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エネルギーITS 
■トラックの隊列走行システムを実現 

CO2排出量を 
10~15%削減 

隊列走行システム（2008～2013） 
・都市間輸送を想定 
・車間距離を詰めることで空気抵抗の軽減 

大型トラックによる高速道路専用レーン走行 

・エコドライブによる省エネ走行 

自動運転システム（2008～2009） 
・地域内輸送を想定 小型トラックによる一般道路混在交通 

プロジェクトリーダー：津川 定之（名城大学） 

サブプロジェクトリーダー：須田 義大（東京大学） 

自動運転・隊列走行に向けた研究開発 

NEDO技術開発機構 

システム構築 
（財）日本自動車研究所 

（独）産業技術総合研究所 

走行制御技術 

日本大学 
東京大学（須田研究室， 
     中野研究室） 
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神戸大学 

慶応義塾大学 

走行環境認識技術 

弘前大学 
東京工業大学 
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金沢大学 

 （株）デンソー 

位置認識技術 

三菱電機（株） 
日本電気（株） 
東京大学（池内研究室） 

車車間通信技術 

沖電気工業（株） 
三菱電気（株） 
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国際的に信頼される効果評価方法の確立 

サブプロジェクトリーダー：桑原 雅夫（東北大学，東京大学） 

東京大学（大口研究室） 
（株）アイ・トランスポート・ラボ 
（財）日本自動車研究所 

自動運転・隊列走行制御技術の開発 
走行環境認識技術の開発 
位置認識技術の開発 
車車間通信技術の開発 

技術開発テーマ： 

ハイブリッドシミュレーション技術の開発 
プローブによるCO2モニタリング技術の開発 
車両CO2排出量推計技術の開発 
交通データ基盤の構築 

技術開発テーマ： 

CO2排出量推計技術の検証 
国際連携による効果評価手法の相互認証 

ドライビングシミュレータによる 
ドライバ負担への影響評価 

（東京大学 須田研究室，中野研究室） 

― 保安ブレーキ開発 
車両状態推定 

■研究開発実施体制 

協力：宇部興産株式会社 

・実用化に向けた技術開発（インフラライトな技術開発） 

 宇部興産殿専用道において自動走行技術・センサ技術などの
フィージビリティスタディを実施 

 トラックメーカ４社（いすず自動車・日野自動車・三菱ふ
そう・UDトラックス）の協力を得てCACC隊列走行システム
を開発（研究開発技術の実車両への応用） 

隊列走行 

CACC 

車車間通信を活用し，インフラライトな車速
80km/h・車間4mの4台隊列走行を実現！ 

実用化に向けた技術的アウトプット 

実用化に向けた 
技術開発の要件 

新しい枠組みによる新しい制御手法を考案し， 
インフラに頼らない自動運転・隊列走行を実現 

実用化を踏まえた本研究開発のアプローチ 
■車車間通信を利用して前後車両の情報を
用いることで高精度な車間距離制御を実現 ■センサを鉛直下向きに取り付

けることによりロバストな操舵制
御を実現 

白線認識 
センサ 

車間距離4mで隊列走行することで，空気抵
抗の低減効果によりCO2排出を大幅に改善 

研究開発コンセプト 

車間距離4mでは，人が車群を安定させて運

転することは困難なため，自動運転・隊列走
行技術を開発 

● 特別なインフラに 
 依存しないシス 
 テムの実現 
● 高い信頼性の実現 
● 汎用性の高い技術 
  開発 

■システムは冗長系で構成 

いすず自動車（株） 
日野自動車（株） 
三菱ふそうトラック・バス（株） 
UDトラックス（株） 

CACC 


	スライド番号 1

