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报告摘要 

目前自动驾驶系统已经陆续装车，头部企业基本能够做到整体 L2.5 级，

部分功能 L3+级的水平，汽车智能化和自动化水平明显提高。 

而在自动驾驶系统发展的过程中，目前在感知和决策层面都遇到了技

术瓶颈。感知方面，主要是视觉感知和雷达传感，而这两种感知方向分别

有其自身的缺陷，包括但不限于分辨率不够高、受气候等外部环境影响大、

成本高昂等，从而导致在面对更复杂的道路情况时难以应对，或安全性难

以保证；决策方面，硬件端存在算力不足或功耗过高的问题，软件端则在

数据量越来越大的情况下出现了效率不足的情况，无法保证未来数据量进

一步膨胀之后车辆行驶的安全性。 

目前从事自动驾驶系统开发的厂商数量众多且分布广泛，并且由于整

个系统需要从硬件架构到软件编写再到车企验证的多个环节，整个产业链

涉及到的内容也很多，但总体来讲能够实现量产装车上路的基本上还停留

在 L2.5 级别，部分功能可以达到 L3 或以上，距离 L4 和 L5 的高度自动驾

驶还有很长一段路要走。 

从技术路径来看，软件端分歧不大，本质上都是依靠机器学习算法，

结合实际路测数据和模拟路测数据实现迭代。而硬件端的分歧主要在是否

使用激光雷达：由于具有优异的性能，为了保证自动驾驶的安全性，绝大

多数厂商选择搭载激光雷达，其中包括了 Waymo、沃尔沃、通用等；而

由于高昂的成本，基于商业化量产考虑，特斯拉不采用激光雷达，而是采
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用以视觉方式为主，超声、毫米波雷达为辅的方式来构建其感知模块。我

们认为从优先保证安全性的角度出发，未来激光雷达仍将是自动驾驶系统

最重要的传感器之一，而其目前高昂的成本会在技术进步和规模效应的多

重作用下明显降低，从而使得其具有足够的经济性。 

从自动驾驶的终局模式来考虑，车路一体化是最后的理想状态，但这

也会是一个极其漫长的发展过程，在这个过程中，我们相信国家推动的数

字经济发展战略将持续为车路协同的发展提供支持。 

风险提示 

1、政策收紧导致对已装车设备和功能的限制 

2、某细分技术路径突破后对其他技术路径的冲击 
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