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[bookmark: _Toc2]Article summary:
1. 本文提出了一种在动态道路环境中进行栅格映射的方法，以最小化实时生成的静态栅格地图中的误差。
2. 这种方法可以帮助高级驾驶辅助系统（ADAS）和智能车辆实现例如避免与危险物体相撞、考虑可行驶的自由空间的任务。
3. 此外，还可以为轨迹规划者提供更多的可用静态空间，并且不必再处理动态物体所造成的干扰。
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May be slightly imbalanced: The article presents the information in a generally reliable way, but there are minor points of consideration that could be explored further or claims that are not fully backed by appropriate evidence. Some perspectives may also be omitted, and you are encouraged to use the research topics section to explore the topic further.
[bookmark: _Toc4]Article analysis:
本文是一篇关于在动态道路环境中进行栅格映射的方法的学术文章，作者使用了大量引用来证明其主张。文章中没有明显的偏见或宣传内容，也没有对反对意见进行忽略或否定。此外，作者也考虑到了可能存在的风险（例如“Binary Bayes Filters”通常是为静态世界而设计的映射算法）。
然而，文章也存在一些不足之处。例如，作者未能充分考察其提出方法所带来的影响。此外，文章也未能平衡呈现受影响人士/团体/利益相关者对此方法看法不同意見。
[bookmark: _Toc5]Topics for further research:
· 动态道路环境影响；
· 栅格映射风险；
· 受影响人士/团体/利益相关者意见；
· 二进制贝叶斯滤波器；
· 栅格映射方法影响；
· 静态世界映射算法。
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