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利用場面を考慮したコンセプト案の整理（案）利用場面を考慮したコンセプト案の整理（案）

前回ま 議論 ポイ ト１．前回までの議論のポイント１．前回までの議論のポイント
２ オ トパイロ トシステムの実現に向けた２．オートパイロットシステムの実現に向けたオ ト イ ットシステムの実現に向けた

アプロ チの考え方アプローチの考え方考
３ コンセプト案の再整理３．コンセプト案の再整理
４ 利用場面の設定４．利用場面の設定





前回ま 議論 ポイ ト（ セプト案 整理関係）１．前回までの議論のポイント（コンセプト案の整理関係）前回までの議論のポイント（ ン ト案の整理関係）

• オートパイロットシステムの検討にあたっては、ユーオ トパイロットシステムの検討にあたっては、ユ
ザ メリットや利用場面を整理する必要があるザーメリットや利用場面を整理する必要がある。

単体走行も 他の走行形態と技術的に大きな差異はな• 単体走行も、他の走行形態と技術的に大きな差異はな
く、検討の対象として残したい。く、検討の対象として残したい。

• 専用車線の設定は 既設の高速道路では一般交通への専用車線の設定は、既設の高速道路では 般交通への

影響が甚大 あり 新設する場合は膨大な費用がかか影響が甚大であり、新設する場合は膨大な費用がかか
るため、実現は難しい。るため、実現は難しい。
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オ トパイ トシ ム 実現に向けた プ チ 考え方２．オートパイロットシステムの実現に向けたアプローチの考え方オ ト イ ットシ テ の実現 向けたア チの考え方

• オートパイロットシステムは 都市間高速道路の本線上における自動運転を目指• オ トパイロットシステムは、都市間高速道路の本線上における自動運転を目指
すこととし ドライバ が自動運転を行いたい時に利用するシステムとするすこととし、ドライバーが自動運転を行いたい時に利用するシステムとする。

• オートパイロットシステムの実現にあたっては、最終的な目標である単体走行
（自律的な自動運転）の実現を念頭に置いて、検討を進める。（自律的な自動運転）の実現を念頭に置いて、検討を進める。

オ トパイロットシステムの実現に向けたアプロ チは 責任の所在により以下• オートパイロットシステムの実現に向けたアプローチは、責任の所在により以下
考え方 大別 きるの２つの考え方に大別できる。

①運転支援の高度化によるアプローチ：運転支援の取り組みを高度化すること①運転支援の高度化によるアプロ チ：運転支援の取り組みを高度化すること
で自動運転の実現を目指すで自動運転の実現を目指す。

② プ 道路 路②協調によるアプローチ：当該車両以外（道路インフラや路車・車車間通信等）
の支援を受けて自動運転の実現を目指す。の支援を受けて自動運転の実現を目指す。

オートパイロットシステムの実現に向けた２つのアプローチの考え方（イメージ）

自律制御

オ トパイロットシステムの実現に向けた２つのアプロ チの考え方（イメ ジ）

自律制御
（実現済み） ①運転支援の高度化によるアプロ チ（実現済み） ①運転支援の高度化によるアプローチ

ＡＣＣ ○運転支援の取り組みを高度化することで自動ＡＣＣ ○運転支援の取り組みを高度化することで自動
運転の実現を目指す 最終的な目標衝突被害軽減
運転の実現を目指す

（自律的な
衝突被害軽減
ブレーキ （自律

自動運転）
キ

キ プ
②協調によるアプローチ 自動運転）

レーンキープ
シ ト

②

アシスト ○制度や道路インフラ、路車・車車間通信等

２
の支援も含めて自動運転の実現を目指す

２



オ トパイ トシ ム 実現に向けた プ チ 考え方２．オートパイロットシステムの実現に向けたアプローチの考え方オ ト イ ットシ テ の実現 向けたア チの考え方

• 第３回検討会では ②協調によるアプローチを中心として実現可能性の検討を• 第３回検討会では、 ②協調によるアプロ チを中心として実現可能性の検討を
行う行う。

２つのアプローチにおける検討内容（イメージ）２つのアプロ チにおける検討内容（イメ ジ）

①運転支援の高度化によるアプロ チ①運転支援の高度化によるアプローチ

車 単位 ド バ 自動 転 責任を負う を前提 自動• 車両単位（ドライバー又は自動運転システム）で責任を負うことを前提として、自動
転運転の実現を目指していく。

• 既に実用化されている運転支援システムの更なる高度化を検討することで 自動既に実用化されている運転支援システムの更なる高度化を検討することで、自動
運転に必要となる技術研究開発等を進める運転に必要となる技術研究開発等を進める。

②協調によるアプローチ②協調 よるアプ チ

• 自動運転車両の周辺車両や外部の第三者が責任を負うことを前提として、運転支自動運転車両の周辺車両や外部の第 者が責任を負う とを前提として、運転支
援システムの技術進捗も活用しながら、自動運転の実現を目指していく。援システムの技術進捗も活用しながら、自動運転の実現を目指していく。

車両単体では自動運転の実現が困難な部分について 外部からの支援を検討す• 車両単体では自動運転の実現が困難な部分について、外部からの支援を検討す
ることで 自動運転に必要となる技術研究開発等を進めるることで、自動運転に必要となる技術研究開発等を進める。
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セプト案 再整理３．コンセプト案の再整理ン ト案の再整理

• 第２回検討会における４つのコンセプト案のうち 専用車線は実現可能性が低い• 第２回検討会における４つのコンセプト案のうち、専用車線は実現可能性が低い
ため検討の対象外とするため検討の対象外とする。

• また、追随走行、隊列走行は、技術面等の課題に大差がないことから、２つの走
行形態を集約し、「追随走行」とする。行形態を集約し、 追随走行」とする。

専用車線 一般車線

プ プ

専用車線 般車線

コンセプト案１ コンセプト案２

• 専用車線において、運行事業者等が運行する • 一般車線において、運行事業者等が運行する
先行車両に追随して走行する。 先行車両に追随して走行する。追

委託先（運行事業者等）
追
随

専用車線
随
走

走行中に追随を走行中に追随を

走
行 委託先

開始/中止できる
走行中に追随を
開始/中止できる

行
（運行事業者等）

一般車線 一般車線般車線

コンセプト案３ コンセプト案４

• 専用車線において 運行事業者等が運行する

コンセプト案３

• 一般車線において 運行事業者が運行する先

コンセプト案４

• 専用車線において、運行事業者等が運行する
先頭車両と複数車両が隊列を組み走行する。

• 一般車線において、運行事業者が運行する先
頭車両と複数車両が隊列を組み走行する。

隊
先頭車両と複数車両が隊列を組み走行する。 頭車両と複数車両が隊列を組み走行する。

委託先（運行事業者等）
隊
列

専用車線
列
走 専用車線走
行 委託先

（運行事業者等）
行

般車線 般車線

４

一般車線 一般車線
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３ ンセプト案の再整理（管制）３．コンセプト案の再整理（管制）案 （管制）

• 別の場所にいる第三者に一部責任を負ってもらう仕組み（管制）により自動運転• 別の場所にいる第三者に 部責任を負ってもらう仕組み（管制）により自動運転
を実現する単体走行もコンセプト案として設定するを実現する単体走行もコンセプト案として設定する。

ンセプト案（管制）コンセプト案（管制）

• 一般車線において、外部管制による情報を受
けて単体車両により走行する。

外部管制外部管制

般車線一般車線
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場 定４．利用場面の設定４．利用場面の設定

• 利用場面として 「追随走行」について 先頭車両と後続車両の組合せ（大型バ• 利用場面として、「追随走行」について、先頭車両と後続車両の組合せ（大型バ
ス トラック 乗用車）による４ケ スを設定するス、トラック、乗用車）による４ケースを設定する。

• また、「管制」について、単体走行による１ケースを設定する。

分類 利用場面 イメージ図利用者 分類 利用場面 イメ ジ図利用者

①職業ドライバーが運転する大型バ①職業ドライ が運転する大型
スに、自動運転の乗用車が追随し
て走行する。一般ドラ般ドラ

イバ ②ドライバーが運転する乗用車に自イバー

動運転の乗用車が追随して走行す
る 先 車 途中 れ換 するる。先頭車両は途中入れ換えする。追随追随

走行 ③職業ドライバ が運転する大型バ走行 ③職業ドライバーが運転する大型バ
スに 自動運転の大型バスが追随スに、自動運転の大型バスが追随
して走行するして走行する。

事業者
④職業ドライバ が運転する大型ト

事業者
④職業ドライバーが運転する大型ト
ラックに 自動運転の大型トラックラックに、自動運転の大型トラック
が追随して走行するが追随して走行する。

⑤自動運転車両が外部管制による
一般ドラ

外部管制⑤自動運転車両が外部管制による
情報を受けて単体走行する管制イバー・

外部管制

情報を受けて単体走行する。管制イバ
事業者事業者
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利用場面①【大型バ 乗用車が追随】利用場面①【大型バスに乗用車が追随】利用場面①【大型 スに乗用車が追随】

バス停バス停

自動運転車両 先頭車両（手動）自動運転車両自動運転車両 先頭車両（手動）自動運転車両

走行レーン

項目 内容

走行形態
• 職業ドライバーが運転する大型バス（路線バス等）に、自動運転の乗

走行形態
用車が追随して走行する。

想定される • 長距離移動の手段として高速道路を利用する一般のドライバー想定される
利用者

• 長距離移動の手段として高速道路を利用する一般のドライバー
を想定する利用者 を想定する。

• サービスを受ける乗用車は 事前にバス会社と責任等に関する契

運用形態

• サービスを受ける乗用車は、事前にバス会社と責任等に関する契
約を結ぶ運用形態 約を結ぶ。
サ ビスを受けた乗用車は バス会社に利用料を支払う• サービスを受けた乗用車は、バス会社に利用料を支払う。
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利用場面②【乗用車 乗用車が追随】利用場面②【乗用車に乗用車が追随】利用場面②【乗用車に乗用車が追随】

自動運転車両 先頭車両（手動）自動運転車両自動運転車両 先頭車両（手動）自動運転車両

走行レーン

一般車両

項目 内容項目 内容

• ドライバ が運転する乗用車に 自動運転の乗用車が追随して走行

走行形態

• ドライバーが運転する乗用車に、自動運転の乗用車が追随して走行
する走行形態 する。
先頭車両は 走行途中に乗用車間で入れ換えることを想定する• 先頭車両は、走行途中に乗用車間で入れ換えることを想定する。

• 長距離移動の手段として高速道路を利用する一般のドライバー

想定される

長
を想定する。想定される

利用者

を想定する。
• なお、親族や友人などの近親者が複数台で移動する場合が主要利用者 なお、親族や友人などの近親者が複数台で移動する場合が主要
な場面として想定される。な場面として想定される。

追随走行を形成するドライバ 間で責任等に関する契約を結ぶ

運用形態

• 追随走行を形成するドライバー間で責任等に関する契約を結ぶ。
走行途中に乗用車間で入れ換えを行う場合には 個別ドライバ運用形態 • 走行途中に乗用車間で入れ換えを行う場合には、個別ドライバー
間の自動運転に伴う費用負担は想定されない間の自動運転に伴う費用負担は想定されない。
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具体的な利用場面②【大型バ 大型バ が追随】利用場面③【大型バ 隊列走行】具体的な利用場面②【大型バスに大型バスが追随】利用場面③【大型バスの隊列走行】具体的な利用場面②【大型 スに大型 スが追随】利用場面③【大型 スの隊列走行】

バス停バス停

自動運転車両 自動運転車両 先頭車両（手動）自動運転車両 自動運転車両 先頭車両（手動）

走行レーン走行レ ン

一般車両般車両

項目 内容

走行形態
• 職業ドライバーが運転する大型バスに、自動運転の大型バスが隊列

走行形態
を組んで走行する。

想定される • 同一グループや系列のバス会社が 同一方面や目的地に複数車想定される
利用者

• 同一グループや系列のバス会社が、同一方面や目的地に複数車
両を運行する場合などを想定する利用者 両を運行する場合などを想定する。

運用形態
• ドライバー間での責任等はバス会社内で整理される。

運用形態 • 個別ドライバー間での自動運転に伴う費用負担は想定されない。
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利用場面④【ト ク 隊列走行】利用場面④【トラックの隊列走行】利用場面④【トラックの隊列走行】

自動運転車両 先頭車両（手動）自動運転車両自動運転車両 先頭車両（手動）自動運転車両

走行レーン

一般車両

項目 内容

走行形態
• 職業ドライバーが運転する大型トラックに、自動運転の大型トラック

走行形態
が隊列を組んで走行する。

想定される • 同一グループや系列の物流事業者が 同一方面や目的地に複数想定される
利用者

• 同一グループや系列の物流事業者が、同一方面や目的地に複数
車両を運行する場合などを想定する利用者 車両を運行する場合などを想定する。

運用形態
• ドライバー間で責任等は物流事業者内で整理される。

運用形態 • 個別ドライバー間での自動運転に伴う費用負担は想定されない。
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利用場面⑤【外部管制 よる単体走行】利用場面⑤【外部管制による単体走行】利用場面⑤【外部管制による単体走行】

外部管制
自動運転車両

外部管制
自動運転車両自動運転車両 自動運転車両

走行レーン

一般車両

項目 内容

走行形態 • 自動運転車両が外部管制による情報を受けて単体走行する走行形態 • 自動運転車両が外部管制による情報を受けて単体走行する。

想定される • 長距離移動の手段として高速道路を利用する一般のドライバー想定される
利用者

• 長距離移動の手段として高速道路を利用する一般のドライバー
を想定する利用者 を想定する。

• 管制サービスを受ける乗用車は 事前に管制事業者と責任等に関

運用形態

• 管制サービスを受ける乗用車は、事前に管制事業者と責任等に関
する契約を結ぶ運用形態 する契約を結ぶ。
管制サ ビスを受けた乗用車は 管制事業者に利用料を支払う• 管制サービスを受けた乗用車は、管制事業者に利用料を支払う。
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