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关键技术

总体流程

智能算法应用场景构建 评估指标体系构
建与指标计算关键场景识别 安全边界划分

与波动性分析

关键技术

l 场景中环境描述，天气、时间、道路等。

l 场景中动态行为描述，行为、触发条件、时序逻辑等。

l 场景中实体描述，实体名称、属性、类别等。

车辆
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城市
环境

超车
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基于行为树机制的场景动态控制技术场景形式化描述技术

场景控制行为树构建与状态控制
l 节点状态：成功、失败、正在运行；

物体运动相关的原子行为机制

环境状态相关原子行为机制

行为树构建流程

将故事板中的时序关系转为行为树示例

行为的状态控制流程

关键场景识别技术

基于采样的关键场景识别

l 基于Gaussion、Halton等采样器对场景参数空间进行搜索
，快速搜索到关键场景。

Halton采样器Gaussion采样

基于强化学习的的关键场景识别

识别方法 准确性 效率 多样性 可控性

采样算法 良好 一般 良好 良好

强化学习 优秀 优秀 优秀 良好
线性可分支持向量机

基于机器学习的智能算法安全边界划分技术

支持向量机示意图

特点

l 高维数据处理：映射到高维空间，有效处理复杂数据。

l 泛化能力强：通过最大化间隔减少过拟合风险。

l 小样本适用：仅依赖关键的支持向量，适合少量数据。

l 非线性问题：使用核函数将非线性转为线性问题。

线性不可分支持向量机

常见核函数 硬间隔 软间隔

离群点处理核函数

受中国科学院青年创新促进会资助

研究背景

l智能算法种类显著增加，性能快速优化

神经网络种类显著增加 算法性能快速优化

大模型爆发

自动驾驶 机器人

大模型智能制造

l应用落地前景广阔，自动驾驶、机器人、大模型等

智能算法处于新一波的飞速发展阶段

目前智能算法存在较大安全风险和隐患，需要重点关注安全边界评估

l 理想L9辅助驾驶系统，将广告牌错误识别

为汽车，紧急制动功能突然启动。

l 对抗攻击方法欺骗

AI。白色T恤上不

同颜色的块干扰智

能识别算法，识别

错误。

l 自动驾驶汽车撞上

推着自行车行人。

车辆自动驾驶系统

由于设计缺陷错误

分类行人，延迟了

反应时间，导致发

生碰撞。

目标检测漏检失效 Uber撞人事件

理想L9识别失效

l 节点执行时序逻辑：并行、串行、循环。


