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现代化科学技术不断进步为人们出行带来了全新发

展机遇，汽车作为居民出行的主要模式之一，该设备普

及可以提升人民生活幸福之数，目前，人工智能已经成

为了全新科学技术发展的主要目标与方向，无人驾驶汽

车环境感知技术作为人工智能的系统分支结构，对于我

国汽车生产与技术研究具有十分重要含义。为保证无人

驾驶汽车驾驶安全性，需要在汽车内部结构安装雷达检

测系统以及环境感知系统，并且在驾驶员无法做出反应

的时候智能化自我采取应对措施，这对汽车驾驶的安全

性又有举足轻重的作用。

1　无人驾驶汽车内部结构

无人驾驶汽车系统在实际运转过程中是一种综合性、

复杂性的管理系统，该系统主要包含：外部环境感知定

位系统、车辆运行决策系统以及系统控制系统等，其中

无人驾驶汽车环境感知系统主要通过车辆内部所安装的

摄像头等信号传输与传感设备，详细探测周边环境，而

定位系统在运转过程中则包含卫星定位系统、惯性导航

定位系统以及多向传感器定位系统等，为无人驾驶汽车

外部环境感知提供更大的技术支持和帮助。

无人驾驶汽车规划系统主要利用传感设备所探测的

自然环境数据信息以及定位系统中的位置管理信息规划

车辆运行路线，在此基础条件上规划出最适合车辆行驶

的道路，完成车辆从起点安全行驶到终点。

车辆的决策系统实际运转时通过信息接收设备所收

集的信息和数据，最终决定无人驾驶汽车如何驾驶，比

如：怎样正常跟车、遇到特殊道路结构时怎样处理，如

果遇到行人时车辆如何避让等方面 [1]。车辆的决策方案

规划系统则需要针对外部道路进行结构判断，以车辆具

体操作模式实现车辆管理。

2　无人驾驶汽车技术发展现状

2.1 国内技术研究现状

我国在无人驾驶汽车技术研究方面起步较晚，在

1980 年国家相继组建了研究机构开始对无人驾驶汽车技

术进行优化和探索，而我国第一辆无人驾驶汽车在 1985

年研究成功，车辆行驶时速能够达到 100km/h，并且在车

辆驾驶过程中实现自主检测道路表面上的障碍物或者行

人，并且还能够实现自主检测转换道路结构。

2.2 国外技术研究现状

在无人驾驶汽车技术研究环节上，目前比较发达的

国家则是美国，美国在 1970 年就已经开始立志于无人驾
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驶汽车技术的研究和发展，其无人驾驶技术更是被各个

有能力的管理机构、企业重视与关注，并投入大量的管

理资金，不断推动无人驾驶汽车技术的进步和成长，最

终取得了较为丰厚的研究结果。

而在近几年，无人驾驶汽车已经能够真正意义上实

现车辆产生碰撞事故时，驾驶员会受到系统的预警提示，

如果操作人员不能在短时间内作出应对反应，车辆则会

直接停止行驶 [2]。

3　无人驾驶汽车环境感知技术应用策略

无人驾驶汽车环境感知系统在运转过程中所使用的

传感设备主要包含：车载摄像头、激光雷达系统、超声

波雷达系统等，所以技术人员需要针对无人驾驶汽车环

境感知系统实际运转情况和优势与劣势进行详细分析。

3.1 传感器标定

无人驾驶汽车环境感知系统中的传感器标定则是无

人驾驶汽车技术的重要性操作环节，同样成为多个传感

器数据结合的关键性前提条件，有效将两个或者多个传

感器相互转化，实现车辆行驶时间与空间的统一化标准，

完成车辆多个传感器之间的结合 [3]。

3.2 摄像头

无人驾驶汽车内部摄像头首先将设备安装在车辆上，

并且寻找车载摄像头生成图像结构像素坐标数据与摄像

设备周边环境坐标结构体系之间的关系，针对摄像头设

备位置进行标定，完成将摄像机所收集信息数据与环境

真实情况相对应。

无人驾驶汽车摄像头一般分为单目摄像头设备以及

双目摄像头设备两种，其中单目摄像头在操作时标准参

数需要根据设备内部使用参数进行标定，所以设备运转

本质则是构建出图像坐标结构体系与环境之间的联系。

所以在无人驾驶汽车行驶时，如果使用双目摄像头能够

减少基础感知盲区，利用两个摄像头明确两者之间的相

对位置。

3.3 激光雷达设备

该设备在使用时与摄像头标定具有一定相似性，而

激光雷达在使用之前同样需要针对设备内部与外部参数

进行标定，其中内部参数标定主要指的是内部发射设备

坐标结构体系与雷达坐标结构体系两者之间的转化联系，

所以在出厂之前直接投入使用。所以无人驾驶汽车需要

进行外部参数标准制定，所以应建立激光雷达自身结构

体系和车辆结构体系坐标之间的联系。

3.4 环境感知系统

无人驾驶是车辆向智能化、系统化以及多元化反向

发展的主要趋势之一，同样成为智能化交通产业发展的

核心应用服务。而环境感知系统在建设环节上，则需要

在车辆智能化水平基础条件上，通过互联网实现车辆与

车辆、车辆与道路等之间的信息互通与数据流通，有效

通过协同感知并帮助车辆进行决策和控制，加速无人驾

驶应用成熟。

在无人驾驶汽车环境感知技术使用过程中，环境感

知目标主要包含：车辆行驶路径、周边环境、车辆驾驶

状态以及车辆驾驶环境等。其中车辆行驶路径主要包

含车辆行驶路线、道路边缘线路规划等，而车辆行驶

周边环境则包含车辆周边行人、车辆自身以及阻碍车

辆物质等。

3.4.1 道路线路检测

无人驾驶汽车环境感知技术实施过程中可以快速且

高效的检测出车辆运行线路，帮助车辆在道路方案规划

和偏移方面上能够进行信息预警处理。现阶段常见检测

方案主要基于传统计算机视觉性能上的检测，近几年，

车辆检测性能同样积极引进车辆道路线路检测以及激光

雷达检测等。

车辆行驶时，传统检测方式主要利用车辆道路线路

颜色区别进一步判断车辆运行区域，得到路面颜色转变

快速且复杂时，则需要利用道路结构边缘增加图像对比

度，所以此种技术方式一般应用在道路结构平整、道路

线路清晰等情况。当车辆道路线路结构模糊不清时，车

辆自身的检测性能与使用效果则会极大削弱，技术人员

应在传统车辆道路检测时，利用人工道路环境进行特点

提取和模型建立。

车辆行驶时，利用深度学习检测方式可以将车辆运

行道路线路检测是作为结构分割，所以需要通过车辆神

经网络结构代替传统视觉调整模式，加上激光雷达设备

操作时，会照射到不同类型的物质结构和介质环境，所

反射的波长与强度同样具有明显区别，所以技术人员可

以通过扫描道路表面情况，并且详细对比道路波长反射

强度数值进一步确分道路以及车道线路，但是此种方式

使用成本较高，无法开展科学、合理的推广。

3.4.2 障碍物检测

无人驾驶汽车针对路面障碍无检测主要通过信息收

集，将所得到了的图像信息进行预处理之后，有效提取

图像结构特点，比如：图像颜色、结构纹理以及物质结

构等，同时与目前现有的障碍物进行对比，有效识别障

碍物。

除此之外，利用激光雷达射线开展障碍物检测时，
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主要利用激光发射设备发射激光射线之后，通过障碍物

或者障碍结构后，所反射的激光射线会再次进入接收系

统中，最终进入信号处理系统有效开展信息和数据处理。

现阶段，障碍物检测技术基于几何结构特点的计算方式

成为常见处理方法，即通过将道路数据和障碍物几何结

构特点详细对比和分析，最终完成对障碍物的性能检测

以及种类划分。

视觉与激光相结合的障碍物检测实施过程中，由于

两种模式自身各有优势和不足，所以如果将两种模式相

互结合，则能够充分发挥出障碍物检测质量水平，其中

结合方式主要分为：空间结构结合以及时间结合两种模

式，可以将激光雷达坐标结构体系下的测量数值直接转

化在摄像机所对应的像素坐标结构体上，从根本上完成

多个传感设备的空间同步处理，保证了雷达数据与摄像

机数据时间上的同步。

3.4.3 红绿灯变化检测

红绿灯变化检测实际操作时主要目的则是帮助车辆

有效获得红绿灯图像结构上的坐标数据和种类，其中不

同检测结果代表着不同决策方案。在车辆行驶时，红绿

色检测状态直接决定了驾驶安全性。

传统计算机红绿灯检测模式主要将图像格式从 RGB

转化为 cfi lab，从根本上增加红绿颜色之间的差异性，最

终通过检测之后作出基础判断，由于此种检测方式检测效

率较大，可以在简单的道路环境下取得良好的检测结果。

针对红绿等检测技术进行详细学习，其系统深度神

经网络做检测的内容主要为金字塔结构，所以此种检测

模式一般使用在车辆深度学习环节上，此种检测效果和

质量相比传统方式来说具有更高水平，可以与高精程度

的地图相互结合。只有车辆自身具有高精准程度的地图

感知系统，才能保证无人驾驶汽车环境感知技术可以快

速且准确的了解红绿灯具体位置，而不是等待图像结构

进行再处理。当无人驾驶汽车行驶过程中被遮挡或者自

身故障问题无法有效检测到红绿灯位置时，自身所具备

的高精准程度地图结构则可以及时预示红绿灯位置信息，

保证车辆行驶安全系数。

3.4.4 道路环境感知

V2X 技术是一种可以将车辆自身运行模式与其他系

统相互连接的全新信息通信技术，其中 V 代表了无人驾

驶汽车，而 X 则代表了其系统跟自身与车辆进行信息交

流与沟通的目标，比如：驾驶者以及道路结构等。该技

术在实施过程中有效建立了智能化交通结构体系，全面

推动了汽车与交通基础服务的全新发展环境，对于无人

驾驶汽车高效率发展与成长起到了十分重要作用与现实

意义。

4　结束语

由此可见，无人驾驶汽车是未来汽车生产与技术研

究的主要趋势之一，而车辆行驶的核心条件则是无人驾

驶汽车环境感知技术，所以需积极引进全新探测技术，

深入对环境检测内容详细研究，使无人驾驶汽车行业得

到最大的发展助力，虽然时至今日还没有百分百安全的

真正无人驾驶汽车，但是相信随着科技的进步终有一天

会实现。
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