
在自动驾驶中，Transformer可以运用于感知与识别

阶段。通过将传感器数据（如摄像头、激光雷达等）

输入Transformer模型，可以实现对道路、交通标志、

行人、车辆等的感知和识别。Transformer的自注意

力机制可以帮助模型捕捉输入数据中的关键信息，

提高感知和识别的准确性。

传统的自动驾驶方案通常采用感知、预测和规划的

顺序排列的模块化任务体系。当中也可能遇到某些

状况，如算法无法处理不在之前穷举范畴内的物体，

例如异形车、白色物体等。而应用大模型能够提高

自动驾驶系统的感知能力和准确性，有效解决传统

模型在感知、识别及管理上的痛点。
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大模型在自动驾驶中的技术发展

科技及消费行业投资团队在此篇章中将探讨

Transformer大模型原理、在自动驾驶中的应用，并

对行业的未来发展进行展望。

Transformer大模型在自动驾驶技术中的技术发展主

要包括感知与识别、规划与决策、预测与预警、数

据管理与隐私保护。通过深度学习算法和强化学习

等技术，大模型可以提高自动驾驶系统对路面情况

的感知和识别能力。这些技术的发展将推动自动驾

驶系统的智能化和安全性，为实现智能、高效、安

全的自动驾驶提供了重要的技术支持。

Transformer大模型在自动驾驶中的应用，主要是通

过使用基于注意力机制的深度学习模型，实现对传

感器数据的感知与识别，优化驾驶决策，预测潜在

危险情况，进行系统仿真和测试，以及管理驾驶数

据和保护隐私，从而推动自动驾驶系统的智能化和

安全性。

智能汽车的趋势：大模型推动自动驾驶技术架构变革
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Transformer 模型在自动驾驶中的应用

Transformer提供了并行计算的支持，在自动驾驶的

感知中，利用Transformer模型中的自注意力机制使

得每个输入位置都可以同时计算其与其他位置的关

联性，从而实现并行计算。这种并行计算的特性使

得Transformer在处理大规模数据时具有较高的计算

效率，能够更迅速地进行感知和决策。

除了并行计算能力，Transformer这种具备Attention

机制的大模型对时序特征还有着天然的关联优势，

比如感知系统将结果映射到鸟瞰网络1。

图一所显示的是一个典型的自动驾驶领域，基于

8路摄像头实现的自动驾驶道路感知决策系统的示

意图，其应用了Transformer强大的并行处理特征和

Attention机制，以实现了对多路摄像头输入的有效

感知。

近期，在自动驾驶领域，已有研究人员将自动驾驶

中的检测、跟踪、建图、轨迹预测、规划等整合到

一 个 基 于 Transformer 的 端 到 端 (End-to-end

Autonomous Driving）网络框架中，提出了自动驾驶

大模型架构（UniAD）。

根据OpenAI最新一代GPT引擎的测试结果，UniAD

自动驾驶算法取得了令人瞩目的成果，而在预测和

规划方面也刷新了领域最佳性能 SOTA (state-of-the-

art)。

1. 2021年8月，特斯拉发布基于 Transformer 的鳥瞰感知方案。

图一：典型特斯拉自动驾驶系统示意图（Tesla AI Day 2021）

任务 表现结果

多目标跟踪 准确率超过 SOTA 20%

车道线预测 准确率提升 30%

预测运动位移 误差降低 38%

预测运动规划 误差降低 28%

大模型及在自动驾驶中技术发展趋势

Transformer构建的大模型在未来自动驾驶领域将具

有显着的优势，但从实际应用来看，这些先进的大

模型构建的自动驾驶算法及相关技术目前还没有得

到实际的落地，即使是特斯拉等自动驾驶领域的先

驱企业，目前也没有完全实现端到端的大模型整合。

尚待处理的细节包括计算资源、内存占用空间、

实时性要求、数据量和标注。

大模型的应用和技术之进步将是自动驾驶领域的

一次跨越，未来将有力推动高阶自动驾驶整体落地。
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2023年10月25日，小马智行宣布获得沙特阿拉伯王

国新未来城 (NEOM) 及旗下投资基金 NEOM

Investment Fund (“NIF”）的一亿美元投资。同时，

小马智行与NEOM计划在沙特西北部的新未来城成

立合资公司，提供自动驾驶技术解决方案。同月，

小马智行在全球科技展会GITEX Global 2023活动上，

与阿布扎比投资局签署合作协议，成为阿布扎比智

能和自动驾驶汔车产业的成员。

自动驾驶的局限和风险

半开放 / L3及以上自动驾驶技术的长期表现有待观

察，未来大规模商业化需配套法规和顶层设计。

目前无论乘用车级别的L3自动驾驶，还是上述半开

放和封闭场景，均处于商用化的早期阶段，尚不能

大规模商用。此外，相关技术的实际表现也需要长

时间运行来验证。以矿山自动驾驶为例，实际商用

需要经历安全员下车、运行区域扩边、混编运行、

完全无人运营等步骤，未来在技术层面之外，需要

解决商业模式、运营模式等未知问题。

3

自动驾驶目前在巿场上的应用

半开放 / 封闭场景的自动驾驶、面向汽车生产商的

辅助 / 智能驾驶是当前的主要应用方向；自动驾驶

大范围应用需要底层技术的 “ChatGPT”时刻。

为主机厂提供智驾方案、寻求半开放 / 封闭场景的

可落地商业化场景是目前两个主流路线，而具成本

效益、可量产及表现稳定的智驾方案是目前备受关

注的领域。在半开放场景 / 封闭场景中，我们观察

到矿山自动驾驶、末端物流配送、场内物流、港口

自动驾驶均有创业公司在积极落地案例，在部分场

景中（如港口、矿山），甚至率先实现了无人自动

驾驶，并且相对于有人方案，ROI 初步 “打平”。

大模型横空出世，为自动驾驶底层技术的 “范式转

移” 带来更多想象空间。特斯拉通过应用鸟瞰、

Transformer、“占位网络” 等技术增强纯视觉方案

的能力，到之后的大模型、端到端时代的开启，再

到华为在缩减硬件配置的基础上，通过ADS 2.0的

算法能力实现了不依赖高精度地图的城市自动辅助

导航驾驶系统，我们认为未来在数据标注、训练数

据生成、规划控制算法层面，自动驾驶的

“ChatGPT”时刻或将来临。

鼎珮长期看好自动驾驶赛道的发展机遇，并在小马

智行（Pony.ai）的早期阶段进行投资布局。小马

智行在国内已获得北京、广州、深圳的路测牌照，

并在2023年9月开启北京大兴国际机场至北京经开

区之间的自动驾驶接驳测试，成为北京首批获准开

启此条运行路线测试的企业。此外，小马智行和出

行平台（包括曹操出行、T3、如祺出行）及整车制

造商（丰田）不断加深合作，共同推动Robotaxi的

商业化。

图片来源：小马智行
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自动驾驶对投资人的启示

找准切入点，把握技术和商业周期，关注团队综合

实力。

紧跟技术发展趋势，找准细分赛道切入点。在技术

框架尚未出现收敛趋势时，需仔细甄选“高确定性”的

赛道。例如，激光雷达出货量可能会随着算法迭代

而降低，进而影响其潜在市场空间，而线控转向、

刹车则会随着自动 / 智能驾驶渗透率提升而上扬。此

外，对技术成熟度和商业时间点的把握，对于布局

成长期、中后期的公司也至关重要。

重点关注创业团队的综合实力。考虑到自动 / 辅助驾

驶技术的落地场景较为复杂（包括乘用车、矿山、

港口、物流等），且多为系统性工程，意味在算法

方案之外，还有大量工程化、车规级、生产/供应链、

成本控制等要求，团队需要具备前述相关能力，配

合主机厂商的落地能力，才是创业公司进入下一轮

淘汰赛的关键。

法规配套和顶层设计需要结合和技术及商业发展

“齐头并进”。以自动驾驶中的责任划分为例，如何

从法规和顶层设计层面，平衡技术发展和法律法规

是重点关注的问题。加州的公共事务委员会投票批

准了Cruise在旧金山提供全天候服务，但在同年10

月份，Cruise在三藩巿发生一宗和行人碰撞的事故，

随后其在美国加州的Robotaxi服务许可被暂停，并

接受调查。鼎珮认为，未来技术边界和政策边界会

“齐头并进”，在边界的摸索过程中存在未知挑战，

但很大程度上取决于技术进步的速度。


