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(57)摘要

本发明公开了一种多摄像头适配的车载视

觉感知系统，包括车载摄像头信号传输单元、DSP

处理单元、摄像头类型判断单元、视觉数据存储

单元及图像信息预处理单元；本发明可以实现包

括红外摄像头、单目摄像头、单目广角摄像头、双

目立体摄像头、双目图像拼接摄像头、多镜头图

像拼接全景摄像头在内的多种摄像头类型的适

配，并且建立一种通用型的车载视觉处理方案，

为汽车驾驶辅助系统提供多样兼容性视觉方案，

同样可以减少多种车载视觉搭载的时间成本以

及经济成本。
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1.一种多摄像头适配的车载视觉感知系统，其特征在于，包括：

车载摄像头信号传输单元，用于车载硬件感光元器件的信号转换及信号传输；

DSP处理单元，与车载摄像头信号传输单元相连，用于车载摄像头数字信号的信号滤波

及A/D转换；

摄像头类型判断单元，与摄像头类型判断单元相连，用于识别车载摄像头的硬件类型

并为系统功能提供摄像头类型信息；

视觉数据存储单元，与DSP处理单元相连，用于储存车载摄像头数据作为行车记录，储

存图像预处理结果数据作为传感器融合的数据接口；以及

图像信息预处理单元，与摄像头类型判断单元及视觉数据存储单元相连，用于将摄像

头数据根据摄像头类型进行预处理，对图像进行去雾-优化处理、香农熵检测、灰度化、二值

化及基于边缘检测的图像分割；

该系统还包括图像处理单元，所述图像处理单元与图像信息预处理单元相连；所述图

像处理单元包括：

路面估计单元，用于根据去雾优化后的图像数据对车辆行驶路面进行估计、分类；

视觉里程计单元，用于根据去雾优化处理数据/灰度图像数据，对车辆行驶进行相对位

姿解算；

图像特征计算单元，用于对去雾优化处理数据、灰度图像数据进行视觉特征解算，包括

特征检测、特征描述，计算特征分别为Haar、HOG、FAST、ORB、BRIEF或者LBP，特征实际解算种

类由摄像头处理需求指定；

视觉地图构建单元，用于针对BRIEF特征建立视觉特征地图库，与视觉里程计融合为视

觉环境SLAM，对视觉地图进行优化处理，进行实时回环检测；

图像识别单元，用于根据已知图像特征对车辆、行人、交通标识、车道线进行视觉识别；

图像追踪单元，用于对车辆、行人、交通标识、车道线在不同帧画面中位置进行特征匹

配，计算、估计车辆、行人、交通标识、车道线在世界坐标系下的时刻状态、位置；以及

视觉特征库储存单元，用于储存图像特征计算单元解算出的视觉特征数据，存储方式

为依时序下3D结构重建的特征库储存方式，为视觉地图构建单元提供计算数据接口；

该系统还包括系统后端，所述系统后端与图像处理单元相连；所述系统后端包括：

结构化道路构建单元，用于利用路面估计单元、视觉地图构建单元、图像识别单元解算

结果搭建结构化道路模型，优化模型结果；

行驶环境检测单元，用于根据路面估计单元、视觉地图构建单元、图像识别单元、图像

追踪单元数据解算结果，检测自车辐射范围L米内行驶环境变化；以及

系统数据交互接口单元用于为人机共驾、人机交互、车辆控制决策定位数据提取、车辆

控制决策环境数据提取及传感器数据融合决策级数据提取提供数据接口。

2.根据权利要求1所述的多摄像头适配的车载视觉感知系统，其特征在于，所述L为

100-200。

3.根据权利要求1所述的多摄像头适配的车载视觉感知系统，其特征在于，所述摄像头

类型判断单元包括：

车载视觉信号输入模块，用于提供摄像头类型判断数据接口，将DSP处理单元处理结果

信号、红外线发生器信号输入车载摄像头类型判断单元；
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摄像头类型判断模块，用于判断摄像头类型，其包括红外/纯可见光摄像头判断模块、

摄像头数量检测模块、摄像头广角检测模块及摄像头视野检测模块；以及

摄像头类型信息输出模块，用于输出摄像头判断结果。

4.根据权利要求3所述的多摄像头适配的车载视觉感知系统，其特征在于，该系统还包

括：

车载视觉信息输入单元，设在摄像头类型判断单元与图像信息预处理单元之间，用于

传输摄像头类型信息及摄像头安装位置信息数据；以及

车载视觉信号输入单元，设在摄像头类型判断单元与图像信息预处理单元之间，用于

传输原有摄像头数据。
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多摄像头适配的车载视觉感知系统

技术领域

[0001] 本发明涉及于车载视觉感知技术领域，特别涉及一种多摄像头适配的车载视觉感

知系统。

背景技术

[0002] 近年来，随着汽车驾驶辅助技术的日益成熟，各种汽车辅助功能被越来越多地应

用在量产汽车上。汽车驾驶辅助技术是汽车由“机械化”向“智能化”发展的一个必经的技术

阶段；其可以为驾驶员驾驶行为提供安全保障，同时提高车辆行驶的舒适性、安全性、燃油

经济性。在驾驶辅助技术和无人驾驶技术中，环境感知是其重要的核心组成部分。环境感知

技术指车辆通过包括摄像头、超声波雷达、毫米波雷达、激光雷达等传感器的相关信号对周

围环境进行感知，为车辆的控制决策提供重要依据。其中，相较于其他环境传感器，摄像头

可以提供更加丰富的环境信息，并且价格低廉、性能可靠，常被认为是无人驾驶环境感知技

术的一个不可替代的方向。

[0003] 由摄像头一种传感器组成的环境感知系统被统称为车载视觉系统。车载视觉系统

的功用有很多，包括行车记录、防撞预警、ACC、车道检测等。现有的车载视觉系统只提供单

一功能。如果驾驶员期望实现多种驾驶辅助功能，则往往需要在车辆上安装多套不同功能

种类的车载视觉系统，不可避免的造成了硬软件经济成本的大量浪费。同时多种类车载视

觉系统的兼容问题和数据冗余问题，也极大的影响了车载视觉系统的稳定性、安全性以及

经济性。

[0004] 现有车载视觉感知系统中，摄像头种类繁杂，包括红外/纯可见光摄像头、定焦/变

焦摄像头、普通/广角摄像头、单目/双目摄像头、平面/立体摄像头等等。这些摄像头各有各

的强调优势，但在功能处理方面又有一定相似之处。现有车载视觉系统并未对多个种类的

摄像头进行适配，以适用于多种不同种类的摄像头。

[0005] 综上所述，现有车载视觉感知系统在多类别摄像头适配和多模块功能集成化处理

方面具有缺陷，需要改进。

发明内容

[0006] 有鉴于此，本发明的目的在于提供一种多摄像头适配的车载视觉感知系统，为驾

驶辅助技术以及无人驾驶技术提供更加稳定、更加安全、更加功能集成化的车载视觉技术。

[0007] 本发明的多摄像头适配的车载视觉感知系统，包括：

[0008] 车载摄像头信号传输单元，用于车载硬件感光元器件的信号转换及信号传输；

[0009] DSP处理单元，与车载摄像头信号传输单元相连，用于车载摄像头数字信号的信号

滤波及A/D转换；

[0010] 摄像头类型判断单元，与摄像头类型判断单元相连，用于识别车载摄像头的硬件

类型并为系统功能提供摄像头类型信息；

[0011] 视觉数据存储单元，与DSP处理单元相连，用于储存车载摄像头数据作为行车记
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录，储存图像预处理结果数据作为传感器融合的数据接口；

[0012] 图像信息预处理单元，与摄像头类型判断单元及视觉数据存储单元相连，用于将

摄像头数据根据摄像头类型进行预处理，对图像进行去雾-优化处理、香农熵检测、灰度化、

二值化及基于边缘检测的图像分割。

[0013] 进一步，该系统还包括图像处理单元，所述图像处理单元与图像信息预处理单元

相连；所述图像处理单元包括：

[0014] 路面估计单元，用于根据去雾优化后的图像数据对车辆行驶路面进行估计、分类；

[0015] 视觉里程计单元，用于根据去雾优化处理数据/灰度图像数据，对车辆行驶进行相

对位姿解算；

[0016] 图像特征计算单元，用于对去雾优化处理数据、灰度图像数据进行视觉特征解算，

包括特征检测、特征描述，计算特征分别为Haar、HOG、FAST、ORB、BRIEF或者LBP，特征实际解

算种类由摄像头处理需求指定；

[0017] 视觉地图构建单元，用于针对BRIEF特征建立视觉特征地图库，与视觉里程计融合

为视觉环境SLAM，对视觉地图进行优化处理，进行实时回环检测；

[0018] 图像识别单元，用于根据已知图像特征对车辆、行人、交通标识、车道线进行视觉

识别；

[0019] 图像追踪单元，用于对车辆、行人、交通标识、车道线在不同帧画面中位置进行特

征匹配，计算、估计车辆、行人、交通标识、车道线在世界坐标系下的时刻状态、位置；以及

[0020] 视觉特征库储存单元，用于储存图像特征计算单元解算出的视觉特征数据，存储

方式为依时序下3D结构重建的特征库储存方式，为视觉地图构建单元提供计算数据接口。

[0021] 进一步，该系统还包括系统后端，所述系统后端与图像处理单元相连；所述系统后

端包括：

[0022] 结构化道路构建单元，用于利用路面估计单元、视觉地图构建单元、图像识别单元

解算结果搭建结构化道路模型，优化模型结果；

[0023] 行驶环境检测单元，用于根据路面估计单元、视觉地图构建单元、图像识别单元、

图像追踪单元数据解算结果，检测自车辐射范围L米内行驶环境变化；以及

[0024] 系统数据交互接口单元用于为人机共驾、人机交互、车辆控制决策定位数据提取、

车辆控制决策环境数据提取及传感器数据融合决策级数据提取提供数据接口。

[0025] 进一步，所述L为100-200。

[0026] 进一步，所述摄像头类型判断单元包括：

[0027] 车载视觉信号输入模块，用于提供摄像头类型判断数据接口，将DSP处理单元处理

结果信号、红外线发生器信号输入车载摄像头类型判断单元；

[0028] 摄像头类型判断模块，用于判断摄像头类型，其包括红外/纯可见光摄像头判断模

块、摄像头数量检测模块、摄像头广角检测模块及摄像头视野检测模块；以及

[0029] 摄像头类型信息输出模块，用于输出摄像头判断结果。

[0030] 进一步，该系统还包括：

[0031] 车载视觉信息输入单元，设在摄像头类型判断单元与图像信息预处理单元之间，

用于传输摄像头类型信息及摄像头安装位置信息数据；以及

[0032] 车载视觉信号输入单元，设在摄像头类型判断单元与图像信息预处理单元之间，
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用于传输原有摄像头数据。

[0033] 本发明的有益效果：本发明的多摄像头适配的车载视觉感知系统，可以适配多种

摄像头类型，完成车载视觉的多种模块化功能；在这个过程中，工程人员只需极少的人工作

业以及人工干预，节省了大量的人力、时间成本；本发明可以实现包括红外摄像头、单目摄

像头、单目广角摄像头、双目立体摄像头、双目图像拼接摄像头、多镜头图像拼接全景摄像

头在内的多种摄像头类型的适配，并且建立一种通用型的车载视觉处理方案，为汽车驾驶

辅助系统提供多样兼容性视觉方案，同样可以减少多种车载视觉搭载的时间成本以及经济

成本。

附图说明

[0034] 下面结合附图和实施例对本发明作进一步描述：

[0035] 图1为本发明的结构框图；

[0036] 图2为发明的摄像头类型判断单元的结构框图；

[0037] 图3为本发明的图像信息预处理单元及图像信息预处理单元的结构框图；

[0038] 图4为单个车载红外摄像头图像处理线程流程图；

[0039] 图5为单个车载纯可见光摄像头图像处理线程流程图；

[0040] 图6为多摄像头全景图像差异化处理流程图；

[0041] 图7为双目立体视觉图像差异化处理流程图；

[0042] 图8为单目广角摄像头图像差异化处理流程图。

具体实施方式

[0043] 本车载视觉感知系统包括：车载视觉硬件/软件系统前端、车载视觉摄像头类型判

断单元、图像预处理单元、图像处理单元、车载视觉系统后端。

[0044] 其中，车载视觉硬件/软件系统前端包括车载摄像头硬件安装布置、更换，车载摄

像头感光元器件信号转换、A/D转换、数字信号处理DSP，摄像头红外发生器工作状态；车载

视觉摄像头类型判断单元包括摄像头红外检测、摄像头数目判断、摄像头广角检测、摄像头

视野检测；图像预处理单元包括摄像头内参数标定、图像去雾、图像香农熵检测、图像分割、

图像信号灰度化、图像二值化；图像处理单元包括路面估计、特征检测、视觉里程计、视觉地

图、行人识别、行人追踪、车辆识别、车辆追踪、车道线识别、交通标识识别；车载视觉系统后

端包括车辆定位、结构化道路构建、驾驶环境状态检测，车载视觉系统后端最终为驾驶员/

无人驾驶汽车提供驾驶行为安全警示、控制决策依据、数据融合视觉特征、数据、决策接口。

[0045] 该车载视觉系统的实际功能是判断摄像头类型；根据摄像头类型，对摄像头的相

关信号进行处理；并最终输出可以被车载控制决策单元直接使用的数据，或者对驾驶员行

驶行为进行安全警示；为信息融合提供数据、特征、决策接口；于此同时，对摄像头处理过程

中产生的相关重要结果和摄像头原始数据进行储存。

[0046] 通过车载视觉感知系统：

[0047] 第一、判断车载视觉摄像头种类，涵盖摄像头类型有：1)红外摄像头-纯可见光摄

像头；2)单目视觉摄像头-多目视觉摄像头；3)单目广角摄像头-单目普通摄像头；4)双目立

体摄像头-双目图像拼接摄像头-两个单目普通摄像头；5)多目全景摄像头-多个单目普通
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摄像头。

[0048] 第二、根据车载视觉摄像头类型以及图像数据，完成图像预处理。包括图像进行去

雾-优化处理、香农熵检测、灰度化、二值化、基于边缘检测的图像分割。

[0049] 第三、根据车载视觉摄像头类型、图像数据以及图像预处理解算结果，完成图像处

理。包括路面估计、特征检测、视觉里程计、视觉地图、行人识别、行人追踪、车辆识别、车辆

追踪、车道线识别、交通标识识别。

[0050] 第四、根据车载视觉摄像头类型、图像数据以及图像处理解算结果，完成车载视觉

系统后端功能实现，包括车辆定位、结构化道路构建、驾驶环境状态检测。

[0051] 第五、本车载视觉系统最终为驾驶员/无人驾驶汽车提供驾驶行为安全警示、控制

决策依据、数据融合视觉特征、数据、决策接口。

[0052] 下面参照说明附图以及实施例对本发明进行详尽地说明：

[0053] 图1为本发明的结构框图，详细列出系统相关组成单元，包括：车载摄像头信号传

输单元111、DSP处理单元112、摄像头类型判断单元113、视觉数据存储单元114、图像信息预

处理单元115、路面估计单元116、视觉里程计单元120、图像特征计算单元121、视觉地图构

建单元122、图像识别单元123、图像追踪单元124、视觉特征库储存单元125、结构化道路构

建单元130、行驶环境检测单元131、系统数据交互接口单元132。

[0054] 其中，车载摄像头信号传输单元111用于车载硬件感光元器件信号转换、信号传

输。DSP处理单元112用于完成车载摄像头数字信号处理包括信号滤波、A/D转换。摄像头类

型判断单元113负责识别车载视觉多种摄像头适配模块化系统的硬件类型，为车载模块化

系统功能提供摄像头类型信息。视觉数据存储单元114用于储存车载摄像头数据作为行车

记录，储存图像预处理结果数据作为传感器融合的数据接口，存储数据包括：原有摄像头数

据、摄像头去雾-优化数据、摄像头灰度数据、摄像头二值化数据、摄像头香农熵监测数据。

图像信息预处理单元115用于将摄像头数据根据摄像头类型进行预处理，对图像进行去雾-

优化处理、香农熵检测、灰度化、二值化、基于边缘检测的图像分割。路面估计单元116用于

根据去雾优化后的图像数据对车辆行驶路面进行估计、分类，主要功能包括；路面附着系数

估计，路面变化估计、结构化/非结构化道路分类、道路材质大类分类。视觉里程计单元120

用于根据去雾优化处理数据/灰度图像数据，对车辆行驶进行相对位姿解算。图像特征计算

单元121用于对去雾优化处理数据、灰度图像数据进行视觉特征解算，主要功能包括特征检

测、特征描述，计算特征分别为Haar、HOG、FAST、ORB、BRIEF、LBP，特征实际解算种类由摄像

头处理需求指定。视觉地图构建单元122用于针对BRIEF特征建立视觉特征地图库，与视觉

里程计融合为视觉环境SLAM，对视觉地图进行优化处理，进行实时回环检测。图像识别单元

123用于根据已知图像特征对车辆、行人、交通标识、车道线进行视觉识别。图像追踪单元

124用于对车辆、行人、交通标识、车道线在不同帧画面中位置进行特征匹配，计算、估计车

辆、行人、交通标识、车道线在世界坐标系下的时刻状态、位置。视觉特征库储存单元125用

于储存图像特征计算单元121解算出的视觉特征数据，存储方式为依时序下3D结构重建的

特征库储存方式，为视觉地图构建单元122的计算前端，为其提供计算数据接口。结构化道

路构建单元130用于利用路面估计单元116、视觉地图构建单元122、图像识别单元123解算

结果搭建结构化道路模型，优化模型结果。行驶环境检测单元131用于根据路面估计单元

116、视觉地图构建单元122、图像识别单元123、图像追踪单元124数据解算结果，检测自车
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辐射范围L米(L可为100-200，优选为150)内行驶环境变化，包括路面、车辆、行人、交通标

识、车道线、障碍物状态变化信息；其中，自车辐射范围两米内摄像头视野遮挡范围内行驶

环境变化，根据优化估计理论EKF方法进行估计。系统数据交互接口单元132用于为人机共

驾、人机交互、车辆控制决策定位数据提取、车辆控制决策环境数据提取、传感器数据融合

决策级数据提取等，提供数据接口。

[0055] 图2为发明的摄像头类型判断单元的结构框图，包括：车载视觉信号输入模块21、

摄像头类型判断模块22及摄像头类型信息输出模块23。

[0056] 其中，车载视觉信号输入模块21指将DSP处理单元112处理结果信号、红外线发生

器信号输入车载摄像头类型判断单元113，提供摄像头类型判断数据接口。

[0057] 摄像头类型判断模块22，包括：红外/纯可见光摄像头判断模块221、摄像头数量检

测模块、摄像头广角检测模块223、摄像头视野检测模块。其中红外/纯可见光摄像头判断模

块221中判断方案为：a)检测红外线发生器信号，b)检测夜视/无可见光环境视觉图像数据

信号。摄像头数量检测模块，根据摄像头图像数据，检测摄像头个数。摄像头个数包括：单摄

像头222、双摄像头224、多摄像头226。检测为双摄像头224和多摄像头226情况后，对摄像头

进行双摄像头视野检测模块225、多摄像头视野检测模块227，检测方式为图像局部特征匹

配、局部图像香农熵比较、局部图像像素匹配。多摄像头视野检测模块227检测结果判断是

否为全景拼接摄像头、双摄像头视野检测模块225检测是否为双目立体摄像头。单摄像头

222继续进行摄像头广角检测模块223输出结果为：1)是否为广角摄像头、2)摄像头广角数

值。

[0058] 摄像头类型信息输出模块23，对本系统输出摄像头判断结果：1)是否为红外摄像

头、2)摄像头个数、3)是否为全景摄像头、4)全景摄像头图像拼接图像输出、5)是否为双目

立体摄像头、6)是否为单目摄像头、7)摄像头广角数值输出。

[0059] 图3为本发明的图像信息预处理单元及图像信息预处理单元的结构框图，如图所

示，车载视觉信息输入单元311包括摄像头类型信息311a、摄像头安装位置信息311b。摄像

头类型信息311a输出摄像头类型信息输出模块23步骤结果。摄像头安装位置信息311b包

括：车载摄像头安装高度、单摄像头车载安装方向设定、多摄像头系统车载安装方向设定，

车载视觉信息输入311综合摄像头类型信息311a、摄像头安装位置信息311b，判断摄像头车

载位置。

[0060] 车载视觉信号输入单元312传输原有摄像头数据。

[0061] 图像预处理32为图像信息预处理单元115的实际功能模块，包括：摄像头内参数标

定321、图像预处理功能模块322。摄像头内参数标定312方案有两种：1)人工输入摄像头内

参数值；2)根据车载视觉信息输入311、车载视觉信号输入312，对摄像头进行自标定。图像

预处理功能模块322包括：图像去雾-优化322e、图像灰度化322a、图像二值化322b、图像香

农熵检测322c、图像分割322d。图像预处理功能模块322数据储存，并为图像处理模块提供

数据接口。

[0062] 车载视觉图像处理功能模块33包括：路面估计331、特征处理332、视觉识别333、视

觉里程计334、视觉地图构建335、视觉追踪336。特征处理332包括：图像检测332a、特征描述

332b，计算特征分别为Haar、HOG、FAST、ORB、BRIEF、LBP，解算结果为视觉识别333、视觉里程

计334、视觉地图构建335、视觉追踪336提供解算数据以及解算特征。视觉识别333包括：车
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辆识别333a、行人识别333b、车道线识别333c、交通标识识别333d。视觉追踪336包括车辆追

踪336a、行人追踪336b、车道线追踪336c。其中，路面估计331、特征处理332、视觉识别333、

视觉里程计334、视觉追踪336图像数据为图像去雾-优化322e数据、图像灰度化322a数据以

及图像二值化322b数据，根据摄像头内参数标定312、车载视觉信息输入311所提供的相关

数据进行处理，具体处理流程如图4、5、6、7、8所示。

[0063] 车载视觉功能模块34包括：结构化道路构建341、行驶环境状态检测342、车辆定位

343。车载视觉图像处理功能模块34解算数据为：自车辐射范围三维环境坐标系、路面估计

331数据结果、视觉识别333数据结果、视觉地图构建335数据结果、视觉里程计334数据结

果、视觉追踪336数据结果。

[0064] 车载视觉模块系统与外部接口模块35包括信息融合351、行驶安全警示352、控制

决策353。信息融合351为外部数据融合提供融合数据(视觉数据存储单元114提供)、融合特

征(特征处理332提供)、融合决策(车载视觉功能模块34)。行驶安全警示352、控制决策353

根据车载视觉功能模块34解算结果对驾驶员行驶安全进行警示或针对无人驾驶智能车辆

进行控制。

[0065] 图4所示为单个车载红外摄像头图像处理线程流程图，图中工作流程起始触发条

件为车载视觉信息输入311判断车载视觉系统为红外摄像头。单个红外摄像头数据41为车

载视觉信号输入312数据。

[0066] 本系统对红外图像数据进行图像储存421a、摄像头内参数标定422b。图像储存

421a储存红外摄像头原始数据以及二值化数据。本系统同时多线程进行：图像数据二值化

431b、特征计算441、香农熵检测432c、图像分割433d、路面估计442e。图像数据二值化431b

二值化数据用于图像储存421a以及特征计算441中ORB特征描述部分、BRIEF特征计算部分。

香农熵检测432c、图像分割433d为图像预处理功能模块322，可作用于全景图像检测、主动

视觉功能拓展接口。路面估计442e直接用于结构化道路构建472q。特征计算441解算结果用

于车辆识别451f、行人识别452g、车道线识别453h、交通标识识别454i、视觉里程计455g、视

觉地图构建456k。车辆识别451f、特征计算441解算数据以及单个红外摄像头数据41用于车

辆追踪461m。行人识别452g、特征计算441解算数据以及单个红外摄像头数据41用于行人追

踪462n。特征计算441解算数据以及单个红外摄像头数据41用于车道线追踪463p。视觉里程

计455g、视觉地图构建456k解算数据用于车辆定位464。车道线识别453h、交通标识识别

454i、车道线追踪463p、视觉地图构建456k、路面估计442e解算结果用于结构化道路构建

472q。车辆识别451f、行人识别452g、车辆追踪461m、行人追踪462n解算结果用于行驶环境

状态检测471。

[0067] 图5所示为单个车载纯可见光摄像头图像处理线程流程图，图中工作流程起始触

发条件为车载视觉信息输入311判断车载视觉系统为纯可见光摄像头。单个纯可见光摄像

头数据51为车载视觉信号输入312数据。

[0068] 本系统对红外图像数据进行图像储存521a、摄像头内参数标定522。图像储存521a

储存纯可见光摄像头原始数据、灰度化数据以及二值化数据。视觉图像灰度化531b后，将灰

度图像数据进行图像储存521a，并进行下一步骤。

[0069] 本系统同时多线程进行：图像数据二值化541c、特征计算551、香农熵检测542d、图

像分割543e、路面估计552f。图像数据二值化541c二值化数据用于图像储存521a以及特征
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计算551中ORB特征描述部分、BRIEF特征计算部分。香农熵检测542d、图像分割543e为图像

预处理功能模块322，可作用于全景图像检测、主动视觉功能拓展接口。路面估计552f直接

用于结构化道路构建582r。特征计算551解算结果用于车辆识别561g、行人识别562h、车道

线识别563i、交通标识识别564j、视觉里程计565k、视觉地图构建566m。车辆识别561g、特征

计算551解算数据以及单个纯可见光摄像头数据51用于车辆追踪571n。行人识别562h、特征

计算551解算数据以及单个纯可见光摄像头数据51用于行人追踪572p。特征计算551解算数

据以及单个纯可见光摄像头数据51用于车道线追踪573q。视觉里程计565k、视觉地图构建

566m解算数据用于车辆定位574。车道线识别563i、交通标识识别564j、车道线追踪573q、视

觉地图构建566m、路面估计552f解算结果用于结构化道路构建582r。车辆识别561g、行人识

别562h、车辆追踪571n、行人追踪572p解算结果用于行驶环境状态检测581。

[0070] 图6是多摄像头全景图像差异化处理流程图。摄像头判别为多摄像头全景61，车载

视觉信息输入311判断车载视觉系统为全景图像。对于纯可见光摄像头则将摄像头1至摄像

头N原始数据图像、二值化图像、灰度图像、全景特征以及结构化道路解算结果进行拼接，完

成图像拼621以及结构化道路构建结果拼接622。对于红外摄像头则将摄像头1至摄像头N原

始数据图像、二值化图像、全景特征以及结构化道路解算结果进行拼接，完成图像拼621以

及结构化道路构建结果拼接622。

[0071] 图7是双目立体视觉图像差异化处理流程图。摄像头判别为双目立体视觉71，车载

视觉信息输入311判断车载视觉系统为双目立体视觉。则，根据左右摄像头数据计算视觉特

征空间三维坐标72，同时根据双目立体视觉算法完成视觉里程计731、视觉地图构建732、结

构化道路构建733。

[0072] 图8是单目广角摄像头图像差异化处理流程图。摄像头判别为单目广角摄像头81，

车载视觉信息输入311判断车载视觉系统为单目广角摄像头。对单目广角摄像头进行广角

摄像头畸变矫正82，并输出矫正摄像头信号数据83。

[0073] 最后说明的是，以上实施例仅用以说明本发明的技术方案而非限制，尽管参照较

佳实施例对本发明进行了详细说明，本领域的普通技术人员应当理解，可以对本发明的技

术方案进行修改或者等同替换，而不脱离本发明技术方案的宗旨和范围，其均应涵盖在本

发明的权利要求范围当中。
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