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1、一种基于社会价值取向的交通流预测方法，其特征在于，所述基于社会

价值取向的交通流预测方法使用博弈论捕获场景内所有交通流内车辆个体之间

的动态交互，利用社会价值取向对驾驶车辆驾驶行为的自私性以及利他性进行

量化，并将社会价值取向融入到交通流预测的计算中，对驾驶车辆驾驶行为进

行预测。 

2、根据权利要求1所述基于社会价值取向的交通流预测方法，其特征在于，

所述基于社会价值取向的交通流预测方法包括以下步骤： 

步骤一，使用社会价值取向评价驾驶车辆的驾驶行为； 

步骤二，社会价值取向的实时测量与评估； 

步骤三，基于社会价值取向对目标车辆进行预测。 

3、根据权利要求2所述基于社会价值取向的交通流预测方法，其特征在于，

所述步骤一使用社会价值取向评价驾驶车辆的驾驶行为包括： 

将社会价值取向的效用函数 g(•)集成到非合作的动态博弈中，对车辆驾驶

人进行建模以获取最大化效用值；所述效用函数 g(•)的加权值由社会价值取向

进行计算获取，效用函数 g(•)为： 

g1=cos( )•r1(•)+sin( )•r2(•) 

其中， 和 分别为自身效用以及其他车辆效用， 为目标车辆的社会价值

取向值。 

4、根据权利要求3所述基于社会价值取向的交通流预测方法，其特征在于，

所述获取的最大化效用值包括： 

利他主义：不结合车辆驾驶人自身结果的情况下，最大化博弈对立方的效

用，对应 ； 

亲社会主义：车辆驾驶人的行为意图为使整个群体获得最大化的效用，对

应 ； 

利己主义：车辆驾驶人最大化自身的效用，不结合对立方的效用，对应 ； 
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竞争主义：车辆驾驶人最大化自身相对于对立方的效用比，对应
4


   。 

5、根据权利要求2所述基于社会价值取向的交通流预测方法，其特征在于，

所述步骤二社会价值取向的实时测量与评估包括： 

步骤 1，对于不同社会价值取向形成的预期轨迹进行分类，预期轨迹的分类

根据实际交通场景的变化进行不同的分类： 

在多车道同向直驶交通场景内，根据不同的社会价值取向可以将预期轨迹

分为状态保持、加速抢占车道、减速避让、向左变道、向右变道； 

在多车道对向直驶交通场景内，与同向直驶基本相同，根据不同的社会价

值取向可以将预期轨迹分为状态保持、加速抢占车道、减速避让、向左变道、

向右变道、向左同车道微调、向右同车道微调； 

在单车道同向直驶交通场景内，根据不同的社会价值取向可以将预期轨迹

分为状态保持、微调占道、向右微调让出车道、加速直行、减速； 

在单车道对向直驶交通场景内，根据不同的社会价值取向可以将预期轨迹

分为状态保持、微调占道、向右微调让出车道、向左微调抢占车道、靠边停车

避让； 

在交通路口场景内，根据车辆信号灯已知车辆的计划路口行为，如直行、

右转、左转、掉头； 

根据不同的社会价值取向可以将预期轨迹分为保持原有计划行为、停车等

待、暂缓原计划行为、取消原有计划行为、选取新的驾驶行为； 

步骤 2，分类形成预测轨迹数据集合后，与实际轨迹进行对比，通过计算预

测轨迹和实际轨迹之间的距离计算候选社会价值取向值的可能性以及分布，对

社会价值取向进行实时的测量与评价，具体包括： 

将不同的预测轨迹与观测获得的车辆实际轨迹进行偏差计算，偏差体现为

对应轨迹点之间的欧氏距离的期望值，计算公式为： 
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式中， 为偏差计算结果，( , )
i i
x y 为预测轨迹的平面坐标，( , )

i i
x y

 

为观测获得

实际轨迹的平面坐标； 

步骤 3，根据不同预测轨迹的偏差值排序选择最符合的预测轨迹对应的社会

价值取向作为目标车辆的社会价值取向判断值，用于后续进一步的轨迹预测； 

公式表示为： 

arg m in
k

k    

K 表示社会价值取向值。 

6、根据权利要求2所述基于社会价值取向的交通流预测方法，其特征在于，

所述步骤三基于社会价值取向对目标车辆进行预测包括： 

（1）设定当前时刻为
0
T ，设定验证时间 T 为用于判断目标车辆 SVO 值的动

态更新观测时长，基于
0
T T  时刻到当前时刻

0
T 观测获取的目标车辆的实际轨迹

信息判断目标车辆当下的最优 SVO 预测值，该预测值为实时更新值，用于后续

未来轨迹的预测模型输入； 

（2）基于传感器捕捉目标车辆信息序列矩阵，包括纵向车速、纵向加速度、

横摆角速度以及横摆角加速度，具体矩阵的表现形式为： 
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其中， in为目标车辆的信息序列矩阵，
i
v 为目标车辆对应时刻纵向车速，

i
a

为目标车辆对应时刻纵向加速度，
i

 为目标车辆对应时刻横摆角速度，
i

 为目标

车辆对应时刻横摆角加速度； 

将目标车辆的信息序列矩阵 in 输入现有的基于车辆动力学的模型生成目标

车辆预测轨迹，生成的预测轨迹为对目标车辆未来轨迹形成的分布： 
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其中，TR为轨迹分布矩阵， ,
i i

j j
x y 为目标车辆位置坐标， i

j
t 为位置坐标对应

时刻，则  , ,
i i i

j j j
x y t 为目标车辆轨迹点； 

（3）将预测轨迹的分布矩阵TR与基于当前社会价值取向的行为分类进行对

比，获得时空位置最符合的轨迹
k
tr 作为最终预测轨迹，用于当下交通流的预测： 
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其中
k

 为预测轨迹与实际轨迹的偏差，表现为时空范围内的欧氏距离的期

望值。 

7、根据权利要求2所述基于社会价值取向的交通流预测方法，其特征在于，

所述步骤三后还需进行基于目标车辆的预测轨迹对交通流进行控制，包括： 

基于获取的交通流预测数据，对当下场景内的所有车辆进行全局最优的规

划控制，获得每个车辆的下一步行动最优解，将运算结果下发给单车进行预期

动作的控制。 

8、一种实施权利要求 1~7 任意一项所述基于社会价值取向的交通流预测方

法的基于社会价值取向的交通流预测系统，其特征在于，所述基于社会价值取

向的交通流预测系统包括： 

驾驶行为评价模块，用于使用社会价值取向评价驾驶车辆的驾驶行为； 

社会价值取向评估模块，用于社会价值取向的实时测量与评估； 

目标车辆预测模块，用于基于社会价值取向对目标车辆进行预测； 

交通流控制模块，用于基于目标车辆的预测轨迹对交通流进行控制。 

9、一种接收用户输入程序存储介质，所存储的计算机程序使电子设备执行

下列步骤：使用博弈论捕获场景内所有交通流内车辆个体之间的动态交互，利
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用社会价值取向对驾驶车辆驾驶行为的自私性以及利他性进行量化，并将社会

价值取向融入到交通流预测的计算中，对驾驶车辆驾驶行为进行预测； 

基于获取的交通流预测数据，对当下场景内的所有车辆进行全局最优的规

划控制，获得每个车辆的下一步行动最优解，将运算结果下发给单车进行预期

动作的控制。 

10、一种信息数据处理终端，其特征在于，所述信息数据处理终端包括存

储器和处理器，所述存储器存储有计算机程序，所述计算机程序被所述处理器

执行时，使得所述处理器执行权利要求 1~7 任意一项所述基于社会价值取向的

交通流预测方法。 


