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 2 点境界値問題に代表される非線形最適化 

問題は非常に難しい問題の 1 つである．ここ 

では，車の縦列駐車の自動運転制御について， 

2 輪車両モデルを用いて，ＫＭＡＰ最適化法 

により簡単に解けることを紹介する． 
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  解析ソフトウェアＫＭＡＰのご利用につきましては，下記にご連絡ください． 

  ＫＭＡＰ研究会：(E-mail)qyq00437@nifty.com 
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図 1 2 輪車両モデル 
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図 2 縦列駐車の結果例(1) 図 3 縦列駐車の結果例(2) 
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