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《概要》
安全・安心な自動運転を実現するためには、道路形状や走行状況の変動に応じて生成される目標軌道に精度良
く追従できる制御入力（車両の速度とハンドル舵角）をリアルタイムかつ高精度に求める必要があります
本展示では走行中にそのような制御入力を求めるための車両走行モデルを適応的に同定する方法を紹介します

熟練ドライバのような『先読みする上手い運転』を実現！
初めて走行する道路でも事前学習することなく自動運転が可能
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