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人工智能与自动驾驶

〉 当前人工智能的主要细分技术，包括机器视
觉，深度学习，强化学习，传感器技术等均
在自动驾驶领域发挥着重要的作用。

〉 自动驾驶行业发展的瓶颈主要在于这些人工
智能底层技术上能否实现突破。



北京大学地球与空间科学学院/陈斌/2018

自动驾驶现状

〉 海内外各大企业争相加大人工智能在汽车领
域应用的研发投入。尤其是非传统的汽车厂
商，包括各大IT和互联网公司如Google，
Tesla，中国的蔚来汽车等。
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自动驾驶的SAE分类标准

〉 Level 0 人工驾驶

〉 Level 1 辅助驾驶

〉 Level 2 半自动自动驾驶

〉 Level 3 高度自动驾驶

〉 Level 4 超高度自动驾驶

〉 Level 5 全自动驾驶

〉 就目前来说，还在进行L3、L4级的研发
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模块组成

〉 环境感知模块、驾驶行为决策模块、运动控
制模块。

〉 自动驾驶中最重要、最具挑战的模块就是行
为决策模块。
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决策模型

〉 无人驾驶中的行为决策需要根据实时路网信
息、交通环境信息和自身驾驶状态信息，产
生的安全快速的自动驾驶决策。

〉 深度学习可以用来做环境的感知，而强化学
习可以用来做控制行为的决策模型，这样就
可以构成一个完整的自动驾驶系统。
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障碍物识别

〉 这个问题的解决方案是传感器融合算法，利
用多个传感器所获取的关于环境全面的信息。

〉 通过人工智能的融合算法来实现障碍物识别
与跟踪和躲避。
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交通标志识别

〉 无人车也是要懂得交通规则的，所以识别交
通标志并根据标志的指示执行不同指令也非
常重要。

〉 这也是个计算机视觉问题，可以用深度学习
（卷积神经网络）的方法来完成。
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车道识别

〉 车道识别也是计算机视觉问题，高级的道路
线检测需要计算相机校准矩阵和失真系数，
对原始图像的失真进行校正。

〉 这个过程也要使用神经网络的图像处理方法。
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典型方案

〉 Comma.ai提出的端到端方法：以摄像头的
原始图像作为输入，利用Autoencoder编
码，然后用一个循环神经网络（RNN）来
从人类驾驶数据中进行转换学习，来拟合逼
近最优驾驶策略。
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未来趋势

〉 就自动驾驶来说，诸如车载深度学习芯片开
发、传感器的融合/替代方案、高精度地图
的制作、决策与控制系统的研发、安全保障
技术等会是未来的研究热点。
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未来趋势

〉 相信在可预见的将来，无人驾驶会把人类从
低效、重复的驾驶中解放出来。
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