
大阪市自動運転バス実装協議会

協議会メンバー

開催経過
○第1回（令和5年2月15日）・・・対象ルートの確認、事業者による事例紹介など
○第2回（令和5年3月22日）・・・ロードマップの確認など
○第3回（令和5年8月28日）・・・万博での実装に向けた取組状況の確認など

協議会の目標
2025年大阪・関西万博を契機とした大阪市における自動運転バスの実装に向けて、関係行政
機関等による協議等を行い、実装ロードマップ等を検討し、もって都市交通の質の向上を図る

学識経験者等
東京大学生産技術研究所 須田 義大 教授

立命館大学環境都市工学科 塩見 康博 教授

行政機関等

近畿地方整備局道路部長、近畿地方整備局建政部長

近畿運輸局自動車技術安全部長

大阪府都市整備部道路室長

大阪市計画調整局計画部長(座長)、都市交通局次長、建設局企画部長

大阪港湾局計画整備部長、万博推進局整備調整部長

(公社)２０２５年日本国際博覧会協会交通部長

阪神高速道路(株)計画部長

バス事業者 京阪バス(株)、阪急バス(株)、大阪市高速電気軌道(株)

オブザーバー
内閣官房国際博覧会推進本部事務局次長

大阪府警察交通部交通規制課長

 新大阪駅・大阪駅ルートの検討状況 【京阪バス、阪急バス】

 万博会場内の外周道路ルートの検討状況 【Osaka Metro】

 阪神高速道路の検討状況 【阪神高速】

 大阪市における自動運転の今後の方向性の報告 【大阪市】



京阪バス、阪急バス 調整中
（想定案：会場駐車場～万博会場間のP&Rバス事業者が実施予定）

Osaka Metro

淀川左岸線2期を対象とし、運転手が
乗車するレベル４相当（道交法対象外）

調整中
（想定案：レベル４）

※今後、関係者間で安全面・技術面及び運用面で検討を進め、
実現可能なレベルを決定していく

レベル４（万博敷地内）
※今後、関係者と調整

自動運転について

①新大阪駅・大阪駅ルート ②舞洲駐車場～万博会場 ③万博会場内の外周道路
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京阪バス(路線バスタイプ１台)

阪急バス(観光バスタイプ１台)

調整中

（想定案：路線バスタイプ）
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磁気マーカー、合流支援など 磁気マーカー、信号協調など

万博会場

会場外駐車場

想定ルート図（案）

※想定

自動運転のための道路側のインフラ設

備は整備予定なし

（車両のセンサー、カメラ等で対応）
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大阪・関西万博

淀川左岸線(2期)

淀川左岸線(2期)
【アクセスルート

暫定整備】

①新大阪駅・
大阪駅ルート

②舞洲駐車場
～万博会場

③万博会場内の
外周道路

大阪市自動運転バス
実装協議会

開催

会期（4/13～10/13）
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協議会・部会ともに必要に応じて適宜開催
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EVバス発注・調達・自動運転改造
実証（走行試験、調整）

必要なインフラ・設備の検討、インフラ・設備工事

EVバス発注・調達、自動運転改造
実証（走行試験、調整）

EVバス発注・調達
自動運転改造

走行試験、調整
※フィールドは要検討

実証
習熟

必要なインフラ・設備の検討
インフラ・設備
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河川法協議

河川法協議
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第3回

実証
習熟

実証
習熟

P&R事業者の決定予定

実証
実験



JR神戸線
阪神高速池田線

十三バイパス
阪急電鉄
国道176号

淀川緊急用河川敷道路（約1.2km ・幅員７m ）

磁気マーカ（10m間隔）
ターゲットライン（片側車線中央）
設置区間

高架下走行部

（淀川緊急河川道路：黄色部）
（自動運転区間：赤枠部）

走行予定区域

約1.2km

約0.8km

インフラセンサ
設置区間（京阪のみ）

淀川左岸線
（２期）

①新大阪駅・大阪駅ルート R5年度の実証実験（自動運転実証事業）

場 所 ： 淀川緊急用河川敷道路
実施時期 ： 2024年2月（1ヶ月間の想定）



実施目的 ： 自動運転装置の機能や合流支援を想定
したインフラセンサとの連携について
検証する。

実施概要 ： ① 自己位置推定手法切り替え試験
（最高速度60km/h）

② インフラセンサ情報との連携検証
（最高速度50km/h）

道路側設備 ： 磁気マーカー（貼付タイプの想定・試験後
撤去）、ターゲットラインペイント（塗料）、
インフラセンサ（自走式のバケット車に
設置）

使用車両 ： 10.5m（大型）路線バスタイプ車両
（リース）

その他 ： 旅客の乗車はなし

京阪バス

出典：㈱EVモーターズ・ジャパン

阪急バス

実施目的 ： 自動運転装置の機能や走行における
安定性を確認する。

実施概要 ： ① 自己位置推定手法切り替え試験
（最高速度60km/h）

② 高速運転試験
（最高速度60km/h）

道路側設備 ： 磁気マーカ（貼付タイプの想定・試験後

撤去）、ターゲットラインペイント（塗料）

使用車両 ： 8.8m（中型）観光バスタイプ車両
（購入） ※観光バスタイプのEV車両による

自動運転（国内前例なし）

その他 ： 旅客の乗車はなし

①新大阪駅・大阪駅ルート R5年度の実証実験（京阪バス、阪急バス）

2025大阪・関西万博における駅シャトルバス輸送における準備の第一段階として、下記の実証実験を実施
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