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車両側

＜適用領域＞

＜主な検討事項＞

道路側

20152013 2020 2030

達成目標：高速道路本線上の
連続走行を目指す

政府の目標（日本再興戦略）
（自動走行システムの試用開始）

システム
形態 ドライバーの運転行動の支援

同一車線走行

車線変更等

分合流・渋滞箇所
（混雑時）

代表
シーン

同一車線
他交通の影響が少ない

高速道路本線
混雑時の最適走行を除く

（同一車線内の連続走行を目指す）

小

大

交通条件
の複雑さ

全ての高速道路（連結路を含む）
渋滞多発箇所等における混雑時の最適走行

運転支援システムの高度化
（更なる複合化、高精度化等）

高度インフラ情報の提供
（協調による渋滞多発箇所等における走行支援等）

動的情報の提供
（規制箇所等の詳細な動的情報の提供等）

運転支援システムの複合化
（ACC＋レーンキープアシスト等）

運転支援システム単体の開発・実用化・普及
（ACC、レーンキープアシスト、

渋滞走行支援システム、車線変更支援システム等）

静的情報の提供
（詳細な道路構造データの活用等）

車両による支援領域拡大
（平常時はドライバーのシステム監視のみ
緊急時はドライバーが介入・操作）
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