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摘要

本报告围绕智能驾驶行业是否已由技术验证阶段进一步进入规模化落地阶段展开跟踪。整

体判断是，2026 年已经成为一个值得单独观察的阶段节点：政策规则继续完善，城市

NOA 渗透持续提升，头部方案的竞争重点由“功能是否具备”逐步转向“复杂场景下是否

稳定、是否可规模化落地”。报告同时对政策时间线、责任表述和部分易混淆的市场口径

进行了重新梳理，以确保后续分析建立在更稳妥的事实基础上。

一、行业阶段判断

从产业节奏看，2026 年的关键变化并不只是新功能或新车型继续发布，而是行业讨论重点开始

明显转向规则边界、量产稳定性与能力下沉速度。相比前两年更多围绕“能力能否实现”的讨

论，当前更值得关注的问题是“能力能否稳定进入更大规模的车型与用户群体”。

观察维

度

当前变化 对产品判断的意义

政策环

境

地方试点与国家层面规则继续推进 产品定义需要更关注责任边界、功能边界和用

户教育表达

市场渗

透

城市 NOA 从高端差异化配置向更广泛用户

渗透

竞争重点由“有没有”转向“敢不敢用、稳不

稳定”

技术路

线

多传感器融合、纯视觉、端到端、VLA 等路

线并行演进

需要从场景表现和量产可行性，而非概念热度

判断路线价值

根据中汽协 2026 年 1 月发布的《2025城市NOA汽车辅助驾驶研究报告》，2025 年 1 至 11

月搭载城市 NOA 功能的乘用车累计销量为 312.9 万辆，渗透率为 15.1%。这一变化说明，城

市 NOA 已不再只是极少数高价车型的象征性能力，而正在进入主流用户的可感知范围。



二、政策与制度环境

政策进展仍是判断智能驾驶能否进入下一阶段的核心变量之一。与原始材料相比，本版将相关事

项按时间顺序重新整理，并避免将复杂责任认定简化为单一主体统一担责。

时间 事件 直接影响

2025 年 4

月 1 日

《北京市自动驾驶汽车条例》施行 为 L3/L4 自动驾驶的地方管理提供制度基础，推

动相关试点从企业探索走向更明确的监管框架。

2025 年 9

月

工信部等八部门发布《汽车行业稳增

长工作方案（2025—2026年）》

首次明确提出有条件批准 L3 级车型生产准入，释

放更清晰的产业政策信号。

2025 年

12 月

首批 L3 级自动驾驶车型准入许可与

专用号牌试点推进

推动 L3 从概念验证进一步接近真实道路应用。

2026 年 1

月

全国层面管理规则继续完善 行业关注点逐步从地方试点走向更统一的管理框

架。

2026 年 2

月

L3/L4 相关强制性国家标准征求意见

持续推进

为后续准入、测试和责任认定提供更清晰依据。

需要特别说明的是，责任划分不宜简单概括为“制造商统一担责”。更稳妥的表达应当是：事故

调查处理需按照国家有关规定和具体适用场景进行认定，系统状态、驾驶员接管义务和产品说明

边界均会影响责任判断。对产品岗位而言，这意味着能力边界的定义和用户提示机制本身，也会

成为产品设计的重要组成部分。



三、技术演进观察

1. 路线没有简单收敛，比较重点开始改变

模块化、端到端、VLA、世界模型等路线并非简单替代关系，而是在不同任务上逐步形成更明确

分工。就量产产品而言，路线优劣最终仍要回到真实场景表现、算力成本、可解释性和量产节奏

来判断。

2. 场景稳定性逐步替代功能覆盖，成为新的比较重点

过去的讨论更多集中在“是否支持城市 NOA”“是否具备无图能力”，当前更有区分度的维度

已经变成夜间、雨雾、拥堵、施工、窄路和泊车等高频复杂场景下的表现。用户对高阶智驾的判

断，也开始从“新不新”转向“敢不敢持续使用”。

3. 能力下沉是未来两年的持续主线

一方面，高阶方案会继续强化复杂场景稳定性和安全冗余；另一方面，主流市场会更关注智驾能

力如何在 15 万至 20 万元甚至更低价格带落地。技术路线能否兼顾效果与成本，将直接影响市

场扩张速度和产品普及节奏。

多传感器融合路线仍然在高阶方案中保持明显存在感，尤其在夜间、雨雾和复杂工况下更强

调安全冗余。

纯视觉、端到端和 VLA 路线更强调复杂场景理解和模型迭代效率，但最终仍需要经受量产稳

定性考验。

世界模型等方向更适合作为未来长期观察变量，而非直接作为当期量产产品能力优劣的唯一

判断依据。

四、市场渗透与用户侧变化

城市 NOA 持续渗透后，用户关注点也发生了变化。原来围绕“有没有激光雷达”“算力多少

TOPS”的讨论，开始逐步转向“在复杂场景中是否稳定”“异常情况是否容易接管”“长期使

用是否安心”。这意味着产品判断需要同时考虑技术能力和用户认知之间的距离。

从能力感知上看，夜间驾驶、雨雾驾驶、拥堵跟车和自动泊车等高频场景比概念功能更容易

形成用户印象。

从信任建立上看，防御性驾驶、接管提示和异常处理逻辑会逐步成为高阶智驾体验中的关键

变量。

从市场扩张上看，谁能更快地把“可用”转化为“敢用、愿意持续用”，谁就更可能在主流

市场形成优势。



五、产业格局观察

当前市场大致可以分为第三方方案主导阵营和车企自研阵营两条线。与原始材料相比，本版弱化

了未经统一口径验证的绝对份额判断，尽量将分析落回到合作广度、量产速度和路线控制力这些

更稳妥的观察维度上。

观察对象 当前特点 值得持续跟踪的问题

第三方方案

阵营

在合作车企数量、方案覆盖范围和量产推进速度

上影响较大

能否持续扩大覆盖，同时保持体验

一致性

车企自研阵

营

更强调路线控制力、数据闭环和品牌表达一致性 能否在自研投入与量产回报之间形

成平衡

主流价格带

市场

成为高阶智驾竞争的新战场 能力下沉过程中，哪些功能会率先

成为标配

未来竞争焦点不只是“哪家方案搭载更多”，而是不同方案能否在稳定性、体验一致性和规模化

落地之间形成平衡。对产品岗位而言，产业格局分析的价值并不是判断谁会“赢”，而是判断哪

些变量会真正影响接下来两年的产品路线和资源分配。

六、结论

综合来看，2026 年智能驾驶行业的核心变化并不只是新功能或新车型的继续发布，而是规则、

成本和体验三项因素开始共同推动产品进入更可落地的阶段。对产品岗位而言，真正值得持续跟

踪的，是政策边界的明确速度、城市 NOA 的进一步下沉，以及新技术最终如何转化为用户能够

感知的稳定体验。
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