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“全栈自研 ”还是“全栈可控 ” ？   ——车企自动驾驶自研趋势分析
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摘   要
越来越多的车企重视技术上的独立，并加大了对于自动驾驶“全栈自研”的宣传力度，从“全栈自研” 字面理解看来，原先自动驾驶需要产业链上下游多方协作，而某个车企做到了一家企业包揽自动驾驶各个模
块； 但事实并非如此，宣称“全栈自研”的车企并不能完全切断与供应链的合作。
那么“全栈自研”究竟指什么？  当前的车企能否称之为“全栈自研”？“全栈自研”趋势下，车企需要
外部供应商提供什么? 带着上述问题，  本报告对“全栈”进行拆分并逐项分析。
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车企自研各个模块的主要原因
2.1 应用层算法：
•      自动驾驶各功能模块发展现状
•      车企自研算法的主要原因
•      不同车企对自动驾驶算法的布局
2.2 中间件：
•      关于车企是否自研自动驾驶中间件的观点争议
•      自研原因——部分供应商产品存在诸多问题
•      车企自研中间件的难点及未来可能的布局方式
2.3 OS内核：
•      车企自研内核的主要原因
•      车企自研自动驾驶OS内核的主要难点
•      车企对于不同自动驾驶OS内核的选择
2.4 SoC芯片：
•      车企自研智驾芯片的主要原因
•      车企自研智驾芯片所需的能力
•      不同车企自研芯片的分工模式
2.5 域控制器：
•      车企自研自动驾驶域控制器的主要原因

•      车企自研智驾芯片所需的能力与投入

•      不同车企布局自动驾驶域控制器的方式
2.6 工具链：
•      自研原因——部分供应商产品存在诸多问题
•      车企对数据闭环工具链的布局


3.1“全栈自研”难以体现车企在自动驾驶中的实际布局
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)3.2   “全栈”，只是过渡形态
3.3   “全栈自研”中的经济账
3.4 没有真正的“全栈自研”
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开展高精地图业务需获得导航电子地图甲级测绘资质，
  
获取难度较大，且当前部分企业开展“无高精地图”
 
方 
案的尝试，因此高精地图不纳入自研讨论范畴。
)[image: ] (
基础库（框架）
支持算法应用实现的
AI
算法框
 
架，快速构建通用的基础功能
) (
 
通用
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算法框架是集合主流
AI
算法模型的软件库，供开发 
者按需取用，开源性强，无需自研。
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自动驾驶算法大多部署于专用的智驾芯片，
  
Hyper
visor
非
 
必需品；当前仅有
QNX Hypervisor
同时满足应用于量产车
 
型且功能安全等级达到
ASIL-D
级，因此
Hyperviso
r
不纳入  
自研讨论范畴；
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同时具有硬件相关性和操作系统相关
性，对人员要求
 
高，第三方软件服务商具有较好的竞争优势，极少有车
   
企开展自研，因此
BSP
不纳入自研讨论范畴。
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传感器等其他硬件产业链日趋成熟，均有专业供应商提 
供，不纳入自研讨论范畴。
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[image: ]   “全栈”即为全链条，从自动驾驶系统构成来看，至少包含算法、系统软件、系统硬件、传感器、数据闭环工具链等。
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Part2：车企   “自研”各模块的涵义
车企自研各个模块的主要原因
2.1 应用层算法：
•      自动驾驶各功能模块发展现状
•      车企自研算法的主要原因
•      不同车企对自动驾驶算法的布局
2.2 中间件：
•      关于车企是否自研自动驾驶中间件的观点争议
•      自研原因——部分供应商产品存在诸多问题
•      车企自研中间件的难点及未来可能的布局方式
2.3 OS内核：
•      车企自研内核的主要原因
•      车企自研自动驾驶OS内核的主要难点
•      车企对于不同自动驾驶OS内核的选择
2.4 SoC芯片：
•      车企自研智驾芯片的主要原因
•      车企自研智驾芯片所需的能力
•      不同车企自研芯片的分工模式
2.5 域控制器：
•      车企自研自动驾驶域控制器的主要原因

•      车企自研智驾芯片所需的能力与投入

•      不同车企布局自动驾驶域控制器的方式
2.6 工具链：
•      自研原因——部分供应商产品存在诸多问题
•      车企对数据闭环工具链的布局
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image6.jpeg
u=. s
'

=
=

®




image7.png




image8.png




image9.png




image10.png




image11.png




image12.png




image1.png




image2.png
n=.. s
__s_ =

®
w

)




image3.png




image4.png




image5.png




