
物理AI赋能出行，全场景智驾时代真的来了！
来源：陈志江 发布时间：2025-11-20 08:29:12

飞象原创（高靖宇/文）2025 年的智能驾驶赛道，早已告别 “谁先实现高速

NOA”“谁的传感器更多” 的初级竞争阶段 —— 当头部企业陆续攻克城市道路基本场景后，

全行业正集体陷入一场 “进阶性焦灼”：智驾系统能 “按部就班开车”，却离 “像人类

一样灵活应对突发状况” 仍有差距。

就在这一行业寻求突破的关键节点，小鹏 2025 科技日带来第二代 VLA 智驾系统，直

接砍掉 “语言转译” 环节，实现 “视觉信号到动作指令” 的端到端生成，不仅重构了自

身的竞争力，更隐隐勾勒出智驾行业从 “机械执行” 迈向 “类人决策” 的新方向。它像

一面棱镜，折射出全球智驾玩家未来竞争的核心逻辑：谁能先让系统真正 “理解物理世

界”，谁就能掌握下一阶段的话语权。

智驾破局：从 “模块拼接” 到 “一体智能”

传统智驾的 V-L-A 架构（视觉识别 - 语言转译 - 动作指令），本质是将驾驶决策拆

分成多个独立环节，每个环节的优化都可能与其他环节形成 “断层”—— 比如视觉识别出

“路口加塞车辆”，语言转译时若出现语义偏差，动作指令就可能延迟或失误。小鹏第二代

VLA 直接砍掉 “语言转译” 环节，实现 “视觉到动作” 的端到端生成，相当于让智驾系

统拥有了 “直接思考” 的能力，反应效率提升的同时，也避免了环节拆分带来的误差累积。

这一突破绝非偶然。早在 2023 年，特斯拉就已在 FSD 中尝试端到端技术，华为 ADS

3.0 也提出 “减少中间决策链路” 的思路。为何头部企业纷纷向端到端靠拢？核心在于



“分步式架构” 已触及效率天花板 —— 当行业普遍能实现高速 NOA、城市 NOA 后，继续

优化单一环节的边际效益越来越低，而端到端架构是突破这一局限的关键路径。它标志着智

驾行业从 “堆功能” 的初级阶段，迈入 “提效率” 的成熟阶段，是技术发展的必然选择。

第二代 VLA 能实现 “智能涌现”，背后是小鹏近十年积累的 “大算力 + 大数据”

底座：3 万卡云端算力集群常年保持 90% 以上运行效率，720 亿参数的基座模型每五天完

成一次全链路迭代，近 1 亿条真实驾驶视频组成的数据集，覆盖的极限场景相当于人类司

机连续驾驶 6.5 万年。这些数字看似夸张，却恰恰是智驾系统 “理解物理世界” 的前提

—— 没有足够的算力支撑模型迭代，没有海量的真实数据训练场景应对能力，端到端架构

只能是 “空中楼阁”。

如今，“算力 + 数据” 已成为全球智驾玩家的共识。华为打造了昇腾 AI 算力集群，

为 ADS 提供支撑；特斯拉超算 D1 芯片的算力规模持续扩容；百度 Apollo 也在加大对真

实路测数据的积累与自动化标注技术的研发。行业竞争早已不是 “算法优化” 的单点对抗，

而是 “算力 - 数据 - 模型” 全链路的综合较量 —— 谁能构建更高效的算力循环、更丰

富的数据集，谁就能在智能进化中占据先机。

竞争焦点转移：“智能涌现” 能力改写智能驾驶定义

尽管第二代 VLA 代表了端到端架构的进阶，但行业并未形成 “一刀切” 的技术路线。目

前，仍有部分企业选择坚守分步式架构的优化 —— 比如理想汽车通过提升视觉感知精度、

优化地图匹配算法，来增强智驾的稳定性；蔚来则聚焦于多传感器融合（激光雷达 + 视觉

+ 毫米波雷达），试图通过 “冗余感知” 降低决策风险。

路线分化背后，是企业对 “智驾安全性” 的不同理解，但 “去中间化” 的共识已逐

渐形成。无论是端到端架构直接砍掉转译环节，还是分步式架构优化环节衔接效率，核心目

标都是减少决策链路、降低人工干预需求。正如行业分析师所言：“未来 3-5 年，智驾行

业不会有唯一的‘正确路线’，但‘更高效、更直接的决策逻辑’一定会成为所有路线的最

终指向。”

在第二代 VLA 的测试中，一个细节尤为值得关注：系统自主学会了识别交警手势、预

判红绿灯通行 —— 这些场景并未经过专门训练。这一 “智能涌现” 能力，标志着智驾系

统从 “被动执行预设指令”，向 “主动理解场景规律” 转变。此前，智驾的竞争焦点是

“谁先实现高速 NOA”“谁的城市 NOA 覆盖范围更广”，但未来，竞争将转向 “谁的系统

能自主适应更多未知场景”。

比如，当遇到 “施工路段临时变道”“行人突然横穿马路” 等未被训练过的场景时，

传统智驾系统可能因 “无法识别” 而请求人类接管，而具备智能涌现能力的系统，能通过

对物理世界规律的理解，自主做出决策。目前，华为、特斯拉等企业也在研发类似能力

—— 华为 ADS 通过 “场景迁移学习”，让系统在陌生场景中快速适配；特斯拉 FSD 则通



过 “多场景数据融合”，提升系统的泛化能力。可以说，智能涌现能力将成为未来智驾产

品的核心差异化指标。

结语：物理AI赋能出行，开拓行业新边界

物理 AI赋能出行，本质是将智驾纳入 “具身智能” 的范畴 —— 即让机器在物理世

界中具备 “感知 - 决策 - 行动” 的自主能力。这一定位，或许预示了智驾行业的长远方

向：未来的智驾系统，不仅要能 “开车”，还要能 “理解开车的环境”、“预判环境中的

风险”，甚至能 “根据用户习惯调整驾驶风格”。与此同时，行业格局也将迎来重构。传

统车企若无法突破 “芯片 - 操作系统 - 模型” 的全栈自研能力，可能会逐渐沦为 “硬

件代工厂”；而科技公司若不能解决 “技术落地的场景适配性”，也难以在市场中立足。
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