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• 佐思产研的《 2015-2016年全球ADAS和自动驾驶产业链研究报告》，内容超

（第 册）软件，芯片和电子系统架构

佐 产 年 自动驾驶产 究报告 内容

过500页，包括“软件、芯片和电子系统架构”，“视觉ADAS产业研究”，“

汽车雷达产业研究”，“主机厂系统/方案企业研究”共四册 。

该报告 于 月初发布 主要面向投资机构 主机厂和 发布 产业链上• 该报告已于4月初发布，主要面向投资机构、主机厂和Tier1发布，产业链上下

游等用户，我们保持每半年更新一次 ，将成为将成为 ADAS和自动驾驶从业者

的重要参考资料之一。
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