
问题记录

1.代码版本：

Apollo9.0
Carla 0.9.15
Bridge 0.9.14

2.存在问题：

在 Apollo与 Carla联合仿真时，如果 bridge中发送车辆状态消息的频率太快（周期

<0.1s），就会出现走走停停的现象，即车子给了油门车速刚起来一点就会刹车。设定频率

减小后，异常现象会有缓解。推测是因为设定周期大时（或 carla 反馈数据延迟）

vehicle_vel_time>0.1 ， 此 时 会 跳 出 图 2 中 的 逻 辑 （ 因 此 时

prev_trajectory.start_point().relative_time=0.1s）；

planning的 log文件报错如下：

图 1



通过查找原因，发现联合仿真时会进入如下逻辑，然后偶发上述 bug 的现象；单独

apollo pnc模块（不带 carla）不会进入该逻辑。

报警函数地址：

/modules/planning/planning_base/common/trajectory_stitcher.cc

图 2


