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序!言

自动驾驶技术作为未来汽车发展的重要前沿方向!涵盖了自动控制"计算机科学"通信技术"人工智能和

车辆工程等技术领域!可以有效减少因驾驶员疲劳和失误而造成的交通事故!同时在缓解交通拥堵"提高交

通效率"降低能耗等方面拥有巨大潜能# 因此!自动驾驶技术与应用成为各国的研发热点# !""# 年至 !"!"

年!国家自然科学基金委连续举办了十二届$中国智能车未来挑战赛%!该比赛是我国创办最早"持续时间最

长的自动驾驶赛事!积极评估和推进智能交通"车联网和无人驾驶领域的技术发展水平# !"!" 年 ! 月!国家

发改委"中央网信办"科技部和工信部等十一部门联合印发&智能汽车创新发展战略'!明确指出加快推进智

能汽车创新发展#

自动驾驶是一门集环境感知"智能决策"路径规划和车辆控制等众多技术的交叉学科!随着人工智能技

术的快速发展!有望推动自动驾驶技术及应用落地的快速变革# 目前!自动驾驶围绕货运"物流"矿山"港口

和园区等场景的商业应用已取得显著进展!然而!要实现自动化驾驶汽车在公开道路上的大规模应用落地!

仍需解决自动驾驶技术中的单车智能缺陷"车路协同的多智能体技术应用困局"$% 级(高度自动化)和$& 级

(完全自动化)的技术瓶颈等问题#

&中国图象图形学报'策划出版的$自动驾驶技术与应用%专刊!邀请业内专家共同组织!收录国内学者

在自动驾驶技术与应用领域具有创新性和突破性的研究成果# 本期专刊征文得到了所选专题相关研究领域

专家和学者的热烈响应!为本专刊提供了丰富的优质稿源!集中反映了研究团队的交叉性"研究主题的广泛

性和研究成果的前沿性# 本期收录的稿件包括*依据长期科研经验撰写的领域综述+针对最新研究和未来发

展撰写的前沿进展!追根溯源"洞察未来+以及来自不同细分邻域的最新探索!提供多元化的科研成果#

我们期待广大读者和科技人员通过本期$自动驾驶技术与应用%专刊!能够更深入"更全面地了解该领

域的最新技术和应用!有更多学者参与相关研究!产生具有国际影响力的优秀成果!为领域发展做出新的贡

献#

专刊主编'

'

中国科学院自动化研究所'研究员'

中国科学院计算技术研究所'研究员'



编者按

为了促进我国自动驾驶领域的发展!及时反映学术界和产业界在自动驾驶技术与应用领域的最新研究

进展!&中国图象图形学报'邀请长期深耕该领域的知名学者"一线科研人员和青年学者!围绕自动驾驶控

制"高精地图"场景感知"平行驾驶等方面的技术创新和落地应用展开研究!并形成该专刊# 经过严格的评审

和修订!$自动驾驶技术与应用%专刊共收录学术论文 !" 篇!包括 & 篇$综述%"! 篇$平行驾驶%论文"( 篇$目

标检测与跟踪%论文"% 篇$自动驾驶场景感知与仿真%论文和 ! 篇$高精地图构建与 )$*+%论文#

$综述%栏目中!&面向智能驾驶测试的仿真场景构建技术综述'系统阐述了国内外面向智能驾驶测试的

仿真场景构建技术的研究现状!并对该领域进行了前瞻性探索+&自动驾驶软件测试技术研究综述'讨论了

面向自动驾驶系统的仿真测试"实景测试以及面向组件的测试技术!总结分析了面临的挑战并展望未来研究

方向+&强化学习的自动驾驶控制技术研究进展'重点阐述了强化学习在自动驾驶控制领域的研究现状"困

难和挑战+&自动驾驶地图的数据标准比较研究'介绍了国内外主流的自动驾驶地图数据标准!并总结出数

据标准编制时建议遵循的原则+&视觉感知的端到端自动驾驶运动规划综述'详细介绍了该领域的代表性方

法及优缺点!列举了相关数据集和仿真平台!并展望了发展趋势#

$平行驾驶%栏目中!&面向智能驾驶的平行视觉感知*基本概念"框架与应用'和&平行视觉的基本框架

与关键算法'针对复杂条件下智能驾驶视觉感知问题!将平行智能原创性地引入智能车感知领域!提出了平

行视觉感知方法和技术#

$目标检测与跟踪%栏目中!&自动驾驶场景的尺度感知实时行人检测'设计的尺度注意力并行检测算法

在 !"!" 年中国智能汽车大赛的安全避障环节取得优秀成绩+&实时视觉目标跟踪与视频对象分割多任务框

架'所提出的框架对多尺度目标的分割能力更强"鲁棒性更好+&提升预测框定位稳定性的视频目标检测'从

非极大值抑制和前后帧信息关联两个角度设计相关策略+&道路结构特征下的车道线智能检测'结合了视觉

信息与空间分布关系!以提高复杂环境下的车道线检测能力+&适用全速域大曲率路径的自动驾驶跟踪算

法'可以实现全速域"大曲率的路径稳定跟踪+&伪 ,-卷积神经网络与注意力机制结合的疲劳驾驶检测'和

&基于眼部自商图,梯度图共生矩阵的疲劳驾驶检测'分别基于面部和眼部图像!进行驾驶员疲劳检测#

$自动驾驶场景感知与仿真%栏目中!&结合局部平面参数预测的无监督单目图像深度估计'旨在解决无

监督单目深度估计易陷入局部极小值的问题+&深度纯追随的拟人化无人驾驶转向控制模型'使得无人驾驶

汽车的转向行为更贴近人类驾驶行为+&./012034/1/ 5*6*边界信息引导的深度图像修复'以图像边界信息

为修复的约束条件进行特征提取+&引入概率分布的深度神经网络贪婪剪枝'旨在解决深度神经网络剪枝的

不确定性问题#

$高精地图构建与 )$*+%栏目中!&开放道路中匹配高精度地图的在线相机外参标定'提出相机地图匹

配的外参自校正方法+&利用边缘计算的多车协同激光雷达 )$*+'基于博弈论求解任务调度问题!提出基于

边缘计算的协同激光雷达 )$*+方法#
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