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Algoritma Perencanaan Lajur mampu memberikan titik-titik Lajur yang sesuai dengan kondisi Interaksi lalu lintas
Dengan penjejakan Lajur menggunakan Algoritma pengambil keputusan, kendaraan otonom berhasil menghindari tabrakan saat berinteraksi dengan
kendaraan lain yang kooperatif/egoistik
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