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３．混在交通下に自動運転車を導入した際の影響及び留意点の検討 
自動運転車の実用化を進めるにあたり、自動運転車が、ドライバーが運転する従来

の四輪車（以下、「一般車」という。）や二輪車、自転車、歩行者等の他の交通参加者

といかに安全に混在できるかが重要である。自動運転車と他の交通参加者が混在する

際に留意すべきシーンや留意点を検討し、自動運転システムを開発する際の配慮事項

として整理した。なお、自動運転車両側（3.3.4 節では「トラックの隊列走行車両側」

を指す。以下、「車両側」という。）では解決できない課題は他省庁等に対する提言と

した。 
 

3.1 検討のアプローチ 
対象とする留意すべきシーンを定め、シーンごとに課題を抽出し対応案を検討した。

対象とするシーンは、高速道路では車線変更、合流、料金所、トラックの隊列走行を

抽出し、一般道路については混在する対象別（歩行者、自転車、二輪車、一般車、大

型車）に、事故類型を参考とし代表的なシーンを抽出し検討した。シーンごとに課題

を抽出し、機能限界、規制遵守、想定外の状況、ルール違反等に分類した。対応案は、

車両側で解決できるもの、自動運転車両以外（3.3.4節では「トラックの隊列走行車両

以外」を指す。以下、「車両以外」という。）のインフラ等が高度化すれば解決可能な

もの、車両側では明確に難しいものに区分して整理した。 
 

3.2 前提条件 
ＡＳＶの基本理念、運転支援・自動運転の考え方を踏まえ、混在交通下に自動運転

車を導入した際に自車及び周囲の道路交通の安全が確保されるために必要な車両安

全要件として考慮すべきことを抽出した。なお、自動運転車の運行設計領域において、

自動運転システムが引き起こす人身事故であって合理的に予見される防止可能な事

故が生じないことを車両安全の定義とした。 
 

3.3 高速道路における課題と留意点 
高速道路での混在交通において課題が想定される留意すべきシーンについて本Ｗ

Ｇ内で検討した結果、車線変更、合流、料金所、トラックの隊列走行が抽出され、そ

れらについて課題と留意点を検討した。 
 

3.3.1 高速道路における車線変更 

車線変更時に留意すべき課題としては、 
１ 一般車両の渋滞車線への割り込み 
２ 後方から規制速度を超過した一般車両が接近する時の車線変更 
３ 工事、事故、落下物等の想定外な状況回避 
４ 自動運転車両同士の車線変更の譲り合い 
５ 自動運転車両同士の同一車線への車線変更 
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を抽出し、それらの課題の分類と対応例を整理した。 
例として、一般車両が渋滞している車線への割り込みについては、システムの機能

限界の課題として分類し、対応例としては車両側で解決できるものとして、適切なタ

イミングでの操縦引継ぎ要求、車両以外のインフラ等が高度化すれば解決可能なもの

として、路車間通信による事前把握で早めの車線変更とした。 
車線変更時に留意すべき課題と対応例を表 3-1 に示す。表 3-1 を含め、3.3 節～3.5

節内の図表中の四輪車両のイラストのうち、赤色は「一般車両」、緑色は「自動運転車

両」をそれぞれ示す。 
 

表 3-1 高速道路 車線変更 

 
3.3.2 高速道路における合流 

合流時に留意すべき課題としては、 
１ 一般車両の強引な合流 
２ 合流地点での一般車両の車線変更 
３ 一般車両の渋滞車列への合流 
４ 合流時に後方から一般車両が速度超過で接近（100km/h以上） 
５ 合流地点において先に後続車両が合流 
６ 車間距離がない二輪車両の合流 

留意すべきシーン 課題分類
対応例

車両側 インフラ協調（通信高度化前提） 車両以外
１ 渋滞車線への割り込み 機能限界 ・適切なタイミングで、操縦

引継ぎ要求
・路車間通信による事前把握で、
早めの車線変更

2 後方からの速度超過車両 機能限界
ルール違反

・自律センサーによる検知で、
安全で適正な操作
・適切なタイミングで、操縦
引継ぎ要求

・車車間通信による事前把握で、
安全で適正な操作

・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等

3 想定外な状況回避
（工事、事故、落下物等）

想定外の
状況

・自律センサーによる検知で、
緊急停止、緊急回避
・適切なタイミングで、操縦
引継ぎ要求

・路車間通信による事前把握で、
早めの車線変更

・交互に合流するルールの
明確化

4 譲り合い 機能限界 ・自律センサーによる検知で、
安全で適正な操作
・外向きHMIによる車線変更
の意思表示

・車車間通信による周辺車両の
検知で、安全で適正な操作

・車線変更優先順位の
規制化

5 同一車線に車線変更 想定外の
状況

・自律センサーによる検知で、
安全で適正な操作
・外向きHMIによる車線変更
の意思表示

・車車間通信による周辺車両の
検知で、安全で適正な操作

・車線変更優先順位の
規制化

自動 ？
自動 ？

自動 ？

自動 ？
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７ 路肩走行車両接近時の合流 
の課題を抽出し、それらの課題分類と対応例を整理した。 
合流時に留意すべき課題と対応例を表3-2に示す。 

 

表 3-2 高速道路 合流時 

 
3.3.3 高速道路の料金所 

料金所において留意すべき課題としては、 
１ 周辺車両の急な割り込み 
２ 周辺車両との速度差 

留意すべきシーン 課題分類
対応例

車両側 インフラ協調（通信高度化前提） 車両以外
１ 一般車両の強引な合流 機能限界

ルール違反
・自律センサーによる検知で、
緊急回避､緊急停止

・車車間通信・路車間通信
による事前把握で、安全で
適正な操作
・車車間通信による意思表示、
注意喚起

・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等

2 合流地点での車線変更 想定外の
状況

ルール違反

・自律センサーによる検知で、
緊急回避､緊急停止
・外向きHMIによる
意思表示、注意喚起

・車車間通信による意思表示、
注意喚起

・交通安全教育等
・車線変更優先順位の
規制化

3 渋滞車列への合流 機能限界 ・外向きHMIによる意思表示
・適切なタイミングで、操縦
引継ぎ要求

・車車間通信による意思表示、
安全で適正な操作

４ 後方からの速度超過車両 機能限界
想定外の
状況

ルール違反

・自律センサーによる検知で、
緊急回避､緊急停止
・適切なタイミングで、操縦
引継ぎ要求

・車車間通信・路車間通信
による事前把握で、安全で
適正な操作

・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等

５ 先に後続車両が合流 想定外の
状況

・自律センサーによる検知で、
緊急回避､緊急停止
・外向き部HMIによる
意思表示、注意喚起

・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等

６ 車間ないのに二輪車両の合流 想定外の
状況

ルール違反

・自律センサーによる検知で、
緊急回避､緊急停止

・車車間通信・路車間通信
による事前把握で、安全で
適正な操作
・車車間通信による意思表示、
注意喚起

・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等

７ 路肩走行車両 想定外の
状況

ルール違反

・自律センサーによる検知で、
緊急回避､緊急停止
・外向きHMIによる
意思表示、注意喚起

・路車間通信による事前把握
で、安全で適正な操作

・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等

z一般

z一般

z一般 z一般

z一般 z一般 z一般
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３ 渋滞で進路変更ができない 
４ 車両同士の譲り合いで進路変更ができない 
５ ETC ゲートのマニュアル処理（先行車両の ETC カード差し忘れ対応等） 
６ ETC ゲートが予期せず閉鎖（ゲート故障等） 
の課題を抽出し、それらの課題分類と対応例を整理した。 
料金所における留意すべき課題と対応例を表 3-3 に示す。 

 

表 3-3 高速道路 料金所 

 

3.3.4 高速道路におけるトラックの隊列走行 

トラックの隊列走行時に留意すべき課題としては、 
１ 隊列の乱れ、維持困難 
２ 隊列への割り込み 
３ 隊列走行車両により高速道路出口を塞ぐ 

留意すべきシーン 課題分類
対応例

車両側 インフラ協調（通信高度化前提） 車両以外
１ 周辺車両の急な割り込み ルール違反 ・自律センサーによる検知で、

緊急回避､緊急停止
・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等

2 周辺車両との速度差がある ルール違反
機能限界

・自律センサーによる検知で、
減速及び停車
・適切なタイミングで、操縦
引継ぎ要求

・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等

3 渋滞で進路変更できない 機能限界 ・自律センサーによる検知で、
減速及び停車
・適切なタイミングで、操縦
引継ぎ要求

・路車間通信による事前把握
で、早めの車線変更

4 譲り合い進路変更できない 機能限界 ・自律センサーによる検知で、
減速及び停車
・外向きHMIによる車線変更
の意思表示

・車車間通信による周辺車両
の検知で、安全で適正な
操作

・優先順位の明確化と
道路利用者に対する
注意喚起

5 ETCゲートのマニュアル処理
（先行車両のETCカード差し忘れ
対応等）

想定外の
状況

・自律センサーによる検知で、
先行車両に追従、停車
・適切なタイミングで、操縦
引継ぎ要求

・利用者に対するETC
システムチェックやカード
差し忘れをエンジン始動
時にチェックするように
注意喚起

6 ETCゲートが予期せず閉鎖
（ゲート故障等）

想定外の
状況

・自律センサーによる検知で、
ETCゲート前で減速及び
停車
・適切なタイミングで、操縦
引継ぎ要求

自動

ETC

自動

ETC

？

z一般 z一般

自動
？

z一般 z一般 z一般 z
一般

ETC

自動

ETC？

自動

ETC？ z一般

自動

ETC？
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４ 隊列走行により合流地点での合流が困難 
５ 隊列走行の状態不明 
６ 隊列走行に割り込みできず料金所で錯綜 
という課題を抽出し、それらの課題分類と対応例を整理した。なお、対応例につい

ては、運転自動化レベル４／レベル５と電子牽引それぞれについて検討した。 

隊列走行時に留意すべき課題と対応例を表 3-4、表 3-5 に示す。 

 

表 3-4 高速道路 トラックの隊列走行（運転自動化レベル４／レベル５） 

  

留意すべきシーン 課題分類
対応例

車両側 インフラ協調（通信高度化前提） 車両以外
１ 隊列の乱れ、維持困難 機能限界

想定外の
状況

・自律センサーによる
道路環境変化の検知と
制御

・車両特性に応じた
隊列編成ルール

2 隊列への割り込み ルール違反
想定外の
状況

・外向きHMIによる
隊列台数、全長の表示
（可変表示）
・一時的な隊列解除
（割り込みさせる）

・車車間通信による割り込み
車両との調停

・隊列走行優先ルール
・専用レーンの設置

3 出口塞ぎ、車線変更不可 機能限界 ・IC付近は隊列前の車間
をあける
・一時的な隊列解除

・車車間通信による割り込み
車両との調停
・隊列走行車両のIC出口
通過時、SA/PA入口通過
時のインフラからの情報提供

・IC付近車線変更
優先ルール
・専用レーンの設置

４ 合流困難 機能限界 ・一般車両が合流の場合、
IC付近は隊列の車間を
あける
・隊列走行車両が合流の
場合、一時的な隊列
解除

・車車間通信による合流車両、
本線車両の情報提供
・ランプメータリング

・専用レーンの設置

５ 隊列走行か分からない（状態不明） 情報伝達
の不備

・外向きHMIによる隊列
走行であることの表示
（可変表示）

・専用レーンの設置
及び表示

６ 料金所での錯綜 機能限界
ルール違反

・一時的な隊列解除 ・専用料金ゲートの
設置
・隊列車両優先ルール

車両・環境変化の影響

一般

一般

一般

料
金
所

一般

一般

一般 ？
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表3-5 高速道路 トラックの隊列走行（電子牽引） 

 
3.4 一般道路における課題と留意点 
留意すべきシーンは、高速道路と違い、シーンが多いため死者数の分布が多いもの

について検討し、混在する対象別（歩行者、自転車、二輪車、一般車、大型車）に、

事故類型を参考とし代表的なシーンを抽出し検討した。 
 
3.4.1 一般道路における対歩行者 
歩行者に対する留意すべき課題としては、図 3-1 に示す平成 30 年度「戦略的イノ

ベーション創造プログラム（ＳＩＰ）自動走行システム 交通事故死傷者低減効果見

積もり解析手法に係る調査」報告書参考文献（１）の歩行者事故パターンを参考にした事故

件数と死者数の分布から、それぞれ頻度の高いシーンを抽出した。 

  

留意すべきシーン 課題分類
対応例

車両側 インフラ協調（通信高度化前提） 車両以外
１ 隊列の乱れ、維持困難 機能限界

想定外の
状況

・自律センサーによる道路環境
変化の検知と制御

・専用レーンの設置
・車両特性に応じた
隊列編成ルール

2 隊列への割り込み ルール違反
想定外の
状況

・割り込みさせない短い車間
での走行
・外向きHMIによる隊列台数、
全長、割り込み禁止の表示
（可変表示）

・車車間通信による割り込み
車両との調停

3 出口塞ぎ、車線変更不可 機能限界 ・外向きHMIによる隊列台数、
全長、割り込み禁止の表示
（可変表示）

・車車間通信による隊列走行
車両（電子牽引車両）の
報知
・隊列走行車両のIC出口通過
時、SA/PA入口通過時の
インフラからの情報提供

・IC付近車線変更
優先ルール

４ 合流困難 機能限界 ・外向きHMIによる隊列走行
であること、隊列台数、全長、
割り込み禁止の表示（可変
表示）

・車車間通信による合流車両、
本線車両の情報提供
・ランプメータリング

・専用レーンの設置

５ 隊列走行か分からない（状態不明） 情報伝達
の不備

・外向きHMIによる隊列走行
であること、隊列台数、全長、
電子牽引の表示（可変
表示）

・専用レーンの設置
及び表示

６ 料金所での錯綜 機能限界
ルール違反

・外向きHMIによる隊列走行
であること、隊列台数、全長、
電子牽引の表示（可変
表示）

・専用料金ゲートの
設置

車両・環境変化の影響

一般

一般

一般

料
金
所

一般

一般

一般 ？
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図3-1 一般道路 歩行者事故パターン 

 

歩行者に対する留意すべきシーンとしては、 
１ 横断歩道や歩行帯がない道路での歩行者の飛び出し、歩行者の脇通過時の接触 
２ 横断歩道のある交差点での右左折時のルール違反歩行者との接触 
３ 信号なし横断歩道、歩道横切りで、横断歩道あるいは歩道通過の判断や、道路工

事／事故現場等で、誘導員の認識 
４ 危険障害物の回避 
を抽出し、それらの課題の分類と対応例を整理した。 
例として、横断歩道、歩行帯がない道路における歩行者の飛び出しについては、シ

ステムの機能限界、想定外の状況及びルール違反の課題として分類し、対応例として

は車両側で解決できるものとして、自律センサーによる歩行者検知性能向上、外向き

ヒューマン・マシン・インターフェイス（以下、「HMI」という。）による意思表示・

注意喚起及び歩行者の位置や挙動に合わせたリスク低減操作、車両以外のインフラ等

が高度化すれば解決可能なものとして、路車間通信・歩車間通信による歩行者の位置

及び挙動をしらせる情報提供、車両以外の対応例としてモラル・法規の遵守活動、安

全教育活動、歩車分離のインフラとした。 
歩行者に対する留意すべき課題と対応例を表 3-6 に示す。 
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表3-6 一般道路 対歩行者 

 

3.4.2 一般道路における対自転車 
自転車に対する留意すべき課題としては、図 3-2 に示す平成 30 年度「戦略的イノ

ベーション創造プログラム（ＳＩＰ）・自動走行システム」交通事故死傷者低減効果見

積もり解析手法に係る調査」報告書参考文献（１）の自転車事故パターンを参考にした事故

件数と死者数の分布からそれぞれ頻度の高いシーンを抽出した。 

 

留意すべきシーン 課題分類
対応例

車両側 インフラ協調（通信高度化前提） 車両以外
１ 横断歩道・歩行帯がない道路
・歩行者飛び出し
・歩行者の脇通過時接触

機能限界
想定外の
状況

ルール違反

・自律センサーによる
検知性能向上（対人）
・外向きHMIによる
意思表示、注意喚起
・歩行者の位置や挙動に
合わせたリスク低減操作

・路車間通信・歩車間通信
による歩行者の位置や挙動
を知らせる情報提供

・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等
・歩車分離のインフラ

2 横断歩道有交差点の右左折
・ルール違反歩行者との接触

機能限界
想定外の
状況

ルール違反

・自律センサーによる
検知性能向上（対人）
・外向きHMIによる
意思表示、注意喚起
・歩行者の位置や挙動に
合わせたリスク低減操作

・路車間通信・歩車間通信
による歩行者の位置や挙動
を知らせる情報提供

・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等

３ 信号なし横断歩道、歩道横切り
・横断歩道あるいは歩道通過の判断
道路工事／事故現場
・誘導員の認識

機能限界
想定外の
状況

・自律センサーによる
検知性能向上（対人）
・外向きHMIによる
意思表示、注意喚起
・歩行者の位置や挙動に
合わせたリスク低減操作

・路車間通信・歩車間通信
による歩行者の位置や挙動
を知らせる情報提供

・自動運転車両も想定
した道路規制、誘導
方法のルール
・歩車分離のインフラ

４ 危険障害物 機能限界
想定外の
状況

・自律センサーによる検知
性能向上（対物）
・障害物の位置や大きさ等
に合わせたリスク低減
操作

・路車間通信による障害物の
位置や大きさ等を知らせる
情報提供

・歩車分離のインフラ

自
動

自
動

自
動

自
動

自
動

自
動

自
動

自
動

自
動

自
動

自
動

自
動

自
動

自
動
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図 3-2 一般道路 自転車事故パターン 

 

自転車に対する留意すべきシーンとしては、 
１ 交差点左折時の自転車巻き込み 
２ 不良視界の交差点における自転車との出会い頭 
３ 自転車の一時不停止による急な飛び出し 
を抽出し、それらの課題の分類と対応例を整理した。 
自転車に対する留意すべき課題と対応例を表 3-7 に示す。 

 

表 3-7 一般道路 対自転車 

  

留意すべきシーン 課題分類
対応例

車両側 インフラ協調（通信高度化前
提） 車両以外

１ 左折時の自転車巻き込み 規制遵守 ・自律センサーによる
検知性能向上（対自転車）
・自転車を優先させ、安全に
自転車を通過させた後に左折

・路車間通信・車車間通信
による自転車の位置や
挙動を知らせる情報提供

・法規遵守活動
・交通安全教育等

2 不良視界（遮蔽） 機能限界 ・死角のある道路環境では、
自転車等がいる可能性を
考慮して安全運転

・路車間通信・車車間通信
による自転車の位置や
挙動を知らせる情報提供

・交通安全教育等

3 自転車の急な飛び出し
・自転車の一時不停止等

機能限界
想定外
の状況

ルール違反

・自律センサーによる
検知性能向上（対自転車）

・路車間通信・車車間通信
による自転車の位置や
挙動を知らせる情報提供

・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等

自動 自動

自動

自動 自動
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3.4.3 一般道路における対二輪車 
二輪車に対する留意すべき課題としては、図 3-3 に示す平成 30 年度「戦略的イノ

ベーション創造プログラム（ＳＩＰ）・自動走行システム 交通事故死傷者低減効果

見積もり解析手法に係る調査」報告書参考文献（１）の二輪車事故パターンを参考にした事

故件数と死者数の分布からそれぞれ頻度の高いシーンを抽出した。 

 

図 3-3 一般道路 二輪車事故パターン 

 

二輪車に対する留意すべきシーンとしては、 
１ 交差点右折時の死角となる対向車両の脇を二輪車両がすり抜け直進 

２ 二輪車の加速力が四輪車よりも高いことから、二輪車両が一時的に急加速する

ことによる出会い頭 

を抽出し、それらの課題の分類と対応例を整理した。二輪車に対する留意すべき課

題と対応例を表 3-8 に示す。 
  



-33- 

表 3-8 一般道路 対二輪車 

 

3.4.4 一般道路における対一般車 
一般車（ドライバーが運転する従来の四輪車）に対する留意すべき課題としては、

本ＷＧメンバーで課題の大きいシーンを抽出した。留意すべきシーンとしては、 
１ 見通しの悪い交差点 
２ 交差点における一般車両の急な進入 
３ 交差点での譲り合い 
を抽出し、それらの課題の分類と対応例を整理した。 
一般車両に対する留意すべき課題と対応例を表 3-9 に示す。 

  

留意すべきシーン 課題分類
対応例

車両側 インフラ協調（通信高度化前提） 車両以外

１ 交差点右折時
・死角となる対向車両の脇を
二輪車両がすり抜け直進

機能限界 ・自律センサーによる検知
性能向上（対二輪車両）
・外向けHMIによる二輪車両
とのコミュニケーション（譲り
合い含む）
・二輪車両の位置や挙動に
合わせたリスク低減操作

・路車間通信・車車間通信
による二論車両の位置や
挙動を知らせる情報提供

・優先順位を示す
信号機、標識設置等
・交通安全教育

2 出会い頭
・二輪車の加速力が四輪車よりも
高いことから、二輪車両が一時的に
急加速するケース等（特に信号
変化時）

機能限界
ルール違反

・自律センサーによる検知
性能向上（対二輪車両）
・外向けHMIによる二輪車両
とのコミュニケーション（譲り
合い含む）
・二輪車両の位置や挙動に
合わせたリスク低減操作

・路車間通信・車車間通信
による二論車両の位置や
挙動を知らせる情報提供

・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等

自動
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表 3-9 一般道路 対一般車 

 

3.4.5 一般道路における大型車両 
大型車両に対する留意すべき課題としては、本ＷＧメンバーで課題の大きいシーン

を抽出した。留意すべきシーンとしては、 
１ 交差点で自動運転の大型車両が自車線をはみ出して走行 
２ 自動運転の大型車両の動きが緩慢で交通流を乱す 
３ 自動運転の大型車両に一般車両が幅寄せし、通行が妨げられる 
４ カーブで大型車両がセンターラインをはみ出して走行 
５ 交差点で大型車両が自車線をはみ出して走行 
６ 大型車両に続いて交差点に進入する際、視界を遮られること 
を抽出し、それらの課題の分類と対応例を整理した。 
大型車両に対する留意すべき課題と対応例を表 3-10 に示す。 

 

  

留意すべきシーン 課題分類
対応例

車両側 インフラ協調（通信高度化前提） 車両以外
１ 見通しの悪い交差点 機能限界 ・自律センサーによる検知性能

向上（対交差車両）
・路車間通信による車両位置を
知らせる情報提供
・車車間通信による事前把握で、
安全で適正な操作

・道路形状・施設改良
（信号機設置等）

2 一般車両の急な進入
（特に見通しの悪い交差点）

機能限界
ルール違反

・自律センサーによる検知性能
向上（対交差車両）

・路車間通信による車両位置を
知らせる情報提供
・車車間通信による事前把握で、
注意喚起、安全で適正な操作

・道路形状・施設改良
（信号機設置等）
・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等

3 交差点での譲り合い 他車両との
意思疎通

・自律センサーによる検知性能
向上（対交差車両）
・外向けHMIによる二輪車両
とのコミュニケーション（譲り
合い含む）

・車車間通信による周辺車両の
検知で、安全で適正な操作

・ルールの明確化と告知
・優先順位を示す
信号機・標識の設置等
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表 3-10 一般道路 大型車 

 
3.5 混在交通下に自動運転車を導入した際の影響及び留意点まとめ 
シーンや対象ごとに洗い出した留意点について、車両側の留意点とその他留意点に

留意すべきシーン 課題分類
対応例

車両側 インフラ協調（通信高度化前提） 車両以外
１ 交差点
自動運転の大型車両が自車線を
はみ出して走行

機能限界 ・自律センサーによる検知
で、周辺車両を検知し、
衝突の可能性があるとき
は停止

・路車間通信・車車間通信
による大型自動運転車両の
存在を知らせる情報提供

・大型車両に適した走行
ルートを選択（狭い
交差点や道幅の狭い
道路を通行しない）

2 自動運転の大型車両の動きが緩慢で、
交通流を乱す

機能限界 ・外向けHMIによる
大型車両特有の動きを
周知

・路車間通信・車車間通信
による大型自動運転車両の
存在を知らせる情報提供

3 自動運転の大型車両に一般車両が
幅寄せし、大型車両の通行が妨げ
られる

想定外の
状況

・自律センサーによる検知
で、緊急回避､緊急停止
・外向きHMIによる
意思表示、注意喚起
・ドライブレコーダーに記録

・路車間通信・車車間通信
による大型自動運転車両の
存在を知らせる情報提供
・車車間通信による意思表示、
注意喚起

・モラル・法規の遵守活動
・交通安全教育等

４ カーブ
大型車両がセンターラインをはみ出して
走行

想定外の
状況

・自律センサーによる検知
で、緊急回避､緊急停止
・適切なタイミングで、操縦
引継ぎ要求

・路車間通信・車車間通信
による大型車両の存在を
知らせる情報提供

５ 交差点
大型車両が自車線をはみ出して走行

想定外の
状況

・自律センサーによる検知
で、安全で適正な操作
・適切なタイミングで、操縦
引継ぎ要求

・路車間通信・車車間通信
による大型車両の存在を
知らせる情報提供

６ 交差点
先行する大型車両に続いて交差点に
進入する際、視界を遮られる

規制遵守 ・前方の見通しが悪い時は、
車間距離を空けて走行
・地図による交差点存在
情報の把握

・路車間通信による交差点の
存在を知らせる情報提供

z一般

自動

一
般

自動
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まとめた。 
 

3.5.1 車両側留意点 
車両側留意点は、道路環境変化、優先順位が不明確な状況、交通参加者ごとにその

特徴に起因した挙動の３つに分けてまとめた。その他留意点については、ドライバー

による柔軟な対応、自動運転車以外の法規違反に分けてまとめた。 
 

（１）道路環境変化に対して、状況を事前に把握し、早目の対応を実施することを考

慮した。そのシーン例を図 3-4 に示す。 
≪留意すべきシーン≫ 
渋滞、事故、道路工事、障害物、不良視野等。 

≪対応例≫ 
自律センサーによる周辺検知、通信情報による事前把握、操縦引継ぎ要求等。 

 

図 3-4 道路環境変化シーン例 

 
（２）優先順位が不明確な状況においては、周辺車両を把握し、安全な対応を実施す

ることを考慮した。そのシーン例を図 3-5 に示す。 

≪留意すべきシーン≫ 
車線変更、合流、交差点進入等。 

≪対応例≫ 
自律センサーによる周辺検知、通信情報による周辺車両の把握、外向き HMI

による意思表示等。 
 

図 3-5 優先順位が不明確なシーン例 
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（３）交通参加者ごとにその特徴に起因した挙動があることを考慮した。 
①二輪車に対して、見落とし、発見遅れ、急加速等の可能性があることを考慮した。

そのシーン例を図 3-6 に示す。 
≪留意すべきシーン≫ 
交差点右折時、死角となる対向車両の脇を二輪車両がすり抜け直進。二輪車の

加速力が四輪車よりも高いことから、二輪車両が一時的に急加速するケース（特

に信号変化時）。 
≪対応例≫ 
自律センサーによる検知、通信による二輪車両の位置や挙動を知らせる情報提

供、外向け HMI による二輪車両の運転者とのコミュニケーション（譲り合い含

む）、二輪車両の位置や挙動に合わせたリスク低減操作等。 
 

＜代表的シーン例＞ 
 

交差点右折時 
死角となる対向車両の
脇を二輪車両がすり  
抜け直進 

 

 
出会い頭 
二輪車の加速力が四輪車
よりも高いケースが多く、  
信号変化時に二輪車両が
一時的に急加速 

図 3-6 二輪車シーン例 

 

②大型車は全長／車幅が大きく、その前方が見通せなかったり、特有の動きをする

ことや、加減速性能や旋回性が低いことによる緩慢な動きにより、周囲の交通流

を乱すことがあることを考慮した。そのシーン例を図 3-7 に示す。 
≪留意すべきシーン≫ 
自車線はみ出し、リヤオーバーハング、牽引車両の軌跡、荷物崩れや乗客の転

倒を考慮したブレーキ。 
≪対応例≫ 
自律センサーによる検知、通信による大型車両の存在を知らせる情報提供、外

向き HMI による意思表示、注意喚起等。 
 

＜代表的シーン例＞  
 

交差点で大型車両
が自車線をはみ出し
て走行 

 

自動運転の大型
車 両 の 動 き が  
緩慢で、交通流を
乱す 

図 3-7 大型車シーン例 
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③歩行者、自転車に対して、飛び出し、ふらつき等の可能性があることを考慮した。

ただし、法規を意図的に無視する行為は車両側では考慮できない。そのシーン例

を図 3-8 に示す。 
≪留意すべきシーン≫ 
歩行者：横断歩道がない道路での飛び出し、交差点右左折時の歩行者との接触。 
自転車：左折時の巻き込み、交差点での出合い頭。 

≪対応例≫ 
自律センサーによる検知、通信による歩行者や自転車の位置や挙動を知らせる

情報提供。外向き HMI による意思表示、注意喚起、歩行者の位置や挙動に合わ

せたリスク低減操作等。 
 

＜代表的シーン例＞     
横断歩道・歩行帯が
ない道路 
・歩行者の飛び出し 
・歩行者の脇通過時 
接触 

 左折時の 
自転車巻き込み 

 自転車の 
急な飛び出し 

図 3-8 歩行者、自転車シーン例 
 

3.5.2 その他留意点 
自動運転車導入にあたり、これまでドライバーが対応・対処していたことの中で自

動運転車だけでは対応困難な課題を抽出した。 
 

（１）ドライバーが柔軟に対応してきたルールと責任の明確化 
≪留意すべきシーン≫ 
合流時の譲り合い、左右からの車線変更。 

≪対応例≫ 
優先順位の明確化、優先順位を示す信号機・標識の設置等。 

（２）自動運転車以外の法規違反による危険や交通流の阻害 
≪留意すべきシーン≫ 
規制を守る自動運転車への無理な追い越し・合流、歩行者、自転車のルール違

反等。 
≪対応例≫ 
モラル・法規の遵守活動、交通安全教育等。 

 
【参考文献】 
（１）「戦略的イノベーション想像プログラム（ＳＩＰ）・自動走行システム」交通

事故死傷者低減効果見積もり解析手法に係る調査、内閣府（平成 30 年度） 
https://www.sip-adus.go.jp/rd/rddata/rd01_more/504.pdf  

自
動

自
動

自
動

自
動

自
動

自動 自動

自動 自動


	１．はじめに
	1.1　活動の背景と目的
	1.2　検討項目と活動計画
	1.2.1　検討項目
	1.2.2　活動計画


	２．自動運転を前提としたＡＳＶ基本理念等の再検討
	2.1　これまでのＡＳＶ基本理念と運転支援の考え方
	2.2　検討対象とする自動運転車
	2.3　従来のシステム支援ドライバー運転車とシステム運転車の比較
	2.4　検討のアプローチ
	2.5　従来のＡＳＶの基本理念と運転支援の考え方の自動運転への適用性と課題
	2.6　これまでドライバーが実施してきたことの洗い出しと自動運転システムがやるべきことの検討
	2.6　これまでドライバーが実施してきたことの洗い出しと自動運転システムがやるべきことの検討
	2.7　ＡＳＶの基本理念、運転支援の考え方の改訂
	2.7.1　改訂にあたっての用語の扱い
	2.7.2．ＡＳＶ基本理念
	2.7.2.1　基本理念の概要
	2.7.2.2　基本理念の解説

	2.7.3　運転支援・自動運転の考え方
	2.7.3.1　運転支援・自動運転の考え方の概要
	2.7.3.2　運転支援・自動運転の考え方の解説



	３．混在交通下に自動運転車を導入した際の影響及び留意点の検討
	3.1　検討のアプローチ
	3.2　前提条件
	3.3　高速道路における課題と留意点
	3.3.1　高速道路における車線変更
	3.3.2　高速道路における合流
	3.3.3　高速道路の料金所
	3.3.4　高速道路におけるトラックの隊列走行

	3.4　一般道路における課題と留意点
	3.4.1　一般道路における対歩行者
	3.4.2　一般道路における対自転車
	3.4.3　一般道路における対二輪車
	3.4.4　一般道路における対一般車
	3.4.5　一般道路における大型車両

	3.5　混在交通下に自動運転車を導入した際の影響及び留意点まとめ
	3.5.1　車両側留意点
	3.5.2　その他留意点


	４．自動運転システムの事故削減効果評価の検討
	4.1　評価内容
	4.2　評価方法
	4.2.1　解析対象とする事故パターンの設定
	4.2.2　解析に必要なミクロ事故データ件数の算出
	4.2.3　解析の前提条件

	4.3　評価結果
	4.3.1　事故パターン別の効果推定結果
	4.3.2　自動運転に関する事故回避効果判定根拠に関して
	4.3.4　考察

	4.4　まとめと注意事項

	５．ＷＧメンバー（2021年２月時点）
	６．資料


<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<

    /BGR <>
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /CZE <>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /ETI <>
    /FRA <>
    /GRE <>

    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata najpogodnijih za visokokvalitetni ispis prije tiskanja koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)
    /HUN <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /LTH <>
    /LVI <>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /POL <>
    /PTB <>
    /RUM <>
    /RUS <>
    /SKY <>
    /SLV <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /TUR <>
    /UKR <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice




