
(19)中华人民共和国国家知识产权局

(12)发明专利申请

(10)申请公布号 

(43)申请公布日 

(21)申请号 201911321331.4

(22)申请日 2019.12.20

(30)优先权数据

16/227,787 2018.12.20 US

(71)申请人 丰田自动车北美公司

地址 美国得克萨斯

(72)发明人 D·H·帕里克　C·奥格登　

(74)专利代理机构 中国国际贸易促进委员会专

利商标事务所 11038

代理人 李颖

(51)Int.Cl.

G06K 9/00(2006.01)

G06F 9/48(2006.01)

 

(54)发明名称

决定数据处理的优先级的系统和方法

(57)摘要

本公开涉及决定数据处理的优先级的系统

和方法。车辆数据处理系统包括一组传感器和控

制器。所述一组传感器被布置在车辆上，并可操

作为检测和捕捉驾驶事件。所述控制器耦接到所

述一组传感器，并可操作为从所述一组传感器接

收指示驾驶事件数据的一个或多个数据流。所述

控制器还可操作为(i)分析所述一个或多个数据

流，(ii)基于所述一个或多个数据流，确定车辆

的当前运行状态，(iii)确定车辆的当前运行状

态是否触发所述一个或多个数据流的优先处理，

和(iv)当确定优先处理被触发时，应用所述优先

处理。
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1.一种车辆数据处理系统，包括：

一组传感器，所述一组传感器被布置在车辆上，并可操作为检测和捕捉驾驶事件数据；

控制器，所述控制器耦接到所述一组传感器，并可操作为从所述一组传感器接收指示

驾驶事件数据的一个或多个数据流；

其中所述控制器还可操作为：

分析所述一个或多个数据流；

基于所述一个或多个数据流，确定车辆的当前运行状态；

确定车辆的当前运行状态是否触发所述一个或多个数据流的优先处理；和

当确定优先处理被触发时，应用所述优先处理。

2.按照权利要求1所述的车辆数据处理系统，其中所述当前运行状态指示包含在从多

组事件中选择的一组事件中的一个或多个事件，所述多组事件包括：

包含防撞、移动物体追踪或这二者的第一组事件；

包含车辆的速度、车辆的位置、驾驶环境或者它们的组合的第二组事件；和

包含自主车辆的下一个操作序列的第三组事件。

3.按照权利要求1或2所述的车辆数据处理系统，其中所述控制器还可操作为：

基于所述一个或多个数据流的第一集合，确定车辆的第一驾驶事件；

基于所述一个或多个数据流的第二集合，确定车辆的第二驾驶事件；和

基于车辆的当前运行状态，确定第一驾驶事件与第二驾驶事件之间的优先级。

4.按照权利要求1或2所述的车辆数据处理系统，其中所述控制器还可操作为：

随着车辆的当前运行状态改变，调整第一驾驶事件与第二驾驶事件之间的优先级；和

在计算资源可用时，处理不被优先考虑的驾驶事件的一个或多个数据流。

5.一种车辆数据处理系统，包括：

多个传感器，所述多个传感器收集与车辆的驾驶事件相关的一个或多个数据点；

处理器，所述处理器耦接到所述多个传感器，并可操作为接收所述一个或多个数据点，

所述处理器还可操作为基于所述一个或多个数据点，确定车辆的当前动作；

存储器，所述存储器耦接到所述处理器，并保存状态管理器程序和用于保存在当前参

考点之前的一组传感器数据的传感器数据队列，

其中当由所述处理器执行时，所述状态管理器程序使所述处理器基于车辆的当前动

作，决定由所述多个传感器在当前参考点处收集的当前传感器数据和在传感器数据队列中

排队的所述一组传感器数据的优先级，并处理所述当前传感器数据和所述一组传感器数

据。

6.按照权利要求5所述的车辆数据处理系统，其中所述处理器还可操作为随着车辆的

当前动作改变，重新决定所述当前传感器数据和所述一组传感器数据的优先级。

7.按照权利要求5或6所述的车辆数据处理系统，其中所述处理器还可操作为在车辆的

当前动作变为静止动作时，处理按较低优先级排队的所述一组传感器数据。

8.按照权利要求5或6所述的车辆数据处理系统，其中所述处理器还可操作为在计算资

源可用时，处理按较低优先级排队的所述一组传感器数据。

9.按照权利要求5或6所述的车辆数据处理系统，其中所述处理器还可操作为优先处理

车辆的当前动作所需的一个或多个数据点。
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10.按照权利要求5或6所述的车辆数据处理系统，其中所述处理器还可操作为基于车

辆的当前动作，不优先考虑所述当前传感器数据和保存在传感器数据队列中的所述一组传

感器数据中的一个或多个。

11.一种车辆数据处理方法，包括：

利用多个传感器收集与车辆的驾驶事件相关的一个或多个数据点；

把在当前参考点之前已收集的一组传感器数据保存在传感器数据队列中；

在处理器处接收来自所述多个传感器的一个或多个数据点；

基于所述一个或多个数据点，确定车辆的当前动作；和

利用所述处理器，基于车辆的当前动作，决定由所述多个传感器在当前参考点处收集

的当前传感器数据和在传感器数据队列中排队的所述一组传感器数据的优先级，并处理所

述当前传感器数据和所述一组传感器数据。

12.按照权利要求11所述的车辆数据处理方法，还包括：

随着车辆的当前动作改变，重新决定所述当前传感器数据和所述一组传感器数据的优

先级。

13.按照权利要求11或12所述的车辆数据处理方法，还包括：

在车辆的当前动作变为静止动作时，或者在计算资源可用时，处理按较低优先级排队

的所述一组传感器数据。

14.按照权利要求12所述的车辆数据处理方法，其中重新决定优先级的步骤还包括：

优先处理车辆的当前动作所需的一个或多个数据点；和

基于车辆的当前动作，不优先考虑所述当前传感器数据和保存在传感器数据队列中的

所述一组传感器数据中的一个或多个。

15.按照权利要求11或12所述的车辆数据处理方法，还包括：

基于所述一个或多个数据点的第一集合，确定车辆的第一驾驶事件；

基于所述一个或多个数据点的第二集合，确定车辆的第二驾驶事件；和

基于车辆的当前运行状态，确定第一驾驶事件与第二驾驶事件之间的优先级。
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决定数据处理的优先级的系统和方法

技术领域

[0001] 本文中说明的实施例一般涉及供车辆使用的决定数据处理的优先级的系统和方

法，更具体地，涉及基于车辆的当前运行状态，决定数据处理的优先级的系统和方法。

背景技术

[0002] 由车辆生成和传送的数据量急剧上升。一些车辆已产生大量的数据，这些数据被

处理并被传送给远程计算机系统，比如通过云网络。这样的数据处理和传送已经非常昂贵。

预计此类费用只会增加。

[0003] 车辆可能遇到需要大体实时的确定的驾驶事件。为了关于各种驾驶事件作出实时

确定，车辆计算系统可能需要快速处理大量的车辆数据。如果大量的车辆数据大体同时地

被处理，那么处理器可能不会返回车辆的当前运行状态所需的结果。例如，与检测附近的建

筑物相比，自主车辆可能需要优先级更高地识别移动中的行人，从而处理器可能以不同的

顺序处理车辆数据。此外，处理器可能因同时的数据处理而过载，从而导致效率低下和/或

延迟。因而，需要提供基于车辆的当前运行状态，决定车辆数据的处理的优先级的系统和方

法。另外，需要提供用于确定与可能触发或规定优先处理的处理优先级关联的车辆的当前

运行状态的系统和方法。

发明内容

[0004] 在一个实施例中，车辆数据处理系统包括一组传感器、控制器和通信接口。所述一

组传感器被布置在车辆上，并可操作为检测和捕捉驾驶事件数据。所述控制器耦接到所述

一组传感器，可操作为从所述一组传感器接收指示驾驶事件数据的一个或多个数据流。所

述控制器还可操作为(i)分析所述一个或多个数据流，(ii)基于所述一个或多个数据流，确

定车辆的当前运行状态，(iii)确定车辆的当前运行状态是否触发所述一个或多个数据流

的优先处理，和(iv)当确定优先处理被触发时，应用所述优先处理。

[0005] 在另一个实施例中，车辆数据处理系统包括多个传感器、处理器和存储器。所述多

个传感器收集与车辆的驾驶事件相关的一个或多个数据点。所述处理器耦接到所述多个传

感器，并可操作为接收所述一个或多个数据点。所述处理器还可操作为基于所述一个或多

个数据点，确定车辆的当前动作。所述存储器耦接到所述处理器，并保存状态管理器程序和

用于保存在当前参考点之前的一组传感器数据的传感器数据队列。当由所述处理器执行

时，所述状态管理器程序使所述处理器基于车辆的当前动作，决定由所述多个传感器在当

前参考点处收集的当前传感器数据和在传感器数据队列中排队的所述一组传感器数据的

优先级，并处理所述当前传感器数据和所述一组传感器数据。

[0006] 在另一个实施例中，车辆数据处理方法包括以下步骤：(i)利用多个传感器，收集

与车辆的驾驶事件相关的一个或多个数据点，(ii)把在当前参考点之前已收集的一组传感

器数据保存在传感器数据队列中，(iii)在处理器处接收来自所述多个传感器的一个或多

个数据点，(iv)基于所述一个或多个数据点，确定车辆的当前动作，和(v)利用所述处理器，
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基于车辆的当前动作，决定由所述多个传感器在当前参考点处收集的当前传感器数据和在

传感器数据队列中排队的所述一组传感器数据的优先级，并处理所述当前传感器数据和所

述一组传感器数据。

[0007] 结合附图，鉴于以下详细说明，将更充分地理解本公开的实施例所提供的这些及

其他特征。

附图说明

[0008] 附图中列出的实施例在性质上是说明性和例证性的，并不意图限制本公开。当结

合以下附图阅读时，可以理解例证实施例的以下详细说明，附图中相同的结构用相同的附

图标记指示，附图中：

[0009] 图1示意描述按照本文中所示和说明的一个或多个实施例的连接的汽车系统；

[0010] 图2示意描述按照本文中所示和说明的一个或多个实施例的车辆数据优先处理系

统的方框图；

[0011] 图3描述执行在图2的车辆数据优先处理系统中使用的优先处理算法的流程图；

[0012] 图4A描述按照本文中所示和说明的一个或多个实施例，确定和进行优先处理的流

程图；

[0013] 图4B描述按照本文中所示和说明的一个或多个实施例，触发或规定优先处理的各

种因素；

[0014] 图5描述按照本文中所示和说明的一个或多个实施例，执行第一优先算法的流程

图；

[0015] 图6描述按照本文中所示和说明的一个或多个实施例，执行第二优先算法的流程

图；

[0016] 图7描述传感器数据集的例证分级优先级层次。

具体实施方式

[0017] 连接的汽车可被配备成利用通过无线和/或蜂窝网络可用的连接性，与其他设备

通信。连接的汽车可以连接到并与它们的周围环境通信。连接的汽车可以通过各种通信模

型，包括车辆对基础设施(“V2I”)、车辆对车辆(“V2V”)、车辆对云(“V2C”)和车辆对一切

(“V2X”)通信模型进行通信。V2I通信模型便利车辆与一个或多个基础设施设备之间的通

信，这可使车辆生成的数据及关于基础设施的信息的交换成为可能。V2V通信模型便利车辆

之间的通信，并允许交换周围车辆生成的数据，包括周围车辆的速度和位置信息。V2C通信

模型便利车辆与云系统之间的信息的交换。V2X通信模型将所有类型的车辆和基础设施系

统相互连接起来。

[0018] 如上所述，连接的汽车可操作为捕捉和生成关于车辆、周围的车辆、环境等的大量

数据。连接的汽车可把这类数据无缝传送给周围的车辆、云服务器、其他基础设施等，并通

过网络与它们通信。本文中公开的实施例包括基于车辆的当前运行状况，决定车辆数据的

处理的优先级的系统和方法。本文中说明的决定车辆数据的处理的优先级的系统和方法的

实施例可提供供连接的汽车使用的优点。例如，实施例可基于预定的优先级，或者优先级的

预定分组层次，有效地处理大量的车辆数据。这可导致车辆数据的更快、更高效处理，并可
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使车辆能够响应于驾驶事件作出确定。

[0019] 在本文中公开的实施例中，车辆数据的优先处理可减少在特定时间点处理的车辆

数据的大小或体积。在本文中公开的实施例中，可基于预定的优先级进行车辆数据的处理，

而不是同时处理。在一些实施例中，可基于表示车辆的当前运行状态的多个因素，比如数据

的性质、数据的用途、场景中的识别物体、车辆的位置、自主车辆的程序化车辆操作等，进行

优先处理。基于当前运行状态和各种驾驶事件，所述多种因素可能有所不同并可进行修改。

[0020] 在本文中公开的实施例中，可以确定诸如传感器数据和视频数据之类的车辆数据

是否指示车辆的预定运行状态。在一些实施例中，这样的确定与是否需要优先处理的确定

关联。取决于车辆的当前运行状态，某些数据可能经历优先处理。例如，高速行驶的车辆(例

如，行驶在高速公路上时)可对来自与车辆速度相关的车辆传感器的数据流应用优先处理。

再例如，如果车辆沿着城市街道行驶并计划右转，那么可以按照决定优先级的系统，处理来

自与右转相关的车辆传感器(比如捕捉在车辆右侧附近的移动物体的相机)的数据流。

[0021] 本文中说明的实施例涉及基于数据处理相对于车辆的运行的急需，决定数据处理

的优先级。在一些实施例中，基于数据的使用，决定处理和/或传送来自各个传感器的数据

的优先顺序。例如，就把图像数据用于导航、防撞或其他相关系统的车辆来说，与步行交通

相关(例如，与识别的行人相关)的图像数据可被优先处理，而包含背景建筑物的数据或图

像或部分图像可以稍后处理，因为与诸如建筑物之类相对静态的图片相比，可能优先考虑

更新动态数据(比如行人交通数据)。下面将具体参考对应附图，更详细地说明决定车辆数

据的处理的优先级的各种系统和方法。

[0022] 图1示意描述包括车辆100和云计算系统20的连接的汽车系统10。车辆100包括音

响主机(head  unit)120、存储装置140和包含各种传感器150的一组传感器。音响主机120基

于从传感器150捕捉和发送的数据点，控制车辆100的运行。存储装置140耦接到音响主机

120，在音响主机120的控制下保存一组数据点。传感器150包括在车辆100中使用的各种类

型的传感器。在一些实施例中，传感器150包括一个或多个相机、LIDAR传感器、雷达传感器、

超声波传感器、加速度计、接近传感器、制动传感器、运动传感器等。在车辆100中使用的传

感器150可不局限于此，并可以实现其他传感器。

[0023] 在一些实施例中，车辆100还从可布置在车辆100外部的一组传感器170接收数据

点。例如，传感器170可布置在诸如停车场、市政基础设施、车辆100的周围环境之类的建筑

物上或附近。车辆100可通过网络200，从传感器170接收数据点。在其他实施例中，车辆100

可通过V2V通信信道，从周围的车辆210接收数据点。传感器170可包括各种类型的传感器，

比如一个或多个相机、LIDAR传感器、加速度计、接近传感器、制动传感器、运动传感器等。

[0024] 如图1中所示，车辆100包括在车辆100和网络200之间交换数据和信息的通信单元

180。如图1中所示，车辆100可以与一个或多个边缘服务器220、240和260连接并通信。边缘

服务器220、240和260可以与中央服务器300连接并通信。中央服务器300可以与接收器280、

285通信。接收器280、285也与车辆100和210通信。

[0025] 参见图2，详细说明按照本文中所示和说明的一个或多个实施例的车辆数据优先

处理系统400的结构和操作。车辆数据优先处理系统400包括处理器410、存储器420和一组

传感器460。控制器局域网(CAN)总线440连接到处理器410、存储器420和一组传感器460，并

起通信接口的作用。传感器460向处理器410提供各种数据点，而处理器410又为各种目的处
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理这些数据点。处理器410分析来自传感器460的数据点，以作出各种决定。在一些实施例

中，处理器410分析数据，以确定是保存还是丢弃这些数据点，如果保存的话，是保存在车上

还是保存在外部。在其他实施例中，处理器410分析数据，以确定对数据点的必要动作或反

应。例如，处理器410从诸如加速度计之类的传感器接收数据点，分析数据点，并发现车辆

100可能有撞车的危险。处理器410随后可确定使诸如停止车辆100、或者输出要求减慢车辆

100的驾驶速度的警告之类的动作发生。

[0026] 另一方面或者另外地，处理器410分析来自传感器460的数据点，以确定车辆100的

运行状况、速度、转速、加速、减速、转向、物体的移动等。在其他实施例中，处理器410可确定

车辆100的各个组件的工作状况、维护需求等，比如车辆100的发动机是否存在一些维护问

题。

[0027] 在一些实施例中，车辆数据优先处理系统400可在如图1中所示的音响主机120中

实现。在其他实施例中，可以独立于音响主机120并与之分离地实现车辆数据优先处理系统

400。在一些实施例中，车辆数据优先处理系统400可包含在车辆100中。

[0028] 在一些实施例中，存储器420包括优先处理算法430和预定运行状态435。优先处理

算法430被配置成基于各种因素，决定数据处理的优先级。在一些实施例中，优先处理算法

430被配置成基于数据处理相对于车辆100的运行的急需，决定数据处理的优先级。在其他

实施例中，优先处理算法430被配置成基于车辆数据的使用、车辆运行状况、车辆100的位

置、所需响应时间、数据处理要求或者它们的组合，决定数据处理的优先级。

[0029] 在一些实施例中，存储器420包括一组预定的运行状态435，运行状态435可与给予

每个运行状态的优先级相关联。例如，对自主车辆的驾驶来说，与静态特征相比，可能优先

考虑诸如行人移动之类的动态特征的处理和检测。再例如，当车辆停在十字路口时，对车

辆、行人和物体的追踪可能具有优先级。又例如，可优先考虑处理与完成或补充车辆的下一

个移动序列有关的车辆数据。又例如，就把图像数据用于导航、防撞或其他相关系统的车辆

来说，与步行交通相关(例如，与识别的行人相关)的图像数据可被优先处理，而包含背景建

筑物的数据或图像或部分图像可以稍后处理，因为其更新可能不像更新步行交通那样急

需。在一些实施例中，所述一组预定的运行状态435定义可能触发或规定基于优先级的处理

的车辆状况、运行、驾驶事件背景等。

[0030] 在一些实施例中，优先处理算法430包括处理数据点的基于机器语言的程序。另外

或另一方面，存储器420可保存一个或多个机器学习算法或程序，例如，深度学习程序、神经

网络程序、模式识别程序等。机器学习算法可使系统能够学习车辆100的驾驶模式，预测可

能导致车辆100的撞车或碰撞的情形，等等。在其他实施例中，存储器420进一步保存识别和

更改用户简档的程序，以致可以相应地改变车辆设定。存储器420进一步保存与传感器150

和/或传感器170的数据点的分析相关的各种程序。存储器420还保存各种应用程序，比如媒

体播放器、导航程序、在车辆设定中使用的程序，等等。

[0031] 参见图3，详细说明执行优先处理算法430的处理500的流程图。处理器410从传感

器460接收数据点(步骤510)。如上所述，传感器460包括生成指示车辆100的不同运行状况

的数据流的各种不同的传感器集合。基于接收的数据点，处理器410确定车辆100的当前运

行状态(步骤520)。在一些实施例中，车辆100的当前运行状态包括驾驶速度、驾驶位置、驾

驶环境(例如，道路状况、天气状况)、车辆维护状况(例如，组件故障、组件更换等)、或者它
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们的组合。另外或另一方面，当前运行状态可包括可能导致车辆数据的优先处理的确定的

任意指标。另外，当前运行状态可进一步指示车辆数据的重要性和/或使用。

[0032] 在一些实施例中，当前运行状态可指示是否需要优先处理。例如，指示驾驶速度、

驾驶位置、驾驶环境、维护状况、车辆数据的重要性、车辆数据的使用或者它们的组合的当

前运行状态可能触发、规定或调用优先处理。当前运行状态和优先处理将在下面结合图4A

和4B更详细地讨论。返回参见图3，一旦确定数据点对应于当前运行状态(步骤530)，就可应

用与当前运行状态关联的优先处理(步骤540)。随后，处理器410基于该优先处理，生成输出

(步骤550)。

[0033] 图4A描述关于确定车辆数据点是否对应于当前运行状态(步骤610)，图解说明步

骤530的进一步细节的流程图。当前运行状态可触发或规定处理器410进行优先处理。在一

些实施例中，当前运行状态可指示其中可能需要实时响应，可能涉及车辆的下一次移动，可

能涉及损害和/或伤害的减轻，可能涉及紧急情况的预防等等的情形。另外或另一方面，当

前运行状态可指示与当前驾驶事件相对更相关和紧急的背景或情形。如图4A中所示，车辆

数据点对应于例如其中数据点涉及防撞(步骤620)、行人追踪(步骤630)、下一个操作序列

(步骤640)等的当前运行状态。这些运行状态仅仅是例子，车辆数据优先处理系统400不限

于此。在一些实施例中，当车辆数据点对应于指示防撞的当前运行状态时(步骤620)，进行

优先处理(步骤660)。如果当前运行状态指示接近事故或者事故情形，那么处理器410进行

车辆数据点的优先处理，于是可提供更快和必要的响应。更快和必要的响应可能导致碰撞

避免。

[0034] 当车辆数据点对应于指示行人追踪的当前运行状态时(步骤630)，进行优先处理

(步骤660)。例如，当诸如自主动驾驶车辆之类的车辆停在十字路口时，可能需要优先处理

行人的追踪。再例如，当车辆驾驶在拥挤区域时，可能需要优先处理与行人追踪关联的数

据。当车辆驾驶时，对诸如行人之类的运动物体的追踪可能比诸如建筑物、树木之类的静态

物体的检测更重要。又例如，车辆的当前运行状态可包括确定车辆周围的交通状况，车辆所

处的位置(例如高速公路、乡村道路、城市街道)、车辆行驶的速度、走走停停的频率或者它

们的组合等。通过进行优先处理，处理器410可以快速确定车辆所处的情形，并提供针对所

述情形的快速响应。

[0035] 在其他实施例中，在自主车辆的情况下，与其他处理需求相比，可使处理资源优先

满足创建三维(3D)景观的需求，因为自主车辆依赖于当前景观。另外或另一方面，在3D景观

内，无论是否在自主车辆的情况下，诸如行人移动之类的动态特征的处理和检测都优先于

诸如更新建筑物、树木等的位置之类的静态特征。

[0036] 如图4A中所示，如果数据点不对应于当前运行状态，那么处理器410可基于常规处

理的预定顺序，处理这些数据点(步骤650)。在一些实施例中，预定顺序可基于多个因素，比

如在处理器410收到数据点的时间，处理那些数据点所需的处理时间，在处理器410的当前

处理负荷，是否存在来自云或者车辆的任意其他组件的对数据点的外部请求，或者它们的

组合。基于所述预定顺序，进行处理(步骤670)。

[0037] 图4B描述可能触发或规定优先处理690的各种情形。在一些实施例中，各种情形包

括当前运行状态、当前动作、驾驶事件、驾驶状况、驾驶环境、车辆数据的性质和用途、处理

和/或响应时间、计算资源等。如图4B中所示，各种情形的一个例子包括数据重要性680。在
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一些实施例中，可基于信息的重要性和/或其使用，决定信息的处理或传输的优先顺序。例

如，与行人有关的信息可基于车辆的地理位置立即被传送给车辆，而与天气状况有关的信

息则可稍后传送给中央服务器。

[0038] 另一个因素可包括事故避免682。例如，就把图像数据用于导航、防撞或其他相关

系统的车辆来说，与步行交通相关(例如，与识别的行人相关)的图像数据可被首先处理，而

包含背景建筑物的数据或图像或部分图像可以稍后处理，因为与步行交通相比，可不优先

考虑更新这些数据。

[0039] 在相关情形下可优先考虑车辆维护684。例如，考虑到在车辆在运动时，用于对道

路进行导航的图像数据，可不优先考虑关于油况、油位等的发动机状态数据。当车辆停止

时，如果计算资源可用，那么可以优先考虑并处理与发动机和/或车辆的维护状态关联的数

据。

[0040] 各种情形的另一个例子包括响应时间688。在一些实施例中，确定处理数据的优先

级可基于处理数据以获得结果需要多长时间，和/或将信息发送到车外(即，传送给另一个

车辆或服务器)以便处理并接收结果的响应时间的估计来确定。在一些情况下，尤其是当需

要处理大量的数据或者获得复杂图像时，可能理想的是把数据分发给其他本地计算设备，

以实现结果的所需优先级。决定优先级可包括在本地分发网络、区域分发网络和中央分发

网络之间传送数据的顺序。

[0041] 各种情形的又一个例子包括车辆的行驶位置692。例如，当车辆驾驶在高速公路或

城市街道上时，优先处理可能变化。举例来说，在车辆驾驶在高速公路上时，处理图像数据，

以便对高速公路进行导航可能优先于在车辆不运动或低速驾驶时可以处理的数据点的处

理。又例如，在车辆驾驶在城市街道的十字路口时，与移动中的行人、邻近的车辆等相关的

数据点的处理可能优先于检测诸如附近建筑物之类的静态物体。

[0042] 又例如，可按照优先级，处理与驾驶状况和/或驾驶环境686相关的传感器数据。例

如，可优先考虑处理道路状况的确定(例如，诸如坑洼之类的道路异常的识别)。

[0043] 另一个因素可包括数据点694的急需。在一些实施例中，急需可基于车辆的当前动

作来定义。例如，考虑到在车辆在运动时，用于对道路进行导航的图像数据，可不优先考虑

关于油况、油位等的发动机状态数据，因为对车辆的运动来说，图像数据可能存在所述急

需。

[0044] 尽管图4B描述了可能触发优先处理690的几个因素，不过，这些因素可能在一定程

度上重叠。例如，数据重要性680也可以与急需694关联。在其他实施例中，位置692可能会影

响数据重要性680和急需694。驾驶状况和驾驶环境686可能会影响车辆维护684和事故避免

682。

[0045] 在一些实施例中，基于车辆的当前情形、对源于数据点的结果的需要，和/或可用

的处理资源，可以优先考虑来自车辆的传感器460的数据点的处理和/或传输。例如，如果考

虑到在车辆在运动时用于对道路进行导航的图像数据，已不优先考虑关于油况、油位等的

发动机状态数据，那么当车辆停止时，可发生发动机状态的重新优先级决定和处理。再例

如，确定道路状况可能优先于进行车辆健康评估和确定是否需要维护。

[0046] 在一些实施例中，随着车辆的运行状况变化，可以修改和更新不同的各个传感器

数据集之间的优先级。换句话说，由于车辆的变化的运行状况可能影响建立的优先级，因此
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可能会进行不被优先考虑或被优先考虑的数据点的重新优先级决定。在一些实施例中，不

同数据点之间的优先级可以是相对优先级。

[0047] 在一些实施例中，车辆数据优先处理系统400可能在从车辆内的多个传感器460和

各个组件收集数据。存储器420可包括例如指示车辆的当前动作(比如在高速公路上巡航、

导航城市街道、在红灯前停车、停在停车场等)的状态管理器程序。存储器420还保存传感器

460当前正在收集的传感器数据，和过去被给予较低优先级、目前在排队的传感器数据。例

如，考虑到车辆正在运动中的当前动作，关于油况、油位等的发动机状态数据未被优先考虑

并在排队中。在当前动作是车辆正在运动中时，当前正在收集的图像数据经历优先处理，以

便对道路导航。当车辆静止时，如果计算资源可用，那么发动机状态数据可以从不被优先考

虑状态变更并被处理。

[0048] 图5描述按照本文中所示和说明的一个或多个实施例，执行第一优先算法700的流

程图。处理器410从多个传感器460和/或云服务器接收数据点(步骤710)。基于所述数据点，

处理器410可基于接收的数据点识别当前运行状态(步骤720)。处理器410随后根据当前运

行状态，确定数据点的重要性(步骤730)。下一步是数据点是否满足优先处理的标准(步骤

740)。如果数据点满足优先处理的标准，那么这些数据点经历优先处理(步骤760)。如果所

述标准未被满足，那么可以取回数据点的处理的预定顺序(步骤750)。稍后可基于取回的预

定顺序，处理数据点(步骤755)。

[0049] 图6描述按照本文中所示和说明的一个或多个实施例，执行第二优先算法800的流

程图。处理器410从多个传感器460和/或云服务器接收数据点(步骤810)。基于所述数据点，

处理器410可基于接收的数据点识别当前运行状态(步骤820)。处理器410随后访问当前正

在收集的传感器数据和过去按不同优先级排队的传感器数据(步骤830)。处理器410基于车

辆的当前运行，决定传感器数据处理的优先级(步骤840)。车辆的当前运行可能变化。在一

些实施例中，车辆的当前运行可能是在运动中，然后改变为停止。在其他实施例中，车辆的

当前运行也可能从在高速公路上驾驶变为在城市街道上驾驶。由于车辆的当前运行可能变

化，因此队列中的传感器数据的优先级可能被调整(步骤850)。处理器410生成与处理相关

的输出(步骤860)。

[0050] 图7描述保存在数据队列900中的来自多个传感器460的传感器数据的分级优先级

层次的一个例子。保存在数据队列900中的传感器数据可能具有不同等级的优先级。在一些

实施例中，防撞具有较高的优先级910，可能导致撞车的数据920可成为下一个优先级。导致

直接事故情形的硬件故障930可以是下一个较低的优先级。可以用新组件替换的组件故障

940可以是最低的优先级。图7中所示的分级关系是例子，本文中说明的优先处理系统和方

法不限于此。

[0051] 在其他实施例中，当车辆停在十字路口时，较高的优先级可包括车辆、行人和移动

物体的追踪。这种情况下，例如与检测行人追踪相比，物体的检测和定义本地环境可能优先

级较低。再例如，较高的优先级可包括其中如果路线已知或者预料下一步行动，比如转向，

那么处理与完成或补充所述“下一步行动”相关的传感器数据的优先级高于处理其他传感

器数据，比如天气处理、车辆间通信和请求的情形。又例如，在自主车辆的情况下，与其他处

理需求相比，可使处理资源优先满足创建3D景观的需求，因为自主车辆依赖于当前景观。另

外或另一方面，在3D景观内，无论是否在自主车辆的情况下，诸如行人移动之类的动态特征
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的处理和检测都优先于诸如更新建筑物、树木等的位置之类的静态特征。

[0052] 在一个实施例中，车辆数据处理系统包括一组传感器、控制器和通信接口。所述一

组传感器被布置在车辆上，并可操作为检测和捕捉驾驶事件。所述控制器耦接到所述一组

传感器，并可操作为从所述一组传感器接收指示驾驶事件数据的一个或多个数据流。所述

通信接口耦接到所述一组传感器和控制器，以便进行数据传输。所述控制器还可操作为(i)

分析所述一个或多个数据流，(ii)基于所述一个或多个数据流，确定车辆的当前运行状态，

(iii)确定车辆的当前运行状态是否触发所述一个或多个数据流的优先处理，和(iv)当确

定优先处理被触发时，应用所述优先处理。

[0053] 在再一个实施例中，当前运行状态指示防撞、移动物体追踪或这两者。在另一个实

施例中，当前运行状态指示车辆的速度、车辆的位置、驾驶环境或者它们的组合。在另一个

实施例中，当前运行状态指示自主车辆的下一个操作序列。

[0054] 在另一个实施例中，所述控制器还可操作为(i)基于所述一个或多个数据流的第

一集合，确定车辆的第一驾驶事件，(ii)基于所述一个或多个数据流的第二集合，确定车辆

的第二驾驶事件，和(iii)基于车辆的当前运行状态，确定第一驾驶事件与第二驾驶事件之

间的优先级。

[0055] 在另一个实施例中，所述控制器还可操作为随着车辆的当前运行状态改变，调整

第一驾驶事件与第二驾驶事件之间的优先级。

[0056] 在另一个实施例中，所述控制器还可操作为在计算资源可用时，处理不被优先考

虑的驾驶事件的一个或多个数据流。

[0057] 在另一个实施例中，车辆数据处理系统包括多个传感器、处理器和存储器。所述多

个传感器收集与车辆的驾驶事件相关的一个或多个数据点。所述处理器耦接到所述多个传

感器，并可操作为接收所述一个或多个数据点。所述处理器还可操作为基于所述一个或多

个数据点，确定车辆的当前动作。所述存储器耦接到所述处理器，并保存状态管理器程序和

用于保存在当前参考点之前的一组传感器数据的传感器数据队列。当由所述处理器执行

时，所述状态管理器程序使所述处理器基于车辆的当前动作，决定由所述多个传感器在当

前参考点处收集的当前传感器数据和在传感器数据队列中排队的所述一组传感器数据的

优先级，并处理所述当前传感器数据和所述一组传感器数据。

[0058] 在另一个实施例中，随着车辆的当前动作改变，所述处理器还可操作为重新决定

所述当前传感器数据和所述一组传感器数据的优先级。在另一个实施例中，当车辆的当前

动作变成静止动作时，所述处理器还可操作为处理按较低优先级排队的所述一组传感器数

据。在另一个实施例中，当计算资源可用时，所述处理器还可操作为处理按较低优先级排队

的所述一组传感器数据。在另一个实施例中，所述处理器还可操作为优先考虑车辆的当前

动作所需的一个或多个数据点的处理。

[0059] 在另一个实施例中，所述处理器还可操作为基于车辆的当前动作，不优先考虑所

述当前传感器数据和保存在传感器数据队列中的所述一组传感器数据中的一个或多个。

[0060] 在另一个实施例中，车辆数据处理方法包括以下步骤：(i)利用多个传感器收集与

车辆的驾驶事件相关的一个或多个数据点，(ii)把在当前参考点之前已收集的一组传感器

数据保存在传感器数据队列中，(iii)在处理器处接收来自所述多个传感器的一个或多个

数据点，(iv)基于所述一个或多个数据点，确定车辆的当前动作，和(v)利用所述处理器，基
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于车辆的当前动作，决定由所述多个传感器在当前参考点处收集的当前传感器数据和在传

感器数据队列中排队的所述一组传感器数据的优先级，并处理所述当前传感器数据和所述

一组传感器数据。

[0061] 在另一个实施例中，车辆数据处理方法还包括随着车辆的当前动作改变，重新决

定所述当前传感器数据和所述一组传感器数据的优先级的步骤。车辆数据处理方法还包括

当车辆的当前动作变成静止动作时，处理按较低优先级排队的所述一组传感器数据。车辆

数据处理方法还包括当计算资源可用时，处理按较低优先级排队的所述一组传感器数据。

[0062] 在另一个实施例中，车辆数据处理方法还包括优先处理车辆的当前动作所需的一

个或多个数据点。车辆数据处理方法还包括基于车辆的当前动作，不优先考虑所述当前传

感器数据和保存在传感器数据队列中的所述一组传感器数据中的一个或多个。

[0063] 在另一个实施例中，所述车辆数据处理方法还包括以下步骤：(i)基于所述一个或

多个数据点的第一集合，确定车辆的第一驾驶事件，(ii)基于所述一个或多个数据点的第

二集合，确定车辆的第二驾驶事件，和(iii)基于车辆的当前运行状态，确定第一驾驶事件

与第二驾驶事件之间的优先级。

[0064] 尽管本文中例示和说明了特定实施例，不过应明白的是可以作出各种其他变化和

修改，而不脱离要求保护的主题的精神和范围。此外，尽管本文中说明了要求保护的主题的

各个方面，不过不必组合地利用这些方面。于是，附加的权利要求书意图覆盖在要求保护的

主题的范围内的所有这样的变化和修改。
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说　明　书　附　图 2/6 页

14

CN 111353375 A

14



图3

图4A
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图4B

图5
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