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摘 要 近年来，环境污染、交通安全及拥堵等严峻的问题困扰着整个世界。智能汽车的出现是为了建立一种新的交 

通范例，以便在很大程度上降低驾驶人员的劳动强度，避免汽车碰撞和减轻交通拥堵等。因而，发展新一代的智能汽 

车就成为了世界主要国家的发展战略目标。提出智能汽车的新定义：以自身装备动力驱动的智能信息系统管控的车 

辆。它具有 5大基本功能特征，即车车交互、车人交互、车路交互、车网交互和绿 色节能。车、人、路 、网4个交互规定 

了智能汽车和周边环境之间的协作关系，而绿色节能则关注于清洁节约的能源管理 系统。同时，讨论分析了支撑智能 

汽车发展所需要的新理论和新技术。最后 ，介绍了在缩微环境下进行的智能车研究和实践，并对未来智能汽车产业的 

发展方向做 出展望。 
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Abstract Nowadays，the pollution of the environment，traffic safety and congestion are truly severe problems affecting 

the entire world．The intelligent vehicle(IV)is an attempt to move towards a new traffic paradigm，where drive becomes 

enjoyable experience，and cars don’t crash anymore，and traffic congestion is drastically reduced．Therefore,the develop— 

ment of intelligent vehicle in new generation becomes one of the most important strategic objectives in main developed 

countries．In this paper，intelligent vehicle was creatively defined as a car with power-driven and intelligent contro1．Five 

basic functiona1 features should be realized in intelligent vehicle，which consists of the vehicle-to-vehicle(V2V)interac— 

tion，vehicle-to-peopte(V2P)interaction，vehicle-to-road(V2R)interaction，vehiele-to-network(V2N)interaction and 

energy—saving．These four interactions prescribe a cooperative system between the intelligent vehicles and surroundings， 

while the energy-saving focuses on the clean and economical energy management system．Meanwhile，the novel theories 

and technologies for the development of intelligent vehicle were discussed in this paper．Finally，the autonomous driving 

simulation experiment was performed by miniature intelligent vehicles，and the future of intelligent vehicle industry was 

prospected． 

Keywords Intelligent vehicle，Intelligent transportation system(ITS)，Interaction，Artificial intelligence，Cognitive com- 

puting 

1 引言 

1886年，德国工程师卡尔 ·本茨在曼海姆制造出一辆装 

有 0．89马力汽油机的三轮车，从而拉开了现代汽车史的帷 

幕。在此后的一百多年间，汽车无论在车身造型还是动力设 

备等方面，都有了翻天覆地的变化。从汽车工业的发展历程 

来看，一百多年的时间里曾发生过 3次巨大 的变革Ⅲ。第一 

次变革是美国福特汽车公司推出 T型车，发明了汽车装配流 

水线，使世界汽车工业的重心从欧洲转向美国。第二次变革 

是欧洲通过多品种的生产方式，打破了美国汽车公司在世界 

车坛上的长期垄断地位，使世界汽车工业的重心从美国又转 

回欧洲。第三次变革是 日本通过完善生产管理体制，形成精 

细的生产方式，全力发展物美价廉的经济型轿车，日本成了继 

美国、欧洲之后世界第三个汽车工业发展中心。当前，世界汽 
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车工业的总体发展模式可以分为纯进 口消费型发展模式 (大 

部分中小国家)、产业依附型发展模式(Jm拿大、巴西、墨西哥 

等)和产业主导型发展模式(美国、日本、德国、法国等)。国外 

汽车产业的发展经验对我国也有若干启示。我国应当在政府 

的扶持下，坚持走自主发展的道路，创立民族汽车品牌，主动 

融人全球化。可以预见，在不远的未来，中国将对世界汽车工 

业的发展起到重要作用[2]。 

1．1 汽车电子发展的技术线路图 

从汽车工业发展的技术路线来看，汽车电子在汽车技术 

的革新中占有举足轻重的作用，几乎每次汽车技术的重大突 

破都和电子技术的发展紧密相关。 

世界上最早的汽车电子技术是从 20世纪 50年代开始发 

展的。1957年真空管式燃油喷射装置由美国克莱斯勒公司 

率先采用，这就是初级阶段的电控燃油喷射系统。60年代， 

各种汽车电子技术开始逐渐用于设计制造新的汽车装置。比 

如交流发电机、晶体管式点火器、车速 自控装置、二轮制动防 

滑控制、自动调谐式收音机、电子发光仪表板、车门自动上锁 

和灯光控制系统等。7O年代，汽车电子技术迅速发展，出现 

了集成电路调节器、四轮制动防滑控制、空气调节器、显示监 

控系统、发动机电子控制系统、高性能点火器、安全气囊、车速 

感应式动力转向等辅助设备。80年代 ，汽车电子技术的发展 

势头更为迅猛。这期间完善了发动机电子控制系统，增加了 

发动机变速箱综合控制、气缸可变控制、怠速控制、燃料稀薄 

燃烧系统等功能。同时，四轮防抱死系统、车身悬挂 自动控 

制、导航系统 ，乘员侧安全气囊、防盗系统等新型技术应用也 

开始崭露头角。从 9O年代开始，汽车电子技术一直向智能 

化、微型化和集控化方向发展。比如用微处理器同时综合控 

制发动机、变速器、牵引力、稳定性等l3]。进人 21世纪以来 ， 

汽车技术的发展开始扩大到多学科交叉的局面，由电子、通 

信、控制、信息以及材料等学科协同促进更加智能、安全和清 

洁的新型汽车技术。新技术不仅仅局限于对汽车本身的控 

制，而是扩大到包含车一人一环境的大系统。所以，传统汽车技 

术可以说是“以车为本”，重点在于汽车本身性能的改善。而 

新型汽车技术则是体现了“以人为本”，重点在于为驾驶员和 

乘客提供更安全、舒适和顺畅的交通体验，把汽车技术全面推 

向智能化 J。 

1．2 汽车工业发展的困难和技术挑战 

纵观多年来汽车工业的飞速发展，其虽然取得了巨大的 

成就，但也带来 _『一系列的困难。近年来，环境污染、交通安 

全及拥堵等等问题越来越制约着汽车工业的进一步发展。比 

如，汽车尾气的大量排放是导致环境恶化、臭氧层变薄的主要 

原因之一；对石油能源的过度依赖导致油价的不断上涨。更 

为严重的是，随着汽车数量越来越多，速度越来越快，各类交 

通安全事故逐年攀升。据公安部交通管理局通报，2011年上 

半年，全国共发生道路交通事故 1840998起，同比增加 18502 

起，上升 1 。其中，涉及人员伤亡的道路交通事故 91811 

起，造成 25864人死亡、106370人受伤，直接财产损失 4．4亿 

元 。 

然而，要解决这些困难则面对着非常严峻的技术挑战。 

概括地说，可以分为以下几个主要方面_6_8_： 

(1)汽车主动安全技术(如自动避撞系统)由于成本、性能 
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和稳定性等方面的原因还没有普及，仅仅依靠加强车身结构， 

装备安全带、安全气囊等被动安全技术无法提供更可靠的生 

命财产保障。 

(2)由于国土和资金有限，在避免基础设施重复建设的基 

础上实现交通资源合理分配的问题需要采用最优化管理。 

(3)汽车产业的信息化和智能化发展将带来海量数据，如 

何存储 、转换、解析和挖掘这些数据需要新的理论和技术。 

(4)当前汽车和交通系统的信息分享度比较低，缺乏一个 

进行数据分享、信息融合以及统筹决策的有效平台。 

(5)合理利用燃油的能源管理技术 ，以及开发新能源动力 

的汽车。 

可见，传统技术已经不能很好地解决这些问题。汽车技 

术发展到今天，绝大多数的创新需要来自于智能化的汽车电 

子行业。通过运用智能化技术，可以提高汽车性能，拓展使用 

功能，增强主动安全性和可靠性，改善舒适性和方便性，这些 

都难以用传统的机械改进实现。可以预见，汽车的智能化发 

展才是突破传统汽车工业瓶颈的有效途径。今后相当长时期 

内汽车的市场竞争，便是汽车智能化的竞争[3]。 

2 智能汽车的新定义及其基本功能特征 

2．1 国内外智能汽车技术的发展现状 

近 1O年来，美国、欧洲和 日本等发达国家，围绕发展新型 

智能汽车技术、综合治理城市交通和环境能源等问题制定 _r 

一 系列的研究项 目和计划[9_11l。 

表 1列出了由日本国土建设及交通部设立的一些重要的 

智能汽车研究项 目。AHS的主要 目标是减少交通事故，改善 

交通效率，以及减轻驾驶人员的操作负担。该研究致力于信 

息提供、车辆控制辅助和全自动驾驶技术的开发，以实现障碍 

识别和规避、速度控制和人机交互界面等应用。ASV的主要 

目标是用最先进的技术来最大可能地提升车辆的安全性。该 

研究还将进一步扩展 ，其涉及货车、公共汽车以及摩托车。 

表 1 日本的智能汽车研究项目 

研究项目 备注 

AHSE12] Advanced Cruise-Assistance Highway Systems 

ASV(12] Advanced Safety Vehicle 

表 2列出了由美国交通部发起的两个主要智能汽车研究 

项 目。VSC定义了一套维护车辆安全的通信规范，并评估专 

用短程无线通信(DSRC：Dedicated-Short Range Communica— 

tions)标准，以及采用 5．9 GHz带宽的 DSRC无线技术来支 

持该通信规范。VII是致力于开发无线通信和网络技术的新 

方法，它将允许驾驶人员和乘客能够了解当前交通状况和道 

路信息，接收可能的风险警告，并引导车辆行进中的无线通 

信。 

表 2 美国的智能汽车研究项目 

研究项目 备注 
VSC[13] 

VII[14] 

Vehicle Safety Communication 

Vehicle Infrastructure Integration 

表 3列出了欧洲资助的一些重要的智能汽车研究项目。 

这些项 目覆盖了很广的范围，包括人一车操控界面、紧急救援、 

道路安全预防、车载传感器、行人识别、十字路口安全、协作系 

统和协作网络、地理学技术以及车 车通信等。 



表 3 欧洲的智能汽车研究项目 

研究项目 备注 

AIDEEi5] 

ALDEREl6] 

ATI ANTId17] 

PREVENT[18] 

ADOSEEIg] 

INTERSAFE-2[2~) 

SAFERIDER[21] 

COOPER~z2] 

HIGHW AY[z3] 

I-W AY[24] 

COMeSafety[25] 

CarTALK2000[263 

SafeSpot[27] 

CVIS[283 

Adaptive Integrated Driver-vehicle Imefface 

Accident Information and Driver Emergency Rescue 

A Thematic Long-term Approach tO Networking for 

the Telematics& ITS Community 

Preventive and Active Safety Applications Contribute 

tO the Road Safety Goals on European Roads 

Reliable Application specific Detection of Road Users 

with Vehicle On board Sensors 

Cooperative Intersection Sa fety 

Advan ced Telematics for Enhancing the Safety and 

Co mfort of Motorcycle Riders 

Cooperative Networks for Intelligent Road Safety 

Breakthrough Intelligent Maps and Geographic Tools 

for the context—aware-delivery of E-safety and added 

value services 

IntelligentCooperativeSystemsinCarforRoad Safety 

Communications for eSafety 

Advanced driver support system hased on V2V corn- 

munication technologies 

Cooperative vehicles and road infrastructure for road 

safety 

Cooperative Vehicle-Infrastructure Systems 

与国外相比，国内在智能汽车方面的研究起步较晚，规模 

较小，和国际先进水平相比差距较大，竞争力明显不足。造成 

上述状况的原因，主要是汽车工业的科技含量较高，跨国汽车 

公司实力强大，而国内电子行业缺乏人才和技术储备，影响了 

国内汽车智能化的进程，暂时还处于跟着跑的境地。虽然形 

势不容乐观，但我国也正在兴起汽车和交通系统信息化、智能 

化的热潮，国家交通部规划司于 2007年制定了《公路水路交 

通信息化“十一五”发展规划》，其为我国智能汽车技术的研究 

奠定了良好的发展基础l2 。 

2．2 智能汽车的新定义 

智能汽车的研究是多学科综合与交叉应用的边缘领域 ， 

是人工智能、信息论、控制论以及决策论等理论的综合，涉及 

到计算机技术、微电子技术、网络技术、通信技术以及机械设 

计等技术的应用。但是，目前业界内对智能汽车的定义存在 
一 定程度的含糊性，这将使智能汽车的研究缺乏明确的界定 

和针对性。在百度百科中，智能车被定义为“是电子计算机等 

最新科技成果与现代汽车工业相结合的产物，因而“善解人 

意”。通常它能自动驾驶、自动变速，甚至具有 自动识别道路 

的功能。另外，车内的各种辅助设施也一应电脑化，常常给人 

以新奇感[3 。”而在维 基百科 中，智能车 (Intelligent car， 

Smart car)被定义为“具有人工智能的车辆(a car with artifi— 

cial intelligence)31。’’ 

如果说 Interact的出现改变了人们的认识和工作方式， 

那么智能汽车的出现将改变人们的出行和生活方式。随着人 

类活动范围的不断扩大、生活及工作要求的不断提高和科学 

技术的进步，智能汽车的发展并不是简单地把着眼点只放在 

汽车上，而是从系统科学的角度研究汽车和周边环境之间的 

特性眦]。所以，对智能汽车的定义也不应该仅仅局限于对汽 

车本身的解释和说明，而应该包含汽车和周边环境的彼此交 

互。从 日常驾驶经验来看，汽车在行驶中所面临的周边环境 

可以分为4类：其他行进中的汽车；驾驶人员及乘员；路况、行 

人及交通标识；依赖通信设备联系的车联网_3 。 

在本文中，智能汽车被定义为以自身装备动力驱动的智 

能信息系统管控的车辆 ，包括 5个基本的功能特征：车车交 

互、车人交互、车路交互、车网交互和绿色节能。在该定义中， 

用车、人、路、网4个字概括了日常驾驶中所面临的 4类周边 

环境。如图 1所示，5大基本功能被形象地比拟成智能汽车 

的 4个轮子和一个方向盘，成为智能汽车新定义中不可或缺 

的要素。 

图1 智能汽车的5大基本功能特征 

2．3 智能汽车的五大基本功能 

2．3．1 车车交互 

车车交互的主要特征是任何驾驶人员或车辆都可以在任 

何时间与其他临近区域的驾驶人员或车辆交换信息并得到本 

车无法直接获取的数据[3 。因此，车车交互可以延展驾驶人 

员的感知范围。车车交互的一些具体应用可以在一些交通实 

例中得到体现。比如，1)在同向行驶的车队中，前车的紧急刹 

车信息可以即时发送到后车，防止发生追尾事故。2)在由交 

通信号灯控制的路口，头车启动同时便把信息发送给后方车 

辆，可以减少后车的启动延迟，增加路口的通过效率。3)如果 

能和逆向来车取得信息交互，便能预先得知前方道路的交通 

拥堵情况，以及路面和天气等信息。4)如图2所示，在十字路 

口，建筑物或其他车辆会遮挡驾驶人员的部分视野，而通过车 

车交互实现的信息分享可以让每位驾驶人员都能够清楚地知 

晓其他车辆的所在方位、运动速度和加速度等信息[3 。 。 

目前，红外线、无线电波技术和通信协议的发展已经可以 

逐步支撑车车交互，因而实现车车交互也成为了智能汽车发 

展的必须。另外，车车交互不需要智能化的基础设施，因此可 

适用于众多的国家和地区[3 。 

图 2 车车交互：十字路口的信息分享[蚓 

2．3．2 车人 交互 

车人交互的主要特征是监控和分析驾驶人员的情绪和状 

态并适时采取警示和安全措施。因此，车人交互可以通过分 

析驾驶人员心理和生理状况 ，判断不合适的驾驶操作，从而协 

· 3 ‘ 





种实际应用，基本覆盖 1r人们对汽车智能化、信息化、绿色化 

的需求。智能汽车作为一种高新技术密集的新型汽车，涉及 

机械传动、自动化仿真与控制、计算机视觉、人工智能、通讯、 

传感、信息融合等多项传统技术。不仅如此，智能汽车在发展 

的同时，还直接或间接地促进_r一批新理论和新技术在智能 

汽车这个平台上的应用，比如不确定性人工智能理论、认知计 

算、面向智能汽车的数据处理技术以及电动汽车智能化的能 

源管理系统。 

3．1 不确定性人工智能理论 

人工智能在模拟人类的确定性智能逻辑思维方面，已经 

取得很大成就，但是在人类不确定性智能的模拟方面始终没 

有太大的进展 ，而在模拟人类形象思维方面尚处在探讨阶段。 

因此，不确定性人工智能[ 0]是人工智能中的研究热点，也是 

人工智能中的重大前沿课题。不确定性人工智能是使机器能 

够具备人脑一样的不确定性信息和知识的表示能力 、处理能 

力和思维能力，是进入 21世纪后新发展出来的多学科交叉渗 

透的新学科 ，它已成为当代科学技术研究的热点领域。 

人类所处的这个客观世界充满了不确定性，人类 自身在 

认知过程中也具有不确定性。因为人类的认知实际上是对客 

观世界的主观反应，客观世界的不确定性，决定了人类主观认 

知过程的不确定性。比如，视觉感知会存在不确定性甚至出 

现错觉l7 ，记忆也会随着时间的推移而愈加模糊，而联想、创 

造和顿悟等形象思维更是毫无确定性可言E 。 

笔者认为，不确定性人工智能理论对智能汽车技术研究 

的一个重要指导内容就是分析不同驾驶人员对同一外界环境 

刺激所产生的不确定性认识以及采取的不确定性处理方式。 

举个形象的例子 ，不确定性认识是指面对路面上的同一滩积 

水，有的驾驶人员会认为是一个小路障，而有的驾驶人员则会 

觉得无关紧要。不确定性处理方式则是指同样是面对这滩积 

水，有的驾驶人员会选择绕过去，而有的却会选择减速直接通 

过。根据笔者在相关领域的研究，不确定性人工智能理论可 

以进一步细分为若干小方面，包括粗糙集和模糊集 、云模型和 

粒计算理论等。 

3．1．1 粗糙 集和模糊 集理论 

粗糙集[7z-77]和模糊集理论 。 主要研究各种不确定性理 

论的本质联系。人类行为的不确定性研究在智能汽车上具有 

重要的应用。比如，在 日常驾驶中，对于一个寻找泊车位的问 

题，驾驶员仅靠 自己的观察判断难以直接获得最满意的答案。 

如何在一系列不确定的潜在泊车位中寻找一个合适 的泊车 

位，这是不确定性概念的精确处理研究实例之一。 

3．1．2 云模型理论 

云模型 (Cloud Mode1)[7叼是一种定性和定量的转换模 

型。云模型理论可以用于人类定性思维(概念内涵)与定量思 

维(概念外延)之间的双向变换研究。比如，驾驶过弯的问题 

就是智能汽车研究中的一个定性与定量计算的转换例子。对 

于驾车中的过弯操作，驾驶员只能靠 目测、经验等做出定性判 

断；驾驶员做出大致入弯角度的定性判断后，智能系统如何定 

量计算并给出实际入弯角度 ，才是解决问题的关键。 

3．1．3 粒计算理论 

粒计算[80,81]主要研究信息粒的解析表示形式化理论(包 

括信息粒的结构以及信息粒之间关系的形式化描述)、信息粒 

的粒度度量理论和方法(粒度的度量，包括信息粒的大小以及 

信息粒所表示的知识的粒度大小)、信息粒的自动分解与合成 

方法、不同知识粒度下的不确定性变化规律。对人类多粒度、 

跨粒度思维的研究可以在驾驶行为过程中有所应用。如图 7 

所示，在实际驾驶中，驾驶人员需要同时观察和判断不同尺度 

(即不同粒度空间)的环境信息，包括近距离的细粒度信息(车 

载仪表)、中距离的中粒度信息(周边的车辆)以及远距离的粗 

粒度信息(道路延伸方向)。 

图7 不同粒度空间的环境信息 

3．2 认知计算 

认知计算在 20世纪 9O年代成为发展热点，目前已成为 

计算智能领域中一个重要 的研究方向。2009年国家 自然科 

学基金委发布了“基于视听觉信息的认知计算”的重大研究计 

划，该研究计划的制定和实施表明对认知计算的研究在我国 

逐步走向广泛和深入。在该研究计划中提出的“多模态感知 

信息协同认知机理”可以说是与智能汽车技术的发展紧密相 

关。比如，驾驶人员融合视听觉采集到的环境信息然后做出 

驾驶反应的这个过程就是一个刺激一反应模型。因此，三维立 

体视觉处理模型、情感计算等方面的研究工作可以看作是认 

知计算在智能汽车技术上的初步应用。 

3．2．1 三维立体视 觉处理模型 

三维立体视觉处理模型E82,83]从人类视觉认知原理出发， 

用机器学习方法学习人脸结构先验知识，提出了基于单张二 

维图片的两步人脸三维立体认知方法，初步实现以单张照片 

上少量特征点为基础的三维人脸建模。由此模型发展而来的 

三维人脸识别系统可以用于记录和辨认驾驶人员信息，达到 

跟踪和防盗的目的。 

3．2．2 情感计算 

情感计算_8 ]基于认知科学和心理学，发现了嘴部特征 

是人脸表情识别 中最重要的特征，为人脸表情的表达机制以 

及计算机人脸表情的自动识别等研究奠定了基础。情感计算 

技术可以监控驾驶员的生理和心理状态 ，为防止酒后驾驶和 

疲劳驾驶提供了技术支持。 

3．3 面向智能汽车的数据处理技术 

智能汽车的行驶离不开收集和发送各种数据，而支撑其 

正常运转的核心技术就是面向智能汽车的数据处理技术。智 

能汽车数据的特点就是数据量大、数据种类多而且有海量的 

冗余数据。针对这些特点，面向交通的数据处理技术包括数 

据融合、数据压缩、数据标准化、数据挖掘和数据仓库等技 

术E 。 

智能汽车可能同时拥有多种传感器数据及多种通信方 

式，所以需要数据融合技术来实现对这些不同来源的数据的 

分析与综合。又因为智能汽车需要收发的数据量是非常巨大 

的，故而需要数据压缩技术来提高数据处理的效率 。智能汽 

车需要和其他车辆以及车联网发生交互，数据标准化技术可 
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以保证数据在各种不同的载体之间通用。针对智能汽车的海 

量数据，数据挖掘可以通过数理统计、机器学习等方法从海量 

数据中获取有效数据。智能汽车是一个决策系统，需要一个 

有主题的、集成的、稳定的数据集合，而数据仓库技术就可以 

提供这样一个结构化的数据环境。 

3．4 电动汽车的智能化能源管理系统 

能源系统是电动汽车的核心技术之一，它好比传统汽车 

的发动机，是电动汽车的“心脏”，直接关系到电动汽车的质量 

水平与安全性，能源管理系统是这一核心技术的重要组成部 

分。电动汽车能源管理系统的功用是在满足汽车基本技术性 

能(如动力性、驾驶平稳性等)和成本等要求的前提下，根据各 

部件的特性及汽车的运行工况，实现能量在能源转换装置(如 

发动机、电动机、储能装置、功率变换模块、动力传递装置、发 

电机和燃料电池等)之间按最佳路线流动，使整车的能源利用 

效率达到最高。 

如图 8所示，UMD IPC(University of Michigan-Dear 

born intelligent power controller)[6 就是一个利用机器学习 

技术而研制的智能化能源管理系统。它是通过神经网络来预 

测路况并实时做出控制的智能化能源管理系统。 

：engi⋯ 9ow r demand 

Pd nv p 。 d⋯  d 
P，：electrical load 

RTl：t~ dway trt~．*nd traffic congestion leve 

P-：p⋯ charged to oT discharged from battery 

P ：electri~l power at alternator 

vs(t)：vehicle speed at time 1 

图 8 智能化的能源管理系统[69] 

4 在仿真交通环境中缩微智能车的研究和实践 

由于实际交通环境难于为真车智能驾驶技术研究提供试 

验场地和场景，因此，迫切需要通过缩微尺度的三维仿真交通 

环境(见图 9)，为智能汽车技术研究提供模拟现实、可重复、 

可验证、可评价的试验平台。基于此平台，缩微智能车可以完 

全模拟真车在真实道路环境下的驾驶行为。在此基础上可研 

究和验证基于视、听觉信息的自主驾驶模拟方法，使智能驾驶 

和多车交互成为可能。 

图 9 缩微尺度的三维仿真交通环境范例[883 

2011年 12月，首届“绿色科新杯”全国缩微智能车竞赛 

在重庆举办。它是我国缩微智能车技术的一次展示，也是 国 
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内最高技术水平的缩微智能车赛事。本次大赛汇集了 15支 

来 自全国各地的参赛车队，包括清华大学、上海交通大学、南 

开大学、总参 61所、湖南大学、军事交通学院和中科院自动化 

所等全国知名院校和科研机构的缩微智能车研究团队。此次 

缩微智能车竞赛分多车交互赛、道路识别赛和全程竞速赛 3 

大竞赛科目，道路上的障碍物、隔离墩、锥形标、其他车辆、红 

绿灯、斑马线等日常驾车中遇到的各种情况都成为了比赛内 

容。笔者所带领的重庆邮电大学缩微智能车团队取得了全程 

竞速赛这一综合科目的第一名。 

5 未来智能汽车的发展趋势 

当前的信息技术革命正在推动汽车设计翻开新的一页， 

自动化、智能化、多功能将成为未来汽车发展的新趋势。特别 

是电脑技术、自动控制技术以及现代信息融合技术和通信等 

高科技与汽车的结合，使未来汽车成为更安全、更方便、更舒 

适的交通工具。汽车改变了 2O世纪人类的生活方式，推动了 

人类社会的进步。如今，即将应用全新智能技术的汽车在 21 

世纪将以更高的速度和效率将人类带人智能信息时代。 

在未来的智能汽车上，很可能会发现这样的一些新技术： 

智能 GPS系统、智能安全气囊、智能汽车钥匙、智能玻璃、车 

载网络服务系统等等，而这一切将会使人类明天的生活更加 

美好。 

结束语 汽车已经过了 ioo多年的发展历史，从诞生的 

那一天起 ，它就从未停止过智能化发展的步伐。当前的信息 

技术革命正在推动汽车设计翻开新的一页，自动化、智能化、 

多功能将成为 21世纪汽车发展的新趋势。 

智能汽车是以自身装备动力驱动的智能信息系统管控的 

车辆。它的 5大基本功能特征包括：车车交互、车人交互、车 

路交互、车网交互和绿色节能。为了支撑智能汽车的发展，一 

批新理论和新技术也涌现出来，在智能汽车这个新平台上得 

到了广泛的应用。它们包括：不确定性人工智能理论、认知计 

算、面向智能汽车的数据处理技术以及电动汽车智能化的能 

源管理系统。 

缩微智能车的研究可以完全模拟真车在真实道路环境下 

的驾驶行为。在此基础上可研究和验证基于视听觉信息的自 

主驾驶模拟方法，使智能驾驶和多车交互成为可能。 

智能汽车是一个集环境感知、信息决策、多等级辅助驾驶 

等功能于一体的综合系统，计算机技术、通信技术、网络技术、 

现代传感技术、人工智能技术及自动控制技术等高科技与汽 

车的结合，使未来汽车成为更安全、更方便、更舒适的交通工 

具。在 21世纪，智能汽车的蓬勃发展将带来汽车工业的又一 

次巨大变革，全面进入智能交通时代。 
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