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摘  要：高精地图不仅支撑自动驾驶汽车的精准定位和精细路径规划，辅助提高车端感知能力，还可以有效弥补传感器

的性能边界，应对多种长尾场景。因此，高精地图成为现阶段实现 L4/L5 无人驾驶的必备要素。但高精地图作为国家基

础性战略信息资源，涉及军事安全和国防安全，因此中国要求高精地图在公开应用前应进行地理信息保密处理，且履行

地图审核程序。这导致高精地图在要素和属性的表达上有诸多限制，且缺乏动态更新能力，难以精准反映车辆行驶环境

信息，严重影响自动驾驶的安全性与稳定性，无人驾驶的“最后一千米”难以突破。聚焦面向 L4/L5 无人驾驶的高精地图

在应用中的地理信息安全和时效性问题，论述高精地图应用现状、实际需求与面临的挑战，在此基础上，从政策、技术、标

准、试点探索等方面，研究分析高精地图在中国无人驾驶商业化落地进程中的公开应用趋势，并对高精地图助推中国无

人驾驶落地过程中亟需的地图管理创新、众源更新模式安全合规应用，以及跨部门、跨学科、跨行业合作提供展望。
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Abstract： High definition map not only supports the accurate positioning and fine path planning of autono⁃
mous vehicles, assists in improving the perception capability of the vehicle end, but also effectively makes 
up the performance boundary of sensors to deal with a variety of long-tail scenarios. Therefore, high defini⁃
tion map has become essential for achieving L4/L5 unmanned driving at this stage. However, high defini⁃
tion map belongs to the basic strategic information resources of the country, involving military and national 
defense security. Therefore, in terms of policy, China requires high definition map to undergo geographic 
information confidentiality processing before public application and to comply with map review procedures. 
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This leads to many limitations in the expression of elements and attributes in high definition map, as well as 
a lack of dynamic updating ability, making it difficult to accurately reflect the driving environment informa⁃
tion of vehicles, seriously affecting the safety and stability of autonomous driving, and making it difficult to 
break through the “ last mile”  of unmanned driving. We focus on the issues of geographic information se⁃
curity and timeliness in applying high definition maps for L4/L5 unmanned driving. We comprehensively 
discuss the current situation, practical needs, and challenges of high definition maps application. Based on 
this, from policy, technology, standards, pilot exploration, and other aspects, we study and analyze the 
safety and compliance application trend of high definition maps in the commercialization of unmanned driving 
in China, and provide prospects for map management innovation, large-scale implementation of crowd⁃
source update models, multi-dimensional collaboration, and cross-departmental, interdisciplinary, and 
cross-industry cooperation that are urgently needed in the process of high definition maps promoting un⁃
manned driving landing in China.
Key words： unmanned driving； high definition map； geographic information security； online review； 
multi-source update

随着新一轮科技革命和产业变革的兴起，智

能汽车已成为全球汽车产业发展的战略方向，受

到越来越多国家的高度重视。汽车与相关产业

全面融合，逐步呈现智能化、网联化、共享化发展

特征，由单纯的交通运输工具逐渐转变为智能移

动空间和应用终端，成为新兴业态重要载体［1］。

以美国、德国、日本为代表的汽车工业大国都在

积极推动自动驾驶的发展，均发布了自动驾驶车

辆商业化时间表［2］。2021 年 12 月，奔驰获得德国

联邦机动车运输管理局批准，成为全球首家获得

联合国法规《自动车道保持系统》L3 级自动驾驶

认证的汽车企业。中国自动驾驶汽车的发展也

已迈入实现汽车工业“换道超车”的重要窗口

期［2］。2020 年 2 月，国家发展和改革委员会等 11
部门共同印发了《智能汽车创新发展战略》［1］，明

确发展智能汽车对中国具有重要的战略意义。

2020 年 11 月，国务院办公厅正式发布《新能源汽

车产业发展规划（2021—2035）》［3］，明确指出到

2025 年新能源汽车无人驾驶实现特定区域和特

定场景的商业化应用。2023 年 6 月，国务院政策

例行吹风会举行，工业和信息化部表示将开展智

能网联汽车准入和上路通行试点，并组织城市级

“车路云一体化”示范应用，以支持条件成熟的 L3
级 及 更 高 级 别 的 自 动 驾 驶 功 能 商 业 化 应 用 。

2023 年 11 月，中国工业和信息化部、公安部  、住
房和城乡建设部、交通运输部联合发布了《关于

开展智能网联汽车准入和上路通行试点工作的

通知》，正式对 L3/L4 自动驾驶的准入规范进行

了具体要求，并完善了相关规则。

随着汽车智能化等级的逐步提升，对汽车行

驶的安全性、稳定性、舒适性等提出了更高要求。

面对中国复杂道路交通场景，尤其是在冰、雪、雾

等极端特殊天气下，高精地图作为一种具有丰

富、准确、全天候道路多维特征的传感器，可以有

效保证车辆行驶的安全性，成为现阶段实现 L4/
L5 无人驾驶的必备要素。同时，高精地图属于国

家基础性战略资源，涉及军事安全和国防安全，

因此政策上中国要求高精地图在公开应用前应

履行地图审核程序，要素和属性的表达上应符合

国家相关法律法规要求。但是目前高精地图缺

乏动态更新能力，难以准确反映车辆行驶环境信

息，严重影响自动驾驶的安全性与稳定性，无人

驾驶的“最后一千米”难以突破。

本文聚焦面向 L4/L5 无人驾驶的高精地图

在应用中的地理信息安全和时效性问题，论述高

精地图应用现状、实际需求与面临的挑战，在此

基础上，从政策、技术、标准、试点探索等方面，研

究分析高精地图在中国无人驾驶商业化落地进

程中的公开应用趋势，并对地图管理创新、众源

更新安全合规应用，以及跨部门、跨学科、跨行业

合作提供展望。

1　高精地图应用路径分析

1.1　高精地图在车载地图体系中的位置

随着汽车智能化程度的提高，车载地图由可

视地图向智能汽车基础地图［1］（intelligent vehicle 
basic map，IVBM）逐渐过渡（见表 1）。可视地图

由最初的离线导航仪地图发展为现今的车机互

联网地图，表达全域静态地物，服务于驾驶员，车

辆控制取决于驾驶员基于自身视觉识别和逻辑

思维能力做出决策，很多道路信息均被精简［4］，相
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对位置精度 5~20 m［5］。而 IVBM 作为辅助智能

汽车实现自动驾驶的数据集，可集成道路先验知

识，有效弥补传感器性能边界，被称之为超视距

传感容器［6］。IVBM 也成为现阶段实现自动驾驶

的必备要素［5］，成为服务于自动驾驶的重要基础

设施。

根据美国工程师学会自动驾驶分级标准，

IVBM 可分为服务于 L2/L3 的高级辅助驾驶（ad⁃
vanced driving assistance system， ADAS）地图和

服务于 L4/L5 的高精地图［5］。由于 ADAS 地图

用于辅助实现车辆定位、路径规划和导航，在车

辆无法应对的场景下可由驾驶员来接管，因此

ADAS 地图的相对位置精度只要求达到米级即

可，数据内容可从可视地图中抽取出必要的路网

信息，略加一些道路坡度、曲率、限速值等属性，

业内也称为“SD+地图”。但 L4/L5 无人驾驶要

求实现无人接管的全自动驾驶自动化，这对高精

地图提出了更高要求，如相对位置精度应达到

0.1~0.2 m，静态地理要素及其属性应表达更精

准，集成的动态信息应更加丰富且及时。

1.2　国外情况

回望全球自动驾驶的研发史，国外领先车厂

通过大量测试和量产项目证明，实时更新的高精

地图是应对不同场景且保证自动驾驶安全必不

可少的组件。国外谷歌与戴姆勒无人驾驶系统

的研发过程中均将高精地图作为自动驾驶系统

标准配置［6］。2022 年 6 月，欧洲经济委员会和内

陆运输委员会在世界车辆法规协调论坛第 187 届

会议通过了《联合国条例第 157 号（自动车道保持

系统）01 系列修正案提案》。此法规第三章定义

了自动驾驶系统的 3 个重要组成部分为控制单

元、传感器、地图与定位，高精地图成为自动驾驶

的法规要求。根据 HERE 官方宣称，近期在德国

和美国获得官方认证并量产的 L3 级梅赛德斯⁃奔
驰 Drive Pilot系统，使用 HERE 厘米级高精地图，

地图数据存储在后端数据中心，并不断更新。奔

驰承诺 Drive Pilot 开启状态下的车辆事故由车企

担负全责，而奔驰做出这一承诺的前提正是高精

地图覆盖的兜底。宝马最近发布的 BMW 7 系成

为首款使用 HERE 高精地图的量产车型，未来

HERE 的高精地图将集成到其他宝马车型中。

1.3　国内情况

1）由 ADAS 地图向高精地图的过渡。在中

国 L2/L3 级 驾 驶 自 动 化 汽 车 量 产 的 进 程 中 ，

ADAS 地图发挥了至关重要的作用，如国内小鹏

汽车的智能导航辅助驾驶（NGP）、蔚来汽车的智

能驾驶领航（NOP）、理想汽车的智能驾驶导航

（NOA）、广 汽 埃 安 的 高 级 智 能 驾 驶 辅 助 系 统

（NDA），以及长城的辅助驾驶系统（NOH）等都

是 ADAS 地图配置的典型案例。近期，虽有诸多

车企宣称采用“重感知、轻地图”技术路线，但若

无 ADAS 地图提供的空间基准，那么车辆定位、

导航和路径规划无从谈起；若无 ADAS 地图中的

车道线地理要素，则无法应对冰雪覆盖下的车道

居中和主动变道功能；若无 ADAS 地图中的道路

坡度、曲率属性，则无法安全舒适地应对突然的

上坡、下坡和急转弯等场景。因此，所谓的“轻地

图”，大多是在高精地图基础上做减法的“高

精－”做法，而非真正的“无地图”。

2）高精地图加速中国 L4/L5 无人驾驶商业

化落地。中国 L4/L5 无人驾驶汽车虽暂未实现

量产，但在前期“车内无人”商业化试点工作的基

础上，2023 年 3 月北京市在智能网联汽车政策先

行区进入“车内无人”载人示范应用阶段，上海市

浦东新区也将大力促进无人出租、无人配送、自

主泊车、自动驾驶微循环公交等 L4/L5 无人驾驶

应用场景的商业化落地，广州、深圳、武汉、重庆

等地也纷纷推进高级别自动驾驶测试、示范应用

等场景落地。不管是自动驾驶示范区范围内的

固定路线场景还是封闭园区内部道路场景，L4/
L5 无人驾驶均使用了高精地图，如使用了从点云

数据中抽取出的特征图层，用于融合定位，以及

使用了高密度格网的地面高度图（地形起伏数

据），用于提高车辆安全系统和舒适度。

表 1　车载地图体系构成及其种类对比

Tab.  1　Composition and Comparison of Types of Vehicle Map System

车载地图

可视地图

IVBM

导航仪地图

车机互联网地图

ADAS 地图

高精地图

是否联网

否

是

是/否
是

表达要素范围

全域

路面、路侧、路上方

表达方式

渲染展示

智驾系统可用，不可见

使用者

驾驶员

L2/L3 驾驶自动化系统

L4/L5 驾驶自动化系统

相对位置精度

5~20 m

m/dm
0.1~0.2 m
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1.4　高精地图成为现阶段实现无人驾驶的必备

要素

自动驾驶对地图的依赖程度主要取决于驾

驶自动化级别，L1、L2 级别的辅助驾驶阶段，高

精地图并非刚性需求；L3 级别的自动驾驶，高精

地图是可选项；而 L4、L5 级别的自动驾驶，高精

地图则是必选项。因此，自动驾驶汽车的智能化

程度越高，对高精地图的依赖程度就越高。

众所周知，感知能力是无人驾驶的“眼睛和

耳朵”，因此自动驾驶公司纷纷投入较高成本配

置高品质车端传感器来提高感知能力。但若没

有高精地图的加持，即便车端配置了高规格激光

雷达、高像素摄像头、大算力芯片，并投入重金提

升自动驾驶算法，仍会在实际上路时遇到各种无

法应对的场景，如超长隧道行驶中定位精度低，

前车遮挡情况下无法高效变换车道，无法识别磨

损严重的车道线、浓雾遮挡的交通标牌、大雪覆

盖的地标，无法提前应对急转弯路口而影响乘坐

体验等。而高精地图能够为自动驾驶汽车提供

车道级路径规划及精准导航、高精度融合定位［7］、

应对差异化驾驶场景［8］，以及丰富的道路先验知

识作为传感器冗余，使得自动驾驶汽车一上路便

成为了“老司机”，高精地图也成为现阶段实现无

人驾驶的必备要素。

2　高精地图现实需求和挑战

为实现 L4/L5 无人驾驶汽车的量产落地，高

精地图在 ADAS 地图管理的基础上有更多的地

图要素表达、覆盖范围、属性表达和鲜度的需求，

但对照目前中国对 ADAS 地图的管理要求，上述

需求均面临诸多挑战。

2.1　高精地图现实需求

1）地图要素表达。从应用的角度，高精地图

在路网图、特征图和路面高度图（见图 1~3）这 3
个图层提出地图要素表达需求（见表 2）。

（1）用于定位和路径规划的路网图，包括具

备矢量特征的道路、桥和红绿灯等地图要素，其

中道路和桥的车道线信息不仅需要包含实际存

在的车道线，还需要包含复杂路况的规划车道

线。交通实时信息、交管部门规制信息、管制信

息等动态信息应及时接入，以实现更精细化的路

径规划。

（2）用于融合定位的特征图，即公开道路、路

肩以及延伸到路肩外一定距离的人行道上的附

着物，含灯杆、树木、限速牌等，并将其抽象表达

为线；以及建筑物、广告牌、围栏、墙面等部分外

立面，并将其抽象表达为面，以此作为车辆辅助

图 1　路网图

Fig. 1　Road Network Map

图 2　特征图

Fig.  2　Feature Map
图 3　路面高度图

Fig.  3　Road Height Map
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定位的重要依据。

（3）确保行车安全的路面高度图。即公开道

路、路肩以及延伸到路肩外一定距离的人行道的

地面，并将其抽象表达为 50 cm×50 cm 的格子，

形成高低起伏的路面图，以此作为车辆对比路面

塌陷起伏和小障碍物的重要依据，并采取相应避

让减速策略，以确保行车安全。

2）覆盖范围。目前，ADAS 地图路面覆盖范

围只允许表达道路边缘线以内，但高精地图有更

广泛的覆盖范围需求，原因有二：（1）自动驾驶运

行过程中，需要预知是否有行人或非机动车冲进

机动车道的风险，从而进行合理规避，避免安全

事故发生，因此需要高精地图路面信息覆盖到路

侧行人道、非机动车道及停车场出入口。（2）特征

图需要路侧的树木、灯杆、挡板等线面特征，用来

做辅助定位。对于特征较多的城区，范围可以限

制到人行道上，而在空旷的郊区，特征稀疏，需要

更远处的特征来辅助定位。然而城市普通道路

的路侧分布有党政军机关等重要敏感单位，因此

路面信息能够扩展到路肩人行道以外多少米需

要进一步研究确定。

3）高度表达。目前，ADAS 地图不得表达真

实高度，但高精地图需要获得一定范围内的相对

高度用以避免因地面塌陷起伏和障碍物造成自

动驾驶的安全风险，如红绿灯识别、地面障碍物

识别、多层区域判断和定位特征图的使用等场景

对高度信息提出了强需求。

（1）红绿灯的识别。根据红绿灯的位置和高

度信息可准确识别红绿灯的形状和颜色，从而为

自动驾驶规控提供信息。在缺乏红绿灯高度信

息的情况下，容易将车灯、其他行道灯误识别为

红绿灯。尤其是在夜间或雨天灯光线不佳（见图

4）、存在遮挡，以及红绿灯高度和大车的车灯高

度相近的情况下，红绿灯极易误识别，产生闯红

灯风险，从而影响行车和公共安全。

（2）地面障碍物的识别。自动驾驶算法会结

合图像和雷达信息来识别路面障碍物，在夜间光

线不好的情况下对雷达的依赖更强。识别路面

障碍物时，需要将激光点云和高精地图中的路面

高度图层做对比，来确定车辆探测到的地面起伏

是障碍物还是地面本身的起伏。若为地面本身

的起伏，将减速通过；若为小动物、石头、铁片（见

图 5）等障碍物，则绕行通过。因此，对地面障碍

物的识别错误将导致行车安全。

（3）多层区域的判断。在立交桥、多层停车

场等多层区域，自动驾驶车辆需要准确定位在哪

一层，若判断错误会导致车辆的决策规划出错，

影响行车安全。

（4）定位特征图的使用。全球导航卫星系统-

图 4　夜间警车灯与移动红绿灯易混淆

Fig.  4　Nighttime Police Car Lights and Mobile Traffic 
Lights Are Easily Confused

表 2　高精地图要素表达图层

Tab.  2　High Definition Map Feature Representation Layers

图层

路网图

特征图

路面高度图

地图要素

车道、桥、红绿灯等

灯杆、树木、限速牌等附着物

建筑物、广告牌、围栏、墙面等部分外立面

地面

表达形式

点、线、面等矢量及其属性

线状要素

面状要素

50 cm×50 cm 的路面高度网

应用目的

用于定位、路径规划

融合定位

避障、节油等

图 5　快速路上会扎轮胎的铁片

Fig.  5　Iron Plates That Can Puncture Tires on 
Expressways
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惯性测量单元获取的位置精度较差，且有时会出

现全球导航卫星系统信号断连，当部分路面车道

线模糊时，需依赖路侧的树木、灯杆、挡板、广告

牌等实体的位置和高度信息与高精地图中的线、

面特征图层进行融合定位，从而提高定位精度。

4）地图鲜度。高精地图更新的效率也称“鲜

度”，直接影响地图的现势性，成为提高自动驾驶

安全系数的重要因素之一。然而高精地图现有

的集中式更新方法，通过专业的移动测量系统进

行数据采集、编制与更新，存在效率低、成本高等

问题［9］，难以实现对道路信息的全时空实时覆

盖［10］。根据《地图审核管理规定》第五条，地图内

容发生变化的，需要重新送审。审核流程包括形

式审查、内容审查、出具审核意见、行政审批、审

图号下发等环节。由于数据涉敏问题，一直沿用

离线送审和离线审查的方式，流程自动化程度

低，周期较长，难以满足高精地图实时更新和发

布需求，地图与现实世界表达不一致，将直接造

成无人驾驶系统的错误判断，导致智能汽车行驶

的安全性［11-13］成为实现无人驾驶“最后一千米”的

政策障碍。

2.2　高精地图公开应用面临的挑战

根据上述高精地图要素表达图层，对照目前

中国对 ADAS 地图的管理要求，高精地图在覆盖

范围、高度表达和鲜度等方面的需求面临诸多

挑战。

1）数据安全。地理信息数据是国家基础性、

战略性信息资源，涉密地理信息数据与军事安

全、国防安全密切相关。根据《测绘地理信息管

理工作国家秘密范围的规定》，当平面精度优于

（含）10 m 或地物高度相对量测精度优于（含）

5%、且连续覆盖范围超过 25 km2 的高精地图将

构成秘密级数据，甚至是机密级数据。在未经审

核的情况下，极易表达重要桥梁的限高、限宽、净

空、载重量和坡度，重要隧道的高度和宽度，公路

的路面铺设材料等敏感信息。且因车端或云平

台潜在的不安全接口、未授权访问、系统漏洞等

信息安全问题均可造成数据泄露，因此高精地图

的公开应用面临数据涉密、涉敏，以及信息泄露

等数据安全的风险与挑战。

2）数据合规。中国实行地图审核制度，只有

经过行政许可地图审核，获取审图号后，地图才

可以公开应用［14］。以 ADAS 地图为例，基于地理

信息安全的考虑，公开应用的 ADAS 地图应满足

以下条件：首先应进行地理信息的保密技术处

理，即对大地坐标的经纬度进行降精处理；由于

目前并无对高程和高度进行降精的方法，因此要

求 ADAS 地图的高程均置零，且不允许表达真实

高度；须删除所有敏感属性，对坡度和曲率应进

行分级表达；路面信息在路面边缘（或路缘石）以

内；路侧和道路上方设施以点状符号表达地物存

在；不得采用点云、实景影像等实测成果表达道

路及其相关属性信息。若按照此规定，高精地图

的公开应用面临合规性的挑战。

3　高精地图公开应用趋势分析

面对高精地图的现实需求，以及面临的数据

安全、合规问题，近年来，国家先后出台《测绘地

理信息管理工作国家秘密范围的规定》《自然资

源部关于促进智能网联汽车发展维护测绘地理

信息安全的通知》《公开地图内容表示规范》《自

然资源部办公厅关于印发高级辅助驾驶地图安

全应用基本要求（试行）的通知》等政策文件，分

别针对智能网联汽车应用中涉及到的地理信息

数据、测绘活动，以及地图表示等方面明确法律

边界和管理要求，为市场主体更好地遵循法律法

规政策要求提供政策指引，引导地理信息新业态

规范有序发展。在此基础上，笔者对高精地图公

开应用涉及的安全防控技术、标准体系建设，以

及试点探索等方面进行趋势分析。

3.1　技术攻关进一步保障地理信息安全

1）地理信息保密处理技术优化升级。地理

信息保密处理技术是现阶段保障涉密地理信息

安全应用的关键技术，对维护国家地理信息安

全、促进地理信息产业健康发展具有重要意义。

针对高精地图的涉密性，以及对三维地理信息数

据的强烈需求，国家相关部门正组织优化地理信

息保密处理技术，推进面向 L4 级以上无人驾驶应

用的技术升级，不仅针对位置、精度和属性进行

全方位的脱密，还要考虑 L4 以上无人驾驶对相对

位置精度的需求。新技术的认定和陆续投入使

用，将进一步保障中国地理信息安全，并有效满

足无人驾驶技术落地对地理信息数据的强烈

需求。

2）引入商用密码技术保障数据传输安全。

商用密码作为保护网络与信息安全的核心技术

和基础支撑，在身份识别、安全隔离、信息加密、

完整性保护和抗抵赖性等方面有着不可替代的

重要作用。基于国产商用密码的数字化测绘体

系安全技术改造示范工程，对地理信息数据从采
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集、传输、存储等相关业务场景进行全生命周期

安全保护，为敏感地理信息数据在传输和存储过

程中提供安全保护，实现了高精地图众源更新［5］

模式的安全落地应用，如在车端使用 SM2［15］做数

字签名，使用 SM4［15-16］做数据加密，保障车端数据

的信息安全；通过国密 SSL VPN［17］建立车端与

云平台的安全链路，以保障数据传输安全。

3）引入数字水印技术实现数据的追溯可控。

当前针对地理信息数据的水印技术主要有可逆

水印［18］、无损水印［19-20］和零水印技术［21-22］等３种

方法，应用成果不但可以提高算法稳健性，还可

以保持原有数据精度，方法较为成熟。在地理信

息版权保护方面，针对现有零水印需要向第三方

存储版权信息且版权归属难以确定的问题，有研

究表明可通过将区块链技术与零水印技术相结

合的方式，构建一种新型的零水印注册机制，从

而消除对第三方机构的依赖［23-24］。通过区块链技

术存储地理信息数据水印信息，不但将版权信息

上链，实现永久存证，还可以对数字水印时间戳

进行认证，从而保证版权认证的可靠性，并防止

版权的多次认证［25］。近年来，用于地理信息数据

安全的水印技术得到了较大进展，可在众源地理

信息数据的追溯、版权保护，以及众源更新的事

中事后监管等方面发挥重要作用。

4）开展信息化建设提升服务效能。通过研

发高精地图在线审查平台，组织开展实时审查技

术实验，利用国产商用密码技术保障高精地图在

线送审传输安全，结合业务系统化、多版本兼容

性、可追踪溯源性、流程自动化、在线服务化，提

升智能化审图水平，实现对高精地图的高效审核

与监管。同时制定一套统一共享的高精地图送

审数据规格标准，为实现高精地图实时平台化审

查奠定基础，大大缩短审图周期，降低高精地图

为满足合规带来的时间成本问题，进一步满足自

动驾驶技术落地对高精地图鲜度的需求。

3.2　建立标准体系带动行业安全规范发展

2023 年 3 月，自然资源部印发《智能汽车基础

地图标准体系建设指南（2023 版）》，从国家层面

建立统一、完整、规范的智能汽车基础地图标准

体系，重点推进智能网联汽车时空数据安全处理

技术基本要求、智能网联汽车时空数据传感系统

安全检测基本要求等标准研制工作，为测绘地理

信息数据在自动驾驶技术安全合规应用中提供

规范指导与基础支撑。

3.3　试点探索助推高精地图大规模应用

2022 年 7 月，自然资源部印发《关于做好智能

网联汽车高精地图应用试点有关工作的通知》，

支持北京、上海、广州、深圳、杭州、重庆 6 个城市

开展高精地图在智能网联汽车的安全应用试点，

6 城市相继建立工作协调机制、出台政策制度、划

定试点区域、加强测试验证、开展地图审核。鼓

励地方发挥优势资源开拓创新，会同工业和信息

化部、北京市人民政府推进北京亦庄自动驾驶地

图测试区建设，指导浙江省德清市推进全域自动

驾驶地图测试和验证。试点政策的印发无疑是

重大的市场利好信息，不仅表明国家层面对高精

地图应用前景的重视与鼓励，更代表高精地图正

逐步成熟，走在了“地方试点-经验复制-大规模推

广”发展路径中的重要节点上。

4　结     语

现有政策法规与标准主要面向传统导航电

子地图，而高精地图的地理信息数据采集、传输、

存储、表达、更新等与传统导航电子地图存在一

定差异，因此现有法规与标准难以完全适应高精

地图众源更新的特殊需求。以全新的视角审视

高精地图，创新地图分类与管理模式，是推动高

精地图产业发展，充分发挥高精地图这一新型生

产要素的叠加、倍增、乘数效应等巨大潜在价值

的必经之路。

在各国自动驾驶技术更新迭代的过程中，随

着高精地图的大规模应用和对地理信息数据的

深入挖掘，众源更新成为无人驾驶技术落地的必

然要求，众源更新模式的安全合规应用对能否成

为自动驾驶行业的领跑者具有决定性意义。在

无人驾驶阶段，包括人车协同、车车协同、车路协

同、空天地协同在内的多维协同信息将搭载在统

一的高精地图服务平台之上，具备与 5G/6G 通

讯、北斗高精度定位、低轨卫星、无人机等其他更

多信息源协同的能力，高精地图将成为真正意义

上的智能地图，一方面实现高精地图的实时更

新，另一方面可有效提升车端的实时感知能力，

进而提高全天候、全场景下的自动驾驶能力。

在中国无人驾驶技术规模化落地应用的过

程中，应加强跨部门、跨学科、跨行业合作，做大

高精地图的应用市场，做强高水平应用场景，充

分发挥测绘地理信息数据这一新型生产要素的

价值，助推中国智能汽车强国建设。
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