
https://crossmark.crossref.org/dialog/?doi=10.7467/KSAE.2025.33.10.809&domain=http://journal.ksae.org/&uri_scheme=http:&cm_version=v1.5





















	다중 망각 인자와 외적 제약 조건을 이용하는 자율 주행 모빌리티의 순환 최소 자승법 기반 적응형 휠 토크 제어 알고리즘 개발
	Abstract
	1. 서론
	2. 순환 최소 자승법 기반 적응형 휠 토크 제어
	3. 성능평가
	4. 결론
	References


