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摘要:
随着人工智能和自动驾驶技术的不断发展，端到端自动驾驶系统作为一种
创新性的方法引起了广泛关注。与传统的分阶段方法不同，端到端系统试
图通过直接从传感器数据到控制命令的端到端学习来完成驾驶任务。本报
告将介绍获得CVPR 2023年Best Paper 的端到端自动驾驶方法UniAD，
并讨论当前业界端到端自动驾驶的探索以及端到端自动驾驶的一些困境。
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测相关竞赛的冠军，参与的工作UniAD 获得CVPR 2023 Best Paper。


