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摘要：确保行人的安全对自动驾驶汽车而言至关重要，同时也具有一定挑战。经典的行人

避撞策略无法应对不确定性，而基于学习的方法缺乏明确的性能保障。本文提出一种基于

混合强化学习的行人避撞方法，以使自动驾驶车辆能够与具有行为不确定性的行人安全交

互。该方法集成了规则策略和强化学习策略，并设计了一个激活函数选择具有更高置信度

的作为最终策略，通过这种方式保证最终策略的表现不亚于规则策略。为说明所提方法的

有效性，本文使用一种加速测试方法生成了行为随机的行人进行仿真验证。结果表明，该

方法在测试场景中的成功率，相比基准方法的94.4%，提升至98.8%。 
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