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背景及框架
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算法原理——全局导航

规划

全局导航

局部规划
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算法原理——局部规划

规划

全局导航

局部规划
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算法原理——局部规划
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算法原理——局部规划

 横向加速度约束：
在转弯处，转弯半径
越小，速度越大，离
心力越大，人的舒适
感越不好，并且如果
离心力过大，高速情
况下，车辆可能会冲
出轨迹，因此需要对
离心加速度做一个限
制：
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算法原理——局部规划

纵向加速度约束：
考虑到车辆动力学特
性，车在加速或者减
速过程中，其加速度
也有一定的限制：
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算法原理——局部规划

 连续性约束：

考虑以上约束后得到

的速度规划曲线可能

还不够连续平滑，所

以我们用类似于地图

中心线平滑处理的方

法，对速度曲线也进

行三次样条拟合，保

证其连续性。 武
汉
环
宇
智
行



算法原理——局部规划

 

武
汉
环
宇
智
行



算法原理——局部规划
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实际操作——平台介绍

输入：地图，障碍物，交通信息，定位信息，

车身信息等

场景：站点召车，跟车，超车，路口通行，

自动泊车等

输出：规划轨迹
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实际操作——平台介绍
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