
标准化车联网感知算法模型流程与接口

车路协同已成为我国发展智能网联汽车、支撑高等级自动驾驶实

现的重要技术路线之一，路侧感知系统也随之成为助力各类车联网应

用场景落地的必要技术手段。感知是自动驾驶的第一环，十分重要，

同时感知算法要考虑传感器的功能特性、适配其采集到的数据，才能

开发出更好的算法。感知算法根据使用的传感器不同而不同。障碍物

感知的主要任务是感知障碍物的位置、大小、类别、朝向、轨迹、速

度等。



然而，随着国家级、省级等各地先导区基础设施建设的不断推进，

路侧感知系统的设备选型难、实施部署难、感知性能难以量化评估等

问题逐渐显现。为解决以上问题，梳理了当前车联网路侧感知系统的

主流技术方案，提炼面向路侧感知系统的技术参考架构，以“系统化”

评测视角开展基于真值的测试方法探索，旨在推动路侧基础设施的规

模化部署，加速构建我国车联网产业生态。

特制定此项研究方向，对激光雷达点云障碍物感知的位置、大小、

类别、朝向、轨迹、速度等进行了研究。对激光雷达的点云检测分割

技术，启发式算法NCut和深度学习算法CNNSeg的流程进行了标准化。

该方案对视觉感知采用人工构造的特征和浅层分类器的方式实

现辅助驾驶的流程化与接口标准化进行研究，对视觉感知的主流技术

路线：“深度学习+后处理计算”的方法特点如 2D 感知向 3D 感知渗

透制定对应的标准化接口。


