
如今， 人工智能已经在下围棋方面胜出，可
在驾驶汽车时却似乎比人类显得笨拙。 今年，美
国的一辆无人驾驶汽车在城市道路上做实验时，
将一位横穿马路的行人撞倒，这起事故也让这一
备受热捧的新技术受到一些争议。 无人驾驶下一
步该从哪些技术角度进行完善，我国的无人驾驶
技术近来有哪些进展？ 日前，在由中国自动化学
会主办、西安交通大学承办的 2018 中国自动化大
会上，中国工程院院士郑南宁对此进行了解读。
人类擅长感知预测 计算机擅长逻辑推理

下围棋属于逻辑推理脑力劳动，而驾驶汽车
却是感知、运动等结合的脑力劳动。 人类经过驾
校训练，相对容易就可以掌握这个技能，但是用
机器实现它却遇到了艰难挑战。 这种情况在人工
智能领域被称为莫拉维克悖论。 “它意味着人类
觉得简单的事情，计算机却难做到，人类觉得难
度大的事情，计算机却完成得很轻松。 ”郑南宁
说，早在 20 世纪 80 年代，人工智能研究者就发现
了这个挑战，对计算机而言，实现逻辑推理等人
类高级智慧只需要相对很少的计算能力，而实现
感知、运动等智慧行为却需要巨大的计算能力。

这种情况是由二者的基本特性决定的。 如果
把人脑和计算机做一个比较，计算机显然是在逻
辑性、可重复性和规范性方面超过了人类，但是
人类的大脑具有动态性、复杂性，还具有创造性
和想象力。 “人类思维是在记忆经验和知识的基
础上进行预测、模式分类以及学习的。 特别要注
意这个预测能力，每个人的大脑中都有预测的模
型，所以说从本质上来讲，大脑就是一个预测的

机器， 而对于驾驶行为而言， 预测能力非常重
要。 ”郑南宁说：“计算机要实现这种预测则非常
困难。 ”

无人驾驶没那么快进入生活

从对错误的容忍度来说， 人工智能系统可以
分成两大类：一类犯了错误可以重来，另一类在统
计意义上不能够犯错误，无人驾驶属于后者。

从这一现实来看， 郑南宁认为当前的无人驾
驶技术主要面临对环境的可靠感知、预行为理解、
应对意外等方面的难题。

“对环境的可靠感知，也就是说，在任何路况
和天气状况下， 无人驾驶汽车都能准确而周密地
感知周围环境。 ”郑南宁说，而预行为理解即对对
方可能产生的行为进行准确的预估和判断， 另外
还有就是对意外遭遇的处理， 包括如何对交警的
手势作出反应， 如何应对突然从路边闯进一个小
孩等意外情况。“这样的突发异常情况是无人驾驶
必须要解决的， 但目前还无法事先为这类场景编
码，也无法用简单的基于规则的模型来应对。 ”

郑南宁表示，针对这些难题所开展的尝试，需
要把深度学习网络、长短期记忆、选择性注意机制
以及提取知觉物体等技术整合在基于认知计算引

擎的自主驾驶系统中， 这是无人驾驶研究领域值
得研究的方向。

他介绍说，在 11 月份由国家自然科学基金委
员会组织的 2018 中国智能车未来挑战赛上，西安
交通大学研制的“先锋号”智能汽车进入高架道路
后，平稳汇入多辆有人驾驶车辆的自然车流。这辆
无人驾驶实验车还在没有 GPS 信号的情况下，在

高架桥下的地面道路， 由计算机自主驾驶通过了
S 形的弯道和各种路障。 尽管取得了这些进展，但
郑南宁认为，对无人驾驶仍然应该保持冷静，并没
有那么快就进入生活。 “真实的交通环境复杂多
变， 实现完全自主的无人驾驶是一个令人兴奋却
又望而生畏的艰难挑战。 ”

发现人工智能的突破点还需更多时间

那么，最终有没有可能找到一种终极算法，能
使某种智能不仅能完成单一的任务， 还能具有非
常强大的普遍适应性能力来解决无人驾驶等任务

呢？郑南宁表示，未来需要从脑认知和神经科学研
究中得到启发，发展一种新的学习机器。

“将神经科学和脑认知作为新的机器学习算
法和架构的灵感来源， 使用这些知识来帮助我们
思考在人工智能系统中如何实现同样的功能，是
未来人工智能发展重要的研究方向之一。”郑南宁
说，“我们需要更多时间来发现受脑认知和神经学
科启发的人工智能突破点在哪里， 也需要多学科
的实验科学家和理论科学家的合作”。

他同时提醒，面对近年来人工智能的热潮，更
应该将基础研究建立在严谨的理论、模型建造、实
验验证与分析的基础上。

“如果让社会的期望值过高，又没有达到预期
的目标，它就有可能给学科发展带来低潮，甚至是
灾难性影响， 使最初期望的目标成为 ‘皇帝的新
衣’。 ”郑南宁说：“面对人工智能的研究与其在无
人驾驶等领域的应用热潮， 我们需要保持冷静的
思考，踏踏实实推进基础研究和实验验证。 ”

（据《光明日报》）

汽汽车车//广广告告1100 ２０18 年 12 月 19 日 星期三

组版编辑 关秋丽 Ｅ－ｍａｉｌ ／ zkwbzls@163.com

无人驾驶技术还有哪些坎儿
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