




東京大学生産技術研究所

次世代モビリティ研究センター
Advanced Mobility Research Center
Institute of Industrial Science, The University of Tokyo

センター長より Message from Director

沿革 History

(1) Advanced transport system based on automated
driving

(2) Design of social mobility using big data

(3) Integrated mobility design including road and
railway public transportation

The Advanced Mobility Research Center (ITS Center) of

Institute of Industrial Science (IIS), The University of

Tokyo (UTokyo) was established in Apr. 2009 for the

promotion of research and development of ITS related

subjects, and the Center was reformed in Apr. 2019.

The missions of the Center are defined as promotion of

the R&D and implementation of the items listed below.

東京大学生産技術研究所では、「先進モビリティ研究センター（ITSセンター）」を2009年4月に

発足させ、5年間の活動を行ってきました。この間、国家プロジェクトや産官学連携プロジェク

トを推進するとともに、社会人のためのITS専門講座やITSセミナーなどの社会還元活動など多く

の成果を挙げてました。本センターは、2014年に「次世代モビリティ研究センター（ITSセン

ター）」として新たに発足し、2019年には構成員の一部見直しを図って体制を強化するとともに、

以下の研究を推進しております。

(1) 「自動運転」による次世代交通システム研究

(2) ビッグデータ時代におけるモビリティ社会のデザイン研究

(3) 道路交通のみならず鉄道など公共交通も含めた総合的なモビリティデザイン

これらの研究開発・社会実装においては、関連省庁・自治体との緊密な連携の下、関連周辺分野

や異分野の研究者との交流や、国内外の大学・研究期間との連携を積極的に推進しています。ま

た、分野横断、産官学民融合、地域連携といったセンターの活動の特色を生かした多くの産官学

連携プロジェクトを推進するとともに、社会還元活動などを引き続き推進しています。さらに、

これらの活動を進化・拡大するために、生産技術研究所を中心とした学内の3部局により2018年7

月に発足させた「モビリティ・イノベーション連携研究機構」を、2019年7月には8部局に拡大さ

せ、文理融合で総合的にモビリティ・イノベーションに資する知の体系化に取り組みます。

*センターの略称はいずれも ITSセンターです。
The abbreviation is ITS Center for all cases.   

2003. 4 国際・産学共同研究センター(CCR)にて産学官連携プロジェ
クト「サスティナブルITS」が発足

“Sustainable ITS,“ a cooperative project among academia, industry, and the

government, started in CCR, UTokyo

2005. 3 生産技術研究所に 先進モビリティ連携研究センター*を設立 Collaborative Research Center for Advanced Mobility* established in IIS, UTokyo

2008. 3 ITS関連の研究プロジェクトを生産技術研究所に移管 The research projects on ITS migrated to IIS

2009. 4 先進モビリティ研究センター*に移行 Upgraded to Advanced Mobility Research Center*

2014. 4 次世代モビリティ研究センター*に移行 The Second stage of the Advanced Mobility Research Center* started

2018. 7 当センターを中心として、生産技術研究所を含む学内部局に
よる 東京大学モビリティ・イノベーション連携研究機構
(UTmobI)を発足（機構長：須田義大教授）

UTmobI, an inter-faculty in-university research organization including our Center

as a core, has started (Director of UTmobI: Prof. Suda)

東京大学
モビリティ･イノベーション
連携研究機構

センター長
Director

2005. 3 - 池内克史教授 Prof. IKEUCHI, Katsushi

2009. 4 - 桑原雅夫教授 Prof. KUWAHARA, Masao

2010. 4 - 須田義大教授 Prof. SUDA, Yoshihiro

2018. 4 - 大口敬教授 Prof. OGUCHI, Takashi

Collaborative activities are important for the research and development of ITS, which is an integration of related or various different

research fields and cooperation with international and domestic universities and research institutions in addition to local and national

governments. The Center continues to contribute for developing human resource for ITS, by holding ITS Seminars, and lecture courses in

the graduate school (Grad. School of Interdisciplinary Information Studies, UTokyo). It also promotes several collaborative research with

Private and Public Sectors with cooperation of variations of research fields and social implementation experiences of the Center.

The Mobility Innovation Collaborative Research Organization (UTmobI), established in July 2018 led by ITS center of IIS with collaboration

of three faculty and institutes in UTokyo, was enlarged including five faculties and institutions in UTokyo in July 2019. The Organization

devotes to establish integrated systematic knowledge for the mobility-innovation.

UTokyo = The University of Tokyo

UTmobI = Mobility Innovation Collaborative Research Organization, UTokyo

IIS = Institute of Industrial Science

CCR = Center for Collaborative Research



人間・自動車・交通に関する研究を目的に開発に取り組んだ研究用ドライビングシミュレー

タ（DS）では、実車運転時に近い周囲環境を模擬することで、ドライバ特性や新しい道路イ

ンフラなどについての実験が可能です。6軸動揺装置、前方120度の視界を再現するDSに加え、

6軸動揺装置にターンテーブル機構が増設され、かつ360度の全方位の視界を再現するユニ

バーサルDSが配備されています。ステアリングやペダリングの操作感向上などにも取り組ん

でおり、さらにトラックの車両力学も模擬することができます。DSによる実験の結果は、交

通安全対策の事前・事後評価などに活用されています。

Driving simulator (DS) serves simulated environments of actual vehicle driving for Human,

Vehicle, and Traffic Research. This enables to perform experiments such as investigating

driving behavior and evaluation of brand-new road infrastructure. Two DSs are installed in

Komaba Campus: DS with 6-DOF motion platform and 120-degree field of vision; and DS

with 6-DOF motion platform, 1-DOF turntable mechanism, and 360-degree field of vision.

Moreover, reality in steering and pedaling operations is being improved. Dynamics of a truck

can be simulated, too. Some experiments using the DSs are used for evaluating traffic safety

measures in actual roads.

実道を走行して各種の実空間データを計測するセンシング車両

の開発を進めています。 MAESTRO II は、自己位置・速度・加

速度や姿勢計測，他車との相対位置などを高精度に同期して記

録することが可能で、さまざまな交通状況における車両挙動や

運転者挙動の解析に応用されています。

Sensing vehicles are developed for collecting various real-

world data while running on the field. MAESTRO II can measure

location, speed, acceleration, and direction of the experimental

vehicle itself with relative positioning of the following vehicle,

which is applied for analyzing behaviors of vehicles and drivers

under various traffic conditions.

MAESTRO II

Driving Simulatorsドライビングシミュレータ

Sensing Vehicleセンシング車両

ITSに関する研究開発 Research and Development on ITS

広域道路ネットワークから個々の車両挙動までさまざまなスケールの交通シミュレータ（TS）を開発

しています。より現実的な仮想運転空間を構築することで、様々なITS技術・施策の模擬実験や評価を

高い精度で行うことができます。

SOUND（ネットワーク交通シミュレータ）： 車両を一台ずつ表しつつ、高速道路まで含めた数十km

範囲の広域を対象とします

AVENUE（街路交通シミュレータ）： 車線変更や信号制御までも詳細に考慮することができ、渋滞緩

和策評価などに用います

KAKUMO（ミクロ交通シミュレータ）： 自車周辺の数百台の車両に対してドライバモデルと車両運動

を計算し、TS-DS間の時間・空間分解能のギャップを補間して連接します。また、DS被験者の運転挙

動をTSに反映させ、それに応じて周辺の交通状況を変化させることができます

Traffic simulators (TS) of different scales are being developed. By constructing virtual driving

environment with richer reality, various ITS technologies and policies can be simulated and evaluated

with high accuracy.

SOUND (Network traffic simulator) : Covers a wide network including expressways, while vehicles are

considered individually.

AVENUE (Street-level traffic simulator) : Based on the detailed maneuvers of individual vehicles, such as

lane changing at an intersection. Used for evaluating traffic operation strategies, reducing congestion

on streets, etc.

KAKUMO (Micro traffic simulator) : Connects TS and DS, interpolating the gap of spatiotemporal

resolution between them by calculating driver's behavior and vehicle dynamics for hundreds of

vehicles around the test driver in DS. Simultaneously, the behavior of the test driver in DS is reflected

to TS, and then the behaviors of surrounding vehicles and the traffic condition change interactively.

Traffic Simulation Models交通シミュレーションモデル



ITSに関する研究開発 Research and Development on ITS

自動運転の技術研究・社会科学的研究や、実証実験などを手がけています。

車両の運動制御： 自動運転トラックの隊列走行、自動運転バスの正着制御、
信号交差点の通過制御など

ヒューマン・マシン・インタフェース(HMI)： 安全な走行を実現するため隊列
走行する自動運転トラックが周囲の手動運転車などに対して自動運転で隊列
走行していることを情報発信する方法など

センシング技術：車載カメラによる手信号やカーブミラーなどの認識

社会科学： 法制度、政策、経済、都市デザインなどの多様な観点にもとづい
た、自動運転の社会受容性、社会に与える影響の分析、ビジネスモデル、エ
コシステムについての検討

実証実験： 一般利用者が乗車した自動運転バスの実証実験（東京大学柏キャ
ンパス⇔つくばエクスプレス柏の葉キャンパス駅など）

We actively deal with technological and social-scientific studies, and proving

tests on automated driving.

Vehicle Dynamics and Control: Automated truck platooning, precision

docking of automated bus, and speed control based on traffic signals at

intersections.

Human-Machine Interface (HMI): Investigation on exterior HMI of an

automated driving vehicle, i.e., how to inform surrounding people (manual

driving cars) that the platooning / automated driving is being performed.

Sensing Technology: Methodology to recognize hand signals and road safety

mirror, etc. using cameras is developed.

Social-Scientific Study: Analysis of social impacts and consideration of

business ecosystem of automated driving from the viewpoints of law, policy,

and economics.

Proving Tests: A field test of an automated bus, with public passengers on

board (Kashiwa Campus UTokyo  Kashiwanoha-Campus Station)

運輸業

製造業

情報通信業

保険業

サービス業

行政

運輸効率
・物流 ・宅配

参入事業者の拡大
・自動車メーカー
・電機メーカー

責任の所在は？
・保険会社

制度、インフラ
・省庁
・道路管理者

新しい自動運転ビジネス IoT時代
・ソフトウェア ・情報処理

学術研究

・大学
・研究機関

自動運転

ユーザー

・ドライバー
・道路ユーザー(歩行者、他車両)

Societal Implementation of Automated Driving自動運転の社会実装

Kashiwa ITS Smart City aims to encourage the local society, decrease an

environment impact and mitigate traffic congestions through activities

with local society and citizens by orienting “ITS enhancement with

people and local society”, then collecting, accumulating, processing and

visualizing traffic data for encouraging each citizen to do travel

behavior more properly.

For that, Kashiwa ITS Promotion Council was established to promote

and support the transit-oriented development of Kashiwa City, Chiba

Prefecture in 2009. At present, four sub committees are established

under the council in order to give solutions on local transport issues

through social implementation. The subcommittees on traffic

information, public transportation, and central city vitalization build

systems for supporting better program on local transport, enhancing

the citizens awareness and changing their travel behavior by collection

and integration of various data such as probe vehicles, driving video

recorders, mobile mapping systems etc. and process to several

significant information including traffic condition, CO2 emission, road

space character, traffic smoothness index, accident risk index etc., then

visualization and presentation with simple format.

柏ITSスマートシティは、さまざまな移動・ 交通情報を収集～蓄積～加工し、市民にとって身
近な生活情報として可視化し、一人ひとりの気づきを高め、より良い行動を促していく「ヒ
トとマチと、ともに 成長するITS」を目指し、地域や市民と一体となった取り組みが、環境へ
の負荷を減らし、渋滞を緩和し、地域経済の活性を促していくことを目標としています。

その一環として、内閣府のITS実証実験モデル都市に選定された千葉県柏市の交通まちづくり
推進・支援を目的として、2009年に柏ITS推進協議会が設立されました。現在は、ITS技術の社
会実装による地域の交通課題解決に向け活動を再編し、4つの部会を設置し活動を行っていま
す。情報利活用／公共交通／中心市街地活性化部会では、プローブ、ドライブレコーダ、
MMSなどの情報を収集・統合して地域の交通状況・CO2排出状況や道路空間特性、円滑性指
標、事故リスク指標などを可視化し、理解しやすく提示することで、地域行政における適切
な交通施策の推進や、市民の意識向上・行動変容に役立てる仕組みを構築しています。

また、2019年5月には柏ITS推進協議会がメンバーとして参加している柏の葉スマートシティ
コンソーシアムによる提案が国土交通省スマートシティモデル事業に採択され、モビリティ
の面から一層の貢献を行います。
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Kashiwa ITS Smart City柏ITSスマートシティ

柏ITSスマートシティの展開フロー
（柏ITS推進協議会Web）

In addition, a proposal by Kashiwa-no-ha Smart City Consortium, of which Kashiwa ITS Promotion Council is one of the member, was designated as one

of MLIT’s smart city model projects in May 2019. The council will contribute the project in the field of mobility.
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駒場リサーチキャンパス
Komaba Research Campus

柏フューチャーセンター
Kashiwa Future Center

柏キャンパス
Kashiwa Campus

English



ITS R&R 実験フィールド（柏キャンパス）

試験線の走行実験に用いる研究用車両および台車は、実際に運
用されていた地下鉄車両や通勤電車用台車、車両モックアップ、
スケール模型車両です。これらの車両を用いて、車輪・レール
系の摩擦制御や接触問題・トライボロジー、車両・軌道系の異
常検知の研究、空間快適性に関する研究を進めています。

The railroad vehicles and trucks had been practically used in

the subway as commuting trains. These vehicles and trucks

have been used for study on the friction control, contact

problems, tribology, anomaly detection and comfortability in

the train.

柏地区の北側に広がるITS R&R 実験フィールド（鉄道試験線、走行
試験走路、交通信号機、踏切）や、大型車用ドライビングシミュ
レータ等は、大学ではあまり見られない実スケールの実験が可能な
研究設備です。自動運転・運転支援や、車両・レール系の摩擦・接
触、交通制御をはじめとした様々な研究に活用され、共同研究等を
通じて外部の企業・機関にも多く利用されています。

アスファルト舗装された試験路（最大直線長約300m）に
は、自動車や二輪車、飛行体などに関する様々な実験に対
応できる環境が整備されています。実際の信号機・踏切と
同型のものが設置された道路環境を模擬しており、公道で
は実施が難しい実車実験を行うことができます。

大型車特有の視界を考慮したビジュアルシステムを備えた6軸モーション
装置付きドライビングシミュレータを活用して、公共交通システムや物流
システムの自動運転・隊列走行の実現に求められるHMI（Human
Machine Interface）や社会受容性の評価に関する研究を推進しています。

全長約333mの実スケールの試験線には、直線、緩和・
定常曲線、分岐器、踏切などがあり、車両、ライト
レール車両の走行実験および各種交通モードとの融合
に関する研究が可能です。1/10スケールモデル走行実
験装置は、模型車両により新方式台車の走行試験、脱
線安全性の向上に関する研究などに活用されています。

The driving simulator with 6-axis motion generator for large vehicles is

utilized for evaluating Human Machine Interface (HMI) and social

receptivity to realize the automated driving and platooning vehicles in

public transportation and distribution systems.

The proving ground (about 300 meters in maximum length)

with asphalt pavement is prepared for the experiment of

vehicles, motorcycles and drones. The road track with

authentic traffic signals and railroad crossing enable actual

experiments that are difficult to perform on public roads.

The full scale test track is 333 meters long and includes

straight, transition curve, stationary curve, switch and

crossing. The railroad allows us the test driving in the

multi-mode transportation. One-tenth scale model has

been utilized for the study on new style trucks and the

safety against derailments.

The test field (railway test track, proving ground, traffic lights,

railroad crossing) located on the north side of the Kashiwa Campus,

and the driving simulator for large vehicles enable large-scale

experiments, which are rarely seen in universities. They are actively

used for research on automated driving, driving assistance, frictional

contact on railroad, traffic control, etc., and often used by external

companies and institutes through joint research.

Proving Ground with Experimental Traffic 

Lights and Railroad Crossing走行試験路と実験用交通信号機・踏切

Driving Simulator for Large Vehicle大型車用ドライビングシミュレータ

Chiba Test Track 2.0千葉試験線2.0

Experimental Vehicles for Test Track軌道系研究実験車両

ITS R&R Experiment Field (Kashiwa Campus)















































http://www.its.iis.u-tokyo.ac.jp/utmobi















































