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1.は じめに

近年、日本の自動車保有台数は増加し、高

速道路の交通量も増大している。それに伴い、

環境問題、交通渋滞、交通事故 などが深刻化 し

ている。特に、高速道路における追い越し行為

は、 ドライバーの判断や運転技術が影響するた
め、事故発生の大きな要因となっている。

国土交通省のデータによると、高速道路での

事故の多くは人的要因 (誤操作、疲労運転、飲

酒運転など)に よるものである。近年の自動運

転技術の進展により、安全かつ効率的な交通の

実現が期待されているが、高速道路における追

い越 し行動には多くの技術的課題が残されてい

る。本研究では、自動運転車が安全かつ合理的

に追い越しを実施するためのポリシーを設計し、

意思決定モデルを提案することを目的とする。

2.研究内容

本研究では、高速道路上の自動運転車の追

い越 し行動を最適化するためのポリシーフレー

ムワークを構築し、有限状態機 (FSM)に基づ

く意思決定モデルを開発する。

2.1追い越しのポリシーフレームワーク

高速道路における追い越し行動を、以下の 4

つの段階に分けて分析する :

情報収集 :LiDAR、 カメラ、ミリ波レーダー

を用いて周囲の車両位置・速度を検知する。(図

2… 1)
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図 2‐ 1自動運転アーキテクチャ

判断 :s―t軌跡図を用いた可行性分析により、

安全な追い越 し条件を評価する。 (図 2¨ 3)

図 2‐2 車線変更のs‐ t図

車線変更 :五次多項式を用いた車線変更軌跡

を計画 し、スムーズな移動を実現する。(図 2… 3)
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図2-3 五次多項式軌跡

2.2有限状態機 (FSM)を用いた追い越 し行動
のモデリング

段PulA●口豫変更の対
'11段llltB:車 旅変更

段1に :迪い旭し
段階D:合流する

図2‐ 4.追い越しの分析モデル

追い越し行動をFSMに基づいてモデル化し、
以下の 4つの状態を定義する :

車線変更の準備 :周囲の安全を確認と追い越

しの必要性評価。

車線変更 :追い越し可能と判断された場合、

隣接車線へ移動。       
′

追い越し :追い越し車線で速度を調整し、前

方車両を超える。

車線復帰 :適切なタイミングで元の車線に戻

る。

2.3シ ミュレーションと評価

FSMモ デルの有効性を検証するため、3つの
シナリオでシミュレーションを実施 :

静止障害物の回避 :前方障害物を検出し、追

い越し行動を実行。

低速車両の追い越 し :目標速度より遅い車両

を認識し、安全に追い越し。

並走車両の追い越しと車線復帰 :後続車との
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車間距離を維持しながら元の車線に復帰。

FSMモデルに基づく追い越 しポリシーは、
各シナリオにおいて適切な運転行動を実現。

3.結論と今後の課題

本研究では、FSMを用いた意思決定モデル
を構築し、高速道路上での自動運転車の追い越

し行動を最適化した。

シミュレーションにより、提案モデルの有効

性を確認した。

FSMは離散的な意思決定に基づくため、運
転行動の不連続性が課題となる。まだ強化学習

やデイープラーニングを組み合わせ、より柔軟

な意思決定モデルを構築。シミュレーション結

果を実際の道路環境で検証し、実用化に向けた

最適化を行う。
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