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	スライド番号 1
	BIPROGYの出資により、新会社V-Drive Technologiesを設立、 �22年9月よりDIVP®製品とサービスのワンストップ提供を開始
	スライド番号 3
	スライド番号 4
	昨年度より、臨海部実証実験STEP1【シミュレーション体験】とSTEP2【実践版】を実施。現在そのフォローアップとしてユーザでの試行利用を開始. 22年11月現在、17サイトでプロトタイプ評価中.
	補足資料：DIVP（SimuLINK版）評価、試行の状況
	評価を通じて、OEM、サプライヤ等のシミュレーションに対する要件を把握中.�また 一部の評価では、DIVP®シミュレーション出力は実機のデータと比しても遜色がないことも確認.
	自動運転の安全性評価には、リアルなセンサ出力に基づく運転制御の検証と、それを様々な環境で実環境と同様に評価できるシミュレーションが必要. 各社とも、その活用に向け期待感は大きい.

