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Can you segment each objects within image frames eaptureg by vehicld&?



	二、核心技术
	        MVB列车网络
	        MVB（列车多功能总线）完全中国自主化技术专家，完全自主知识产权，IC芯片技术，解决
	        列车虚拟连挂跟随算法
	路径跟随算法融合了感知相对定位信息和里程计信息，从而获得高精度相对位姿，基于滑动时间窗内的相对定位信
	三、行业领先性
	    2015--获中国智能车未来挑战赛亚军；
	    2016--获中国智能车未来挑战赛冠军；
	   2017--获中国智能车未来挑战赛冠军，世界智能驾驶大赛领先奖；
	   2018--获世界智能驾驶大赛领军奖，I-vista城市场景挑战赛第一名，中国智能车未来挑战赛
	   2019--获世界智能驾驶大赛总分第一名。I-vista第一名。
	   2019--获世界智能驾驶挑战赛虚拟组领军奖。

