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研究说明

来源：艾瑞咨询研究院根据调研方案整理绘制。

《2026新能源汽车车道级SR导航行业发展及用户洞察报告》聚焦中国大陆新能源乘用车前装车机导航市场，对车道级SR导航开展行业

与用户双线研究，全面覆盖技术路线、产业链与商业模式、竞争格局、渗透趋势与用户认知体验等核心议题。研究旨在厘清车道级SR

导航的技术与商业逻辑，识别其体验价值与渗透空间，呈现车机导航由路径工具向舱驾融合实时交互界面演进的行业图景。

01-研究目的及内容

调研概况 在线定量调研

调研方式
专家深访、定量问卷与车主定性深访相结合，辅以公开资料桌面

核验

调研对象

1.专家深访：行业技术专家（智能座舱与车载导航方向）

2.定量问卷：新能源乘用车车主，2年内购车并日常驾驶使用车

机导航

3.车主定性深访：搭载车道级SR导航功能的新能源乘用车车主，

2年内购车并日常驾驶使用车道级SR导航

问卷投放区域 中国大陆地区，覆盖一线、新一线、二线及三线以下城市

问卷投放时间 2026.07；专家访谈与定性深访同期执行

样本数量
定量有效样本 N＝621；问卷按年龄、城市层级与能源类型设置

配额

02-调研样本说明及名词解释

名词解释 含义

车道级SR导航

以车道级地图数据为静态先验、以车道级高精定位为空间基准，实时融合智驾域的环境感知
结果，经跨域协同在座舱显示终端（中控屏/仪表/AR-HUD）上三维实景化呈现本车所处车

道及周边车辆、行人、车道线与信号灯，并在传感器视距之外持续提供车道级路径引导的一
种导航形态。

SR渲染 将实时感知的动态目标与先验静态要素融合为一套三维实景画面

底图定义
本报告中涉及SD标准导航地图/车道级地图/HD高精地图三种底图精度，报告中将以SD/车道
级/HD描述出现

底
图
分
级

名称 数据内容 精度与更新（公开口径）

SD标准导航地图
道路级路网拓扑、POI、通行规则，用于
全局路径规划

道路级，不承担车道级定位职能

车道级地图
车道线几何、车道功能、路口连通关系、
关键路口语义；含路口/实时/经验等专属

图层

车道级；百度LD为天级静态＋分钟级动态更
新；高德HQ Live MAP高速/城快绝对精度1

米、相对精度30厘米，实时日更

HD高精地图
车道级全要素先验，含车道线、车道功能、
路口连通关系、多层立交拓扑、杆状物等

绝对精度1米以内、相对精度20厘米级（业内
亦概述为"厘米级"）；动态图层可分钟级更

新，静态全量图层为天/周级例行更新
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11.6% 88.4%

SR车主 非SR车主

定量调研样本说明

来源：艾瑞咨询研究院根据调研方案整理绘制，有效样本N=621 。

能源类型 车道级SR导航搭载比例

65.7%

34.3%

男 女

19.0%

29.5%
27.5%

12.9%

11.1%

18–24岁 25–30岁 31–35岁
36–40岁 41岁及以上

35.6%

37.2%

18.5%

8.7%

一线 新一线 二线 三线及以下

03-调研用户画像

62.8% 37.2%

纯电动 插混/增程
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什么是车道级SR导航
车道级SR导航（Surround Reality）：以车道级地图数据为静态先验、以车道级高精定位为空间基准，实时融
合智驾域的环境感知结果，经跨域协同在座舱显示终端（中控屏/仪表/AR-HUD）上三维实景化呈现本车所处
车道及周边车辆、行人、车道线与信号灯，并在传感器视距之外持续提供车道级路径引导的一种导航形态。

来源：公开资料、专家访谈，艾瑞咨询自主整理绘制。

数据来源 先验电子地图

画面形态 2D/2.5D矢量示意

有效视距 全局（不受传感器限制）

智驾协同
与驾驶控制完全解耦，仅作信息
参考

是否含路径规划与
引导

是

能否独立承担导航 能

道路级/车道级导航 智驾SR界面/SR渲染 车道级SR导航

数据来源 车载摄像头、雷达等实时感知

画面形态 三维感知重建画面

有效视距
约100–200米，受视距与天候限
制

智驾协同
智驾感知与状态的可视化呈现，
与智驾域强绑定，但不反向参与
导航引导

是否含路径规划与
引导

否

能否独立承担导航 不能，只能作为智驾状态可视化

数据来源 车道级先验底图＋实时感知融合

画面形态 三维实景融合渲染

有效视距 全局＋超视距预警

智驾协同
与智驾域跨域协同：推荐车道提
示、变道时机提醒、接管与风险
预警

是否含路径规划与
引导

是

能否独立承担导航 能

车道级SR导航3个必要条件：1、有先验底图，以车道级/HD先验底图为骨架，具备完整的全局路径规划与车道级引导能力；2、SR渲染：将实时感知的动态目标与
先验静态要素融合为一套三维实景画面；3、远视距：引导能力超出车载传感器视距，可在数百米至数公里之外提前布局车道选择与风险预警
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车机导航的演化路径
随着辅助驾驶技术的规模化落地，车机导航正由服务人工驾驶的路径工具，转为舱驾融合的实时交互界面。

车载导航在新能源汽车已近标配，车道级导航由高阶配置转为规模化基础能力。车道级SR导航在此基础上增加两项增量能力——融合智驾感知的实时实景渲染与超出传感器视距的提

前引导，2024年起进入量产落地，据图商公开口径2026年将有十余款车型陆续搭载；制约因素在跨域协同与渲染呈现，而非定位精度。

来源：公开资料及专家访谈，佐思汽研，艾瑞咨询自主研究及绘制。

2000s–2015

演化动因：2000年以来，城市扩张与路网快速建设

让驾驶者频繁面对陌生道路，导航需求集中于“走

哪条路”，车载导航是独立的信息工具。

技术节点：SD道路级底图配本地导航引擎完成路径

规划；GPS定位精度5–10米，仅支持2D静态渲染。

规模结果：2015年高德车机版开启互联网车载导航；

2024年1–4月车机导航前装装配率达80.4%，预计

当年底超90%。

产品劣势：无法提前预判路口车道与转向，常在实

线处才发现走错车道，错过出口、来不及变道成为

高频痛点。

2015–2023 2024至今

演化动因：辅助驾驶规模化催生“人机共驾”需求，搭载城市NOA

功能的乘用车2025年1–11月累计渗透率达15.1%（上险口径），

首批L3车型进入准入试点；车机导航由此承担呈现责任边界、提醒

接管的角色。

技术节点：在车道级地图先验之上叠加两项增量能力，融合智驾

BEV感知的实时实景渲染（SR渲染），以及超出传感器视距的提前

布局与预警（远视距）；前提是座舱算力冗余：2025年算力超100 

TOPS的智驾芯片装车量已超440万辆、占智驾域控方案64%以上，

舱驾一体域控渗透率预计由1.6%升至2027年的15%–25%。

规模结果：百度方案已在小鹏、深蓝、零跑、大众等车型量产，公

开口径下复杂路口误驶率可降低超30%；小鹏天玑6.0已将其作为

默认导航界面。

当前进程：技术路径正收敛至“车道级先验＋BEV感知融合”；随

车道级数据规模化覆盖与座舱算力下探，渗透正由高端向中端延展。

2.0 车道级导航1.0 道路级导航 3.0 车道级SR导航

演化动因：用户需求从“走哪条路”细化到“走哪条

车道”

技术节点：车道级地图数据下沉上车，保留车道线几

何、车道功能与路口连通关系，数据量远小于全要素

高精地图而更新更快；同期定位精度需优于1米，靠

卫星定位叠加惯性传感、视觉识别与地图要素相互校

准；网联车机的普及使云端数据得以规模化下发。

规模结果：截至2025年，百度地图车道级数据已覆盖

1200万公里路网与300万个精细化路口，车道级导航

由高阶配置转为规模化基础能力。

产品劣势：画面仍取自先验静态地图，不渲染实时车

流与行人，2.5D矢量示意与眼前实景之间需由用户自

行对应，这一落差拉动导航向实景化与感知融合演进。
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车道级SR导航是新能源汽车智能化拐点的必然产物
整车市场、导航体验与座舱算力三条曲线在同一时点交汇，车道级SR导航并非孤立的功能创新，而是行业发展
到这一阶段的必然结果

来源：乘联分会（新能源乘用车零售量与零售渗透率）、工信部、中汽数据等公开资料，艾瑞咨询自主整理及绘制。图表为乘用车新车零售口径。三电指电池、电机、电控，是新能源车的核心动力总成，“三电参数”即这三部分的关键性能指标。

整车侧竞争进入白热化

新能源乘用车年零售量五年间由110.9万辆增至1280.9万辆，零售渗透率由

5.8%升至53.9%、2026年7月单月已达64.5%，新车过半已是新能源；随着

整车竞争加剧，车企比拼重心已从“三电”*参数转向智能化体验，高频使用

的导航正是这一体验的重要环节。

64.5%

导航体验需求升级

车机导航前装装配率2024年已达80.4%、头部品牌接近100%，普及见顶后用

户期待转向体验本身：一方面对标手机导航，期待车机端带来超越手机的换

代感；另一方面作为智能座舱的组成部分，需随座舱智能化同步进化。

80.4%

智能座舱算力冗余提供条件

2025年上半年L2及以上组合辅助驾驶的新车渗透率达62.1%，摄像头、雷达

等感知硬件随之标配化；当算力从“仅够控制”走向冗余，感知到的车流、车

道与信号灯便能实时渲染上屏，车道级SR导航由此具备工程落地条件。

62.1%

2020-2025年中国新能源乘用车零售量与零

售渗透率

110.9

298.9

567.4

773.6

1089.9

1280.9

5.8%

14.8%

27.6%

35.7%

47.6%

53.9%

2020 2021 2022 2023 2024 2025

新能源乘用车零售量（万辆）

新能源乘用车零售渗透率（%）



10©2026.6 iResearch Inc.                                                                                                                         www.iresearch.com.cn

实现车道级SR导航的技术路线
按先验底图数据量，可分为无图/轻图方案、车道级地图方案、HD高精地图方案三条路线
车道级数据已实现规模化覆盖、成本可控且车机侧可承载，是当前量产主力并具备向中低端延展

的条件；HD地图不做全域覆盖，而在核心路网提供体验上限，与车道级地图分层供图。

来源：专家访谈及公开资料，艾瑞咨询自主整理绘制。

先
验
底
图
分
级

低

高

无图/轻图方案（SD+纯感知）

数据构成：仅保留SD导航图用于全局路径规划，车端不预置车道级先验

车道级信息来源：完全由实时感知在线重建，传感器视距即数据边界

体验表现：重建范围仅100–200米，视距之外画面退回2D；夜间与雨雾下进一步收缩

成本与适配：底图采购成本最低，但该方案体验断层严重，不具备独立成为导航形态

的条件，仅可作为普通电子导航的视觉增强插件

车道级地图方案（当前量产主力）

数据构成：车道级地图提供车道线几何、车道功能、路口连通关系与关键路口语义，含

路口/实时/经验专属图层，作为画面骨架与引导依据

车道级信息来源：车道级几何与引导取自车道级先验，车流与行人等动态目标由智驾

BEV感知实时补齐

成本与适配：单车数据成本较传统高精地图下降约80%，车机侧可承载；车道级数据已

规模化覆盖，是当前绝大多数量产车型的选择，并具备向中低端延展的条件

HD高精地图方案（核心路网增强）
数据构成：车道级全要素先验，含车道线、车道功能、路口连通关系与多层立交拓扑；相对精度

20厘米级、绝对精度1米以内，动态图层分钟级更新

车道级信息来源：以先验数据为主、感知叠加动态目标，可在传感器视距之外数公里提前布局路

线

成本与适配：全要素先验数据量大，采集制作周期长、车端负担重，全域维持鲜度并不经济。高

精方案因此不做全域覆盖，而与车道级地图分层供图：高精用于变化较缓的高速与城市快速路，

城市普通道路由车道级地图承接；高精覆盖的路网范围，取决于车型可承担的数据成本。

智驾融合定位（辅助）

辅助驾驶融合定

位结果

车载传感器采集

环视摄像头

雷达

GNSS＋IMU
＋轮速

BEV信号
（辅助驾驶感知输出）

道路级定位

EKF 滤波

地图匹配

SD路网数据

（全局路径）

原始观测

车道级定位与几何构建

HD高精
地图

全要素配准＋先验
直接读取

RTK差分定位打底，视觉与地图要素逐

项配准；HD相对精度20厘米级，画面

直接取自先验，视距外数公里提前布局

HD全要
素库

车道级＋
BEV

车道级先验＋BEV
动态融合

车道级先验直接给出车道级几何与引导依
据，BEV观测校准位姿、把定位收敛到车道

级；车流与行人等动态目标由实时感知补
齐

车道级底
图

SD无图/纯
感知

SLAM推算＋在线
感知建图

没有车道级先验可校准，误差随里程

累积；眼前的路实时重建，范围仅

100–200米，重建到哪、画面到哪

仅SD路网，
无车道级先

验

BEV动态目标叠加与时序稳定

车流、行人等动态要素一律来自实时感知

BEV动态目标／车道观测

车道级矢量
渲染

SR实景渲染

2D降级兜底
渲染

融合
结果

SD
linkID

EKF结果

渲染输出
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车道级SR导航当前的技术难点
将各路线的短板按技术堆栈重新归位：车道级导航升级到SR导航的增量难点，主要落在渲染层与跨域协同层

来源：专家访谈及公开资料，部分技术参数据行业专家访谈，艾瑞咨询自主整理绘制。

SR导航的增量难点区 ｜ 车道级导航不需要这两层，SR导航因含实景渲染而需要，量产成本差异由此产生

跨域协同层

SR导航的真正
增量难点

感知在智驾域完成、渲染在座舱域完成，两者是物理独立的计算单元。SR导航中的实景渲染要求把前者算出的车流与

车道结果实时搬到后者重画一遍，搬运本身要额外占用10%–15%算力，多屏联动再增30%以上；全链路必须在80–

150毫秒内走完，否则120km/h下每多100毫秒，画面就落后真实世界约3.3米；两个域的坐标与语义定义还须逐项对

齐，否则出现目标错位（跨域配准误差0.3–0.8米）。

渲染层

硬件门槛的分野

• 当前量产的SR渲染方案普遍采用传统多边形建模＋游戏引擎渲染：8155级芯片即可流畅运行，GPU占用不足30%。

• 下一代渲染方案3D高斯可将画面逼真程度渲染至照片级别，但算力需求是它的5–8倍、需8295级以上芯片。渲染方式决定了方
案所需的硬件门槛，也决定了当前SR导航的车型价位分布；随8295级平台下探与国产座舱芯片补位，这一门槛正在下移。

分界线｜以上两层是SR导航相对车道级导航的增量；数据层跨线，鲜度与合规已解决，先验厚度是新增要求

车道级已工程化解决区 ｜ 已支撑车道级导航规模化覆盖，其中数据层对SR导航仍有一项增量要求

数据层

唯一的跨线层

• 先验厚度是车道级SR导航的增量要求：SD/轻图路线只保留道路级拓扑，视距外没有车道级预置数据就无法提前渲染，画面退回2D

；车道级地图方案的车道级数据取自先验底图，可在传感器视距之外持续引导；HD方案则能在数公里外提前布局，复杂场景下体验

不断层。

• 鲜度与合规对车道级已足够：高精地图动态图层可分钟级更新、可事前规避施工；轻图靠众包回传，鲜度与覆盖取决于同品牌车辆

的通行密度，具有被动性与不确定性，难以支撑全域一致的体验下限；采集与车端渲染均在监管之内，不构成新增瓶颈。

• HD方案的瓶颈不在精度而在车机侧承载：HD相对20厘米级的几何精度本是为智驾域的定位与规控服务；全要素数据在座舱域还要

与实时渲染争用同一颗芯片的算力，叠加车端脱敏与更新下发的约束，全域HD上车机在当前电子电气架构下并不经济，这正是车道

级地图成为SR导航底图主力的原因。

定位层

已工程化解决

多星座GNSS＋RTK＋惯导＋轮速计＋视觉匹配的架构已覆盖绝大部分道路场景，车道级定位本身不再是瓶颈；残余误差集中在信

号受遮挡的三类场景——城市峡谷瞬时偏差10–15米、5公里长隧道漂移超5米、高架多层道路的高程判别。

用户可感知的五类SR导航体验失效

1. 断层与降级 数据层

SD/轻图路线下感知重建仅100–200米，视距外无
车道级先验可渲染；车道级与HD路线可由先验续接

2. 画面漂移与扭曲 定位层+数据层

城市峡谷、长隧道等信号受遮挡场景下的定位漂移；强逆

光、树影斑驳下实时感知的车道线观测退化，缺乏车道级

先验校正时直接反映为画面扭曲

3. 规则语义误判 数据层

交规类要素识别准确率90%–95%，限速与专用车
道易误读；先验语义完整时可显著缓解

4. 鬼影 渲染层

个别车型在郊区误检出行人影像并被如实渲染上屏，属

信任崩塌型失效；时序稳定与先验语义约束可抑制

5. 多图层数据不一致 数据层

如红绿灯读秒偏差，根因是底图分级与更新鲜度
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车道级SR导航的落地路径
车道级数据规模化覆盖，中低端车型渗透空间正在打开

连续性、导航精度与兜底能力是车道级SR导航可用的三条底线。分价位看，高端车型以更广的高精覆盖追求体验上限，中端车型正随车道级数据的规模化覆盖与方案

成本下行，由“选装尝鲜”转向“可标配”，入门车型则随座舱算力与数据授权成本同步下探进入渗透视野——SR导航正在从高端专属能力，向中低端车型释放渗透

空间。

来源：专家访谈及公开资料，艾瑞咨询自主整理绘制。

连续性

为避免SR导航实景与矢量画面频繁切换、沉浸感碎片化，要

求实时感知与先验数据平滑衔接，画面不因场景变化而突然

断层

导航精度
多星座卫星定位叠加惯性导航，以RTK差分校准抵消漂移，

确保渲染画面与真实世界不发生错位。

兜底能力

保留普通电子导航地图作静态兜底，SR导航不作为独立导航

形态，感知失效时基础引导不中断，安全边界始终成立。

高端车型
保证用户体验优先，对方案采购与研发成本的敏感度较低，普遍采用核心路网全

要素高精＋其余路网车道级的供图组合，并自研深度定制，追求全域不断层的高

阶体验；SR导航与智驾、泊车、AR-HUD的联动被打造为核心卖点，用以支撑品

牌的智能化溢价。

中端车型

车道级地图方案的主战场：以“核心路网HD高精、其余路网车道级”的组合方

式分层供图，在体验与成本之间取得平衡。随着车道级数据实现规模化覆盖、单

车数据成本较传统高精地图显著下降，中端车型已可以以可控成本获得完整的车

道级SR导航体验，正由“高配选装”转向“主销配置”。

入门车型
渗透的下一站已经启动：座舱算力与地图授权成本同步下探、车道级数据成本

下降，国产座舱芯片算力已逼近8295级；同期10万元级车型已开始搭载激光雷

达与城市辅助驾驶，SR渲染上屏的硬件前提正在具备。入门车型正由“保留基

础车道级导航”，向“承载基础形态的SR导航”过渡。

保证SR导航可用性的必要条件 不同量产车型选择SR导航方案的原则
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产业链上下游及商业模式梳理
资质与全域数据集中在上游图商，中游方案商提供全栈服务，下游车企按自研、深度定制、打包服务三条路线分
化，对应车企自研、图商直供、全栈打包三种商业模式

来源：专家访谈及公开资料，艾瑞咨询自主整理绘制。

上游：数据与基础能力层 中游：方案集成层 下游：整车与体验定义

专业图商（持甲级测绘资质）

• 核心资产：甲级测绘资质＋全域地图数据＋完整

的生产与更新体系

• 对外供给：SD全域底图、车道级数据与HD高精

地图三级供给，具备天级静态与分钟级动态更新

能力

基础技术供给

座舱芯片（高通8155／8295、芯驰等）、渲染引擎（虚幻引擎

、Unity）、定位增强服务（RTK／地基增强）

全栈方案商

• 能力定位：以智驾＋座舱全栈方案为核心，感知、定位

、地图与渲染紧耦合，图商作为配套底图供应方，其SR

能力以感知渲染为主，导航形态的完整性取决于所接入

图商的车道级数据厚度

• 优势：落地效率高，融合深度优于纯图商输出

• 短板：数据资产依赖合作图商，不掌握全域数据权益

车企（按路线分三类）

自研型｜头部新势力与自主高端序列：外购图

商的车道级底图与全局路径规划能力，自研渲
染引擎、语义与动态图层、以及智驾域—座舱

域的跨域融合

定制型｜传统与合资车企中高端车型：

与图商深度合作定制

打包型｜中端与入门车型：直接采用第三方智驾
方案自带的SR渲染能力上屏，导航引导与车道级
底图仍需另行接入图商方案。

用
户

商业模式：三条供给路径与对应计费方式

①图商直供 专业图商→车企（前装定点）

• 计费方式：按普通／车道级／SR导航分级收取单车

License＋年度数据服务费

• 典型客户：传统与合资车企的中高端车型

②全栈打包 图商→全栈方案商→车企

• 计费方式：SR渲染不单独计费，打包进智驾或座舱整

体方案；车道级导航能力另按图商方案计费

• 典型客户：中端/入门款车型

③车企自研 图商→车企（仅供底图）

• 计费方式：外购车道级底图，单车计费，上层渲染与语义

图层自研

• 典型客户：头部新势力与自主高端序列，自用不对外授权
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专业图商：决定车道级SR导航能力上限的关键角色
导航底图受甲级测绘资质管制，专业图商掌握全量地图数据资产——资质壁垒与数据资产共同决定了其在辅助
驾驶与车道级SR导航产业分工中不可替代的角色

来源：专家访谈及公开资料，艾瑞咨询自主整理绘制。

• 2021年新版《测绘资质管理办法》后复核换证，导航电子地图制作甲级资质单位收紧至19家，新增审批极为审慎；车企普遍不具备该资质。

• 2024年7月自然资源部进一步明确：智能网联汽车使用的基础地图、高级辅助驾驶地图、高精度地图均属导航电子地图。底图采集与车端渲染同时受监管，

道路拓扑、车道编号等要素可识别但不允许上传，车端渲染须对敏感区域做模糊与要素删除。合规能力由此成为参与这一环节的前置条件。

合规资质：准入的制度门槛

专业图商的核心资产是全域地图数据与完整的生产更新体系，其价值体现在三个维度：

1. 覆盖广度——头部图商车道级导航已覆盖国内绝大多数城乡道路；

2. 要素完整度——车道线、车道功能、路口连通关系与多层立交拓扑等SR渲染所需要素须完整准确；

3. 更新鲜度——动态图层分钟级更新、静态图层天——周级例行更新、事前规避施工路段，轻量化方案则依赖众包在车辆通过后回传。三者均需长期、持

续的资本与人力投入，短期内难以复制。

数据资产：难以复制的护城河

• 车企宣传的“自建图”实为在图商提供的静态底图上自建语义与动态图层，颗粒度不及图商但足以满足智驾需求；全栈方案商同样需以图商底图为配套。

• 全局视野同样不可替代：下高速需提前1–2公里提示变道，缺少底图则须行至指示牌才能决策，路径规划与体验连续性均无从保障。这是制度性而非技术

性限制，不会随技术进步自动消解。

不可替代：产业分工中的角色
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主流图商竞争对比

底图供给依赖资质、数据生产体系与持续更新投入的长期积累，图商侧竞争因此呈头部集中格局。在车道级SR导航这一增量方向上，百度地图已形成先发身位：车道

级数据覆盖1200万公里路网、300万个精细化路口，具备天级静态与分钟级动态更新能力；车道级SR导航覆盖里程超1300万公里，公开口径下复杂路口误驶率可降低

超30%，已在小鹏、深蓝、零跑及大众ID.ERA 9X等车型规模化量产，量产版图覆盖新势力、自主与传统合资三大阵营。数据鲜度与渲染完成度，构成其在SR导航方

向的差异化优势。

来源：各公司官网、发布会、公开报道及专家访谈，艾瑞咨询研究院自主整理绘制；“覆盖面”、“规模落地”为公开信息下的相对比较，非统一口径的市场份额。

专业图商在数据资产、产品布局与合作生态上正形成差异化定位，竞争的关键正从覆盖广度转向数据鲜度与融

合深度

玩家 定位与技术路线 车道级／SR导航布局与量产进展 合作生态（公开信息） 相对优势

百度地图
车道级SR导航率先规模落地；以自有采集与自研渲

染引擎为主，图、渲染与智驾功能一体化推进

车道级SR导航已规模化量产；车道级数据覆盖

1200万公里路网、300万个精细化路口，天级

静态与分钟级动态更新；2026下半年将推出沉

浸式车位级SR导航

已在小鹏、深蓝、零跑及大众ID.ERA 9X等车型规模

化量产，覆盖新势力、自主与合资三大阵营；奥迪E5

率先量产“超精”车道级定位；2026年将有十余款

车型陆续搭载

数据鲜度＋SR导航渲染完成度＋AI

生态；车道级SR导航方向的先发身

位

高德地图
车机前装覆盖面广；以标准化车道级底图为基础，

与车企、芯片方联合定义上车方案

车道级导航5.0（AutoSDK 750）；HQ Live 

MAP面向高速与城快提供天级更新

车企合作伙伴超40家；蔚来ET9全域车道级车机首发

、极氪007GT实时渲染引擎版首发

前装装配规模与开放平台生态成熟

度

腾讯地图 生态协同型图商，聚焦智驾用图场景
智驾地图8.0，面向舱驾一体提供一体化用图方

案

与头部新势力合作NOA地图；城市NOA智驾地图搭

载份额较高
云图一体与生态协同能力

四维图新 传统车规级图商龙头，向“全栈可控”转型
高精地图基本盘＋轻量化产品线（场景地图、

HD Lite）
传统主机厂前装基本盘深厚；2025年品牌焕新为

SEEWAY.AI
车规级数据积累与资质壁垒
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车道级SR导航的渗透空间正向中低端打开
车道级导航已成新能源车型的标配能力；车道级SR导航当前主要搭载于中高端车型，随车道级数据规模化覆盖
与座舱芯片成本下探，正加速向中端与入门车型释放渗透空间

来源：专家访谈、高工智能汽车研究院、佐思汽研等公开资料，艾瑞咨询自主整理绘制。

②车端侧 前装车机导航装配率80.4%，预计超90%

车道级导航加速向标配演进，硬件与导航底座已铺开

③视觉侧 量产版图已覆盖新势力、自主与合资三大阵营

已在小鹏、深蓝、零跑、上汽大众等车型量产，价格带正逐步下探；

满屏适配与局部渲染并存、体验仍有分化，但渗透已不限于新势力

④融合侧 城市NOA渗透率15.1%，为舱驾一体提供感知基础

SR导航与城市NOA同步感知，智驾感知的规模化铺开同时构成SR渲

染的数据来源

①路网侧 车道级数据覆盖：1200万公里路网

百度车道级数据覆盖1200万公里路网与300万个精细化路口；车道级SR导航覆盖里程

超1300万公里，车道级先验已不再是稀缺资源

车道级SR导航的成本结构：地图侧摊薄、整车侧随代际下行

• 地图侧：车道级导航的成本沉淀于图商，一次采集生产、全网车型复

用，鲜度维护经云端统一下发，边际成本随装机规模摊薄，普及与实

时更新因此可行。

• 整车侧：SR渲染仅能前装，逐台占用座舱芯片算力与电子电气架构

资源，不具备数据侧“一次生产、全网复用”的摊薄结构；但其成本

随座舱芯片代际下探与出货规模扩大同步下行，这正是渗透空间向中

低端释放的主要来源。

判断：分层是阶段性的，SR导航正由高端专属转向中端标配

技术侧已不构成阻碍：车道级数据实现规模化覆盖、8295级平台持续下探，

SR导航的渗透空间将随芯片代际与数据成本继续释放。当前形成的分层是阶

段性的而非终局，高阶车型已以SR导航为默认导航形态，中端车型随数据与

方案成本下行进入标配区间，入门与走量车型则处在渗透的下一站。普通车

道级导航在这一过程中的角色，将由“入门车型的主导形态”逐步转为“SR

导航的降级兜底与安全边界”。
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03 用户体验
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中控屏导航画面 82.6%

AR-HUD显示 50.7%

仪表盘导航信息 40.6%

语音播报 52.2%

60.9%

60.3%

51.5%

50.7%

50.0%

40.6%

38.2%

20.3%

26.1%

29.4%

35.3%

27.5%

39.7%

39.1%

47.1%

29.0%

11.6%

5.9%

10.3%

20.3%

7.4%

15.9%

13.2%

27.5%

1.4%

4.4%

2.9%

1.4%

2.9%

4.3%

1.5%

23.2%

跨城/长途路线

市内陌生路线/新目的地

多车道变道与出入匝道

雨雾等恶劣天气

市内高架/城市快速路

夜间行车

城市远郊路线

熟悉路线/市内日常通勤

每次都用（%） 经常用（%） 偶尔用（%） 基本不用（%）

功能使用
新能源车主普遍高频使用车机导航，多硬件协同获取导航信息，SR导航聚焦陌生路线、复杂路况、恶劣天气

来源：2026年艾瑞iClick在线调研，有效样本N=69。

导航使用习惯 SR导航使用场景

• 高频使用SR导航的场景聚焦陌生路线与复杂路况，多车道变道、出入匝道、

高架路或快速路、雨雾天气等情况下，每次都用SR导航的占比在50%以上

• 用户对SR导航功能印象最深刻的是车道与变道显示、实时实景渲染效果

• 导航体验贯穿上车前到行驶中全流程，上车前可手机发目的地至车机，上车后通过中控屏触控或

语音唤醒启动导航，驾驶过程中主要依靠视觉、听觉获取导航信息

• 车机自带导航成为新能源车主主流导航工具

上车前在手机确认目的地，发送到车

驾驶中关注导航信息

上车启动导航

特殊情况修改、重新规划导航 导航结束

看车内硬件获取导航信息

基本不看显示，听语音播报导航信息

驾车导航流程 车机导航使用频率 不同场景使用SR导航的频次

• 半数以上车主几乎每次开车都会启用；

• 车主高频使用车机导航的同时，仍存在手机、车机

并行使用行为：长途等陌生场景会双线比对校验路

线，部分用户也因长期习惯依赖手机导航

53.3%38.2%

8.5%

几乎每次开车
都用车机导航

经常用
（每周至少4次）

偶尔用
（每周1–3次）

有效样本N=621有效样本N=621
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推荐者9-10分

被动者7-8分

贬损者0-6分

非常满意

比较满意

一般满意

比较不满意

非常不满意

体验评价

SR导航整体满意度均值4.5分，98.6%受访车主满意且无负面反馈；NPS达71.0，推荐者占比72.5%，口碑已具自传播基础。细节九项指标均超4.26分、极差仅0.25分，

变道提示及时清晰（4.51分）、画面逼真美观（4.36分）领先；复杂路口引导、周围车辆行人还原分列末位（4.26/4.29分），强遮挡场景感知精度待提升。

来源：2026年艾瑞iClick在线调研，有效样本N=69。满意度打分为1–5分制，NPS净推荐值为0–10分制，NPS＝推荐者(9-10)占比−贬损者(0-6)占比

71.0
NPS净推荐值

导航的细节体验评价

98.6%
受访车主满意

变道提示及时、清晰 4.51分

画面逼真、界面美观 4.36分

车道显示与实际位置一
致

4.35分

夜间、雨雾下清晰可用 4.33分

红绿灯读秒准确 4.32分

与辅助驾驶配合顺畅 4.32分

画面流畅、不卡顿 4.30分

周围车辆行人还原准确 4.29分

复杂路口引导可靠 4.26分

导航功能体验整体评价

SR导航整体满意度与NPS双高，车主对SR导航的功能效果普遍满意；车道匹配、复杂路口引导等细节仍有体验
提升空间

46.4%

52.2%

1.4%

0.0%

0.0%

72.5%

26.1%

1.4%

“变道提示打4分（5分制），复杂立交引导打4分，表现符合预期。”
——小鹏G7车主

“相比CarPlay导航，实时渲染周围车、人画面更酷炫，观感体验更好”
——小鹏P7车主

“与辅助驾驶功能协同适配处于合格区间，无明显bug，可满足日常基础使用需
求；系统运行无卡顿、位置更新不及时等问题。”

“近期长途自驾往返老家全程使用车辆辅助驾驶功能，对零跑D19的高速NOA表
现持认可态度。”

——零跑D19车主

车主原声

“这两个（车道级导航+SR渲染）会让整个导航看起来更直观，你能够清楚该走
哪条路，更清晰一些。我现在每天开车都会使用，已经没法再用以前那种导航
了”。

——深蓝L06车主
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功能价值
车道引导与实景渲染构成核心功能，融合智驾安全预警属潜力功能；SR导航的价值已从体验传导至购车决策

• 车道定位与变道引导、沉浸式3D路口画面、周围车辆行人实景渲染同处高吸引高渗透象限；融合智驾安全预警吸引力最高而渗透率偏低，属潜力功能。

• 功能价值进一步传导至购买决策：50.4%的车主将SR导航列为本次购车的重要加分项、合计92.6%的受访车主认为该功能能为购车决策加分；对下次购车，97.8%

的受访车主表示SR功能会对购车决策构成加分，明确表示无所谓的仅2.2%，功能体验的领先，正在转化为整车侧的配置竞争力。

来源：2026年艾瑞iClick在线调研，有效样本N=621。渗透率＝B4“已体验过”占比；吸引力指数＝B5(第1位×3+第2位×2+第3位×1)÷(基数×3)；象限分界取8项均值（吸引力0.25／渗透率65.4%）。

车道定位/变道引导

实景渲染

3D路口画面

红绿灯读秒

恶劣天气增强
融合智驾安全预警

隧道不断线

车位到车位

46%

51%

56%

61%

66%

71%

76%

81%

0.10 0.20 0.30 0.40 0.50

低吸引力 高吸引力

低
渗
透
率

高
渗
透
率

渗透率 吸引力

精确到车道的定位与变道引导 76.3% 31.6%

红绿灯读秒与路牌还原 75.7% 19.6%

沉浸式3D路口画面 70.5% 27.0%

周围车辆行人的实时实景渲染 66.8% 28.4%

车位到车位导航（含停车场内引导） 64.7% 20.8%

融合智驾感知的安全预警 59.9% 43.1%

恶劣天气/夜间的增强显示 57.6% 16.4%

隧道等弱信号场景定位不断线 51.4% 13.1%

导航功能价值定位（功能渗透率×功能吸引力）

计算说明：

• 渗透率：体验过功能的被访者占总体的比例

• 吸引力：功能吸引力排序题，吸引力指数=(第1位

×3+第2位×2+第3位×1)÷(基数×3)

• 高吸引低渗透功能：融合智驾感知

• 高吸引高渗透功能：聚焦视觉画面层的3项功能，

分别是车道定位与变道引导、周围车辆行人渲染、

沉浸式3D路口

• 低吸引高渗透功能：红绿灯读秒功能虽然吸引力

低，但渗透高，属于基础必备功能

SR导航功能对购车决策影响

50.4%

49.8%

42.2%

48.0%

4.3%

1.9%

本次

购车

下次

购车

重要加分项/会显著加分 有一定加分

当时没有影响/无所谓 当时不知道有这个功能/不重要
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04 结论与行业展望
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技术路线：底图数据质量决定SR导航体验 产业分工：测绘资质与数据决定市场格局 SR导航价值周期：短期在显示层、长期在于智驾融合

行业趋势展望： SR导航正处在价值兑现的高峰期
车道级SR导航是技术、产业与需求条件同时成熟的必然产物，专业图商正处价值兑现的核心位置

来源：公开资料、专家访谈及2026年艾瑞iClick在线调研，艾瑞咨询自主整理绘制。

• 技术上，三条路线的分野在于有无车道级先验：轻图与无图只保留道路级骨架，视距过短、引导缺失，只能作为临时方案；车道级数据与高精数据（HD）同属一

条路线，随规模化覆盖完成正成为厂商追逐的方向。产业上，甲级测绘资质与全量地图数据资产锚定专业图商的核心位置。

• 价值上，短期SR导航是用户理解辅助驾驶能力的第一界面，长期车道级静态底图与全局路径仍是能力底座：新能源渗透过半、L2及以上渗透超六成、座舱算力就

位，车道级SR导航正处价值兑现的高峰期，并由高端专属加速转向中端标配。

技术路线：车道级先验决定SR导航体验

 三条路线的分野在于有无车道级先验：轻图与无

图只保留道路级骨架，视距过短、渲染要素过少、

引导缺失，只能作为临时方案与降级兜底

 车道级数据与高精数据（HD）同属一条路线，

按路网重要性分层供图——车道级承全域、HD

补核心路网；随规模化覆盖完成，正成为厂商共

同追逐的方向

 增量难点不在定位，而在渲染层与跨域协同层；

体验分层仍会存在，但分层位置整体上移，入门

与中端车型随算力与数据成本下探进入渗透范围

产业分工：测绘资质与数据决定市场格局

 甲级测绘资质管制与全量地图数据资产，既是专

业图商的护城河，也是其确立关键地位的先决条

件

 车企自研、全栈方案、图商定制均以图商底图为

基础：自研决定呈现上限，图商决定能力下限与

覆盖边界

 车道级SR导航量产版图加速扩张：百度地图车

道级SR导航已在小鹏、深蓝、零跑D19、大众

ID.ERA 9X等车型规模化量产，覆盖新势力、自

主与传统合资三大阵营

SR导航价值周期：短期在显示层、长期在能力底座

 短期价值在显示层：人机共驾下驾驶权仍在人手，SR导

航是用户看懂系统意图、判断何时接管的界面

 长期价值在能力底座：AR-HUD与大模型推动形态演进，

呈现方式虽变，对车道级静态底图与全局路径的依赖更

强

 产品形态持续进阶：2026年下半年沉浸式车位级SR导

航将打通“车位到车位”的全场景体验，SR渲染决定观

感上限，车道级地图决定能力下限，图商价值被强化而

非替代
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