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摘要

本报告以头部产品为样本，从竞争格局、技术路线与功能差异三个层面展开分析，并进一

步总结智能驾驶产品可能的技术演进方向。相较于原始版本，本版弱化了宣传化表达，增

加了竞争格局、路线差异和典型场景比较的分析体量，使判断更接近正式产品研究材料。

一、竞争格局：从功能追赶转向综合能力竞争

当前头部产品之间的竞争已不再只是“功能有没有”的比较，而是围绕稳定性、复杂场景处理能

力、价格带覆盖和量产节奏展开的综合竞争。不同厂商的产品策略已经形成相对清晰的分化。

华为系更偏向高阶方案整体完成度与稳定性，重点在复杂场景覆盖和体验一致性。

小鹏更强调技术路线激进和迭代效率，复杂城市道路能力是其显著特征。

理想更注重家庭用户场景与整车协同，强调稳妥、舒适和整车体验统一。

比亚迪则更突出规模化和成本控制，通过更低门槛推动智驾下沉。

如果把这四类产品放在同一张图上看，它们分别对应的是“高阶稳定性”“技术激进型”“家庭

协同型”和“规模普惠型”四种不同的竞争方向。因此，竞争格局本身已经不是单一路线之争，

而更像是不同产品理念在同一市场中的并行竞争。



二、技术路线：高阶方案继续分化，规模化路线开始下沉

路线 代表产品 主要优势 主要约束

多传感器融

合

华为系高

阶方案

复杂场景稳定性较强，夜间、雨雾等

工况下更强调安全冗余

硬件成本更高，通常首先出现在

中高端及以上价格带

纯视觉 /

VLA 路线

小鹏等 复杂场景理解、模型迭代效率和路线

表达更突出

在极端工况下仍需持续验证稳定

性边界

家庭场景协

同路线

理想等 整车体验一致性更强，更容易与家庭

用户场景结合

差异化不易通过单点参数充分体

现

规模化下沉

路线

比亚迪等 通过成本控制推动智驾能力进入更低

价格带

单项体验上限与市场普及速度之

间需要持续平衡

从路线变化来看，高阶方案和规模化方案正在沿不同方向继续演进：前者强调复杂场景稳定性和

安全冗余，后者强调在更大规模用户群体中的可及性。这意味着，未来两年的技术演进很可能不

是“哪条路线胜出”，而是不同路线在不同价格带中形成新的分工。

三、功能对比：比较重点正在从“是否具备”转向“场景表现如何”

单纯比较是否支持城市 NOA、自动泊车或高速领航，已经不足以区分头部产品。真正更有区分

度的，是这些能力在高频复杂场景中的表现差异。以下比较更关注场景维度，而不是概念维度。

比较场景 更值得关注的能力点 路线差异表现

夜间 / 雨雾 感知稳定性与安全冗余 多传感器融合方案通常更强调这类工况下的可靠性表达。

拥堵 / 施工 /

加塞

决策稳定性与防御性处

理

产品之间的差异往往体现在是否敢用、是否平顺、是否容易

产生不安感。

窄路 / 复杂路

口

场景理解和路线选择能

力

更激进的路线通常在这类场景上更容易建立技术领先印象。

泊车 细腻程度、成功率与交

互体验

对用户来说，泊车体验是最容易形成日常感知差异的高频能

力之一。

从功能比较看，夜间、雨雾、窄路、拥堵、泊车等高频场景，正在替代“功能是否具备”本身，

成为更有区分度的比较维度。对产品分析来说，这一变化意味着评估体系也需要跟着调整，不能

再只停留在概念功能列表上。



四、竞争逻辑：不同产品分别在争夺什么

如果将功能表现进一步映射到市场竞争逻辑，就能看到四类产品的竞争重点并不相同：

华为系产品的竞争重点更偏向高阶体验完整度和使用安心感，强调“可以更放心地持续使

用”。

小鹏更容易通过复杂场景处理能力和更新节奏建立“技术领先者”的印象。

理想并不试图以最激进的方式表达技术，而是更重视将高阶智驾纳入家庭出行和整车体验系

统中。

比亚迪的竞争重点不在单项体验极值，而在通过价格带重构，让更多用户首次接触并使用智

驾功能。

这一点对于理解竞争格局很重要。因为如果只按参数或单项测评排序，往往会忽略不同产品压根

不在争夺同一类用户认知。

五、技术演进趋势

高阶方案会继续提升复杂场景稳定性和安全冗余，尤其是在夜间、雨雾、拥堵和施工场景下

的处理能力。

纯视觉、端到端、VLA 等路线会继续推动复杂场景理解和模型迭代效率提升，但最终仍需经

受量产稳定性考验。

能力下沉仍是未来两年的重要方向，谁能更快地把高阶体验压缩到主流价格带，谁就更可能

改变市场格局。

未来竞争不会简单收敛为单一路线，而更可能表现为“高阶稳定性持续上探”与“主流价格

带能力下沉”两条线并行。

从更长期看，产品技术演进很可能呈现“双线并进”的状态：高阶方案继续追求复杂场景稳定性

和安全冗余，主流市场则加速推动能力下沉。产品岗位在做路线判断时，既要考虑上探空间，也

要考虑量产与普及节奏。



六、结论

对产品岗位而言，智能驾驶产品分析不应只停留在参数罗列上，而应同时关注竞争格局、技术路

线和场景化功能表现。只有把路线选择、实际能力边界和目标价格带结合起来看，才能更准确判

断一项能力究竟应继续上探，还是优先推动规模化落地。
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