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１ 実現性のある構成要素分類の抽出１．実現性のある構成要素分類の抽出

• ①自動車の走行形態については ドライバーの関与のあり方への影響や技術・安• ①自動車の走行形態については、ドライバ の関与のあり方への影響や技術 安
全面の実用化レベル等から「追随走行」「隊列走行」の実現性が高いと整理した全面の実用化レベル等から「追随走行」「隊列走行」の実現性が高いと整理した。

• ②自動運転車両が走行する道路の構造については、インフラ投資の費用や事業採② 費
算性の確保等から「専用車線」「一般車線」の実現性が高いと整理した。算性の確保等から 専用車線」 般車線」の実現性が高いと整理した。

③自動運転の運用形態については ドライバ の関与のあり方への影響や運用形• ③自動運転の運用形態については、ドライバーの関与のあり方への影響や運用形
態 普及 能性等から「委託先（運行事業者等）が責任を負う 実現性が高態の普及の可能性等から「委託先（運行事業者等）が責任を負う」の実現性が高
いと整理した。整 。
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２ 構成要素分類の現実的な組合せ（案）２．構成要素分類の現実的な組合せ（案）

• 実現性があると整理した構成要素分類の組合せは いずれも現実的な組合せであ• 実現性があると整理した構成要素分類の組合せは、いずれも現実的な組合せであ
ることから これらの組合せによりコンセプト案を設定するることから、これらの組合せによりコンセプト案を設定する。

分類の視点 実現性のある構成要素分類の組合せ分類の視点 実現性のある構成要素分類の組合せ

Ｃ）隊列走行Ａ）単体走行 Ｂ）追随走行

①自動車の①自動車の
走行形態走行形態

走行中に追随を
開始/中止できる開始/中止できる

２通り通り

Ｆ）一般車線Ｄ）専用道路 Ｅ）専用車線
②自動運転車両②自動運転車両
が走行するが走行する
道路の構造

専 一専 一専
用
道
路

２通り
般
車
線

専
用
車

般
車
線路

通り
線

車
線 線

Ｉ）委託先（運行事業Ｈ）委託先（個人）がG）車両単位で責任を Ｊ）委託先（管制事業）委託先（ 行事業
者等）が責任を負う

）委託先（個 ）
責任を負う負う

）委託先（管制事業
者等）が責任を負う

③自動運転の③自動運転の
運用形態 責任 ドライバ責任 責任 ドライバ責任ドライバ運用形態 責任 ドライバー責任 責任 ドライバー責任ドライバー

契約 委託契約委託契約

委託先 委託先１通り 委託先

２
ドライバー 自動運転

システム

委託先
（前方車両
ドライバー等）

責任 責任
委託先
（管制事業
者等）

責任

（４通り）

１通り 委託先
（運行事業
者等） ２システム ドライバー等） 者等）（４通り） 者等）



３ ンセプト案のイメ ジ３．コンセプト案のイメージ

• ①自動車の走行形態の「追随走行」「隊列走行」 ②自動運転車両が走行する道• ①自動車の走行形態の「追随走行」「隊列走行」、②自動運転車両が走行する道
路の構造の「専用車線」「 般車線」 ③自動運転の運用形態の「委託先（運行路の構造の「専用車線」「一般車線」、③自動運転の運用形態の「委託先（運行
事業者等）が責任を負う の組合せにより 以下の４ の ンセプト案となる事業者等）が責任を負う」の組合せにより、以下の４つのコンセプト案となる。

専用車線 一般車線専用車線 一般車線

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専用車線において、運行事業者等が運行する
先行車両に追随して走行する。

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。 先行車両に追随して走行する。
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コンセプト案３ コンセプト案４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 • 一般車線において、運行事業者が運行する先
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。
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３ ンセプト案のイメ ジ （最終的なイメ ジ）３．コンセプト案のイメージ （最終的なイメージ）

• オートパイロットシステムの検討にあたっては 最終的な目標も視野に入れたコ• オ トパイロットシステムの検討にあたっては、最終的な目標も視野に入れたコ
ンセプト案を設定することが必要であるンセプト案を設定することが必要である。

• このため、最終的な実現を目指していくイメージを以下のとおり設定し、引き続
き検討する。き検討する。

最終的なイメ ジ（ ンセプト案５）

般車線 単体車 走 す

最終的なイメージ（コンセプト案５）

• 一般車線において、単体車両により走行する。
周囲の車両の動きや道路の状況 障害物の有• 周囲の車両の動きや道路の状況、障害物の有
無などを車両自体が認知し走行する無などを車両自体が認知し走行する。

般車線一般車線

４４


