証する不当な不均

衡制限の評価

• GEAR 2030
• CADの政策
• 産業界でのEUのリーダーシップ
• 自動車業界でのEUの競争力

• ADに対する型式認証の適用
• サイバーセキュリティ：CADに対する信頼を高めるための鍵

• IoT環境における責任規則
• 高度自動化運転を合法的に可能にする国連レベルの条約
• R＆I資金提供プログラム

Industrial policy

Other
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SIS14 – ERTRAC/CARTRE Roadmap: 
coordination of Automated Driving R&D in Europe

6月20日火曜日 16:00～:30 
 セッションの背景、目的
➢ ERTRACにより発行された自動運転に関するロードマップ議論

 Organizer
➢ Davide Brizzolara, ERTICO – ITS Europe

 Moderator
➢ Bastiaan Krosse, TNO, The Netherlands

 Speakers
➢ Xavier Aertsens, Director ERTRAC Office
➢ Bastiaan Krosse,TNO
➢ Ludger Rogge (DG RTD)
➢ Armin Gräter (BMW)
➢ Mats Rosenquist (Volvo)
➢ Risto Kulmala (FTA)
➢ Eckard Steiger (Bosch)
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ERTRAC
Automated Driving Roadmap

 2017年5月29日に発行ITS European Congress期間
中に公表されたRoadmapの概要

 初版2015年7月発行に対する主な改訂
➢ 自動運転の定義
➢ 開発行程
➢ EU域、国際活動
➢ 開発課題
➢ Roadmap実現を支援するHorison2020傘下のプロジェクト
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内容-1/2

1. Scope and Objectives 
2. Common Definitions 
2.1. Levels of Automation 
2.2. Road definitions 
2.3. Current systems – Levels 0 and 1 
2.4. Systems for Automated Passenger Cars 
2.5. Systems for Automated Freight Vehicles 
2.6. Urban Mobility Vehicles 

3. Development paths 
4. EU and international initiatives 
4.1. European research projects 
4.2. European initiatives 
4.3. EU Member States initiatives 
4.4. Initiatives around the world 
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内容-2/2

5. Key Challenges and Objectives 
5.1. User awareness, users and societal acceptance and ethics, driver training 
5.2. Policy and regulatory needs, European harmonisation
5.3. Socio-economic assessment and sustainability 
5.4. Safety validation and roadworthiness testing 
5.5. New mobility services, shared economy and business models 
5.6. Big data, artificial intelligence and their applications 
5.7. Digital and physical infrastructure 
5.8. In-vehicle technology enablers 
5.9. Production and industrialisation
5.10. Human Factors 
5.11. Connectivity 

6. Recommendations for Horizon 2020 Work Programme 2018-2020 
7. Annex 
7.1. Common Definitions: current systems – Levels 0 and 1 
7.2. List of European funded projects addressing Connected and Automated driving 
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ERTRAC Roadmap注目点

1. 自動運転の目的
➢安全
➢効率と環境目的
➢快適
➢社会的共生
➢アクセシビリティ

2. 定義
1. 自動運転のレベル：SAEに統一
2. 道路の定義
3. 自動運転の再定義
4. 乗用車向けシステム
5. 輸送用車両向けシステム
6. 都市型モビリティ
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ERTRAC Roadmap注目点

1. 開発行程
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ERTRAC Roadmap注目点

1. 開発行程

48出典：ERTRAC



ERTRAC Roadmap注目点

1. 開発行程
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ERTRAC Roadmap注目点

1. 開発行程
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ERTRAC Roadmap注目点

1. 欧州域での研究プロジェクト

51
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ERTRAC Roadmap注目点

1. 主要な課題
➢ 車両、システムとサービス、社会の分類下に11の主要課題を再定義

52

車載技術

生産、実用化

ヒューマン
ファクター

接続性

新モビリティーサービス、
共有経済ビジネスモデル

ビッグデータ、AI、
アプリケーション

利用者の認知、
利用者や社会受容性、
倫理、運転訓練

政策、法律の
必要性、欧州
域での調和

社会経済評価と
持続性

安全評価、
Roadworthiness testing

デジタル、物理インフラ
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ERTRAC Roadmap注目点

1. 主要な課題
➢ 車両、システムとサービス、社会の分類下に11の主要課題を再定義

1. User awareness, users and societal acceptance and ethics, driver training
 ユーザーの意識、ユーザーと社会の受け入れと倫理、ドライバートレーニング

2. Policy and regulatory needs, European harmonization
 政策と規制の必要性、欧州調和

3. Socio-economic assessment and sustainability
 社会経済的評価と持続可能性

4. Safety validation and roadworthiness testing
 安全性検証や路上使用適格性検査

5. New mobility services, shared economy and business models
 新しいモビリティサービス、共有経済とビジネスモデル

6. Big data, artificial intelligence and their applications
 ビッグデータ、人工知能とその応用

7. Digital and physical infrastructure
8. In-vehicle technology enablers
 車載技術イネーブラー

9. Production and industrialization
 生産と産業化

10. Human Factors
11. Connectivity
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ERTRAC Roadmap注目点

2. HORIZON 2020 WORK PROGRAMME 2018-2020への提案
1. 実質的な物流業務での効率的かつ安全な大型CAV

2. 安全で効率的なラストマイル都市物流の自動化コンセプト

3. 自動化公共輸送 - 今日から未来へ！

4. CADの短期および長期の影響、社会経済的評価

5. すべての移動のためのCAD

6. 自動化車両ドライバーの行動モデリングと要件

7. テストと検証

8. より高度な自動化のための物理的およびデジタルインフラ

9. 自動運転を保護するセキュリティの開発

10. 安全なオフボードとオンボードのインターオペラビリティを可能にする自動

運転のためのデータ・アーキテクチャー
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L3Pilot
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L3Pilot

 Adaptiveの後継として開始

 プロジェクト概要
➢ Horizon 2020傘下プロジェクト
➢予算：47M€
➢ EC支援：36M€
➢期間：2017年9月～3年

 狙い
➢ SAEのLevel 3機能と、Level 4機能の大規模な実証実験
➢ 100台と1000人のドライバーにより、自動運転が安全で効果的な移動手段

であることを確認
➢ traffic jam assist, highway assist等を国境を越えて評価

 参加国
➢ Austria, Belgium, Finland, France, Germany, Greece, Italy, Netherlands, 

Norway, Sweden, Switzerland, United Kingdom.

 プロジェクトリーダー
➢ Aria Etemad VW
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L3Pilot

 プロジェクトパートナー
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L3Pilot

 機能とSAEレベル
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L3Pilot

 評価方法

59出典：L3PILOTHP



L3Pilot

 計画概要
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L3Pilot

 評価方法
➢技術、利用者の受容性、運転と旅行に関する行動の観点
➢ AD利用者の長期的影響の評価
➢他の交通参加者との相互交流
➢ AD機能の成熟度と信頼性
➢混合交通下での安全、効率モビリティや経済的インパクトの評価
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関連情報

62

 Workshop on Automation Pilots on Public Roads
 CODECS - Workshop on Hybrid Communication
 Europe on the Move: Commission takes action for clean, competitive and 

connected mobility 
 C-ART Stakeholder Workshop
 Certificate Policy for Deployment and Operation of European Cooperative 

Intelligent Transport Systems
 MAVEN
 5GAA



Workshop on Automation Pilots 
on Public Roads

 2017年5月18日に実施された第2回の概要

CARTRE - Coordination of Automated Road 

Transport Deployment for Europe 
Workshop on Automation Pilots on Public Roads 

European Commission 

Brussels, Ertico, Avenue Louise 326, 1050 Brussels 

18/05/2017 
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第2回参加者
• Tom Alkim RWS 
• Álvaro Arrúe Applus IDIADA 
• Lennart Asbach German Aerospace Centre 
• Bob Banks Vodafone Group 
• Yvonne Barnard University of Leeds 
• Diego Bernardez CTAG 
• Davide Brizzolara ERTICO - ITS Europe 
• Ebru Dogan VEDECOM 
• Maxime Flament ERTICO - ITS Europe 
• Michael Frey Karlsruhe Institute of Technology (KIT) 
• Graham Hanson UK Dept for Transport 
• Karel Hofman FOD Mobiliteit en Vervoer 
• Zoltán Horváth Ministry of Transport Czech Republic 
• Satu Innamaa VTT 
• EHRLICH Jacques IFSTTAR 
• Reijo Jalko Finnish transport safety agency 
• Ilkka Kotilainen Finnish Transport Agency 
• Maurice Kwakkernaat TNO 
• Johannes Liebermann AustriaTech
• Julie Maes Belgian Road Safety Institute 
• Prasant Narula Delphi Deutschland GmbH 
• Lynn Regenberg Continental 
• Ludger Rogge European Commission, DG RTD 
• Francisco Sanchez CTAG 
• Jean Schiltz Ministère de l´Économie Luxembourg 
• Ingrid Skogsmo European Commission 
• Arjan Van Vliet RDW 
• Helene Verbrugghe Lysios
• Andi Winterboer Robert Bosch GmbH 
• Hamid Reza Zarghampour Trafikverket
• Beatriz Zuniga Spanish Department of Traffic 
• Georgios Sarros INEA 
• Bipin Radia INEA 
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第2回Agenda

 Welcome and introduction
 Overview and workshop framework Analysis of EU and national 

level activities
 Introduction of framework embryo and discussion
 Presentations of CAD activities in regions, cities, local areas
 Useful exchanges and collaborations for your activities
 Which? At what stage? Why? How?
 European collaboration? International collaboration?
 What can catalyze your progress? EU? What’s in it for you?
 Conclusions and next steps
 End of the Workshop

次ページ以降関心情報
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オランダの報告より

 ACEAがトラック隊列走行に関するRoadmapを発行
http://www.acea.be/publications/article/infographic-eu-roadmap-for-truck-platooning
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TNOからの報告

 ENABLE-S3 VALET PARKING PILOT
➢プロジェクト概要
✓ 予算：68M€
✓ EU支援：33M€
✓ 期間：2016年5月～2019年4月
✓ パートナ：71組織

➢狙い
✓ 歩行者との相互交流：Interaction
✓ 室内環境でのセンサーの機能性
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CARTREからの報告

 CARTREとしての目的の定義
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CARTREからの報告

 取り組み領域
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Workshop on Hybrid Communication

Public Workshop of the H2020 Coordination 
& Support Action CODECS
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Agenda

Friday, 19 May 2017
 Registration
➢ Welcome & Introduction Paul Spaanderman, PaulsConsultancy BV 
➢ European Commission Geert van der Linden, European Commission, DG MOVE 
➢ Volkswagen Andreas Kwoczek, Volkswagen AG 
➢ T-Mobile Edwin Fischer, Deutsche Telekom 
➢ NordicWay Ilkka Kotilainen, Project Manager NordicWay
➢ Eco-AT Marko Jandrisits, ASFINAG 
➢ European Automotive Telecom Alliance (EATA) Luc Jansseune, ERTICO 
➢ 5G Automotive Association (5GAA)  Markus Dillinger, Huawei  Dino Flore, 

Qualcomm
➢ Scoop@F Erwan Broquaire, Ministry of Transport France 
➢ Czech Deployment Martin Volny, Intens
➢ InterCor Igor Passchier, TASS International 
➢ TIMON Karsten Roscher, Fraunhofer ESK   Enrique Onieva, University of Deusto
➢ Summary & Closing
➢ End of Workshop 
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Workshopの主旨

 目的
➢欧州域としてのHybrid Communicationとは何かを定義

 手順
➢ 5月19日:認識を共有
➢ CODECSとしてまとめる
➢ ECに提言
➢ 7月実施のC-ITS会議でアップデート
➢ 9月C-ITS Platformにて合意

 2017年7月9月発表要着目
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Hybrid Communicationに関するEC見解
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ECによるCC-ITSのロードマップ

 Day1からDay4まで設定
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ECによるCC-ITSのロードマップ

 5つの目的に向けたロードマップ
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C-ITSに関する今までの経緯

 C-ITSに関する欧州戦略
➢ 2016年11月30日に採用
➢ CCAM：Cooperative Connected Automated Mobilityに対する3つの要素(協

調、接続、自動化)を定義
➢ HYBLID Communicationを活用したC-ITSの展開(Day 1, 1.5)に対する具体

的目標を設定
➢ 2018年までに実施されるDelegated Act
✓ C-ITSサービスの継続
✓ HYBLID Communicationの確実化
✓ セキュリティ
✓ データ保護に関するGeneral Data Protection Regulation適用
✓ CertificationとInteroperability

 Hybrid Communication
➢相互に補う接続技術
➢ C-ROADSが展開
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Hybrid Communication：ECの進め方

 結論
➢道路交通安全、交通の効率化、競争力の観点から通信の実現が必要
➢ Hybridは将来の証明であるが、Day1の技術として定義したのみ
➢将来の革新(遠隔操作車両等)には新たな能力が必要
➢補完技術の採用や、競合する技術の長短所の議論を継続するより実行
➢可能な解は定義されたので、実現の可能性、実現するために実行すべきこ

と、どのような支援がいるかを進めるべき

 以降アジェンダ掲載組織からそれぞれの見解を報告
➢資料は下記

http://www.codecs-project.eu/index.php?id=23

➢欧州の取り組みの確認と日本の現状要検討

77出典：CORDECS HP



欧州動向：C-ITS

 C-ITS
➢ EC(欧州委員会)は、2016年11月30日に、 connected and automated 

mobilityへのマイルストーンイニシアチブである協調インテリジェントトラン
スポートシステム（C-ITS）に関する欧州戦略を採択

➢ C-ITS戦略の目的は、2019年以降の成熟したC-ITSサービスを展開するた
めに、EU全体の投資と規制枠組みの融合を促進すること

➢ C-ROADS Platform(加盟国間の展開に関する連携組織)と連携
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欧州動向：C-ITS

 Policy Framework for C-ITS Deployment in Europe 
EU C-ITS Strategy Com (2016)766

➢協調、接続、自動化
✓ 協調要素（デジタル接続により可能になり)は、交通安全、交通効率、運転の快

適性を大幅に向上させることが期待される
✓ 車両間、インフラ、他の道路利用者との接続は、自動運転車両の安全向上と交

通システムへの完全な統合が重要
✓ 協力、接続性、自動化は、補完的であるだけでなく、相互に強化し、時間経過とと

もに、完全に統合される

 2019年のC-ITSの展開に向けての優先度
1. C-ITSサービス
✓ Day 1のサービスとして定義されたサービス
✓ ECは共同プロジェクトを支援
✓ Day 1.5 に定義したサービスのアップデート

2. C-ITS通信のセキュリティ
✓ C-ITSの展開と運用のための共通のセキュリティ、認証ポリシーの開発を推進
✓ C-ITSのセキュリティと認証ポリシーのガイダンスを2017年に発行する
✓ 運営機能と監査の役割を欧州委員会が引き継ぐべきかを分析
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欧州動向：C-ITS

Policy Framework for C-ITS Deployment in Europe 
 2019年のC-ITSの展開に向けての優先度

3. プライバシーとデータの保護の安全対策
✓ 2018年にデータ保護のガイダンスを2018年に発行する

4. 通信技術と周波数
✓ Hybrid Communication方式
✓ ETSI ITS-G5 (5.9GHz)とCellular network

5. 全てのレベルでの Interoperability
✓ C-Roads platformを通じて連携取る

6. コンプライアンス評価
✓ Day 1に向けて、コンプライアンス評価プロセスを策定公開する
✓ 完全な共通コンプライアンス評価プロセスをすべての重要領域に設定

7. 法的フレームワーク
✓ 2018年までにITS Directiveの下で、指令を出す
✓ コンプライアンス評価などにも指令を出すことを検討

8. 国際連携
✓ 研究開発においてTwinningの活用、第3国との連携
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Europe on the Move: 
Commission takes action for clean, 
competitive and connected mobility
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10 Commission priorities for 2015-19

1. Jobs, growth and investment
➢ Stimulating investment for the purpose of job creation

2. Digital single market
➢ Bringing down barriers to unlock online opportunities

3. Energy union and climate
➢ Making energy more secure, affordable and sustainable

4. Internal market
➢ A deeper and fairer internal market

5. A deeper and fairer economic and monetary union
➢ Stability for the single currency, solidity of public finances and social fairness in implementing 

structural reforms

6. A balanced EU-US free trade agreement
➢ Freer trade – without sacrificing Europe’s standards

7. Justice and fundamental rights
➢ Upholding the rule of law and linking up Europe’s justice systems

8. Migration
➢ Towards a European agenda on migration

9. A stronger global actor
➢ Bringing together the tools of Europe’s external action

10. Democratic change
➢ Making the EU more democratic
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Europe on the Move: Commission takes action 
for clean, competitive and connected mobility 

83

 ECは、クリーンエネルギーとデジタル化に向けた社会的な移行
において、関係組織が競争力を保つのを支援

 道路としての現状を捉え、課題をまとめた
 要内容確認

https://ec.europa.eu/transport/modes/road/news/2017-05-31-europe-on-the-move_en



Europe on the Move: Commission takes action 
for clean, competitive and connected mobility 
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Europe on the Move: Commission takes action 
for clean, competitive and connected mobility 
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Europe on the Move: Commission takes action 
for clean, competitive and connected mobility 
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Connected and Smartmobility
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Stakeholders' Workshop on 
Challenges & Opportunities of 

Coordinated
Automated Road Transport (C-ART)

88

https://ec.europa.eu/jrc/en/publication/eur-scientific-and-technical-research-reports/r-evolution-

driving-connected-vehicles-coordinated-automated-road-transport-c-art-part-i

C-ARTという用語が提案された
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C-ARTの定義

 調整された自動化道路輸送
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実現の道程

 Level 3, 4の2030年までの行程
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Roadmap

 自動化システムのロードマップ
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European Cooperative 
Intelligent Transport Systems (C-ITS)

に関する展開
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Certificate Policy for Deployment and 
Operation of European (C-ITS)

 Ｃ-ＩＴＳの認証に関するポリシーをまとめた
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WORK PROGRAMME
SECOND PHASE C-ITS PLATFORM

 Ｃ-ＩＴＳ Ｐｈａｓｅ２での実施内容をまとめた
➢ WORK PACKAGE: C-ITS SECURITY 
➢ WORK PACKAGE: C-ITS COMPLIANCE ASSESSMENT 
➢ WORK PACKAGE: DATA PROTECTION AND PRIVACY
➢ AREA-ITS AND AUTOMATION
✓ WORK PACKAGE: PHYSICAL & DIGITAL ROAD INFRASTRUCTURE 
✓ WORK PACKAGE: ENHANCED TRAFFIC MANAGEMENT 
✓ WORK PACKAGE: C-ITS, AUTOMATION AND ROAD SAFETY 
✓ WORK PACKAGE: PUBLIC TRANSPORT, C- ITS, AND AUTOMATION IN 

URBAN AREAS 
✓ WORK PACKAGE: HORIZONTAL ISSUES (PUBLIC ACCEPTANCE, BUSINESS 

MODELS, IMPLEMENTATION ISSUES)
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MAVEN
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MAVEN : Managing Automated Vehicles Enhances Network
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MAVEN

 目的
➢交通安全を確保し、インフラ能力の大幅な改善、車両の遅延と排気の削減

をもたらすCAV車両管理のためのインフラによる支援システムを開発

 プログラム概要
➢プロジェクト期間：2016年9月1日～2019年8月31日
➢支援プロジェクト：EC Horizon2020 Research & Innovation Programme
➢資金：EUR 3,149,661.25
➢プロジェクトパートナー：9つの組織 DE, NL, CZ, BE, UK
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MAVEN

 コンセプト
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MAVEN

 検討組織
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MAVEN

 ユースケース
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 ユースケース例

MAVEN
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MAVEN

 アセスメントの方法

101出典：MAVEN HP
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5GAAからの報告

C-V2X：CELLULAR-V2X

出典：5GAA HP



５GAAの対応領域

 5GAAは将来のモビリティ、交通サービスの開発に向けたテレコ
ム産業を自動車会社の連携
➢ C-V2X, LET-V2Xの実現に貢献する5Gに向けたプラットフォームの革新

103出典：5GAA HP



５GAA組織構成

 下記の組織で活動推進

104出典：5GAA HP



５GAAの対象とする技術

 C-V2Xとしての対象技術

105出典：5GAA HP



対象ユースケース例

 Left Turn Assist
 Intersection Movement Assist
 Emergency Electronic Brake Lights
 Queue Warning
 Speed Harmonization
 Real Time Situational Awareness
 Software updates 
 Remote Vehicle Health Monitoring 
 Real-Time High Definition Maps
 High definition sensor sharing 
 See-Through 
 Vulnerable Road User Discovery

106出典：5GAA HP



Hybrid Communicationへの５GAA対応

 2つの補完伝送モードを定義

107出典：5GAA HP



Drive Sweden
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Drive Sweden Update：Drive Me

 Drive Meの実験条件

機能
• 要求に応じ高度自動運転(L4)
• 2次タスクを許容
• 承認された道路のみ
• 天候条件制約あり

道路環境
• 対向車、同一路面での交差無
• 歩行者、自転車は遮断
• 信号なし
• 最高速度：70～80Km/h

109出典：Drive Me HP



 全体構成：5月25日概略確認済

6/26 （月）@ストックホルム 6/27（火）@イエテボリ

AM1
• スウェーデンの政府のAV委員会で開催さ

れる特別委員会基準グループ会議に参加
• SIP-adus概要を説明

• Volvo Cars – Drive Me, 9-10.30  

AM2
• Volvo Trucks, 10.30-12
• Production-ready Drive Me car確認

PM1
• 移動：ストックホルム→イエテボリ • 移動：イエテボリ→アーヘン

PM2
• Drive Swedenコース見学

110

スウェーデン訪問計画

 移動
➢ 6月23日(金)ストラスブール→ストックホルム
➢ 6月26日(月)ストックホルム→イエテボリ
➢ 6月27日(火)イエテボリ→アーヘン

 滞在
➢ ストックホルム：6/23→6/26
➢ イエテボリ：6/26→6/27



Drive Sweden

http://www.drivesweden.net/en

http://www.volvocars.com/intl/about/our-innovation-

brands/intellisafe/autonomous-driving/drive-me

111出典：Drive Sweden



Drive Sweden Update

 Strategic Innovation Program
➢スウェーデン政府は、3つの政府機関と50%の民間貢献により、17件のSIP

を開始
✓ SIPの目的
 科学者に世界的課題に対して持続可能な回答を求めること
 国際的競争環境を構築

✓ 12年のライフサイクル

 Self-driving Vehicleに係る法律的取り組み
➢スウェーデン政府は2015年末検討開始
➢ 2016年3月31日に公道試験に対し提出された提案
✓ 2017年の第2四半期に承認される
✓ Level 5を許容する

➢次のステップは2017年11月28日

Launch phase

2015

Program phase 1

2016-18

Program phase 2

2019-2021

Program phase 3

2022-24

Program phase 4

2025-27

> > > > > > > > > >  RFPs & Strategic Projects  > > > > > > > > > >
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Drive Sweden Update

 自動、接続された、共用、包括的のMobility as a Serviceとして
各種プロジェクトを産官学の組織の共同で実施

113出典：Drive Sweden



Drive Sweden Update：OEMの取り組み

 Volvo Group
➢ トラック隊列走行
➢ Off-road vehicles
➢ 自動ゴミ処理

 SCANIA
➢ トラック隊列走行
➢ 自動採掘
➢ 自動バスサービス
➢ オフロードオートメーション

 FFI：Sweden4Platooning (Multi-Brand)
➢ Scania, Volvo Trucks, Royao Institute of Technology, SICS Swedish ICT, DB

Schenker AB, Swedish Transport Administration
➢ 3年プロジェクト：2017～2019
✓ C-ACCを活用した混合会社による運搬業務
✓ テストコースでの複合会社隊列走行のデモ

 新しいSwedenの自動車会社2社
➢ NEVS
✓ 製品、サービス、システムレベルでの移動性を実現

➢ LYNK&CO
✓ デジタルで生まれた車

114出典：Drive Sweden



115

Drive Sweden KRABAT

電動化共用型自動運転への取り組み等

出典：Drive Sweden



Drive Me

116出典：Drive Me 



なぜDrive Meか?

 社会動向
➢都市化
➢成長するメガ都市
➢大気問題
➢交通事故、世界的な健康問題
➢通勤の時間
➢時間効率の欲求
➢接続性への要望

 Drive Meが答えを導く
➢エネルギー効率、交通流、安全性の新しい可能性
➢将来のインフラ
➢適切な交通環境（現在および将来）
➢顧客の期待
➢他の道路利用者の反応
➢立法と認証

117出典：Drive Me 



Drive Me – a research platform

118出典：Drive Me 



Volvoの考えるFully Autonomous Cars

 2次タスクは否定しないが、Level 3の導入は否定

119出典：Drive Me 



Drive Meにより期待される成果

 安全性、交通効率、環境への影響を評価
 インフラストラクチャの側面
 適切な交通状況/ユースケース
 自律車両に対する顧客の期待
 周囲の道路利用者は自動運転車両と交流するか
 法的側面

120出典：Drive Me 



Drive Me走行コース

 Drive Meの実験条件

機能
• 要求に応じ高度自動運転(L4)
• 2次タスクを許容
• 承認された道路のみ
• 天候条件制約あり

道路環境
• 対向車、同一路面での交差無
• 歩行者、自転車の途は遮断
• 信号なし
• 最高速度：70～80Km/h

信号付き交差点

121出典：Drive Me 



Drive Sweden Update：Drive Me

 期待される結果
➢安全、交通効率、環境への影響
➢ インフラの観点
➢適した交通環境、ユースケース
➢利用者の期待
➢周囲の道路利用者のSelf-driving carへの

対処
➢法的観点

 Global Projects
➢ London UK
➢ USA TBD
➢ China TBD

 その他：Living Lab
➢ Drive Swedenは2プロジェクトを実施
✓ 全国域のMobility-as-a-Service pilot
✓ 電動自動共用型車両の展開

Drive Meに参加する家族第1号

Drive Me #001 122出典：Drive Me
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AdaptiVe Final Event

124

2017年6月28日～29日 ドイツ・アーヘン



AdaptiVe Final Event

 会場：アーヘン・ドイツ

125出典：Google



AdaptiVe Final Event

 FP7にて実施された題記プロジェクトの報告会として実施
 開催概要
➢開催日：2017年6月28日～29日
➢参加登録者：約300人(途中で〆切)
➢場所：ドイツ・アーヘン市内ホテルを拠点

 イベント内容
➢各プロジェクト担当からの報告
➢各プロジェクトによる展示報告：概要報告1枚+映像展示
➢試乗:4シナリオ9台

126出典：Adaptive HP



AdaptiVe Final Event

 セッション概要
➢プロジェクトで定義した各領域で成果を報告
➢既に各種発表されている内容中心
➢新規内容
✓ 自動運転車両のプログラミングに関するガイドラインを発表
✓ 倫理対応へのEthic Commissionの見解発行
✓ L3 Pilotへの移行

 プログラム概要
➢ Opening & key results
➢ AdaptIVe functions
➢ AdaptIVe challenges 
➢ Human Factors
➢ Evaluation
➢ Legal aspects
➢ Outlook

127出典：Adaptive HP



Ethical rules for automated and 
connected vehicular traffic

 Federal Minister of Transport and Digital Infrastructureが任命
 2016年9月に組織され2017年に本ルールを発行
 自動運転車両のEthical Ruleとして16項目を設定

128

http://www.bmvi.de/EN/Meta/News/news.html

Ethic Commissionのメンバー



Ethical rules for automated and 
connected vehicular traffic概約-1/3

 ＜自動走行システムのライセンス（公的な認証）＞
➢ 公的セクターはautomated and connected systemsの安全性を保証する必要があり、

automated and connected systemsは、公的なライセンスとモニタリングが必要
➢ automated systemsは、人間ドライバーより発生させる損害が少ない場合にのみライ

センスが与えられるべき
➢ automated systemsに技術的に残存する回避不可能な事故リスクは、リスクのバラ

ンスの点で、基本的にそれがポジティブであることにより許容され、技術の市場導入
を阻害するものではない

➢ automated systemsは、そのITシステムや組み込みシステムの脆弱性に対する操作
などに代表される想定可能な攻撃が損害を発生させず、人々の道路交通に対する
信頼を長期的に損なうようなものでない場合に限り、正当と判断される

 ＜データ利用＞
➢ 車両の所有者および利用者が、当該車両が収集したデータの外部への提供・利用

について可否の判断を行う

129http://www.bmvi.de/EN/Meta/News/news.html



Ethical rules for automated and 
connected vehicular traffic概約-2/3

 ＜ジレンマ・シチュエーション（トロッコ問題）＞
➢ automated systemsは、事故を回避することを目指す
➢ 事故は想定外の状況への対応であるため標準化できるものではなく、倫理的な問

題を投げかけるようなプログラムを組むこともできない
➢ 回避不能な事故時のautomated systemsの判断は、人の特徴（年齢、性別、身体的

または精神的な状況）に基いて行われてはならない
➢ 技術的な制限の中で、自動走行システムは「動物」や「財産物」に優先して「人体」の

被害を防ぐべき
➢ 損害を受ける人数を減らすことは許容されるが、1人の損害を１人を助けたことで正

当化されることはない

130http://www.bmvi.de/EN/Meta/News/news.html



Ethical rules for automated and 
connected vehicular traffic概約-3/3

 ＜製造物責任ほか、法的責任について＞
➢ automated systemsの導入により、説明責任は、個人から製造者・インフラ事業者、

サービス運用事業者等にシフトし、裁判所で行われる責任の判断はその変更を反
映すべき

➢ automated systemsのPL責任は、他の製造物のPL責任と同様に考えられる
➢ 製造者は、システムの機能の最適化に継続して務め、販売後の製品についても市

場監視を行って技術的に可能かつ合理的な範囲で改善することを義務付けられる

 ＜有人の自動運転システム＞
➢ 人間が運転する可能性があるautomated systemsの場合は、常に、個人の責任が

どこにあるか、特に車両の制御の権限と責任が人・システムのどちらにあるか明示
する

➢ ハンドオーバーに必要な手続きとその記録方法は、国際的な基準に従う
➢ 高度なautomated systemsにおいては、突然に人間ドライバーに権限委譲をするよ

うなことは避けるべき
➢ automated systemsの正しい利用方法は、運転免許の授業、試験において（利用者

に）適切に伝えられる必要がある
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First guidelines in the world 
for self-driving computers

 下記の通りEthic Commsion報告として2件書かれているが、詳
報はドイツ語のため同一報告での2件か、別件扱いか調査中

➢ Report of the ethics commission on automated driving
➢ First guidelines in the world for self-driving computers
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AdaptiVe Final Event

 Day 1-1 6月28日

133出典：Adaptive HP

セッションと並行
して試乗実施



AdaptiVe Final Event

 Day 1-2 6月28日

134出典：Adaptive HP

展示会場で発表
実施



AdaptiVe Final Event

 Day 2-1 6月29日

135出典：Adaptive HP

セッションと並行
して試乗実施

展示会場で発表
実施



AdaptiVe Final Event

 Day 2-2 6月29日

136出典：Adaptive HP

セッションと並行
して試乗実施

展示会場で発表
実施



AdaptiVe Final Event

 試乗
➢下記4テーマで9台
➢ ドライブシミュレーター見学

137出典：Adaptive HP
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