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广州市重点领域研发计划 2019年度“智能网
联汽车”重大科技专项申报指南

（征求意见稿）

为落实《广东省人民政府关于加快新能源汽车产业创新

发展的意见》以及《广州市重点领域研发计划实施方案》，

结合我市智能网联汽车发展的重大需求，拟启动实施“智能网

联汽车”重大科技专项。现发布 2019年度项目申报指南。

本重大科技专项总体目标是：依托整车厂、大型科技公

司、互联网公司、高校进行联合攻关，通过本专项攻关解决

3年内达到量产落地的技术障碍，实现智能网联汽车行业的

产业升级与技术升级，达到国内领先的技术水平。健全广州

市智能网联汽车科技创新体系，打造国内一流的智能网联汽

车产业集聚地。

2019年度共设置 4个专题，拟支持 4个项目，项目实施

周期 3年。项目申报须涵盖该任务下所列的全部研究内容和

考核指标。每个项目一般仅支持 1项，技术路线明显不同而

又在评审中排前两位时，经专家论证可都纳入并行支持；评

审专家经评议认为项目申报质量都未达指南研发内容和指

标要求时，可都不支持。研究内容除特别说明外必须涵盖该

项目下所列的全部内容，项目完成时应完成该项目下所列所

有考核指标。

专题一：数字座舱及关键技术开发
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（一）研究内容。

开展数字座舱系统架构设计、功能需求研究；开展摄像

头成像技术研究；开展增强现实显示技术研究；掌握多信息

融合显示技术；搭建数字座舱域控制器软、硬件平台；开发

集成全液晶仪表、中控液晶显示屏、AR HUD（增强现实平

视显示仪）等多个部件主机于一体的域控制器；设计适用于

多模态 3D HMI人机交互界面；开发多种人机交互技术，包

括基于自然语言理解的语音识别技术、智能动态手势控制技

术、智能身份识别技术、AR HUD技术（增强现实型平视显

示仪）。其中，AR HUD（增强现实型平视显示仪）技术可

基于驾驶员眼球追踪，对投影位置和区域进行修正，实现

AR实景导航、道路目标检测、AR-ADAS和行车信息等驾驶

相关信息显示，并可实现投影信息与环境的融合。

开展车载智能操作系统架构和内核研究；开展操作系统

去 App化及能力下沉技术研究；掌握云和端一体化的信息安

全保护技术；开发适用于智能网联产品的操作系统软件，满

足实时性、安全性、功能拓展性、车载特殊性、硬件兼容性

等；开发基于车载智能操作系统的功能引擎，如导航、语音、

网联服务、大数据等智能网联生态特色相关的功能应用。

（二）考核指标。

域控制器：支持一机多屏虚拟化技术；支持 OTA升级

及自回滚功能，升级成功率≥95%；支持车载以太网通讯，通

信波特率≥100Mbit/s 通信时间延时≤150ms；智能语音平均识

别响应时间≤2s，识别成功率≥95%；导航精度（结合高精定
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位信息）≤1米。

HMI人机界面：支持 3D特效；

智能身份识别系统：指纹识别拒真率≤2%、认假率

≤0.002%；识别时间≤400ms。

AR HUD（增强现实型平视显示仪）技术：FOV（视场

角）≥10°×4°；成像距离≥7m；最大亮度≥12000nit；分辨率

≥800×480；图像畸变≤5%；显示偏差（增加高精度 DMS）

≤3 mrad（毫弧度）。

车载终端智能操作系统：支持系统功能拓展；支持核心

操作系统平台化、功能引擎模块化；支持操作系统 OTA升

级/离线升级方式，支持按平台或模块进行迭代，支持应用拓

展；支持全局搜索引擎，能够搜索各类信息，包括但不限于

音乐、视频、账号等信息；支持 DMS驾驶员行为状态监测

功能; 支持信息安全防护功能，不存在“中国汽车行业漏洞

共享平台（CAVD）”以及“国家信息安全漏洞共享平台

（CNVD）”发布 6个月及以上的高危安全漏洞；注意力检测

报警正确率≥99%，误报率≤2%；疲劳检测报警正确率≥

99%，误报率≤1%；人脸身份准确率≥99.5%，召回率≥99%，

误识率≤0.1%；手势识别准确率≥93%，误检率≤3%。

项目执行期内，搭载高性能数字座舱一种或多种功能的

量产车型不少于 3万辆，申请专利及论文不少于 8项。

（三）支持方式及强度。

通过竞争性评审，支持 1个项目，市财政资金支持 4000

万元。企业牵头获得立项的，参与企业自筹资金不少于市财
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政资金的两倍。

专题二：基于车端与场端融合方案的自主泊车技术平台

开发

（一）研究内容。

该专题拟支持基于车场融合方案的自主泊车技术开发；

研究自主泊车系统场端、云端、车端通讯技术；结合人工智

能、信息通讯、多传感器融合、车辆自定位及较低速场景下

的车辆运动控制算法，可通过 APP完成一键远程泊车及远程

召唤，实现低速封闭场景下长距离、跨楼层 L4 级别自动驾

驶功能。

针对用户找位难、停车难、取车难等问题，分析基于车

端与场端融合方案的自主泊车场景下用户需求，研究自主泊

车实现方式；基于 SLAM和多传感器融合技术，研究适用于

室内外的车辆自定位技术；基于深度学习、计算机视觉和信

号处理技术，研究基于多传感器的环境感知算法，包括车道

线识别、交通标志识别、移动障碍物识别、静态障碍物识别、

行人识别、车辆识别、线车位识别等；研究自主泊车路径规

划与决策算法，实现车辆的全局和局部路径规划，使车辆可

以适应各种复杂路况；研究低速条件下车辆运动控制算法，

提高车辆运动控制的鲁棒性；研究车端/场端/云端通讯技术，

保证车端/场端/云端通信实时性和信息安全；开发智能停车

场的场端辅助感知、辅助定位技术和智能停车场场端管理技

术；开发自主泊车云平台和云平台应用层软件，包括但不限

于自主泊车 APP。
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（二）考核指标。

多传感器目标（车道线、交通标志、移动障碍物、静态

障碍物、行人、车辆、线车位等）正确识别准确率≥95%，识

别召回率≥98%；横纵向车辆定位精度≤10cm；横向运动控

制误差≤5cm，纵向运动控制误差≤1km/h；车辆与车位中心线

的横向偏移程度≤10cm，纵向偏移程度≤10cm，停正偏转角

度≤3度；项目执行期内实现固定停车场场端示范运行，并实

现装车不少于 10辆，申请专利及论文不少于 5项。

（三）支持方式及强度。

通过竞争性评审，支持 1个项目，市财政资金支持 1000

万元。企业牵头获得立项的，参与企业自筹资金不少于市财

政资金的两倍。

专题三：车内外视频监控技术研发及车载应用

（一）研究内容。

该专题拟支持开发车内外视频监控技术，基于车内外感

知传感设备，通过生物识别技术、车内外图像采集技术、以

太网传输技术和远程监控技术，实现车辆多控制器之间以及

车与车之间的视频信息实时共享，并对监控下的座舱驾乘人

员身份信息、精神状态、情绪情况和生命体征等识别反馈，

提高驾驶安全性。

开展车载以太网视频实时传输技术研究；开展视频图像

分割识别技术研究；开展多传感器融合技术研究；开发基于

图像传感技术的车内外监控系统，可实现驾驶员身份信息识
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别，自动同步驾驶相关的个性化设置或向车主发出报警提

醒；可实现驾驶员情绪识别，自动调节车内香薰系统/乐曲类

别/氛围灯颜色以稳定驾驶员的精神状态；可实现驾驶员疲劳

/分神状态识别，自动发出报警提醒（方向盘/座椅振动/蜂鸣

警告音）；可实现驾驶员生命体征识别，自动监测驾驶员心

跳等，建立驾驶员的健康数据并定期推送相关的健康服务；

可实现前后排人员数量及分布识别，自动调节车内环境（空

调开闭、音响开闭及声场调整等）；可实现手势识别，对空

调及多媒体进行操作；可实现车辆锁闭状态下的车内活体监

测及车辆异动监测，根据识别情况向车主发出提醒；可实现

远距离车内外环境信息实时监控。

（二）考核指标。

控制器支持 6路以太网视频输入，1路以太网视频输出，

1路 LVDS视频输出，一路 HS-CAN（可扩展 CANFD）；视

频传输支持百兆以太网传输技术；支持车内外摄像头数据共

享，分辨率 720p，其中前视 1080P；支持 OTA\FOTA；集成

TF 卡槽，支持 16GB～512GB 的内存卡；驾驶员身份信息/

状态识别准确率≥95%，漏识别率＜1%；驾驶员喜/怒/哀/乐

情绪识别准确率≥95%；驾驶员心率生命体征识别准确率

≥95%；活体检测准确率≥95%，漏识别率＜1%；项目执行期

内实现装车不少于 10辆，申请专利及论文不少于 3项。

（三）支持方式及强度。

通过竞争性评审，支持 1个项目，市财政资金支持 500

万元。企业牵头获得立项的，参与企业自筹资金不少于市财
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政资金的两倍。

专题四：智能网联汽车超视距全局感知融合方法及关键

技术

（一）研究内容。

该专题拟支持基于 V2V、V2I、V2P等通讯技术及边缘

计算技术，实时获取周围交通参与体的状态数据，将其与车

载感知数据相融合，解决感知盲区、距离受限和准确率低等

缺陷的研究，提高感知精度、实时性、复杂场景的感知准确

度等，让自动驾驶车辆更加安全、高效。

分析自动驾驶车辆对路端感知的需求，研究路端感知系

统技术方案及实现方法；分析各数据源的数据结构及特性，

分析研究各类数据的关联性、置信度等；基于边缘计算，研

究各数据源的结构、时间、空间差异性，提出多源传感器信

息融合方法；研究基于多传感器（摄像头、激光雷达和毫米

波雷达等传感器）的目标检测、分类、跟踪及行为预测方法；

研究交通标志牌识别、可行驶区域分割、车道线检测等关键

技术；研究超视距感知场景重构技术；开发边缘计算模块，

实现与车端通讯设备的实时通讯。

可行驶区域分割准确率>85%，算法处理速度不低于

20fps（Frame Per Second，每秒传输帧数）；车道线检测精

度>90%，算法处理速度不低于 20fps；目标检测分类准确

率>85%，算法处理速度不低于 16fps；目标跟踪准确率>85%，

算法处理速度不低于 50fps；交通标志牌识别准确率>85%；
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车辆、行人的行为预测准确率>85%；数据传输时延（边缘计

算平台传回车端时间）不大于 100ms；搭建边缘计算平台不

少于 1个；发表专利不少于 3项，发表论文不少于 3篇。

（三）支持方式及强度。

通过竞争性评审，支持 1个项目，市财政资金支持 500

万元。企业牵头获得立项的，参与企业自筹资金不少于市财

政资金的两倍。


