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 再分的概念及其在自动驾驶中的作用

§ 再分的概念及其在自动驾驶中的作用主
题名称：再分的基本概念

1. 再分是指将任务分解为更小、更易于管理的部分的过程。

2. 在自动驾驶中，再分涉及将诸如感知、规划和控制等复杂任

务分解为子任务。

3. 通过再分，自动驾驶系统可以专注于特定的子任务，提高效

率和可靠性。

§ 主题名称：分层再分

1. 分层再分是一种再分方法，其中任务被分解为多个层级，每

个层级都执行特定的功能。

2. 在自动驾驶中，分层再分可以用于将感知、规划和控制任务

分成不同的层级。

3. 分层的方法允许系统的不同部分独立运行，从而提高模块化

和可扩展性。



 再分的概念及其在自动驾驶中的作用

§ 主题名称：感知再分

1. 感知再分将感知任务分解为诸如对象检测、语义分割和深度

估计等子任务。

2. 通过感知再分，自动驾驶系统可以专注于特定的感知方面，

提高准确性和鲁棒性。

3. 感知再分也允许系统结合不同类型的传感器数据，从而获得

更全面的环境理解。

§ 主题名称：规划再分

1. 规划再分将规划任务分解为诸如路径规划、轨迹生成和行为

预测等子任务。

2. 通过规划再分，自动驾驶系统可以考虑多种选项并规划最优

路径，以安全、高效地达到目的地。

3. 规划再分也允许系统适应动态环境，例如障碍物或其他道路

使用者。



 再分的概念及其在自动驾驶中的作用

§ 主题名称：控制再分

1. 控制再分将控制任务分解为诸如纵向控制、横向控制和制动

控制等子任务。

2. 通过控制再分，自动驾驶系统可以精确控制车辆的运动，确

保安全和舒适。

3. 控制再分还使系统能够处理复杂的驾驶场景，例如交通拥堵

或恶劣天气条件。

§ 主题名称：再分的优势

1. 模块化：再分增强了自动驾驶系统的模块化，允许不同的模

块独立开发和更新。

2. 可扩展性：再分方法简化了系统的可扩展性，可以轻松集成

新的功能或传感器。
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 分布式计算在再分中的应用

§ 分布式协同感知

1. 利用分布式计算平台，将不同车辆传感器收集的感知数据进行整合，建立全局感知模型，

提升感知精度和鲁棒性。

2. 通过分布式融合算法，综合不同车辆的感知结果，消除噪声和异常值，提高感知结果的可

靠性。

§ 分布式决策规划

1. 采用分布式计算框架，将复杂决策问题分解成多个子任务，在不同的计算节点上并行执行，

提升决策效率。

2. 利用分布式通信机制，实现决策节点之间的协同和信息交换，确保决策一致性和安全性。



 分布式计算在再分中的应用

§ 分布式路径规划

1. 借助分布式计算平台，将路径规划问题分割成多个小区域，在不同的计算节点上并行处理，

减少路径规划耗时。

2. 采用分布式协作算法，实现不同节点之间路径规划方案的共享和优化，提高路径规划的全

局性。

§ 分布式协同控制

1. 利用分布式计算架构，将控制任务分配给不同的计算节点，实现控制系统的分布式执行和

并行处理，提升控制效率。

2. 通过分布式通信网络，实现节点之间的信息交换和协同控制，确保车辆群体的稳定性和安

全性。



 分布式计算在再分中的应用

分布式故障诊断

1. 利用分布式计算平台，收集和分析来自不同车辆的故障数据，

进行分布式故障诊断，快速定位故障源头。

2. 采用分布式故障隔离算法，将故障影响范围缩小到最小，提

高车辆群体的安全性和可靠性。

分布式在线更新

1. 利用分布式计算，将在线更新任务分割成多个子任务，在不

同的计算节点上并行执行，减少更新时间。
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 协作式再分框架的设计原则

§ 协作式交互的定义

1. 协作式交互是指不同自动驾驶车辆（AV）或 AV 与基础设

施之间进行信息和控制交换的过程，以协调它们的运动、决策

和响应。

2. 协作式交互通过 V2X（车对一切）通信技术实现，包括 

V2V（车对车）、V2I（车对基础设施）和 V2P（车对行人）

通信。

3. 协作式交互旨在提高交通效率、安全性、舒适性和整体交通

系统性能。

§ 安全性考虑

1. 协作式再分框架必须确保最高的安全性级别，防止恶意行为

者或故障导致意外后果。

2. 安全性考虑应包括加密通信、消息身份验证、防止欺骗和篡

改的安全机制。

3. 此外，协作式再分框架应考虑故障安全措施，例如冗余通信

渠道和降级操作模式，以在故障情况下保持系统稳定性。



 协作式再分框架的设计原则

信息一致性

1. 协作式再分框架必须确保所有参与 AV 和基础设施之间信息的可靠性、一致性和实时性。

2. 信息一致性可通过使用标准化数据格式、时间同步和数据验证算法来实现。

3. 信息一致性至关重要，因为不可靠或不一致的信息可能会导致错误的决策和危险情况。

决策权分配

1. 协作式再分框架需要明确定义决策权在不同 AV 和基础设施之间的分配。

2. 决策权分配应考虑因素包括系统目标、可用信息、车辆动态和交通状况。

3. 协作式再分框架应支持动态决策权分配，以响应不断变化的交通情况。



 协作式再分框架的设计原则

§ 网络架构

1. 协作式再分框架的网络架构必须高效、可扩展且具有容错性。

2. 网络架构应考虑移动性、带宽限制和网络延迟等挑战。

3. 网络架构应支持不同的通信技术，例如蜂窝网络、无线局域

网络（WLAN）和专用于 V2X 通信的专用通信频道。

§ 标准化和互操作性

1. 协作式再分框架需要标准化协议和接口，以促进不同供应商

和系统之间的互操作性。

2. 标准化和互操作性可促进生态系统的发展，降低部署成本并

确保不同系统之间的顺畅整合。

3. 标准化和互操作性应涵盖通信协议、数据格式、安全机制和

信息交换流程。
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 异构决策系统中的再分机制

异构决策系统的集成

1. 异构决策系统集成了不同类型的决策模块，例如基于规则的

决策、基于模型的决策和基于学习的决策。

2. 这些模块具有互补的优势和劣势，通过集成可以提高决策系

统的整体性能。

3. 集成过程涉及模块间的通信、数据交换和决策协调。

异构决策系统的通信

1. 通信机制是异构决策系统的重要组成部分，用于模块间的消

息交换和信息共享。

2. 通信机制的选择取决于系统架构、通信需求和数据实时性。

3. 常用的通信协议包括分布式消息总线、点对点通信和基于云

的通信服务。



 异构决策系统中的再分机制

§ 异构决策系统的再分机制

1. 再分机制是一种将决策任务分配给最合适决策模块的策略。

2. 再分策略考虑了模块的专业知识、任务的复杂性和当前系统

状态。

3. 动态再分机制可以根据任务上下文和系统性能实时调整决策

分配。

§ 异构决策系统的决策融合

1. 决策融合机制将来自不同决策模块的输出组合成一个最终决

策。

2. 融合策略可以基于加权平均、 Dempster-Shafer 理论或贝

叶斯推断方法。

3. 决策融合可以提高决策的准确性和可靠性。
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