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［より安全で快適な自動運転技術を目指して］

車両運動制御，HMI，センシング
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車両運動機能における
• 人間・機械系の考慮
• AI等の先端技術の活用

自動運転の信頼性を向上

学術的な貢献
自動・自律制御の性能
（精度・応答性）を向上

安全・安心に移動できる
豊かな社会へ

カメラや生体センサによる
環境・ドライバモニタリング


