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トラックの隊列走行について

実現に向けた課題対応
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トラックの隊列走行について

有人

無人

無人

①先頭車両にはドライ
バーが乗車し、有人
でトラックを運転。

②先頭車両と後続車両
を電子的に連結する
ことで隊列を形成。 ③後続車両は自動走行システムを

使って無人走行。

④３台目以降の後続車両も電子
的な連結と自動走行システムを
使って無人走行。

大型２５トンカーゴ型トラック

車両イメージ

（日野自動車提供）

●２０２０年度に高速道路での後続無人隊列走行を実現するため、車両の技術開発を自動車メー

カー等に促すとともに、貨物運送事業者の意向・ニーズを把握し、事業として成立・継続するために

必要な要件・枠組みについて、自動車メーカー、貨物運送事業者等と連携しながら検討を進める。
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将来の実現イメージ



2016年度 2017年度 2018年度 2019年度 2020年度 2021年度 2022年度
以降

隊列走行実現に向けた主なスケジュールと課題対応

トラックの隊列走行技術の確立 後続無人隊列システムの実証

後続有人実証実験
（協調型車間距離維持支援シ
ステム（CACC）、社会受容性）

後続無人隊列システムの実証実験
（後続有人状態で実証開始）

実現
したい
こと

走行
実証

制度
整備

インフラ
整備

車間距離に関連した事項の
検討

後続無人隊列システムを可能とする技術
開発
・ブレーキ、電子牽引 等

後続無人隊列システムの
テストコース実証

実環境下で
の課題洗い
出しと改善

車両
開発

量産に向
けた車両
設計

量産化に向けた製造 ラインの構築・量産化

新東名で、実証実験が
可能な場所の検討等

走行場所、方法の確
認と走行計画整備

隊列で走行する車両に係る電子牽引の要件の検
討（車両基準、運転に必要な免許、走行車線等）隊列走行の検討に際して

必要となる実証項目の特
定

３台以上の連結を念頭に２５ｍ超え隊列走行のた
めの要件の検討

（経産省・国交省連携事業）

高速道路の走行距離、
走行可能範囲の拡大

新東名で、実証実験が
可能な場所の検討等
【再掲】

高
速
道
路
（東
京
～
大
阪
間
）で
の
後
続
無
人
隊
列
走
行
の
事
業
化

10
月

10
月

10
月

１
月１

月

10
月

10
月

10
月

走行距離、走行可能範囲
の拡大

10
月

隊列走行に用いる技術や実証実験の成果、運用ルール等に応じて、
インフラ面等の事業環境の検討
※国土交通省自動運転戦略本部（H28.12設置）のワーキンググループ
において、ダブル連結トラックの実験（H28.11～H30）の状況も踏まえ
必要な協力等について検討

必要に応じて、インフラ 面等の事業環境の整備

高
速
道
路
（新
東
名
）で
の
後
続
無
人
隊
列
走
行
の
実
現

10
月

関係省庁は、民間と連携して、民間の具体的な開発状況、ビジネスモデル（事業計画含む）に応じて、以下の工程表に沿って施策を推進する。その際は、官民で情報共有を進め、必要に応じて、関係省庁はアドバイ
スや制度・インフラ面の検討を行う。また、関係省庁は、２０１７年度の実証実現のために必要であって、事業者から提示が必要な技術や事業モデルの論点については、２０１７年１月中に整理し、民間に対して伝達。

官民連携
コンサルテーション

内閣官房ＩＴ総合戦略室・内閣府政策統括官（科学技術・イノベーション担当）
内閣府地方創生推進事務局・警察庁・経済産業省・国土交通省

（経産省・国交省連携事業）
（経産省・国交省
連携事業） （民間） （民間）

（経産省・国交省）

（経産省・国交省
連携事業） （経産省・国交省連携事業） （経産省・国交省連携事業） （民間）

（警察庁）

（国交省・警察庁）（民間）

（国交省・警察庁）

（国交省・警察庁）

（経産省・国交省） （国交省） 3
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日
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●民間と連携して、民間の具体的な開発状況、ビジネスモデル（事業計画含む）に応じて検討する。

白線認識カメラ

トラックの隊列走行 実現に向けた課題対応

課 題  様々な悪天候等でも安全が確保できるように通信を維持する技術の確立

 通信速度を確保することにより、車両の挙動を安全に保つ技術の確立

 故障等の際に安全に停止する等の措置を講じる技術の確立 など

車間距離センサ＜ミリ波レーダ＞
先行車両と非牽引車両の車間を一定に保つために使用

車車間通信
自動的に車間距離を一定に保つとともに、後方側方の画像や情報を
ドライバーへ伝達、ドライバーが周辺監視する

先行車両トラッキングセンサ
白線の無い地点等での先行車の追従に使用

車車間通信の制御システム
先行車両のドライバーが後続車両を「牽引」する

CACC ※により、 車両の前方に搭載したレーダ及び車車間通信によって先行車両の加減速情報

を共有することで、より精密な車間距離制御を行う（前後方向の制御のみ）。

出典：日本自動車連盟
http://www.jaf.or.jp/
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※CACC（Cooperative Adaptive Cruise Control)：協調型車間距離維持支援システム

（例） 車両の開発状況
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