[bookmark: _Toc1]Article information:
Ensemble deep learning-based lane-changing behavior prediction of manually driven vehicles in mixed traffic environmentshttps://www.aimspress.com/article/doi/10.3934/era.2023315
[bookmark: _Toc2]Article summary:
1. 随着城市化进程的加快和道路交通系统的不断改善，汽车已成为公众出行的重要方式。然而，驾驶员在操作或判断上的错误是交通事故的主要原因之一，其中变道和合流事故占18%。
2. 自动驾驶技术已成为学术界和工业界关注的研究重点，旨在减少和预防交通事故，并确保车辆运行高效安全。
3. 由于深度学习技术的快速发展和计算机性能的不断提高，道路环境逐渐演变为混合交通环境，手动驾驶车辆与自动驾驶车辆共存。为了确保自动驾驶车辆在道路上安全运行，并最大限度地减少手动驾驶车辆变道行为对交通安全的负面影响，需要准确及时地预测周围手动驾驶车辆的变道行为。
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Appears moderately imbalanced: The article provides some useful information, but is missing several important points or pieces of evidence that would be required to present the discussed topics in a balanced and reliable way. You are encouraged to seek a more balanced perspective on the presented issues by exploring the provided research topics and looking at different information sources.
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这篇文章介绍了基于深度学习的集成模型来预测手动驾驶车辆在混合交通环境中的变道行为。文章指出，司机操作或判断错误是交通事故的主要原因之一，其中变道和并道事故占18%。自动驾驶技术被认为是减少和预防交通事故、确保车辆高效安全运行的重要研究方向。

文章提到，深度学习技术的快速发展和计算机性能的不断提高推动了自动驾驶车辆的进步。随着手动和自动驾驶车辆共存，道路环境逐渐演变成混合交通环境。为了确保自动驾驶车辆在道路上安全运行，并最大限度地减少手动驾驶车辆不稳定变道行为对交通安全的负面影响，需要准确及时地预测周围手动驾驶车辆的变道行为。

现有模型可以根据不同特征选择松散地分为两类。第一类是利用司机行为和控制参数进行建模，包括通过车载摄像头捕捉到的司机眼睛和头部旋转参数以及通过车载传感器获取的方向盘角度和刹车踏板位置等数据。第二类是分析司机行为和控制参数与变道过程之间的相关性。然而，这些模型收集到的数据包含有关自动驾驶车辆驾驶员的敏感信息，并且仅适用于模拟实验，不适用于真实道路环境。

为了解决这个问题，本研究提出了一种基于深度学习的集成模型来预测变道行为，并使用高D数据集中的车辆自然轨迹数据验证了该算法。该模型结合了车辆运动参数和周围交通环境特征，以实现对驾驶员行为的准确及时预测。

文章还介绍了其他相关研究领域的进展，如生成模型、判别模型和神经网络模型。生成模型是通过建立概率模型来预测变道行为，判别模型则是直接从输入数据中学习变道行为的规律，而神经网络模型则是利用深度学习技术进行预测。

总体而言，这篇文章提供了一个基于深度学习的集成模型来预测手动驾驶车辆在混合交通环境中的变道行为。然而，文章没有提及可能存在的风险和挑战，也没有探讨其他可能的预测方法。此外，文章没有提供足够的证据来支持所提出模型的准确性和有效性。因此，读者需要对这些结果保持谨慎，并进一步研究和验证这个模型的可行性。
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· 司机操作或判断错误是交通事故的主要原因之一，其中变道和并道事故占18%。

· 自动驾驶技术被认为是减少和预防交通事故、确保车辆高效安全运行的重要研究方向。

· 深度学习技术的快速发展和计算机性能的不断提高推动了自动驾驶车辆的进步。

· 道路环境逐渐演变成混合交通环境，需要准确及时地预测周围手动驾驶车辆的变道行为。

· 现有模型可以根据不同特征选择松散地分为两类，但存在数据敏感性和适用性问题。

· 本研究提出了一种基于深度学习的集成模型来预测变道行为，并使用高D数据集中的车辆自然轨迹数据验证了该算法。
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