[bookmark: _GoBack]非常荣幸受邀参加本次大会。我想了想这个话题怎么选，我也看了今天会议的背景，这么多新技术发布，我觉得结合目前全球我们掌握的情况和国内的情况，我选了这样一个题目——《中国智能网联汽车发展需要创新突破》，目前搞的风风火火，但是还是需要真正的突破，而且应该走出中国自己的智能网联汽车的技术路线。我这个报告主要分为四个部分：
 一、自动驾驶汽车需要新的技术路线。
   戴维·舒特也是我的老朋友，刚刚他也讲到了这一点，可以看到自动驾驶的出处是在SAE的J3016上，实际上这个出处是一个什么样的性质呢？它的性质就是单车智能。因此这一点我们要看得清楚，它分为L1、L2、L3、L4、L5，主要的分级都是针对汽车本身的，所以它叫做“自动驾驶”。这个词中国人翻译过来叫自动驾驶，实际上说的通俗一点，就是单车智能。它定义了一台车要实现自动驾驶的四大整车特性，包括DDT、ODD、OEDR以及DDT Fallback，因此你可以看到，它从一开始定义自动驾驶的时候，就已经预测到了，这个车不是说在什么地方都可以自己驾驶自己，也有失败的时候，当然失败多了，就不能叫做自动驾驶了。这个标准出来之后，通过几年的突破大家发现一个问题，也就是单车驾驶行不行？
截至去年，全球有一个新的联盟，也就是欧盟、美国、日本联合成立了一个新的联盟叫ARCADE，这个联盟提出了另外一个标准叫ISAD，这个标准把车之外要支撑自动驾驶的设施分为了五级，这是国际对自动驾驶第二次出国际性标准。其中道路A级叫做参与到自动驾驶当中，也就是说那就不是单车智能。因此，大家要注意到国际重大的趋势变化。
ISAD这样一个标准，同时又把交通融入进来，因为汽车是交通的一分子。而且它把道路、交通和汽车的连接性引进来了，所以这些都是重大的趋势变化。在这样的重大趋势变化之下，用什么来进行连接呢？欧盟最先提出了5G汽车，也就是说用5G连接。说得通俗一点，5G就是一个水管，它的作用就是能够把刚刚讲到的三者连接起来。5G是我国的优势，但是目前我们的5G大多数还是在汽车的服务当中，并没有参与到驾驶。在这样一个大趋势下，美国DOT对它原来的L1、L2、L3进行了改进，它将车外赋能加入了原来原来单车智能的定义当中，把车外赋能分为三级，SAE并没有完全接受欧洲人的分法。他分为状态、趋势、行为协同。而且它把车外的加到了L3级以上，也就是说某种意义上，SAE已经趋向于不再仅仅是单车智能了。最后一个就是ISO世界标准化组织，ISO正在动议一个全球一致的标准，它就需要把ODD、ISAD和交通规则合在一起，建立一个新的全球自动驾驶汽车的标准框架，目前正在动议当中，这是一个非常大的国际背景。在这样大的背景之下，中国自己的智能网联汽车怎么办？接下来我们看一下如何突破。
2、 智能网联汽车发展需要新技术突破。
   目前单车智能主要有两大类，一类是以谷歌Waymo为主的，就是以多线激光雷达为感知的，我称之为饱和感知，这种饱和感知，最大的优势就是它非常的灵敏，其劣势是它对高精地图依赖性非常高，而且成本非常高。第二类是以特斯拉为代表机基于视觉感知的，也就是依赖摄像头，它运用大量的人工智能和数据学习。大家知道特斯拉的市值已经超过丰田成为世界第一大市值的汽车公司。这两类汽车路线都是只重视“使能”也就是汽车单车智能技术路线。目前国内大多数的开发公司都是在这两个技术路线里，那么有没有其他的技术路线？
3、 我们看一下是不是需要有其他技术路线的必要性？我们看到目前单车智能由五大弱点。一是无人驾驶必须要依靠AI，AI有黑箱效应，如何克服？二是兰德智库认为自动驾驶需要110亿英里的道路测试，怎么实现？人类等不起。三是完全自动驾驶至少有几百万的极端工况，软件设计如何保证和验证？四是L3、L4、L5自动驾驶成本很高，如何进入私家车？五是完全自动驾驶汽车的实际行驶安全如何保证？目前自动驾驶汽车伤亡事故正在增加，而且它的社会问题比电池热失控更大。
针对以上五个问题，我提出了八项技术突破。一是新型智能理念，不能只是完全的单车智能。你要规避，单车智能总是在做自动驾驶的能力上限，能力上限是很难达到的。二是要寻求，单车不智能不行，但是要压到下限。三是要找到一个把车自己的自动驾驶能力和车外赋能联合在一起的边界，使得大家都便宜。四是按照这个技术路线进行正像开发的汽车下一代的产品，这是一个完全新的产品，而不是说在现在的车上搭载就行的，这个要吸取新能源的教训，我们总是在搭载，因此新的技术理念非常重要。未来是熵的概念，自动驾驶汽车总是在熵增，你如何熵减。
二是你不能单独的使能或赋能，你要把车外赋能和单车智能放在一起。自动驾驶最难的就是过城市的十字路口，从图中可以看到，过一个路口有一个场景，车内车外同时感觉到这个场景，然后同时数字化，把这个信息传递到汽车当中，让车载计算平台做最后的感知、规划、决策，这就叫使能、赋能融合一体化技术，目前还没有车可以做到这一点。
     三是要进行学习。之前我在深圳提高一个观点软件定义汽车，数据开发汽车，芯片制造汽车。没有数据是开发部了汽车的，过去传统汽车做汽车发动机标定也是要靠数据的。要建立这样一套自动驾驶软件学习成长系统，我不想再一次提特斯拉的名字，但是他确实建立了这样一套系统。目前我们中国哪一个OEM，哪一个一级供应商建立起这样的系统了呢？这是值得我们反思的。
四是云，云是支撑。欧盟给出的三大支撑是非常明确的。支撑靠的是路侧设施，但是路侧设施必须要成为车自动驾驶感知的一部分，没有感知的部分，这个路侧设施是没有用的，只给信息不参与驾驶是没有用的。
     五是安全。大家都知道功能安全，这是美国高速公路管理局给出的数字，功能安全只占0.7%，绝大多数原因为预期功能安全。要解决安全，而且安全是第一的，有三个大的措施。一是线下安全，你要找到一个解决安全的研发方法，二是成长学习，三是线上安全，我称之为安全大脑，安全要到车上去，不能只是在车下，不能总是在车下通过研发26个月、36个月，这是不可以了。
六是5G。5G不仅是5G V2X，5G汽车有三个商业模型，最核心的就是无人驾驶，5G汽车是一个复杂系统，它把汽车变成数字化汽车，5G汽车具有三大商品属性。5G汽车必须要弄清楚车的数据需求、数据结构和数据传输，然后才可以定义你用什么5G。
   七是芯片。现在我们注意到的更多的是车载芯片，但是如果使能、赋能是一个系统的话，新片就绝对不仅仅在车上，车外芯片更多更重要。
     八是测试。你必须要测试验证是成熟、安全的汽车才可以生产，中国安全分布的场景到底是什么？到目前为止，我们并没有公布一套国家权威场景，那你这个车出去，保险公司就不敢给你保险，保险公司不敢给你保险，车就卖不出去。因为你必须要知道什么东西是非常小概率发生的场景，你不能总是开放道路，必须要建实验室。目前我们国家在高度自动驾驶的实验室和测试技术方面是落后的，这个要引起我们高度重视，国外现在已经非常发达了，但是知道如果是没有一个开发实验室和开发工具的话，汽车是不会生产的。
智能网联汽车发展需国家系统工程。首先要找到一个理论，这个理论叫SOS（system of system），我们自动驾驶是一个非常大的系统工程，它也是一个国家工程。比如说美国把它摆入国家工程，是很清楚的。欧盟把5G汽车定为国家工程，也制定了时间表、路线图。我建议中国也要有自己的中国标准智能网联汽车，有中国的场景标准、地图标准、通信标准、交通标准和安全标准，而且不能仅仅是单车智能，单车只能是不够的。应该有宏观布局、中观布局、微观布局，要强大四大融合，也就是智慧城市、智能交通、智慧能源、智能汽车融为一体。要突破前瞻性技术和颠覆性技术，走出一条自己的道路。
四、结语。今年科协发布2020年中大科学问题和重大工程问题已经指出，数字化交通基础设施如何推动自动驾驶和车路协同是重大科学问题，一个国家的重大科学问题必须是国家工程。如何把自动驾驶上升为国家工程，走出自己的创新道路，只有抓住这样一个抓手，中国智能网联汽车才能走向世界的前沿，谢谢大家。
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