
E

前後駅の旅客情報防災・保守
情報

線区全体の運行情報

前後・近接列車の位置情報

③：車上からの地上設備制御技術

①：前方支障物検知技術

④：自動的な運行管理技術

⑤：公衆通信回線の利用も含む
情報共有技術

自律的な進路制御と
車上での運行判断

停止点

進入禁止速
度

②：車上での自動的な運行判断技術

線路内や沿線の状態情報に基づいて、列車が自律的に運行判断

し、転てつ機・踏切制御を行いながら自動走行するシステムを

開発しました。

研究の背景と目的

列車運行の省人化、省力化に寄与する高度なドライバレス運転実現のため、列車前

方監視、運行判断、車上からの地上設備制御、運行管理などの要素技術を組み合わ

せたシステムを開発しました。

信号技術研究部（列車制御システム）

自律型列車運行制御システム
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研究成果

自律的な列車運行に必要な各種機能

を開発し、これらを統合したシステム

を構築しました。

実証試験を通じて、通常走行や線路内

に支障物がある場合の自動制御など

について機能確認を行い、システムの

実現性を確認しました。

今後の展開

踏切があるなどの一般的な線区におけ

る将来の高度なドライバレス運転にお

いて、本システムの適用を目指します。

開発した要素技術を、ドライバレス自動

運転の拡大や、現行の列車運行管理業

務支援などに活用します。

自律型列車運行の要素技術

2025年度鉄道総研技術フォーラム



支障物検知による自動停止／運転再開

自律型列車運行制御システムの制御概要
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鉄道ダイナミックマップへの
線路内支障物の登録

列車

走行軌跡
（実際の列車速度）

支障物に対する
列車防護パターン

運転パターン
（目標速度）

支障物検知時の自動停止制御 自動運転再開制御

支障物手前への自動的な停止と
支障物除去後の自動的な運転再開の制御

踏切 駅支障物検知箇所

支障物
除去後

支障物例
（マネキン）

試験システムの構成

転てつ機
端末

踏切端末

車上運行判断部

パターン
演算部

車上
制御部

列車前方監視装置

鉄道ダイナミック
マップ

地上（中央）

スーパー
バイザ

（運行管理）地上運行判断部

鉄道ダイナミック
マップ

地上
監視
装置

力行／
ブレーキ
制御

車上

沿線設備

状態情報
の共有

運転整理に
関わる情報

車上からの
沿線設備制御

■ 列車制御システム ■ 列車前方監視装置
・ カメラとＬｉＤＡＲを融合
・ 線路内異常監視システム（地上）

カメラ

LiDAR

昼夜を問わず400m先
まで90%以上検知

列車・ 沿線設備制御 転てつ機 踏切

停止点

進入禁止

速度パターン

速
度

カメラの画像を用いたAIによる
高精度な物体識別

LiDARの高密度点群を
用いた物体検知

鉄道ダイナミックマップ運行判断

状態情報（外部装置など）

・ ハザードマップ
・ 公的な雨量情報 …など

・ 保守情報
・ 踏切支障報知 …など

線路図面
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