
智能车辆自动驾驶

技能培训计划
本培训计划旨在培养能够熟练掌握自动驾驶技术的人才，推动智能

交通行业发展。

课程内容涵盖自动驾驶技术基础、传感器技术、算法设计、车辆控

制等方面。
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课程概述
本课程旨在为学员提供全面的智能车辆自动驾驶技能培训，涵盖感

知、定位、决策、控制等核心技术领域。学员将通过理论学习、实

操演练、模拟测试等多种方式，掌握自动驾驶系统的基本原理、关

键技术和应用场景。



培训目标
本培训计划旨在培养学员具备智能车辆自动驾驶系统相关的专业知

识和技能，使其能够胜任智能驾驶系统的设计、开发、测试、应用

等工作。

学员将掌握智能车辆感知、定位、决策、控制等核心技术，具备独

立进行智能驾驶系统开发和测试的能力，并了解行业发展趋势和安

全规范。



培训对象
本培训计划主要面向以下人员：

从事智能车辆自动驾驶相关研究、开发、测试和应用的专业技术人

员。

有意向学习自动驾驶技术，并从事相关工作的高校学生和社会人士。



培训内容
智能车辆自动驾驶技能培训计划包含理论知识讲解、实践操作演练、

模拟仿真训练、实际道路测试等环节，涵盖感知系统、定位系统、

决策系统、控制系统、安全系统等关键技术领域。



感知系统

传感器

感知系统使用各种传感器收集周围环境的信息，包括

摄像头、激光雷达、毫米波雷达和超声波传感器。

数据处理

传感器收集的数据被传送到数据处理单元，进行信号

处理、特征提取和环境建模。

环境感知

通过对数据进行分析，感知系统可以识别道路、交通

标志、车辆、行人和障碍物等。



定位系统

1 GPS定位

全球定位系统(GPS)提供高精度定位信息，是自动驾驶的关键技术。 

通过接收卫星信号，确定车辆在道路上的位置。

2 惯性导航系统

惯性导航系统(INS)基于加速度计和陀螺仪，在没有GPS信号的情况下，

可以提供相对定位信息， 弥补GPS信号弱或不可用时的不足。

3 地图匹配

地图匹配技术将车辆位置信息与高精度地图数据进行匹配，确保车辆

行驶在预定的路线， 并识别路况和环境信息。



决策系统

1

路径规划

根据传感器数据，确定车辆行驶路线

2

速度控制

调整车速，以确保安全驾驶

3

转向控制

控制车辆方向，保持车道内行驶

4

紧急情况处理

在紧急情况下，做出最佳决策，保证安全

决策系统是自动驾驶的关键，负责根据感知信息和环境状态，制定最佳行驶策略，包括路径规划、速度控制、转向控制和

紧急情况处理等。



控制系统

控制系统是自动驾驶汽车的核心部分，负责将决策系统的指令转化为实际的车辆控制动作，确保车辆能够安全、平稳地行

驶。

1

转向控制

根据决策系统的指令控制方向盘转动角度，实现车辆转向。

2

速度控制

根据决策系统的指令控制发动机或电机输出功率，实现车辆加速或

减速。

3

制动控制

根据决策系统的指令控制刹车系统，实现车辆减速或停

车。

控制系统还需与其他系统协同工作，例如感知系统、定位系统等，以实现更精准、更安全的车辆控制。



安全系统

1

冗余设计

安全系统采用冗余设计，以确保在部分组件失效的情

况下，其他组件可以正常工作，保证车辆的安全。

2

故障检测

安全系统包含故障检测机制，能够及时发现并处理系

统故障，例如传感器故障、执行器故障等，并采取相

应的安全措施。

3

应急制动

在紧急情况下，安全系统能够自动触发紧急制动，避

免事故发生，例如当车辆检测到前方有障碍物时，安

全系统会自动刹车。



环境感知

传感器融合

环境感知系统融合来自不同传感器的数据，例如摄像头、激光雷达和雷达，以构建周围环境的

综合视图。

数据处理

系统对传感器数据进行处理，以识别和跟踪道路、交通信号灯、行人和车辆等关键元素。

地图信息整合

地图信息与传感器数据相结合，提供更全面的环境信息，帮助自动驾驶系统进行路线规划和导

航。

动态环境更新

系统持续跟踪环境变化，例如车辆移动、障碍物出现和交通信号灯状态变化，并更新其感知模

型。



障碍物检测

1

传感器融合

激光雷达、摄像头、毫米波雷达数据

2

目标识别

识别车辆、行人、交通标志等

3

轨迹预测

预测障碍物未来运动轨迹

4

碰撞风险评估

计算车辆与障碍物碰撞可能性

障碍物检测是自动驾驶系统的重要组成部分，负责识别和跟踪周围环境中的各种障碍物。

通过融合来自不同传感器的感知数据，系统能够构建准确的障碍物模型，并预测其未来的运动轨迹，从而及时做出安全决

策，避免碰撞事故。



交通规则识别

交通规则识别是自动驾驶的核心技术之一，车辆需要能够识别交通信号灯、交通标志和行人等信息，以确保安全行驶。

1

信号灯识别

识别红绿灯状态，并根据信号灯指示进行相应操作

2

交通标志识别

识别限速标志、禁止通行标志、停车标志等，并根据标志指示进行相应

操作

3

行人识别

识别行人，并根据行人的行动轨迹进行避让

4

道路标识识别

识别车道线、人行横道、路口等标识，并根据标识进行

相应操作

交通规则识别技术需要结合图像识别、深度学习等技术，通过对大量数据进行训练，才能实现准确识别。



路径规划

1

环境感知

道路状况、障碍物、交通信号灯

2

目标设定

目的地、行驶路线

3

路径生成

最佳路径、安全距离

4

路径优化

避障、效率提升

路径规划是自动驾驶的核心技术之一。它根据环境感知信息，设定目标，并生成最佳行驶路径。路径优化考虑车辆安全、

效率、舒适度等因素。



车辆控制

1

转向控制

控制转向角度

2

速度控制

控制行驶速度

3

制动控制

控制刹车力度

4

动力控制

控制发动机输出

车辆控制系统是自动驾驶的关键组成部分。该系统负责接收来自决策系统的指令，并控制车辆的转向、速度、制动和动力，

确保车辆按照计划路径安全行驶。

转向控制系统负责根据决策系统的指令控制转向角度，从而使车辆能够沿着规划好的路径行驶。速度控制系统根据决策系

统的指令控制车辆的行驶速度，确保车辆始终保持在安全的范围内。制动控制系统根据决策系统的指令控制刹车力度，确

保车辆能够在需要时安全停车。动力控制系统根据决策系统的指令控制发动机的输出功率，以满足车辆行驶需求。
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