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三島市長 豊岡武士氏 視察

• 自動運転レベル４を想定し路車間協調により信号先読み情報等がV2I、V2Nで及び車載カメラによる画像認識で得られる

• レベル４が高度に普及した時点では、それらの協調情報により交差点信号制御を周辺車両情報よりその交差点ローカルな自律分散
型で最適化できる

• これまで考慮してこれなかった従道路交通を信号制御及び道路構造に応用する

① 従道路の自動運転車によるV2Iで従道路を含めた信号パラメータの最適化

② 従道路と幹線道路との交差をなくし、

幹線道路の副道とUターンを活用した

道路構造への切り替えを提案

→両者ともにミクロ交通シミュレーション

での評価を行う

≪ 外部機関等からの視察状況≫
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愛知工業大学 中條直也教授 視察

※ 写真撮影時のみマスクを外させていただきました。

㈱ 東急の小林康人さんから松崎町の実験状況を
ご説明いただき、社会実装に向けた課題や可能
性について意見交換が行われました。

大学院の伊藤大援さんが研究中の「遠隔操縦付き
自動運転の効率性に関するシミュレーション」を
説明し、㈱ 東急の小林康人さんと意見交換。
松崎町の実験担当者 静岡県 鈴木英晃さんからも、
実験データの情報共有など、新たな研究協力の提案
がなされました。


