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RoAD to the L4 project の概要

 自動運転移動サービスの早期実現･普及に向け、RoAD to L4プロジェクトは、先導的な役割を担う
 2021年度から2025年度までの5カ年プロジェクトであり

人の移動に関しては、
 ・2023年度初頭に、福井県永平寺町でレベル4無人自動運転サービスの実用化を開始
・2024年度には、茨城県日立市での乗務員乗車型のレベル４自動運転バスの実用化を開始

 ・2025年頃には、千葉県柏市柏の葉地域の混在交通下における乗務員乗車型のレベル４
     自動運転バスの実用化をめざす
 また、これらの先行実施事例の知見やノウハウを、日本で自動運転MaaSの実用化に取り組んでいる
 主要な事業者/地方自治体と共有、合意形成を図ることにより、タイムリーな実用化支援を実施する

物の移動に関しては、
2026年以降に、第2東名の東京⇔名古屋間の自動運転レベル４トラックによる幹線物流の

 実用化をめざす

上記の目標を実現するための人材の確保・育成や社会受容性の醸成に向けた取組を実施し
DXやAIを活用した 新しいモビリティサービスの普及や、物流MaaS関連の支援事業に取り組む
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事業実施体制
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SDV領域WG

プロジェクト推進委員会

スマートモビリティチャレンジ
推進協議会・アドバイザリーボード

物流MaaS推進検討会

設置
運営 地域MaaS関連事業

物流MaaS関連事業

横断的分析等

委託

設置

意見

計画
運営

産学官の関係機関

連携 助言・指導

助言
指導

※総合調整コンソーシアム：産業技術総合研究所／野村総合研究所／日本工営株式会社／三菱総合研究所／株式会社テクノバ／豊田通商株式会社

モビリティDX検討会
モビリティDX検討会※経済産業省製造産業局長、国土交通省物流・自動車局長主催

データ利活用領域WGモビリティサービス領域WG

連携
RoAD to the L4

/報告

技術的・制度的要件検討

政策方向性検討

プロジェクトコーディネータ
（産総研 横山利夫） 人の移動に関するタスクフォース

• 安全走行戦略WG
• 車内乗客安全WG

テーマ２（日立市・ひたちBRT）

テーマ３（高速道路・トラック）

テーマ４（柏の葉・協調型システム）

情報・知見共有

経
済
産
業
省
・
国
土
交
通
省

レベル４モビリティ・アクセラレーション・コミッティ
事務局運営

コーディネート機関
（総合調整コンソ※）

１．テーマ間横断取組
・代表的事業モデル検討
・ODD類型化
・社会実装の手引きの作成
・安全設計・評価ガイドブック

  ・法令調査/判例調査
２．横展開手法検討
３．他地域の実証情報収集
４．テーマ１のフォローアップ

コーディネート機関の業務 推進委員会・検討会等 実証プロジェクト等



●官民ITS構想・ロードマップ2020（2025年目標：40カ所）（2020年7月）

●デジタル田園都市国家構想総合戦略（2025年目標：50カ所）（2022年12月）
●国土交通省地域公共交通確保維持改善事業費補助金（自動運転実証調査事業）の開始（2022年6月）主な環境変化

社
会
実
装
計
画
の
目
標

横
展
開
に
向
け
た
動
き

テーマ1

テーマ2

テーマ4

地方部を想定して、2022年度目途に限定エリア・車両での
遠隔監視のみ（レベル４）での自動運転サービスを実現

地方部だけでなく地方都市なども想定して、2025年度までに
多様なエリア、多様な車両に拡大40カ所以上の地域に展開

公道交差を含む専用道区間等におけるレベル４自動運転
サービスを実現（ひたちBRT路線）

大都市などの市街地を想定し、2025年頃までに
協調型システムにより混在交通下のレベル４サービスを展開

協調型システムにより混在交通下において
レベル４自動運転サービスを実現（柏の葉地域を対象）

テーマ2傘下に設置

テーマ2傘下に設置

テーマ横断を目指し
総合調整に移管

タスク
フォース 本事業外の事業者を

巻き込み、総合調整で
一体的に運営

（TF・拡大TF・WG） 柔軟な意見交換のため非公開化WG

全国
展開 レベル4の社会実装に取り組む全国箇所の動向整理 L4プロジェクト先行実施例や、国土交通省補助金事業の先行地域の知見を情報提供

継続実施

1・2年目の経験より、テーマ2・4は特定箇所での早期実装に注力し、テーマ横断の知見を
総合調整がとりまとめて横展開を推進する形で計画や事業分担の随時見直しを実施

RoAD to the L4 5カ年の歩み
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2021年度 2022年度 2023年度 2024年度 2025年度

総合調整 先行例を元に全国の事業者を支援し、政府目標に貢献

新公募に
よる

体制変更

テーマ3 2025年度までに運行管理システムなどの事業環境を整備
し、2026年度以降に自動運転トラックを社会実装

推
進
委
員
会
の
計
画
更
新
承
認

2025年度以降に都市間の高速道路でレベル４自動運転トラックを実現

安全設計・評価ガイドブック、自動運転移動サービス社会実装・事業化の手引きの作成および公開



遠隔監視のみ(レベル4)で自動運転サービスの実現に向けた取組

ミリ波レーダー
（カバー内：障害物検知）

超音波ソナー

前方カメラ（遠隔監視、周辺確認）

側方カメラ
（左右：遠隔監視等）

緊急停止ボタン

通信アンテナ（遠隔監視モデム）

スピーカー(外部用)

車内カメラ
（遠隔監視、乗降確認）

遠隔監視者呼出ボタン
カメラ（人等検知）

マイク
(外部用：前後左右)

後方カメラ（遠隔監視等）

スピーカーとマイク
(車内用)

LED状態表示板(前後)

GPSアンテナ

環境センサ（雨滴・照度）

制御装置、通信装置
（シート下)

電磁誘導線
（路面埋設、追従操舵）

RFID（路面埋設、
位置・速度情報）

料金箱

遠隔監視室
記録装置

遠隔監視モニタ等
記録装置画面

全車両モニタ
選択車両モニタ

インフラ設置カメラモニタ 管制モニタ

画面選択・
指示等ボード

車両状態モニタ

異常・呼出等モニタ

車内外対話用
マイク・スピーカ

緊急停止ボタン
異常・呼出ランプ

レベル4自動運転移動サービス用車両 レベル４自動運転移動サービス用遠隔監視室

• 国内初のレベル３での遠隔型自動運転システム（1：3）の本格運行を開始：21年3月25日
• レベル4の移動サービス用の自動運行装置や車両の開発、複数車両の遠隔・管制システムや
通信システムの開発、技術検証を実施し、実装

• 2023年5月21日より、福井県永平寺町参ろーどの２Km区間で、低速自動運転車両（電動カート）を用いた
遠隔監視のみ（レベル4）による無人自動運転移動サービス（日本初）を開始（遠隔監視者1名が3台を運用）

• 2023年度から、実運行と並行して、可用性や長期の運用に対する信頼性等の検証を実施中
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遠隔監視のみ(レベル4)で自動運転サービスの実現に向けた取組

2023年乗車実績（5月28日～10月28日）

計850便の自動運転バスの営業走行

走行便数（47日間）

のべ1,168人(平均：24.8人/日)

乗車人数

850便×約2km＝約1,700km
総走行距離

2024年乗車実績（3月16日～11月30日）

計1,045便の自動運転バスの営業走行

走行便数（84日間）

のべ995人(平均：11.8人/日)

乗車人数

1,045便×約2km＝約2,090km
総走行距離

2025年乗車実績（3月8日～11月30日）

計1,266便の自動運転バスの営業走行

走行便数（88日間）

のべ1,002人(平均：11.4人/日)

乗車人数

1,266便×約2km＝約2,532km
総走行距離

永平寺町 自動運転「ZEN drive」による自家用有償旅客運送

◆ 土日・祝日の運行（平日は、関係者の試乗対応）

 運行区間 荒谷～志比間（約２Km）：永平寺参ろーどの一部
10時～15時（12時を除く20分毎） 運行時間

 利用料金（片道） 大人：100円、中学生以下：50円
 運行形態 遠隔監視者1名が、最大3台の車両を運行 車内乗客以外無人

※特定自動運行主任者と
現場措置業務実施者の2名体制で運行

遠隔監視のみ※
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テーマ1:レベル４移動サービスの実現@限定空間



成果
目標

•2025年度末までにひたちBRT路線内の公道交差を含む専用道区間等において、レベル４自動
運転サービスを実現(専用道区間 約6.1Km）

取組
方針

•廃線跡等の公道交差を含む専用道区間等における自動運転レベル４での実証及び社会 実装
の実現に向けた取組を推進

•上記走行環境におけるレベル４自動運転の車両やシステムの開発を推進し、他地域展開に有用
な事例を示す

•乗務員乗車型※1や遠隔監視型※2のレベル４自動運転サービスにおける社会実装の横展開に
有用なモデルを構築する

自動運転バス いすゞ・エルガミオの改造車両を使用
全長：8.99m  全幅：2.48m  全高：3.04m
定員：着座28名（うち乗務員1名）

※1 乗務員乗車型：特定自動運行主任者と特定自動運行保安員を兼ねた乗務員が乗車するもの
※2 遠隔監視型： 特定自動運行主任者(特定自動運行保安員兼務)が遠隔から監視するもの

公道交差を含む専用道区間等におけるレベル４自動運転サービスの実現に向けた取組

接近表示機検知カメラ

テーマ２
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＜停留所、すれ違い箇所＞ ＜BRT接近表示器＞

＜交通信号箇所＞ ＜緑の横断指導線＞

BRT専用道区間の走行環境の特徴
・BRT専用道区間内は、走路が一般道とバーゲートで分離され、一般車両や自転車等は進入禁止
・一般道との交差部が11箇所存在（交通信号有り３カ所）、交差部では一般の交通参加者の横断通行が有る
・横断歩道や緑の横断指導線が存在し、自転車や歩行者等の横断が有る
・BRT専用道区間は単線、各停留所に設置されているBRT接近表示器で、往復バス車両が単線で鉢合せせずにバス停ですれ違うよう制御
・交通信号およびBRT接近表示器の認識が必要

＜凡例＞
緑の横断指導線:バス停内9
緑の横断指導線：単独6
一般道との交差点:信号有3
一般道との交差点:信号無8
バス停14

↑BRT接近表示器

安全な自動走行を実現するために、1.単路、2.交差点、3.バス停、4.緑の横断帯、5.横断歩道通過といった場所ごとに安全走行戦略を立案し、
2025年2月3日から、特定自動運行旅客運送による、乗務員乗車型L4自動運転営業運行を開始

テーマ２
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運行を通じて把握された事象乗車実績

計1,655便の自動運転バスの営業走行

走行便数（８便/日）

延べ8,284人(平均：40人/日)

乗車人数

1,655便×約6.1km＝約10,095km
総走行距離

公道交差を含む専用道区間等におけるレベル４自動運転サービスの実現に向けた取組

• 車検証変更に伴い、代車運行
• 車両前方の横臥者等の検知用のLiDARセンサー故障に伴い
 代車運行

• 上記のLiDARセンサーのケーブル断線による
 システムエラーに伴い、代車運行

代車による手動運転運行事例

乗務員乗車型レベル４営業運行の実績（2025年２月３日～2026年1月31日）

乗務員乗車型における11月のL4停止事象の実績から
接近表示器の大型化、検知パラメータ調整、冬季の
第8便の手動運転等の対策の見込みを考慮すると、
遠隔監視型の運行でのL4停止事象の想定は、1週間
に1回程度となる見込み

遠隔監視型の運行でのL4停止事象

Φ100の接近表示器
(標準)

Φ200の接近表示器
(大型)

テーマ２
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テーマ2:レベル４移動サービスの実現@BRT路線



高速道路における高性能トラックの実用化に向けた取組
1. テーマ3事業の狙い
大型車メーカー各社および物流事業者をはじめとする関係者と取組み、「自動走行技術を用いた幹線
輸送の実用化」により、2026年度以降に高速道路での大型自動運転トラックの社会実装を目指す

2. 成果目標
 2025年度までに大型トラックの自動走行を車両技術として実現するだけでなく、事業性の確立も
見据えた事業化に必要な走行・事業環境を整備

 2026年度以降の高速道路でのレベル４自動運転トラックやそれを活用した隊列走行を社会実装化
3. 取組方針
 これまでの後続車無人隊列走行実証などの成果を活用しつつ、レベル4自動運転トラックを実用
可能とする環境を整備する。

 大型車の特性を踏まえ、道路情報等を活用した外部インフラ支援システムや、事業化を見据え複数
台のレベル4自動運転トラックの運用を可能とする運行監視・運行管理システムを併せて整備する

 取組を進めるに当たっては関係省庁と連携し、制度整備やデータ活用などの事業環境の整備を促進

テーマ３
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レベル4自動運転トラックの社会実装のステップ策定 
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①高速道路に隣接した中継エリア／物流施設にてレベル4自動運転開始、出発
② ETCを通過し、高速道路に進入
③合流部において、路側インフラ等の外部支援を活用することで、より安全に本線へ合流
④本線走行中、車線減少やJCT部等における車線数の変化に対応し、車線変更を実施
⑤故障車・落下物等、天候・路面状況の情報を事前に入手することで、より安全な車線へ変更、又は路肩退避を実施
⑥分流部にて車線変更
⑦ ETCを通過し、高速道路に隣接した中継エリア／物流施設に到着
⑧中継エリア／物流施設にてレベル4自動運転終了、停止

⑤路面状況等の情報収集

路側機器

①中継エリアと付帯機能

④車線減少やJCT通過時の
車線変更

L4

③レベル4自動運転トラックの
本線への合流

定点カメラ

⑧中継エリア/物流施設

レベ
ル4

②ETC通過

⑥分流

⑤故障車、落下物等の回避
・路肩への緊急退避

自動運転

トラック合流
L4

中継エリア/物流施設

L4

L4

L4

⑦ETC通過

ドライバー乗降や積替え等

レベルED情報板＊

テーマ３

＊：LED（発光ダイオード）を使って渋滞・事故・規制などの情報をリアルタイムに表示する電光掲示板
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高速道路における高性能トラックの実用化に向けた取組

テーマ3事業として2025年10月及び12月に関東（新御殿場IC）～中京（岡崎SA）間の総合走行実証を実施

■レベル４自動運転トラックをビジネスに活用するための運用、条件、考え方等について取りまとめ
■中継エリアでの自動発着及び緊急退避などの仕様・ルールの取りまとめ
■合流情報支援・先読み情報支援・運行監視に関して外部連携システム及び対応する車両技術について
具備すべき必要要件を取りまとめ

■物流・運送事業者向けに、運用主体も含め導入STEPを解説した「自動運転トラック活用ガイドブック」（仮称）の作成
■外部支援策に対応した協調技術の要件「高速道路でのレベル４自動運転トラック導入の手引き」（仮称）の作成
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テーマ3:レベル４物流サービスの実現@高速道路



混在空間でインフラ協調を活用した
レベル４自動運転サービスの実現に向けた取組テーマ４

目標：2025年頃までに、柏市柏の葉地域において、混在空間で協調型レベル４自動運転を実現
 他地域の混在空間に展開可能な、協調型システムの基本的な目標・要件を設定

【令和7年度事業方針】
■令和7年度に柏市柏の葉地区混在交通環境下において、レベル4自動走行（特定自動運行）を開始
（一号近隣公園前～三井ガーデンホテル柏の葉パークサイド前間）
（道路交通法、道路運送車両法、道路運送法等の制度的対応、事業性、社会受容性検討など）
■協調型システム（信号連携、物標情報送受信）の開発を行い、信号連携（青信号残秒数）を用いた

 協調型レベル4自動走行を実施、その他の信号連携（対向方路側信号情報）、物標情報送受信については
レベル2走行もしくは、レベル4自動走行に実時間で影響を与えない範囲の検討を行い、円滑性向上効果を評価

■令和7年度以降の他地域展開に向け、協調型システムの開発・評価環境の汎用化、協調型路側機やデータ連携
 PFの共通仕様化を図る。また、データ連携PFについては、オープンソース化、民間企業への技術移転を検討
■柏の葉地区レベル4自動運転サービスの実装に、国際協調、調和の観点を考慮

路側センサ

路側センサ
レベル4運行用に開発された中型バス
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テーマ４ 柏の葉地区レベル4自動運転の実施地域

Start/End

L4→L2
切換地点

L2→L4
切換地点

L４→L2
切換地点

L2→L4
切換地点Start

/End

L4運行予定区間 L2
運行予定区間
東京大学シャトルバスルート
路側機の既設地点

がんセンター西交差点

科警研西交差点

若柴交差点

信号情報連携
T字路右折支援

信号情報連携
十字路右折支援

信号情報連携
T字路右左折支援

第三機動隊東交差点
側道飛出対応

特定自動運行移動
サービスの実装

L4区間を拡大
する方策の検討

インフラ協調システム
実装に向けた技術開発と
課題整理

東京大学
柏キャンパス

柏の葉
キャンパス駅

■先ずは一部区間でインフラからの信号情報（青信号残秒数）活用を含む、L4特定自動運行を実施
 その他の区間はL2運行で対応し、引き続きL4運行区間を拡大する方策を継続検討
■2025年11月にODD付与および特定自動運行許可、12月に事業変更許可、2026年1月13日から営業運行開始

L4自動走行ルートにおける
リスク シナリオ類型

(1) バス停発進

(2) 路上駐車車両回避

(3) 歩行者飛出し
/自転車脇通過

(4) 道路外からの
進入車両との交差

(5) 信号交差点右折

(6) 信号交差点左折

(7) バス停停止
17



テーマ４ 信号情報（青信号残秒数）活用/テーマ4成果の横展開
目的：信号交差点接近時の青信号残秒数活用による黄信号への切り替わり時における急減速回避

1. 自律カメラの認識結果に加え、インフラからの信号残秒数（青→黄）情報から、交差点進入時の信号灯色を推定
2. 推定信号色が青の場合はそのまま交差点に進入、黄又は赤となる場合は停止線手前で停止

＜前提条件＞
中・大型バスは乗員がシートベルトを
していないなどの違いから
乗用車より
①大きな減速度を出せない
②旋回時の横加速度も小さくする
必要があるため
乗用車より低速で交差点を通過

テーマ4成果の横展開
■インタフェース仕様の横展開
「CooL4データ連携PF API仕様」「CooL4／CCAM検討チーム共通路側機センサー部インタフェース仕様」

■データ連携PFのオープンソース公開
■V2Xシミュレータのオープンソース公開

18
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テーマ4:レベル４移動サービスの実現@混在空間



テーマ横断の知見のとりまとめと横展開の推進（2023年度以降の体制）
１．レベル４自動運転移動サービス社会実装に向けた協調領域の共通課題への取り組みと解決策の検討

（技術開発の観点、環境整備 (法規適合性等) の観点、事業性の観点など）
２．各地の社会実装展開に向け、関係事業者への検討結果の横展開・情報共有

役割 主な実施事項 実施主体・テーマ

１

共
通
課
題
の
へ
の
取
り
組
み
と

解
決
策
の
検
討

技術開発の観点

様々な走行環境における安全走行戦略立案、リスクの洗い出し、リスク回避
の仕様の検討 安全走行戦略WG

バス運行における車内安全タスクの整理、自動運転化に向けた課題の検討
（立ち席対応、ハンディキャップの方への対応、非常停止機能のあり方など） 車内乗客安全WG

環境整備の観点 個別のシーンにおける道路運送車両法、道路交通法の解釈の検討
関係省庁への内容確認

安全走行戦略WG・車内乗
客安全WG・裁判例調査

事業性の観点
事業推進において関連法規における認可プロセスの整理

事業性検討
持続可能な事業の形態の要件検討

国内外動向の分析 現地現物での試乗・ヒアリングを通じた、国内外の自動運転開発動向調査 国内外動向調査

その他協調案件の検討 自動運行装置に求められる共通案件についての技術検討 緊急自動車接近検知

２

検
討
結
果
の

横
展
開
・

情
報
共
有

共通課題検討結果の共有・議論の場の設定、検討結果のドキュメント化と公開
・安全走行戦略WG、車内乗客安全WGでの検討内容
・社会実装の手引き、安全設計・評価プロセスガイド、裁判例調査結果
・L4プロジェクト各テーマや他地域での自動運転実装実績の紹介

TF、拡大TF

社会実装・実用化の手引き

安全設計・評価プロセスガイド

RoAD to the L4プロジェクト 総合調整コンソーシアムの役割



テーマ2・4等の知見紹介
（裁判例調査、海外動向調査を含む）

バス車両の見学会
@塩尻市、日立市、柏市 21

●永平寺町レベル3
（2021年3月25日）

レベル4
自動運転

社会実装事例

2021年度 2022年度 2023年度 2024年度 2025年度

先行事例として、テーマ1の永平寺町（低速小型車）が2023年度にレベル4の許可を受け、
その経験を他地域に広く共有し、類似環境の事例創出に貢献。また、テーマ2、テーマ4にて
自動運転バスを実現し、L4実装にむけた各地の取組の深化に寄与

RoAD to the L4 5カ年の歩み

●永平寺町
（2023年5月21日） ●東京都大田区

（羽田イノベーションシティ）

手引き等の発行

テーマ1の知見紹介
（TF・WG）

リスクアセスメント
事例の共有 許認可プロセスの共有

全国推進地域の
相互交流

見学会
@羽田、相模原市

●北海道上士幌町

●自動運転移動サービス社会実装・事業化の手引き
●安全設計・評価ガイドブック

横展開に向けた活動

●柏の葉
（2026年1月13日）

●ひたちBRT
（2025年2月3日）

●気仙沼BRT●愛媛県松山市

●三重県多気町

各事業者が
全国展開へ

●長野県塩尻市
●大阪府大阪市



第２版（2025年7月）

自動運転移動サービス社会実装・事業化の手引き
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自動運転移動サービス社会実装までの流れ 全体像
第1部_自動運転移動サービス社会実装までの流れ

 本手引きでは、新しくモビリティサービスの開発に取り組む地域を対象に利用ニーズを検証する「導入編」と、特定のエリアで自動運転レベル４の実
装準備を行う方を対象とした「実装編」に大きく分けて整理していますので、参考としてください。

事業目的の整理

実
装
編

導
入
編

• 想定利用者の検討
• ルート・運行計画の設計
• サービス内容・車両の検討
• 収支計画の策定

サービス計画立案 サービス準備
• 実証にあたっての法的手続き
• オペレーション設計
• 走行環境の整備
• 検証項目の整理

実証実験（レベル２）利
用
ニ
ー
ズ
把
握

仕
組
み
構
築

• 道路運送車両法への対応
• 道路交通法への対応
• 道路運送法への対応

安全性の確保に向けた実証 許認可の申請
• サービスの特徴に応じた手続き
• 公道走行WGに向けた準備
• 特定自動運行許可の取得

事業計画の精緻化
• レベル４導入範囲の設計
• 収支計画の改定

• サービス実証
• 社会受容性向上施策の実施
• 事業性検証

自動運転移動サービス社会実装・事業化の手引き

安全性確保に向けた実証パートに、テーマ2やテーマ４の事例を追加
事業計画のパートに、海外動向調査も参考にした検討結果を追加し、第3版として公表
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HOME PAGE https://www.road-to-the-l4.go.jp
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