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HIKAUTO车载摄像头应用现状
与发展

• 80%的道路信息通过人眼获得，摄像
头获取的信息最直观、最全面

• “后ADAS时代”，不同等级(L0~L3)
的量产产品同时存在，各产品线摄像
头都起重要作用
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车载镜头平均单车搭载数（来自Yole）

安装部位 前视 环视 侧视 后视 内置

类型
单目
双目
多目

广角
鱼眼

普通
视角

广角 广角

个数 1-4 4-8 2 1-3 1-3



HIKAUTO车载摄像头应用现状
与发展

• 围绕场景定义相机，适配ADAS不同等级系
统需求，打造全方位安全保护系统

碰撞缓解制动系统-商用车

自动代客泊车

智能座舱
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芯片

场景化AI应用

全自动停车辅助

前碰撞预警 后碰撞预警

驾驶员危险行为预警

车道偏离预防 转弯/变道防撞

自动代客泊车 智能停车库

行泊一体机 无人巡逻车

摄像头

环视-鱼眼相机
4*1.3M/3M

周视-广角相机
4*2M/3M

前视-DVC
2M+5M

座舱-DMC
2M

座舱-OMC
2M/8M

周视-鱼眼相机
2*2M/3M

L1

L3+

L2

L
0



HIKAUTO车载摄像头感知技术
瓶颈

车载感
知技术
瓶颈

算力
有限

人员
有限

样本
不足

前沿计算芯片算力强，但商业化
应用受成本约束，存在大量小算
力芯片

模型优化设计，最大发
挥芯片算力

数据规模要求大，数据人
工标注成本高

挑选有价值样本标注，利
用大量未标注数据

产品应用方案多，工程调优
算法人员不足

模型框架可参数化配置，无
代码设计，提高工程调优效
率



HIKAUTO车载摄像头感知优化
-算力

HRI, Extreme Network Compression Via Filter Group Approximation, ECCV18
对低秩分解的模型压缩方法进一步优化

HRI, UWC: Unit-wise Calibration Towards RapidNetwork Compression, BMVC22
无训练量化技术

适配芯片特性的神经网络结构设计

Manual Design • 契合平台特性
• 满足FLOPS

Model Repository • 应用场景
• 任务属性

NAS • 网络结构自动搜索

高效模型平台部署

Extreme
Compression

模型压缩
提高推理效率

CPU
NPU
GPU
DSP

FPGA
⋯

Low Bit-width 
Quantization

低bit量化
提高推理效率

Rapid Network 
Compression

无训练量化
提高部署效率

Model

Filter Group卷积层    +    1x1卷积层 

� ≈ �2 = � × �1 × �2



HIKAUTO车载摄像头感知优化
-数据

海量车辆
行驶数据

Labeled

1.主动学习（自主挑选有效样本，将数据有策略的回传到云端）

差异性（影子模式）

不确定性（算法诊断）

极端路况识别

• 算法决策与驾驶员行
为

• 不同传感器结果差异

• 目标新建或丢失时机
异常

• 低置信度结果

• 急刹车、急转弯

• 快速雨刮器

• 双闪灯行驶

数据中心

OTA
部署数据
采集规则

上传数据

量产车

OTA

数据清洗 算法训练

回归测试模型导出

数据闭环自动化-数据驱动算法升级



HIKAUTO车载摄像头感知优化
-数据

2. 半自动标注 – 降低人工标注投入

数据预处理

人工复检
20%

高精度传感器
自动生成标签

Enhance

图像标签

高精度标签

Image

Image
Lidar
Map

Lidar
Detection

Label
Generated

自监督学习
Model

数据中心

OTA
部署数据
采集规则

上传数据

量产车

OTA

数据清洗 算法训练

回归测试模型导出

数据闭环自动化-数据驱动算法升级



HIKAUTO车载摄像头感知优化
-数据

3.增量学习，有效提升模型在新增数据上的感知效果

Distillation

new data

old data

YOLO _LOSS

+

Well-trained model for new data

DL1DL2

conv conv conv

pred1 pred2 pred3

conv conv conv

pred1 pred2 pred3

( ) ( ) ( )CE dis dis reg regL L old new L new L     

Incremental learning

数据重现(data replay)：

利用部分旧数据一起学
习新的模型

数据中心

OTA
部署数据
采集规则

上传数据

量产车

OTA

数据清洗 算法训练

回归测试模型导出

数据闭环自动化-数据驱动算法升级

知识蒸馏(knowledge 
distillation)：

利用旧数据学习到的
模型来抗遗忘



HIKAUTO车载摄像头感知优化
-工程

chn0 Graph Queue Graph Queue User 
Graph

Graphchn1

chn2

Queue Graph

Graph
缓存同步，Cache刷新

用户自定义计算图

可参数化配置-图感知器引擎设计

DPU/TPU/GPU ARM DSP

Context

由节点组成的
计算图

A B C

HD E G

F

问题

• 场景化AI产品开发，由于芯片平台多元
化，以及应用场景差异，算法的移植、
升级迭代和发布测试工作量大

策略

• 算法与应用方案解耦，进行低代码设
计，通过参数配置实现网络模型动态
调度

举措

• 图感知器引擎开发

• 将各算法组件当成计算图中节点，通过
计算图配置文件进行新功能组装



HIKAUTO车载摄像头感知技术
应用 – 低速

13类目标语义分割，可行驶区域生成

12m*10m

机非人障碍物检测

功能 指标 性能

机动车

检测准确率 检出>99% 误检< 0.5%

定位精度 2std < 30cm 均值<10cm

航向角精度 2std <5° 均值<1.5°

识别类型 轿车、货车、客车

行人和非
机动车

检测准确率 检出> 96% 误检 < 2%

定位精度 2std < 30cm 均值<15cm

航向角精度 2std <10° 均值<5°

识别类型 行人、二轮车、三轮车

禁停类

检测准确率 检出> 96% 误检 < 2%

测量精度 边界定位误差：10%

识别类型 锥桶、地锁、禁停牌、水马

道路标线及可行驶区域检测

功能 指标 性能

寻库
检测准确率 检出> 97% 误检< 2%

识别类型 水平、垂直、倾斜、立体车位

入库
角点精度 2std<12cm 均值< 5cm

侧边角度 2std < 2° 均值< 1.5°

引导线

检测准确率 检出> 97% 误检 < 3%

精度 < 6cm

识别类型 车道线、车位导轨线、路沿线



HIKAUTO车载摄像头感知技术
应用 – 低速

• 车位识别与搜索

• 多场景车位选择

• 无效车位过滤

• 自动泊入、泊出

• 泊车自动刹停

自动泊车辅助 APA

• 车位识别与搜索

• 多场景车位选择

• 无效车位过滤

• 手机连接车辆

• 手机遥控自动泊入、泊出

• 泊车自动刹停

远程遥控泊车 RPA

• 手机连接车辆

• 手机遥控直入直出

• 泊车自动刹停

直进直出

RSP
A

• 地下平层

• 可记忆<=300m

• 单次示教，支持往返

• 剧中形式

• 泊车自动刹停

• 巡航避障绕行

记忆泊车HPA

• 车位识别与搜索

• 多场景车位选择

• 无效车位过滤

• 手机连接车辆

• 无人巡航自动泊入、泊出（100m）直线

• 泊车自动刹停

• 泊车避障绕行

遥控巡航泊车RPAL



HIKAUTO车载摄像头感知技术
应用 – 高速

功能 指标 性能

盲区预警

检测范围 0~10m

检测准确率 检出> 95% 误检< 2%

识别类型 行人、非机动车、机动车

道路识别 机动车道、人行道、绿化带、
路沿、栏杆

在报警区域内，结合场景信息的针对性报警

功能 指标 性能

机动车

检测范围 0.5~150m

检测准确率 检出> 99% 误检< 0.1%

测量精度 98%（<10%误差）

识别类型 轿车、货车、客车

行人和
非机动车

检测范围 0.5~60m

检测准确率 检出> 95 误检< 1%

测量精度 95%（<10%误差）

识别类型 行人、二轮车、三轮车

车道线

检测范围 5m~80m

检测准确率 检出>97.5% 误检 < 0.5%

图像测量误差 <1.5像素(960p)

识别类型 实线，虚线，双实线，双虚线，
实虚线，路沿，减速提醒线

视觉+毫米波雷达融合感知，支持前向应用



HIKAUTO车载摄像头感知技术
应用 – 座舱

图像 人脸检测和关
键点定位

头部3D姿
态计算

通用人脸模型

相机标定参数

归一化人脸/
人眼图像

视线
方向

网络
模型

网络
模型

Image Pre-process Gaze Network

• 全方位感知驾乘人员行为，包括：
      视线、疲劳、分心、手势，以及不
      规范驾驶行为



OCR识别

交通标志识别

车道线感知

车位感知

机非人感知
取车

解锁

启动

行驶

锁车

离车

OCR识别发送车
位编号

人脸识别解锁
（配合式）

人脸识别启动

用户画像实现车内
个性化设置

安全提醒

智能皮肤

智能AI提醒

手势锁车

遗留物检测提醒

哨兵模式

生命体征监测

人
脸
识
别

表
情
识
别

年
龄
识
别

手
势
识
别

性
别
识
别

头
部
姿
态

行
为
识
别

视
线
识
别

活
体
识
别

用
户
画
像

肢
体
识
别

手势识别/控制

CMS电子后视镜

声纹识别

声
纹
识
别

车载摄像头感知技术
应用 – 座舱
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