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自动驾驶与嵌入式AI发展
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自动驾驶按照机器介入程度分为6个阶段

*SAE International S3016
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SoC Platform
(Qualcomm®, NXP®, VIA)

Operating Systems
(Android, Linux, RTOS*)

CPUGPU DSP

SVM
BSD
DVR

SVM
BSD
DVR

SVM
ADAS except BSD

DVR

SVM
DVR

DMS
DVR

CSI #0 (4) CSI #1 (3)
SVM

PAS, MOD
DVR

FCW, LDW
PD, SLD

BSD, DVR

CSI #2 (1-2)
DMS
DVR

Media ServiceGStreamer | FFmpeg NN SDK

ADAS Applications

DMS

SVM MOD

PAS DVR PCW

LDW LKAS

ACC FCW

SLD

BSD

Camera Driver

车载智能视觉 Technology Building Blocks
当多个摄像头同时工作时，将产生高达1.8GB/s的巨额数据量
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通过与不同的雷达，
激光雷达，超声波或者
其它传感器协同工作，
辅助驾驶会变得更加高效

大雨 下雪 灰尘

浓雾 夜晚 光照

环境条件对于基于
视觉的辅助驾驶
有着严重的影响

摄像头 雷达

摄像头图像
检测目标距离

摄像头几何校正

投影校正

雷达检测
目标距离

雷达距离
投影到
窗口

数据匹配

根据所有信息确定最终距离

融合距离
投影到窗口

最终分离目标 计算驾驶员反应时间

环境预测

目前速度

计算机视觉与传感器融合处理流程
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嵌入式AI计算平台在自动驾驶领域的设计难点

模块化

安全性

高度动态化

高性能

低功耗
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无线网络

连接

多媒体与
图像处理

系统设计

安全与保密

计算机视觉

特定于

应用的SoC

I/O 集成

人工智能

深度学习

机器学习

传统嵌入式vs嵌入式AI？

AI

AI

威盛Mobile360智能驾驶开发平台



丰富之软件开发环境
同时支持 Android 与 Linux OS

自带人工智能加速器
开发者能将熟悉的 AI 框架
实现在嵌入式平台上

支持多路摄像头输入
4K 视频输出
H.264/H.265 硬件视频编解码引擎

VIA Mobile360 M820

VIA ARTiGO A920

Qualcomm® 
APQ8096SG

 Two high-performance Kryo cores
up to 2.15GHz

 Two low power Kryo cores
up to 1.593GHz

 4GB LPDDR4 DRAM
 Adreno 530 GPU
 Hexagon DSP
 TPM 1.2
 MIPI-CSI camera supportVIA SOM-9X20
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搭载Qualcomm® 高性能嵌入式处理器
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CPUs, GPUs, Chipsets

嵌入式主机板

嵌入式系统

自动驾驶

Peripheral ICs, Codecs, SoCs, 

系统模块

I/O扩展

人工智能

计算机视觉

边缘计算

智慧城市

1987

2000

2002

2013

2019

转 型 之 路 VIA at a Glance
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自动驾驶案例及技术实作
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湖州无人驾驶公交线

2018年4月

L4级自动驾驶

搭载Mobile360车载系统

5颗摄像头+传感器融合

SVS/ADAS
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SVS多摄像头视频同步
- 解决高速情况下车辆长度变化以及拼接问题

视场
190 
鱼眼
摄像头

CSI 
port 0

视场190 
鱼眼
摄像头

CSI 
port 1

同步并打包
6帧图像

触发摄像头单元
的同步指令

触发摄像头单元
的同步指令

输出同步后
两个摄像头的图像

输出同步后
四个摄像头的图像 威盛

拼接算法

六摄像头同步
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亮度和颜色
校正

动态标定
(如需要)

前摄像头
视频

右摄像头
视频

后摄像头
视频

左摄像头
视频

操作是通过在标定阶段生成的查找表(LUT)来完成的

环视图像
制作完成

反鱼眼处理

透视图变换
为顶视图

生成侧视图

组合场景图像

拼接

混合

之前 之后
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SVS环视系统实时处理流程



ADAS 传统算法 vs 深度学习算法
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便于客户安装

累计修
正

(旋转) 外部校准

车道检测

帧

是

否
总错误

小于阈值?

是

超过
N步?

摄像头外部修正

否累计修
正

(移动)

结束结束

摄像头固有修正

ADAS 路上实时自动标定
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ADAS持续学习 : 数据引擎

DATA
ENGINE

标注

训练部署

不确定

上报
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叉车安全驾驶套件

2019年4月

L2.5级辅助驾驶

搭载Mobile360车载系统

8颗摄像头

DMS/SVS/DMOD
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驾驶员行为分析

疲劳：打哈欠，闭眼，瞌睡…

注意力分散：聊天，打字，喝水，抽烟...

基于摄像头的驾驶员监测

脸部：视线方向, 脸部姿态…

体态：头，手，躯干的形态

车内-DMS驾驶员监测系统
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图像输入

脸和其他关键部分
的检测和分割

通过深度卷积神经网络来
对驾驶员注意力不集中的
情况进行分类：
抽烟，喝水，打哈欠…

注意力分散

安全驾驶

DMS驾驶员监测系统工作原理
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* SNPE: Qualcomm®  Snapdragon Neural Processing Engine

在Linux工作站上
进行离线计算

预先培训的
DMS模型

在威盛嵌入式平台
进行实时计算

优化后的
DMS模型

威盛
DNN

优化器

使用SNPE* 
SDK  模型工具

转化
压缩
量化

转化后的 DMS
SNPE 模型

SNPE 
模型

(.dlc file)

Quad-core 
Kryo™ CPU

Adreno™ 530 
GPU

Hexagon™ 680 
DSP

SNPE 
模型

(.dlc file)

DMS 应用

威盛 DMS SDK

SNPE
运行库

优化识别网络的过程
-以高通平台为例
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威盛 CNN 优化器的效果
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Embedded in Your Success

Thank You!


