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先読み情報提供

◯ 路上障害情報の後続車への提供 P.1～P.2

2 ◯ 路面状況や走行環境に応じた最適な速度情報等の提供 P.3～P.4

3 維持管理支援 ◯ 車載センサ等を活用した維持管理情報や運行支援情報等の収集・提供 P.5～P.6

4 コネクテッド車両支援(緊急時） ◯ コネクテッド車の緊急停止時における遠隔監視、操作 P.7～P.8

5

交通流の最適化、交通容量の最大化

◯ 交通状況に応じた情報提供による高速道路ネットワークの最適化 P.9～P.10

6 ◯ 交通状況に応じた車群制御情報の提供による交通容量の最大活用 P.11～P.12

7
効率的な運行支援
(エネルギー効率改善）

◯ 目的地別の追随走行支援 P.13～P.14

NEXCO中日本が想定する高速道路の自動運転時代に向けた路車協調実証実験ユースケース

0

別紙１

※Ｎｏ．１、２、３のユースケースにおける要素技術は同一実験での実験を可とする。
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ユースケース1︓路上障害情報の後続⾞への提供

⾞載センサやCANデータ等より検知した路上障害情報を、V2Iにより即座に周辺の後続⾞両に提供し、後続⾞両
の安全⾛⾏を⽀援。また、その情報を道路管制センターに提供することで、事象検知の早期化、上流区間での事
前情報提供による安全⾛⾏を⽀援。

ｻｰﾋﾞｽｲﾒｰｼﾞ図

① ⾞載センサ情報等により、⾞両前⽅の路上障害を検知。もしくは⾃⾞が引き起こした事象(事故、路肩停⽌等)を把握
② V2Iにより⾞載センサ情報等を路側機器に送信
③ 路側機器(エッジコンピュータ)は、複数⾞両から収集した⾞載センサ情報等を元に、障害情報(発生可能性)を生成
④ 路側機器(エッジコンピュータ)は、上流側の路側機器および道路管制センターに障害情報(発生可能性)を送信
⑤ 道路管制センターは、CCTV設備映像等により、路上障害を確認
⑥ 道路管制センターにて、収集した情報から事象を判定し障害情報(事象判定済み)を生成
⑦ 障害情報(事象判定済み)を、上流区間の路側機器を通じてコネクテッド⾞に提供

※コネクテッド⾞側で⾞両制御等に活⽤

路側機器
(エッジコンピュータ) ⑤CCTV設備映像等

（非常電話、通報等も含む）
※仮想・仮設

⑦障害情報
(事象判定済み)

路側機器

④障害情報
(発生可能性)

④障害情報
(発生可能性)

⑦障害情報
(事象判定済み)

①⾞載センサ等により
路上障害を検知

障害発生地点の近傍障害発生地点の上流

道路管制センター
※仮想・仮設

⑥障害情報
(事象判定済み)

を生成

③障害情報(発生
可能性)を生成

CCTV設備
※実験対象外

︓⾮コネクテッド⾞

︓コネクテッド⾞
（⾃動運転⾞含む）

【凡例】

︓路⾞間通信（V2I）
︓その他の通信

②⾞載センサ情
報等(⾃⾞が引
き起こした情報も

含む)

②⾞載センサ
情報等

②⾞載センサ
情報等

④障害情報
(発生可能性)

路側機器
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ユースケース1︓路上障害情報の後続⾞への提供 機能ﾌﾞﾛｯｸ図

etc

管制（センター）

路側

⾞両
A-2) ⾞両

(コネクテッド⾞)
①障害物検出技術
②⾞載センサ情報等

通信技術

B-1) 路側機器
(エッジコンピュータ)
②⾞載センサ情報等

通信技術
③障害情報(発生可能性)

生成技術
④障害情報(発生可能性)

通信技術

C) 管制機器

④障害情報(発生可能性)
通信技術

⑥障害情報(事象判定済み)
生成機能

⑦障害情報(事象判定済み)
通信技術

B-2) 路側機器B-3) 路側機器

⑦障害情報(事象判定済み)
通信技術

A-4) ⾞両
(コネクテッド⾞)

⑦障害情報(事象判定済み)
通信技術

CCTV
設備

A-3) ⾞両
(コネクテッド⾞)

④障害情報(発生可能性)
通信技術

④障害情報(発生可能性)
通信技術

②⾞載センサ情報等
④障害情報
(発生可能性)

⑥障害情報
(事象判定済み)

④障害情報(発生可能性)

⑤CCTV設備
映像等

※仮想、仮設

⑦障害情報(事象判定済み)

④障害情報
(発生可能性)

コネクテッド⾞
(⾃動運転⾞含む)

【凡例】

︓路⾞間通信（V2I）
︓その他通信

その他各種機器等

《技術検証ポイント》
 ⾞載センサ情報+路側機器(エッジコン
ピュータ)での障害発生の検出(①,②,③)

《技術検証ポイント》
 路側機器(エッジコンピュータ)➃及
びCCTV設備等（➄）からの情報
に基づく確定情報の生成方法(⑥)

《技術検証ポイント》
 制御支援情報受信後のコネクテッド
⾞側での活⽤(②,④,⑦)

A-1) ⾞両
(コネクテッド⾞)
①障害物検出技術
②⾞載センサ情報等

通信技術

非常
電話

※仮想、仮設

※実験対象外

②⾞載センサ情報等
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路側機器
(エッジコンピュータ)

ユースケース2︓路⾯状況や⾛⾏環境に応じた最適な速度情報等の提供

⻑⼤トンネル先など、路⾯状況や⾛⾏環境の変化が想定される箇所等において、CANデータ等(ブレーキ･ワイパー等)と
路側センサ(気象観測設備･CCTV設備等)から⾛⾏環境･周辺環境を把握し、⾞両側へ最適な速度情報等を提供
① 気象観測設備やCCTV設備映像により、トンネルの先などの路⾯状況等を道路管制センターで把握
② 道路管制センターや路側センサ(気象観測設備・CCTV設備等)から、気象情報等を路側機器へ送信
③ コネクテッド⾞からCANデータ等(ブレーキ・ワイパー・ライト・ ABSの動作状況等)を路側機器へ送信
④ エッジコンピュータは、送信された各種情報を基に障害情報(発生可能性)を生成
⑤ ④で生成された障害情報(発生可能性)を、路側機器から道路管制センターや直近の後続⾞へ提供
⑥ 道路管制センターにて、①と⑤の情報から事象を判定し、障害情報(事象判定済み)を生成
⑦ 障害情報(事象判定済み)を、上流区間の路側機器を通じてコネクテッド⾞に提供

※コネクテッド⾞は⾞両制御等に活⽤

⻑⼤トンネル
部など

⑤障害情報
(発生可能性)

⑦障害制御
(事象判定済み)

路側機器
路側機器

⑤障害情報
(発生可能性)

⑤障害情報
(発生可能性)

路⾯凍結

霧

道路管制センター
※仮想、仮設

④障害情報
(発生可能性)
を生成

②気象情報等

②気象情報等 ※仮想、仮設

環境変化地点環境変化地点の上流

トン
ネ
ル
入
口

トン
ネ
ル
出
口

環境変化地点の近傍

ｻｰﾋﾞｽｲﾒｰｼﾞ図

気象観測設備
・CCTV設備
※仮想・仮設

︓コネクテッド⾞
(⾃動運転⾞含む)

【凡例】

︓路⾞間通信(V2I)
︓その他の通信

⑥障害情報
(事象判定済み)

を生成

③CANデータ等
(ブレーキ、ワイパー
等の動作状況等)
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ユースケース2︓路⾯状況や⾛⾏環境に応じた最適な速度情報等の提供

管制(センター)

路側

⾞両

A-1) ⾞両
(コネクテッド⾞)

③CANデータ等通信技術

B-1) 路側機器
(エッジコンピュータ)

③CANデータ等通信技術
④障害情報(発生可能性)

生成技術
⑤障害情報(発生可能性)

通信技術

C) 管制機器

②気象情報等通信技術
⑥障害情報(事象判定済み)

生成技術

B-2) 路側機器B-3) 路側機器

⑦障害情報(事象判定済み)
通信技術

A-3) ⾞両
(コネクテッド⾞)

⑦障害情報(事象判定済み)
通信技術

気象観測設備
・CCTV設備

A-2) ⾞両
(コネクテッド⾞)

⑤障害情報(発生可能性)
通信技術

⑤障害情報(発生可能性)
通信技術

③CANデータ等⑤障害情報
(発生可能性)

⑤障害情報
(発生可能性)

①CCTV設備映像等
※仮想、仮設⑦障害情報(事象判定済み)

⑤障害情報
(発生可能性)

《技術検証ポイント》
 路側機器(エッジコンピュータ)での
障害情報(発生可能性)の生成方
法(④)

《技術検証ポイント》
 障害情報受信後のコネクテッド⾞側
での活⽤(⑤,⑦)

《フィールド条件》
 トンネルを含む区間

②気象情報等

《技術検証ポイント》
 トンネル内などでの通信の成⽴性(⑤)

②気象情報等
※仮想、仮設

機能ﾌﾞﾛｯｸ図

※仮想、仮設

※実験対象外

《技術検証ポイント》
 路側機器(エッジコンピュータ)➄及
びCCTV設備等(①)からの情報に
基づく障害情報(事象判定済み)の
生成方法(⑥)

コネクテッド⾞
(⾃動運転⾞含む)

【凡例】

︓路⾞間通信(V2I)
︓その他通信

その他各種機器等

⑦障害情報
(事象判定済み)



ユースケース3︓⾞載ｾﾝｻ等を活⽤した維持管理情報や運⾏支援情報等の収集・提供

⾞載カメラや⾞載センサから収集する情報と⾃路線の⾼精度3次元地図データとを⽐較して、道路上の異状(区画
線のかすれ・剥離等)箇所を抽出。抽出情報は、後続⾞の⾃動⾛⾏継続可否等の判断材料とする。

① ⾞載カメラや⾞載センサで前⽅の道路状況等をセンシングし、道路異状(区画線のかすれ・剥離等)を検出
② 異常検出時には、⾞載カメラ映像や⾞載センサデータを路側機器(エッジコンピュータ)に送信
③ 路側機器(エッジコンピュータ)は、3次元地図データと⾞載カメラ・センサのデータを⽐較し、道路異状(区画線のかすれや剥離の可能性)箇所を抽出
④ 道路異状(可能性)データを道路管制センターに送信
⑤ 道路管制センターで、道路異状(可能性)データを確認し、道路異状(事象判定済み)を生成
⑥ 道路管制センターから路側機器を通じて、コネクテッド⾞に道路異状(事象判定済み)情報を提供
※コネクテッド⾞は⾃動⾛⾏の継続判断等に活⽤

道路管制センター ※仮想、仮設

⑤道路異状(事象判定済み)を生成

路側機器
(エッジコンピュータ)

③道路異状(可能性)
箇所の抽出

路側機器

②-２⾞載センサ情報（異状検出時）

①-2⾞載センサ等

①-1⾞載カメラ等

区画線のかすれ、剥離

上流区間

ｻｰﾋﾞｽｲﾒｰｼﾞ図

︓コネクテッド⾞
(⾃動運転⾞含む)

【凡例】

︓路⾞間通信(V2I)
︓その他の通信

⑥道路異状
(事象判定済み)

⑥道路異状
(事象判定済み)

②-1⾞載カメラ
映像等

（異状検出時）

5
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ユースケース3︓⾞載ｾﾝｻ等を活⽤した維持管理情報や運⾏支援情報等の収集・提供 機能ﾌﾞﾛｯｸ図

管制等
(センター)

路側

⾞両

A-1) ⾞両
(コネクテッド⾞)
①異状検出技術

②⾞載センサ情報、⾞載カメ
ラ映像等通信技術

B-1) 路側機器
(エッジコンピュータ)

②⾞載センサ情報、⾞載カメラ映像
等通信技術

③道路異状(可能性)箇所抽出技術
④道路異状(可能性)情報通信技術

C) 管制機器

④道路異状(可能性)情報通信技術
⑤道路異状(事象判定済み)生成技術
⑥⑦道路異状(事象判定済み)情報通

信技術

B-2) 路側機器

A-2) ⾞両
(コネクテッド⾞)

⑥道路異状(事象判定済み)
情報通信技術

⑥道路異状(事象判定済み)
情報通信技術

②⾞載センサ情報,
⾞載カメラ映像等

④道路異状
(可能性)
情報

⑥道路異状
(事象判定済み)

情報

※仮想、仮設

コネクテッド⾞
(⾃動運転⾞含む)

【凡例】

︓路⾞間通信(V2I)
︓その他通信

その他各種機器等

⑥道路異状
(事象判定済み)

情報

《技術検証ポイント》
 路側機器(エッジコン
ピュータ)③による道路
異状(可能性)箇所の
抽出

《技術検証ポイント》
 道路異状情報受信後のコネクテッド
⾞側での活⽤(⑥)
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ユースケース4︓コネクテッド⾞の緊急停止時における遠隔監視、操作

コネクテッド⾞が道路上で緊急停⽌等(⾃動⾛⾏機能の故障・ドライバの急病等)が発生した場合における追突事
故防⽌、早期退避(救命・救護)等を実現するため、遠隔監視システムにて状況を確認し、路肩退避や最寄りIC、
SA/PAまでの遠隔操作による低速での流出⾛⾏を実施

① 緊急停⽌等(⾃動⾛⾏機能の故障・ドライバの急病等)が発生したコネクテッド
⾞から遠隔監視ステムへ、緊急停⽌情報(⾞両ID・位置等)を送信

② 緊急停⽌したコネクテッド⾞から⾞外の映像を収集し、遠隔監視システムにて⾞
両の周辺状況を確認

③ 遠隔操作により、路肩退避を実施(制御情報を送信)し、
道路交通の安全を確保

④ 遠隔操作により、最寄りのICまたはSA/PAまでの低速での流
出⾛⾏を実施(制御情報を送信)

遠隔監視システム 道路管制センター
※仮想、仮設

①緊急停止等情報
③制御情報
(遠隔操作によ
る路肩退避)

緊急停⽌等・遠隔操作（路肩退避、退避⾛⾏）情報

(緊急停⽌等）

(路肩退避） (遠隔操作によ
る流出⾛⾏）

【順調】 【緊急停止、遠隔操作による路肩退避】 【遠隔操作による流出⾛⾏】

②映像

④制御情報
(遠隔操作によ
る流出⾛⾏)

ｻｰﾋﾞｽｲﾒｰｼﾞ図

︓コネクテッド⾞
（⾃動運転⾞含む）

【凡例】

︓(V2I以外の)
その他の通信

最寄ICまたは
SA/PAへ
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遠隔監視
システム

⾞両

B) 遠隔監視システム

①緊急停⽌等通信技術
②⾞載カメラ監視機能

③遠隔操作
(路肩退避)
④遠隔操作

(最寄りIC等への流出⾛⾏)

A) ⾞両
(コネクテッド⾞)

ユースケース4︓コネクテッド⾞の緊急停止時における遠隔監視、操作

①緊急停⽌等通信技術
②⾞載カメラ監視機能

③遠隔操作
(路肩退避)
④遠隔操作

(最寄りIC等への流出⾛⾏)

緊急停止、遠隔操作による路肩退避時

B) 遠隔監視システム

①障害通知等通信技術
②⾞載カメラ監視機能

③遠隔操作
(路肩退避)
④遠隔操作

(最寄りIC等への流出⾛⾏)

A) ⾞両
(コネクテッド⾞)

①障害通知等通信技術
②⾞載カメラ監視機能

③遠隔操作
(路肩退避)
④遠隔操作

(最寄りIC等への流出⾛⾏)

①緊急停⽌情報 ②映像

B) 遠隔監視システム

①障害通知等通信技術
②⾞載カメラ監視機能

③遠隔操作
(路肩退避)
④遠隔操作

(最寄りIC等への流出⾛⾏)

A) ⾞両
(コネクテッド⾞)

①障害通知等通信技術
②⾞載カメラ監視機能

③遠隔操作
(路肩退避)
④遠隔操作

(最寄りIC等への流出⾛⾏)

遠隔操作による流出⾛⾏時

③制御情報
(遠隔操作によ
る路肩退避)

B) 遠隔監視システム

①障害通知等通信技術
②⾞載カメラ監視機能

③遠隔操作
(路肩退避)
④遠隔操作

(最寄りIC等への流出⾛⾏)

A) ⾞両
(コネクテッド⾞)

①障害通知等通信技術
②⾞載カメラ監視機能

③遠隔操作
(路肩退避)
④遠隔操作

(最寄りIC等への流出⾛⾏)

④制御情報
(遠隔操作
による流出
⾛⾏)

道路管制センター

《技術検証ポイント》
 緊急停止時の管制-⾞両間での
一連の動作検証(①〜④)

機能ﾌﾞﾛｯｸ図

※仮想、仮設

コネクテッド⾞
(⾃動運転⾞含む)

【凡例】

︓路⾞間通信(V2I）
︓その他通信

その他各種機器等
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ユースケース5︓交通状況に応じた情報提供による高速道路ﾈｯﾄﾜｰｸの最適化

道路側で交通状況をリアルタイムに把握し、管制側で交通量の分析や最適化制御を⾏い、コネクテッド⾞に所要時
間、燃費、通⾏料⾦からルート判断できる情報を提供し、⾼速道路ネットワークの最適利⽤を促す

①-1 コネクテッド⾞の情報の収集(目的地・速度等)
①-2 ⾮コネクテッド⾞を含む全体交通状況の収集(交通量・渋滞量等)
② 交通状況のリアルタイム把握(交通量・渋滞量等)
③ 管制で交通量の分析や最適化制御
④ コネクテッド⾞向けに最適なルート情報を生成
⑤ 路側機器(エッジコンピュータ)で、コネクテッド⾞の
目的地に応じたルート情報の随時更新

⑥ 路側機器(エッジコンピュータ)で目的地に応じた情報提供処理
⑦ 目的地に応じたルート情報の送信

最適なルートの
提供で渋滞を

回避

②交通状況のリアルタイム把握
※渋滞位置・⻑さ・所要時間
※交通量(路線別の割合、コネ
クテッド⾞／⾮コネクテッド⾞
の割合） 等

路側機器
(エッジコンピュータ)

③交通量の
分析・最適
化制御

④最適ルート情報の
生成

道路管制センター
※仮想、仮設

①-1 コネクテッド⾞の
情報 (⽬的地、速度等)

⑤⽬的地別のルート情報

①-1コネクテッド⾞の
情報(⽬的地)

⑥⽬的地に応じた
情報提供処理

⑦⽬的地に応じたルート情報

交通量n台、渋滞位置・⻑さ・所要時間

路側センサ(交通量計測設備、CCTV設備等）

路側センサ(交通量計測設備、CCTV設備等）

①-2 非コネクテッド⾞を含む
全体交通状況の収集
(交通量、渋滞量等)
※仮想、仮設

ｻｰﾋﾞｽｲﾒｰｼﾞ図

※実験対象外

②交通状況のリアルタイム把握 ※仮想、仮設
③交通量の分析・最適化制御 ※実験対象外
④最適ルート情報の生成 ※仮想、仮設

※仮想、仮設 ※仮想、仮設

︓⾮コネクテッド⾞

︓コネクテッド⾞
（⾃動運転⾞含む）

【凡例】

︓路⾞間通信（V2I）
︓その他の通信
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ユースケース5︓交通状況に応じた情報提供による高速道路ﾈｯﾄﾜｰｸの最適化

管制(センター）

路側

⾞両

D) 管制機器

①交通情報通信技術
②交通状況のリアルタイム把握
③交通量の分析・最適化制御
④最適ルート情報の生成
⑤ルート情報通信技術

C-2) 路側機器
(エッジコンピュータ)

⑤目的地別のルート情報の保持
①-1目的地の通信技術

⑥目的地に応じた情報提供判断
⑦ルート情報通信技術

A-2) ⾞両
(コネクテッド⾞)

①-1目的地の通信技術
⑦ルート情報通信技術

⑤目的地別のルート情報

①-1目的
地情報

⑦目的地に応じた
ルート情報

《技術検証ポイント》
 路側機器(エッジコ
ンピュータ)での個
⾞のリクエストに応
じた情報提供︓双
方向通信(①-1,⑥,
⑦)

A-1) ⾞両
(コネクテッド⾞)

①-1目的地、速度等
通信技術

路側センサ
(交通量計測設備、CCTV設備映像等）

①-2⾮コネクテッド⾞を含む
全体交通状況通信技術
(交通量、渋滞量等)

C-1) 路側機器

①-1目的地、速度等
通信技術

①-1コネクテッド⾞の情報
(目的地・速度等)

①-2⼀般⾞を含む全体交通状況
※仮想、仮設

機能ﾌﾞﾛｯｸ図

※②④仮想、仮設
③実験対象外

※実験対象外

コネクテッド⾞
(⾃動運転⾞含む)

【凡例】

︓路⾞間通信(V2I）
︓その他通信

その他各種機器等
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ユースケース6︓交通状況に応じた⾞群制御情報の提供による交通容量の最⼤活⽤

交通状況(渋滞発生の兆し等)を解析・検出し、コネクテッド⾞等への⾞線制御、最適速度・⾞間距離の情報を提
供することで、交通容量を最⼤限に活⽤

①-1 路側機器で⾞両から速度履歴や⾞間距離等の情報(詳細な移動・運⾏履歴)を収集
①-2 交通量計測設備やCCTV設備等の路側センサから交通量、⾞線利⽤率等の情報を収集
② 交通状況を解析し、速度低下、⾞線利⽤の偏りから渋滞発生の兆し等を検出
③ ⾞線利⽤の適正化、交通流の整流化のための最適交通状況(⾞線利⽤率・平均速度・平均⾞間時間等)を路側機器(エッジコンピュータ)へ送信
④ 路側機器により、個⾞の⾛⾏⾞線等に応じて、最適交通状況を満たす情報提供内容を作成
⑤ 個⾞の⾛⾏⾞線等に応じて、⾞両毎に⾞群制御⽀援情報(推奨⾞線・速度・⾞間時間等)を送信
⑥ ⾞群制御情報に基づき⾞両側で⾃動で⾞線変更や速度・⾞間距離の設定を変更

道路管制センター
※仮想、仮設

路側センサ(交通量計測設備、CCTV設備等）※実験対象外

路側機器

速度低下、⾞線利⽤の偏りの発生

①-1速度、⾞間距離等
(詳細な移動、運⾏履歴)

①-1速度、⾞間距離等

①-2交通量、⾞線利⽤率等
※仮想、仮設

②交通状況の解析
※実験対象外

路側機器

③最適交通状況
(⾞線利⽤率、平均速度、平均⾞間時間等)

※仮想、仮設
④⾛⾏⾞線等に応じた
提供内容の抽出･処理

ｻｰﾋﾞｽｲﾒｰｼﾞ図

⑥速度・⾞間距離の
設定変更

※コネクテッド⾞側で制御

⑥⾃動で⾞線変更
※コネクテッド⾞側で制御

⑤⾞群制御支援情報
(推奨⾞線、速度、⾞間時間等)

︓⾮コネクテッド⾞

︓コネクテッド⾞
(⾃動運転⾞含む）

【凡例】

︓路⾞間通信(V2I)
︓その他情報
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ユースケース6︓交通状況に応じた⾞群制御情報の提供による交通容量の最⼤活⽤

管制(センター）

路側

⾞両

D) 管制機器

①速度･交通量等通信技術
②交通状況の解析
※実験対象外

③⾞線利⽤の適正化、交通
流の整流化のための最適交

通状況、通信技術
※仮想、仮設

C-2) 路側機器
(エッジコンピュータ)
④⾛⾏⾞線に応じた

提供情報生成･処理機能
⑤⾞群制御⽀援情報
(推奨⾞線、速度、
⾞間時間等）

A-2) ⾞両
(コネクテッド⾞)

⑥-1速度・⾞間距離の設定
変更

A-1) ⾞両
(コネクテッド⾞)

①-1速度、⾞間距離等
(詳細な移動、運⾏履歴）

通信技術

路側センサ
(交通量計測設備、CCTV設備等)

①-2交通量、
⾞線利⽤率等の通信技術

C-1) 路側機器

①-1速度、⾞間距離等
通信技術

①-1速度、⾞間距離等
(詳細な移動・運⾏履歴）

①-1速度、⾞間距離等
①-2交通量、⾞線利⽤率等

※仮想、仮設

⑤⾞群制御⽀援情報
(推奨⾞線・速度・⾞間時間等)

③交通状況に応じた最適交通状況
(⾞線利⽤率・平均速度・平均⾞間時間等)

※仮想、仮設

A-3) ⾞両
(コネクテッド⾞)

⑥-2⾃動で⾞線変更

《技術検証ポイント》
 速度、⾞間距離等の情報収集
(①)

《技術検証ポイント》
 交通状況に応じた⾞群制御情報(⾞線制御、
最適速度・⾞間距離)の活⽤(④〜⑥)

機能ﾌﾞﾛｯｸ図

※仮想、仮設

※実験対象外

コネクテッド⾞
(⾃動運転⾞含む)

【凡例】

︓路⾞間通信(V2I）
︓その他通信

その他各種機器等
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ユースケース7︓⽬的地別の追随⾛⾏支援

⾞両から収集する目的地情報をもとに、付近を⾛⾏する同⼀目的地の追随⾛⾏のマッチングや追随制御情報を
提供

① ⾞両から目的地情報、追随⾛⾏状態(追随台数・⾞⻑・⾞間等)を収集
② 追随⾛⾏のマネジメント(目的地から追随台数及び追随⾞列⻑をコントロール)
③ 追随⾛⾏のマネジメント情報の送信
④ 路側機器(エッジコンピュータ)により目的地(⽅⾯)別の追随⾛⾏をマッチング
⑤ ⾞両毎に追随制御⽀援情報(⾃⾞近傍の同⼀目的地、同⼀⽅向の追随⾞両の存在等)を送信
⑥ ⾞両側で⾃動で⾞線変更や速度・⾞間距離の設定を変更し、追随⾛⾏に参加
※ 追随⾛⾏からの離脱がある場合の後続⾞両の追随⾛⾏の継続はV2Vで実現

路側機器
(エッジコンピュータ)

⑤追随制御支援情報

目的地︓●●⽅⾯

①⽬的地
情報

①⽬的地情報、
追随⾛⾏状態

(追随台数、⾞⻑、⾞間等)

④追随⾛⾏のマッチング

単独⾛⾏中

目的地︓▲▲⽅⾯

道路管制センター
※仮想、仮設 ②追随⾛⾏のマネジメント

(⽬的地から、追随台数、追随⾞列⻑をコントロール）
※一般⾞の⾞線変更等を妨げないマネジメントが必要

③追随⾛⾏の
マネジメント情報

路側機器
(エッジコンピュータ)

①⽬的地情報、
追随⾛⾏状態

①⽬的地情報、
追随⾛⾏状態

(追随台数、⾞⻑、⾞間)

ｻｰﾋﾞｽｲﾒｰｼﾞ図

︓⾮コネクテッド⾞

コネクテッド⾞
(⾃動運転⾞含む)

【凡例】

︓路⾞間通信(V2I)
︓その他の通信

追随⾛⾏からの離脱
がある場合の後続⾞
両の追随⾛⾏の継続

(V2V） 離脱⾞両

⑥追随⾛⾏への参加
(V2V)
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ユースケース7︓⽬的地別の追随⾛⾏支援

路側

⾞両

A-1) ⾞両
(コネクテッド⾞)
①目的地情報

(追随⾛⾏状態)通信技術

B) 路側機器
(エッジコンピュータ)

①目的地情報通信技術
④追随⾛⾏のマッチング
⑤追随制御⽀援情報

通信技術

①目的地情報、
追随⾛⾏状態(追随台数・⾞⻑・⾞間等）

A-2) ⾞両※

(コネクテッド⾞)
①目的地情報通信技術
⑤追随制御⽀援情報

通信技術
⑥追随⾛⾏への参加

⑤追随制御⽀援情報

①目的地情報

《技術検証ポイント》
 個⾞のリクエストに応じた処理︓双
方向通信(①＋④＋⑤)

《技術検証ポイント》
 路側機器(エッジコンピュータ)
でのマッチング処理(④)

⑥追随⾛⾏への参加
(V2V)

※単独⾛⾏中

管制(センター)

C) 管制機器

①目的地情報
(追随⾛⾏状態)通信技術
②追随⾛⾏のマネジメント
(目的地から、追随台数、
追随⾞両⻑をコントロール)

③追随⾛⾏の
マネジメント情報

《技術検証ポイント》
 追随⾛⾏のマネジメント(②)
※周辺⾞両の⾞線変更等を妨げ
ないマネジメントが必要

①目的地情報、
追随⾛⾏状態(追随台数、⾞⻑、⾞間等）

機能ﾌﾞﾛｯｸ図

※仮想、仮設

コネクテッド⾞
(⾃動運転⾞含む)

【凡例】

︓路⾞間通信(V2I)
︓その他通信

その他各種機器等


