
工业智能每日观察 博雅云创 & 中科创新驱动

工业智能每日观察：百度 Apollo World
每天可生成最多 10 万公里模拟驾驶数据
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摘要

百度 11 月 3 日发布自动驾驶世界模型 Apollo World，提出每天生成
最多 10 万公里模拟驾驶数据，以多模态仿真支持无人驾驶系统测试。工
业软件研究方面，Intent2CAD 和 Parametric CAD Bench v3 两项新研究
分别从设计意图保留、CAD原生参数化模型验证入手，推动生成式 AI接
近工程实际需求。另有 KlaskTron 团队开放不足 2500 美元的物理多智能
体机器人试验平台。政策侧，工业和信息化部等 8部门《产业基础能力提
升“十五五”规划》公开解读提出 22 项任务，明确 AI 在设计仿真、中
试验证和生产运营中的落地路径。
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1. 百度发布 Apollo World：每天最多 10 万公里模拟驾驶
用于自动驾驶训练

11 月 3 日，百度公布 Apollo World 自动驾驶世界模型，利用可交互
的模拟道路环境为 Apollo Go等系统训练和验证提供支持。百度披露，其
系统每天最多可生成相当于 10 万公里驾驶过程的模拟数据，并可同步输
出摄像头、激光雷达等多模态观测流。这个数字表示软件生成的模拟里程
能力，并非车辆在现实道路上完成的测试距离，相关场景覆盖率和安全收
益仍需通过具体评价方案验证。路透社当天对模型发布和训练目标进行
了报道。[工-1]

世界模型的工程价值在于把高风险、难重复和长尾工况提前搬进可
控环境。工业移动机器人、港口无人驾驶运输车和矿山车辆同样面临道路
障碍、设备状态变化以及多人车混行；具有真实传感器形式的仿真环境有
助于反复测试感知、规划和控制链路。下一步需要检验仿真物理一致性、
极端场景覆盖、迁移到真实设备后的误差，以及闭环测试能否节省现场试
车时间。

2. Intent2CAD 推出 10 万对文本—代码数据：工业 CAD

开始保留设计意图
11月 2日发布的研究《Intent2CAD》提出以语义特征、可复用参数和

轻量参数关系表达设计意图，并构建 10 万组文本与可执行 CadQuery 程
序组成的 IntentCAD-100K 数据集，另设 1000 条编辑任务用于评估模型
在后续修改时能否保留结构关系。作者把底层几何生成记录逐层整理为
可理解的特征操作和参数依赖。在论文设置的微调实验中，无效率指标从
2.39%降至 0.22%，API恢复率达到 99.96%。研究已公布代码与数据；这
些数值来自受控实验，尚不是商业 CAD系统的工厂验收指标。[工-2][工-3]
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机械设计人员关注尺寸约束、装配接口和特征历史。一个看上去像
法兰盘的模型，如果孔距与轴径不能参数化调整，设计迭代仍然昂贵。
Intent2CAD试图让自然语言生成结果保留可修改的结构，适合与零件库、
工艺规范和工程师审查流程结合。工业软件供应商可据此建立更贴近产
品生命周期的测试：修改材料厚度后孔位是否关联更新，修改标准件规格
后是否能正确重建，设计是否保留能够回溯的操作步骤。

3. Parametric CAD Bench v3 公布原生 CAD 评测：100

项任务覆盖建模、修改与看图复建
研究者 11 月 2 日公布《Parametric CAD Bench v3》，将 AI CAD 智

能体评估扩展为 100 项任务，其中 30 项文本生成、30 项生成后再编辑、
40 项由工程图重建零件。任务要求提交原生 FreeCAD 参数化文件，在隔
离运行环境中检查几何相似度、尺寸与规格一致性以及模型构造结构。论
文列出截至 9 月 24 日的 13 套模型—智能体组合历史测试结果，排名领
先组合的平均连续任务奖励为 61.03%；这一数字并不是 61.03% 的工业
零件合格率。[工-4][工-5]

随着 AI工具进入 CAD，评价对象必须从演示截图转向交付文件。模
型是否可编辑、特征树是否完整、约束是否可靠，以及后续加工与审图流
程能否读取，直接决定工程应用价值。该基准提供了有版本记录的任务和
复查用产物，有利于开发者比较不同智能体框架的进步，也让客户能够依
据可重复的测试选择适合自己的设计自动化方案。

4. KlaskTron 开放低成本机器人试验平台：把多智能体学
习带到真实机械装置

11 月 2 日公开的 KlaskTron 研究介绍了一套桌面级物理多智能体强
化学习试验平台，硬件成本低于 2500 美元。系统采用双 CoreXY 运动机

3



工业智能每日观察 博雅云创 & 中科创新驱动

构与无刷电机，提供完整硬件 CAD、物料清单和装配资料，并在 NVIDIA

Isaac Lab 中构建 GPU 加速数字孪生。研究团队利用学习型执行器模型
建立仿真到现实的迁移流程，报告了在特定竞赛任务上的零样本策略迁
移结果。论文与开源资产已可查阅，尚未形成适用于工业生产的通用机器
人控制产品。[工-6][工-7]

机器人算法在大规模生产之前，需要大量可重复、可量化的现实试
验。此类低成本平台让实验室能够用物理硬件检验碰撞、延迟、控制带宽
和多主体博弈，避免长期停留在仿真成绩上。对工业智能研究团队而言，
开放的结构设计、统一接口与评价脚本同样重要，因为它们能够降低不同
实验之间的重复集成成本，并帮助识别仿真和真实设备的性能差距。

5. 产业基础“十五五”规划部署 22 项任务：明确 AI 进入
工业设计仿真和中试

11月 3日，工业和信息化部等 8部门印发的《产业基础能力提升“十
五五”规划》受到官方媒体集中解读。规划提出到 2030 年改善产业基础
薄弱环节，围绕自主可控、技术创新、产业技术基础、质量提升等方面部
署 22 项重点任务，并专门提出推动 AI 用于产品研发、设计仿真、中试
验证和生产运营，加强共性技术创新平台、基础软件与关键零部件协同攻
关。国家制造业创新中心、产业技术平台与专精特新企业被纳入实施体
系。[工-8][工-9]

从工业软件与智能制造落地看，规划把仿真软件、工业传感器、基础
元器件与智能算法放到同一产业基础框架中。企业在开发工业智能体时，
可以结合 CAD/CAE、测试设备、工艺数据库和质量系统形成验证闭环；
公共中试平台则有条件承担标准测试、软件适配和跨企业数据协同。文件
提出的是方向与工作任务，具体项目仍需以后续实施细则、资金安排和验
收结果确认。
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趋势观察
工业智能新进展一端指向可量化的真实设备测试，另一端指向能够

编辑、验证和长期使用的工程文件。仿真、机器人控制与工业软件开始形
成更连续的研发链条，接下来还要看测试能否重复、设备在现场维护需要
多少成本。
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