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2.研究问题的背景意义

随着机器学习，人工智能等科技的发展，汽车的自动驾驶逐渐由设想转变为现实。机器

通过采集道路的图像特征等信息，进行模式识别，然后不断学习、训练,最终达到让机器模

拟人实现驾驶，避障等一系列目的。目前的模式识别任务大多是通过 CNN——一种深度学习

算法来进行的，它是一种用卷积运算来代替传统矩阵乘法运算的神经网络，常用于图像的数

据处理。目前的 CNN 学习算法已经在大规模并行图形处理单元上实现，极大地加速了机器

的学习和推理。这是问题的研究背景。

论文中作者训练了一个卷积神经网络，将原始像素从单个正面相机直接映射到转向命

令，而并不用它来训练学习道路的轮廓等。这个系统只需要人类提供的最少的训练数据，可

以在有或没有车道标记的当地道路和高速公路上驾驶交通，并且可以视觉引导不明确的地区

运作，如停车场和未铺设的道路等。这种端到端的方法优化了处理步骤，对于自动驾驶来说，

可以获得更好的性能和更小的系统。这是问题的研究意义。

3.研究思路及方法

论文提出的 CNN 算法最基本的思路是避免识别特定的，人类指定的特征，例如车道标记、

护栏或其他汽车等。它直接将摄像机获取的图像信息映射到转向命令，创建一个“如果，那

么，其他”规则的集合。训练数据则包括来自摄像机的视频，以及来自人类操作

员的左右转向命令。通过不断的学习训练，最终达到自动驾驶的目的。

对于具体的研究，首先要考虑训练数据的采集。训练数据是由数据采集车的挡风玻璃后

的三个摄像头与人类驾驶员施加的转向角度同时拍摄获得的。训练数据包含从视频中采样的

单个图像，与图像相对应的转向命令。同时网络考虑了如何从错误中恢复，防止车辆逐渐偏

移道路。

训练系统中，图像被输入 CNN，CNN 然后计算提议的转向命令。将所提出的命令与该图

像的期望命令进行比较，并调整 CNN 的权重，使 CNN 输出更接近期望的输出。经过训练以

后，网络就可以从单个中心摄像机的视频图像中生成转向命令。网络架构中，训练了网络的

权重，以尽量减少网络输出的转向命令与人类驾驶员的命令之间的均方误差。

最后是训练神经网络，首先选择要使用的帧。收集到的数据被标记为道路类型、天气状

况和司机的活动。在选择最终的帧集之后，通过添加人工移位和旋转来增强数据，以教导网

络如何从糟糕的位置或方向恢复。训练后的网络在模拟器和道路测试中都获得了良好的性

能。



4. 实验结论

实验和测试证明，CNN 能够学习车辆行驶的的整个任务，而不需要将学习对象人工分解

成道路或车道标记检测、路径规划和控制等。从不到一百小时驾驶获得的数据足以训练汽车

在不同的情况下运行，例如在阳光充足，多云和多雨的条件下，或是在高速公路，当地和住

宅道路上行驶。

5. 启发与思考

随着信息处理等技术的发展，机器学习，人工智能等技术应用日益普遍。作为电子信息

专业的学生，紧跟时代学习研究相关的问题，从学者的论文中理解新技术是如何解决问题，

并积极思考，对开拓我们的视野以及思维的开发都是大有裨益的。我们要积极思考，拓宽思

路，并且在专业学习中打下扎实的基础，为以后自己提出创新的解决方案做好准备。


