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AUTOMATED VEHICLES SYMPOSIUM 2015概要 

 実施日 ：7月21日～7月23日 
 場 所 ：Marriott Ypsilanti Michigan USA 
 参加者 ：約862名(日本から46名の参加者は海外からの参加者でNO.1)

政府、学会、自動車、部品、コンサルタント、弁護士等 

 概要
 今回から大幅に参加者が増加(約550人→862名)と関心の高さが伺われる
 それぞれの政府、主要組織の関係者からの現状報告があり、米国の自動運転概

況把握には最適な会議である
 欧州各国からの発表に比べて日本からの発信は少ないため、拡大を検討したい
 主要テーマ毎のセッションが構成され、議論の焦点が明確になっている
 Breakout セッション
 参加者がそれぞれの意見を言い合った昨年から、Key personが発表する形式

に変化し、企画に合わせた議論が行われたが、全体セッションを小型化しただ
けの印象

 課題によっては事前会議が行われ、成果を出すための工夫も見られる、
 選定された17のテーマが米国の高い関心事項
 議論により、課題解決を推進できるようSIP-adusとしても主催者との連携を取っ

ていきたい
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AUTOMATED VEHICLES SYMPOSIUM 2015概要 

 各国参加者
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AVS 2015週日程 
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 第4回は、カリフォルニアからミシガンに開催地変更

7月20日(月) 7月21日(火) 7月22日(水) 7月23日(木) 7月24日(金) 

AM 
MTC Opening 

event 

AVS AVS AVS 
自動運転 
3極会議 

PM AVS AVS AVS 



会議開催地 

4 

 会議開催場：直前にミシガン大学からYpsilanti Marriottホテル
に変更



 セッションの全体構成
 例年の構成に個別課題のセッションが加えられた構成

7/20 
（月） 

7/21 
（火） 

7/22 
（水） 

7/23 
 （木） 

7/24 
（金） 

AM 
1 

Mcity 
開所式 

• Welcome
• Opening Keynote
• 自動車、部品会社報告
• パネルセッション-1

• Welcome
• Opening Keynote
- Chris Uｒｍson Google 
• 国際的取り組み

• Welcome
• 民間による取組

3極会議 

• 主要研究課題の特定と
取組

• パネルセッション-2
• パネルセッション-3

• 公共の受容性
• Human Factor
• トラックへの適用
• デジタルインフラ
• パネルセッション‐4

• パネルセション-5
- 州と都市の課題 

• Break out session結果
報告

AM
2 

PM
1 

• Breakout session
⁃ 自動運転のテーマに

分かれた会議

• Break out session • DOT近況報告
⁃ Volpe center
⁃ FHWA
⁃ ITS-JPO
⁃ NHTSA
⁃ FHWA

PM
2 

3極会議 
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AUTOMATED VEHICLES SYMPOSIUM 2015概要 



7月21日 プログラム-1/3 

 Symposium Welcome
 Brian Wynne, President and CEO, AUVSI
 Jane Lappin, Volpe National Transportation Systems and Chair, TRB Intelligent

Transportation Systems Committee

 Welcome to Michigan
 Kirk Steudle, Director, Michigan department of Transportation

 Opening Keynote Address:
 Dr. Mark R. Rosekind, Administrator, National Highway Traffic Safety Administration

 Vehicle Manufacturer and Supplier Briefings
 Michael Pozsar, Vice President, Electronic Controls, Electronics & Safety, Delphi ☞報告
 Dr. Kay Stepper, Vice President, Head of Regional Business Unit Driver Assistance &

Automate Driving, Robert Bosch LLC ☞報告
 Dr. Cem U. Saraydar, Director, Electrical and Controls Systems Research Lab, General

Motors
 GM自動運転に対する取り組み概要を報告：新規内容無

 Panel Session-1
 Moderator: Bob Denaro, Chair, TRB Joint Subcommittee on Challenges and Opportunities

for Road Vehicle Automation and ITS Consultant 
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Michael Pozsar, Vice President, Electronic Controls, Electronics & Safety, Delphi 

 アクティブセーフティの市場が拡大
 完全自動運転に向けたロードマップを想定
 大陸横断テストを実施し大きな成果を得た
 主要な発見
 6レーンまでの走行が可能
 複数のセンサーが必要
 米国の高速道路の100%近く走行可能

 今後の取り組み
 カメラ技術の改善
 走行挙動の最適化
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Vehicle Manufacturer and Supplier Briefings 7/21-1 



Vehicle Manufacturer and Supplier Briefings 7/21-2 

Dr. Kay Stepper, Vice President, Head of Regional Business Unit Driver Assistance & 
Automate Driving, Robert Bosch LLC 

 クルマは優れたドライバーになりえるか?
 Vision:傷害のない運転Infury free driving
 Automated Drivingに必要な技術
 Highly automated drivingはセンサーの冗長が要求される
 Connectivityが重要
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7月21日 プログラム-2/3 

 Identifying and Addressing Key Research Questions 
 Legal Issues Addressed in the EU AdaptIVe Project ☞報告 
 Andreas Knapp, Daimler AG 

 Crash Avoidance Metrics Partnership ☞報告 
 Levasseur Tellis, Technical Specialist, Functional Safety, Ford Motor Co. 

 Michigan Mobility Transformation Center Research Roadmap ☞報告 
 John Maddox, Assistant Director, Michigan Mobility Transformation Center 

 Ethical Considerations for Vehicle Automation Systems ☞報告 
 Dr. Chris Gerdes, Professor, Mechanical Engineering, Stanford University 

 Panel Session 
 Moderator: Dr. Steven Shladover, Chair, TRB Vehicle-Highway Automation Committee and University 

of California PATH Program 

 

 Panel Session: Private Investment in Vehicle Automation 
 Moderator:  
 John Casesa, Vice President of Global Strategy, Ford Motor Co. 

 Panelists:  
 Philipp von Hagen, Member of Executive Board, Porsche Automobil Holding SE;  
 Zach Barasz, Kleiner Perkins Caufield & Byers;  
 Glenn Mercer, Industry Analyst;  
 Chris Thomas, Founder and Partner, Fontinalis 
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Andreas Knapp, Daimler AG 
Legal issues addressed in the EU funded AdaptIVe project 

 自動運転には大きな効果が期待されているが法的課題がある
 AdaptIVeでは、法的課題をResponse 4で扱う
 Driver Out of loop
 今までの法律が適用できない
 ドライバーとシステム間制御分担に対する責任を明確にする必要がある

 課題
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現在の法的解釈はAutomated Vehicle公道走
行を許容しない 

国内法は、自動運転に関し異なる場合がある 

法律を評価し、必要な対応を明確にする 

主要な市場を分析 - プロジェクト·パート
ナーは、それぞれの国のために貢献 

クルマはいつ安全とみなすことが出来るか？ 現行法の解釈。責任リスク？ 

業界の視点からの行動の必要性を議論する 
Automated Vehicleの市場導入への道を

切り開く 

Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-3① 



Andreas Knapp, Daimler AG 
Legal issues addressed in the EU funded AdaptIVe project 

 研究タスク
 自動運転機能の市場導入のための法的な困難さ

 
 

 シナリオ
 代表的なシナリオを設定し、ケースバイケースの検討が必要（PL対応）
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何が製造物責任の観点
で製造者に対する新し
いリスクか？ 

車両データやV2Xデー

タの破損や不正行為に
対する保護 

自動運転機能により収
集されたデータの活用と
保護 

Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-3② 



Levasseur Tellis Ford Motor Company  Development of Safety Principles by automation level 

 CAMP AVR
 2013年11月からプロジェクト開始
 6つのタスク
 参加組織：OEM6社

 CAMP AVRの目的
 自動運転レベルの機能的説明の定義
 実現可能性のある自動運転機能の定義
 自動運転レベルにより適用される安全原則(Safety Principle)の定義
 運転自動化システムを評価する客観的試験法の開発
 NHTSAとの連携
 Human Factor
 電子制御システムの安全性

 最高の安全原則の開発
 AVRコンソーシアムの重要な成果物
 最高の安全原則を作成するための危険分析は、自動運転により発生することが確認され

た危険を効果的で簡潔にカバーする
 過去のAVRタスクで定義した自動運転のレベルに対する中位、最高レベルのセットの安全

原則を作成
 妥当な選択はOEMのエンジニアに委ねるが、自動運転システムに対する安全ガイダンス（

Safety guidance）の作成
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Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-4① 



Levasseur Tellis Ford Motor Company  Development of Safety Principles by automation level 

 安全原則の作成プロセス
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Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-4② 

1. 潜在的損失の特定

2. 潜在的危険の特定

3. 制御構造を描く

4. 望ましくない制御動作の特定

5. 安全的制約を特定
（望ましくない制御動作を防止するために) 

6. それぞれのレベルに対し包括的な原
則に制約を集約 



Levasseur Tellis Ford Motor Company  Development of Safety Principles by automation level 

 自動運転におけるLossとHazard
 Lossの定義
 人身傷害や財産の損害が生じる望まれない予定外のイベント

 Hazardの定義
 外乱の最悪の状態を伴い、損失につながる可能性のあるシステム状況

 

 

 

 

Note：定義として、Hazardはすべてのレベルの自動運転で同一 
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Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-4③ 

Loss 危険な対象物との車両衝突 

H1 車両が車線を逸脱 

H2 車両がトラクション、スタビリティの損失 

H3 車両が路線内で危険な対象物と過剰接近 

H4 車両が交通法規、ルール、規範を逸脱 



Levasseur Tellis Ford Motor Company  Development of Safety Principles by automation level 

 安全上の制約は安全原則に集約する
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Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-4④ 

望ましくない制御動作 安全的制約 潜在的原則 

人間のドライバーが、注意や
理解不足のため対象と事象
の検出と応答が維持されてい
ない時、必要としない誤った
制御をする 

人間による対象と事象の検出
と応答が維持されること 

レベル2の自動化では、危険
回避は人間のドライバーが対
象と事象の検知と応答を遂行
し、動的運転操作を遂行する
ことに依る 

人間のドライバーが、環境を
理解する能力の欠如により対
象と事象の検出と応答が維持
されていない時、必要としない
誤った制御をする 

人間による対象と事象の検出
と応答が維持されること 

人間のドライバーは、環境を
理解する能力を持つこと 

レベル2の自動化では、危険
回避は人間のドライバーが対
象と事象の検知と応答を遂行
し、動的運転操作を遂行する
ことに依る 

人間のドライバーは環境を理
解する能力を持つこと 

人間のドライバーが、自動運
転が不作動な時、危険を回避
するために制御が必要な時に
正しい制御を行わない、また
は不適切だったり、早すぎた
り、遅すぎる制御を行う 

ドライバーは、自動運転が不
作動な時、危険を回避するた
めに必要な時に正しく車を制
御する必要がある 

レベル2の自動化では、危険
回避は人間のドライバーが対
象と事象の検知と応答を遂行
し、動的運転操作を遂行する
ことに依る 

人間のドライバー
の対象と事象の検
出と応答の原則 

人間のドライバー
の対象と事象の検
出と応答の原則 

クルマの設計の原則 

OEDR(Object and Event Detection and response)：対象と事象の検出と応答 

DDT(Dynamic Driving Task)：動的運転操作 



Levasseur Tellis Ford Motor Company  Development of Safety Principles by automation level 

 Safety Principles
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Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-4⑤ 



Levasseur Tellis Ford Motor Company  Development of Safety Principles by automation level 

 Safety Principles
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Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-4⑥ 



John Maddox, The UM Mobility Transformation Center Research Roadmap 

 MTC設置の背景、狙い： 略
 MTCで検討されるシステム
 自動化への障害
 Legal, Liability and Insurance issues
 Customer acceptance & understanding
 Standardized technology assessments & validation for safe operation
 AV operation in mixed traffic
 Catalog of human behavior in critical situations
 Transition of vehicle control with partial automation
 Cybersecurity of AVs

 MTCで取り組む優先課題
 Connectivity (V2X)
 Automation
 Cybersecurity
 Standards
 Consumer Acceptance

 Legal Issues
 Business Models
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Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-5① 



John Maddox, The UM Mobility Transformation Center Research Roadmap 

 優先度の高いResearch Questions(研究課題)
 試験設備は、安全な操作のための標準化された評価＆検証にどのような

役割を持つのか？
 信頼性のためにテストするときの適正価格は？
 準備を評価するためにシミュレーションをどのように活用できるか？
 AVは、どのように人間に運転されるクルマとの対話のするか？
 V2Xは、自動化された車両に具体的にどのような価値をもたらすのか？
 構築されたインフラストラクチャはどのような役割があるか？
 データマッピングとインフラはどのような役割を持つか？
 どのように社会的受容を達成するか？
 非接続および/または非自動化された車両に対し、どのような利益をもた

らすか？
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Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-5② 



John Maddox, The UM Mobility Transformation Center Research Roadmap 

 共通なResearch Questions(研究課題)
 Cybersecurity
 AVに対しどのような具体的な必要性/リスクが存在するか
 無線によるアップデートでどのように安全を提供するか

 Legal/Liability/Insurance
 既存の法体系にどのような変更が要求されるか?
 既存の保険システムにどのような変更が要求されるか?
 AVの衝突事故でどのように過失が評価されるか?
 プライバシーへの主要な影響は何か?

 顧客の価値
 どのように顧客の価値と受容性を定義し測定するのか?

 データの収集と分析
 衝突事故や機能不全の根本的原因特定を支援するためどのようなデータを保

存するか?
 既存のデータセットは、新たなCAVデータセットと活用できるか?
 データは起業家精神と新しいビジネスモデルを推進できるか?

 社会的インパクト
 エネルギーと健康へのインパクト
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Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-5③ 



John Maddox, The UM Mobility Transformation Center Research Roadmap 

 研究への取り組み:下表は現在のプロジェクト
 企業によるWorking Group活動
 テーマにより関心のあるグループにより実施
 企業とミシガン大学MTCの専門家で共同議長
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Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-5④ 



John Maddox, The UM Mobility Transformation Center Research Roadmap 

 研究への取り組み
 現在の活動
 Pillar 1
 Pillar 2
 Pillar 3とMcity
 Cybersecurity
 Legal とInsurance
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Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-5⑥ 



J. Christian Gerdes, Ethical Considerations for Vehicle Automation Systems 
Professor of Mechanical Engineering and, by courtesy, of Aeronautics and Astronautics Stanford 

 自動運転システムに対する倫理的配慮
 自動運転を実現する社会でも安全、モビリティ、合法性の成立が必須
 様々な環境でどのように自動化を機能させるかが課題
 哲学者と技術者の共同検討が必要
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Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-6 

避けられない際にどちらに衝突するか センターラインを越えることが禁止 

合流時にスピードリミットで走行するか? 交通は社交ダンス 



Peter Sweatman (Chair) 
Maxime Flament (Co-Chair) 
Bob Denaro 

 概要天野さん報告
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Identifying and Addressing Key Research Questions 7/21-7 



7月21日 プログラム-3/3 Breakout session 

Breakout Sessions 
1. Beyond Single Occupancy Vehicles: Automating Transit and Shared 

Mobility 
2. Early Deployment Opportunities For Connected Automation Systems 
3. Energy and Demand 
4. Human Factors In the Design of Road Vehicle Automation 
5. Legal Aspects of Automated Vehicles, Including Liability, Insurance and 

Ethics 
6. Physical and Digital Infrastructure 
7. Prioritizing Public Policy Challenges for Automated Vehicles 
8. Truck Automation 
9. Verification and Validation of On-Road Automated Vehicles 
10. Wireless Connectivity For Automated Vehicles: Which Vehicle Use-Cases 

Need It? What Technologies Provide It? 
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7月21日 3極会議事前打ち合わせ 

テーマ：Roadworthiness 
 三極会議に向け、サブグループとしての対応を議論
 参加者
 Kevin Dopart, USDOT, USA
 Frank Barickman, NHTSA, USA
 Felix Fahrenkrog, RWTH Aachen, Germany
 Álvaro Arrúe, Applus IDIADA Group, Spain

 主な議論
 NHTSAは、自動運転の公道試験に向け、テスト手順を作成している
 欧州では、Small field testが各地で開始されている
 欧米とも、自動運転車両を公道で走行させるためには、基準つくりが必要と考えている
 SAE等の既存の関係試験の基準を参考に作成することを検討している
 IDIADAが欧州では、Roadworthinessを担当しており、基準つくりを検討している
 このRoadworthinessサブチームで国際的に通用する基準を作りたいので、適宜連携会議を

開催する

 関連情報
 Mercedesの公道走行デモ：ドイツで特別なライセンスを取得
 Audiの米国大陸横断デモ：Delfiが実施。運転手が存在することにより実施したが、本来基準

違反
 スペインでは特別な赤いライセンスプレートが必要
 オランダでも特別なライセンスを検討中
 各国で異なる基準となるため、国境を越えた実験はできない
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7月21日 Breakout session 

Verification and Validation of On-Road Automated Vehicles 
 
【パネラー発表】 
 Industry Presentations  
 Jeremy Salinger, General Motors  
 Ed Griffor, Fiat-Chrysler Automobiles 
 Ibro Muharemovic, Continental 
 Bill Shogren, Harman 

 Regulatory & Research Presentations  
 Frank Barickman, NHTSA 
 Steven Shladover, University of California PATH Program 

 Regulatory & Research Presentations (continued) 
 Felix Fahrenkrog, RWTH Aachen 
 Huei Peng, University of Michigan Mobility Transformation Center 
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7月22日 プログラム-1/3 

 Symposium Welcome/Opening Comments
 David Agnew, R&D Strategy & Intelligence, North America, Chassis & Safety Division,

Continental Automotive Systems Inc
 2015年AVSの参加状況を報告 概要部に報告済のため略

 Keynote Address
 Dr. Chris Urmson, Director, Self-Driving Cars, Google [x]
 ITS America年度総会の内容とほぼ同一なので省略

Shared Mobility Initiatives Session 
 CityMobil2 ☞報告
 Dr. Adriano Alessandrini, University di Roma La Sapienza and Project Coordinator,

CityMobil2

 Projects in the UK
 Michael Hurwitz, Director Energy, Techology & International, Department for Transport
 UKでの取り組みを報告

 Drive Sweden ☞報告
 Jan Hellaker, Head of Automation, Lindholmen Science Park AB

 World Economic Forum ☞報告

 Alex Mitchell, Director, Head of Automotive Industry, World Economic Forum

 Automated Vehicles and Public Perception ☞報告

 Kristin Kolodge, Executive Director, Driver Interaction, J.D. Power
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Shared Mobility Initiatives Session 7/22-1①  
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Adriano Alessandrini, University di Roma La Sapienza and Project Coordinator, CityMobil2 

 Google carとの比較を元にCityMobil2の特徴を説明 
デモサイト試乗者数 
 Oristano – 2580 
 La Rochelle – 14660 
 Lausanne – 4850 
 Vantaa – 1610 (first 10 of 20 days) 
 Total – 23700 

デモで学んだこと 
 失陥への対応 
 冗長対フェールセーフ 

 他の道路利用者との対応 
 道路利用者の予測対統合安全評価 

 外部問題との対応 
 警察と道路工事の認識対管制室との連携 



Adriano Alessandrini, University di Roma La Sapienza and Project Coordinator, CityMobil2 

 クルマに対して実施したこと
 他の交通と境界を設けた専用軌道を走行

 インフラに対して実施したこと
 ARTS認定レーンを導入
 ARTSレーンを利用するマニュアル車には特別なルールを適用
 停車禁止、駐車禁止、追い越し禁止

 他の移動車両や固定の障害物までの距離を確認し、衝突までの時間を
想定した上で車両の最高速度を設定

 Speed‐bump設置による減速、インフラセンサーの設置により衝突を回避
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Shared Mobility Initiatives Session 7/22-1② 



Shared Mobility Initiatives Session 7/22-2①  

Jan Hellaker, Head of Automation, Lindholmen Science Park AB 
Swedenでの自動運転プロジェクト：Drive Sweden 

 スウェーデン政府3つの政府組織と50%の民間の協力によるい
くつかのStrategic Innovation Program(SIP)を推進 
 SIPの目的 
 国際競争力のための条件を作成 
 社会のための地球規模の課題への持続可能な解決策検討 

 Life cycleは12年を想定 
 各プログラムは、それぞれのフィールド内での活動を調整する政府の権

限を持つ 
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Shared Mobility Initiatives Session 7/22-2②  

Jan Hellaker, Head of Automation, Lindholmen Science Park AB 
Swedenでの自動運転プロジェクト：Drive Sweden 

 Drive Swedenの主要テーマ 
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Shared Mobility Initiatives Session 7/22-2③ 

Jan Hellaker, Head of Automation, Lindholmen Science Park AB 
Swedenでの自動運転プロジェクト：Drive Sweden 

 Drive Swedenのメンバー
 関係組織による構成
 政府と都市
 車両OEM
 ITCとサプライヤ
 大学と研究機関
 テスト会社

 誰にでも解放
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Shared Mobility Initiatives Session 7/22-3④  

Jan Hellaker, Head of Automation, Lindholmen Science Park AB 
Swedenでの自動運転プロジェクト：Drive Sweden 

 主要プロジェクト 
 DRIVE ME 
 焦点 
 社会や経済的利点 

• 交通効率の向上 
• 交通環境 
• 道路安全 

 インフラの観点 
 適切な交通状況 
 自動運転に対する顧客の期待 
 道路利用者とSelf-driving carの関わり 
 法的観点 

 自動化に対するクラウドの支援 
 Truck Platooning 
 公共交通の自動化 

34 



Shared Mobility Initiatives Session 7/22-2⑤  

Alex Mitchell, Director, Head of Automotive Industry, World Economic Forum  
World Economic Forumの取り組み 

 なぜWorld Economic ForumがSelf-driving vehicle(SDVs)に関心を持つか? 
 米国に多大な社会的効果がある：$1.3Ｔ(ＧＤＰの8%, 156兆円 120円/$) 
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Shared Mobility Initiatives Session 7/22-2⑥ 

Alex Mitchell, Director, Head of Automotive Industry, World Economic Forum 
World Economic Forumの取り組み 

 2014年の活動
 自動車、保険、技術、公によるＷＧを構成
 Multi-Stakeholderのロードマップ作成
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Shared Mobility Initiatives Session 7/22-2⑦ 

Alex Mitchell, Director, Head of Automotive Industry, World Economic Forum 
World Economic Forumの取り組み 

 SDVsの実現に向けた2つの開発アプローチ
 Incumbent approach
 OEMにより好まれる方法

 Challenge approach
 技術開発業者に好まれる方式
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Shared Mobility Initiatives Session 7/22-2⑨  

Alex Mitchell, Director, Head of Automotive Industry, World Economic Forum  
World Economic Forumの取り組み 

 WGメンバーがマルチステークホルダーの協力を必要とする4つの重大な課
題を選定し分析 
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政策立案者の協力 責任のシフト 安全の確認 サイバーセキュリティ 



Shared Mobility Initiatives Session 7/22-2⑩  

Alex Mitchell, Director, Head of Automotive Industry, World Economic Forum  
World Economic Forumの取り組み 

 シナリオに関わらず多くの関係者が新しい役割に習熟する必要がある 
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Shared Mobility Initiatives Session 7/22-2⑪ 

Alex Mitchell, Director, Head of Automotive Industry, World Economic Forum 
World Economic Forumの取り組み 

 2015年の活動：都市への適用に焦点
 都市や産業は、都市に限定した現実の社会の試験によりSDVsが都市空間でどの

ような意味を持つのか評価できる
 目的
 都市が市民に新しいモビリティ·オプションを利用できるようにするための青写真を提供

 共有、オンデマンド、無人輸送に焦点を当てた検討を含む
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Shared Mobility Initiatives Session 7/22-2⑫  

Alex Mitchell, Director, Head of Automotive Industry, World Economic Forum  
World Economic Forumの取り組み 

 2015年のプロジェクト活動：3つの主要作業 
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Automated Vehicles and Public Perception 7/22-3①  

Kristin Kolodge, Executive Director, Driver Interaction, J.D. Power  
 自動運転車両と社会受容性 
 事故防止技術への関心が高まっている 
 若い世代(Generation Y)が購買意欲が高い 
 自動運転実現にはまだ課題が山積 
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Automated Vehicles and Public Perception 7/22-3②  
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Kristin Kolodge, Executive Director, Driver Interaction, J.D. Power  
 自動運転車両と社会受容性 
 品質に対する新たな定義 
 消費者の品質ピラミッドが進化 
 信頼の問題が出現 

消費者の品質ピラミッド→ 

←消費者の品質ピラミッドの進化 

←信頼 



Automated Vehicles and Public Perception 7/22-3③ 

Kristin Kolodge, Executive Director, Driver Interaction, J.D. Power 
 衝突防止装備の購買意欲
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7月22日 プログラム-2/3 

Automated Vehicles and Human Factors 
 Human Factors Evaluation of Level 2 and Level 3 Automated Driving 

Concepts ☞報告 
 Dr. Myra Blanco, Director, Center for Automated Vehicle Systems – Virginia Tech 

Transportation 

 From “Human Factors” to “User Experience” for level 3 car automation: 
the “2-in-1” Mobius concept for intuitive driving ☞報告 
 Patrice Reilhac, Innovation & Collaborative Research Director, Comfort & Driving 

Assistance Business Group, Valeo 

 Automated Trucking Applications ☞報告 
 Josh Switkes, Founder and CEO, Peloton Technology Inc  

 Digital Infrastructure ☞報告 
 Ogi Redzic, Senior Vice President, Connected Driving, HERE 

  
Panel Session: Automated Vehicle Verification 

Moderator: 
John Maddox, Assistant Director, Mobility Transformation Center 

Panelists:  
 Stephanie Dougherty, Chief of Enterprise Planning and Performance, California Department of Motor 

Vehicles;  
 Steffen Linkenbach, Director, Systems & Technology, Continental Automotive Systems Inc.  
 Felix Fahrenkrog, Institut für Kraftfahrzeuge RWTH Aachen University AdaptIVe - Evaluation 
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Automated Vehicles and Human Factors 7/22-4①  

Dr. Myra Blanco, Director, Center for Automated Vehicle Systems – Virginia Tech 
Transportation 

Human Factors Evaluation of Level 2 and Level 3 Automated Driving Concepts 

 VTTIの実施する研究結果を報告 
 実験概要：3つのテスト 
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警告様式のテスト 運転テスト 
事象タイプ 
促進条件 

運転テスト 
警告様式 



Automated Vehicles and Human Factors 7/22-4②  

Dr. Myra Blanco, Director, Center for Automated Vehicle Systems – Virginia Tech 
Transportation 

Human Factors Evaluation of Level 2 and Level 3 Automated Driving Concepts 

 成果 
 引継ぎ要求 
 最も効果的なハンドオフ方式は、非ビジュアルコンポーネントを組み込んだもの 

 自動運転のセオリー 
 主要タスクの逆転 
 アラートうるささ慣れ 
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警告様式のテスト 運転テスト 
事象タイプ 
促進条件 

運転テスト 
警告様式 

実験3テスト結果 
操作を開始するまでの時間 
(段階的警告) 



Shared Mobility Human Factors 7/22-5 

Patrice Reilhac,, Valeo 
From “Human Factors” to “User Experience” for level 3 car automation: the “2-in-1” Mobius 

concept for intuitive driving 

 Valeo社による自動運転対応技術「Mobius concept」の紹介
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←Mobiusの狙いの領域 

安全と利用者の利便の両立 Mobiusにより受け渡し時間の短縮 



Automated Trucking Applications 7/22-6  

Josh Switkes, Founder and CEO, Peloton Technology Inc  
Connected Truck Automation 

 Peloton社のトラックオートメーションプロジェクトの概要 
 なぜトラックの自動運転が最初か? 
 経済成長 
 訓練、技術、経験のあるドライバー 
 高度に組織化した艦隊 
 州間高速道路は、貨物経路大半をカバー 
 よりオープンなアーキテクチャ 
 FHWAを含めたプロジェクトを実施 
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Digital Infrastructure Session 7/22-7  

Ogi Redzic Senior Vice President HERE Automotive 
HERE’s role in the development of the Digital Transportation Infrastructure 
 HERE社のデジタル交通インフラへの取り組み 
 HD Live Map:クラウドをベースとしたマッピング 

 センサー取り込みインターフェイスの仕様 
 クラウドを活用したオープンインターフェイス仕様を提案 

 フィンランドでの先行プロジェクト 
 C2C交通マネジメントからC-ITSを統合 
 政府、企業、研究機関と共同 
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 Panel Session: Automated Vehicle Verification 7/22-8①  

Felix Fahrenkrog, Institut für Kraftfahrzeuge RWTH Aachen University 
AdaptIVe - Evaluation 

 AdaptIVeプロジェクト内評価プログラムの現状を報告 
 評価手法の技術的な評価 
 AdaptIVeによる評価法 

 Safety Impact Assessment 
 研究課題 
 自動運転機能による安全効果の測定 

 ADASに対する取り組み方式 
 適用分野 
 事故の再構築 
 市場テスト 

 自動運転に対するImpact assessmentの妥当性 

 AdaptIVeによるSafety impact assessmentの取り組み 
 関係する状況の明確化 
 関係する状況の詳細調査 
 新事象の明確化 
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Panel Session: Automated Vehicle Verification 7/22-8② 

Felix Fahrenkrog, Institut für Kraftfahrzeuge RWTH Aachen University 
AdaptIVe - Evaluation 

 AdaptIVeプロジェクト内評価プログラムの現状を報告
 評価手法の技術的な評価
 AdaptIVeによる評価法
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 Panel Session: Automated Vehicle Verification 7/22-9  

Stephanie Dougherty, Chief, Enterprise Planning & Performance,  
California Department of Motor Vehicles 

Autonomous Vehicles in California 

 California Legislation - Senate Bill 1298の現状を報告 
 California州の自動運転車両の定義 
 人間のオペレータによってアクティブな物理制御や監視無に車両を運転する能力

を有する自律的な技術を搭載した車両 
 電子ブラインドパークアシスト、ブラインドスポットアシスタンス、自動緊急ブレーキ

システム、駐車支援装置、アダプティブクルーズコントロール、レーンキープアシス
ト、車線逸脱警告、交通渋滞やアシストキューイングなどの1つまたは複数の衝突
回避システムを搭載した車両は含まない 

 公道走行の認可を得た会社 
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 Panel Session: Automated Vehicle Verification 7/22-⑩  

Ibro Muharemovic, Head of Advanced Engineering NAFTA, Continental 
Automated Driving 

 コンチネンタル社の自動運転への取り組みを報告 
 安全は先進技術の基盤 
 冗長性と代替え機能を持つ新しいアーキテクチャ 
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7月22日 プログラム-3/3 Breakout session 

Breakout Sessions 
1. Beyond Single Occupancy Vehicles: Automating Transit and Shared 

Mobility 
2. Cybersecurity For Automated Vehicles 
3. Early Deployment Opportunities For Connected Automation Systems 
4. Enabling Technologies 
5. Human Factors In the Design of Road Vehicle Automation 
6. Impact of Connected and Automated Vehicles on  

(1) Traffic Management Systems and  
(2) Operational Strategies 

7. Implications of Automated Vehicles For Planning 
8. Integrated Traffic Flow Models and Analysis For Automated Vehicles 
9. Legal Aspects of Automated Vehicles, Including Liability, Insurance and 

Ethics 
10. Traffic Signal Control With Connected and Automated Vehicles 
11. Vulnerable Road Users: How Can Automated vehicle Systems Help to 

Keep Them Safe and Mobile? 
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7月23日 プログラム-1/2 

 Symposium Welcome
 Mark Norman, Director of Development & Strategic Initiatives, Transportation Research

Board

 Public Agency Automated Vehicle Initiatives 
 Japan
 Hajime Amano, President, ITS Japan

 European Commission ☞報告
 Ludger Rogge, Research Programme Officer, DG Research & Innovation, European

Commission

 U.S. Department of Transportation ☞報告
 Kevin Dopart, Program Manager, Connected Vehicle Safety and Automation, Intelligent

Transportation Systems Joint Program Office

 National Highway Traffic Safety Administration
 Nathaniel Beuse, Associate Administrator, Vehicle Safety Research, National Highway

Traffic Safety Administration

 U.S. Department of Energy ☞報告
 Reuben Sarkar, Deputy Assistance Secretary for Transportation, U.S. Department of

Energy
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Public Agency Automated Vehicle Initiatives 7/23-1 

Ludger Rogge, Research Programme Officer, DG Research & Innovation, European Commission 
Horizon 2020 – Call "Automated Road Transport" 

 EUの自動運転への取り組み
 Horizon 2020の2016年プロジェクト
 'Mobility for Growth' (MG)

1.Aviation
2.Waterborne
3.Safety
4.Urban
5.Logistics
6.ITS
7.Infrastructure
8.Socio-economics

 'Automated Road Transport' (ART)
 'European Green Vehicles Initiative' (EGVIA)
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Public Agency Automated Vehicle Initiatives 7/23-2① 

Kevin Dopart, ITS Joint Program Office, OST-R U.S. Department of Transportation 
U.S. DOT Automation Program 

 USDOT自動運転への取り組み(新規情報のみ)
 Beyond Traffic 2045
 自動化の社会への可能性を議論
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Public Agency Automated Vehicle Initiatives 7/23-2② 

Kevin Dopart, ITS Joint Program Office, OST-R U.S. Department of Transportation 
U.S. DOT Automation Program 

 USDOT自動運転への取り組み(新規情報のみ)
 Spectrum Sharing
 DOTは年内に安全に活用できることを確認する
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Public Agency Automated Vehicle Initiatives 7/23-3  

Reuben Sarkar, Deputy Assistant Secretary –Transportation Energy Efficiency and Renewable 
Energy U.S. Department of Energy 

Transportation as a System Getting SMARTer on Energy & Mobility 

 USDOEの自動運転への取り組み 
 Sustainable Transportation Technology Officeの予算 
 自動車に$440Mを投入 
 Connected &  
 Automated Vehicles(CAVs)による効果 
 エネルギーに対するインパクトの定量化 
 CAVによる機会の明確化 
 CAVに対する政策、研究の明確化 

 将来プロジェクト 
 SMART 
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7月23日 プログラム-2/3 

 Panel Session: State and City Level Issues
 Moderator:
 Jane Lappin, Chair, TRB Intelligent Transportation Systems Committee and Volpe

National Transportation Systems Center

 Panelists:
 Dr. Johanna Zmud, Senior Research Scientist, Texas A&M Transportation Institute;

☞報告
 Paul Steinman, District Secretary, Florida Department of Transportation; ☞報告
 Leon Daniels, Managing Director, Surface Transport, Transport for London
 ロンドンでの交通への取り組みと自動運転プロジェクトへの参画を講演
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State and City Level Issues 7/23-4  

Dr. Johanna Zmud, Senior Research Scientist, Texas A&M Transportation Institute 
Paths of AV and CV Deployment 

 州政府としてのAVへの見解 
 OEMや民間企業による主導 
 破壊的な変革：なにが期待されているのか? 
 不確実なこと：混合交通 
 課題 
 工事個所、雪/氷、表示と車線、交通標識 

 州政府としてのCVへの見解 
 OEMと民間企業がV2Vを採用 
 V2Iについては不確定：＄ 
 設置 
 維持 
 データベースとマッピング 

 CVアプリケーションによるデータ 
 期待される 
 所有権の課題 

 
 

62 

AV :Automated Vehicle 
CV :Connected Vehicle 



State and City Level Issues 7/23-5 

Paul Steinman, District Secretary, Florida Department of Transportation 
Creating the Framework for Implementation 

 フロリダ州としての取り組み
 CVテストベッド
 自動運転サミット
 大学での研究
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AV :Automated Vehicle 
CV :Connected Vehicle 



7月23日 プログラム-3/3 

 Breakout Session Presentations

 Closing Comments

 USDOT Listening Session
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Mcity 
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Mcity 
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Mcity 

 デモ状況
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Mcity 

 町並みは映画セット相当の作り
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Mcity 

 町並みは映画セット相当の作り
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END 
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